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“““控控控制制制理理理论论论专专专业业业委委委员员员会会会(TCCT)60周周周年年年”””专专专刊刊刊
前前前 言言言

为庆祝中国自动化学会控制理论专业委员会(TCCT)成立60周年, TCCT委员会在《控制理论与应用》期

刊组织“控制理论专业委员会(TCCT)60周年”专刊,介绍当前控制理论与应用的前沿热点,展示TCCT专委

会的最新研究成果.

控制理论专业委员会(TCCT)是在钱学森、钟士模、陆元九、屠善澄、关肇直、宋健等先生的亲切关怀和

组织下, 1961年11月第1届中国自动化学会成立时便成立的四个委员会之一. TCCT的宗旨是团结国内外从事

控制理论、系统理论及其应用研究的科学技术人员,促进控制理论和系统理论的发展,加强控制科学与系统

科学的应用普及,密切理论研究部门与工程实际部门之间的联系,为我国系统控制科学的发展及经济建设和

国防建设服务.成立以来, TCCT汇聚了一代又一代控制界的精英翘楚,团结了一大批享誉国际控制界的专家

学者,成功开展了形式多样、规模不等的诸多学术交流活动,为系统控制领域的国际合作与交流以及我国系

统控制领域研究与国际前沿的接轨发挥了重要的桥梁作用,为提升我国系统控制界的国际影响和国际地位

做出了重要贡献.
《控制理论与应用》是为促进我国在自动控制理论及工程应用方面的发展与繁荣,由老一辈的控制学家

们酝酿多年于1984年创刊,创刊主编关肇直先生为当年TCCT专业委员会主任,大部分编委也都是TCCT的委

员. 一直以来期刊的发展都得到了TCCT的大力帮助与支持.

近年来,随着人工智能、工业互联网、大数据、云计算、5G、量子信息、区块链为代表的新一代信息技术

快速发展,以及“中国制造2025”国家战略的重大需求,传统的建模、控制与优化理论在新的应用场景与新

兴技术融合发展过程中也面临新的挑战.恰逢TCCT迎来60周年,借此时机,我们组织出版专刊纪念,更重要

的是希望控制理论与应用领域的专家学者关注新的发展需求,在智能、自主、无人、分布、微观等方面积极探

索,在更加广阔的领域显示控制理论的巨大活力.

经TCCT与期刊组织专家评审,共录用22篇研究论文. 综述文章[1]集中讨论了近几年矩阵代数方程、带约

束和非约束线性矩阵方程等与矩阵相关的计算问题的分布式算法的成果进展,为多智能体及网络优化控制

提供重要理论基础. 研究[2]给出了可数状态空间马尔可夫决策的若干最优策略的存在性证明,完善了可数

状态空间马尔科夫决策过程(MDP)在平均准则下的不等式理论.论文[3]给出的基于事件触发机制与漏斗控

制之间的异步切换设计降低了现有切换系统通用控制器的保守性;论文[4]采用“非分离原理”构造有限时

间观测器,设计了二阶非线性系统基于输出的全局有限时间稳定反馈控制.本期介绍了机器学习在控制系

统设计中应用成果,论文[5]在保证安全性的同时引入增强主动学习激励系统的探测能力提高系统的动态性

能,增强学习也应用在了大规模网络无模型学习控制策略生成;对于布尔网络控制,论文[6]研究了状态翻转

控制下的可镇定条件,论文[7]完成了基于牵制控制的切换布尔网络的集合镇定控制器设计;针对一般通讯

丢包的网络化反馈跟踪控制,论文[8]设计了利用随机均方最优的新算法. 量子神经网络可结合量子计算与

经典神经网络模型的各自优势,论文[9]探讨利用量子系统的计算优势加速经典机器学习,而文章[10]采用无

监督学习及聚类分析方法以最大化量子自编码器性质的差异.博弈论一直是控制领域关注的研究课题,论

文[11]将控制系统中稳定性与鲁棒性方法应用于演化博弈的分析及控制设计,论文[12]将纳什均衡定义推广

到了混杂动态系统并给出了包括事件驱动的策略设计.专辑还介绍了专委会在网络优化调度与资源分配方

面的最新成果进展,通过可行调度的存在性分析,论文[13]将调度问题转化为连续优化问题进而设计一种基
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于离散事件系统控制理论的生产调度新方法;针对闭环Jackson网络,论文[14]通过分析资源利用率极限,估

算不同服务时间下达到饱和状态的顾客总数优化资源利用;论文[15]提出了一项新的有向加权供应链网络

的抗毁性标准,并给出了试验验证;论文[16]通过滤波器设计将部分信息随机最优问题转化为完备信息的随

机最优哈密顿–雅可比–贝尔曼(HJB)方程求解,解决了一类部分信息的投资消费问题.在智能无人系统方面,

本期入选了多智能体基于事件触发的协同定位方法[17],基于仿生合作行为的无人机集群动态任务分配[18];

论文[19]介绍了一种新构型无人机设计及全包线飞行控制策略,论文[20]设计了智能穿戴系统人体动作识别

惯性传感单元的位置变化校正的有效算法. 论文[21]利用部分状态反馈实现模型参考自适应控制,证明满足

输出匹配条件的存在性、闭环信号的有界性及渐进输出跟踪;对于不匹配扰动的随机隐马尔科夫跳变系统,

论文[22]给出了一类基于扩张观测器的有限时间异步控制策略.

由于时间关系以及控制理论与多学科交叉融合的特点,专刊发表的论文可能存在不足,代表性也不够全

面,敬请谅解. 感谢审稿专家的宝贵意见,感谢《控制理论与应用》编辑部对专刊出版给予的大力支持,他们

严谨、高效的工作确保了专刊能够和读者及时见面.
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