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前言

控制理论在近一个多世纪的发展过程中，经历了经典控制理论和现代控制理论的两大阶段，形成控制
理论的体系。
随着人工智能学科的发展，对控制理论研究的深度和广度得到开拓，形成了智能控制理论。
自从1971年傅京逊教授提出“智能控制”概念以来，在30多年的发展中逐步从二元论（人工智能和控
制论）发展到四元论（人工智能、模糊集理论、运筹学和控制论），且还在不断完善和充实过程中。
智能控制作为一门新兴学科，其发展得益于许多学科，如人工智能、认知科学、现代控制理论、模糊
数学、生物控制论、学习理论以及网络理论等。
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内容概要

智能控制作为一门新兴学科，它的发展得益于许多学科，如人工智能、认知科学、现代控制理论、模
糊数学、生物控制论、学习理论以及网络理论等。
本书总结近20年来智能控制的研究成果，详细论述智能控制的基本概念、工作原理和设计方法。
本书的主要内容包括：智能控制概论、模糊控制论、人工神经网络控制论、专家控制、分层递阶智能
控制、学习控制、模糊神经网络控制与自适应神经网络、进化算法、多智能体系统控制。
本书在深入系统介绍智能控制设计理论和应用方法的同时，结合课堂教学给出了大量的设计例子和习
题。
    本书选材新颖，系统性强，通俗易懂，突出理论联系实际。
既适合初学者学习智能控制的基本理论和方法，又对智能控制的研究学者有一定的参考价值。
本书标注了部分拓展内容的章节，供深入研究者参考。
整本教材主要针对控制科学与工程、电气工程等学科硕士研究生和自动化专业高年级本科生使用，也
适合其他专业的工程师阅读和参考。
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章节摘录

自从1932年奈奎斯特（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走
过70多年的历程，其中20世纪40年代中到50年代末是经典控制理论的成熟和发展阶段，60年代到70年
代足现代控制理论的形成和发展阶段。
经典控制理论主要研究的对象是单变量常系数线性系统，且只适用于单输入单输出控制系统。
系统的数学模型采用传递函数表示。
系统的分析和综合方法主要是基于根轨迹法和频率法。
经典控制理论的主要贡献在于PID调节器广泛成功地应用于常系数单输入单输出线性控制系统中。
进入60年代以后，因为人类探索空间的需要及电子计算机技术的飞速发展，以多变量控制为特征的现
代控制理论得到重大发展。
Apollo宇宙飞船按最优轨线飞向月球的制导和登月艇软着陆等都是现代控制理论应用的典型范例。
现代控制理论以庞特里亚金(Pontryagin)的极大值原理、贝尔曼(Bellman)的动态规划、卡尔曼(Kalman)
的线性滤波和估计理论为基石。
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编辑推荐

　　本书详细论述智能控制的三大部分：模糊逻辑控制、神经元网络控制和专家控制。
此外，还对最新的一些智能控制技术，如学习控制、进化算法及人工免疫学习算法以及多智能体系统
控制等作了介绍。
　　本书选材新颖，系统性强，通俗易懂，突出理论联系实际。
既适合初学者学习智能控制的基本理论和方法，又对智能控制研究学者有一定的参考价值。
　　本书附有大量的练习题和上机计算题。
可作为高等学校智能控制类课程的高年级本科生和硕士研究生教材。
同时本书还提供一些典型算法的程序，便于学生在科研实践中参考。
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