
控 制 工 程

!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!!
!"#$%"& ’#()#**%)#( "+ !,)#-

./& 0 1 2 2 3
4"& 0 56，7" 0 6

1 223年 3月
第56卷第6期

文章编号：583593:6:（1223）269266192;

收稿日期：1223926928；收修定稿日期：122392695<
基金项目：国家自然科学基金资助项目（82=36255）
作者简介：邢双云（5<3<9），女，辽宁大连人，研究生，主要研究方向为广义系统、网络控制等；张庆灵（5<=89），男，辽宁营口人，教

授，博士生导师。

关联大系统的故障诊断滤波器设计 !"#方法

邢双云5，1，徐启程1，张庆灵5

（5> 东北大学 系统科学研究所，辽宁 沈阳 552226；1> 沈阳建筑大学 理学院，辽宁 沈阳 55258:）

摘 要：大系统分解后，状态方程增加了一个动态关联项，这就破坏系统正常时残差渐

近于零的条件，要从残差变化趋势中判断系统的故障，必须使动态关联项对残差不敏感。利

用 !?控制理论，研究了组合系统的故障检测问题。将故障检测滤波器的设计归结为 !?滤波

器问题，使残差信号对关联项干扰具有较好的抑制作用。残差的变化趋势仍会由系统的故障

来决定，应用线性矩阵不等式得到此类不确定性系统的故障检测滤波器的存在条件，并给出

滤波器参数矩阵的数值解法，仿真例子说明了方法的有效性。
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1 引 言

采用有效的故障诊断技术是提高现代复杂控制

系统可靠性和安全性的重要途径，对这个领域的研

究取得了大量的研究成果［5 W 6］。常用的设计方法有

未知输入观测器方法、特征结构配置法，而对于不

确定关联大系统的鲁棒故障诊断却鲜有报道。由于

大系统分解后，导致状态方程增加了一个动态关联

项，这就破坏了系统正常时，残差渐近于零的条

件。要从残差变化趋势中判断系统的故障，必须使

动态关联项对残差不敏感。本文针对不确定关联大

系统，用 !?范数描述残差对于动态关联项的抑制

程度，采用线性矩阵不等式推导出一类组合系统故

障检测滤波器的存在条件，给出了此类滤波器参数

矩阵的数值解法，仿真例子说明了方法的有效性。

2 问题描述

考虑由 $ 个子系统组成的关联大系统，其子
系统方程为

!· /（ 5）X "/!/（ 5）Y #/$/（ 5）Y %6/&/（ 5）Y ’/（ 5）
(/（ 5）X )/!/（ 5{ ）

（5）

&/（ 5）X［!@
5（ 5），!@

1（ 5），⋯，!@
/ Z 5（ 5），!@

/ Y 5（ 5），
⋯，!@

$（ 5）］
%6/（ 5）X［"/5，"/1，⋯，"/，/ Z 5，"/，/ Y 5⋯"/*］

式中，!/（ 5）"3*/，$/（ 5）"37/，’/（ 5）"38/分别是

第 / 个子系统的状态向量，控制输入和被检测的故
障信号；(/（ 5）"34/ 为第 / 个子系统的输出向量；
"/，#/，#6/，)/ 是适当维数的常数矩阵。

假设 进行故障检测滤波器设计之前，假设系

统是渐近稳定的。



构造如下形式的故障检测滤波器：

)

!
·

（ !）!（"" " #"$"）

)

!"（ !）# %"&"（ !）# #"’"（ !）
(’ "（ !）! $" (! "（ !{ ）

（$）

式中，#" 是 #" % $" 增益矩阵；(! "（ !）是 #" % &的状态
估计矢量；(’ "（ !）是 $" % &的输出估计向量。
令观测器的状态偏差和输出偏差分别为

)"（ !）! !"（ !）" (! "（ !）

!"（ !）! *"（’"（ !）" (’ "（ !））
式中，*" 是 %" % $" 维的加权矩阵。

得到此时的残差系统：

+) "（ !）! "&")"（ !）# %’"," # -’"."（ !）

!"（ !）! *"$")"（ !）
此时的残差矢量的响应函数：

!"（ (）! *"$"（ (/ " "&"）
" & %’"," # *"$"（ (/ "

"&"）
" & -’"."（ !）! 0)’（ (）,（ (）# 0)*（ (）.（ (）

式中，"&" ! "" " #"$"。

为使!" 仅反映故障的影响，必须使：

*"$"（ (/ " "&"）
" & -" ! ’

如果 *"$"-" ! ’，且 1" ! *"$" 的所有行都是

"&"的左特征向量，则 *"$"（ (/ " "&"）
" & -" ! ’。

本文要解决的问题是在不满足上述条件时，即

不能进行观测器的特征结构配置的情况下，如何设

计故障检测滤波器，使!0)*（ (）!( )""*+,，即使
动态关联项对残差不敏感，残差的变化趋势仍然会

由系统的故障来决定。

第 " 个系统的阈值取为

+"!, ! -./
-# .$，’ ! ’

!)"（ !）!$，/ !$
!’ # /

!’

)"（ !）0 )"（ !( )） &1$

残差评价函数选择为

+"!, !!)"（ !）!$，/ !$
!’ # /

!’

)"（ !）0 )"（ !( )） &1$

式中， !’ 为初始评价时间；/ 为评价时间段。
故障检测逻辑为

+"（ )）2 +"!,%第 " 个子系统有故障%报警
+"（ )）) +"!,%第 " 个子系统无故障
引理 ! 设 2，3 和3（ !）为适当维数矩阵，且：
3（ !）03（ !）) /，则存在一个标量!2 ’使下式

成立：

23（ !）- #（23（ !）-）0&!220 #!" & -0-

" 主要结果

定理 ! 给定常数"" 2 ’，对于系统式（&）和故
障诊断滤波器式（$），残差产生系统是渐近稳定且
!0)*（ (）!( )"的充分条件是，如果存在矩阵 4"，

加权矩阵 *"，和正定矩阵 5" 使 345：
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则故障诊断滤波器的设计问题可解，且对应的

观测器增益阵为

#" ! 5 " &
6 4"

证明 当 ," ! ’时，残差系统变为
+) "（ !）!（"" " #"$"）)"（ !）# -"."（ !）

!" ! *"$")"（ !）
取 378/.,9:泛函为

7（!（ !））!’
0

" ! &
7"（!"（ !））

式中，7"（!"（ !））! )0
"5")"。

把关联项当成扰动，则当系统无关联项 ."（ !）输
入时：

’
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0 5" ) ’，则系统渐

近稳定。

假设系统满足零初始条件，并令：
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式中，( ! $0
"*0

"*"$" # 5""" # "0
"5" " 5"#"$" "

$0
"#0

"5。
设 5"#" ! 4"，并由 -;<.=补可得式（6）。
可将"$

" 作为一个优化变量，通过求解如下凸优

化问题来设计最优故障检测滤波器：*+,#"
4"*"，#"，#"

其中，"9/> !（!
)）&1$，!

)为!的最优值。

# 仿真示例

考虑由以下两个子系统复合的不确定性关联大

系统控制输入 -&（ !）! -$（ !）为单位阶跃信号，被检
测的故障信号：

’&（ !）! ’$（ !）!
& $ ) !
’{ 其他
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!! "
# $ %[ ]% # &
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#!! "
%’& %[ ]% %’!

$! " [ ]!!
得：!! " !’!%( )。

%! " %’*(( +，&! "
# !’,-% -[ ]# !’&-& -

第一个子系统的残差响应曲线如图 !所示。

图 ! 第一个子系统的残差响应曲线
"#$%! &’()*+(’ ,* -’(#./01 *2 ,3’ 2#-(, (/45(6(,’7

!& "
# - %[ ]% # *

，"& "［! !］，

#!& "
%’! %[ ]% %’!

，$& " [ ]!%
得：!& " !’!!, (。

%& " %’&-% $，&& "
# $’!&& %[ ]%’&++ (

第二个子系统的残差响应曲线如图 &所示。

图 8 第二个子系统的残差响应曲线
"#$%8 &’()*+(’ ,* -’(#./01 *2 ,3’ (’9*+. (/45(6(,’7

: 结 语

本文针对一类组合大系统，在不能进行观测器

的特征结构配置的情况下，设计出基于线性矩阵不

等式的故障检测滤波器，使动态关联项对残差不敏

感，保证残差对故障的敏感性。
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本文主要介绍了 NI2Q-! 系列单片机中的位寻
址区和位操作指令。并且通过实例介绍了标志位的

使用，通过大量的现场运行证明，该方法实用、可靠。

文中给出的程序实例可直接应用于任何具有按键的

测控系统中。
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