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摘要:针对一类含有未知干扰的不匹配非线性Lipschitz系统,提出了基于自适应滑模观测器的执行器故障重构方法.
首先引入辅助输出矩阵,使得辅助输出系统的观测器匹配条件得以满足,同时设计了高增益观测器实现对未知辅助输出
的精确估计;然后针对辅助输出系统建立故障重构滑模观测器,设计了自适应律在线修正滑模控制器增益,考虑故障上
界未知的前提下,提出了观测器状态估计误差稳定的存在定理,运用Schur补引理将观测器反馈增益矩阵设计方法转化
为求解线性矩阵不等式约束优化问题,同时引入线性变换矩阵,在故障上界未知的前提下设计了滑模控制增益,使得输
出估计误差收敛稳定,确保了滑模运动在有限时间内发生,在此基础上利用等效控制输出误差注入原理实现了执行器故
障重构;最后通过仿真算例验证了本文方法的有效性.
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Adaptive sliding-mode observer for actuator fault reconstruction in
nonlinear system with mismatched uncertainties
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Abstract: An estimator of actuator fault is proposed, based on adaptive sliding-mode observer for the unmatched
Lipschitz nonlinear system with unknown disturbances. Firstly, an auxiliary matrix of output is introduced, which makes
the matching condition satisfied; and a high gain observer is designed, which is used for the accurate estimation of the
unknown auxiliary output. Secondly, a sliding-mode observer for fault reconstruction is designed for the auxiliary output
system and an adaptive law is designed to modify the gain of the controller on-line by considering the condition of unknown
upper bound fault; a theorem for the stabilization of the estimated state error is put forward; and under the application of
complementary lemma of Schur, the designed method of observer feedback matrix is transformed to an optimization issue
and is solved by the linear matrix inequality; meanwhile, a linear transformed matrix is introduced; the sliding-mode gain
is designed under the unknown upper fault bound, which makes the estimate error of output stable and the sliding-mode
motion take place in finite time; then, under the application of equivalent output injection concept, the actuator fault can be
reconstructed. Finally, an example validates the effectiveness of the proposed method.
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1 引引引言言言(Introduction)
故障检测与诊断是控制领域的重要分支之一,一

直受到广泛关注. 基于观测器的故障检测与诊断技术
是当前研究的热点,其主要思想是设计观测器生成残
差,由决策逻辑分析残差从而判定系统是否出现故障.
目前,基于观测器的线性系统故障检测成果丰硕,而
在非线性系统,由于受建模的复杂性以及实际系统中
存在的建模误差、干扰、噪声等不确定因素影响,使得
基于观测器的非线性系统故障检测依然是控制领域

的一个难点问题.基于观测器的非线性系统故障检测

一般的处理方法有两种[1],一种是通过状态反馈线性
化将非线性系统在工作点附近线性化,然后利用线性
系统的故障检测方法来进行研究,然而这种方法仅适
用于非线性程度不高的系统;另外一种方法是直接建
立非线性观测器进行故障检测,这种方法在实际应用
中需要考虑许多的约束条件,还很不完善,目前许多
的研究都是针对解除约束而展开的. 从故障发生的位
置看,非线性系统故障主要包括执行器故障和传感器
故障,而传感器故障可以采用后加滤波器方法虚拟等
效为执行器故障[2],因此本文以非线性系统执行器故
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障为对象开展故障检测与重构研究.

滑模观测器充分利用对系统的未知扰动等不确定

性具有鲁棒性的特点,在故障检测与重构应用过程中
显示出其优越性,引起了国内外学者的高度关注.
Edwards等[3–4]在不考虑未知扰动等不确定性的情形

下建立Edwards观测器,并提出了基于等效输出注入
的方法实现了故障的检测与重构;文献[5]考虑未知不
确定性有界且满足匹配条件情况下,通过坐标变换建
立含Lipschitz项非线性系统的滑模观测器,实现了故
障检测与重构; Tan等[6–9]针对不满足匹配条件不确定

线性系统的故障重构问题连续发文,通过建立级联滑
模观测器解除匹配条件的约束,实现了故障重构的目
的,但是这种处理方法繁琐且不适应于非线性系统;
国内何静等[10]针对故障有界且满足匹配条件未知不

确定性的非线性系统,采用微分同胚映射实现故障分
离,建立滑模观测器实现了故障检测与重构;王江
等[11]针对多输入多输出非线性系统提出了基于级联

滑模观测器实现了传感器和执行器的故障检测与分

离;文献[12]提出了基于滑模观测器来实现车辆电子
稳定性控制系统传感器故障检测和重构;赵瑾等
人[13]针对一类不匹配不确定动态系统,将滑模控制和
线性矩阵不等式(linear matrix inequality, LMI)方法结
合,通过不等式放缩法略去非匹配项实现了故障检测
与重构;在处理不匹配问题上,文献[14–15]提出将反
推设计与滑模控制设计结合,以实现系统的鲁棒性,
文献[16]采用高阶滑模微分器来实现对不匹配不确定
性的处理. 通过分析国内外文献,不难看出,开展基于
滑模观测器的执行器故障检测与重构研究,重点要把
握两个问题,一是设计观测器以使状态跟踪误差为零,
或者跟踪误差范数在某一范围很小的邻域内,二是设
计滑模增益确保滑模运动能抵制未知干扰等不确定

性的影响,经有限时间到达滑模面,本文的研究也是
基于这两点展开的. 同时也注意到,以往文献提出的
基于滑模观测器故障检测与重构方法不能解决不满

足匹配条件和故障上界未知同时存在的情况,然而实
际工程中匹配条件不一定能满足,且执行器发生故障
时故障上界未知,鉴于此本文提出构造辅助输出系统
以使一般系统不确定性匹配条件得到满足,采用自适
应律在线调节滑模增益,使观测器的滑模运动能消除
快速上界未知故障的影响,快速到达并维持在滑模面.

本文以含未知干扰的不匹配Lipschitz非线性系统
为研究对象,提出基于自适应滑模观测器的执行器故
障检测与重构方法. 首先通过构造辅助输出使系统的
观测器匹配条件得以满足,同时设计高增益观测器实
现对辅助输出的估计;然后对辅助输出系统设计滑模
观测器,针对故障上界未知的情形,设计自适应律在
线调整滑模增益,通过设计合适的自适应律及构造恰
当的Lyapunov函数消除故障上界未知对观测器状态

收敛的影响,进而将观测器的增益矩阵设计方法转化
为求解LMI优化问题,同时引入线性变换矩阵,设计
合适Lyapunov函数消除故障上界未知对滑模控制器
增益设计的影响,确保滑模运动在有限时间内到达滑
模面,利用等效控制输出误差注入原理实现执行器故
障的直接估计;最后通过仿真算例验证本文方法的有
效性.

2 问问问题题题描描描述述述(Problems description)
考虑一类具有执行器故障的多输入多输出非线性

系统:{
ẋ = Ax + Bu + g(x) + Ef(t) + Fξ(t),
y = Cx,

(1)

其中: x ∈ Rn, u ∈ Rm, y ∈ Rp分别为系统状态、系

统控制输入以及系统的可测输出; A ∈ Rn×n, B ∈
Rn×m, C ∈ Rp×n, E ∈ Rn×q, F ∈ Rn×l,且n > p >
q, l; g(x)为Lipschitz非线性项, f(t)为执行器故障向
量, ξ(t)为未知扰动等不确定向量.

假假假设设设 1 f(t)有界但上界未知,即‖f(t)‖ 6 α, α

未知, ξ(t)有界且界已知,即‖ξ(t)‖ 6 β, β已知.

假假假设设设 2 定义矩阵D = [F E],系统(A,C, D)
是最小相位的,即系统(A,C, D)的不变零点均在左半
开复平面内,或若rankD = q + l,则

rank

[
sI −A D

C 0

]
= n + q + l.

由于非线性系统(1)不满足匹配条件,即rankD 6=
rank(CD),为解决这一问题,本文提出构造辅助输
出,使观测器的匹配条件得以满足,从而针对满足匹
配条件的辅助输出系统开展执行器故障检测与重构.

定定定义义义 1 存在ηi(i = 1, 2, · · ·, p)是使式(2)成立
的最小正整数, ci为输出矩阵C的第i个行向量,则称
(η1, η2, · · ·, ηp)为原系统对干扰和故障的相对阶向量.{

ciA
kD = 0, k = 0, 1, · · · , ηi − 2,

ciA
ηi−1D 6= 0.

(2)

定定定义义义 2 存在正整数γi(1 6 γi 6 ηi),使得矩阵
Ca为行满秩矩阵,定义式(3)中的Ca为构造辅助输出

矩阵:

Ca =




c1

...
c1A

γ1−1

...
cp

...
cpA

γp−1




=




Ca1

...
Cai

...
Cap




, (3)
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则可定义辅助输出系统为{
ẋ = Ax + Bu + g(x) + Ef(t) + Fξ(t),
ya = Cax.

(4)

此时rankD = rank (CaD),则针对系统(4)建立观测
器的匹配条件得到满足,且系统(4)与系统(1)的不变
零点相同,详细证明过程见文献[17],本文不再证明.
辅助输出ya的估计方法将在本文的第4部分给出.由
假设2可知,系统(4)也是最小相位的,于是存在对称正
定矩阵Q、增益矩阵L以及矩阵G和对称正定矩阵P ,
使得式(5)成立:{

(A− LCa)TPT+P (A− LCa) = −Q,

ETP = GCa.
(5)

3 执执执行行行器器器故故故障障障的的的重重重构构构(Fault reconstruction of
actuator)
基于观测器的故障诊断通常是设计观测器生成残

差,通过评价函数和决策逻辑,根据阈值确定故障发
生的可能性以及可能的范围,这种方法存在的一个严
重不足是: 在很多情况下,只能给出何时出现了故障,
至于故障的偏离值是多大等信息,却无法得到. 为此
本文提出设计自适应滑模重构观测器,将观测器增益
的求解转化为求解LMI约束优化问题,引入线性变换
矩阵结合Lyapunov定理设计滑模增益,通过等价输出
控制方法直接获取有关故障的信息,重构执行器故障,
这样可减少通过残差检测故障存在的过程,使故障诊
断过程更加直接、有效.

3.1 自自自适适适应应应滑滑滑模模模观观观测测测器器器设设设计计计(The design of adap-
tive sliding-mode observer)
由于执行器故障的上界未知,本文采用构造滑模

增益自适应律消除界未知对估计状态误差收敛及滑

模运动的影响,针对定义的辅助输出系统(4),设计自
适应滑模观测器,结构如式(6)所示.{

˙̂x=Ax̂+Bu+g(x̂)+L(ya−Cax̂)+ν(t),
ŷa = Cax̂.

(6)

式(6)中上标“ˆ”代表相应量所对应的观测值;
L为观测器增益矩阵, ν(t)为滑模变结构输入信号,其
表达式如式(7)所示.

ν(t) =





(ρ1(t) + ρ0)P−1CT
a ‖ETCT

a N‖ ey

‖ey‖ ,

ya 6= ŷa,

0, ya = Cax̂,

(7)

式中: ey = ya − ŷa,滑模面设计为s = {ey : ey = 0};
N ∈ Rp×p为待设计矩阵,由定理1给出; ρ̂(t)为设计
的滑模增益自适应律,其表达式如式(8)所示.

dρ1(t)
dt

= η‖ETCT
a N‖‖ey‖. (8)

式(7)–(8)中, ρ0, η为大于0的常数;定义e = x−
x̂,则由式(4)和式(6)可得状态误差方程如式(9)所示.

ė = (A− LCa)e + g(x)− g(x̂) + Ef(t)−
ν(t) + Fξ(t). (9)

定定定理理理 1 对于满足假设1–2条件的辅助系统(4)
设计观测器(6),如果存在对称正定矩阵M ∈ Rn×n,
N ∈ Rp×p和矩阵W ∈ Rn×n,使得下列约束最优化
问题有解:

min γ,



UMUT + CT
a NCa > 0,


V +V T UMUT+CT

a NCa In

UMUT+CT
a NCa −I 0

In 0 −γI


<0,

U = In − E(ETE)−1ET,

V = ATUMUT + ATCT
a NCa −WCa,

(10)

式中: γ2 = ψg, ψg是Lipschitz系数, ‖g(x)− g(x̂)‖ 6
ψg‖x− x̂‖;则观测器状态估计误差最终有界稳定,
且P = UMUT + CT

a NCa, G = ETCT
a N ,观测器增

益矩阵为L = P−1W .

证证证 定义ε=α−ρ1, A1 =A−LCa, eg = g(x)−
g(x̂).取Lyapunov函数为V (t) = eTPe + η−1ε2,则
V (t) > 0,于是有

V̇ (t) = [A1e + eg + Ef(t)− ν(t) + Fξ(t)]TPe +

eTP [A1e + eg + Ef(t)− ν(t) + Fξ(t)] +

2η−1ε(−ρ̇1). (11)

由式(5)(7)–(8)得

eTP [Ef(t)− ν(t)] + η−1ε(−ρ̇1) =

eTCT
a GTf(t)− eTCT

a ‖ETCT
a N‖ ×

(ρ1(t) + ρ0)
ey

‖ey‖ + ε‖ETCT
a N‖‖ey‖ 6

α‖G‖‖ey‖ − (α + ρ0)‖ey‖‖ETCT
a N‖ =

α‖G‖‖ey‖ − (α + ρ0)‖ey‖‖G‖ =

−ρ0‖ey‖‖G‖ < 0. (12)

由式(12)及‖g(x)− g(x̂)‖ 6 ψg‖x− x̂‖可得
V̇ (t) 6 [A1e + eg + Fξ(t)]TPe + eTP [A1e +

eg + Fξ(t)] +
1
γ

eTe− eT
g eg. (13)

由于不确定项ξ(t)有界,且界为β,于是有

V̇ (t) 6
[

e

eg

]T [
AT

1 P + PA1 + γ−1I P

P −I

][
e

eg

]
+
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2β‖PF‖‖
[

e

eg

]
‖. (14)

定义[
AT

1 P + PA1 + γ−1I P

P −I

]
= −Q̄,

由式(14)可知当Q̄ > 0时,状态误差收敛,于是有

V̇ (t)6‖
[

e

eg

]
‖(−λmin(Q̄)‖

[
e

eg

]
‖+2β‖PF‖). (15)

由式 (15)可知,当‖
[

e

eg

]
‖ >

2β‖PF‖
λmin(Q̄)

时, V̇ (t) < 0,

所以估计误差最终有界稳定,且误差的收敛域为

Ω = {
[

e

eg

]
: ‖

[
e

eg

]
‖ < θ, θ =

2β‖PF‖
λmin(Q̄)

+ σ,

σ > 0}, (16)

其中σ为正数;由−Q̄ < 0及Schur补引理[18]可得如

式(10)所示的线性矩阵不等式,最小化γ是使得观测

器能克服最大的Lipschitz非线性项对估计误差的影
响. 证毕.

由定理1可知,通过LMI求解最优化问题保证了状
态估计误差最终有界稳定,在此基础上,为克服故障
上界未知的影响,保证滑模运动在有限时间内发生,
同时使设计的观测器能克服未知干扰等不确定性的

影响即滑模运动维持在滑模面,提出定理2.

定定定理理理 2 针对系统(4)设计的观测器(6),若式(7)
中的增益参数ρ0满足

ρ0 > θ(2‖A1‖+γ‖Ca‖) + β‖F‖+ δ

‖G‖‖(CaP−1CT
a )−1‖−1

,

其中δ为正数,则输出估计误差的滑模运动将在有限
时间内发生在滑模面s = {ey : ey = 0}上.

证证证 为了证明方便,先定义一个线性变换矩阵
T0 = [CT

a⊥ PCa]T,其中CT
a⊥为CT

a的正交补矩阵,由
误差方程(9)可得新的坐标系下的误差和输出方程:{

˙̄e=A2ē+T0eg+E1f(t)−T0ν(t)+F1ξ(t),
ey = [0 I ]ē,

(17)

式中:

ē = [e1 ey ]T = T0e,

A2 = T0A1T
−1
0 =

[
A21 A22

A23 A24

]
,

T0eg =

[
CT

a⊥Peg

Caeg

]
=

[
g1

g2

]
,

E1 = T0E =

[
0

CaP
−1CT

a GT

]
,

T0ν(t) =


 0

(ρ1(t) + ρ0)CaP
−1CT

a ‖G‖
ey

‖ey‖


 =

[
0
ν1

]
,

F1 = T0F =

[
CT

a⊥PF

CaF

]
=

[
F11

F12

]
,

于是式(17)可写为式(18)的形式:



ė1 = A21e1 + A22ey + g1 + F11ξ(t),
ėy = A23e1 + A24ey + g2+

CaP
−1CT

a GTf(t)− ν1 + F12ξ(t).
(18)

取Lyapunov函数为V2(t)=
1
2
(eT

y Jey+η−1ε2),其

中J = (CaPCT
a )−1,由于P为正定阵,故J > 0, V2(t)

> 0,于是有

V̇2(t) =

eyJA23e1 + eT
y JA24ey + eT

y JF12ξ(t) +

eT
y GTf(t)− eT

y (ρ1(t) + ρ0)‖G‖ ey

‖ey‖ +

eT
y Jg2 − ε‖G‖‖ey‖ 6

eyJA23e1 + eT
y JA24ey +

eT
y JF12ξ(t) + eT

y Jg2 + ‖G‖α‖ey‖ −
(ρ1(t) + ρ0)‖G‖‖ey‖ − ε‖G‖‖ey‖ 6
‖ey‖‖J‖(‖A23e1‖+ ‖A24‖‖ey‖+ ‖F12‖β −
ρ0‖G‖‖J‖−1 + ‖Ca‖γ‖T−1

0 ‖‖ē‖). (19)

从式(19)可看出,由于‖e‖ < θ,所以当

ρ0 > θ(2‖A1‖+γ‖Ca‖) + β‖F‖+ δ

‖G‖‖(CaP−1CT
a )−1‖−1

时, V̇2(t) < 0,因此滑模运动经过有限时间到达滑模
面s = {ey : ey = 0}. 定理2得证. 证毕.

注注注 1 由定理1和定理2可知,误差可以克服故障上界
未知的影响收敛,滑模运动经有限时间到达滑模面,即
ey = ėy = 0,然而会造成滑模输入控制u无穷大,因此实际上
通常需要将滑模控制输入式(7)调整为式(20),其中τ是充分

小的正常数，这样也可减小滑模运动的抖振.

ν(t) =

8
><
>:

(ρ1(t) + ρ0)P
−1CT

a ‖ETCT
a N‖ ey

‖ey‖+τ
,

ey 6= 0,

0, ey = 0.

(20)

通过定理1和定理2的推导和证明过程,可知用于
上界未知执行器故障重构的自适应滑模观测器设计

过程为

步步步骤骤骤 1 检查系统(1)是否满足匹配条件,即
rankD = rank(CD),若不满足,构造辅助输出矩阵
Ca,若满足,直接进行下一步.

步步步骤骤骤 2 根据式(10)求解M , N , W , γ,进而计算
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观测器反馈增益矩阵L.

步步步骤骤骤 3 根据式(16)及定理2求解滑模控制器增
益ρ0.

步步步骤骤骤 4 根据计算的L, ρ0建立自适应滑模观测

器.

3.2 故故故障障障重重重构构构(Fault reconstruction)
自适应滑模观测器实现上界未知执行器故障重构

的方法是: 通过等效控制输出误差注入原理维持滑模
运动,实现故障重构. 当滑模运动到达时,

ey = ėy = 0,

这时方程(18)中的输出误差方程变为

Caν(t)− CaP
−1CT

a GTf(t) =

A23e1 + g2 + F12ξ(t). (21)

由定理1和定理2可知

‖Caν(t)− CaEf(t)‖ 6
(‖A23‖e1 + ‖Ca‖ψg)θ + β‖F12‖. (22)

根据等效控制输出误差注入原理[3],执行器重构
故障的估计值为

f̂(t) ≈ [(CaE)TCaE]−1(CaE)TCaν(t). (23)

注注注 2 由式(22)–(23)可知,由于观测器的状态估计误

差一般很小,因而故障重构误差和未知干扰不确定性ξ(t)的

大小直接相关，当未知干扰等不确定性为零时,可实现故障

的无偏估计,一般而言,未知干扰等不确定性比故障信号小得

多,因此可用式(23)当作故障重构信号的估计值.

4 基基基于于于高高高增增增益益益观观观测测测器器器的的的辅辅辅助助助输输输出出出估估估计计计(The es-
timation of the auxiliary output based on high
gain observer)
高增益观测器的设计思想源自非线性控制系统的

输出反馈镇定理论[19],后来被推广到一类多输入多输
出非线性系统的状态观测器设计当中,由于其理论上
的严密性及较快的状态跟踪特性而获得广泛应用. 从
式(23)可看出,执行器故障重构需要ya,而系统实际的
输出为y,为此本文设计高增益观测器,给出辅助输
出ya的精确估计方法.

定义

ya = [yT
a1 · · · yT

ap ]T, yai = [yai1 · · · yaiγi
]T,

于是有

ẏai =Cai[Ax+Bu+g(x)+Ef(t)+Fξ(t)]. (24)

根据定义1和定义2得{
ẏai = Λiyai + biφi(x, f, ξ) + B̄iu + Caig(x),
yi1 = c̄iyai,

(25)

式中: Iγi−1为(γi − 1)× (γi − 1)的单位阵,

Λi =

[
0 Iγi−1

0 0

]
, bi =

[
0(γi−1)×1

1

]
,

B̄i = CaiB, φi(x, f, ξ) =

ciA
γI−1(Ax + Ef + Fξ),

c̄i = [1 0 · · · 0]1×γi
,

于是由式(24)可得yi1 = yi.

针对式(25),建立高增益观测器如式(26)所示.{
Ẏai = ΛiYai + lic̄i(yai − Yai) + B̄iu + Caig(x),
ŷi1 = c̄iYai,

(26)

其中li为待设计观测器增益矩阵,其设计计算方法为

li =
[ χi1

µ

χi2

µ2
· · · χiγi

µγi

]T

,

其中: µ ∈ (0, 1),且χi1, · · · , χiγi
为使得方程sγi +

χi1s
γi−1 + · · ·+χiγi

= 0的所有根均具有负实部的系
数,其详细证明过程如文献[20],本文不再证明.

定定定理理理 3 针对系统(25)建立的高增益观测器(26),
则ŷai在有限时间内为辅助输出yai的精确估计.

证证证 定义误差yai,j−Yai,j =µγi−jeai,j, j = 1, · · ·,
γi,则eai = [eai,1 · · · eai,γi

]T,由式(25)–(26)有

µėai = Λ̄ieai + µbiφi(x, f, ξ), (27)

其中:

Λ̄i =




−χi1 1 · · · 0
...

... 1
...

−χiγi−1 0 · · · 1
−χiγi

0 · · · 0




.

由χi1, · · · , χiγi
的定义可知Λ̄i为Hurwitz矩阵,故

lim
t→t0

eai = 0, lim
t→t0

(yai,j − Yai,j) = 0,所以Yai在有限

时间内为辅助输出yai的精确估计. 证毕.

注注注 3 用高增益状态观测器的估计值Ya代替定理1–

2中ya的值,以此来开展执行器的故障检测与重构研究.

5 仿仿仿真真真算算算例例例(An example of simulation)
为验证本文所提方法的有效性,以某非线性系统

为例开展故障检测与重构研究,系统参数矩阵如下:

A =




0 −1 0 0
1 0.7 0 0
0 0 0 −10
0 0 1.5 0


 , B = E =




0
1
1
0


 ,

F =




1
1
0
0


 , C=

[
0 0 0 1
1 0 0 0

]
,
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g(x) = [−1 0 10 0]T ×



−0.2 + 3(x1 − x3 − 1), x1 − x3 > 1,

0.2(x1 − x3), − 1 6 x1 − x3 6 1,

−0.2 + 3(x1 − x3 + 1), x1 − x3 < −1.

可以算出rankD = rank[F E] 6= rank(CD),由
于c1D = [0 0], c1AD 6= [0 0], c2D 6= [0 0],于是
构造

Ca =




c1

c1A

c2


 =




0 0 0 1
0 0 1.5 0
1 0 0 0


 ,

此时观测器的匹配条件得以满足. 可以看出与原系统
相比,辅助输出ya1的第2个分量ya1,2未知,于是对辅
助输出ya1构造高增益观测器,其参数选为χ11 = 3,
χ12 = 2, µ = 0.01,初始值ya1,2(0) = 0.2,此时辅助
输出ya1,2的估计误差收敛曲线如图1所示,由图1可知
高增益观测器重构输出Ya1,2可作为辅助输出ya1,2的

精确估计.

图 1 基于高增益观测器的辅助输出估计误差
Fig. 1 The estimation error of auxiliary output based on

high gain observer

根据用于执行器故障重构的自适应滑模观测器设

计方法,由定理1和LMI工具箱可以求得,

P =




32.7391 1.0286 −1.1306 0
1.0286 0.1236 −0.1236 0
−1.1306−0.1236 17.7495 0

0 0 0 20.7565


 ,

观测器增益矩阵为

L =




−0.2030 −0.1394 23.7226
8.9417 1.5811 −194.7752
−2.7468 11.7534 −0.4140
17.8353 −3.1068 0.2721


 ,

G = [0 11.7505 −0.1020], γmin = 1.3539,

已知输入设为0,干扰设为ξ(t) = 0.06sin(6t + 4) ,选
取η = 0.1 ,则由定理2设计滑模增益为ρ0 = 24 , τ =
0.02,此时设置执行器故障类型1为0.2sin(2πt),和幅
值为0.4,周期为4 s,占空比为0.4的方波信号组成,故
障的发生时刻为t = 4 s,此时,自适应滑模观测器的
状态跟踪误差如图2所示,故障1的重构信号如图3所

示;故障类型2为sawtooth信号,故障发生时刻设置
为t = 2 s,故障2的重构信号如图4所示.

由图2可知,当执行器发生故障时,按照本文提出
的观测器设计方法,观测器的第1, 3, 4状态估计误差
趋于0,第2状态的估计误差维持在一个范围很小的有
界邻域内,说明了本文设计的观测器能克服故障等未
知干扰的影响,状态估计误差有界收敛稳定,验证了
定理1–2的正确性,从而确保了执行器故障重构的有
效性. 同时由图3–4可以看出,本文提出的故障重构方
法对未知上界的执行器故障类型跟踪能力强,能较好
地实现对未知执行器故障的估计.

图 2 基于自适应滑模观测器的状态估计误差
Fig. 2 The estimation error of state based on adaptive

sliding mode observer

图 3 故障类型1和重构信号的仿真波形

Fig. 3 The simulated signal of fault case 1 and reconstruction

图 4 故障类型2和重构信号的仿真波形

Fig. 4 The simulated signal of fault case 2 and reconstruction

6 结结结论论论(Conclusions)
本文针对一类含未知干扰不匹配非线性Lipschitz

系统,考虑故障上界未知的情形,研究了基于自适应
滑模观测器的故障重构方法. 首先通过构造辅助输出
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使得系统的匹配条件得到满足,并设计高增益观测器
实现了辅助输出中未知变量的精确估计;然后对辅助
输出系统设计了滑模观测器,考虑故障上界未知,设
计了自适应律在线修正滑模增益,构造了Lyapunov函
数使得设计的观测器能克服上界未知的影响,从而使
得状态误差收敛,运用Schur补引理将增益矩阵的设
计转为最小化优化问题,并运用LMI给出了求解方法,
引入线性变换矩阵结合Lyapunov全局稳定性理论给
出了滑模增益设计方法,使得设计的控制器增益能不
受故障上界未知的影响,采用等效控制输出误差注入
原理实现了执行器故障的直接估计;最后仿真算例验
证了本文方法的有效性.
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