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摘要：指出了文献[1]中存在的问题，嫱出了改正结果 
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Abstract：Themistakein re~emncelmper[1]and cq∞血帅are givenintimlett~． 

Key_D b：fault detecti~~：neur~ network：ob~a'ver 

文[1]针对一类仿射非线性动态系统，提出了一 

种基于RBF神经阿络非线性观测器的鲁棒故障检 

测与分离的新方法，为解决该类问题提供了一条很 

好的思路．系统具有如下形式 

t( )=f( ( ))+g( (t))Ⅱ+ ( )， ⋯ 
(f)：Cx(f)， ⋯  

∈ ， ∈职 和Y∈ 分别为系统的状态向量、 

控制输入向量和输出向量， ∈ 是有界故障向 

量，lf (t) ≤D，，(一)和g(·)均为连续可微向量 

函数．而基于 RBF神经阿络的非线性观测器为 

= (A一 )2+ +Bu+ ( ， ，t)，(2) 

式中 ( ， ，f)是神经网络非线性估计器．但在文 

[1]中有如下不妥之处，提出来供讨论： 

文[1]中定理 1的结论及证明．该定理给出了 

RBF神经网络权值的调节规律．不难理解，当网络有 

个隐节点、n个输出时，其权值 为n x 维矩阵 

而在文[1]中的权值调节律为 

W =一 (2，P)Pt． (3) 

由文[1]可知， ( ，p)为 维行向量，E为n维列 

向量，尸为一对称正定矩阵，所以式(3)中的运算维 

数不相容，显然式(3)不成立．这里给出本文的改正 

结果 

收稿日期 ：2OOO一06—12；收售改蔫日期：2001—04—16 

引理 对于 n维单位阵，n⋯ 必然存在 耽 ∈ 

，帆 ∈ ，且 ≥ n，使得 

I⋯ ： M ·Mb 4) 

成立．特别地，取 

肘 =L =lL⋯ 0 (⋯ )J， 

慨 = = 

定理 对于非线性系统(1)，观测器(2)和给定 

的观测器增益矩阵 ，如果存在正定对称矩阵 P，Q 

满足下述Lyammov方程 

( 一 ) 尸+尸( 一LC)=一Q (5) 

且 RBF网络的权值按照如下规律进行调节 

审=一[ P·，d· (2，p)]·，i， (6) 

那么观测器的估计误差渐近稳定，即 limt=0． 

当RBF网络有 个隐节点， 个输出时．并且假 

定 ≥ ．不考虑网络参数 日时，权系数矩阵 为n 

X 维矩阵．下面证明定理． 

证 选取如下 Lyapunov函数 

I，=吉E Pt+ tr( · )， (7) 
式中帚 ： 一 ，令E=2一 ，则状态估计误差 
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方程为 

= (A—LC)E+ (2，M， )一 ( ，u， ) 

对 式 【7j双边求 导致 ，得 

=吉s +吉s A+ 【r( · )= 

吉elr[(A—LC) P+P(A一 )]e+ 
e'rp[≠．Ⅲ(2，M， )一 ( ，u，t)]+ 

{tr( - )= 
一 吉s Qc+s P[ (2，P)一 

( ，p)J+~ tr( · )= 

一 {E Qc+eTP~We(e，P)+ 

扣( · )= 
一 吉e Qc+ e P眦( ，P)· 
L + · ]= 

一 {e Qc+扣 P P)· 
． ^+ ． ]： 

一  + L 一 

(8) ( ，P)· 一 + 一 ]= 

一 吉s Qc+ 【r[ e p·厶· 
(2， )· + )· ]． 

当网络权系数按照式(6)进行调节时，下式成立 

P·L· ( ，P)· + =0， (9) 

那么有 

= 一 {eTQc≤0， (10) 

所以定理结论成立 ． 

对于 < 的情况，可得出形式相似的权值调 

节律，使得lime：0． 
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