
第一图书网, tushu007.com
<<内模控制及其应用>>

图书基本信息

书名：<<内模控制及其应用>>

13位ISBN编号：9787121178764

10位ISBN编号：7121178761

出版时间：2012-9

出版时间：电子工业出版社

作者：赵志诚，文新宇　著

页数：173

字数：260000

版权说明：本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问：http://www.tushu007.com

Page 1



第一图书网, tushu007.com
<<内模控制及其应用>>

内容概要

　　
内模控制是工业工程控制领域中实用性很强的鲁棒控制方法之一，本书系统地介绍了内模控制的基本
概念、理论、设计方法和最新研究成果，主要内容包括：内模控制的国内外发展现状、时滞过程内
模PID控制器鲁棒设计方法、智能自适应内模控制器设计方法、基于神经网络和模糊系统理论的非线
性过程内模控制设计方法以及内模控制在工业领域中的应用。
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章节摘录

版权页：   插图：   4.5 基于自构建神经网络的内模控制方法 神经网络技术在一定程度上克服了非线性
系统难以建模的困难从而得到迅速发展，多种神经网络内模控制结构也取得了非常好的理论和实际价
值，如BP网络内模控制[19，20]、RBF网络内模控制[21，22]、动态神经网络内模控制[23～26]、小波
网络内模控制[27～30]、模糊神经网络内模控制[31～36]及并行自学习网络内模控制[37，38]等。
然而，在实际应用中神经网络结构的确定一般采用试凑法，仅凭感觉或经验构造网络，往往不易找到
合适的网络结构。
网络太大容易造成归纳性差（过拟合），网络太小易造成学习能力低（欠拟合）。
神经网络隐层神经元的数目决定了整个网络的规模和性能，所以设计一个结构合理的神经网络是非常
必要的。
 针对这一问题，这里利用自构建神经网络建立和自适应调节内模控制系统的过程模型和内模控制器，
使得辨识网络和控制器网络的结构可以根据需要在线调整，有效地避免出现欠拟合与过拟合的情况。
 4.5.1 自构建神经网络 针对神经网络结构难以确定这一问题，许多学者提出了解决方法。
文献[39]中提出了Tiling算法，不过无法推广到实数映射；文献[40]提出的Upting算法要求事先知道样本
的大小；文献[41]提出了有名的CC算法，但是会导致过度拟合；文献[42]提出的改进的CC算法只适合
于单输出。
此外，还有基于进化算法的方法，如文献[13]提出的蓝图法，但编码抽象、解释困难。
 所谓自构建（Self—Constructing）神经网络是指在网络学习过程中，为了使网络性能始终保持最优，
网络结构呈现为动态变化的神经网络。
自构建神经网络可以根据问题的复杂程度，产生相应的网络结构。
文献[43]提出了自构建模糊小脑模型，其学习规则包括结构学习和参数学习。
网络输入空间的分割采用自丛集方法来决定输入样本的合适分布，用梯度下降法进行参数和模糊权值
的调整以减小输出误差。
文献[44]提出了一种用于非线性控制系统的自构建小波神经网络模型，在学习过程中，用度测量法动
态决定小波基的个数，通过参数学习来调整小波基的形状和连接权；文献[45]提出一种用于分类的功
能性模糊神经网络，网络的结构学习采用熵度量法来决定模糊规则的数目，参数学习采用梯度下降法
来调整隶属函数形状和相应权值；文献[46]将一种可自适应增长和修剪的神经网络控制系统用于控制
线性压电陶瓷马达，该控制系统包括神经网络控制器和鲁棒控制器。
文中根据神经元的激励强度来决定是否增加或删减神经元；文献[47]设计了一种自构建模糊神经网络
控制系统，该控制系统包括自构建模糊神经网络控制器和监督控制器，为了优化神经网络结构文中提
出一种结构自动学习机制，在确保控制性能的前提下动态改变网络结构；文献[48]提出一中用于放射
非线性单输入单输出系统的自构建模糊控制器，在初始阶段网络有较少的模糊规则，随着控制需要逐
渐增加模糊规则和隶属函数，为了避免模糊规则无限制的增长，结构学习过程中用新的隶属函数来取
代旧的隶属函数而不是增加更多的隶属函数。
将自构建神经网络用于内模控制，使得辨识网络和控制器网络的结构可以根据需要在线变化，既不会
欠拟合也不会过拟合可以提高系统的控制性能。
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编辑推荐

《内模控制及其应用》可供从事自动化和自动控制工作的科研人员、工程技术人员以及高等院校有关
专业的教师、高年级学生和研究生参考。
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