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不确定切换奇异系统的鲁棒容许性分析：

切换 Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数方法
林金星１，２　费树岷１，２　 沈　炯３　 于建江１，２

（１东南大学复杂工程系统测量与控制教育部重点实验室，南京 ２１００９６）
（２东南大学自动化学院，南京 ２１００９６）

（３东南大学能源与环境学院，南京 ２１００９６）

摘要：研究了一类不确定离散切换线性奇异（ＳＬＳ）系统任意切换律下的鲁棒容许性问题．假设系统参数不确定
性满足范数有界条件．首先，采用切换 Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数方法，给出了一些新的保证名义离散 ＳＬＳ系统任意切换律
下正则、无脉冲以及渐进稳定的充分条件，且条件表示为线性矩阵不等式形式．基于获得的条件，进一步给出了
保证不确定离散 ＳＬＳ系统任意切换律下鲁棒容许的条件．将正常切换系统的切换 Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数方法推广到奇
异切换系统．数值例子说明了该方法保守性的降低及可行性．
关键词：切换奇异系统；鲁棒容许性；Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数；参数不确定
中图分类号：ＴＰ２７３；Ｎ９４１

２１２ ＬｉｎＪｉｎｘｉｎｇ牞ＦｅｉＳｈｕｍｉｎ牞ＳｈｅｎＪｉｏｎｇ牞ａｎｄＹｕＪｉａｎｊｉａｎｇ　


