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摘要：研究了具有时变不对称约束和输入量化的不确定非线性系统，提出一种实际固定时

间自适应模糊控制方法。为消除状态约束对控制器设计的影响，采用一个统一的障碍函数

方法将原有约束系统映射为无约束系统，这不仅放松了时变非对称约束对系统状态的限制，

而且避免了传统的障碍Lyapunov函数控制方法中的可行性条件检查。同时，利用命令滤波

方法解决了传统反步法中的“复杂度爆炸”问题。通过固定时间Lyapunov稳定性判据，证

实系统输出能够在预定时间内以较小误差范围跟踪参考信号，并且系统的所有状态保持在

约束范围内。最后，通过2个仿真实例验证了所提方法的有效性。 
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