
© 1994-2010 China Academic Journal Electronic Publishing House. All rights reserved.    http://www.cnki.net

第 18 卷 第 2 期
V o l. 18 N o. 2

　控　制　与　决　策
　Con trol and D ecision　

2003 年 3 月
　M ar. 2003

　　文章编号: 100120920 (2003) 0220169204

一类开关切换系统的输出反馈镇定
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摘　要: 对一类子系统为线性的开关切换系统进行观测器设计, 并给出系统动态输出反馈可镇定的充

分条件。在所设计的观测器基础上, 以系统状态的观测值为依据设计各子控制器和切换方案, 使整个闭

环系统是指数渐近稳定的。对于切换时间间隔受限制的情况, 给出了相应的动态输出反馈可镇定条件和

镇定控制方案。实例仿真结果表明, 所给出的设计方案是可行的。

关键词: 混杂系统; 开关系统; 动态输出反馈; 镇定; 指数稳定

中图分类号: T P271. 73　　　　文献标识码: A
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Abstract: A n observer is designed fo r a class of sw itch ing system s w ho se sub2system s are linear. A

sufficien t condit ion fo r the stab ilizat ion of the system by dynam ics ou tpu t feedback con tro ller is a lso

p resen ted. Based on design ing the observer, a sw itch ing stra tegy and sub2con tro ller, w h ich use the

observer value, are designed to guaran tee that the clo sed2loop system is exponen tia lly asymp to tically

stab le. W hen the sw itch ing in terval t im e is constra ined the sw itch ing stra tegy and sub2con tro llers can

also design to guaran tee that the clo sed2loop system is exponen tia lly asymp to tically stab le. F inally, an

examp le is given to show the feasib ility of the given stra tegies.
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1　引　　言
　　近年来, 混杂系统作为应用系统中出现越来越

多的一类非线性系统, 已引起控制理论和工程界的

广泛关注[1～ 12 ]。开关切换系统是混杂系统中较为简

单的一种, 它是由几个子系统经过切换产生的。开关

切换系统在很多实际工程应用中经常遇到, 例如飞

机的多工作点控制、电力系统网络的切换以及多频

采样数字系统的控制等。

　　在混杂切换系统的稳定性和镇定方面, 文献 [ 1

～ 8 ]研究了系统稳定性分析和基于状态反馈控制器

的镇定; 文献[ 9～ 11 ]研究了静态输出反馈控制。然

而, 系统的输出通常不能完全包含系统状态的全部

信息, 而静态输出反馈的控制能力明显弱于状态反

馈控制。在系统的状态不能完全获得的情况下, 如何

对混杂系统或简单地对开关切换系统设计动态输出

控制器是亟待研究解决的问题。一方面, 开关切换将

为观测器的设计带来困难; 另一方面, 由观测带来的

误差可能会对混杂系统的离散控制器的触发造成大

的偏差, 这对整个闭环系统的影响将难以估计。

　　基于上述两点, 本文对一类子系统为线性的开
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关切换系统进行观测器设计, 给出了一个系统输出

可镇定的充分条件, 并在此基础上以系统状态的观

测值为依据设计了子控制器和切换方案, 以保证系

统的指数渐近稳定性。另外, 对于切换时间间隔受限

制的情况, 给出了相应的可镇定条件和镇定控制方

案。

2　问题描述
　　考虑如下开关切换系统

2 :
xα= A s ( t) x + B s ( t) u

y = C s ( t) x
(1)

其中: x ∈R n , u ∈R m 和 y ∈R l 分别为系统的连续

状态、连续输入和连续输出; s ( t) ∈ {1, 2, ⋯,N } 为

系统的离散状态, s ( t) 的每一次变化代表一次切换;

A i,B i 和C i 为相应维数的常矩阵。实际上, 系统的总

体输入U 是由系统的连续输入和离散状态的切换组

成的。

　　系统 (1) 的输出反馈镇定是指对每个子系统确

定相应的子系统输出反馈控制器 # i, 并确定开关切

换方案 S , 使系统 (1) 在 # i 和S 的共同作用下稳定。

　　 对于式 (1) 所描述的系统, 已取得了采用状态

反馈进行镇定的研究结果[8 ] , 即只要子系统 2 i 的某

个凸组合是可镇定的即可。而用输出反馈进行镇定

时, 将面对以下两个问题:

　　1) 需要通过系统的输入和输出对系统的状态

进行观测, 切换作用将对观测器的设计产生怎样的

影响?

　　2) 由于系统的状态与其观测值之间存在误差,

以系统状态观测值为依据的各子系统输出反馈控制

器和开关切换方案的设计, 其镇定能力受观测误差

的影响有多大?

　　 针对上述两个问题, 本文首先对系统 (1) 设计

观测器, 然后利用观测器输出值来构造相应的子系

统控制器 # i 和开关切换逻辑S。结果表明, 只要设计

适当, 观测误差对系统的镇定不会产生影响。

3　 观测器的设计
　　为更好地叙述本文的主要思想, 首先引入如下

假设:

　　假设 1　Π i ∈ {1, 2, ⋯,N }, (C i,A i) 是可检测

的。

　　对每个子系统 2 i, 构造如下形式的等维观测器

O i: xδ
õ

= A ix
δ + B iu + G i (C ix

δ - y )

i ∈ {1, 2, ⋯,N } (2)

记 x� = x - xδ为观测误差, 对任意 i ∈ {1, ⋯,N }, 观

测器Q i 对子系统 2 i 的观测误差满足动态方程

E i: x�
õ

= (A i + G iC i) x
�, 　i ∈ {1, 2, ⋯,N } (3)

　　 由于整个系统的观测误差的动态方程是由式

(3) 中N 个方程切换得到的, 而式 (3) 中观测误差 x�

既不可控又不可观, 所以无法以 x� 为依据进行切换

来改善 x
� 的稳定性。因此必须保证设计得到的各个

子系统观测器, 在任意切换方案下使整个系统的观

测误差都是渐近稳定的, 即lim
t→∞

x
� = 0。

　　将上述问题转化为对系统 (3) 寻找一个统一的

李亚普诺夫函数问题, 即找到一个李亚普诺夫函数

V (x
�) , 使得在任意 E i 的作用下都有Vα< 0。令

V (x
�) = x

�T P x�, 　P > 0 (4)

则当 s ( t) = i ( i ∈ {1, 2, ⋯,N }) 时, 有 Vα(x
�) =

x�T ( (A i + G iC i) T P + P (A i + G iC i) ) x
�。显然, 所述问

题可转化为解如下带有矩阵不等式约束的优化问题

　　　

m in Κ
s. t. Κ< 0, 　P > 0

　 (A i + G iC i) T P + P (A i +

　G iC i) < ΚI

　　　　i ∈ {1, 2, ⋯,N }

(5)

　　上述问题可利用LM I方法求解 (可使用许多成

熟的软件如M A TLAB 等)。显然, 使用上述方法解

得的 G i, 在任意切换方式下对式 (5) 所定义的李亚

普诺夫函数V (x
�) = x

�T P x�, 都有Vα(x
�) < Κ‖x�‖2 <

0。因此, 系统 (4) 在任意切换下都是指数稳定的, 即

ϖ Α> 0, Β > 0, 当 t > 0 时有

‖x� ( t)‖ < Αe- Βt (6)

4　 切换可镇定性条件与切换逻辑
　　假设通过上述方法已得到一组形如式 (2) 的观

测器使得式 (6) 成立, 那么是否可利用观测器得到

系统状态的观测值构造子控制器和切换逻辑以镇定

切换系统 (1)。对此问题, 本文有如下结论:

　　定理 1　对于系统 (1) , 采用由式 (5) 解得的观

测器Q i, 若存在∆i ∈R , k i ∈R m ×n , i ∈ {1, 2, ⋯,N },

正定阵 Pϖ > 0, 正常数 Χ> 0, 满足下述条件

∆i ≥ 0 (7)

∑
N

i= 1
∆i = 1 (8)

　　　　　　∑
N

i= 1
∆i ( (A i + B ik i) T Pϖ +

　　　　　　Pϖ (A i + B ik i) ) < - ΧI (9)

则系统 (1) 是指数渐近可镇定的。此时切换策略和

子系统控制器可取
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　　　S : s ( t) = arg m in{x
δT ( (A i + B ik i) T Pϖ +

　　　　　　　Pϖ (A i + B ik i) ) xδ} (10)

　　　# i: u = k ix
δ (11)

　　证明　为叙述简单, 记Aϖi = A i + B ik i。若Pϖ >

0, k i ∈R m ×n , i ∈ {1, 2, ⋯,N ) , 满足式 (7)～ (9) , 令

Vϖ (x
δ) = x

δT Pϖxδ, 则在切换控制逻辑 S 和子系统控制

器 # i 作用下, 有

Vϖ
õ

(x
δ) ≤x

δT (Aϖs ( t)
T Pϖ + PϖAϖs ( t) +

Χ
2

I ) xδ +

2
Χ‖Pϖ (G s ( t)C s ( t) )‖2‖x

�‖2

由式 (9) 和 (10) 可知

xδT (Aϖs ( t)
TPϖ + PϖAϖs ( t) + ΧI ) x

δ < 0

即 x
δT (Aϖs ( t)

T Pϖ + PϖAϖs ( t) +
Χ
2

I ) x
δ <

- Χ
2

‖x
δ‖2

由于 ϖ Α> 0, Β > 0, 当 t > 0 时, 有 ‖x� ( t)‖ <

Αe- Βt, 因此有

Vϖ
õ

(x
δ) = x

δTPϖx
δõ + x

δõ T Pϖx
δ <

- Χ
2Γ V (x

δ) +
2
Χ‖Pϖ (G s ( t)C s ( t) )‖2Α2e- 2Βt (12)

其中 Γ为 Pϖ1ö2 谱的最小值。记

h = Χö2Γ

g = m ax{
2
Χ‖Pϖ (G iC i)‖2Α2û i ∈ {1, 2, ⋯,N }}

显然 h > 0, g > 0, 则

Vα(x
δ( t) ) < - hV (x

δ( t) ) + g e- 2Βt (13)

解上述不等式可得

V (x
δ( t) ) <

e- h tV (x
δ(0) ) + g e- h t∫

t

0
ehΣe- 2ΒΣdΣ=

e- h tV (x
δ(0) ) + g te- h t, 　h = 2Β

e- h tV (x
δ(0) ) + g

1
h - 2Β(e- 2Βt - e- h t)

　　　　　　　h ≠ 2Β

(14)

因为 ‖x
δ‖2 ≤ 1

ΓVϖ (x
δ( t) ) , 其中 Γ为 Pϖ1ö2 谱的最小

值。由式 (14) 可知 ϖ Α′> 0, Β′> 0, 有

‖x
δ( t)‖≤ 1

Γ
V
-

(x
^

( t) ) < Α′e- Β ′t

又由于 ‖x� ( t)‖ < Αe- Βt, ‖x ‖ = ‖xδ + x�‖ ≤

‖x
δ‖ + ‖x

�‖, 因此有 ‖x ‖ < Α″e- Β″t, 其中 Α″=

2m ax{Α, Α′}, Β″= m in{Β, Β′}, 即系统 (1) 是指数渐

近稳定的。□

5　 切换时间间隔受限的情形
　　在实际工程中, 为避免整个系统频繁切换而引

起高频颤动, 往往对切换时间间隔有一定的限制, 即

要求对给定的常数 Σ> 0, 发生切换的时间序列{ tj , j

= 1, 2, ⋯} 满足 t j+ 1 - tj > Σ。为满足这一条件, 对切

换控制逻辑 S 进行如下调整

S ′:

s ( t0) = arg m in{xδT ( (AϖT
i Pϖ +

　　　PϖAϖi) ) x
δ}, 　t0 = 0 (15)

tj + 1 = inf{ tû t - tj ≥ Σ,m in{xδT (AϖT
i Pϖ +

　　　PϖAϖi) x
δ} < xδT (AϖT

s ( tj ) Pϖ + PϖAϖs ( tj ) xδ} (16)

s ( t) =

s ( tj ) , 　t ∈ [ tj , tj + 1)

a rg m in{x
δT (AϖT

i Pϖ + PϖAϖi) x
δ}

　i ∈ {1, 2, ⋯,N }, 　t = tj + 1

(17)

在切换方案改变后, 被控系统 (1) 是否依然稳定?对

此问题, 有如下结论:

　　定理 2　对于系统 (1) , 采用由式 (5) 解得的观

测器Q i, 存在一组 ∆i ∈R , k i ∈R m ×n , i ∈ {1, 2, ⋯,

N }, 正定阵Pϖ > 0, 正常数Χ> 0, 满足定理 1 中的式

(7)～ (9) , 若给定的切换时间间隔 Σ满足下述条件

sup
0≤Η≤1, i∈{1, 2, ⋯,N }{2‖Q i‖‖eAϖ iΗΣ - I‖ +

1
2
‖Q i‖‖eAϖ iΗΣ - I‖2} <

Χ
2

(18)

其中Q i = AϖT
i Pϖ + PϖAϖi, 则在式 (15)～ (17) 所述的

切换控制逻辑 S ′和式 (11) 所述的子系统控制器 # i

作用下, 系统 (1) 是指数渐近稳定的。

　　证明　若Pϖ > 0, k i ∈R m ×n , i ∈ {1, 2, ⋯,N },

满足式 (7)～ (9) , 令Vϖ (x
δ) = x

δTPϖxδ, 若系统在时间 t

发生了一次切换, 则由于切换时间间隔限制 Σ的缘

故, 在时间段[ t, t + Σ) 内不会再发生切换。令 0 ≤ Η
< 1, 有 s ( t + ΗΣ) = s ( t) , 则在切换控制逻辑S ′和子

系统控制器 # i 作用下, 有

xδ( t + ΗΣ) =

eAϖs (t) ΗΣx
δ( t) +∫

t+ ΗΣ

t
eAϖs (t) ( t- Θ)

x
� (Θ) dΘ (19)

为叙述简单, 记

Ε1 = (eAϖs (t) ΗΣ - I ) x
δ( t)

Ε2 =∫
t+ ΗΣ

t
eAϖs (t) ( t- Θ)

x� (Θ) dΘ, 　Ε= Ε1 + Ε2

(20)

易验证Ε= x
δ( t + ΗΣ) - x

δ( t)。由积分中值定理可知,

存在 Η≤ Η′≤ Η, 有

Ε2 =∫
t+ ΗΣ

t
eAϖs (t) ( t- Θ)

x
� (Θ) dΘ=

ΗΣe- Aϖs (t) Η′Σx� ( t + Η′Σ) (21)

因为 ϖ Α> 0, Β > 0, 当 t > 0 时, 有 ‖x� ( t)‖ <

Αe- Βt, 所以 ϖ Α′> 0, Β′> 0, 当 t > 0 时, 有
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‖Ε2‖ < Α′e- Β ′t (22)

xδT ( t + ΗΣ) Pϖ (G s ( t)C s ( t) ) x
� ( t + ΗΣ) ≤

l‖x
δ( t)‖2 +

1
l
‖eAϖs (t) ΗΣPϖG s ( t)C s ( t)‖2 ×

‖x� ( t + ΗΣ)‖2 (23)

则将Vϖ
õ

(x
δ( t + ΗΣ) ) 展开整理并取 l = Χö12, 可得

Vϖ
õ

(x
δ( t + ΗΣ) ) <

-
Χ
4
‖xδ( t)‖2 + ( 1

l
+

1
2 )‖Q s ( t)‖ (Α′e- Β′t) 2 +

1
l
‖eAϖs (t) ΗtΣPϖG s ( t)C s ( t)‖2 (Αe- Β( t+ ΗΣ) ) 2

又由于 xδ( t + ΗΣ) = eA s (t) ΗΣxδ( t) + Ε2, 因此

1
2‖eA s (t) ΗΣ‖2 (‖x

δ( t + ΗΣ)‖2 - 2‖Ε2‖2) <

‖xδ( t)‖2

则

Vϖ
õ

(xδ( t + ΗΣ) ) <

-
Χ

8‖eA s (t) ΗΣ‖2 (‖x
δ( t + ΗΣ)‖2 - ‖Ε2‖2) +

( 1
l

+
1
2 )‖Q s ( t)‖ (Α′e- Β′t) 2 +

1
l
‖eAϖs (t) ΗtΣPϖG s ( t)C s ( t)‖2 (Αe- Β( t+ ΗΣ) ) 2

使用与定理 1 相同的解不等式的方法, 可以证明Vϖ
õ

(x
δ( t) ) 是指数衰减于0的, 由‖x ‖= ‖xδ+ x�‖≤

‖xδ‖ + ‖x�‖可知系统 (1) 是指数渐近稳定的。□

6　 仿真结果
　　考虑如下由两个子系统组成的切换系统

2 i:
xα= A ix + B iu ,

y = C ix ,
　i ∈ {1, 2}

其中

A 1 =

1 2 0

3 - 1 1

0 2 0

, 　A 2 =

0 0 - 2

1 0 9

0 1 0

B 1 = [ 0. 275 0　 - 0. 106 8　 - 0. 955 5 ]T

B 2 = [ 0. 221 8　 - 0. 921 2　 - 0. 319 6 ]T

C 1 = C 2 = [ 0　0　1 ]

易证子系统 2 i ( i ∈ {1, 2}) 是不可镇定的。

　　应用本文方法, 构造如下形式的等维观测器

Q i: xδ
õ

= A ix
δ + B iu + G i (C ix

δ - y )

i ∈ {1, 2, ⋯,N }, 　u = k ix
δ

可解得观测器矩阵分别为

G 1 = [ - 14. 299 2　 - 16. 497 7　 - 3. 802 5 ]T

G 2 = [ - 10. 237 7　 - 23. 431 2　 - 3. 259 1 ]T

控制器矩阵分别为

k 1 = [ - 5. 481 9　 - 2. 817 1　3. 339 2 ]

k 2 = [ 12. 369 2　7. 314 1　6. 350 6 ]

取 x (0) = [ 1　 - 1　0 ]T , x
δ(0) = [ 0. 5, 0, 0 ], 仿真

得到的系统状态和观测误差如图 1 和图 2 所示。

图 1　 系统状态

图 2　 观测误差

　　由仿真结果可以看出, 使用本文方法, 即使子

系统存在不可镇定的情况, 也可对整个闭环系统进

行输出镇定控制。

7　 结　 　语
　　本文对一类子系统为线性的开关切换系统进行

观测器设计, 给出了一个系统可镇定的充分条件, 并

在此基础上以系统状态的观测值为依据设计出子控

制器和切换方案, 以保证系统的指数渐近稳定。另

外, 对于切换时间间隔受限制的情况, 给出了相应的

可镇定条件和镇定控制方案。仿真结果表明, 本文方

法可有效地进行输出反馈镇定。
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　　选取目标函数为

f (rp , Ρ2
p ,M l,M T ) = e100 (rp - Ρ2

p
) - e10 (M l+ M T

) öM (6)

式 (6) 第 1 项中: rp 为投资组合的收益, Ρ2
p 为投资组

合的风险。模型的第 1 目标是收益大风险小, 因此采

用二者之差来权衡投资组合的收益和风险。式 (6)

第 2 项是“负”号, 其中:M T 为交易费用,M l 为剩余

资金, 两项相加再除以原始总资金M 用以衡量总资

金的利用率。这是模型的另一目标, 即资金的利用率

最大。最后, 定义适应值函数

fitness = f - Η (7)

　　经过计算, 得到 10 组投资组合策略, 如表 2 所

示。其中 x 1～ x 5 分别代表 5 支股票的购买数量 (单

位是手)。总市值是购买股票的总市值, 不包括交易

费用。收益和风险是该组投资组合的总的收益率和

风险。第 1 组解收益最大, 风险也最大; 第 10 组解风

险最小, 收益也最小。

参考文献 (R eferences) :

[ 1 ] 戴玉林. 马柯维茨模型的分析与评价[J ]. 金融研究,

1991, 9 (2) : 21228.

(D ai Y L. A nalysis and evaluation of M arkow itz model

[J ]. F inance R esearch , 1991, 9 (2) : 21228. )

[2 ] Ho lland J H. A n in troduction analysis w ith app licat ions

to b io logy, con tro l, and art ificia l in telligence [A ].

A d ap ta tion in N atu ra l and A rtif icia l S y stem [C ]. A nn

A rbo r: T he U niversity of M ich igan P ress, 1975.

[3 ] Go ldberg D E, R ichardson J. Genetic algo rithm s w ith

sharing fo r m ult i2modal function op tim ization [A ]. P roc

of the 2nd In t Conf on Genetic A lg orithm s [C ]. Cam 2
bridge: T he M assachusetts Inst itu te of T echno logy,

1987. 41249.

[4 ] 刘洪杰, 王秀峰, 王治宝. 遗传多峰搜索[J ]. 系统工程学

报, 2000, 15 (4) : 3212326.

(L iu H J , W ang X F, W ang Z B , M ulti2modal genetic

algo rithm s search ing [ J ]. J of S y stem s E ng ineering ,

2000, 15 (4) : 3212326. )

[ 5 ] W ang X F, E lbu luk M E, Cabrera L A. T he app lica2
t ion of genetic algo rithm w ith neural netw o rk s to the

induction m ach ines modeling[J ]. S y stem A naly sis

M od eling S im u la tion , 1998, 31: 932105.

　　 (上接第 172 页)

参考文献 (R eferences) :

[ 1 ] B ran icky M S. M ultip le L yapunov function and o ther

analysis too ls fo r sw itched and hybrid system s [ J ].

IE E E T rans on A u tom atic Control, 1998, 43 ( 4) : 4752
482.

[2 ] LM 2A guilar J , Garcia R A , T roarevskyM L. Exponen2
t ia l stab ility of a certa in class of hybrid system s and digi2
ta l feedback stab ilizers[A ]. P roc A CC [C ]. Ph iladelph ia

Pennsylvan ia, 1998. 7132717.

[ 3 ] Ezzine J , H addad A H. Contro llab ility and observab ility

of hybrid system s [J ]. In t J of Con trol, 1989, 49 (6) :

204522055.

[ 4 ] Pelet ies P, D eCarlo R. A symp to tic stab ility of

sw itched system s using L yapunov2like functions [A ].

P roc A CC [C ]. Green V alley, 1991. 167921684.

[ 5 ] W ick s M A , Pelet ies P, D eCarlo R A. Construction of

p iecew ise L yapunov function fo r stab ilizing sw itched

system s [A ]. P roc IE E E CD C [C ]. P iscataw ay, 1994.

349223497.

[ 6 ] F romm er H , Kulkarn i S R , R am adge P J. Contro ller

sw itch ing based on outpu t p redict ion erro rs [J ]. IE E E

T rans on A u tom atic Control, 1998, 43 (5) : 5962607.

[ 7 ] W ang L Y, Khargonekar P P, Beydoun A. Robust con2

t ro l of hybrid system s: Perfo rm ance gu ided stra tegies

[A ]. H y brid S y stem s V [ C ]. N ew Yo rk: Sp ringer

V erlag, 1995. 1567: 3562389.

[8 ] Pettersson S, L ennartson B. Stab ilizat ion of hybrid sys2
tem s using a m in2p ro jection stra tegy [A ]. A m erican

Control Conf P roc of the 2001 [C ]. A rlington, 2001. 1:

2232228.

[9 ] H u Bo, Zhai Guisheng, M ichel A N. H ybrid ou tpu t

feedback stab ilizat ion of tw o2dim ensional linear con tro l

system s[A ]. A m erican Control Conf P roc of the 2000

[C ]. Ch icago , 2000. 3: 218422188.

[ 10 ] A kar M , O zguner U. Sliding mode con tro l using

sta teöoutpu t feedback in hybrid system s[A ]. D ecision

and Control 1998 P roc of the 37th IE E E Conf on [C ].

T ampa, 1998. 3: 242122422.

[ 11 ] A graw al A K, Yang J N , Schm itendo rf W E. H ybrid

con tro l of bu ildings using non linear po lynom ial ou tpu t

feedback [A ]. A m erican Control Conf P roc of the 1998

[C ]. Ph iladelph ia, 1998. 4: 255422558.

[ 12 ] Serrano C C, R am aadra P J. Periodicity and chao s

from sw itched flow system : Contrast ing examp les of

discretely con tro lled con tinuous system [ J ]. IE E E

T rans on A u tom atic Control, 1993, 38 (1) : 70283.

671 控　　制　　与　　决　　策 第 18 卷


