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摘要：为提高交直流混合微电网在发生功率波动、并离网切换、系统参数偏差等情况下的鲁棒稳定性，提出了

一种基于扰动跟踪的互联变流器（ILC）自适应反推控制策略。分析了交直流混合微电网的基本拓扑结构，并

考虑系统建模误差和外界扰动的影响，将 ILC实际数学模型转化为带综合干扰项的理想表达式；利用实时扰

动跟踪法对系统综合干扰项进行观测和补偿，基于此提出了一种 ILC自适应反推控制策略，以保证 ILC能实

时跟踪系统的外界干扰和误差并进行抑制，增强了系统应对功率波动和参数不确定性的能力；通过小信号稳

定性分析和多个算例测试验证了所提控制策略的有效性和优越性。
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0 引言

微电网［1］是整合了分布式电源 DG（Distributed
Generation）、储能装置、负荷和控制保护系统的低压

配电系统，其区别于其他含DG单元的简单配电系

统的主要特征是可以对 DG单元进行主动协调控

制，以充分发挥DG单元的应用调节潜力，提高用户

供电质量和可靠性。微电网的典型结构包括交流母

线型、直流母线型以及交直流混合母线型［2］。交直

流混合微电网整合了交流和直流微电网的特征，并

通过互联变流器 ILC（InterLinking Converter）相连，

能够更加高效地将DG、储能装置、负荷整合到配电

系统中［3］。由于微电网中DG的出力和负荷功率因

波动而具有不确定性，因而需要对 ILC进行合理控

制［4⁃5］，以提高系统的抗冲击能力。

交直流混合微电网 ILC的控制应具备优越的过

渡过程品质，以保证在系统暂态过程中控制器具有

良好的动态响应特性（如较小的超调量、较短的过渡

时间等）。目前广泛应用的比例积分（PI）控制采用

了平衡点处线性化的思想，只能保证小范围内的稳

定，且 PI控制器参数的优化设计通常会为了保证系

统的鲁棒性而牺牲一定的稳态性能［6］。虽然已有的

微电网示范项目基本能保持正常运行，但是仍存在

包括并离网切换等扰动过程的平稳过渡等技术问

题［7］需要进一步完善。因此，如何提高设备级控制

系统的鲁棒自治性能［8］，仍然是微电网技术发展的
重要方向。文献［9］利用虚拟惯性方法对微电网
ILC进行柔性控制以提升混合微电网整体运行鲁棒
性，但需要一定的储能容量支撑。文献［10］利用扰
动观测器提高微电网直流电压的稳定，但依然是基
于传统 PI控制实现的。文献［11⁃12］分别采用自适
应滑模控制、线性最优控制等增强微电网系统的性
能，但未考虑系统建模误差，且控制算法的实现较为
复杂。

基于微分几何理论的反推控制在改善线性和非
线性系统过渡过程品质方面表现出了较大的潜力，
已成功应用于导弹和飞机巡航等领域［13］。文献［14］
将基于反馈线性化的反推控制方法应用于微电网换
流器中，取得了较好的控制效果。但常规反推控制
存在依赖系统精确模型、对系统建模参数误差的鲁
棒性较差等问题。为此，文献［15］将精确反馈线性
化与反步滑模控制相结合，并应用于双向直流变换
器中，但滑模理论对系统不确定和扰动项的处理是
采用限值放缩形式，控制效果仍存在一定的保守性。
文献［16］提出了基于反推控制与非线性扰动观测器
的DC／DC变流器鲁棒控制策略。文献［17］提出了
交直流微电网直流电压的鲁棒反推控制策略。但以
上文献均以系统直流电压稳定性的提升为控制目
标，且未考虑系统建模误差，同时控制器的Lyapunov
函数均存在扰动耦合项，系统的稳定裕度仍有待提
高。文献［18］基于反馈线性化理论提出了一种交直
流微电网 ILC的协调最优控制策略，但采用的非线
性最优控制律依赖系统状态量和参数，其鲁棒性有
待进一步提升。
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针对交直流混合微电网在常规控制策略下动态
性能不足的问题，本文通过将含有建模误差和外界
扰动的 ILC实际模型转化为具有综合干扰项的标称
模型，提出了一种基于扰动跟踪的 ILC自适应反推
控制策略，并从理论上证明了实时扰动跟踪不会影
响反推控制的渐进稳定性。最后，在PSCAD平台上
搭建仿真模型验证了所提方法的有效性和正确性。

1 交直流混合微电网拓扑结构

附录图A1给出了交直流混合微电网的典型拓
扑结构示意图。图中，风机、光伏、储能装置等分布
式发电单元以及负荷根据实际情况连接在相应的交
直流母线上，交流母线和直流母线通过 ILC连接。
对于交流子微电网和直流子微电网中的DG单元而
言，风机、光伏均采用最大功率点跟踪控制方式以最
大化利用率，一般情况下并不参与微电网的功率调
控。并网模式下，由于可以通过上级配电网对混合
微电网中的功率波动进行调节，因此 ILC的主要任
务是维持直流子微电网的功率平衡和直流母线电压
的稳定；孤岛运行模式下，须以 ILC为桥梁，利用系
统中的储能装置维持交流子微电网和直流子微电网
的功率平衡。

2 ILC的控制策略

2.1 考虑扰动和建模误差的 ILC数学建模

为保证 ILC的内环控制在对参考值进行准确跟
踪的同时，能有效改善系统的暂态响应，减少超调量
和过渡时间，从而增强微电网应对功率波动和参数
不确定性的能力，本文提出了基于扰动跟踪的 ILC
自适应反推控制策略。以附录图A1所示微电网中
的 ILC为分析对象，其拓扑结构如图 1所示。图中，
Uac为交流母线电压；Ua、Ub、Uc为变流器交流输出电
压；R和 L分别为变流器等效电阻和滤波电感；Cdc为
直流侧电容；iac为变流器输出电流；idc为直流侧
电流。

dq旋转坐标系下 ILC的时域数学模型为：

ì

í

î

ïï
ïï

Ud =Ed - L diddt -ωLiq -Rid
Uq =Eq - L diqdt +ωLid -Riq

（1）

其中，Ud和Uq分别为变流器交流输出电压在旋转坐
标系下的 d轴和 q轴分量；Ed和Eq分别为交流母线电
压在旋转坐标系下的 d轴和 q轴分量；id和 iq分别为
变流器输出电流在旋转坐标系下的 d轴和 q轴分量；
ω为基波频率。

当微电网发生功率波动或进行并离网切换时，
系统的功率平衡情况发生变化，对于 ILC而言，其内
环电流参考值也随之变化，相当于在其传递函数的
输入端叠加了一个扰动量。该扰动量是由外界因素
而非系统传递函数本身变化导致的，因而可认为是
外界扰动。除此之外，还应考虑由于系统元器件参
数在运行过程中发生变化，或由于测量技术限制等
因素，导致模型参数和实际存在差异的情况。在上
述 ILC标称建模（式（1））中，对系统内外部误差扰动
均进行了简化处理，使得系统建模的完整性和精确
性难以得到保证，当工作状态发生突变时或在非额
定工况下会导致系统运行性能降低。

对于实际系统而言，考虑建模误差等因素，实际
系统传递函数可表示为理想标称传递函数与建模不
确定项之和。而根据系统输入和输出的关系，外界
扰动经过传递函数后对系统的影响也可以在输入端
进行等效［19］，因此，带扰动输入和建模误差的实际系
统传递函数可以转换为只含有等效扰动项 w1（t）的
标称系统传递函数。同时，由于系统建模不确定项
和外界扰动的时变特性，等效干扰项理论上是具有
高阶导数的非直流量，但在这种情形下会导致扰动
跟踪器具有复杂的高阶结构，且其高阶噪声的影响
将会更加明显，因此本文中的干扰项w1（t）需满足以
下条件：

lim
t → ∞ dw1 ( t ) /dt = 0 （2）
 w1 ( t ) ≤ w1max （3）

其中，w1max为干扰项w1（t）幅值的上界。式（3）表明等
效干扰项w1（t）被认为是恒定有界干扰。

本文中 ILC控制器的实际数学模型计及了系统
建模的不确定性和外界干扰的影响。对于 ILC的理
想时域数学模型（式（1）），可取中间变量Ud1和Uq1分
别为 Ud1 =Ed -Ud -ωLiq 和 Uq1 =Eq -Uq +ωLid，并进
行拉普拉斯变换，则实际 ILC在 dq旋转坐标系下的
传递函数为：

ì

í

î

ïï
ïï

Gd ( s) = 1
R+ Ls +w1d ( s)

Gq ( s) = 1
R+ Ls +w1q ( s)

（4）

其中，w1d（s）、w1q（s）分别为等效干扰项的 d、q轴分
量，包括系统参数误差、开关损耗等在内的建模不确
定项，以及外界扰动经过实际传递函数后在输入端
的等效。

将上式进行拉普拉斯反变换，可得 ILC实际数

图1 ILC拓扑结构

Fig.1 Topological structure of ILC
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学模型的时域表达式为：

ì

í

î

ï

ï
ïïï
ï

ï

ï
ïïï
ï

Ud =Ed - L diddt -ωLiq -Rid +wd

Uq =Eq - L diqdt +ωLid -Riq +wq

wd = ( )L
dw1d
dt +Rw1d Ud1，wq = ( )L

dw1d
dt +Rw1q Uq1

（5）

其中，wd和 wq分别为由等效干扰项 wd1和 wq1与中间

变量Ud1和Uq1相互作用而成的综合干扰项，该综合

干扰项可以在时域模型中用来表征参数建模误差，

以及功率波动、运行方式切换等引起的外界功率扰

动。由式（5）可知，综合干扰项不仅与系统建模不确

定性和外界干扰有关，还与系统参数、中间变量Ud1
和Uq1直接相关，很难采用常规检测手段对其值进行

估计。本文在 2.2节中将利用实时扰动跟踪法对其

进行观测和补偿，以提高系统的鲁棒性。

2.2 自适应反推控制策略设计

对于式（5）所示的数学模型，为了消除系统稳态

误差，引入控制目标的积分项，选取系统状态变

量为：

x=
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x4
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∫( id - idref )dt
id - idref∫( iq - iqref )dt
iq - iqref

（6）

其中，idref、iqref分别为变流器电流参考值在 d、q轴的分

量，由外环功率控制器给出。则考虑综合干扰项时，

式（5）可写为：

ẋ ( t ) = f (x ) + g1 (x )u ( t ) + g2 (x )w ( t ) （7）
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í
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ï

ï
ï
ïï
ï

ï

ï

ï

ï
ï
ïï
ï

f (x ) =
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x2(Ed -ωLiq -Rid )/L
x4(Eq +ωLid -Riq )/L

g1 (x ) =
é
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ê

ê
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ê
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û
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0 0
-1/L 0
0 0
0 -1/L

，g2 (x ) =
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ê

ê
ê
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ê

ù

û

ú
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ú

0 0
1/L 0
0 0
0 1/L

（8）

其中，w ( t ) = [ wd wq ]T，为系统综合干扰项；u ( t ) =
[Ud Uq ]T，为控制输入。对于该两输入两输出系统而

言，定义扩展坐标系如下：

ξ =[ ]ξ1 ξ2 ξ3 ξ4
T =[ ]x1 ℒ fy1 x3 ℒ fy2

T
（9）

其中，ℒ运算表示求取李导数；y1和 y2为系统输出，满

足 y1=x1，y2 = x3。则原系统可以写成以下的带扰动项

的反馈线性化标准型：

ξ̇ ( t ) = Aξ ( t ) +Bv ( t ) +Cw ( t ) （10）

A=

é
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ê

ê
ê
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ê

ù
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0 1 0 0
0 0 0 0
0 0 0 1
0 0 0 0

，B =
é

ë

ê
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0 1

，C =
é
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0 0
1/L 0
0 0
0 1/L

（11）

且反馈控制律 v ( t )与实际控制输入的关系为：

v ( t ) = é
ë
êê

ù

û
úú

v1 ( t )
v2 ( t ) =

é

ë
êê

ù

û
úú

(Ed -ωLiq -Rid )/L -Ud /L
(Eq +ωLid -Riq )/L -Uq /L （12）

通过对原系统进行反馈线性化，将非线性系统

方程转化为便于处理的线性方程。现阶段已有的线

性系统鲁棒自适应控制策略虽然能够部分解决系统

存在未动态建模的问题，但由于主要的解决思路是

对含不确定项的系统Lyapunov函数进行不等式缩放

以满足 Lyapunov稳定条件，因此控制效果相对较保

守，降低了系统过渡过程的性能品质。为此，本文首

先利用实时扰动跟踪法［20］对系统综合干扰项 w（t）
进行观测和补偿，以提高控制系统的鲁棒性。

根据数学模型（式（5）），给出其中综合干扰项

w（t）的实时跟踪方程为：

ì

í

î

ï

ï

ï
ïï
ï

ï

ï

ï
ïï
ï

L
dîd
dt =Ed -Ud -ωLiq -Rid + ŵd

ŵd = kwd ( id - îd )
L
dîq
dt =Eq -Uq +ωLid -Riq + ŵq

ŵq = kwq ( iq - îq )

（13）

其中，ŵd和 ŵq分别为干扰项 wd和 wq的实时跟踪值，

kwd和 kwq为相应的跟踪增益值，且 kwd > 0，kwq > 0；îd 和
îq 为跟踪器的中间变量。由式（13）和式（5）可得：

{d( id - îd )/dt=(wd - ŵd )/L
d( iq - îq )/dt=(wq - ŵq )/L （14）

假设干扰为恒定有界的，同时定义跟踪误差为：

{ed =wd - ŵd

eq =wq - ŵq
（15）

则式（14）可进一步写为：

{ded /dt+ kwded /L = 0deq /dt +kwqeq /L = 0 （16）
则由式（16）可以得到跟踪误差 ed = ed0e-kwd t/L，eq =

eq0e-kwq t/L，其中 ed0和 eq0为跟踪初始误差。由于跟踪增

益 kwd和 kwq均为大于0的正实数，则实时跟踪值 ŵd和

ŵq可以以指数形式收敛到实际值。且跟踪增益 kwd
和 kwq越大，收敛速度越快。但如果增益过大，可能

会出现饱和效应、噪声加剧等情况。

基于式（13）给出的干扰实时跟踪方程，下面给

出了 ILC自适应反推控制策略的设计。

采取以下坐标变换：
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{z1 = ξ1，z2 = ξ2 - c1z3 = ξ3，z4 = ξ4 - c2 （17）
其中，c1和 c2分别为 ξ1和 ξ3的光滑函数。取 ILC反馈

线性化方程（式（10））的Lyapunov函数为：

V (ξ ) = 12 z21 +
1
2 z22 +

1
2 z23 +

1
2 z24 （18）

对该Lyapunov函数求导可得：ℒV (ξ ) = z1 (z2 + c1 )+ z2 (v1 + 1L wd - ∂c1∂ξ1 ξ2 )+
z3 (z4 + c2 )+ z4 (v2 + 1L wq - ∂c2∂ξ3 ξ4 ) （19）

利用不等式：

zk zk+ 1 ≤ z2k /2 + z2k+ 1 /2 （20）
可将式（19）转换为：ℒV (ξ ) ≤ z1 ( )1

2 z1 + c1 + z2 ( )v1 + 12 z2 -
∂c1
∂ξ1 ξ2 +

1
L
wd +

z3 ( )1
2 z3 + c2 + z4 ( )v2 + 12 z4 -

∂c2
∂ξ3 ξ4 +

1
L
wq

（21）
根据式（21），取 c1和 c2、反馈控制律 v ( t )分别为：

{c1 =-α1 z1 - z1 /2c2 =-α3 z3 - z3 /2 （22）
ì

í

î

ï
ï
ï
ï

v1 =- 12 z2 -
1
L
ŵd - α2 sgn ( z2 )+ ∂c1∂ξ1 ξ2

v2 =- 12 z4 -
1
L
ŵq - α4 sgn ( z4 )+ ∂c2∂ξ3 ξ4

（23）

其中，α1— α4为待定反馈正系数；sgn ( ⋅ )为符号函

数。则有：

ℒV (ξ ) ≤-α1 z21 + z2 ( )-α2 sgn ( z2 )+ 1L ed -
α3 z23 + z4 ( )-α4 sgn ( z4 )+ 1L eq （24）

进一步对上式进行化简可得：ℒV (ξ ) ≤-α1 z21 - α3 z23 - | z2 |( )α2 - 1L || ed -

| z4 |( )α4 - 1L || eq （25）
因参数α1和α3均为大于0的正实数，故只要α2和

α4的取值满足α2 > || ed /L和α4 > || eq /L，则该Lyapunov
函数满足系统大范围渐近稳定的条件，系统的渐近

稳定性可以得到保证。由于干扰项 wd和 wq在上述

跟踪控制下能实现快速精确跟踪，即跟踪误差 ed和
eq可以在有限时间内以指数方式收敛至 0，因此α2和
α4的取值只需大于 0即可满足系统稳定性的要求。
同时由式（25）可知，反馈系数 α1— α4越大，系统趋
于渐近稳定的速度越快，但反馈系数过大同样会存
在系统饱和、噪声等情况。在得到 ILC的反馈控制
律 v（t）之后，进一步根据式（12）可得到 ILC实际控制

输入信号Ud与Uq。与常规反推控制相比，本文所提

控制可以自适应跟踪系统的建模误差和外加干扰，

增强了系统在DG出力变化、负荷功率波动、ILC传
输功率变化以及系统参数误差等情形下的动态响应
性能，提高了系统的鲁棒稳定性。基于自适应反推

控制的 ILC整体控制框图如图2所示。

3 稳定性分析

为了分析 ILC在所提控制策略下的稳定性和响

应特性，需要建立 ILC的小信号分析模型。以 ILC的
d轴电流响应为例，其频域模型为：

图2 基于自适应反推控制的 ILC整体控制框图

Fig.2 Overall control block diagram of ILC based on adaptive back-stepping control
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( sL +R ) id =Ud1 （26）

首先建立综合干扰项 wd和 wq的实时跟踪方程
与 ILC电流的联系。对于式（13）所示的跟踪方程，
结合中间变量Ud1的定义可得：

ŵd = ( sL +R )kwdid - kwdUd1
sL + kwd （27）

进而将上式代入式（23）中，有式（28）成立。

mid = nidref - α2 sgn ((α1s + 12s + 1) (id - idref)) （28）
ì

í

î

ï
ï
ï
ï

m= s ( sL +R )
sL + kwd +

α1
2s +

1
4s + α1 + 1+

( sL +R )kwd
sL2 + Lkwd -

R
L

n= α12s +
1
4s + α1 + 1

（29）

将状态量 id写成稳态量 Id和小扰动量Δid之和，
即 id=Id+Δid，将其代入式（28）中可以得到 ILC的内
环电流自适应反馈控制小信号方程为：

mΔid = nΔidref - α2 sgn ((α1s + 12s + 1) (Δid -Δidref))（30）
其中，Δidref为 id参考值的小扰动量。符号函数 sgn（·）
的存在使得无法对式（30）直接进行分析。考虑到该
符号函数项的存在是为了处理实时跟踪方程式对系
统Lyapunov函数的影响，为简化分析，此处只对反推
控制的稳定性进行分析，即 ILC的内环电流控制小
信号方程可近似表示为如式（31）所示。

GTF ( s) = Δid ( s)Δidref ( s) =
n
m

（31）
为了分析所提控制策略下 ILC的响应特性，图 3

给出了不同参数下GTF（s）的单位阶跃响应结果。可
以看出，当 ILC的电流参考值发生变化时，反馈控制
系数 α1越大，实际电流的变化量Δid 响应得越快，且
超调量也越小。

图 4给出了不同参数下GTF（s）的零极点分布图。
可看出，当参数 α1和 kwd为负时，GTF（s）的极点位于 s
平面的右半部分，此时系统处于不稳定状态，且 kwd
为负时系统极点偏离虚轴的程度较大，说明扰动跟
踪参数对系统稳定性的影响更大，故反馈系数和跟踪
增益必须为正。同时，随着反馈系数的增大，GTF（s）

的极点向远离虚轴和靠近实轴的方向移动，系统响
应速度增快，阻尼也随之增大，这意味着系统能够以

较小的超调量和较快的响应速度恢复稳定。

4 仿真分析

为了验证所提控制策略的有效性和优越性，利

用 PSCAD／EMTDC仿真平台搭建了如附录图A1所
示的交直流混合微电网模型。图中，交流子微电网

和直流子微电网各含有 2个额定功率为 40 kW的

DG单元，系统的额定交流频率为 50 Hz，额定交流电
压为 380 V，额定直流电压为 700 V。微电网中的DG
单元均采用下垂控制，其中交流子微电网中DG单

元的有功-频率下垂系数为 0.02，直流子微电网DG
单元的有功-直流电压下垂系数为 0.000 5。连接交

直流子微电网的是滤波电感为 0.005 H的 ILC，其电

流环采用本文提出的自适应反推控制策略，反馈系

数α1—α4均取 100，跟踪增益 kwd和 kwq均取 10。同时

将所提控制策略与传统 PI控制、无扰动跟踪的常规
反推控制进行对比验证。

4.1 算例1
算例1中，微电网工作在离网运行模式。初始时，

交流和直流子微电网中的负荷功率分别为 40 kW和

80 kW。在 4 s时，交流和直流子微电网中的负荷功

率分别增加到 60 kW和 120 kW。系统在不同控制

策略下的响应情况如附录图A2所示。
由图A2（a）可知，微电网实现了无中央处理器

情况下功率的成比例分配和自主平衡。图A2（b）—
（d）给出了在不同控制策略下系统频率和电压的响
应情况。仿真结果表明，当系统负荷突增时，系统在
传统 PI控制和本文所提自适应反推控制策略下都
会过渡到新的平衡点，2种控制策略下系统不存在
稳态输出误差，但存在不同的动态响应性能。对比
图A2（b）—（d）可知，传统PI控制策略下频率的最低
值为 49.3 Hz，电压的最低值为 325 V，且存在很大的

暂态波动过程，严重影响了系统的供电质量和稳

定性；在所提控制策略下，频率的最低值恢复到 49.8
Hz，电压的最低值恢复到 355 V，系统的暂态波动也

得到了很大程度的缓解。图A2（e）给出了系统综合

扰动项wd和wq的实时跟踪值。图A2（f）、（g）为系统

图3 GTF（s）的阶跃响应

Fig.3 Unit-step response of GTF（s）

图4 GTF（s）的零极点分布图

Fig.4 Zero-pole map of GTF（s）
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在不同控制参数下的响应曲线。由图中 1—3号曲

线可知，较大的反馈系数与跟踪增益可以保证系统

的动态性能更加优越；由图中 4号曲线可知，在无扰

动跟踪的常规反推控制策略下，反馈系数取 100时
系统的动态性能只相当于自适应反推控制策略下反

馈系数取 10时的动态性能。因此，本文所提的控制

策略通过对系统建模不确定性和外界扰动的实时跟

踪，提高了常规反推控制策略的鲁棒性。

4.2 算例2
算例2中，初始时，微电网工作在并网模式下，4 s

后切换为离网模式。交流子微电网和直流子微电网

的负荷功率分别为 40 kW和 80 kW。图 5（a）给出了

不同控制策略下系统频率 fac、交流电压Uac和直流电

压Udc响应的对比结果。从图 5（a）可以看出，4 s前
微电网工作在并网模式下，交流母线的频率电压和

直流母线电压均为额定值。4 s后切换为离网模式，

传统控制策略下系统存在较大的暂态过程，且电压

频率一直处于振荡过程，系统稳定性较差；而在自适

应反推控制策略下，不仅超调量减小，且系统可在短

时间内恢复至稳态。

为进一步验证系统参数存在误差情况下控制器

的鲁棒性，设置 ILC滤波电感发生20%的偏差，即由

理想值 0.005 H变为 0.006 H，不同控制策略下系统

响应对比结果如图 5（b）所示。由图 5（b）可知，当

ILC的滤波电感发生 20% 的参数偏差时，无论是在

并网还是离网模式，系统在传统 PI控制策略下已经

无法正常跟踪参考指令，即系统的稳态性能无法得

到保证。而在本文所提的自适应反推控制策略下，

ILC的母线电压和频率经过短暂的暂态过程之后就

能恢复至稳态值，其暂态过程和稳态值与图 5（a）所

示的自适应反推控制策略下的系统响应保持一致。

因此，本文所提的自适应反推控制策略对系统参数
变化不敏感，能消除参数发生偏差时的稳态误差，并
具有更好的动态响应性能。

5 结论

本文将含有建模误差和外界扰动的 ILC实际模
型转化为具有综合干扰项的标称模型，进而提出了
一种基于扰动跟踪的交直流混合微电网 ILC自适应
反推控制策略，通过稳定性分析和算例测试验证了
所提控制策略在保证变流器电流精确跟踪其参考值
的同时，提高了在功率波动、并离网切换、系统参数
偏差等扰动情况下系统的鲁棒稳定性。在此基础
上，对面向未来的热电联供复杂交直流微电网能源
系统进行综合管控是下一步的研究工作。

附录见本刊网络版（http：∥www.epae.cn）。
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Adaptive back-stepping control strategy of ILC in AC／DC microgrid based on
disturbance tracking

CHEN Bing1，2，LIU Ziwen3，JIAN Xianghao2，ZHOU Yu2，TANG Qingquan4，ZHANG Yongjun1
（1. Research Center of Smart Energy Technology，School of Electric Power，

South China University of Technology，Guangzhou 510640，China；
2. Guangdong Electric Power Design Institute Co.，Ltd. of China Energy Engineering Group，Guangzhou 510663，China；

3. College of Energy and Electrical Engineering，Hohai University，Nanjing 210098，China；
4. Guangzhou Power Electrical Technology Co.，Ltd.，Guangzhou 510670，China）

Abstract：To improve the robust stability of the hybrid AC／DC microgrid when suffering power fluctuating，
grid-connected／islanded mode switching and system parameter deviating，an adaptive back-stepping control
of ILC（InterLinking Converter） based on disturbance tracking is proposed. Firstly，the basic structure of
the hybrid AC／DC microgrid is analyzed，and the actual mathematic model of ILC considering modeling
errors and external disturbances is transformed into the nominal expression with synthetic disturbance
terms. Secondly，the synthetic disturbance terms are observed and compensated using the real-time distur⁃
bance tracking method. And an adaptive back-stepping control strategy of ILC is proposed，which can track
and suppress system external disturbances and errors in real time，so that enhancing system ability of dea-
ling with power fluctuation and parameter uncertainty. Finally，the small-signal stability analysis and several
case studies verify the effectiveness and superiority of the proposed control strategy.
Key words：AC／DC microgrid；interlinking converter；adaptive back-stepping control；disturbance tracking；
small-signal stability analysis
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图 A1 交直流混合微电网拓扑结构 

Fig.A1 Structure of hybrid AC/DC microgrid 

 

 
(a) 交直流混合微网中的功率分布 
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(b) 交流母线频率 
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(c) 交流母线电压 
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(d) 直流母线电压 
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(e) 系统综合扰动项实时跟踪值 
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(f) 不同控制参数和方式下交流母线频率 
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(g) 不同控制参数和方式下交流母线电压 

图 A2 算例 1 的仿真结果 

Fig.A2 Simulative results of Case 1 
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