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基于模糊 Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数的仿射模糊模型稳定性分析
柳善建　沈　炯　刘西陲　李益国

（东南大学能源与环境学院，南京 ２１００９６）

摘要：研究了基于模糊Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数分析连续仿射模糊系统稳定性的方法．首先，对模糊系统局部模型的后件
部分进行扩展处理，以便于借鉴齐次模糊模型的稳定性分析方法．然后，分别得到基于改进公共 Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数
与模糊Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数的系统稳定条件，该条件可表示为一组线性矩阵不等式．通过算例对所得稳定条件进行对
比，结果表明：基于模糊Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数得到的稳定条件与基于改进公共Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数的相比具有较小保守性；
对后件部分进行扩展处理后，尽管稳定性证明方法较简便，但与不进行后件处理得到的稳定条件相比，可行解

范围有所减小．最后，为了增大模糊 Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数的应用范围，提出了对模糊空间进行划分的方法，该方法可
对隶属度函数为三角形或梯形的模糊系统进行稳定性分析，得到了基于分段模糊 Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数的系统稳定条
件，并通过算例验证了所提方法的有效性．
关键词：仿射模糊模型；稳定性分析；线形矩阵不等式；模糊Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数
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