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一类不确定时滞系统的模糊滑模控制 
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(上海电力学院数理系 200092) 

  Abstract  利用T-S模糊模型逼近一类非线性不确定时滞系统, 将非线性系统模糊化为局
部线性系统.基于李亚普诺夫稳定性定理设计出使模糊系统全局稳定的滑模控制器,该控制器
对满足匹配条件和不满足匹配条件的不确定性系统均适用.最后以Truck-Trailer模型为例进
行仿真研究,其结果验证了设计方案的可行性和有效性.
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