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摘　要　直觉模糊集理论和可能性理论的融合是不确定问题领域的一个研究热点.文中提出了一种基于直觉模糊可

能性分布的直觉模糊可能性测度(IntuitionisticFuzzyProbabilityMeasurement,IFPM),并在此基础上构建了三支决

策模型.首先,定义了直觉模糊决策空间及该空间上的直觉模糊可能性分布,并对其性质进行了证明,给出了论域对

象的隶属度和非隶属度可能性均值的计算方法.然后,讨论了论域对象的隶属度和非隶属度可能性均值与决策阈值

的关系,分析了它们之间的概率分布情况.根据概率分布－可能性分布的转换关系,给出决策规则和三支决策模型,

提出了一种基于直觉模糊可能性分布的IFPM 决策风险计算方法.最后,考虑论域中对象的增减变化引起的IFPM
变化,给出对应公式并对动态决策过程进行分析,同时通过实例验证了该模型的有效性.
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Abstract　Thefusionofintuitionisticfuzzysetstheoryandpossibilitytheoryisahotspotfordealingwithuncertain

questions．ThispaperproposedathreeＧwaydecisionsmodelbasedontheprobabilitydistributionofintuitionisticfuzzy

probabilitymeasurement(IFPM)．Firstofall,theintuitionisticfuzzydecisionspaceandthepossibilitydistributionof

thespaceweredefined,andthepropertiesofthemwereproved．Then,thecalculationmethodofpossibilitymeansvalue

fordomainobjectmembershipdegreeandthenonＧmembershipdegreewasgiven．Thirdly,byanalyzingtherelationship

possibilitymeanvalueofdomainobjectmembershipdegreeandthenonＧmembershipdegreebetweendecisionthreshold,

itsprobabilitydistributionwasdiscussed．ThusthethreeＧwaydecisionsmodelbasedontheprobabilitydistributionto

thepossibilitydistributionoftransformationrelationswasexpanded．AnIFPMdecisionＧmakingriskcalculationmethod

wasgiven．Finally,thispaperprovidedtheformulasandanalyzedthedynamicdecisionprocessofthethreeＧwaydeciＧ

sionsthroughanalyzingthechangingofIFPMunderdifferentdomainelements,andvalidatedtheeffectivenessofthe

modelthroughexamples．

Keywords　Intuitionisticfuzzydecisionspace,Intuitionisticfuzzypossibilitydistribution,IFPM,PossibilitymeanＧvalue,

ThreeＧwaydecisions

　

　　Zadeh[１]于１９６５年提出了 Fuzzy集概念,用于处理模糊

性和不确定性问题.Atanassov于１９８６年针对模糊集只能描

述“亦此亦彼”的缺陷,提出直觉模糊集(IntuitionisticFuzzy

Set,IFS)的概念[２],该概念引起了学术界的高度关注[３Ｇ６].

Zadeh[７]于１９７８年提出了可能性理论,将概率论中的点

扩展到模糊集合中的[０,１]区间,分析可能性分布与概率分布

间的关系,并对可能性分布和可能性测度进行了定义和讨论.

随后,学者们不断对该理论进行完善与发展[８Ｇ１０].

Pawlak于１９８２年提出了粗糙集理论[１１].由于经典粗糙

集理论中的等价关系比较严格,从而导致了容噪能力较差、边

界域的有用信息被掩盖等问题,因此如何扩展粗糙集理论引

起了众多学者的关注[１２Ｇ１５].Yao基于决策粗糙集,于２００９年



最先给出了三支决策的概念[１６],赋予了粗糙集新的语义;Yao
于２０１０年提出了三支决策理论[１７],该理论成为了一个新的

研究热点[１８Ｇ２２].

本文基于上述理论和前期研究,首先,运用直觉模糊集理

论和可能性理论,给出直觉模糊决策空间和该空间上的直觉

模糊可能性分布,定义了基于直觉模糊可能性分布的IFPM,

并对它的性质进行了证明.然后,讨论论域对象隶属度和非

隶属度的可能性均值与决策阈值的关系,分析其概率分布情

况,通过概率分布－可能性分布的转换,给出一种新的三支决

策模型,并提出了基于可能性分布的IFPM 决策风险代价计

算方法.最后,通过分析论域中对象的增减变化引起的IFＧ

PM 变化,给出相应公式,对动态决策过程进行分析,并通过

实例讨论了该模型的有效性.本文为解决直觉模糊知识框架

下的多属性决策问题提供了一种新的思路与方法.

１　基础概念

定义１[２３]　设U 为有限非空论域,R是定义在论域U 上

的一个等价关系,R∈U×U,记apr＝(U,R)为论域U 上的一

个近似空间.论域U 在等价关系R下的划分为U/R＝{[x]R|

x∪U},其中[x]R 是包含x 的等价类.∀X∈U,它的上、下

近似集合为:

aprR(X)＝{x∈U|[x]R∩X≠Ø}

aprR
(X)＝{x∈U|[x]R⊆X}

根据上、下近似的定义,将论域U 划分为３个部分:正

域、边界域与负域.分别将其定义如下:

POS(X)＝aprR
(X)

NEG(X)＝U－aprR(X)

BND(X)＝aprR(X)－aprR
(X)

通过引入一对阈值α和β 来定义正域、负域和边界域中

的决策对象,并生成三支决策的３条决策规则.设０≤β＜

α≤１,P(X|[x])＝|X∩[x]|
|[x]|

,则分别定义(α,β)Ｇ正域、负域

和边界域为:

POS(α,β)(X)＝{x∈U|P(X|[x])≥α}

当{x∈U|P(X|[x])≥α}时,x属于X 的概率不小于α,

将x划分到X 的正域中,执行正域决策,即接受决策.

NEG(α,β)(X)＝{x∈U|P(X|[x])≤β}

当{x∈U|P(X|[x])≤β}时,x属于X 的概率不大于β,

将x划分到X 的负域中,执行负域决策,即拒绝决策.

BND(α,β)(X)＝{x∈U|β＜P(X|[x])＜α}

当{x∈U|β＜P(X|[x])＜α}时,x属于X 的概率介于α
与β之间,将x划分到X 的边界中,执行边界域决策,即延缓

决策.

定义２[２]　设U 为有限非空论域,X 为U 的非空子集,

则称A＝{‹x,μA(x),νA(x)›|x∈X}为论域U 中的一个直觉

模糊集,其中μA(x)和νA(x)分别表示x属于A 的隶属度和

非隶属度,记为μA(x):U→[０,１]和νA(x):U→[０,１],并满足

关系:０≤μA(x)＋νA(x)≤１.IF(U)表示论域U 上的所有直

觉模糊子集.若νA(x)＝１－μA(x),则直觉模糊集退化为一

般模糊集.

定义３[２]　设A＝{‹x,μA(x),νA(x)›|x∈X},B＝{‹x,

μB(x),νB(x)›|x∈X}是两个直觉模糊集合,则A 与B 的并、

交与积运算为:

A∪B＝{‹x,μA(x)∨μB(x),νA(x)∧νB(x)›|∀x∈U}

A∩B＝{‹x,μA(x)∧μB(x),νA(x)∨νB(x)›|∀x∈U}

AB＝{‹x,μA(x)μB(x),νA (x)＋νB(x)－νA (x)νB(x)›|

∀x∈U}

定义４[２]　设A＝{‹x,μA(x),νA(x)›|x∈X},B＝{‹x,

μB(x),νB(x)›|x∈X}是两个直觉模糊集合,则A 与B 的相

等关系和包含关系为:

A＝B当且仅当,μA(x)＝μB(x)且νA(x)＝νB(x);

A⊆B当且仅当,μA(x)≤μB(x)且νA(x)≥νB(x).

定义５[９]　设X 是在论域U 上取值的变量,由模糊集合

K 产生的关于变量X 的模糊约束为R(X),与变量 X 有关的

可能性分布用πX 表示.∀x∈U,若πX＝R(X),πX ＝μK(x)＝

Poss(X＝x),则称变量X 取值为x 的可能性分布为πX(x).

２　基于直觉模糊可能性分布的三支决策模型

２．１　直觉模糊可能性分布及其IFPM
定义６　设四元组(U,C,λ,D)表示一个直觉模糊决策空

间(IntuitionisticFuzzyDecisionSpace,IFDS),决策阈值为(α,

β).U 为相互独立的被决策对象组成的非空有限集合;λ为

决策风险函数;∀x∈U,在决策属性集C下有:

μc(x):x→[０,１],νc(x):x→[０,１],０≤μc(x)＋νc(x)≤１
对象x的决策分类结果为D,D＝{DPos,DNeg,DBnd},即x

属于正域DPos、负域DNeg或边界域DBnd.IFDS中所有决策对

象组成的集合个数用２n 表示,n为被决策对象的个数.

定义７　设 Ω＝(U,C,λ,D)是一个IFDS,其中C＝{c１,

c２,􀆺,cm},A＝{x１,x２,􀆺,xn}是IF(U)上的非空直觉模糊子

集,并有映射关系F→[０,１],且满足:

(１)∨
x∈A

{Fμ(x)}≤１,∨
x∈A

{Fν(x)}≤１;

(２)０≤ ∨
x∈A

{Fμ(x)}＋ ∨
x∈A

{Fν(x)}≤１.

则称F是IFDS上的一个直觉模糊可能性分布.

定义８　设 Ω＝(U,C,λ,D)是一个IFDS,决策阈值为(α,

β),其中A＝{x１,x２,􀆺,xn}是IF(U)上的非空直觉模糊子

集.对于∀A∈U,在属性集C＝{a１,a２,􀆺,am}下,论域对象

xi∈U的隶属度和非隶属度可能性均值为:

μ(xi)＝Ps(A)＋|１
m ∑

m

j＝１
μj(xi)－Ps(A)|

v(xi)＝Ng(A)－|１
m ∑

m

j＝１
vj(xi)－Ng(A)|

ì

î

í

ï
ï

ïï

(１)

其中,i＝１,２,􀆺,n;j＝１,２,􀆺,m.设F 为A 上的直觉模糊

可能性分布函数,当A＝{‹xi,μA(xi),vA(xi)›|xi∈A}时,根

据Zadeh概率Ｇ可能性分布一致性原则,给出IFPM 为:

Ps(A)＝∧
n

i＝１
{uA(xi)∨Fμ(xi)}

Ng(A)＝∨
n

i＝１
{(vA(xi)∧Fν(xi))}

{ (２)

定理１　设U 为论域,A 和B 是IF(U)上的非空直觉模
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糊子集,且B⊆A,则有:

(１)０≤Ps(A)＋Ng(A)≤１;

(２)Ps(A∪B)≥Ps(A)∪Ps(B)－Ps(A∩B);

(３)Ng(A∩B)≤Ng(A)∩Ng(B)＋Ps(A∪B).

证明:(１)由定义８易证,下面证明(２)和(３).

(２)Ps(A∪B)

＝∧
n

i＝１
{(μA(xi)∨μB(xi))∨Fμ(xi)}

＝∧
n

i＝１
{(μA(xi)∨Fμ(xi))∨(μB(xi)∨Fμ(xi))}

＝∧
n

i＝１
{(μA(xi)∨Fμ(xi))}∨(∧

n

i＝１
{μB(xi)∨Fμ(xi)})

＝Ps(A)∨Ps(B)

同理可证:Ps(A∩B)＝Ps(A)∧Ps(B).

Ps(A)∪Ps(B)－Ps(A∩B)

　＝max(Ps(A),Ps(B))－min(Ps(A),Ps(B))

　≤Ps(A∪B)＝max(Ps(A),Ps(B))

因此,Ps(A∪B)≥Ps(A)∪Ps(B)－Ps(A∩B).

(３)同理可证:NG(A∩B)＝Ng(A)∧Ng(B),得 Ng(A∩

B)≤Ng(A)∩Ng(B)＋Ps(A∪B).

２．２　三支决策模型的构造

定义９　设 Ω＝(U,C,λ,D)是一个IFDS,其中,A＝{x１,

x２,􀆺,xn},C＝{c１,c２,􀆺,cm}.∀x∈U,μA (x):x→[０,１],

νA(x):x→[０,１],决策阈值为(α,β).若将IFDS中每个对象

在不同属性c∈C下的隶属度可能性均值μA(xi)和非隶属度

可能性均值vA(xi)看成二维平面上的随机变量,则关于对象

xi∈U 的隶属度μA(xi)和非隶属度vA (xi)可能性均值的概

率分布情况如表１所列.

表１　关于对象的隶属度和非隶属度可能性均值和决策阈值的

概率分布情况

Table１　Theprobabilitydistributionofpossibilitymeananddecision

thresholdvaluebetweenthemembershipandnonＧmembership

oftheobjects

隶属度和非隶属度可能性均值

与决策阈值的关系
概率分布情况

μ(xi)＞α
v(xi)＞β P１(μ,v)＝{(μ(xi)＞α)∩(v(xi)＞β)}

v(xi)＝β P２(μ,v)＝{(μ(xi)＞α)∩(v(xi)＝β)}

v(xi)＜β P３(μ,v)＝{(μ(xi)＞α)∩(v(xi)＜β)}

μ(xi)＝α
v(xi)＞β P４(μ,v)＝{(μ(xi)＝α)∩(v(xi)＞β)}

v(xi)＝β P５(μ,v)＝{(μ(xi)＝α)∩(v(xi)＝β)}

v(xi)＜β P６(μ,v)＝{(μ(xi)＝α)∩(v(xi)＜β)}

μ(xi)＜α
v(xi)＞β P７(μ,v)＝{(μ(xi)＜α)∩(v(xi)＞β)}

v(xi)＝β P８(μ,v)＝{(μ(xi)＜α)∩(v(xi)＝β)}

v(xi)＜β P９(μ,v)＝{(μ(xi)＜α)∩(v(xi)＜β)}

根据定义１可得论域U 的正域DPos、负域DNeg和边界域

DBnd的概率分布.

正域DPos的概率分布为:

POS(μ,v)＝{(μ(xi)≥α)∩(v(xi)≤β)}

＝
△
{μ(xi)≥α,v(xi)≤β} (３)

负域DNeg的概率分布为:

NEG(μ,v)＝{(μ(xi)＜α)∩(v(xi)＞β)}

＝
△
{μ(xi)＜α,v(xi)＞β} (４)

边界域DBnd的概率分布为:

BND１(μ,v)＝{(μ(xi)＜α)∩(v(xi)≤β)}

＝
△
{μ(xi)＜α,v(xi)≤β}

BND２(μ,v)＝{(μ(xi)≥α)∩(v(xi)＞β)}

＝
△
{μ(xi)≥α,v(xi)＞β}

ì

î

í

ï
ïï

ï
ïï

(５)

定义１０　设 Ω＝(U,C,λ,D)是一个IFDS,阈值为(α,β),

其中,C＝{c１,c２,􀆺,cm},A＝{x１,x２,􀆺,xn}是IF(U)上的非

空直觉模糊子集.∀x∈U,若把IFDS中每个对象在不同属

性c∈C下的隶属度μ(cj)和非隶属度ν(cj)看作二维平面上的

随机变量,则κ(μ(cj),ν(cj))在(μ(cj),ν(cj))点处的函数值为:

κ(μ(cj),ν(cj))＝
μ(cj)

κu＋κν

􀅰
ν(cj)

κu＋κν

(６)

其中,κμ＝max{μj(xi),μk(xi)},κν＝min{νj(xi)＋νk(xi)－

νj(xi)􀅰νk(xi)},j＝１,２,􀆺,m;k＝１,２,􀆺,n.规定,κ(０,０)＝０.

通过定义９,得到了关于正域 DPos、负域 DNeg和边界域

DBnd的概率分布.为避免概率分布转化为直觉模糊可能性分

布过程中出现信息丢失,借鉴文献[２４Ｇ２５]的思想,给出概率

分布到直觉模糊可能性分布的转换关系:

Fi＝min(κ{κμ(xi),κν(xi)})

H(Pi)＝E(Fi){ (７)

其中,H(Pi)＝－P(μ(xi),v(xi))log２P(μ(xi),v(xi))为概率

分布Pi 的信息熵,熵值越大,可能性越小.E(Fi)为直觉模

糊可能性分布Fi 的不确定性,且有E(F(xi))＝H(Fi)
H(xi)

,i＝

１,２,􀆺,n;j＝１,２,􀆺,m.则正域 DPos、负域 DNeg和边界域

DBnd的均熵值分别表示如下.

正域DPos的均熵值:

H(DPos)＝－１
n ∑

n

i＝１
H(POS(μ,v)) (８)

负域DNeg的均熵值:

H(DNeg)＝－１
n ∑

n

i＝１
H(NEG(μ,ν)) (９)

边界域DBnd的均熵值:

H(Bnd)＝－１
n ∑

n

i＝１
H(BND１(μ,ν))＋H(BND２(μ,ν))(１０)

定义１１　设 Ω＝(U,C,λ,D)是一个IFDS,xi∈U 在属性

集C＝{c１,c２,􀆺,cm}下的隶属度和非隶属度可能性均值为

(μ(xi),v(xi)),则由此生成的三支决策规则如下.

接受决策规则DPos:

H(Fi)

m∑
m

j＝１
H(κ(μi(xi),νj(xi)))

＞H(DPos) (１１)

拒绝决策规则DNeg:

H(Fi)

m∑
m

j＝１
H(κ(μi(xi),νj(xi)))

＜H(DNeg) (１２)

延迟决策规则DBnd:

H(DNeg)≤
H(Fi)

m∑
m

j＝１
H(κ(μi(xi),νj(xi)))

≤H(DPos) (１３)

定义１２　设Ω＝(U,C,λ,D)是一个IFDS,决策风险函数

如表２所列.
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表２　决策风险代价函数

Table２　Decisionriskcostfunction

D
λ

X Xc

DPos λPPs λPNg
DNeg λNPs λNNg
DBnd λBPs λBNg

DPos接受决策的风险代价函数为:

L(POS|x)＝λPPs􀅰Ps(DPos)＋λPNg􀅰Ng(DPos) (１４)

DNeg拒绝决策的风险代价函数为:

L(NEG|x)＝λNPs􀅰Ps(DNeg)＋λNNg􀅰Ng(DNeg) (１５)

DBnd延缓决策域的风险代价函数为:

L(BND|x)＝λBPs􀅰(Ps(D１
Bnd)＋Ps(D２

Bnd))＋λBNg􀅰
(Ng(D１

Bnd)＋Ng(D２
Bnd)) (１６)

其中,X 是决策正确分类对象的集合,Xc 是决策错误分类对

象的集合.λPPs和λPNg分别表示实体对象x在接受决策DPos

时正确分类和错误分类的代价;λBPs和λBNg分别表示实体对象

x在延迟决策DPos时正确分类和错误分类的代价;λNPs和λNNg

分别表示实体对象x在拒绝决策DPos时正确分类和错误分类

的代价.L(POS|x),L(NEG|x)和L(BND|x)表示实体对

象x在接受决策、延迟决策和拒绝决策的风险代价函数.

２．３　动态决策过程分析

本文中的“动态”指建立模型对象的动态变化,而不是指

阈值(α,β)或者模型结构的动态变化.
设 Ω＝(U,C,λ,D)是一个IFDS,C＝{c１,c２,􀆺,cm},论域

U＝{x１,x２,􀆺,xi},i＝１,２,􀆺,n.当论域U 中的元素对象

发生变化时,论域U 的IFPM 的变化情况如下.
加入一个新的元素对象xi＋１∉U:

Ps＋ (U)＝(μ(xi＋１)∨Fi＋１)∧(∧
n

i＝１
{μU(xi)∨Fi})

Ng＋ (U)＝(ν(xi＋１)∧Fi＋１)∨(∨
n

i＝１
{νU(xi)∨Fi})

{ (１７)

删除一个原有元素对象xi∈U:

Ps－ (U)＝(∧
i－１

i＝１
{μU(xi)∨Fi}∧(∧

n

i＋１
{μU(xi)∨Fi})

Ng－ (U)＝(∨
i－１

i＝１
{νU(xi)∧Fi}∨(∨

n

i＋１
{νU(xi)∧Fi})

{
(１８)

动态决策过程分析:首先,在属性集C＝{c１,c２,􀆺,cm }
下,根据论域对象的变化类型,由直觉模糊可能性分布函数F
和式(１)确定IFPM,若添加了一个新的元素对象xi＋１∉U,则
选择式 (１７),若 删 除 一 个 原 有 元 素 对 象 xi ∈U,则 选 择

式(１８);然后,运用式(２)计算新元素的隶属度和非隶属度可

能性均值,并确定它所属的概率分布;最后,采用式(６)和

式(１１)－式(１３)确定其所属的决策域.

３　实例分析

下面将通过一个风险投资实例来讨论和验证本模型的有

效性.
例１　 设 Ω＝ (U,C,λ,D)是 一 个IFDS,决 策 阈 值 为

(０．５６,０．１８).论域U＝{x１,x２,x３,x４,x５}表示５种不同的

投资方案,属性集C＝{c１,c２,c３,c４,c５,c６}分别表示财务风

险、利率风险、市场风险、能力风险、实现风险和事件风险.综

合考虑投资的风险,在５种不同的方案中选择风险较低的方

案,实例分析数据如表３所列.

表３　实例分析的具体数据

Table３　Thespecificdataofinstanceanalysis

c１ c２ c３ c４ c５ c６
x１ (０．６,０．２) (０．６,０．１) (０．５,０．２) (０．６,０．２)(０．４,０．２５)(０．６,０．１)
x２ (０．５,０．２) (０．７,０．２)(０．７,０．２５)(０．５,０．１) (０．４,０．３) (０．７,０．２)
x３ (０．５,０．１) (０．４,０．３) (０．４,０．２) (０．８,０．２)(０．６,０．１５)(０．５,０．２)
x４ (０．６,０．１５)(０．７,０．２) (０．５,０．４) (０．６,０．２) (０．５,０．２) (０．２,０．６)
x５ (０．４,０．２) (０．８,０．１) (０．４,０．２) (０．７,０．２) (０．６,０．３)(０．６,０．１５)

下面采用基于可能性分布的IFPM 三支决策动态模型来

确定风险较低的方案.
步骤１　计算对象xi 的隶属度和非隶属度可能性均值.
(１)计算对象xi 在属性集C＝{c１,c２,c３,c４,c５,c６}下的隶

属度和 非 隶 属 度 均 值:x１ (０．５５,０．１８),x２ (０．５８,０．２１),

x３(０．５３,０．２３),x４(０．５２,０．２９),x５(０．５８,０．１９).
(２)由公式Fi＝κ{κμ(xi),κν(xi)}以及式(１)、式(２)和式

(６),计算论域U 的IFPM:F(x１)＝０．２,F(x２)＝０．０８,F(x３)＝
０．１３,F(x４)＝０．１６,F(x５)＝０．１３.可得,Ps(U)＝０．５２,

Ng(U)＝０．１８.因此,对象xi 在属性集C＝{c１,c２,c３,c４,c５,

c６}下的隶属度和非隶属度可能性均值为:x１(０．５８,０．１４),

x２(０．６１,０．１７),x３(０．５６,０．１９),x４(０．５５,０．２５),x５(０．６１,

０．１５).
步骤２　根据式(３)－式(５)计算概率分布情况,由式(８)－

式(１０)计算正域 DPos、负域 Dneg和边界域 DBnd的均熵值:H
(DPos)＝０．８６３,H(DNeg)＝０．８０８,H(DBnd)＝０．７０８.

步骤３　由式(７)计算论域对象xi 的熵值:x１＝０．９１４,

x２＝０．６６８,x３＝０．８５４,x４＝０．８９５,x５＝０．８９４.
步骤４　由式(１１)－式(１３)进行三支决策分类,即正域

DPos:{x１,x４,x５},负域DNeg:{x２},边界域DBnd:{x３}.
根据专家建议,风险评估函数λ如表４所列.

表４　风险评估函数

Table４　Riskassessmentfunction

评估函数 λPPs λBPs λNPs λNNg λBNg λPNg
函数值 ０．１ ０．６５ １．２ ０．０８ ０．３５ ０．９６

步骤５　从正域中选出风险较小的方案.
(１)由式(１)计算正域 DPos的IFPM:Ps(DPos)＝０．５２,

Ng(DPos)＝０．１８.
(２)由式(２)计算正域DPos内对象的隶属度和非隶属度可

能性均值:μ(x１)＝０．５８,ν(x１)＝０．１７;μ(x４)＝０．５２,ν(x４)＝
０．２８;μ(x５)＝０．６５,ν(x５)＝０．１４.

３)由式(１４)计算正域DPos的决策风险代价:L(POS|x１)＝
０．２２,L(POS|x４)＝０．３２,L(POS|x５)＝０．２.L(POS|x１)＞
L(POS|x４)＞L(POS|x５),因此选择方案x５ 的风险较小.

结束语　为了使三支决策的理论研究跳出粗糙集的圈

子,发挥出其更大的优势,将三支决策理论与其他领域知识不

断结合,是一项重要内容.本文针对直觉模糊知识框架下的

信息如何进行三支决策建模的问题,提出了一种基于直觉模

糊分布的三支决策模型.通过论域对象的隶属度和非隶属度

的直觉模糊可能性分布,构建其IFPM,分析论域对象的概率

分布,进而根据概率分布－可能性分布的转化关系和对应的

熵值变化给出三支决策规则,并讨论了论域对象增减变化下

的动态决策过程,最后用实例讨论了本模型的有效性.下一
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步,将对直觉模糊知识框架中的动态阈值等问题进行研究.
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