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基于新松弛条件的连续时间ＴａｋａｇｉＳｕｇｅｎｏ模糊系统镇定设计
潘俊涛　费树岷　穆朝絮　薛明香

（东南大学复杂工程系统测量与控制教育部重点实验室，南京２１００９６）

摘要：研究了一类连续时间 ＴａｋａｇｉＳｕｇｅｎｏ模糊系统的镇定控制器设计问题，提出了一种新的基于模糊 Ｌｙａ
ｐｕｎｏｖ函数和阶梯隶属度函数的系统镇定条件．通过阶梯隶属度函数逼近原系统的隶属度函数，系统隶属度函
数信息被引入到其镇定设计中，从而大大降低了现有 ＴＳ模糊控制系统镇定设计的保守性．与已有基于模糊
Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数的连续ＴＳ模糊系统的镇定设计不同，所提出的镇定条件不依赖于隶属度函数的导数，因此具有
较少保守性．此外，所得镇定条件可表示为一组线性矩阵不等式，而不是双线性矩阵不等式，因而可以利用凸优
化算法方便地进行求解．仿真实例表明了所提方法的有效性．
关键词：ＴａｋａｇｉＳｕｇｅｎｏ模糊模型；模糊Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数；阶梯隶属度函数；线性矩阵不等式
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