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内容概要

　　本书系统地介绍了模糊控制、神经网络控制、专家控制、学习控制、分层递阶控制及智能优化方
法等内容，每部分既自成体系，又互相联系，它们共同构成了智能控制理论和技术的主要内容。
本书取材新颖，内容丰富，弥补了当前智能控制缺乏系统性资料的不足。

　　本书可作为信息、自动化及计算机应用等专业的本科生及研究生的教材及参考书，也可供有关教
师和科技工作者学习参考。
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现任中国自动化学会智能自动化专业委员会主任，《中国科学：信息科学》副主编，《智能系统学报
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10余项科研成果获得教育部或北京市科技进步奖。
出版的著作有《控制系统的计算机辅助设计》、《计算机控制理论及应用》、《机器人智能控制》、 
《系统分析与控制》、《智能控制理论与技术》等，在国内外刊物及国际会议共发表论文300余篇。
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章节摘录

版权页：插图：奥斯特洛姆所提出的专家控制将人工智能中的专家系统技术与传统的控制方法相结合
，并吸取了这两者的长处，在实际中取得了明显的效果。
事实上，自那以后已经有很多采用这种方法在实际中成功应用的报道。
虽然，专家控制在理论上并没有新的发展和突破，但是，它作为智能控制的一种形式，在实际中有着
很广阔的应用前景。
近年来，神经网络的研究得到了越来越多的关注和重视。
它在控制中的应用也是其中的一个主要方面，由于神经网络在许多方面试图模拟人脑的功能，因此神
经网络控制并不依赖于精确的数学模型，而显示出具有自适应和自学习的功能，因此它也是智能控制
的一种典型形式。
目前利用神经网络组成自适应控制以及它在机器人中的应用研究方面均取得了很多成果，显示出了广
阔的应用前景。
模糊控制是又一类智能控制的形式。
现代计算机虽然有着极高的计算速度和极大的存储能力，但却不能完成一些人看起来十分简单的任务
。
一个很重要的原因是人具有模糊决策和推理的功能，模糊控制正是试图模仿人的这种功能。
1965年，L.A.扎德（Zadeh）首先提出了模糊集理论，为模糊控制奠定了基础。
在其后的发展中已有很多模糊控制在实际中获得成功应用的例子。
在我国，重庆大学周其鉴等人从20世纪80年代初便开始仿人智能控制的研究，他们也为智能控制的发
展做出了贡献。
目前智能控制主要包括模糊控制、神经网络控制、分层递阶智能控制、专家控制及学习控制等内容，
其中尤以用计算智能方法与控制的结合为研究的热点。
计算智能主要是指模糊系统、神经网络及进化计算等智能方法。
人工神经网络从结构上模仿生物神经系统，因此它是最低层的仿人智能。
模糊系统则从功能上模仿人的定性和模糊的推理和决策过程，因此它是较高层次的仿人智能。
进化计算则模仿了生物的进化行为。
计算智能是主要基于数据和计算而非主要基于经验和推理的智能方法。
因此，模糊控制和神经网络控制将是今后最经常采用和最重要的智能控制方法。
基于各种智能方法的智能控制具有各自的特点和应用场合，然而，融合各种智能方法而尽可能发挥各
自的优势，将是今后智能控制的一个重要发展方向。
例如，模糊系统与神经网络的结合可组成比单独的神经网络或单独的模糊系统性能更好的智能系统。
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