
 

 

·91·
兵工自动化 

Ordnance Industry Automation
2022-12 
41(12) 

doi: 10.7690/bgzdh.2022.12.020 

火炮随动系统连续滑模控制算法 
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(西北机电工程研究所，陕西 咸阳 712099) 

摘要：针对防空火炮对伺服系统高精度和强鲁棒性的要求及传统滑模控制中抖振的缺点，设计一种连续滑模控

制算法。建模时忽略电流环路的动力学特性，将其视为比例环节；分析火炮随动系统的动力学和跟踪目标，对火炮

随动系统的滑模控制算法及连续滑模跟踪算法进行研究；运用数值仿真进行验证。结果表明：该算法能消除系统抖

动，使系统具有较小的误差，证明理论结果的有效性。 
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Continuous Sliding Mode Control Algorithm for Gun Servo System 

Zhang Gaosheng, Han Chongwei, Zhang Zhipeng, Dai Pu, Wang Tianshi, Gu Shuanghao 
(Northwest Institute of Mechanical and Electrical Engineering, Xianyang 712099, China) 

Abstract: A continuous sliding mode control algorithm is designed to meet the requirements of high precision and 
strong robustness for the servo system of air defense gun and the disadvantage of chattering in the traditional sliding mode 
control. The dynamics of the current loop is ignored in the modeling, and it is regarded as a proportional link. The dynamics 
and target tracking of the gun servo system are analyzed, and the sliding mode control algorithm and the continuous sliding 
mode tracking algorithm of the gun servo system are studied. The numerical simulation is used to verify. The results show 
that the algorithm eliminates the system jitter and makes the system have a smaller error, which proves the effectiveness of 
the theoretical results. 
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0 引言 

现代战争方式的转变和军事技术的发展对火炮

系统的性能提出了更高的要求。火炮的射击精度和

响应速度主要取决于火炮随动系统的跟踪性能。火

炮伺服系统的参考信号通常包含位置的一阶、二阶

甚至高阶导数，难以控制。在工程实践中，可将控

制对象简化为由惯性环节和积分环节组成的二阶数

学模型，采用带前馈的 PID 控制策略，使系统满足

跟踪精度要求 [1]。实际控制对象具有非线性和不确

定性，如负载惯量变化、摩擦转矩、温度变化引起

的元件参数漂移、电机转矩波动、测量延迟和噪声

等[2-3]。当系统参数变化较大时，常规 PID 控制的

跟踪性能难以满足高精度跟踪要求；因此，有必要

设计具有更高鲁棒性和抗干扰能力的控制算法。 

为解决复杂的外部干扰和参数扰动等问题给控

制算法设计带来的困难，已有文献中采用了多种方

法来解决火炮随动系统的控制问题，如自适应控制、

神经网络控制、自抗扰制控制等[4-7]。这些控制方法

尽管获得了良好的控制性能，但也存在一些不足。 

如自适应控制方法可有效地估计不确定参数和不确

定非线性中可参数化部分，通过估计的参数对模型

进行补偿；但是，对于非参数不确定非线性项，自

适应控制效果并不理想，在出现干扰的情况下，自

适应控制甚至会面临发散的危险。神经网络控制由

于神经网络复杂计算量很大，影响了系统实时性能。 

滑模控制具有结构简单，对系统参数不确定性

和系统干扰具有良好的鲁棒性的优点 [8-10]；但在经

典的滑模控制算法中，存在不连续的符号函数，会

导致系统抖动及控制性能下降。为解决经典滑模控

制算法中抖振的缺点，设计一种连续滑模控制算法，

消除了系统抖振，同时使系统具有较小的跟踪误差。 

1  系统模型 

火炮伺服系统由方位伺服系统和高低伺服系统

组成。按传动方式可分为全电动炮控系统和电液炮

控系统。电液炮控系统是传统的炮控系统，而全电

动炮控系统是当今的主要发展方向。笔者考虑的是

全电动炮控系统，受控系统主要包括永磁同步电机、

减速器和火炮身管。方位(或高低)伺服系统结构如 
             1 
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图 1 所示。 

 
图 1  火炮伺服系统结构 

上图中：θi 为期望的位置角度输入；θ 为火炮

身管的位置角；u 为控制电压；Ka 为放大器增益；

Ea 为电机的电枢反电动势；R 为电机电枢电路的电

阻；L 为电机电枢电路的电感；Kt 为电机的电转矩

系数；Ke 为电机的反电动势系数；Tf 为摩擦力矩；

TL 为负载转矩扰动；J 为转换到电机轴上的总转动

惯量；B 为粘性摩擦系数；ωm 为电机的角速度；i

为减速机构的减速比。 

根据上图，执行电机的电磁转矩可表示为： 

 ( ( () () ))e e t m a tK K R Ls K sT K R L u    。 (1) 

根据电磁转矩平衡方程有： 

 e LT T J Bii    。 (2) 

将式(1)代入式(2)可得： 

 e t a t
m L

K K K K
u Bi

R Ls R Ls
T Ji   

 
    。 (3) 

式(3)两边同时乘以1/ i并整理可得： 

 
( ) ( )

e t a t LK K K KB T
u

J J R Ls iJ R Ls iJ
 

 
       
  。 (4) 

在工程上，执行电机的机械时间常数远大于电

气时间常数，电流环响应的延迟时间可忽略；因此，

电流环可视为比例部分： 

 1 ( ) 1 ( (1 )) 1R Ls R Ls R R   ≈ 。 (5) 

式(4)可简化为： 

 e t a t LK K K KB T
u

J JR iJR iJ
       

 
  。 (6) 

定义系统跟踪误差 1 ie    ， 2 ie    ，火炮

伺服系统跟踪误差动力学方程可表示为： 

 1 2 2 2, ( ) u be k ee d te u k   。 (7) 

式 中 ： ( )u a tKk K iJR  ； b e tB J Kk K JR ；

 ( ) L e t i iT iJ B J K Rt Kd J     。 

火炮随动系统的控制目标是使位置跟踪误差 e1

尽可能小。 

2  系统动态分析与滑模控制算法设计 

滑模控制算法的设计过程可概括为以下 2 步： 

1) 设计一个滑模面 s，使系统的跟踪误差在滑

动表面 s=0 上趋近于 0。 

2) 设计一种滑模控制算法，驱动火炮随动系统

的运动轨迹到达并保持在滑动面上。 

滑模面的设计为： 

 s=μe1+e2。 (8) 

式中 1 2 1e e e   ，系统跟踪误差有限时间趋于稳

定。对式(8)求导可得： 

 2 2 ( )u bk x d ts e u k   。 (9) 

经典的滑模控制算法可表示为： 

 2 2( sgn( )) /b uu k x e s k    ； (10) 

式中： 

 
, 0

sgn( )

0,

 
s

s
ss

  



若

否则

。 (11) 

在工程中，式(11)将导致系统抖动，并使系统

控制性能下降。为解决该缺点，将不连续符号函数

平滑为： 

 
2

, if 

( )

, if 
c

s
s

s
s

s
s

  


  



 



≥

＜

。 (12) 

式中 0＞ 。 

然后可以获得如下连续滑模控制算法： 

 2 2( ( )) /b c uu k x e s k    。 (13) 

式中 ( )c s 表示为式(12)。如果式(7)的系统扰动是有

界的， ( )d t d≤ ，那么式(13)可以使火炮随动系统

实现最终有界误差跟踪，其中 0d ≥ , 0 0＞ 。角

位置跟踪误差的上限为 2
1e d ≤ 。 

证明包括 2 步。首先，证明式(8)在有限时间内

到达一个包含 s=0 的边界层。 

考虑以下 Lyapunov 函数： 

 T 2V s s ； (14) 

沿式(8)的轨迹对 V 求导可得： 

 
2 2[ ( )]

[ ( ) ( )] ( )

u b

c c

V ss s e k u k x d t

s d t s d s s s



 

     

 

 

≤ 。 (15) 

1) 如果 s ≥ ， ( )cs s s  。由式(15)可得： 

 0 0V d s s s  ≤ ≤ ＜ 。 (16) 

2) 如果 s ＜ ， 2 2( ) ( )cs s s   。V 对时间

求导可得： 
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 2 2( )V d s s ≤ 。 (17) 

可验证，只要 2( ) /s d ＞ 就有 0V＜ 。 

结合以上 2 种情形可得： 

 2 0, /V s d ＜ ＞ 。 (18) 

根据 Lyapunov 理论，滑模变量 s 将在有限时间

内到达以下边界层： 

  2
1 s d   ≤ 。 (19) 

其次，求出随动系统的最终跟踪误差边界。在

式(19)中有： 

 1 1e e s   。 (20) 

式中 2s d ≤ 。 2
1 2V e  对时间的导数满足： 

2 2
1 1 1 1 12 2

0
d d

V e e s e e e
  
 

     ≤ ≤ ＜ ， ＞ 。 (21) 

因此，可得火炮随动系统的运行轨迹将在有限

时间内达到闭集  2 2
2 1 ,e d s d     ≤ ≤ 。由

于 s=μe1+e2，e1 和 s 的最终有界性意味着 e2 也是最

终有界的；因此，可得火炮随动系统的位置跟踪是

最终有界的。 

3  仿真分析 

笔者通过数值模拟仿真来验证理论结果的有效

性。系统模型参数如下： 20.076 m kgJ   ，i=328，
41.43  ×10 m/(ra )d sN /B   ， 0.652 N m/Atk   ， R=   

0.4 Ω，L=16 mH， V0.197 /(rad/s)eK  ，Ka=2。 

系统仿真时长和仿真步长分别设置为 10 s 和  

1 ms，从第 6 s 开始系统受到干扰，干扰信号为

 4(1.8 10 )sin 3 ( 6) 328 N m,  ( 6 s)LT t t    / ≥ ，控制

器的参数设置为 μ=5，β=20，ξ=0.5。对于幅度为  

100 mil 的阶跃输入参考信号，系统的输出响应和控

制量如图 2 和图 3 所示。 

 
图 2  参考信号为 100 mil 时的阶跃响应 

 
图 3  参考信号为 100 mil 时的控制量输入 

当系统受到扰动时，跟踪误差小于 0.5 mil。当

参考信号为幅值为 100 mil、频率为 1 Hz 的正弦信

号时，系统的输出响应和控制如图 4 和 5 所示。从

图 4 中可以看出跟踪误差小于 1.5 mil。仿真结果表

明，本文中的连续滑模控制方法具有良好的控制性

能和扰动抑制效果。 

 
图 4  参考信号幅值为 100 mil、频率为 1 Hz 时的频率响应 

 
图 5  参考信号幅值为 100 mil、频率为 1 Hz 时的控制输入 

4  结束语 

笔者针对火炮伺服控制系统设计了一种连续滑

模控制算法。该算法结构比较简单，对不确定的系

统参数和扰动具有良好的鲁棒性，同时避免了经典

滑模控制的抖动。仿真结果验证了算法的有效性，

为火炮随动系统的设计提供了有价值的参考。 



 

 

·94· 兵工自动化 第 41 卷

参考文献： 

[1] YANG G, HAN C, CHEN T, et al. Fractional PI λ control 
of anti-aircraft artillery servo system[C]// Proceeding of 
the 11th World Congress on Intelligent Control and 
Automation, F, 2014. IEEE, 2015. 

[2] 李伟, 韩崇伟, 赵宇和. 基于状态滤波器的变结构伺服

控制器研究[J]. 火炮发射与控制学报, 2008(1): 54-57. 

[3] 韩崇伟 , 杨刚, 陈腾飞 , 等. 基于分数阶控制的火炮伺

服系统[J]. 兵工自动化, 2016, 35(10): 4-8. 

[4] 庄文许 , 马大为 , 张龙 , 等 . 舰载火箭炮自适应内模输

出调节问题研究[J]. 兵工学报, 2013, 34(4): 471-476. 

[5] 胡健 , 马大为, 郭亚军 , 等. 火箭炮交流伺服系统模型

参考模糊神经网络位置自适应控制[J]. 火炮发射与控

制学报, 2010(4): 79-83. 

[6] 张缨 , 夏学文, 李法忠 , 等. 舰炮交流伺服系统自适应

模糊滑模位置控制[J]. 兵工学报, 2015, 36(S2): 67-72. 

[7] 郑颖 , 马大为, 姚建勇 , 等. 基于自抗扰技术的火箭炮

伺服系统解耦控制 [J]. 火炮发射与控制学报 , 2014, 

35(4): 6-10. 

[8] KHALIL H K. Nonlinear Systems: 3rd ed[M]. Upper 

Saddle River, NJ, USA: Prentice-Hall, 2002: 18-22. 

[9] UTKIN V I, POZNYAK A S. Adaptive sliding mode 
control with application to super-twist algorithm: 
Equivalent control method[J]. Automatica, 2013, 49(1): 

39-47. 

[10] 魏军辉, 冯昌林, 张俊. 舰炮随动系统的模糊滑模控制

[J]. 兵工自动化, 2019, 38(10): 93-96.

A********************************************************************************************************** 

 (上接第 82 页)  

[4] WANG L M, SHI J B, SONG G, et al. “Object detection 
combining recognition and segmentation[C]// Asian 
conference on computer vision (2007). 2007. 

[5] BRAUN M, KREBS S, FLOHR F, et al. EuroCity Persons: 
A Novel Benchmark for Person Detection in Traffic 
Scenes[C]// IEEE Transactions on Pattern Analysis and 
Machine Intelligence. IEEE, 2019. 

[6] LUKAS T, ELEZI I, SCHMIDHUBER J, et al. 
Deepscores-a dataset for segmentation, detection and 
classification of tinyobjects[C]// Proceedings of 2018 
24th International Conference on Pattern Recognition 

(ICPR). New York: IEEE, 2018: 3704-3709. 

[7] CHEN C, LIU M Y, TUZEL O, et al. R-CNN for small 
object detection[C]// Proceeding of Asian Conference on 

ComputerVision. Cham: Springer, 2016: 214-230. 

[8] XIA G S, BAI X, DING J, et al. DOTA: A large-scale 
dataset for object detection in aerial images[C]// 
Proceedings of theIEEE Conference on Computer Vision 
and Pattern Recognition. New York: IEEE, 2018: 

3974-3983. 

[9] BOCHKOVSKIYA A, WANG C Y, LIAO H Y M. 
YOLOv4: Optimal Speed and Accuracy of Object 
Detection[C]// Computer Vision and Pattern Recognition. 

ArXiv, 2020. 
[10] YUN S, HAN D, CHUN S, et al. CutMix: Regularization 

Strategy to Train Strong Classifiers with Localizable 
Features[C]// International conference on computer 
vision. IEEE, 2019. 

[11] JIANG B R, LUO R X, MAO J Y, et al. Acquisition of 
Localization Confidence for Accurate Object 
Detection[C]// European conference on computer vision. 
IEEE, 2018. 

[12] CHEN X, XIE M, TAN M, et al. Robust and Accurate 
Object Detection via Adversarial Learning[C]// Omputer 
vision and pattern recognition. IEEE, 2021. 

[13] JOSEP H R, SANTOSH K D, ROSS G, et al. You Only 
Look Once: Unified, Real-Time Object Detection[C]// 
Computer vision and pattern recognition. IEEE, 2016. 

[14] LI X, WANG W H, HU X L, et al. Generalized Focal 
Loss  V2: Learning Reliable Localization Quality 
Estimation for Dense Object Detection[C]// Computer 
vision and pattern recognition. IEEE, 2020. 

[15] ZHANG H Y, WANG Y, DAYOUB F, et al. VarifocalNet: 
An IoU-aware Dense Object Detector[C]// Computer 
vision and pattern recognition. IEEE, 2021. 

[16] CHEN K, WANG J Q, PANG J M, et al. MMDetection: 
Open MMLab Detection Toolbox and Benchmark[C]// 
Computer Vision and Pattern Recognition. ArXiv, 2019. 

 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


