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内容概要

　　《自适应控制理论及应用》由刘小河、管萍、刘丽华编著，介绍自适应控制的基本理论和方法。
全书共7章，分别为绪论、自适应控制的理论基础、模型参考自适应控制系统、自校正控制系统、非
线性系统的自适应控制、基于人工神经网络的自适应控制、基于模糊逻辑的自适应控制等。
　　《自适应控制理论及应用》按自适应控制理论基础、自适应控制系统设计、自适应系统的应用几
个层次叙述，力图做到叙述清楚，论证严谨。
内容既包含经典的线性系统的自适应控制，又包含20世纪90年代以来得到蓬勃发展的非线性系统自适
应控制、智能自适应控制等，并以工程实例来说明理论方法的应用，对研究问题的提法、思路给予了
足够的重视。
《自适应控制理论及应用》注重可读性，便于读者自学。
　　《自适应控制理论及应用》可作为高等学校控制科学与工程、电气工程、电子工程等学科研究生
自适应控制理论课程的教材，也可作为自动化专业本科高年级学生的教学参考书。
对于高校教师和工程技术人员，《自适应控制理论及应用》也具有较大的参考价值。
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章节摘录

　　在控制工程中，控制的目标是设计控制器使被控对象满足某种性能指标，或使系统运动轨迹按某
种理想的轨迹运行，达到一种最优的运行状态。
在线性系统理论和最优控制理论中，人们对这些问题进行了深入研究，得到了非常丰富的成果，形成
了完整的理论体系。
不过，这里要求被控对象的模型都是已知的，并且在多数情况下还要求被控对象具有线性时不变的特
征。
　　在实际的控制工程中，控制对象往往存在不定性。
有时人们对被控对象的数学模型了解并不完全，模型结构存在某种不定性；或者对模型结构（如模型
的阶数、传递函数零极点的个数等）已经了解，但是由于环境、工况的影响，被控对象模型的参数可
能在很大范围内发生变化。
下面举一些例子。
　　（1）飞机控制：在飞机飞行中，随飞机飞行高度、速度的变化，某些参数的变化可达10％～50％
。
　　（2）导弹（火箭）：在导弹发射过程中，其质量、重心随燃料消耗而迅速变化。
　　（3）过程控制：在冶金、化工等工业过程控制中，其过程参数随工况、环境的变化而发生变化
。
　　（4）船舶控制：在船舶航线控制中，轮船的动态参数随船载、吃水、速度、波浪等外部条件而
发生变化。
　　由上述例子可以看出，控制对象的不定性主要可以分为以下几类：①数学模型的不定性。
这是由于对象的数学模型本身是由实际对象机理的近似，或人们对受控对象机理本身的了解不完全所
造成的。
②参数变化的不定性。
因为工作条件、工况的影响，被控对象的参数可能在较大范围内发生变化。
③环境影响的不定性。
环境对系统通常造成干扰，其中多数干扰是随机的。
　　当系统存在上述不定性时，按照确定性数学模型所设计出来的控制器就不可能得到良好的控制性
能，有时甚至系统会出现不稳定现象。
因此，需要一种新的控制系统，它能够自动补偿系统由于过程对象的参数、环境的不定性而造成的系
统性能变化，这就是自适应控制系统。
 　  &hellip;&hellip;
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