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ｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｆｏｒｔｈｅｈｏｍｉｃｉｄａｌｃｈａｕｆｆｅｕｒｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｌｇａｍｅ

［Ｃ］／／２０１２２０ｔｈＭｅｄｉｔｅｒｒａｎｅａｎＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＣｏｎｔｒｏｌ＆

Ａｕｔｏｍａｔｉｏｎ，Ｊｕｌｙ３６，２０１２，Ｂａｒｃｅｌｏｎａ，Ｓｐａｉｎ．ＮｅｗＹｏｒｋ：

ＩＥＥＥ，２０１６：２４７２５２．

［１９］ＨＵＡＮＧＪ，ＡＮＧＥＬＯＶＰＰ，ＹＩＮＣ．Ｉｎｔｅｒｐｒｅｔａｂｌｅｐｏｌｉｃｉｅｓ

ｆｏｒｒｅｉｎｆｏｒｃｅｍｅｎｔｌｅａｒｎｉｎｇｂｙｅｍｐｉｒｉｃａｌｆｕｚｚｙｓｅｔｓ［Ｊ］．Ｅｎ

ｇｉｎｅｅｒｉｎｇＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓｏｆＡｒｔｉｆｉｃｉａｌＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｃｅ，２０２０，９１：

１０３５５９．

［２０］ＳＨＡＭＬＯＯＮＦ，ＫＡＬＡＴＡＡ，ＣＨＩＳＣＩＬ．Ｄｉｒｅｃｔａｄａｐｔｉｖｅ

ｆｕｚｚｙｃｏｎｔｒｏｌｏｆｎｏｎｌｉｎｅａｒｄｅｓｃｒｉｐｔｏｒｓｙｓｔｅｍｓ［Ｊ］．Ｉｎｔｅｒｎａ

ｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＦｕｚｚｙＳｙｓｔｅｍｓ，２０１９，２１（８）：２５８８２５９９．
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