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基于参数依赖齐次多项式的时变系统稳定性分析

张化生１，２，３　　张侃健１，２

（１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）
（２东南大学自动化学院，南京２１００９６）
（３聊城大学数学科学学院，聊城２５２０００）

摘要：基于齐次多项式Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数这一新工具研究了时变不确定系统鲁棒稳定性问题．针对常见的含参
数时变且有界连续可微线性系统的最大稳定区域问题，首先构造常用的参数依赖二次Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数，进而
给出一个时变系统稳定的充分条件．然后，通过构造适合的参数依赖齐次 Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数，并利用齐次多项
式矩阵表示方法，最终以线性不等式的形式给出系统全局渐近稳定的一个充分条件．数值仿真结果表明齐
次Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数方法得到的结论对于某些系统比之前类似文献具有更小的保守性．
关键词：线性时变系统；多面体不确定性；鲁棒稳定性；线性不等式
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