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前言

模糊逻辑能模拟人的智能，即能模拟人脑思维的模糊性的特点，可以模仿人的推理来处理常规数学方
法难以解决的模糊信息处理问题，使得计算机的应用扩展到更多领域。
当将人类求解问题的思维逻辑加以形式化，并将不能表达思维过程中模糊概念的二值逻辑拓展到模糊
逻辑时，基于模糊推理的智能模拟就成为智能信息处理技术中主要的方法，即模糊识别与模糊控制。
神经网络技术将人脑神经系统结构和功能作为模拟对象，把人的智能归结为脑的高层神经网络活动的
结果，认为智能活动是大量简单的神经细胞通过复杂的相互连接形成网络后并行运行的结果，使其更
接近人脑的自组织、自学习和感知功能。
模糊的长处在于逻辑推理，而神经网络的长处在于其自学习功能，二者结合既能弥补各自不足，又能
发挥各自的长处，使其应用更加广泛化。
本书以模糊控制、神经网络控制的理论及应用为主线进行讲解。
第1章讲解模糊逻辑的发展、模糊数学理论、模糊逻辑与模糊推理、模糊系统的建立及模糊系统的计
算。
第2章以具体的实例讲解模糊控制的应用方法、模糊控制与传统控制的比较，以及模糊控制与传统控
制方法的结合。
第3章讲解神经网络的发展历程、人工神经网络模型的建立，并以典型的神经网络结构为例，以实例
形式讲解神经网络在智能控制中的应用。
第4章结合实例讲解模糊控制和神经网络两种智能控制方式的结合方法。
鉴于模糊控制易于校验和优化，而神经网络能从数据集中学习，将各自的特色互相融合，即可实现两
种不同策略智能控制系统的结合。
第5章介绍基于fuzzyTECH软件的模糊控制系统的建立、模糊控制系统的优化及基于fuzzyTECH的模糊
控制的分析、调试等。
第6章讲解基于fuzzyTECH的NeuroFuzzy系统的设计、数据的分析与学习及模糊化、模糊规则与解模糊
的学习。
第7章结合工程实例讲解基于fuzzyTECH的系统设计、调试及分析。
本书的内容大多来自于作者的科研与教学实践，有关内容的讲解并没有过多的理论推导，而代之以实
用的算法，因此实用是本书的一大特点。
第7章由张丽娜编写，其余由周润景教授编写，全书由周润景统稿、定稿。
参加本书编写的还有苏良碧、张鹏飞、王伟、任冠中、丁莉、王志军、李琳、胡训智、张丽敏、张红
敏、宋志清、刘怡芳、陈雪梅。
在本书的编写过程中，作者力求完美，但由于水平有限，书中不足之处敬请指正。
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内容概要

模糊与神经网络是两种常用的智能信息处理技术，它们都能模拟人的智能行为，解决不确定、非线性
、复杂的控制与分类问题，具有非常广阔的应用前景。
本书以fuzzyTECH和MATLAB软件平台对模糊与神经网络技术进行了综合讲解并介绍了它们的应用，
以使读者更全面地了解模糊与神经网络领域的最新研究成果。
    本书选材精炼，论述简明，介绍和分析了大量的应用实例，便于读者了解各种技术的应用对象、应
用方法和应用效果。
本书适合从事智能控制系统研发的高级工程技术人员阅读，也可作为高等学校相关专业本科生和研究
生的教学用书。
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章节摘录

插图：1）功率半导体器件的发展电力电子技术、功率半导体器件的发展对电动机控制的发展影响极
大。
电力电子技术的迅猛发展，带动和改变着电动机控制的面貌和应用。
20世纪50年代，硅晶闸管问世以后，功率半导体器件的研究取得了飞速的发展。
20世纪60年代后期，可关断晶闸管CTO实现了门级可关断功能，并使斩波工作频率扩展到1kHz。
20世纪70年代中期，高功率晶体管和功率MOSFET问世，功率器件实现了全控功能，使得高频应用成
为可能。
20世纪80年代，绝缘栅双极型晶体管（IGBT）问世，它综合了MOSFE和双极型功率晶体管两者的功能
。
，由于功率器件工作在开关状态，因此特别适合于数字控制、驱动。
数字控制技术用于功率器件控制的独特优点：可严格控制最小开通、最小关断时间；可严格控制死区
时间。
2）电动机控制器的发展电动机的控制器经历了从模拟控制器到数字控制器的发展。
模拟器件的参数受外界影响较大，而且精度也较差。
数字控制器与模拟控制器相比，具有可靠性高、参数调整方便、更改控制策略灵活、控制精度高、对
环境因素不敏感等优点。
随着工业电气化、自动控制和家电产品领域对电动机控制产品的增加，对电动机控制技术的要求也不
断提高。
传统的8位单片机由于内部系统体系结构和计算功能等条件限制，在实现各种先进的电动机控制理论
和高效的控制算法时遇到了困难。
使用高性能的数字信号处理器（DSP）来解决电动机控制器不断增加的计算量和速度需求是目前最普
遍的做法。
将一系列外围设备（如模数转换器、脉冲调制发生器和数字信号处理器）集成在一起组成复杂的电动
机控制系统。
随着EDA技术的发展，用基于现场可编程门阵列FPGA的数字电子系统对电动机进行控制，为实现电
动机数字控制提供了一种新的有效防法。
现场可编程门阵列（FPGA）器件集成度高、体积小、速度快，以硬件电路实现算法程序，将原来的
电路板级产品集成为芯片级产品，从而降低了功耗，提高了可靠性。
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《基于MATLAB与fuzzyTECH的模糊与神经网络设计》：“十一五”国家重点图书出版规划项目。
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