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成果摘要： 

该课题主要研究了非线性系统的建模和非线性系统的参数自调整控制。在非线性系统的建模方面主要提出了两种方法：

1)基于BP算法的模糊T-S模型辨识。2)基于进化规划算法的非线性系统模糊语言模型的建立。在非线性系统的控制方面

提出了下列两种方法：1)用神经网络实现模糊逻辑推理，用BP算法学习并记忆一类控制对象的参数调整规则，使PID参

数按学习到的模糊规则规定的原则在线调整。2)提出了一种模糊神经网络与PID的混合控制，将PID参数的调整归结为

对给定信号上附加的一个非线性函数的调整，对一类控制对象，离线学习并记忆该非线性函数，在线通过一个3层神经

网络的前向计算实现控制过程的参数调整。上述两方面的内容，经理论推导、仿真实验和在多轴运动控制系统的实验证

明具有优良的性能，尤其是用进化规划方法建立非线性系统模糊语言模型和用模糊神经网络实现控制过程的参数自调整

控制，是目前非线性系统建模和控制领域很有特点的方法。在复杂工业过程的计算机控制领域有重要的应用价值。 

智能控制及在机器人直接驱动控制系统中的应用
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