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摘要:研究了具有控制饱和状态时滞不确定系统的L2控制问题,提出了状态反馈方法,利用Lyapunov函数可获得
时滞相关的线性矩阵不等式. 线性矩阵不等式条件可保证闭环系统无干扰时鲁棒内稳定性和在某椭球内预先给定
的有干扰时L2性能水平, 该不等式通过引入辅助矩阵解除了执行器饱和对系统的影响而更易于实现且减小了保守
性. 采用线性矩阵不等式技术,将控制器存在的充分条件转化为凸优化问题.在此基础上设计了系统的状态反馈控
制器,最后用数值仿真验证了所提出方法的可行性.
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Feedback stabilization and L2-gain analysis of uncertain systems with
state delay and actuator saturation
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Abstract: The problem of L2 control for uncertain time-delay linear systems subject to actuator saturation is investigated
in this paper. Firstly, the state feedback method is proposed and delay-dependent linear matrix inequality is achieved by
Lyapunov function which ensures robust stability and a prescribed L2 performance level for the resulting closed-loop system
in a given ellipsoid. An auxiliary matrix is then introduced that eliminates the effect of actuator saturation which enables
us to obtain a more easily tractable and less conservative condition. Furthermore, sufficient conditions for the existence of
state feedback controller are established in terms of linear matrix inequalities, in which the design of admissible controller
is treated as a convex optimization problem. Finally, numerical example is provided to demonstrate the feasibility of the
proposed method.
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1 引引引言言言(Introduction)
控制饱和系统是十分常见的系统, 因实际控制

系统几乎都会遇到执行器饱和问题,或处于安全而
人为加入的, 或为器件装置所固有的. 1990年以来
对饱和受限控制系统的研究重被重视并取得不少成

果[1,2]. 时滞系统的稳定性分析和综合是多年来研究
的重要课题[3∼5], 最近, 不确定时滞系统的H∞控制

问题引起重视. 文献[6,7]运用对定时滞和变时滞的
不确定系统分别研究了在状态反馈下的H∞控制问

题; 文献[8,9]进一步对变时滞的不确定随机系统分
别研究了在状态反馈和动态输出反馈下的H∞控制

问题.
实际系统经常是不确定的,又同时含状态时滞和

执行器饱和, 如何解决对它们的控制? 有效方法似
见报道的很少. 文献[10]研究了控制饱和时滞不确
定系统的H∞控制问题的分析和设计方法,给出了保
守性相对较强的时滞不相关方法; 文献[11]对确定
性控制饱和时滞系统H∞时滞相关控制和稳定性问

题进行研究,且文献[11]只针对确定系统.
本文的目的是运用状态反馈分析不确定性时滞

控制饱和L2增益,并建立了时滞相关的线性矩阵不
等式条件(linear matrix inequality, 缩写为LMI).若把
反馈增益看为一自由参数,所对应的分析优化问题
可以较容易地用来控制器的设计.
文中: R表示实数域, I表示单位阵, 矩阵或向

量M的转置记以MT，在无特殊说明时, 用Mi表

收稿日期: 2005−04−19;收修改稿日期: 2006−05−18.
基金项目: 国家自然科学基金资助项目(60174040).



476 控 制 理 论 与 应 用 第 24卷

示M的第i行向量, ∗表示矩阵的对称结构,即[
L N

NT R

]
=

[
L N

∗ R

]
.

2 问问问题题题描描描述述述(Problem statement)
考虑系统




ẋ(t)=(A+∆A)x(t)+(Ad+∆Ad)x(t−τ)+

(B + ∆B)sat(u(t)) + Ew(t),

z(t) = Cx(t) + Dsat(u(t)),

x(t) = φ(t), ∀t ∈ [−τ 0].

(1)

其中: x ∈ Rn, u ∈ Rm, w ∈ Rp, z ∈ Rq分别是状态

变量、控制输入、外部干扰和评价输出,并且w(t) ∈
L2[0 ∞), 0 <τ <τ .标准向量饱和函数sat(·):Rm→
Rm,定义为sat(u) = [sat(u1) sat(u2) · · · sat(um)]T,
其中分量sat(ui) = sgn(ui)min{1, |ui|}. 附加不确
定阵为参数结构型[∆A ∆Ad ∆B]=MΣ[∆Fa ∆Fd

∆Fb]. M, Fa, Fd, Fb是常实数矩阵, Σ为范数不大

于1的任意参数不确定阵. 在状态反馈u = Fx作

用下,相应的闭环系统为



ẋ(t)=(A+∆A)x(t)+(Ad+∆Ad)x(t−τ)+

(B + ∆B)sat(Fx(t)) + Ew(t),

z(t) = Cx(t) + Dsat(Fx(t)).

(2)

其中: A = A+∆A, Ad = A+∆Ad, B = B+∆B.
以Ξ来记对角元素是1或0的m阶对角矩阵的全

体,其共含成员2m个.其代表成员用Di 记之,下标i

遍取[1 2m] = [1 2 4 , · · · , 2m],显然若Di ∈ Ξ ,则
D−

i = I −Di ∈ Ξ ,对∀F ∈Rm×n, L(F )={x∈Rn :
|Fi(x)| 6 1, i = 1, 2, · · · ,m}称系统(2)的线性域.
引引引理理理 1[12] 给定反馈阵F ∈ Rm×n, 对∀H ∈

Rm×n及∀x ∈ L(H), 有sat(Fx) ∈ co{(DiF +
D−

i Hx) : i ∈ [1 2m]}, co表示凸组合.
引引引理理理 2[13] 假设α ∈Rna , β ∈Rnb , N ∈Rna×nb ,

则对任意矩阵X ∈Rna×na , Y ∈Rna×nb , Z ∈Rnb×nb ,
有

2αTNβ 6
[
α

β

]T [
X Y −N

Y T −NT Z

][
α

β

]
,

其中

[
X Y

Y T Z

]
> 0.

引引引理理理 3[13] 令D, E为合适维数常实数矩阵, 对
任意满足ΣTΣ 6 I的矩阵I ,则有

DΣE+ETΣTDT 6εDDT+ε−1ETE, ∀ε>0.

3 状状状态态态反反反馈馈馈系系系统统统L2增增增益益益分分分析析析(L2 gain analy-
sis of state feedback system)
假设所有的状态变量可用, 对给定的状态反馈

u = Fx,本节欲分析或估计其L2增益及时滞τ的上

确界. 用椭球域去对(不变)吸引域做估计是文献中
常用方法,为此定义椭球域

Ω(P1) = {x ∈ Rn : xTP1x 6 1}.
其中P1 ∈ Rn×n为给定正定阵.
定定定理理理 1 在状态反馈u = Fx作用下, 对i ∈

[1 2m]和给定τ > 0, γ > 0,若存在矩阵P1 > 0, Z >

0, Q > 0,H, P2, P3, Y1, Y2, Y3, R1, R2, R3,使


Γ 11i Γ 12i PT
2 Ad − Y T

1 PT
2 E CT

i

∗ Γ 22 PT
3 Ad − Y T

2 PT
3 E 0

∗ ∗ −Q 0 0
∗ ∗ ∗ −γ2I 0
∗ ∗ ∗ ∗ −I


 < 0, (3)

[
Z Y

∗ R

]
> 0 (4)

和Ω(P1) ⊂ L(H), 即∀x ∈ Ω(P1), |Hix| 6 1, i ∈
[1 m],则椭球Ω(P1)是不变集且对所有的w ∈ L2,系
统(2)从w到z的L2增益小于或等于γ.其中:

Γ 11i = PT
2 Ai + A

T

i P2 + τR1 + Q + Y1 + Y T
1 ,

Γ 12i = P1 − PT
2 + A

T

i P3 + τR2 + Y2,

Γ22 = −P3 − PT
3 + τR(3) + τZ,

Y = [Y1 Y2], Ai = A + B(DiF + D−
i H),

R =

[
R1 R2

∗ R3

]
.

证证证 记xt = x(t + θ), − 2τ 6 θ 6 0和

ẋ(t) = y(t). (5)

令系统(2)的Lyapunov函数为[3]

V (xt) = V1(xt) + V2(xt) + V3(xt). (6)

其中:
V2(xt) =

w 0

−τ

w t

t+β
yT(α)Zy(α)dαdβ,

V3(xt) =
w t

t−τ
xT(α)Qx(α)dα,

V1(xt) = xTSPx(t), x(t) = [xT(t) yT(t)],

P =

[
P1 0
P2 P3

]
, S =

[
In 0
0 0

]

为半正定矩阵,则V1(xt) = xT(t)P1x(t),据Leibniz-
Newton公式

x(t− τ) = x(t)−
w t

t−τ
y(α)dα, (7)

由式(2)(5)(7)知

V̇1(xt) = 2xT(t)P1ẋ(t) = 2x(t)PT

[
ẋ(t)
Λ

]
.

其中



第 3期 魏爱荣等: 含状态时滞及执行器饱和不确定系统反馈镇定及L2增益分析 477

Λ =

−y(t)+(A+Ad)x(t)−Ad

w t−τ

t
y(α)dα+

Bsat(Fx(t)) + Ew(t).

由引理1,对i ∈ [1 2m],

V̇1(xt)6 max 2xT(t)PT

[
0 I

Ai+Ad − I

]
x(t)+

[
0
E

]
w(t)−

w t

t−τ

[
0

Ad

]
y(α)dα.

由引理2和式(4)有

−2
w t

t−τ
xT(t) 6

w t

t−τ

[
yT(α)
xT(t)

]T[
Z Y −[0 A

T

d ]P
∗ R

][
y(α)
x(t)

]
dα=

−2
w t

t−τ
yT(α)Zy(α)dα +

2xT(t)(Y − [0 A
T

d ]P )x(t)− 2xT(t− τ)(Y −
[0 A

T

d ]P )x(t) + τx(t)Rx(t), (8)

V̇2(xt) =w 0

−τ
[yT(t)Zy(t)− yT(t + β)Zy(t + β)]dβ =

w t

t−τ
[yT(t)Zy(t)− yT(α)Zy(α)]dα =

τyT(t)Zy(t)−
w t

t−τ
yT(α)Zy(α)dα, (9)

V̇3(xt)=xT(t)Qx(t)−xT(t−τ)Qx(t−τ). (10)

定义

Jzw =
w ∞

0
[zT(t)z(t)− γ2wT(t)w(t) +

V̇ (xt)]dt + V (xt)|t=0 − V (xt)|t=∞,

在零初始条件下

V (xt)|t=0 = 0, V (xt)|t=∞ > 0,

所以

Jzw 6
w ∞

0
[zT(t)z(t)−γ2wT(t)w(t)+V̇ (xt)]dt.

(11)

由式(6)(8) (11)知

Jzw 6 max
w ∞

0
ξT(t)Θixi(t)dt.

其中 ξ(t)=[xT(t) yT(t) xT(t− τ) w(t)]T.

对i ∈ [1 2m],

Θi =

[
Ψ i PT[0 A

T
d ]T − [Y1 Y2]

T PT[0 ET]T

∗ −Q 0
∗ ∗ −γ2I

]
. (12)

其中:

Ψ i=

[
0 I

Ai − I

]T

P +PT

[
0 I

Ai − I

]
+τ

[
R1 R2

∗ R3

]
+

[
Y1 Y2

0 0

]
+

[
Y1 Y2

0 0

]T

+

[
CT

i Ci+Q 0
0 τz

]
,

Ci = C + D(DiF + D−
i H).

运用矩阵Schur补定理知, 式(3)< 0等价于Θi < 0,
即
w ∞

0
[zT(t)z(t) 6 γ2wT(t)w(t)]dt. 证毕.

注注注 1 定理1保证了在w(t) = 0时, 函数V̇ (xt) < 0,
∀x ∈ Ω(P1) \ {0},这表示对w(t) = 0,系统(2)在零点是二
次稳定的,而且Ω(P1)在其吸引域内.
注注注 2 在本文用Ω(P1)表示一椭球不会带来保守

性, 因本文的主要目的是在一吸引椭球内分析系统L2增

益的上确界,在L2增益确定的情况下运用优化算法,可使吸
引椭球Ω(P1)达到最大,请参看文献[14].

定理1中的式(3)涉及到不确定性,为使问题进一
步简化,提出下面定理:
定定定理理理 2 在状态反馈u=Fx作用下,对i∈ [1 2m]

和给定的τ > 0, γ > 0,若存在矩阵P1 > 0, Z > 0,

Q > 0,H, P2, P3, Y1, Y2, Y3, R1, R2, R3和实数ε > 0
满足式(4)和




Γ11i Γ12i PT
2 Ad − Y T

1 + εFT
aiFd PT

2 E PT
2 M 0 P1M εFT

ai CT
i

∗ Γ22 PT
3 Ad − Y T

2 PT
3 E PT

3 M 0 0 0 0
∗ ∗ −Q 0 0 εFT

d 0 0 0
∗ ∗ ∗ − γ2I 0 0 0 0 0
∗ ∗ ∗ ∗ − εI 0 0 0 0
∗ ∗ ∗ ∗ ∗ − εI 0 0 0
∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ − εI 0 0
∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ − εI 0
∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ − I




< 0 (13)

和Ω(P1) ⊂ L(H), 则椭球Ω(P1)是不变集且对所
有的w ∈ L2, 系统(2)从w到z的L2增益小于或等

于γ. 其中:

Γ11i = PT
2 Ai + AT

i P2 + τR1 + Q + Y1 + Y T
1 ,

Γ12i = P1 − PT
2 + AT

i P3 + τR2 + Y2,

Γ22 = −P3 − PT
3 + τR3 + τZ,
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Ai = A + B(DiF + D−
i H),

Γ22, Y, R同定理1.
证证证 令

Ψi =

[
0 I

Ai−I

]T

P +PT

[
0 I

Ai−I

]
+τ

[
R1 R2

∗ R3

]
+

[
Y1 Y2

0 0

]
+

[
Y1 Y2

0 0

]T

+

[
CT

i Ci + Q 0
0 τz

]
.

由式(12)和引理3知,对实数ε > 0,
Θi =


Ψi PT[0 AT
d ]T − [Y1 Y2]T PT[0 ET]T

∗ −Q 0
∗ ∗ −γ2I


 +




[
0 (Fa+Fb(DiF +D−

i H))T

0 0

]

[0 FT
d ]

0


(Σ)T[MTP 0 0]+




PTM
0
0


Σ

[[
0 0

Fa+Fb(DiF +D−
i H) 0

] [
0
Fd

]
0
]
6




Πi PT

[
0

Ad

]
−

[
Y T

1

Y T
2

]
+ ε

[
Fadi

0

]
PT

[
0
E

]

∗ −Q + εFT
d Fd 0

∗ ∗ −γ2I


 . (14)

其中 : Fadi = (Fa + Fb(DiF + D−
I H))TFd,

Πi =

Ψi+ε

[
(Fa+Fb(DiF+D−

i H))T(Fa+Fb(DiF +D−
i H)) 0

0 0

]
+

ε−1

[
P1MMTP1 + PT

2 MMTP2 PT
2 MMTP3

∗ PT
3 MMTP3

]
.

运用矩阵Schur补定理, 式(13)< 0等价于式(14)<
0. 证毕.
根据定理2, 在时滞τ已知的情况下估计系

统(2)L2增益的上确界可转化为下面的优化问题:

inf
P1>0,Z>0

γ2, (15)

a) 不等式(13)(4); b) Ω(P1) ⊂ L(H);
令

V =

[
V1 V2

∗ V3

]
= P−1,

[
R1 R2

∗ R3

]
= V TRV,

R = V = εAT
d [P2 P3] = ε[0 AT

d ]P,

对Θi<0分别左乘diag(V T, I, I)右乘diag(V T, I, I),
仿定理2的证明,对i ∈ [1 2m],令

Ξi = V1A
T
i + (DiFV1 + D−

i G)T − V T
2 +

V3 + τR2 + εV1A
T
d ,

F ai = FaV1 + Fb(DiFV1 + D−
i G), G = HV1,

有



V1+V T
1 +τR1 Ξi 0 0 τV2 V1 V1C

T
i 0 εF

T

ai MT

∗ − V3−V T
3 +τR3 − (ε−1)Ad E τV3 0 0 0 0 0

∗ ∗ −Q 0 0 0 0 εFT
d 0 0

∗ ∗ ∗ − γ2I 0 0 0 0 0 0
∗ ∗ ∗ ∗ − τZ 0 0 0 0 0
∗ ∗ ∗ ∗ ∗ −Q 0 0 0 0
∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ − I 0 0 0
∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ − εI 0 0
∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ − εI 0
∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ ∗ − I




<0. (16)

对式(4)左乘diag(Z−1, V T),右乘diag(Z−1, V ),
有 


Z−1 0 εZ−1AT

d

∗ R1 R2

∗ ∗ R3


 > 0. (17)

c) 等价于

HiP
−1
1 HT

i 6 1 ⇐⇒
[
1 Gi

∗ V1

]
> 0, i ∈ [1 2m].

(18)

为此,式(15)可转化为下面的问题:

inf
V1>0,Z>0

γ2, (19)

式(16) (18).

相似地在L2增益γ已知的情况下, 估计系统(2)时
滞τ 的上确界可转化为优化问题:

sup
V1>0,Z>0

τ, (20)

式(16) (18).

若时滞τ和L2增益预先给定, 把反馈增益
看做一自由参数, 并令X = FV1, 解优化问
题(19)或(20),则所设计的控制器为F = XV −1

1 .
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4 仿仿仿真真真研研研究究究(Simulation)
考虑(2)所描述的系统,其中

A =

[
0 0
0 1

]
, Ad =

[
−1 −1

0 0.9

]
, B =

[
0
1

]
,

Σ =




1
2

0

0
1
3


 , C =

[
0 1

]
, M =Fa =

[
0.5 0
0 0.8

]
,

Fd =

[
0 0
0 0.3

]
, Fb =

[
0.4
0.4

]
, E =

[
1
1

]
D = 0.1,

运用定理2可知对τ 6 2.53 系统是稳定的.
另外当不确定参数∆A, ∆Ad, ∆B为零时, 运用
定理2可知对τ 6 3.84系统是稳定的, 而运用文
献[15]方法得到的结果是τ 6 3.2,运用文献[16]方
法,当w = 0时得到的结果是τ 6 2.96. 相比之下,
可见本文的结果保守性更少.

1) 令F = [0.5427 − 68.7937],若γ = 0.8,解
优化问题(20), 有τ 6 1.9357, 若系统初态x(θ) =
[1 − 2]T, θ ∈ [1.9537 0],进行仿真,图1的仿真结
果表明系统是渐近稳定的. 若τ = 1.3, 解优化问
题(19),有γ = 0.5396.

2) 给定τ = 0.9, γ = 0.38, 解优化问题(19)或
(20),有u(t) = [−0.09364 − 84.6318]x(t).

图 1 系统的状态响应

Fig. 1 State response of system

5 结结结论论论(Conclusion)
本文研究了具有控制饱和状态时滞不确定

系统的L2控制问题, 提出了状态反馈方法, 利
用Lyapunov函数获得了时滞相关的线性矩阵不
等式. 线性矩阵不等式条件可保证闭环系统无干
扰时鲁棒内稳定性和在某椭球内预先给定的有干

扰时L2性能水平. 采用线性矩阵不等式技术,将控
制器存在的充分条件转化为凸优化问题. 在此基
础上设计了系统的状态反馈控制器, 最后用数值
仿真验证了所提出方法的可行性.
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