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前言

　　随着微电子技术、计算机技术的迅猛发展和广泛应用一自适应控制无论是在理论上还是在应用上
都取得了很大的进展，它已成为现代控制理论中一个十分活跃的重要的学科领域。
本书系统地介绍了自适应控制最基本的理论知识和设计方法，以及一些实际应用例子，旨在为读者进
一步学习、深入了解自适应控制的研究成果和进行实际应用奠定基础。
　　本书共分为7章。
第l章是概论，主要介绍自适应控制的研究对象和特点、自适应控制系统的基本结构和主要类型以及自
适应控制理论和应用概况。
第2章介绍一些常用的系统辨识方法，研究如何从观测到的含有噪声的系统输入、输出数据中提取对
象的数学模型以及数学模型的应用场合和方式。
第3章介绍自校正控制系统，包括自校正调节器、自校正控制器、极点配置自校正控制器、多变量自
校正控制以及自校正PID控制器。
第4章和第5章主要介绍模型参考适应控制系统的基本原理和设计。
第6章简单介绍其他形式的自适应控制系统，包括模糊自适应控制系统、具有人工神经网络的自适应
控制系统和自适应逆控制等。
第7章是应用举例。
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内容概要

　　本书主要介绍自适应控制系统的工程控制理论、设计方法和应用实例。
　　全书共7章。
第1章主要介绍自适应控制的作用、结构、类型和应用概况，第2章介绍一些常用的系统辨识方法，第3
章介绍自校正控制系统，第4章和第5章主要介绍模型参考自适应控制系统的基本原理和设计，第6章介
绍其他形式的自适应控制系统，第7章是应用举例。
　　本书既可作为自动化、计算机科学与技术以及相关专业高年级本科生和研究生的教材，也可供相
关专业技术人员阅读。
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章节摘录

　　第1章 概论　　§1.1 自适应控制系统的研究对象和特点　　1.1.1 自适应控制问题的提出　　在控
制工程中，有各种各样的被控对象，它们的结构、复杂程度和环境条件可能各不相同，但对它们施加
控制的目的却是基本相同的，都是为了使它们的状态或运动轨迹符合某个预定要求，即使被控对象的
运行性能满足预定的性能指标。
被控对象的运行状态或运动轨迹称为被控过程，或简称为过程。
显然，过程不仅与被控系统本身有关，还与对象所处的环境有关。
因此，在综合控制作用时，必须把对象和它所处的环境统一地加以考虑。
本书把被控对象和它所处的环境称为被控系统，由被控系统及其控制器所组成的整体称为控制系统，
简称系统。
过程和被控系统并没有什么本质差别，只是强调的重点不同而已。
控制系统的组成如图1—1—1所示。
　　如果过程的脉冲响应函数或传递函数已知，可以用经典控制理论设计控制器，使控制系统的过渡
过程指标（超调量、振荡次数、调节时间）、通频带等满足要求。
如果过程的运动方程已知，可以用最优控制理论设计最优控制器，使控制系统的某项性能指标最优。
然而实际上在许多工程中，被控对象或过程的数学模型事先是难以确定的，即使在某一条件下被确定
了的数学模型，在工况和条件改变后，其动态参数乃至于模型的结构仍经常发生变化。
例如飞机由于近地点和高空的空气密度不同，其动力学特性变化很大，因此，其控制特性随高度、飞
行速度的不同而变化，一些参数的变化率可达10％～50％；导弹在飞行过程中，其质量和重心位置会
随着燃料的消耗而改变，这也会影响其数学模型的参数。
这种变化的例子在过程控制、电力拖动、船舶控制和冶金过程等方面还有很多。
　　⋯⋯
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