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前言

今天，“中国神经网络学术大会”已发展成为一年一度的重要学术会议，受到越来越多的我国一级学
会及不同领域专家的关注。
神经网络是当代信息科技的热点，在自身不断发展时，受到如此众多学科的青睐，不是一件偶然的事
。
神经网络与不同学科结合形成交叉，是历史发展的必然。
神经控制就是人工神经网络与自动控制交叉的产物，是20世纪80年代兴起的自控领域前沿学科。
而模糊神经控制则是神经网络、自动控制、模糊集理论三者的结合。
神经控制有机地融合了生物神经网络的研究方法（分析法、重构法、计算机理论法）、人工神经网络
的研究方法（以满意为输出准则，以学习与训练连接权值为主要内容）、现代控制理论的基本任务（
最优控制、最优估计、随机最优控制、动态系统辨识、适应控制）、模糊控制（模糊化及模糊推理）
和生物进化计算（遗传算法）等相关内容。
神经控制运用智能控制的研究方法，为求解复杂、非线性、时变、部分未知系统的控制及其稳定性分
析提供了一个全新的手段。
在神经控制系统中，神经网络用作控制器、辨识器。
本书围绕神经网络的运用展开论述，共分8章。
为了便于组织教学与自学，本书在章节上合理编排，各章节层次清晰，既有利于教学，又便于自学，
习题与思考题有利于及时巩固所学内容。
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内容概要

　　《普通高等学校教材：神经网络控制》介绍了：神经网络控制的基本理论与控制方法。
全书共分8章，主要包括神经网络和自动控制的基础知识、神经计算基础、神经网络模型、神经控制
中的系统辨识、人工神经元控制系统、神经控制系统、模糊神经控制系统和神经控制中的遗传进化训
练等内容。
　　《普通高等学校教材：神经网络控制》可作为高等工科院校工业自动化、计算机科学与技术、检
测技术与仪器、电子信息、自动控制、电子信息工程等专业高年级学生、研究生教材或参考书，也可
供专业技术人员、技术管理人员或科技人员参考。
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章节摘录

插图：神经计算机正处于方案探讨阶段，用硬件实现困难重重。
究其原因，是难以达到单元电路间的高度互连。
事实上，有无必要实现巨量神经元及其彼此之间的高度互连，眼下还没有定论。
现实情况是：神经网络在现阶段的成就距人们所希望的神经计算功能还有遥远的路程。
有人估计神经计算实用化要在2030年以后。
如把整个实用化阶段定为100，则目前研究开发的进程仅为5。
按照专家们的观点，智能控制阶段还会长期靠一条腿蹦来跳去，这条道路是漫长而又艰难的，模糊控
制方式还会长期挑大梁。
神经计算实用之日，方是智能控制成功之时。
5）实践特征智能控制阶段的第五个基本特征是“实践”特征。
智能控制阶段内可能只有阶段，而没有智能控制理论，因为这一阶段是各智能学科及交叉在自控领域
内的应用。
当我们把这些应用集中在一起的时候，必然会从各智能学科的内容中分离出我们所需要的部分。
例如模糊控制，必定会从完整的模糊集理论中舍弃模糊指标、模糊综合评判、模糊算子的公理结构、
模糊聚类分析、集值统计和程度分析、模糊规划和概率、模糊约束等等。
又如在叙述神经控制时，神经网络本身就被一些学者称之为“只有方法，没有理论”。
而汇编各智能学科的应用不可贸然被称为智能控制理论。
这个阶段内很可能会产生智能控制理论，从而使自控理论名正言顺地成为两段理论的总和。
各智能学科的交叉必然产生新的内涵，决不是两个不同学科理论的简单叠加。
以最近若干年内才形成的模糊神经控制方法为例，模糊集理论是人们描述没有明确界限和模糊外延现
象的一种数学工具，人工神经网络是模仿生物神经网络的仿生模型，人们要把两个物理本质不同的东
西碰撞在一起，结合成一体，必须首先弄清楚新东西的物理本质是什么，必须首先实现模糊工具模型
化、网络模型工具化。
在两化进程中完全有可能形成具有智能控制特色的理论。
眼下人们至少已经认识到交叉形成的模糊神经系统在分类、原理、结构、知识表达、信息存储、学习
算法等诸方面既有别于模糊控制，也不同于神经网络。
6）研究对象特征智能控制阶段的第六个基本特征是研究对象为控制器。
而传统控制理论的研究对象是被控对象。
它们的基本系统形式都是闭环负反馈形式。
智能控制作为一个新的学科分支被社会公认，标志是PRI、IEEE1985年8月在美国纽约召开的智能控制
专题会。
从1987年开始，每年都举行一次国际研讨会。
事实上，把自控理论的高级阶段命名为智能控制阶段，不叫别的什么阶段或理论，只是一些学者的观
点，目前尚无别的什么名称。
将来是否会继续叫下去，或者使用别的什么名称，眼下还不能断定。
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