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内容概要

本书从工程应用的角度出发，全面系统地介绍了智能控制的基本理论和设计方法及其在工程机械领域
的应用。
全书共分八章，主要内容包括：专家系统与专家控制系统的基本原理和应用、模糊控制的数学基础和
模糊控制器的基本原理及设计方法、神经网络理论基础和神经网络控制、遗传算法的基本理论和遗传
算法在控制工程中的应用等。
    本书取材新颖，内容丰富，注重理论与实践相结合，论述力求深入浅出，层次分明。
强调实用性。
书中应用实例附有MATLAB代码，便于理解和验证智能控制的理论知识。
    本书可作为工科院校相关专业的研究生、本科生、专科生的教材，亦可供从事相关专业的科研人员
阅读和参考。
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章节摘录

　　第1章　绪论　　1.1　智能控制技术概述　　1.1.1　智能控制技术问题的提出　　自从1932
年H.Nyquist发表反馈放大器的稳定性论文以来，控制理论学科的发展已有70多年的历史。
从控制理论学科发展的历程来看，该学科的发展经历了三个主要阶段：经典控制理论、现代控制理论
和智能控制理论。
　　经典控制理论以反馈理论为基础，是一种单回路线性控制理论。
主要研究单输入—单输出、线性定常系统的分析和设计，对非线性系统分析时采用的相平面法，一般
也不超过两个变量。
经典控制理论主要采用传递函数、频率特性、根轨迹为基础的频域分析方法，这一时期的主要代表人
物有Bode和Nichols。
1945年Bode提出了简便而实用的伯德图法；1948年Nichols提出了直观而又形象的根轨迹法。
第二次世界大战期间，为了设计和制造飞机和船用自动驾驶仪、火炮定位系统、雷达跟踪系统以及其
他基于反馈原理的军用装备，大大地促进和完善了经典控制理论的发展。
　　20世纪60年代前后，由于计算机技术的成熟、普及和现代应用数学成果的推出，促使控制理论由
经典控制理论向现代控制理论过渡。
现代控制理论主要研究具有高性能、高精度的多变量变参数系统的最优控制问题。
计算机的飞速发展，推动了空间技术的发展，经典控制理论中的高阶常微分方程可转化为一阶微分方
程组，用以描述系统的动态过程，即所谓状态空间法。
这种方法可以解决多输入多输出问题，系统既可以是线性定常的，也可以是非线性时变的。
现代控制理论采用的方法包括状态空问法、Bellman动态规划方法、Kalman滤波理论和Pontryagin极大
值原理等。
这一时期的主要代表人物有Bell—man、Kalman及Pontryagin等人。
1957年Bellman提出了动态规则；1959年Kalman和布西发表了关于线性滤波器和估计器的论文，即著名
的Kalman滤波；1961年Pontryagin发表了极大值原理。
与经典控制理论相比，现代控制理论更进一步地将控制系统的设计建立在某种最优化指标上，如航天
飞行器的最少燃料控制或最短时间控制等。
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