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	课程名称：智能控制技术  
	课程类别（必修/选修）：必修  
	课程英文名称：Intelligent Control Technology  
	总学时/周学时/学分：36/3/2  
	其中实验/实践学时：8  
	先修课程： 《高等数学》、《自动控制原理》、《现代控制理论》、《控制系统仿真》  
	授课时间：[1-12]周（周五5-7节）  
	授课地点：7B-408 松山湖校区  
	授课对象：2017级机械电子1-2班  
	开课学院：机械工程学院  
	任课教师姓名/职称：张建阁/讲师  
	答疑时间、地点与方式：1、每次课前、课间和课后在教室采用一对一的问答方式；2、每次发放作业，在课堂采用集中讲解的方式；3、课下通过电话、邮件、QQ、微信等进行分散随机答疑。  
	课程考核方式：开卷（   ）     闭卷（√）   课程论文（  ）   其它（  ）  
	使用教材：  
	刘金琨.智能控制（第4版），北京：电子工业出版社，2017 
	教学参考资料： 
	李士勇.智能控制，北京：清华大学出版社，2016 
	韦巍.智能控制技术（第2版），北京：机械工业出版社，2015 
	  
	课程简介： 
	《智能控制》是一门控制理论课程，研究如何运用人工智能的方法来构造控制系统和设计控制器。与《自动控制原理》和《现代控制原理》一起构成了自动控制课程体系的理论基础。《智能控制》是目前控制理论的最高级形式，代表了控制理论的发展趋势，能有效地处理复杂的控制问题。其相关技术可以推广应用于控制之外的领域：金融、管理、土木、设计等等。本课程的主要内容有智能控制概述、智能控制的知识工程基础、遗传算法优化技术、神经网络控制技术、专家控制、模糊控制技术以及智能控制应用实例。智能控制具有较好的鲁棒性，适用于复杂性、非线性、时变性、不确定性等应用对象，是自动控制理论发展的必然趋势。通过本课程的学习，可使学生熟悉智能控制的主要理论分支、数学基础、应用场合及发展趋势，掌握智能控制的理论基础及其在实际控制系统中的应用方法。学完本课程后,要求熟悉智能控制统的基本概念，掌握关于智能控制的基本理论。包括模糊控制，神经网络，和遗传算法。了解各种方法之间的联系，熟练掌握模糊控制器的设计和工程实现。通过学习使学生获得智能控制方面的基本理论，掌握分析、综合自动控制系统的基本技能,为以后从事相关的工作打好基础。 
	  
	课程教学目标 
	一、知识目标： 
	1. 熟悉智能控制的基本概念，了解智能控制的特点、研究工具及其应用领域，掌握基本的智能控制系统原理及其设计方法； 
	2. 掌握模糊关系、模糊语言以及模糊推理的概念、运算其应用，熟悉模糊控制器的构成；熟悉不同类型模糊控制器的设计方法；掌握基本模糊控制器的设计实现，了解先进模糊控制器的设计步骤； 
	3. 掌握神经网络的基本概念与特点，理解人工神经元模型的意义，了解神经网络的主要学习方法，了解掌握前向网络的概念及BP，学习算法，理解神经网络控制结构与自适应控制方法； 
	4. 了解遗传算法的理论基础，理解遗传算法的计算机实现。 
	二、能力目标： 
	1. 熟练应用MATLAB模糊工具箱实现模糊控制器的设计，通过仿真试验，分析控制器的应用效果，使学生具备基本的模糊控制系统的设计与分析能力； 
	2. 熟练应用MATLAB实现神经网络PID控制器的设计，使学生具备基本的单神经元网络自适应控制器的设计与分析能力。 
	三、素质目标： 
	1. 培养学生具有自己动手、积极进取、崇尚科学、探究科学的学习态度和思想意识； 
	2. 养成理论联系实际、科学严谨、认真细致、实事求是的科学态度和职业道德； 
	3. 培养智能控制创新思维及创新能力。  
	本课程与学生核心能力培养之间的关联(授课对象为理工科专业学生的课程填写此栏）： 
	☑核心能力1. 应用数学、基础科学和机械设 计制造及其自动化专业知识的能力； 
	☑核心能力2. 设计与执行实验，以及分析与 解释数据的能力； 
	☑核心能力3. 机械工程领域所需技能、技术 以及使用软硬件工具的能力； 
	☑核心能力4. 机械工程系统、零部件或工艺 流程的设计能力；  
	□核心能力5. 项目管理、有效沟通协调、团队合作及创新能力； 
	☑核心能力6. 发掘、分析与解决复杂机械工 程问题的能力； 
	☑核心能力7．认识科技发展现状与趋势，了 解工程技术对环境、社会及全球的影 响，并培养持续学习的习惯与能力； 
	☑核心能力8．理解职业道德、专业伦理与认知社会责任的能力。 
	  
	专业理论教学进程表  
	实践教学进程表  
	考核方法及标准  
	系（部）审查意见： 



