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基于 ＴＳ模糊模型的非线性网络控制系统的量化控制
褚红燕１，２　费树岷１　陈海霞３　 翟军勇１

（１东南大学自动化学院，南京 ２１００９６）
（２南京师范大学电气与自动化工程学院，南京 ２１００４２）
（３三江学院电气与自动化工程学院，南京 ２１０００８）

摘要：为了克服数据量化、网络诱导时滞、网络丢包及错序对非线性网络控制系统造成的影响，采用ＴＳ模糊建
模方法建立了一个新的非线性网络控制系统模型，并在系统模型中加入２个时变量化器．主要分析方法在于通
过构造一个改进的区间时滞依赖的李雅普诺夫函数，并引入自由权矩阵．利用并行分布式补偿技术和矩阵函数
的凸性，得出了改进系统的稳定和镇定的条件．仿真实验表明，通过求解一组线性矩阵不等式，可得保证系统
渐近稳定并满足一定性能的控制器参数和量化器参数．在具有非线性的弹簧系统中的应用验证了所提方法的
有效性．
关键词：ＴＳ模糊模型；线性矩阵不等式；量化器
中图分类号：ＴＰ２７３
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