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基于支持向量规则的运动控制器自然语言构造方法 

周健   蒋平    

(同济大学信息与控制工程系) 

  Abstract  本文介绍了一种基于支持向量规则的运动控制器自然语言构造方法，提出利用
支持向量机理论，对通过自然语言构造的模糊控制规则进行支持向量规则抽取，从而获得一
个在指定控制精度下的支持向量规则运动控制器．这种方法可以在给定任务精度下抽取真正
有效的控制规则完成控制任务，使控制规则数及控制器形式得到简化，为未来将基于语言构
造的控制器推向实用奠定了基础．所提控制方法在一个轮式移动机器人系统上进行了语言训
练实验．
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