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内容概要

　　《多变量系统模糊：神经网络自适应控制》主要介绍了不确定非线性多变量系统模糊／神经网络
自适应控制的基本内容和方法，力图概括国内外最新研究成果。
主要内容包括多变量线性系统自适应模糊解耦控制，多变量非线性系统自适应模糊H∞控制，多变量
非线性系统自适应模糊／神经网络解耦控制，多变量非线性系统自适应模糊／神经网络滑模控制，多
变量非线性系统H2／H∞混合模糊控制，多变量非线性系统在线自适应神经网络控制。

　　《多变量系统模糊：神经网络自适应控制》主要读者为高等学校控制理论与控制工程专业以及相
关专业的教师和研究生，亦可供从事自动控制研究的科研人员和工程技术人员参考。
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章节摘录

版权页:第1章 绪论1.1 引言多变量系统是指具有多个输入和多个输出的系统。
它广泛地存在于实际秤中，单变量系统是它的一种特殊情况。
多变量系统包括多变量线性系统和多变量非线性系统。
对于多变量线性系统，现代控制理论给出了成熟的分析和综合方法，包括线性系统的状态空间法、几
何理论、代数理论和多为量频率方法。
对于多变量非线性系统，由于其输入与输出之间关系是非线性的，它的分析和综合比线性系统复杂得
多，其研究进展缓慢。
与线性系统控制理论已相当成熟截然不同，多变量非线性系统的控制远未成熟。
早期对于非线性系统控制的一些成果，如描述函数法、相平面法、李雅普诺夫（Lyapunov）法、波波
夫（Popov）法、输入输出稳定法、近似线性化法（即局部线性法）和滑模变结构控制法等，虽已应
用于实际非线性系统的控制，但各有其局限性，都不能处理较复杂一般形式的多变量性系统。
利用反馈的方法将非线性系统变换为线性系统，然后再按线性系统理论完成系统综合的方法，称为反
馈线性化方法，是非线性系统控制研究方向的一次重要突破。
经过二十多年的发展，反馈线性化方法已经成为非线性系统控制理论中一种有效的方法，包括微分几
何方法和逆系统方法等。
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编辑推荐

《神经网络自适应控制:多变量系统模糊》围绕“模型未知的非线性多变量系统模糊/神经网络自适应
控制”这一主题组织内容。
按照不同的控制方法，将近十年来在不确定非线性多变量系统控制领域应用智能控制理论中取得的成
果进行归纳、分类。
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