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摘  要: 栅栏函数在连续系统验证方面有着广泛的应用,其主要想法在于:在可达集和非安全集之间寻找一个栅

栏,从初始区域出发的路径不会越过这个栅栏,而非安全区域在栅栏的另外一端.这样,就可以通过寻找栅栏函数来

验证一个系统的安全性.近年来,已有一些工作讨论连续系统在无界时间情况下的栅栏函数生成.但是对于有些系

统,人们可能只关心其在有界时间内的安全性.因为在无界时间内不安全并不能说明在给定时间内也是不安全的,所
以对于这类问题,无界时间栅栏函数方法并不适用.受无界时间栅栏函数方法的启发,针对有界时间的情况,给出有

界时间栅栏函数生成方法.首先给出有界时间栅栏函数的一些充分条件,对于多项式系统,将多项式非负的条件做平

方和松弛后利用平方和规划工具求解这些充分条件得到栅栏函数;对于初等系统(包含一些初等函数),先将该初等

系统转化为一个多项式系统,然后求解对应多项式系统的栅栏函数.对一些无界时间不安全的实例,演示了该方法在

验证有界时间安全性问题上的有效性. 
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Barrier Certificate Generation for Safety Verification of Continuous Systems for a Bounded 
Time 
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Abstract:  Barrier certificates have been widely used in verification of continuous systems. The main idea is to find a barrier which 
separates the reachable set from the unsafe set such that all the trajectories starting from the initial set will never go across the barrier. 
Thus the system’s safety can be guaranteed by constructing a barrier. In recent years, barrier certificates have been successfully used for 
verification of continuous systems with unbounded time. However sometimes the safety for bounded time needs to be addressed. Since a 
system is unsafe with unbounded time cannot imply it is also unsafe with a bounded time, the unbounded time barrier certificate method 
could fail to verify the safety with bounded time. In this paper, a method is presented to generate a bounded time barrier certificate for 
safety verification of continuous systems with bounded time. Some sufficient conditions for the bounded time barrier certificate are 
specified. If the continuous system is a polynomial system, relax all the conditions of positive semi-definite polynomial to the sum of 
squares (SOS) polynomial and then use semi-definite programming (SDP) to solve the conditions for a bounded time barrier certificate; if 
the continuous system is an elementary system (containing some elementary functions), transform it to a polynomial system 
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approximately, and then solve the corresponding polynomial system for a bounded time barrier certificate. For some practical examples 
which are unsafe for unbounded time, the paper shows the effectiveness of the proposed method for generating bounded time barriers. 
Key words:  continuous system; safety verification; barrier certificate; SDP (semi-definite programming); SOS (sum of squares) 

嵌入式系统是一种完全嵌入到受控制器件的内部,为该器件的某一特定应用而设计的专用计算机系统.近
几年,随着计算机、互联网和通信技术的不断发展,嵌入式系统也不断地应用到社会的各个领域,比如工业控制

中的数字机床、过程控制、电网设备监控,环境工程中的防洪体系、地震监测网、实时气象信息网以及和人们

日常生活息息相关的交通系统、智能家电等等,甚至在国防和航天方面,嵌入式系统也有着广泛的应用.一般由

计算机程序和物理设备交互作用形成的嵌入式系统被广泛地称为混成系统.由于嵌入式系统的广泛应用以及

特殊行业的严格要求,对混成系统的研究成为一个重要而又复杂的课题. 
混成系统的建模一般会包含多个连续系统[1−8],在某些连续系统之间会有一些离散的跳转.目前,对混成系

统的研究工作主要还是着重于对其中连续系统的研究,然后结合这些连续系统的性质和离散跳转的条件,得到

该混成系统的性质.大部分已有的对混成系统研究的工作[9−12]本质上也只是在于对连续系统的研究. 
混成系统安全性验证或连续系统的安全性验证是指,验证该系统从给定的初始区域出发沿着给定的向量

场且不会经过指定的非安全区域.一个简单而直接的想法是:寻找一个栅栏(barrier),系统可以达到的区域和非

安全区域分别位于该栅栏的两侧,也就是从初始区域出发的轨迹不会越过这个栅栏而非安全区域在栅栏的另

一侧.这种方法被称为栅栏函数法,即,通过寻找一个栅栏函数来证明系统的安全性.文献[13]首先提出利用栅栏

函数来证明系统的安全性,并提出栅栏函数的充分条件.文献[14,15]推广了文献[13]中栅栏函数的条件,给出更

为一般的栅栏函数的条件.文献[4]进一步推广了文献[14,15]的栅栏函数条件,给出了栅栏函数的一类条件.这些

栅栏函数的条件都是在考虑时间无界的情况,也就是在证明时间无界情况下系统的安全性. 
在某些情况下,人们只关心系统在某一个给定时间[0,T]内的安全性.当然,如果用无界时间栅栏函数方法可

以找到栅栏函数,系统在此给定时间[0,T]内的安全性自然也得到了验证.然而很多情况并非如此,即,在有界时

间内安全的系统并不一定会在无界时间情况下也安全.这一点也是很容易理解的.那么这个时候,用无界时间栅

栏函数方法来验证有界时间的安全性必然不会奏效. 
受文献[13−16]的启发,本文改进了栅栏函数的条件,给出了有界时间栅栏函数的生成方法,从而验证连续系

统在有界时间内的安全性.我们首先给出有界时间栅栏函数的一些充分条件.对于多项式系统,将多项式非负条

件做平方和松弛后利用平方和规划工具求解这些充分条件得到栅栏函数;对于初等系统(包含一些初等函数),
先将该初等系统转化为一个多项式系统,然后求解对应多项式系统的栅栏函数.后文中将看到:文献[14,15]中针

对时间无界情况下的栅栏函数条件实际上是本文中时间[0,T]内栅栏函数的特例,这是因为在时间界 T→+∞时,
本文的有界时间栅栏函数条件就退化成文献[14,15]中所给出的条件. 

本文的主要工作包括:给出有界时间栅栏函数的充分条件;对多项式系统和初等系统给出求解栅栏函数的

方法. 
本文第 1 节给出一些基本概念和应考虑的问题.第 2 节提出有界时间栅栏函数的条件以及组合栅栏函数的

条件.第 3 节针对多项式系统给出求解栅栏函数的方法并推广到初等系统的情况.第 4 节对全文做总结. 

1   预备知识 

首先介绍一些基本概念,然后阐明本文希望解决的问题.后文中,\代表实数集,x=(x1,…,xn)T 代表变量. 

1.1   基本概念 

自治的连续动力系统通常由如下常微分方程表示: 
 ( )x f x=�  (1) 
其中,f(x)=(f1(x),…,fn(x))T 是向量函数,一般称 f(x)为向量场.本文要求 f 的每个分量都是解析函数,因此该常微分

方程满足局部 Lipschitz 条件.在实际情况下,对一个连续动力系统,常常关心在给定初始区域和非安全区域时,
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该连续系统是否可以从初始区域出发到达非安全区域.下面将扩展连续动力系统的定义,并在下一节中描述本

文试图解决的问题. 
定义 1(扩展连续系统 ).扩展连续系统是四元组 ( f(x),D ,I ,U),其中 , f(x)是 n 维向量函数 ;D⊆\n 是可 

行域(domain)表示该系统只在该区域内考虑,I,U⊂D 是两个不相交的子集,I 表示初始区域,U 表示非安全区域. 
一般 D 指的是系统考虑的范围,在可行域 D 之外的部分是不予考虑的.如果系统从初始区域出发,在某一时

刻越过了可行域的边界达到D之外的区域,则从此刻起,系统的一切演化都是不予考虑的,即,只关心系统在跳出 
可行域 D 之前的轨迹.如果对 D 没有特殊的说明,则视 D 为全空间\n. 

定义 2(可达集). 给定扩展连续系统(f(x),D,I,U),在 t 时刻的可达集定义为 
 : { ( ) ( ) (0) 0 , ( ) }t x t D x f x x I t x Dτ τ= ∈ = ∧ ∈ ∧∀ ∈�∣ ≤ ≤R  (2) 

在一段时间[0,T],0<T≤+∞的可达集定义为 
 (0, )

0
:T t

t T
= ∪

≤ ≤

R R  (3) 

定义 3 (T -栅栏函数 ) .  给定扩展连续系统 ( f ( x ) , D , I , U )和时间界 0 < T < +∞ .如果存在有限个函数 
φ1,…,φk:\n→\满足下面两个条件: 

 (0, 1) ( ) 0, k
iT ix xφ=∀ ∧∈ ≥R  (4) 

 1, ( ) 0k
i ix U xφ=∀ ∈ ∨ ≥  (5) 

则称(φ1,…,φk)是组合 T-栅栏函数.特别地,当 k=1 时,称为 T-栅栏函数. 

1.2   问题描述 

对给定的扩展连续系统(f(x),D,I,U),假设其在给定时间[0,T]内是安全的,也就是说,该系统从初始区域 I 
出发,在时间[0,T]内不会经过非安全区域 U,即R(0,T)∩U 是空集. 

由 T-栅栏函数的定义可以看到:如果能够找到系统(f(x),D,I,U)的 T-栅栏函数,即R(0,T)∩U=∅,也就证明 

了该系统在时间[0,T]内是安全的. 
本文考虑在给定系统(f(x),D,I,U)和时间界 T 时,如何生成该系统的 T-栅栏函数,从而验证系统在时间[0,T]

内的安全性. 

2   有界时间栅栏函数条件 

从上一节可以看到,T-栅栏函数可以把指定时间内的可达集和非安全集分开.通常情况下,非安全集是已知

的,但指定时间内的可达集却不是容易计算的.即使是在线性情况下,可达集的计算也是不可判定的.因此,一个

函数是否是栅栏函数,往往不能通过其定义来直接判断.本节将给出 T-栅栏函数的一个充分条件. 
引理 1. 对于一阶连续可微的实函数θ(t):\→\,如果其满足下面微分方程: 

d ( ) 0
, , , 0, 0d

(0) 0

t
t
θ λθ η

λ η λ η
θ

⎧ − − =⎪ ∈ < >⎨
⎪⎩ ≤

\ , 

则∀0≤ξ≤1,θ(ξ)<η. 

证明:令 0, (0)ηβ θ θ
λ

= = ,则β<0,θ0≤0. 

0
d d dd d ( ) e( ) 0 (e 1)
d

ttt
t

t t t λλθ λ θ θ
θ

θ θλθ η
β

β
λθ η

− − = ⇒ −
+

= ⇒ = ⇒ = +
+

. 

当 0<ξ≤1,有λξ<0.因此,eλξ>1+λξ,即 eλξ−1>λξ.又因为β<0,从而β(eλξ−1)<βλξ=ηξ≤η,所以β(eλξ−1)<η. 
因为θ0eλξ≤0,从而不难发现:∀0≤ξ≤1,θ(ξ)<η. □ 
利用引理 1,可以得到下面关于 T-栅栏函数的定理 1. 
定理 1 .  给定扩展连续系统 ( f (x ) , D , I , U ) ,如果存在两个实数λ< 0 ,η>0 和一阶连续可微的实函数 
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ϕ(x):\n→\满足下面 3 个条件: 

 ∀x∈I:ϕ(x)≤0 (6) 
 ∀x∈D:Lfϕ(x)−λϕ(x)−η≤0 (7) 

 ∀x∈U:ϕ(x)≥η (8) 
其中,Lfϕ(x)是函数ϕ(x)关于向量场 f 的李导数.那么,在 t∈[0,1]时间内,扩展连续系统(f(x),D,I,U)是安全的,并且 

ϕ(x)−η是 T=1 时的 T-栅栏函数. 
证明:假设存在λ,η,ϕ(x)满足定理 1 中的条件,由公式(7),有: 

Lfϕ−λϕ−η≤0. 

又因为
( ( )) ( ) f
x t x f x
t x t x

ϕ ϕ ϕ ϕ∂ ∂ ∂ ∂
= = =

∂ ∂ ∂ ∂
L ,从而有: 

 0
t
ϕ λϕ η∂
− −

∂
≤  (9) 

设θ:\→\是一阶连续可微函数,满足θ(0)=ϕ(0)=ϕ0≤0,并且 

 0
t
θ λθ η∂
− − =

∂
 (10) 

则由引理 1 可以得到: 
 ∀0≤t≤1,θ(t)<η (11) 

由不等式(9)和等式(10),有: 

 
0( ) (0) (0) 0

( ) ( ) 0
t

ϕ θ ϕ θ
ϕ θ λ ϕ θ

− = − =⎧
⎪
∂ −⎨

− −⎪ ∂⎩
≤

 (12) 

因此,由文献[14]中的定理 1,有ϕ−θ≤0.结合公式(11),有: 
∀0≤t≤1,ϕ(x(t))<η. 

这意味着对任意 t∈[0,1],连续系统能到达的点 x 都满足ϕ(x)<η.但是由条件(8)知道,非安全集里的点 x 都满 
足ϕ(x)≥η,所以该系统是安全的.并且很容易看出:ϕ(x)−η=0 将[0,1]上的可达集R(0,1)和非安全集 U 分离,所以 

ϕ(x)−η是 T=1 的 T-栅栏函数. □ 
推论 1. 在定理 1 中,将条件(7)更换为下面的条件(13),而其他条件不变: 

 : ( ) ( ) 0fx D x x
T
ηϕ λϕ∀ ∈ − − ≤L  (13) 

其中,0<T<+∞.则在 t∈[0,T]时间内,扩展连续系统(f(x),D,I,U)是安全的,并且ϕ(x)−η是一个 T-栅栏函数. 

证明:令 tp
T

= ,用 p 取代 t 的位置来作为时间变量.条件(6)和条件(8)不会变化,因为它们和时间无关.考虑条 

件(13),此时: 

T
p t
ϕ ϕ∂ ∂
=

∂ ∂
. 

所以,由条件(13)乘以 T 得到: 

: ( ) 0nx T x
p
ϕ λϕ η∂

∀ ∈ − −
∂

≤\ . 

视此条件为定理 1 中的条件(7),p 为定理 1 中的 t,Tλ为定理 1 中的λ.由定理 1 有:在 p∈[0,1]时间内,扩展连

续系统(f(x),D,I,U)是安全的,并且ϕ(x)−η是栅栏函数.即:在 t∈[0,T]时间内,扩展连续系统(f(x),D,I,U)是安全的,并
且ϕ(x)−η是 T-栅栏函数. 

可以看到:在时间界 T→+∞时,推论 1 中的条件(13)将变成: 
∀x∈D:Lfϕ(x)−λϕ(x)≤0. 
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而这个条件结合另外两个条件(6)和条件(8)正好就是文献[14,15]中无界时间栅栏函数的条件. □ 
定理 1 和推论 1 分别给出了在特定时间界[0,1]和一般时间界[0,T]下栅栏函数的条件.一般情况下,其中第 1

个和第 3 个条件是容易验证和满足的,但是第 2 个条件却不是很容易验证和满足.无论是定理 1 中还是推论 1
中,第 2 个条件要求 x 在 D 上都成立.第 2 个条件实际上是栅栏函数在向量场上的变化,可以想象,如果事先有对 
可达集R(0,T)的包含近似 B,那么第 2 个条件就应该可以限制在 B上.下面给出的定理将阐述这个事实. 

定理 2. 给定扩展连续系统(f(x),D,I,U)和时间界 T,假设 B 是可达集R(0,T)的包含近似,即R(0,T)⊆B.如果存在

两个实数λ<0,η>0 和一阶连续可微的实函数ϕ(x):\n→\满足下面 3 个条件: 
 ∀x∈I:ϕ(x)≤0 (14) 

 : ( ) ( ) 0fx D x x
T
ηϕ λϕ∀ ∈ ∩ − − ≤LB  (15) 

 ∀x∈U∩B:ϕ(x)≥η (16) 
则在 t∈[0,T]时间内,扩展连续系统(f(x),D,I,U)是安全的. 

证明:任意取定 x0∈I,令T(T)={x(t)|0≤t≤T∧x(0)=x0},则T(T)⊂B.在T(T)上考虑,有下式成立: 

0

( ( )) ( ( )) 0

( (0)) ( ) 0

f x t x t
T

x x

ηϕ λϕ

ϕ ϕ

⎧ − −⎪
⎨
⎪ =⎩

≤

≤

L
. 

由定理 1 和推论 1 容易看到:对任意的 x∈T(T),有ϕ(x)<η.由 x0 的任意性有,对任意 x∈R(0,T),都有ϕ(x)<η成立.
□ 

从定理 2 可以看到,定理 1 和推论 1 中的第 2 个条件可以限制在可达集的包含近似上.事实上,从定理 1 和

推论 1 的证明可以很容易得到可达集包含近似的条件. 
命题 1. 给定扩展连续系统(f(x),D,I,U)和时间界 T.假设ψ是关于 x 的一阶连续可微函数,并且存在两个实数

λ1<0,η1>0 使得下面两个条件成立: 
 ∀x∈I:ψ(x)≤0 (17) 

 1
1: ( ) ( ) 0fx D x x

T
ηψ λψ∀ ∈ − − ≤L  (18) 

则 B={x|ψ(x)−η1≤0}是R(0,T)的一个包含近似,即R(0,T)⊆B. 

证明:由定理 1 和推论 1 的证明直接可得. □ 
命题 1 给出了可达集包含近似的条件,结合定理 2,很容易得到下面的结论: 
定理 3. 给定扩展连续系统 (f(x),D,I,U)和时间界 T.设ψ,ϕ是两个一阶连续可微的函数 ,并且存在λ<0, 

λ1<0,η>0,η1>0,使得条件(17)、条件(18)和条件(14)~条件(16)都成立,其中,B={x|ψ(x)−η1≤0}.则在 t∈[0,T]时间内,
扩展连续系统(f(x),D,I,U)是安全的,而且(ϕ(x)−η,ψ(x)−η1)是组合 T-栅栏函数. 

证明:直接由定理 2 和命题 1 可以得到. □ 

3   求解栅栏函数 

在上一节中给出了栅栏函数的条件以及组合栅栏函数的条件,这一节视这些条件为栅栏函数的约束,然后

提出方法来求解这些约束,从而得到栅栏函数.本节主要针对扩展连续系统(f(x),D,I,U)是多项式系统和初等系

统两种情况进行讨论. 

3.1   求解多项式系统的栅栏函数 

定义 4(多项式系统). 给定扩展连续系统 (f(x),D,I,U),如果 f(x)是多项式函数 ,并且存在有限个多项式

g1(x),…,gr(x),h1(x),…,hs(x),p1(x),…,pq(x),使得 I={x|g1(x)≥0∧…∧gr(x)≥0},U={x|h1(x)≥0∧…∧hs(x)≥0},D={x| 
p1(x)≥0∧…∧pq(x)≥0},则称该系统是多项式系统. 

对于多项式系统(f(x),D,I,U)和给定时间界 T,下面将描述如何通过求解定理 1 中的条件得到栅栏函数,或通

过求解定理 3 中的条件得到组合栅栏函数.其中,主要的想法在于松弛定理 1 或者定理 3 中的条件得到一些平
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方和(SOS)约束[14−17],然后利用平方和规划工具 YALMIP∗∗
来求解[18,19]. 

定理 4. 给定如定义 4 中描述的多项式系统(f(x),D,I,U)和时间界 T.如果存在两个实数λ<0,η>0、一阶连续

可微的实函数ϕ(x)和 SOS 多项式 u1,…,ur,w1,…,wq,v1,…,vs 使得下面 3 个多项式都是 SOS 多项式: 
 −ϕ−u1g1−…−urgr (19) 

 1 1 ...f q qw p w p
T
ηϕ λϕ− + + − − −L  (20) 

 ϕ−η−v1h1−…−vshs (21) 
则在 t∈[0,T]时间内,多项式系统(f(x),D,I,U)是安全的,并且ϕ(x)−η是 T-栅栏函数. 

证明:事实上,这里的条件(19)~条件(21)分别是推论 1 中条件(6)、条件(13)、条件(8)的 SOS 松弛.即,这里的

3 个条件分别可以蕴含推论 1 中的相应条件.这里只证明条件(19)可以蕴含推论 1 中条件(6),其他两个类似. 
假设这里的条件(19)成立,即 u1,…,ur 是 SOS,并且使得−ϕ−u1g1−…−urgr 也是 SOS.任取 x0∈I,则: 

g1(x0)≥0∧…∧gr(x0)≥0. 
由 u1,…,ur 是 SOS 可知: 

−u1(x0)g1(x0)−…−ur(x0)gr(x0)≤0. 
又因为−ϕ−u1g1−…−urgr 也是 SOS,所以−ϕ(x0)≥0.由 x0 的任意性,则推论 1 中的条件(6)成立. 
这样,由这里的条件(19)~条件(21),分别可以得到推论 1 中的条件(6)、条件(13)、条件(8).由推论 1 得知结

论成立. □ 
类似地,定理 3 也有下面的松弛. 
定理 5. 给定扩展连续系统(f(x),D,I,U)和时间界 T.如果存在λ<0,λ1<0,η>0,η1>0,两个多项式函数ψ,ϕ和 SOS

多项式 u1,…,ur,ur+1,…,u2r,w0,w1,…,wq,wq+1,…,w2q,v1,…,vs 使得下面的 5 个多项式都是 SOS 多项式: 
 −ψ−u1g1−…−urgr (22) 

 1
1 1 1 ...f q qw p w p

T
ηψ λψ− + + − − −L  (23) 

 −ϕ−ur+1g1−…−u2rgr (24) 

 1 1 2 0 1... ( )f q q rw p w p w
T
ηϕ λϕ ψ η+− + + − − − + −L  (25) 

 ϕ−η−v1h1−…−vshs (26) 
则在 t∈[0,T]时间内,多项式系统(f(x),D,I,U)是安全的,(ϕ(x)−η,ψ(x)−η1)是组合 T-栅栏函数. 

证明:利用定理 4 的证明方法,结合定理 3 可知结论成立. □ 
本文利用设置模板的方法来求解定理 4 和定理 5 中的约束.例如在定理 5中,对多项式ϕ,ψ,ui,vj,wk设置模板, 

比如设置ϕ是关于变量 x1,x2 的二次多项式模板,这样可以令 2 2
1 1 2 1 2 3 2 4 1 5 2 6c x c x x c x c x c x cϕ = + + + + + ,其中,c1,…,c6 

是待求解的实值参数,其他多项式也类似的设置模板.这样就只需要求解这些实值系数和λ,λ1,η,η1 使得定理 5
中的所有条件得以满足. 

可以看到,问题就转化成一个平方和规划求可行解的问题.目前,平方和规划问题的求解方法主要是将多项

式是平方和的约束转化成相应的矩阵是半正定的约束,然后利用半定规划工具求解.本文利用 MATLAB 平台下

的工具包 YALMIP 来求解,见文献[16].但是在设置模板之后,约束系统中公式(23)和公式(25)对于这些参数系统

不是线性的,目前的平方和规划工具包都无法求解的,因此先设置λ和λ1 的值,然后再求解. 
对于定理 4 的求解也是类似. 
例 1:考虑多项式系统(f(x),I,U)定义如下[13,14,20]: 

                                                                 
∗∗ YALMIP 是 MATLAB 平台下的 SOS 规划求解器,它将平方和约束问题转化成半定规划问题,然后调用 MATLAB 下的半定规

划求解器 STDP3 或 SeDuMi. 
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3
1 2 2 1 1 2

2 2 2
1 2 1 2

2 2 2
1 2 1 2

1( , ) ,
3 ,

{( , ) | 0.25 ( 1.5) 0}
{( , ) | 0.16 0}

T

f x x x x x x

I x x g x x
U x x h x x

⎧ ⎛ ⎞= − + −⎪ ⎜ ⎟⎪ ⎝ ⎠
⎨

= ∈ = − − −⎪
⎪ = ∈ = − −⎩

≥

≥

\
\

 

其中,时间界 T=0.5.由于 D 没有说明,那么 D=\n 表示全空间. 

图 1 是该系统的向量场和可达集的示意图(右边圆盘是初始区域,左边圆盘是非安全区域,两条曲线之间部

分是数值模拟的时间无界的可达集).可以看到:从右边圆盘表示的初始区域出发,最终会与左边圆盘表示的非

安全区域相交,那么此时无界时间栅栏函数法必然失效.下面将通过求解定理 5 中的 5 个条件来得到组合 T-栅
栏函数,从而验证该系统在给定时间范围[0,0.5]内的安全性. 

• 首先考虑前两个条件:使得公式(22)和公式(23)是平方和. 
已知 T=0.5,设定λ1=−1,η=2,这样就只需求解多项式ψ和平方和多项式 u1,使得下面两个多项式是平方和: 

−ψ−u1g,Lfψ−ψ+4. 

设置ψ为关于变量 x1,x2 的 2 次多项式,u1≥0(正实数是特殊的 SOS 多项式),利用 YALMIP 软件包求解并保

留到小数点后 4 位,得到解为 
2
1 1 2 1 2

1

1.0000 1.8285 0.9317 0.3245 1.0907,
1.8293.

x x x x x
u
ψ = − − − + −

=
 

• 然后考虑后 3 个条件:使得公式(24)~公式(26)是平方和. 
已知 T=0.5,设定λ=−0.1,η=0.2,这样就只需求解多项式ψ和平方和多项式 u2,v1,w0,使得下面 3 个多项式是平

方和: 
−ϕ−u2g,−Lfϕ−0.1ψ+0.4+w0(ψ−2),ϕ−0.2−v1h. 

利用 YALMIP,设置ψ为 2 次,u2≥0,v1≥0,w0≥0,并保留到小数点后 4 位,得到解为 
2
1 1 2 1 2

2 0 1

0.1586 0.2420 0.2629 0.0131 0.3623,
0.4740, 0.0088, 0.5180.

x x x x x
u w v
ϕ = − − − + +

= = =
 

(ϕ−0.2,ψ−2)组成组合 T-栅栏函数,如图 2 所示. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Fig.1                                        Fig.2 
 图 1                                        图 2 

由于 YALMIP 工具是基于半定规划的数值求解工具,其得到的结果往往是在一定容忍度范围内的可行解.
因此,由YALMIP求解出来的解只是一个近似解,是不可以完全相信的.为了确保得到结果的正确性,需要验证利

用 YALMIP 工具求得的解确实是满足定理 5 中条件,即,多项式(22)~多项式(26)均为平方和多项式.注意到,本文

的目的在于寻找栅栏函数.事实上很容易看出,只需要多项式(22)~多项式(26)全局非负即可.这样,需要验证的问

题可以转化成验证多项式全局非负问题,即: 
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问题 1. 给定多项式 f(x)∈\[x],是否对任意的 x∈\n,都有 f(x)≥0 成立? 

目前已经有很多工作来讨论问题 1,这里利用文献[21]中基于改进柱形代数分解(CAD)的符号方法来判断

一个多项式是否全局非负,即问题 1.文献[21]的作者将此方法实现成基于符号计算的工具 CADpsd,当输入多项

式是全局非负时,其返回‘True’,否则返回‘False’. 
将上述λ,λ1,η,η1 的值和ψ,ϕ,u1,u2,w0,v1 带入到定理 5 的 5 个多项式(22)~多项式(26),利用工具 CADpsd 可以

验证该 5 个多项式均为全局非负的,则(ϕ−0.2,ψ−2)确实是组合 T-栅栏函数. 

3.2   求解初等系统的栅栏函数 

定义 1(初等系统 ). 给定扩展连续系统 (f(x),D,I,U),如果 f(x)是初等函数 ,并且存在有限个初等函数

g1(x),…,gr(x),h1(x),…,hs(x),p1(x),…,pq(x),使得 I={x|g1(x)≥ 0∧…∧gr(x)≥ 0},U={x|h1(x)≥ 0∧…∧hs(x)≥ 0}并且

D={x|p1(x)≥0∧…∧pq(x)≥0},则称该系统是初等系统. 
考虑到初等函数对求导算子的封闭性,通过引入新变量,初等系统是可以近似成更高维的多项式系统的.在

文献[22]中给出了如何将一个初等系统近似成一个更高维多项式系统的方法,其主要的想法在于:引入新变量

y1,y2,z 分别替换初等系统中可能出现的正弦函数 sin(x)、余弦函数 cos(x)和指数函数 ex,再将 1 2y y x=� � , 2 1y y x= −� �

和 z zx= �� 加入到向量场.这样得到关于 x,y1,y2,z 的多项式系统,然后用第 3.1 节中的方法来求解该多项式系统的

栅栏函数,再将新变量 y1,y2,z 用 sin(x),cos(x)和 ex 替换即可.下面用例 2 阐明这一方法. 
例 2:考虑如下定义的初等系统[16]: 

2
1 2

1 2 2 1
2

1 2 1 2
2 2 2

1 2 1 2
2 2 2

1 2 1 2

( , ) (e sin ( ))
{( , ) | 2 2 2 2} ,

{( , ) | 0.04 ( 1) ( 1) 0}
{( , ) | 0.09 0

1,

}

x Tf x x x x
D x x x x
I x x x x
U x x x x

−⎧ = + −
⎪
⎪ = ∈ − ∧ −
⎨

= ∈ − + − −⎪
⎪ = ∈ − −⎩

−
≤ ≤ ≤ ≤

≥

≥

\
\
\

 

其中,时间界为 T=0.1. 
首先,通过引入新变量将此初等系统转化成多项式系统.令: 

2
1

1 1 2 1sin( ), cos( ), e .xy x y x z −= = =  

可以得到下面的多项式向量场函数: 

1 2
2

2 1

1 1 2 1 2 2 2

2 1 2

1 2

1

ˆ ( , , , , ) ( 1)
( 1)

2 ( 1)

x z x
x y
y f x x y y z y z x
y y z x
z zx z x

+ −⎡ ⎤ ⎡ ⎤
⎢ ⎥ ⎢ ⎥−⎢ ⎥ ⎢ ⎥
⎢ ⎥ ⎢ ⎥= = + −
⎢ ⎥ ⎢ ⎥

− + −⎢ ⎥ ⎢ ⎥
⎢ ⎥ ⎢ ⎥− + −⎣ ⎦ ⎣ ⎦

�
�
�
�
�

. 

这样,2 维的初等函数向量场转化成了 5 维的多项式向量场,而其对应的可行域 D̂ 、初始区域 Î 和非安全区

域 Û 则相应的变成如下集合: 
2
1

2
1

1 2 1 2 1 2 1 1 2 2

2 2
1 2 1 2 1 2 2 1 1 2 2

2 2
1 2 1 2 1 2 1 1 2 2

ˆ {( , , , , ) | 2 2 2 2 sin( ) cos( ) e },
ˆ {( , , , , ) | 0.25 ( 1) ( 1) 0 sin( ) cos( ) e },
ˆ {( , , , , ) | 0.04 0 sin( ) cos( )

x

x

D x x y y z x x y x y x z

I x x y y z x x y x y x z

U x x y y z x x y x y x z

−

−

= − ∧ − ∧ = ∧ = ∧ =

= − + − − ∧ = ∧ = ∧ =

= − − ∧ = ∧ = ∧

≤ ≤ ≤ ≤

≥

≥
2
1e }.x−=

 

这样就可以得到扩展连续系统 ˆ ˆ ˆ ˆ( , , , )f D I U .容易看到: f̂ 是关于该系统的变量(x1,x2,y1,y2,z)是多项式的,但可

行域 D̂ 、初始区域 Î 和非安全区域 Û 不是.针对初等函数的性质,可以对 ˆ ˆ ˆ, ,D I U 有如下的包含近似: 
2 2

1 2 1 2 1 2 1 2

2 2 2 2
1 2 1 2 1 2 1 2

2 2 2 2
1 2 1 2 1 2 1 2

{( , , , , ) | 2 2 2 2 1 0 1 0 0 1 0},
1( , , , , ) | ( 1) ( 1) 0 1 0 1 0 0 1 0 ,
4

{( , , , , ) | 0.04 0 1 0 1 0 0 1 0}.

D x x y y z x x y y z z

I x x y y z x x y y z z

U x x y y z x x y y z z

= − ∧ − ∧ − ∧ − ∧ ∧ −

⎧ ⎫= − + − − ∧ − ∧ − ∧ ∧ −⎨ ⎬
⎩ ⎭

= − − ∧ − ∧ − ∧ ∧ −

≤ ≤ ≤ ≤ ≥ ≥ ≥ ≥

≥ ≥ ≥ ≥ ≥

≥ ≥ ≥ ≥ ≥

 

系统 ˆ( , , , )f D I U 是一个多项式系统.对系统(f,D,I,U)和系统 ˆ( , , , )f D I U 之间的关系,文献[22]有更详细的讨
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论 .不难发现 :若 1 2 1 2( , , , , )x x y y zϕ 是系统 ˆ( , , , )f D I U 的 T -栅栏函数 ,则
2
1

1 2 1 2 1 1( , ) ( , ,sin( ),cos( ),e )xx x x x x xϕ ϕ −=  

是系统(f,D,I,U)的一个 T-栅栏函数. 
利用定理 4 求解系统 ˆ( , , , )f D I U 的 T-栅栏函数.这里设置λ=−0.1,ϕ的模板为关于 x1,x2 的二次多项式系数待 

定.利用 YALMIP 工具,可以求得(保留小数点后 4 位): 
2 2
1 1 2 2 1 20.1771 0.2948 0.1472 3.6819 4.5156 5.1926,

2.1422.
x x x x x xϕ

η
= − − + + − +
=

 

利用符号计算工具 CADpsd 软件包,类似例 1 可以验证ϕ−η确实是系统 ˆ( , , , )f D I U 的 T-栅栏函数.因其中不 
含有变量 y1,y2,z,则ϕ−η也是系统(f,D,I,U)的 T-栅栏函数. 

4   总  结 

在以往的工作中,只有对无界时间栅栏函数的讨论.虽然无界时间栅栏函数可以证明有界时间的安全性,但
是对于有界时间的安全性问题,通常不应该要求其具有无界时间的安全性.本文针对有界时间安全性问题,定义

有界时间的栅栏函数,T-栅栏函数.同时,给出在时间有界情况下 T-栅栏函数的条件和组合 T-栅栏函数的条件,并
对于多项式系统和初等系统分别给出 T-栅栏函数的生成方法. 

References: 
[1]   Alur R, Courcoubetis C, Halbwachs N, Henzinger T, Ho PH, Nicollin X, Olivero A, Sifakis J, Yovine S. The algorithmic analysis 

of hybrid systems. Theoretical Computer Science, 1995,138(1):3−34. [doi: 10.1016/0304-3975(94)00202-T] 

[2]   Alur R, Courcoubetis C, Henzinger TA, Ho PH. Hybrid automata: An algorithmic approach to the specification and verification of 

hybrid systems. In: Proc. of the Hybrid Systems. LNCS 736, Springer-Verlag, 1993. 209−229. [doi: 10.1007/3-540-57318-6_30] 

[3]   Bu L, Li Y, Wang LZ, Chen X, Li XD. Bach 2: Bounded reachability checker for compositional linear hybrid systems. In: Proc. of 

the Conf. on Design, Automation and Test in Europe. European Design and Automation Association, 2010. 1512−1517. [doi: 

10.1109/DATE.2010.5457051] 

[4]   Gulwani S, Tiwari A. Constraint-Based approach for analysis of hybrid systems. In: Proc. of the CAV 2008. LNCS 5123, 

Springer-Verlag, 2008. 190 　03. [doi: 10.1007/978-3-540-70545-1_18] 

[5]   Henzinger TA, Sifakis J. The embedded systems design challenge. In: Proc. of the FM 2006. LNCS 4085, Springer-Verlag, 2006. 

1−15. [doi: 10.1007/11813040_1] 

[6]   Lee E. What’s ahead for embedded software? IEEE Computer, 2000,33(9):18−26. [doi: 10.1109/2.868693] 

[7]   Maler O, Manna Z, Pnueli A. From timed to hybrid systems. In: Proc. of the Real-Time: Theory in Practice, REX Workshop. 

Springer-Verlag, 1992. 447−484. [doi: 10.1007/BFb0032003] 

[8]   Zhan NJ, Wang SL, Zhao HJ. Formal modelling, analysis and verification of hybrid systems. In: Proc. of the Unifying Theories of 

Programming and Formal Engineering Methods. LNCS 8050, Springer-Verlag, 2013. 207−281. [doi: 10.1007/978-3-642-39721- 

9_5] 

[9]   Henzinger TA, Ho PH. Algorithmic analysis of nonlinear hybrid systems. In: Proc. of the CAV’95. LNCS 939, Springer-Verlag, 

1995. 225−238. [doi: 10.1007/3-540-60045-0_53] 

[10]   Lafferriere G, Pappas GJ, Yovine S. Symbolic reachability computation for families of linear vector fields. Journal of Symbolic 

Computation, 2001,32(3):231−253. [doi: 10.1006/jsco.2001.0472] 

[11]   Puri A, Varaiya P. Decidability of hybrid systems with rectangular differential inclusions. In: Proc. of the CAV’94. LNCS 818, 

Springer-Verlag, 1994. 95−104. [doi: 10.1007/3-540-58179-0_46] 

[12]   Sanfelice RG, Teel AR. Dynamical properties of hybrid systems simulators. Automatica, 2010,46(2):239−248. [doi: 10.1016/ 

j.automatica.2009.09.026] 

[13]   Prajna S, Jadbabaie A. Safety verification of hybrid systems using barrier certificates. In: Proc. of the HSCC 2004. LNCS 2993, 

Springer-Verlag, 2004. 477−492. [doi: 10.1007/978-3-540-24743-2_32] 



 

 

 

654 Journal of Software 软件学报 Vol.27, No.3, March 2016   

 

[14]   Kong H, He F, Song XJ, Hung WNN, Gu M. Exponential-Condition based barrier certificate generation for safety verification of 

hybrid systems. In: Proc. of the CAV 2013. LNCS 8044, Springer-Verlag, 2013. 242−257. [doi: 10.1007/978-3-642-39799-8_17] 

[15]   Kong H, Song XY, Han D, Gu M, Sun JG. A new barrier certificate for safety verification of hybrid systems. The Computer Journal, 

2014,57(7):1033−1045. [doi: 10.1093/comjnl/bxt059] 

[16]   Dai LY, Gan T, Xia BC, Zhan NN. Barrier certificates revisited. http://arxiv.org/abs/1310.6481 

[17]   Dai LY, Xia BC, Zhan NJ. Generating non-linear interpolants by semidefinite programming. In: Proc. of the CAV 2013. LNCS 

8044, Springer-Verlag, 2013. 364−380. [doi: 10.1007/978-3-642-39799-8_25] 

[18]   Löfberg J. Pre- and post-processing sum-of-squares programs in practice. IEEE Trans. on Automatic Control, 2009,54(5): 

1007−1011. http://users.isy.liu.se/johanl/yalmip/ [doi: 10.1109/TAC.2009.2017144] 

[19]   Parrilo PA. Structured semidefinite programs and semi-algebraic geometry methods in robustness and optimization [Ph.D. Thesis]. 

California Inst. of Tech., 2000. 

[20]   Khalil HK. Nonlinear Systems. 3rd ed., Prentice Hall, 2002. 

[21]   Han JJ, Jin Z, Xia BC. Proving inequalities and solving global optimization problems via simplified CAD projection. Journal of 

Symbolic Computation, 2016,72(2016):206−230. [doi: 10.1016/j.jsc.2015.02.007] 

[22]   Liu J, Zhan NJ, Zhao HJ, Zou L. Abstraction of elementary hybrid systems by variable transformation. In: Proc. of the FM 2015. 

LNCS 9109. 2015. 360−377. [doi: 10.1007/978-3-319-19249-9_23] 
 

 

 

甘庭(1989－),男,湖北武汉人,主要研究领

域为符号计算,程序验证. 

 夏壁灿(1968－),男 ,博士 ,教授 ,博士生导

师,主要研究领域为符号计算,程序验证. 

 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000500044004600206587686353ef901a8fc7684c976262535370673a548c002000700072006f006f00660065007200208fdb884c9ad88d2891cf62535370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef653ef5728684c9762537088686a5f548c002000700072006f006f00660065007200204e0a73725f979ad854c18cea7684521753706548679c300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020b370c2a4d06cd0d10020d504b9b0d1300020bc0f0020ad50c815ae30c5d0c11c0020ace0d488c9c8b85c0020c778c1c4d560002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken voor kwaliteitsafdrukken op desktopprinters en proofers. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents for quality printing on desktop printers and proofers.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /NoConversion
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /NA
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure true
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles true
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /NA
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /LeaveUntagged
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


