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受一类多通道异构网络通信约束的

网络系统HHH2/HHH∞∞∞ 滤波研究

杜大军 1 宋志华 1 费敏锐 1 王海宽 1

摘 要 针对异构网络中不同类型网络及每个通道在不同时刻所产生的

网络诱导延时和数据丢包不同, 使得异构网络环境下 H2/H∞ 滤波更加
困难的新问题, 不同于目前广泛研究的单种类型网络环境下的 H2/H∞
滤波方法, 首先, 深入分析了异构网络通信特性并给出了数学描述公式,

然后, 建立了融合多通道异构网络通信约束的滤波误差动态系统综合模

型. 基于 Lyapunov-Krasovskii 理论, 证明了在已知有线网络和无线网

络分别存在的最长网络诱导延时情况下, 所设计的滤波器使得滤波误差

动态系统随机稳定且满足给定的 H2/H∞ 性能指标. 仿真验证该方法可

行且有效.
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Abstract This paper investigates H2/H∞ filtering for com-

plex multi-channel hybrid networked systems with different net-

work delays and packet dropout in each channel. Unlike the

widely existing H2/H∞ filtering methods under single network

environment, where multiple signals are encapsulated into sin-

gle packet and transmitted through one common channel. The

characters of hybrid network are firstly analyzed, which are then

described by analytical formulations. A comprehensive filter-

ing error dynamic system model which contains multi-channel

hybrid network communication constraints is then established.

Based on the Lyapunov-Krasovskii theory, the designed filter

enables the multi-channel error dynamic system to be stochasti-

cally stable and to guarantee a prescribed H2/H∞ performance,

under the known maximum network delays of wired and wire-

less networks. Simulation confirms the efficiency of the proposed

method.
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通过网络传输测量信号和控制信号的网络控制系统

(Networked control systems, NCSs), 由于布线简单、便于安

装和维护等诸多优点, 已逐步应用于冶金、电站和航天等领

域[1−3]. NCSs 主要基于有线网络 (如现场总线、工业以太网

等) 构建而成, 但实际过程中大量的移动或旋转对象 (如轧

钢生产线中活套辊的振动温度测量) 上还存在传感/执行器、

数据采集设备等, 其通信是很难或不能用普通的有线网络实

现, 或对易燃易爆等恶劣环境有线网络无法满足测量和控制

的需求. 因此, 无线网络与有线网络相互融合的异构网络系

统 (Hybrid networked systems, HNSs) 是解决此类问题的

必然途径. 目前在物联网、智能电网和智能工厂中出现越来

越多的 HNSs[4−5], 已经引起广大科研工作者和实际工程技

术人员的关注, 如 Siemens 公司和 Phoenix 公司联合推出了

基于 802.11 技术的 “无线工厂”, 对 Profibus 总线进行了无

线的点对点的扩展; Honeywell 公司推出了 “工业无线路标”,

该网络支持多种工业通讯协议及各种设备与其他无线装置的

信息互通; 国内自动化厂商也推出了基于 EPA (Ethernet for

plant automation) 工业以太网的WLAN、Zigbee、蓝牙等

扩展产品.

由于行业及应用现场的技术特点不同, 有线网络 (如国

际电工委员会公布了三十余种现场总线和工业以太网标准)、

无线网络之间形成了互不兼容、竞争共存、高速发展的局面.

目前网关 (协议转换器) 是实现异构网络之间高速实时数据

传输的一种主要模式, 但在 HNSs 中, 多个无线传感/执行器

节点经过网关与有线网络互联, 信号通过多通道进行通信,

导致多通道异构网络除了具有单通道单种类型 (有线或无线)

网络特性外, 还具有以下新特征:

1) 不同类型网络的带宽和协议等不同;

2) 信号在不同网络中产生的网络性能参量 (网络延时、

数据丢包等) 不同;

3) 不同网络在不同时刻存在的网络性能参量不尽相同;

这使得网络与系统的相互影响更加复杂, 给异构网络系

统带来许多新问题和新挑战.

在网络系统中通常存在噪声干扰, 这必将限制和降低

系统性能, 故必须采用滤波技术来降低或消除噪声干扰[6].

针对 Guass 噪声, 经典的 Kalman 滤波器根据最小均方误

差最佳的准则, 能够进行最优滤波估计. 如文献 [7−8] 分

别解决了具有多丢包、数据丢失情况下的离散不确定系统

鲁棒 Kalman 滤波问题. 当系统的噪声为非 Guass 情况时,

Elsayed 把扰动看作是能量有界的信号引入了 H∞ 滤波, 主

要是最小化滤波误差系统的 H∞ 范数的上界, 解决了鲁棒

Kalman 滤波方法对噪声输入信号的限制[9−10]. 进一步, 国

内外学者基于Wilson 提出的 H2/H∞ 性能准则, 设计滤波

器使得滤波误差系统具有一定的 H2/H∞ 扰动衰减水平, 即

能量 –峰值滤波.

目前, 国内外学者主要考虑单通道单种类型网络性能参

量开展H2、H∞ 滤波研究,并取得一些成果.如:文献 [11]考

虑网络诱导延时和数据丢包, 证明了 H∞ 滤波器存在并使得
系统渐近稳定的充分条件. 文献 [12] 考虑多步网络诱导延时
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和数据丢包, 采用 Bernoulli 分布描述网络不确定性因素, 设

计了线性全阶滤波器并给出了系统指数稳定的充分条件. 文

献 [13] 采用 Bernoulli 分布描述网络诱导延时, 证明了系统

均方指数稳定且具有给定的 H∞ 性能. 文献 [14] 研究了具有

一步时延和丢包的 H∞ 滤波器设计, 并证明了系统均方指数

稳定. 然而, 在实际应用中, 有时传感器分布于不同的地域,

信号通过多通道和滤波器进行通信, 使得网络不确定性因素

异常复杂, 故必须分析多通道通信约束对滤波器性能的影响.

针对多通道网络通信约束, 网络系统 H2/H∞ 滤波问题
逐渐吸引研究人员的兴趣. 文献 [15] 针对每个网络通道的数

据丢包, 采用一个二态的马尔科夫链进行描述, 但只给出了

一个基于 2 通道的滤波误差系统满足均方指数稳定的充分条

件. 文献 [16] 采用 Bernoulli 分布描述每个通道的传感器故

障, 进一步采用缓冲区策略来处理网络诱导延时, 给出了H∞
滤波器时滞依赖和参数依赖的充分条件. 以上工作主要考虑

部分网络性能参量进行 H2/H∞ 滤波研究, 故带有多通道数

据丢包的的 H2/H∞ 滤波问题还有待深入研究.

无线网络与有线网络相互融合的异构网络逐渐引起研究

人员的关注. 文献 [17−19] 研究了有线网络和无线网络的集

成方法和实时性能. 文献 [20] 考虑异构网络中有线网络的性

能参量, 研究了异构网络环境下的机器人遥控操作方法. 以

上工作主要探索异构网络的集成方法、网络性能以及考虑部

分网络性能参量开展异构网络控制系统研究, 然而多通道异

构网络中不同类型网络以及不同时刻的网络性能参量各异,

并且无线网络受工业环境的影响使得测量数据含有大量噪

声, 因此, 必须考虑多通道异构网络通信约束进行深入研究

网络化系统 H2/H∞ 滤波.

本文研究了受复杂多通道异构网络通信约束的网络化系

统 H2/H∞ 滤波器设计问题, 主要理论贡献包括: 1) 针对目

前一种工业异构网络系统架构, 深入分析了多通道异构网络

的通信特性, 并采用数学公式刻划了不同网络的性能参量; 2)

建立了融合多通道异构网络通信约束的滤波误差动态系统综

合模型, 证明了在已知有线网络和无线网络分别存在的最长

网络诱导延时情况下, 所设计的滤波器使得滤波误差动态系

统随机稳定且满足给定的 H2/H∞ 性能指标.

1 问题描述

考虑如下带有噪声干扰的离散系统:





x(k + 1) = Ax(k) + Bw(k)

y(k) = Cx(k)

z(k) = Lx(k)

(1)

式中, A、B、C、D 和 L 为已知的适当维数常数矩

阵, x(k) = [x1(k), · · · , xm(k)]T ∈ Rm 为系统的状态,

y(k) = [y1(k), · · · , yn(k)]T ∈ Rn 为系统的测量输出,

z(k) = [z1(k), · · · , zg(k)]T ∈ Rg 为系统的被调输出,

w(k) = [w1(k), · · · , wq(k)]T ∈ Rq 为系统中能量有界的

干扰信号, 即 w(k) 属于 l2[0,∞).

带有多通道异构网络通信约束的网络化系统的 H2/H∞
滤波如图 1所示,是目前一种工业多层网络系统架构方式,如

Simens 公司的 Simatic PCS 7 和 Emerson 公司的 DeltaV

等. 在图 1 中, 在每个采样时刻如在第 k 个采样时刻, n 个传

感器的测量信号 (y1(k), · · · , yp(k), · · · , yn(k)) 分别通过无

线网络中的 n 个独立物理通道传送到网关 (协议转换器)[18],

然后, 在网关进行协议转换, 将其转换成对应的有线网络数
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据格式, 即将 y1(k), · · · , yp(k), · · · , yn(k) 分别转换成对应的

ŷ1(k), · · · , ŷp(k), · · · , ŷn(k),然后,通过有线网络将信号传送

到滤波器, 在有线网络中 ŷ1(k), · · · , ŷp(k), · · · , ŷn(k) 分别进

行单独传输, 类似于 n 个虚拟通道进行传输. 传感器和滤波

器均采用时间驱动且采样周期均为 T .

图 1 受多通道异构网络通信约束的网络化系统 H2/H∞ 滤波示意图

Fig. 1 H2/H∞ filtering for networked systems with

multi-channel hybrid networked communication constraints

注 1. 网关将 y1(k), · · · , yp(k), · · · , yn(k)分别转换成对

应的 ŷ1(k), · · · , ŷp(k), · · · , ŷn(k) 后, 若把部分数据进行重新

打包, 如将 ŷ1(k), · · · , ŷm(k) 打成一个包, 然后, 通过有线网

络传送到滤波器, 则这些数据在有线网络中传输具有相同的

网络延时和数据丢包特性.

注 2. 在实际系统中, 不同的传感器由于分布于不同的

地域, 将通过不同的网关进行协议转换, 网关主要根据传感

器的位置以及实际需求来进行部署, 如图 1 中传感器 1 到

传感器 p 通过网关 1 进行数据转换, 然后, 将转换后的数据

ŷ1(k), · · · , ŷp(k) 通过有线网络分别传送到滤波器. 在特殊情

况下, n 个传感器通过 n 个网关进行协议转换.

注 3. 信号通过无线网络、网关以及有线网络传送到滤

波器, 由于无线网络和有线网络的带宽和协议不同, 导致不

同网段中的网络诱导延时和数据丢包不同.

在图 1 中, 信号在无线和有线网络的每个通道中传输

都会产生网络诱导延时和数据丢包, 根据文献 [21] 思想可

将数据丢包看作具有最大的网络诱导延时, 故把网络诱导延

时和数据丢包统一为网络诱导延时来考虑. 因此, n 个传感

器通过无线网络将信号传送到网关, 在每个通道都会产生网

络诱导延时 d1
k, · · · , dp

k, · · · , dn
k , 然后, 信号通过有线网络传

送到滤波器也会产生网络诱导延时 τ1
k , · · · , τp

k , · · · , τn
k . 由

于有线网络为一条物理通道, 在同一时刻, n 个虚拟通道的

网络诱导延时特性相同, 即 τ1
k = · · · = τp

k = · · · = τn
k , 但

在不同时刻, 网络诱导延时特性不尽相同, 即 τp
k = τp

k+1 或

τp
k 6= τp

k+1, p = 1, · · · , n. 然而, 无线网络中的 n 个通道在同

一时刻网络诱导延时既可能相同也可能不同. 因此, 根据无

线网络每个通道在同一时刻的网络诱导延时特性, 系统的网

络诱导特性可分为两类:

1) n 个无线通道的网络诱导延时相同, n 个有线通

道的网络诱导延时相同, 即 d1
k = · · · = dp

k = · · · = dn
k ,

τ1
k = · · · = τp

k = · · · = τn
k , p = 1, · · · , n;

2) n 个无线通道的网络诱导延时不尽相同, n 个有线

通道的网络诱导延时相同, 即 dp
k = dp′

k 或 dp
k 6= dp′

k , p, p′ ∈
{1, · · · , n}, τ1

k = · · · = τp
k = · · · = τn

k , p = 1, · · · , n.

本文针对第 1) 种情况开展深入研究, 即考虑 n 个无线

和有线通道在同一时刻的网络诱导延时相同, 但在不同时刻

的网络诱导延时不尽相同. 设无线网络中每个通道的网络诱

导延时 dk = [d1
k, · · · , dp

k, · · · , dn
k ]T 满足: 0 ≤ dp

k ≤ d < ∞,

p = 1, · · · , n, d 为正整数. 同理, 设有线网络中每个通道的

网络诱导延时 τk = [τ1
k , · · · , τp

k , · · · , τn
k ]T 满足: 0 ≤ τp

k ≤
τ < ∞, p = 1, · · · , n, τ 为正整数. 由于网关进行协议转换

较快, 产生的延时可以忽略.

由于无线和有线不同网段每个通道中的网络诱导延时和

数据丢包等网络不确定性因素特性不同. 本文采用两个马尔

科夫链分别描述无线网络和有线网络中的网络诱导延时 dk

和 τk 特性, 并且每个时刻 dk 和 τk 中的每个元素都分别在

集合 N = {0, 1, · · · , d} 和M = {0, 1, · · · , τ} 中, 即 dp
k ∈ N

和 τp
k ∈ M , 它们的概率转移矩阵分别表示为 Π ∈ [πrs],

Λ ∈ [λij ]. 例如: 对于第 p 个通道的无线和有线网络中的网

络诱导延时 dp
k 和 τp

k 分别从 k 时刻的 rp 状态和 ip 状态跳变

到 k + 1 时刻的 sp 状态和 jp 状态, 跳变概率为

{
πp

rpsp
= Pr

(
dp

k+1 = sp|dp
k = rp

)

λp
ipjp

= Pr
(
τp

k+1 = jp|τp
k = ip

) (2)

式中, p = 1, · · · , n, 对于所有的 ip, jp ∈ M 和 rp, sp ∈ N , 有

λp
ipjp

, πp
rpsp

≥ 0, 且
∑τ

jp=0 λp
ipjp

= 1,
∑d

sp=0 πp
rpsp

= 1.

注 4. 采用马尔科夫状态转移矩阵 Π 和 Λ 分别刻画无

线网络和有线网络中每个通道的网络诱导延时特性, 由于在

同一时刻每个通道的状态相同, 故其跳变概率也相同.

注 5. 针对无线和有线网络, 可以采用网络分析工具 (如

无线网络 Airo Peek 和以太网 Ethereal 等) 捕获数据包, 然

后, 根据数据包的类型标识、序号和时间戳等标记以及有效

数据载荷等分析数据包是否正常、延时或丢失, 进一步运用

统计分析方法建立马尔科夫模型[22−23].

在各个时刻, 滤波器都采用每一个通道的最新数据包,

即如果在 k 时刻, 若第 p (p = 1, · · · , n) 个通道采用数据包

x(k− τp
k ), 而在 k +1 时刻, 出现了延时大于一个采样周期或

数据丢包, 则 k + 1 时刻仍采用 k 时刻的数据包 x(k − τp
k ),

这表示在每一采样时刻, 网络诱导延时 τp
k 最大只能增加 1,

即 Pr(τp
k+1 > τp

k + 1) = 0, 从式 (2) 可得:

{
πp

rpsp
= 0, sp > rp + 1

λp
ipjp

= 0, jp > ip + 1
(3)

在图 1 中, 信号通过无线网络和有线网络传输到滤波器,

故传感器到滤波器之间的网络诱导延时由无线网络和有线网

络中的网络诱导延时构成, 然而信号在有线网络中的网络诱

导延时信息受到前面无线网段诱导延时的影响. 例如: 在采

样时刻 k, 对于第 p (p = 1, · · · , n) 个通道, 信号从网关通过

有线网络诱导延时 τp
k 到达滤波器端, 也表明网关在 k − τp

k

时刻接收到该信号, 则该信号在无线网络中的网络诱导延时

对应为 dp

k−τ
p
k

(即为 k − τp
k 时刻无线网络中网络诱导延时),

如图 2 所示. 因此, 滤波器所接收到的无线网络诱导延时由

k 时刻的 dp
k−τk

= rp 跳变到 k + 1 时刻的 dp
k+1−τk+1

= sp;

而对于有线网络, 从 k 时刻到 k + 1 时刻, 网络诱导延时由

τp
k = ip 跳变到 τp

k+1 = jp.

因此, 对于所有 n 个传感器通过 n 个通道传送信

号到达滤波器, 则经过的无线网络诱导延时为 dk−τk =

[d1
k−τ1

k
, · · · , dp

k−τ
p
k
, · · · , dn

k−τn
k
]T, 有线网络诱导延时为 τk =

[τ1
k , · · · , τp

k , · · · , τn
k ]T, 并且 dk−τk 中的每个元素都相同, τk

中的每个元素也都相同.
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图 2 k 时刻信号在无线网络和有线网络的时序图

Fig. 2 Timing diagram of signal through wireless network and

wire network at kth instant

注 6. 如果从 dp
k−1 跳变到 dp

k 的转移概率矩阵为 Π, 则

从 dp

k−τ
p
k+1
跳变到 dp

k 的转移概率矩阵为 Πτ
p
k+1 , 且它仍是马

尔科夫链的一个转移概率矩阵[24]. 特殊情况下, 若 τp
k+1 = 0,

那么转移概率矩阵 Πτ
p
k+1 = Π0 = I.

由于测量数据经过无线网络到达网关, 然后, 再经过有

线网络到达滤波器, 故设计的滤波器同时依赖有线和无线网

络诱导延时 τk 和 dk−τk . 如: 对第 p 个通道, 滤波器所接受

的对应信号 ŷp(k) 为

ŷp(k) = yp(k − τp
k − dp

k−τ
p
k
) (4)

式中, p = 1, 2, · · · , n. 采用文献 [21] 考虑输出外部干扰的方

法, 对所有通道, 滤波器接受的对应信息 ŷ(k) 为

ŷ(k) = y(k − τk − dk−τk ) =

Cx(k − τk − dk−τk ) + Dw(k) (5)

由于 τk +dk−τk ∈ {1, · · · , τ+d}, 则上式可化为

ŷ(k) = στk,dk−τk
Cx(k)+

(I − στk,dk−τk
)Cx(k − τk − dk−τk ) + Dw(k) =

στk,dk−τk
Cx(k) + (I − στk,dk−τk

)C̄X̄(k) + Dw(k)

(6)

式 中, στk,dk−τk
为 III (即 不 存 在 网 络 诱 导 延

时) 或 0 (即 存 在 网 络 诱 导 延 时); X̄(k) =

[xT(k − 1), xT(k − 2), · · · , xT(k − τ − d)]T, C̄ =[
0 0 · · · C · · · 0 0

]

︸ ︷︷ ︸
τ+d

,其中,状态 x(k−τk−dk−τk )

对应的元素为矩阵 C, 其他均为 0 矩阵.

根据以上定义的 X̄(k), 可得:

X̄(k + 1) = A1x(k) + A2X̄(k) (7)

式中

A1 =




Im×m

0m×m

...

0m×m




((τ+d)m)×m

A2 =




0m×m 0 · · · 0 0

Im×m 0 · · · 0 0

0 Im×m · · · 0 0
...

...
. . .

...
...

0 0 · · · Im×m 0m×m




设计如下模式依赖全阶滤波器:





x̂(k + 1) = Af (τk, dk−τk )x̂(k)+

Bf (τk, dk−τk )ŷ(k)

ẑ(k) = Cf (τk, dk−τk )x̂(k)

(8)

式中, x̂(k) ∈ Rm 为滤波器状态, ẑ(k) ∈ Rg 为 z(k) 的估计

值, Af (τk, dk−τk )、Bf (τk, dk−τk )、Cf (τk, dk−τk ) 为滤波器

的参数.

为了描述方便, 下文将 τk、τk+1、dk−τk 和 dk+1−τk+1

记为: τk = i, τk+1 = j, dk−τk = r, dk+1−τk+1 = s. 定义

ξT(k) =
[

xT(k) x̂T(k) X̄T(k)
]T

, 误差 e(k) = z(k) −
ẑ(k). 由式 (1)、(6)∼ (8) 可得到滤波误差系统:

{
ξ(k + 1) = Ã(i, r)ξ(k) + B̃(i, r)w(k)

e(k) = C̃(i, r)ξ(k)
(9)

式中

Ã(i, r) =



A 0 0

Bf (i, r)σi,rC Af (i, r) Bf (i, r)(I − σi,r)C̄

A1 0 A2




B̃(i, r) =




B

Bf (i, r)D

0




C̃(i, r) =
[

L −Cf (i, r) 0
]

注 7. 针对无线网络和有线网络特性, 采用两个马尔科

夫链来分别进行描述, 然后, 建立了融合多通道异构网络通

信约束的滤波误差动态系统综合模型 (9). 与目前普遍考虑

单通道单种类型网络建立的滤波误差动态系统相比, 模型 (9)

更加复杂, 更具有普适性.

本文研究的带有多通道异构网络通信约束的网络化系统

H2/H∞ 滤波问题是:

1) 在外部干扰 w(k) = 0 的情况下, 滤波误差动态系统

是随机稳定, 如果对任意初始状态 (φ0, s0), 存在:

lim
l→∞

l∑

k=0

E(xT(k)x(k)) < ∞ (10)

2) 在零初始条件下, 滤波误差动态系统满足 H2/H∞ 性
能 γ (γ > 0), 即:

E(‖e(k)‖2∞) < γ2E(‖w(k)‖22), ∀w(k) 6= 0 (11)
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式中

‖e(k)‖2∞ = sup
k

{
eT(k)e(k)

}

‖w(k)‖22 =

∞∑

k=0

wT(k)w(k)

2 主要结果

定理 1. 在已知有线网络和无线网络分别存在最长网络

诱导延时 τ 和 d 的情况下, 对于给定的 γ > 0, 如果存在正定

对称矩阵 P (i, r) 和 P (j, s), 使得如下矩阵不等式组成立:

[
−P (i, r) + χ11 χ12

∗ χ22 − I

]
< 0 (12)

[
−P (i, r) C̃T (i, r)

∗ −γ2I

]
< 0 (13)

式中, χ11 =
∑τ

j=0

∑d
s=0

(
λi,jΠ

1+i−j
r,s ÃT(i, r)P (j, s)Ã(i, r)

)
,

χ12 =
∑τ

j=0

∑d
s=0

(
λi,jΠ

1+i−j
r,s ÃT(i, r)P (j, s)B̃(i, r)

)
,

χ22 =
∑τ

j=0

∑d
s=0

(
λi,jΠ

1+i−j
r,s B̃T(i, r)P (j, s)B̃(i, r)

)
, “∗”

表示矩阵中的对称项, 则滤波误差动态系统随机稳定且满足

H2/H∞ 性能 γ.

证明. 选取一个 Lyapunov 函数, V (ξ(k), k) =

ξT(k)P (i, r)ξ(k),

1) 令 w(k) = 0, 分析滤波误差动态系统的稳定性.

∆V (k) = E(V (ξ(k + 1), k + 1))− V (ξ(k), k) =

τ∑
j=0

d∑
s=0

(
λi,jΠ

1+i−j
r,s ξT(k)ÃT(i, r)×

P (j, s)Ã(i, r)ξ(k)
)
− ξT(k)P (i, r)ξ(k) =

ξT(k)Θ(i, r)ξ(k)

式中

Θ(i, r) =

− P (i, r) +

τ∑
j=0

d∑
s=0

(
λi,jΠ

1+i−j
r,s ÃT(i, r)P (j, s)Ã(i, r)

)

令 Θ(i, r) < 0, 可得:

E(V (ξ(k + 1), k + 1))− V (ξ(k), k) =

ξT(k)Θ(i, r)ξ(k) ≤
− βξT(k)ξ(k) ≤
− βxT(k)x(k)

式中, β = inf {λmin(−Θ(i, r))}.
将上面不等式两边从 0 到 l (l →∞) 进行叠加, 则:

lim
l→∞

E(V (ξ(l + 1), l + 1))− V (φ0, s0) ≤

− β lim
l→∞

l∑

k=0

E(xT(k)x(k))

进一步变换可得:

lim
l→∞

l∑

k=0

E(xT(k)x(k)) ≤ 1

β

(
(V (φ0, s0)−

lim
l→∞

E(V (ξ(l + 1), l + 1))
)
≤

1

β
V (φ0, s0) < ∞

故滤波误差动态系统随机稳定.

2) 令 w(k) 6= 0, 初始条件为零时, 分析滤波误差动态系

统的 H2/H∞ 性能

∆V = E(V (ξ(k + 1), k + 1))− V (ξ(k), k) =

τ∑
j=0

d∑
s=0

(
λi,jΠ

1+i−j
r,s

(
Ã(i, r)ξ(k) +

B̃(i, r)w(k)
)T

× P (j, s)×
(
Ã(i, r)ξ(k) + B̃(i, r)w(k)

))
−

ξT(k)P (i, r)ξ(k) =

µT(k)

[
χ11 − P (i, r) χ12

χ21 χ22

]
µ(k)

式中, µ(k) =
[

ξT(k) wT(k)
]T

.

定义 J = E(V (ξ(k), k))−E

(
k−1∑
h=0

wT(h)w(h)

)
, 当初始

条件为零时, E (V (ξ(0), 0)) 的值也为零, 则:

J = E(V (ξ(k), k))− E (V (ξ(0), 0))−

E

(
k−1∑

h=0

wT(h)w(h)

)
=

k−1∑

h=0

(
∆V (ξ(h), h)− wT(h)w(h)

)
=

k−1∑

h=0

µT(k)Ψ1µ(k)

式中

Ψ1 =

[
−P (i, r) + χ11 χ12

χ21 χ22 − I

]

由 Schur 补, 式 (12) 成立, 则有 J < 0, 即:

E
(
ξT(k)P (i, r)ξ(k)

)
< E

(∑k−1
h=0 wT(h)w(h)

)
.

而由 Schur 补可知, 式 (13) 等价于

C̃T(i, r)C̃(i, r) < γ2P (i, r)

则

E(ξT(k)C̃T(i, r)C̃(i, r)ξ(k)) <

γ2E(ξT(k)P (i, r)ξ(k))
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故

E(eT(k)e(k)) < γ2E(

∞∑

h=0

wT(h)w(h))

显然, 可得:

sup
k

{
E(eT(k)e(k))

}
< γ2E(

k−1∑

h=0

wT(h)w(h))

故系统随机稳定, 且满足 H2/H∞ 性能 γ.

3 多通道异构网络系统的HHH2/HHH∞∞∞ 滤波器设计

引理 1[15]. 对于矩阵 U , 对称矩阵 U1、U2, 且 U1 > 0,

若不等式 UTU1U −U2 < 0, 则存在矩阵 Y , 使得矩阵不等式

[
−U2 UTY

Y TU U1 − Y − Y T

]
< 0 (14)

成立.

定理 2. 在已知有线网络和无线网络分别存在最长网络

诱导延时 τ 和 d 的情况下, 对于给定的 γ > 0, 若存在正定对

称矩阵 P (i, r) 和 P (j, s), 矩阵 ȳ1m′ , ȳ2i′ , ȳ3m′ , m′ = 1, 2, 3,

i′ = 1, 2, H(i, r), O(i, r), Cf (i, r), 使如下矩阵不等式组成立



−P (i, r) 0 Ξ1Γ

∗ −I Ξ2Γ

∗ ∗ Ξ3


 < 0 (15)

[
−P (i, r) C̃T(i, r)

∗ −γ2I

]
< 0 (16)

式中, P (i, r) =




p11 p12 p13

p21 p22 p23

p31 p32 p33


(pm′n′ 是块矩阵, m′ =

1, 2, 3, n′ = 1, 2, 3),

Y = diag{Ȳ , Ȳ , · · · , Ȳ︸ ︷︷ ︸
τ×d

}

Ȳ =




ȳ11 ȳ12 ȳ13

ȳ22 ȳ22 0

ȳ31 ȳ32 ȳ33




Ξ1 =




φ11 φ12 φ13

φ21 φ22 0

φ31 φ32 φ33




φ1i′ = ATȳ1i′ + CTσT
i,rH

T(i, r) + AT
1 ȳ3i′

φ13 = ATȳ13 + AT
1 ȳ33

φ21′ = OT(i, r)

φ3i′ = C̄T(I − σi,r)
THT(i, r) + AT

2 ȳ3i′ , φ33 = AT
2 ȳ33

Ξ2 =
[

θ11 θ12 θ13

]

θ1i′ = BTȳ1i′ + DTHT(i, r), i′ = 1, 2

θ13 = BTȳ13

Ξ3 = Ω− Y − Y T

Ω = diag{λi,0Π
1+i−0
r,0 P (0, 0), λi,0Π

1+i−0
r,1 P (0, 1), · · · ,

λi,0Π
1+i−0
r,d P (0, d), λi,1Π

1+i−1
r,0 P (1, 0),

λi,1Π
1+i−1
r,1 P (1, 1), · · · , λi,1Π

1+i−1
r,d P (1, d), · · · ,

λi,τΠ1+i−τ
r,0 P (τ, 0), λi,τΠ1+i−τ

r,1 P (τ, 1), · · · ,

λi,τΠ1+i−τ
r,d P (τ, d)}

Γ = [Ī , Ī, · · · , Ī]

Ī = diag {I, I, I}

则滤波误差动态系统随机稳定, 且满足H2/H∞ 性能 γ, 并且

滤波器的参数为

Af (i, r) =
(
ȳT
22

)−1

O(i, r)

Bf (i, r) =
(
ȳT
22

)−1

H(i, r)

证明. 根据引理 1, 定理 1 中不等式 (12) 可等效为



−P (i, r) 0 ÃT(i, r)Ψ2Y

∗ −I B̃T(i, r)Ψ2Y

∗ ∗ Ω− Y − Y T


 < 0 (17)

式中, Ψ2 = [ I I · · · I
︸ ︷︷ ︸

τ×d

].

把 Ã(i, r) 和 B̃(i, r) 代入上式 (17), 再令 HT(i, r) =

BT
f (i, r)ȳ22, OT(i, r) = AT

f (i, r)ȳ22 可得到不等式 (15).

注 8. 定理 2 给出了在多通道异构网络通信约束下, 系

统的 H2/H∞ 滤波器参数可以通过求解 (15) 和 (16) 的可行

解得到.

注 9. 在定理 2 中, γ 为给定的常数值, 相对应所设计的

H2/H∞ 滤波器是次优滤波器. 反之, 若 γ 未知时, 通过以下

定理 3 设计出最优的 H2/H∞ 滤波器.

定理 3. 若 γ 未知时, 在已知有线网络和无线网络分别

存在最长网络诱导延时 τ 和 d 的情况下, 若存在正定对称

矩阵 P (i, r) 和 P (j, s), 矩阵 ȳ1m′ , ȳ2i′ , ȳ3m′ , m′ = 1, 2, 3,

i′ = 1, 2, H(i, r), O(i, r), Cf (i, r) 以及参数 ρ, 使如下矩阵

不等式组成立:

{
min ρ

s.t. (15), (16)
(18)

式中, ρ = γ2, 则滤波误差动态系统随机稳定且满足 H2/H∞
性能 γ.

4 仿真例子

考虑卫星偏航角控制系统[15, 25], 它由两个刚体通过一个

挠性构件连接起来, 并且该挠性构件能够建模成一个带有扭

矩常数为 k 和粘滞阻尼为 f 的弹簧. 主体和仪表模块的偏航

角分别定义为 θ1 和 θ2, 控制力矩为 u(t), 两个刚体的转动惯
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量分别为 J1, J2. 它的状态空间表达式为




1 0 0 0

0 1 0 0

0 0 J1 0

0 0 0 J2







θ̇1(t)

θ̇2(t)

δ̇1(t)

δ̇2(t)




=




0 0 1 0

0 0 0 1

−k k −f f

k −k f −f







θ1(t)

θ2(t)

δ1(t)

δ2(t)




+




0

0

1

0




u(t)

通过选择 J1 = J2 = 1, k = 0.3, f = 0.004,

设采样周期为 T = 0.1 s 且局部控制器 u(t) =

103[−0.1591,−5.9343,−0.0172,−2.8604]x(k), 并采用文献

[15] 设定噪声方法, 得到带有噪声的离散系统状态方程:

x(k + 1) = Ax(k) + Bw(k)

式中, x(k) =
[

θ1(k) θ2(k) δ1(k) δ2(k)
]
,

A =



0.2035 −29.6580 0.0142 −14.2960

0.0012 0.9871 0.0000 0.0944

−15.9256 −592.9813 −0.7168 −285.8330

0.0188 −0.4451 0.0007 0.7980




B =
[

0.000150 0.000305 0.0001565 0.0000525
]T

系统被调输出为 z(k) = Lx(k), 并且系统两输出

为 y = Cx(k) + Dw(k), 式中, L =
[

1 1 0 0
]
,

C =

[
1 0 0 0

0 1 0 0

]
, D =

[
1

0.5

]
.

目前卫星测控网中的无线网段主要采用无线载波通信

而有线网段主要采用以太网通信. 设无线网络和有线网络

的最长网络诱导延时 d 和 τ 都为 1, 由于为两输出系统则

dk = [d1
k, d2

k] ∈ {0, 1}, τk = [τ1
k , τ2

k ] ∈ {0, 1}. 由于 k 时刻

τp
k = i, dp

k−τ
p
k

= r 跳变到 k +1 时刻 τp
k+1 = j, dp

k+1−τ
p
k+1

=

s, p = 1, 2, 故有 4 种模态, 相应的马尔科夫跳变概率用如下

矩阵表示: Λ =

[
0.3 0.7

0.6 0.4

]
, Π =

[
0.4 0.6

0.5 0.5

]
.

根据定理 3, 通过求解 (18) 可得最优扰动衰减性能指标,

并与文献 [15] 中模型依赖 H∞ 滤波方法在相同的网络环境
下进行对比, 如表 1 所示. 从表 1 中可以发现, 针对受多通道

通信约束的网络化系统, 本文所提的方法与文献 [15] 中方法

相比, 具有较低的扰动衰减指标, 即具有更高的扰动衰减能

力, 因此, 具有更低的保守性.

表 1 最优扰动衰减性能指标对比

Table 1 Comparision of the minimum noise attenuation level

最优扰动衰减
方法

性能指标 (γ∗)

本文所提 H2/H∞ 滤波方法 0.0046

文献 [15] 中 H∞ 滤波方法 0.1306

进一步分析网络不确定性因素对系统稳定性的影响, 在

一个通道 k = 1 至 100 步, 信号通过无线网络和有线网络

到达滤波器, 图 3 给出了一种情况下的网络状态图 (模态

1: 23 %, 模态 2: 21%, 模态 3: 24%, 模态 4: 32%). 假设

w(k) = 0 且系统初始条件为 x(0) = [0.2, 0.6, 0.1,−0.8]T, 图

4 展示了 3 种不同网络状态下的滤波估计误差, 可以发现误

差都收敛到零.

图 3 网络状态图 (值 1、2、3、4 分别代表模态 1、2、3 和 4)

Fig. 3 Networked state (Numerical values 1, 2, 3, 4 represent

mode 1, 2, 3 and 4, respectively.)

图 4 滤波误差动态系统的误差图

Fig. 4 The error of filtering error dynamic system

对给定的 H2/H∞ 性能 γ = 1, 根据定理 2, 可得到 4 个

不同模态下对应的 H2/H∞ 滤波器, 具体如下:
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第 1 种模态下滤波器的参数:

A1 =




−0.3817 0.8901 0.0341 −2.2918

0.0095 0.0647 −0.0004 −0.1775

−1.0912 8.3936 −0.0214 −24.8248

−0.0087 −0.2234 −0.0002 0.6107




B1 =




−0.9183 1.8441

0.0214 −0.0445

8.0810 −15.9983

−0.0374 0.0743




C1 =
[

0.0753 −0.8498 0.0238 2.1940
]

第 2 种模态下滤波器的参数:

A2 =




−0.3863 1.8598 0.0565 −5.4073

0.0127 0.0510 −0.0010 −0.1282

−0.8371 3.5267 −0.1560 −7.2597

−0.0174 −0.2155 0.0009 0.5670




B2 =




−0.6283 1.2684

0.0163 −0.0343

5.1763 −10.1474

−0.0293 0.0583




C2 =
[

0.3829 −4.4264 0.0743 11.0991
]

第 3 种模态下滤波器的参数:

A3 =




−0.3227 1.5876 0.0560 −4.4976

0.0110 0.0462 −0.0009 −0.1199

0.5201 0.1436 −0.2869 1.6498

−0.0171 −0.1767 0.0008 0.4682




B3 =




−0.5716 1.1504

0.0145 −0.0300

6.6188 −13.0995

−0.0294 0.0587




C3 =
[

0.1697 −0.2428 0.3824 1.8844
]

第 4 种模态下滤波器的参数:

A4 =




−0.0279 2.0997 0.0371 −5.8463

0.0033 0.0180 −0.0005 −0.0436

−4.0069 −4.0050 −0.0718 12.0040

0.0008 −0.1143 −0.0001 0.2997




B4 =




−0.5961 1.2009

0.0168 −0.0346

5.3150 −10.4793

−0.0318 0.0636




C4 =
[
−0.0666 −0.0404 0.0143 −0.0058

]

下面进一步分析网络不确定性因素对滤波器性能的影

响, 假设在零初始条件下, 干扰输入为

w(k) =

{
0.2, 21 ≤ k ≤ 50

0, 1 ≤ k ≤ 20, 51 ≤ k ≤ 100

表 2 给出了不同网络状态下的滤波器性能指标, 从中可

以发现尽管在不同网络状态下的滤波器性能指标不尽相同,

但所有计算所得 H2/H∞ 性能指标 γ 均小于给定值 1, 这进

一步证明了文中所提方法的有效性.

表 2 不同模态下的滤波器 H2/H∞ 性能指标
Table 2 The H2/H∞ noise attenuation level under

different modes

模态 1 (%) 模态 2 (%) 模态 3 (%) 模态 4 (%) H2/H∞ 性能指标 (γ)

23 21 24 32 2.1894E−005

27 18 29 26 2.0471E−005

30 19 25 26 2.0048E−005

5 结论

本文将目前普遍研究的单种类型网络拓展到更加复杂的

多通道异构网络, 建立了更具普适性的融合多通道异构网络

通信约束的滤波误差动态系统综合模型, 证明了在已知有线

网络和无线网络分别存在的最长网络诱导延时情况下, 所设

计的滤波器使得滤波误差系统随机稳定且满足 H2/H∞ 性
能, 解决了受复杂多通道异构网络通信约束的网络化系统

H2/H∞ 滤波器设计问题. 但是, 在异构网络系统滤波器设计

中, 无线和有线通道在同一时刻以及不同时刻的网络诱导延

时也可能不尽相同, 进行相关滤波器研究是本文的下一步工

作. 此外, 由于无线传感节点数据发送能耗较大且网络带宽

容量有限, 考虑数据状态信息以及网络实时性能, 进行基于

无线传感节点触发机制的异构网络系统滤波器设计, 也是今

后值得研究的一个方向.
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