
1 : 13

(References):

[1] VAN de VEN P, FLANGAN C, TOAL D. Neural network control of

underwater vehicles[J]. Engineering Applications of Artificial Intelli-
gence, 2005, 18(5): 533 – 547.

[2] YUH J. A neural net controller for underwater robotic vehicles[J].

IEEE J of Oceanic Engineering, 1990, 15(3): 161 – 166.

[3] LORENTZ J, YUH J. A survey and experimental study of neural net-

work AUV control[C] // Proc of the Symposium on Autonomous Un-
derwater Vehicle Technology. Monterey, CA, USA: [s.n.], 1996: 109

– 116.

[4] FUJII T, URA T. SONCS: Self-organizing neural-net-controller sys-

tem for autonomous underwater robots[C]//Proc of IEEE Int Joint
Conf on Neural Networks. Singapore: [s.n.], 1991: 1973 – 1982.

[5] ISHII K, FUJII T, URA T. An on-line adaptation method in a neu-

ral network based control system for AUV’s[J]. IEEE J of Oceanic
Engineering, 1995, 20(3): 221 – 228.

[6] . [D]. :

, 2003.

(XING Zhiwei. Study on control problems for underwater vehicles
in complicated oceanic environment[D]. Beijing: Graduate School of

the Chinese Academy of Sciences, 2003.)

[7] LEWIS F L, LIU K, YESILDIREK A. Neural net robot controller

with guaranteed tracking performance[J]. IEEE Trans on Neural Net-
works, 1995, 6(3): 703 – 715.

[8] KIM M, INMAN D J. Direct adaptive control of underwater vehicles

using neural networks[J]. J of Vibration and Control, 2003, 9(5): 605

– 619.

[9] JAGANNATHAN S, GALAN G. One-layer neural-network con-

troller with preprocessed inputs for autonomous underwater vehi-

cles[J]. IEEE Trans on Vehiculartechnology, 2003, 52(5): 1342 –

1354.

[10] KULJACA O. Intelligent neural network and fuzzy logic control of in-
dustrial and power systems[D]. Arlington, USA: University of Texas,

2003.

[11] FOSSEN T I. Underwater vehicle dynamics[M]//Underwater Robotic
Vehicles: Design and Control. Albuquerque, NM: TSI Press, 1995:

15 – 40.

[12] , , , . [J].

, 1995, 25(2): 186 – 196.

(DONG Cong, LI Zhengneng, XIA Renwei, et al. Advances and

problems in the study of multilayer feedforward neural networks[J].

Advances in Mechanics, 1995, 25(2): 186 – 196.)

:

(1976—), , , ,

, E-mail: yjc@sia.cn;

(1980—), , ,

, E-mail: liqiang@sia.cn;

(1959—), , , ,

, E-mail: zaq@sia.cn;

(1968—), , , ,

, E-mail: wxh@sia.cn.

————————————————————————————————————————————-

SDG · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · ,

1/2 · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · ·· ,

· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · , ,

· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · , ,

PSS · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · , , ,

· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · ·
· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · ·· ,

· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · , ,

· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · ,

· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · ,

μ AGC · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · , ,

· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · ·· , , ,

· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · , ,

H∞ : LMI · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · , , ,

· · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · · , , ,


