
0811控制科学埼工程

一 、学科概況

控制科学埼工程是研究系銃与控制的理流、方法、技木及其工程度用的学科。控制科学埼

工程学科在我国具有悠久光束的厨史 ,是 由銭学森等老―輩科学家念」建的。在半介多世 Z己的所

史沿革中,本学科以宗合性張、覆監面寛、培恭人オ的基硼厚且這庄面寛著称。

控制科学与工程学科在理沈研究与工程実践相結合、軍民結合和学科交又融合等方面具有

明昆的特色与仇勢 ,対我国国民径済友展和国家安全友揮了重大作用 ,以控制科学埼工程学科

力基砧的自劫化技木是人美文明的禄志。自劫化扱大地提高了生声数率和声品晨量 ,減軽了人

美芳劫的張度 ,降低了原材料和能源消耗 ,含」造了前所未有的経済数益和社会財富。自劫化技

木対実現国家実力的増長、生恣琢境的改善和人民生活水平的普遍提高具有重要意文。双航空

航夭至1大規模的工立生声 ,双先逃制造_Fl供皮従管理 ,ふ智能交通至」楼宇自動化 ,以医庁侠器

至」家庭服勢 ,自 劫化技木在提高生声数率的同吋 ,也使我佃的生活交得更加美好。自劫化程度

己成力衡量一介国家友展水平和現代化程度的重要指林。

智能、生物、国絡等新技木賦予控制科学埼工程学科新的内涵 ,使其超越了吋空的限制 ,

増張了学科所渉及的不晩定性、多様性和隻染性 ,即 使学科友展面 h巨大的挑哉,也荻得了前

所未有的友展机遇。

二 、学科 内涵

控市1科学埼工程以控制力、系統流、信息愴力基砧 ,以各↑行立的系統与控制共性同題力

劫力牽引 ,研究在一定目林或指林体系下 ,如何建立系統模型 ,如何分析系銃的特性和行力 ,

特男」是劫恣行力 ,系銃内部之同、系統埼T/1N境 的美系 ,如何没汁埼実現控制埼決策系統。

本学科以数学分析、残性代数、数理銃汁、随机辻程、屯子屯路技木、数字信号処理技

木、計算机技木等力基咄 ,寺立理稔包括自劫控制原理、残性/1に 残性系統理力、最仇控制、

自遣座控制、智能控制、辻程控告1、 這劫控制、系銃仇化与凋度、系統排沢埼傷真建模、現代

栓双]技木、多侍感器信息融合、汁算机祝党与模式沢別、机器智能埼机器学コ、生物信息学、

尋航与制尋系統等。

本学科研究方法包括理流均実際相結合 ,定量
Lr定性相結合 ,実唸与傍真相結合 ,軟件ち

硬件相結合 ,信息荻取与利用相鈷合 ,系銃決知埼仇化相結合 ,科学分析与工程実践相結合 ,

解決工程控制尚題埼凝鯨控制科学理稔相結合 ,事実性、概念性、程序性知沢学珂、分析与浮

倫和念」造性高層次汰知能力相結合等。

三 、学科疱 曰

控制科学与工程学科包括 7介学科方向,分男J是 :控制理稔ち控制工程 ,栓汲1技木与自劫
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化装置 ,系銃工程 ,模式沢別与智能系銃 ,尋航、制尋ち控制 ,生物信息学 ,建模傍真理稔埼
技木。筒要介紹如下 :

1.控制理沿与控制工程 是以工程く経済、社会等系統力主要対象 ,以 数学方法和汁算
机技木力主要工具 ,研究控制系統的建模、分析、鯨合、仇化、没汁和実現的理流、方法和技
木 ,分析各神控制策略和決策下劫恣系統的行力＼受控后的系統状な ,以及迷至」預期劫静恣性
能 ,是― 1可 繰合性学科。在工立化与信息化友展的駆劫下 ,同 略化、多交量、張稲合、♯残
性、不晩定、劫恣豹東等均融入了本学科的友展 ,学科的主要研究方向包括 :(1)隻 染辻程
系統建模、控制与仇化 ;(2)隻 余這劫系統建模、控制与仇化 |(3)各 美控制策略 ,包括自
這皮控制、交錯杓控市」、預双l控制、智能控制、推理控制、容錯控制、伐化控市l等 ;(4)劫
恣系統故障珍断与預扱、智能筆押 ;(5)新型控制系統埼策略 ,包 括高散事件劫恣系銃、国
終控市1、 信息流控制、量子控制等。

2.栓沢」技木与自動化装置 研究控制系銃中対象、不境、辻程的信息荻取、装換、侍遊
埼処理的理稔、方法和技木 ,力 控制系統的没it与 実現提供信息基咄和保障。栓双l技木主要研

究将反映被双l対象特征的参数装換力易千侍遊的信号 ,提供給控制系銃 ,自 劫化装置主要研究
控制系統中的借感器、交送器、控制器、抗行机杓等以及相皮的阿絡化、集成化、智能化技木

和可皐性技木。

本学科的理沿基砧渉及物理学、信息理力、控制理沈等 ,主要込用数学、力学、汁算机技
木、同給与通信技木、侍感器技木ち供器伐表、it量 学、智能理稔及信息処理技木等升展研

究 ,是― i]以皮用基砧研究力主、理沿均実践緊密結合的学科。学科的主要研究方向包括 :

(1)工立自劫控制装置 ,新 型佑感器和供表 ,嵌 入式控制系銃 ,分 布式汁算机控制系銃 ;

(2)ェ立現場恵残 ,高速工立阿絡 ,侍感器同終 ;(3)信 息采集、装換、侍輸埼処理技木 ,

軟汲l量技木 ,多 侍感器信息融合技木 :(4)控 制系統的自劫双l減方法 ,ス 銃可掌性浮倍及
没汁。

3.系筑ェ程 双系銃整体出友 ,皮用現代数学、汁算机、同終計算等工具和手段 ,対系
統的杓成要素、狙奴結杓、信息交換和反債控制等功能辻行分析、没汁、制造和服勢 ,以充分
友拝人力、物力的潜力 ,迷至」系銃的最仇没汁、最仇控制、最仇管理等目禄。学科的主要研究
方向包括 :(1)系 銃科学理沿 :隻染系銃理流、隻染阿箸理透等 i(2)系銃建模与物真 :ス
銃誹沢、建模与衡真等 ,(3)系 統分析 LT仇化 :込 等学、数学規力l、 不銃仇化ち凋度等 |

(4)決策理流埼方法 :決策理力、博奔沈等 ;(5)系 銃理沈与方法的皮用 :系統工程理稔埼
方法在包括工程、社会、経済、軍事、不境生恣、能源、衣立、教育、水資源、人口等飯域的

皮用 ,系銃集成技木。
4.模式涙別与智能系統 以信息処理埼智能控制理稔力核心 ,以数学方法、計算机技木

等力主要途径 ,研究対各神信息的処理、分美和理解的方法,丼在此基咄上分析、杓建埼完善
智能系銃 ,使其対タト展現更高徴的智能特性。学科的主要研究方向包括 :(1)廿 算机祝党 Lr

国像処理 :国像和祝頻的荻取、処理、分析、理解与誹沢及皮用 ,智 能祝党系統 |(2)模 式
沢別 :模式分析和沢別理稔 ,文字、悟音、国像、祝頻等媒体的沢別及皮用:(3)智 能汁算
与信息処理 :机器学珂、人工智能、群智能等智能計算理稔 ,大規模数据袴掘、知沢表迷ち処
理、信息融合 ,隻染信息系銃的仇化 ;(4)智 能控制埼智能系銃 :研究似人的智能推理、唐
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友式智能、智能仇化、群集智能等 ,智能系銃的杓建与狙成 ,共性基本特征和演化机理 ,多 智

能体系統的1/1ヽ同、自主控制与決策規力1,智能系銃的庄用 ,生物群体的信息通信、い同処理的

机制和模型等。

5。 尋航、制尋与控制 是随着航海、航空和航夭技木不断辻歩 ,軍事対抗及武器系銃迅
速友展而涎生的控制科学埼工程的重要分支 ,以各紳込劫体 (如 航空/航夭飛行器、尋弾、机

器人、肌船等 )系銃力主要対象 ,研究其位置、方向、軌述、姿本的栓汲l、 控市J及其傍真中

的理沿、方法和技木。本学科是以数学、力学、信息科学与技木、系銃科学、計算机技木、侍

感ち澳l量技木、建模与傷真技木力基砧的繰合性皮用技木学科。学科的主要研究方向包括 :

(1)込劫体控制系統的分析和鰊合 :込劫控制系統的狙成、基本原理、仇化控制没汁理稔与

方法 |(2)尋 航与制尋 :込劫体的精密制尋 ,尋航理沿崎技木 ,尋航埼制尋系統 ;(3)尋航
与告1尋 系統的建模埼傷真 :込劫控制系統建模理稔埼方法 ,隻染制尋控制系統物真理流、方法

埼新技木 ;(4)尋 航、制尋与控市1系 銃的集成 :尋航、制尋与控制系銃的繰合集成方法埼実
現技木 ;(5)新 型慣性器件 :這庄特殊座用要求的新型慣性器件研制 ;慣性器件双l武及ネト僅
技木。

6.生物信息学 是信息科学与生命科学深度交叉的前沿学科 ,以信息与系銃的現点、方
法和技木研究生命埼医学領域的科学崎技木同題。基子分子生物学実崎技木不断突破 ,計算机

和信息技木ヽ速友展 ,本学科主要対大規模生物信息逃行存備、処理和分析 ,以探索生命的奥

秘。本学科的理稔和方法透基硼包括信息科学和生命科学丙介方面 :分子生物学、生物化学和

遺借学、信息埼系統、銃汁学方法、数据結杓与算法、机器学コ等。学科的主要研究方向包

括 :(1)各紳生物信息的采集、処理、存備、侍播、分析和解粋 ,以及可祝化的方法与技木 ,

実現対海量生物信息的知沢提取与数据分析 |(2)基 因狙学、輪景狙学、蛋白晨狙学、系銃
生物学、合成生物学、群体遺佑学等研究中的数据処理与分析方法 1(3)描 述和分析隻染生
命系統的信息科学理稔ち方法及其在生命埼医学領域的皮用。

7.建模佑真理稔与技木 是以i「算机系銃、物理数皮没各及傷真器力工具 ,根据研究目
林 ,対己有的或没想的系銃 ,建立模型、杓造 Lr込行物真系統 ,分析埼坪借衡真結果 ,双而対

研究対象逃行決沢埼改造的学科。本学科的理稔基砧包括建模物真理流、物真系統理稔和傍真

立用理愴等。本学科的方法稔包括基子相似理沈的物真建模 ,基干阿箸化、智能化、跡同化、

普道化的傍真系統杓建和全系統、全寿命周期、全方位的物真皮用思想練合杓成。学科的主要

研究方向包括 :(1)建 模傍真理透与方法 :物真建模理流、物真相似理流、物真方法力 |

(2)物真系銃与技木 :傍 真系統理流、傍真系統支禅琢境、物真系統杓建与込行技木 i

(3)物真皮用工程 :傷真座用理力、傷真可信性理流、物真皮用共性技木和各飯域的物真庄

用技木等。

四 、培弄 目株

本学科培芥双事控制科学理流研究 ,控市l工 程飯域内各神控制技木与方法研究 ,控制系統

升友埼没汁等方面的各美寺 i]人オ。

1.碩士学位 培赤学生掌握控制理力、先述控制系統埼技木、工立控制、信息荻取与栓
沢1技木、計算机技木、系銃工程、尋航制尋与控制、人工智能与模式沢別、生物信息処理、系
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銃建模与傷真等方面堅実的基砧理稔和系統深入的寺立知沢 ,具有以事控制科学研究、系銃没
汁与技木丹友、解決実際工程控制同題的能力 ,了 解本学科最新研究成果和友展劫向 ,能 用―
|]タト国悟熟練同漢寺立資料及撰写科技沿文 ,成力控市1科学与工程学科的寺 i]人オ。
2.博士学位 培芥学生在自劫控制理力、人工智能、模式沢別、系統工程、汁算机皮用、

信息埼信号処理、系統没汁与傷真、尋航制尋与控市」、栓双l技木等方面掌握堅実寛庁的基砧理
稔和系統深入的寺 )]知 沢 ,具有独立状事控制科学理沈研究和解決控制工程同題的能力,具有
狙奴科学研究、技木升友埼寺立教学的能力,熟悉本学科最新研究成果和友展劫恋 ,能杉熟練
這用―i]タト国悟逃行学木沿文写作和交流,成力控制科学与工程学科的高彼寺|]人オ。

五、相美学科

計算机科学与技木、信息ち通信工程、屯子科学与技木、屯気工程、軟件工程、机械工
程、劫力工程及工程熟物理、化学工程与技木、管理科学埼工程、僕器科学与技木、航空宇航
科学与技木、船舶ち海洋工程、交通込輸工程、光学工程、系統科学、生物学等。

六、端写成員

王鉦工、任章、陳茶、周京準、邦南宇、挑郁、唐加福、董峰、管暁宏、活泉。


