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内容概要

　　《飞行器智能控制系统中的算法》是作者将“功能一智能系统”用于飞行器控制的研究成果的总
结，内容主要包括飞行器“功能一智能”控制系统的概念综合、实现行动感知器的预测算法和非线性
控制算法。
书中提供了大量的数学仿真结果，以证实所研制的预测及控制算法的有效性。
为了使读者对智能控制系统能有较全面的认识，开篇就给出了飞行器智能控制系统研制进展的综述，
还简要列举了广泛采用的传统智能组件，并对建模中采用的自组织方法作了专门介绍。
　　《飞行器智能控制系统中的算法》读者对象为大学自动控制专业高年级学生、研究生和从事智能
控制系统研究的科技工作者及工程技术人员。
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作者简介

　　柯芳，四川成都人，1968年12月生，莫斯科褒曼国立技术大学工学副博士，西南技术物理研究所
研究员级高级工程师。
发表的主要论文有：《飞行器智能控制系统研究进展》、《飞行器智能控制系统中运用自组织方法建
模算法研究》、《陀螺稳定平台伺服回路的变结构控制》等。
研究方向为稳定跟踪系统伺服控制技术、非线性控制及智能控制系统。
　　聂吾希宾KA（NeusipinKA），俄罗斯人，1960年2月生，工学博士，莫斯科褒曼国立技术大学自
动控制教研室教授。
发表了150余篇学术论文，出版了15部专著，发明了7项专利。
研究领域为飞行器导航及控制系统、选择导航综合系统、卡尔曼滤波器、自适应滤波、自组织方法及
智能控制系统。
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编辑推荐

柯芳和聂吾希宾KA编著的《飞行器智能控制系统中的算法》工作成果的实用价值在于：第一，给出了
建立惯性导航系统误差预测数学模型的算法，该算法具有紧凑性特点，可适用于高度机动的飞行器，
既保证了较高的精度，又满足快速性要求。
第二，将建立的控制算法应用于发动机推力矢量/气动力复合控制导弹，实现了对垂直平面内高度机动
目标的制导，达到了满意的制导精度。
此外，依靠在飞行器运行的一定区域从非线性调节器切换到线性调节器，可以大大简化飞行器智能控
制系统中控制过程的实现。
在这些区域中，向线性空间的切换可以在不损失精度的条件下进行。
第三，在对无人飞行器智能控制系统生成进行分析的基础上，实现了无人飞行器运行的每一阶段控制
系统算法保障的选择，这大大地节约了计算资源，并提高了系统的快速性。
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