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（070105）运筹学与控制论（全日制） 

（学制 3 年，授予  理学  硕士学位） 

一、培养目标 

本学科培养从事运筹学或控制论理论研究、系统分析和实际应用的高级专门人才。硕士学

位研究生应掌握坚实的应用数学、运筹学、控制基础的理论和系统的专门知识；了解本学科最

新研究成果；能熟练运用计算机及数学软件，具有从事运筹优化理论和控制理论研究或解决实

际工程控制问题的能力，并在理论研究、科学计算或应用研究中取得有意义的结果；能用一门

外国语熟练阅读专业资料及撰写科研论文。 

二、主要研究方向 

1、运筹学与现代管理 

2、金融数学与金融系统 

3、智能决策支持系统 

4、智能优化方法及应用 

5、系统优化与调度 

6、混沌模型分析与同步控制 

7、物流与供应链管理    

三、培养方式 

硕士研究生实行学分制，总学分不少于 32学分，其中校级公共必修课 6学分（马克思主

义理论、第一外国语各 3学分），专业必修课不少于 18学分。 

四、学制及修业年限 

全日制学术型硕士研究生的基本修业年限为 3年，最长修业年限（含保留学籍和休学时

间）为基本修业年限延长 1 年。 

 

 

 



南开大学学术学位硕士研究生培养方案  033人工智能学院 

 - 2 - / 4 

五、课程设置及学分要求 

专业培养方案课程设置与学分要求 

类 

别 
课程编码 课程名称 

总 

学 

时 

学 

分 

授课 

学期 
授课方式 

开课 

单位 

代码 

 
90021203 

 

新时代中国特色社会主义理论与

实践 

32 
2 1 讲授 120 

必 

 

修 

 

课 

90021204 自然辩证法概论 16 1 2 讲授 120 

90021101 第一外国语 90 3 1、2 讲授 100 

03321201 学术伦理 16 1 1 讲授 033 

03321003 
研究生学术规范与论文写作指导

课程 
16 1 2 讲授 033 

03321001 信息科学前沿 32 2 1 报告 033 

03321002 教学实习 240 2 3、4 实习 033 

03321004 专业数学基础（B） 48 3 1 讲授 033 

03321102 随机过程 48 3 2 讲授 033 

03321602 线性系统理论 48 3 1 讲授 033 

03321605 运筹学与最优化 48 3 2 讲授 033 

30010001 综合体育测试  0 1、2  300 

 

 

 

 

选 

 

 

修 

 

 

课 

 第二外国语  2 1、2 讲授 100 

03321101 建模与辨识 48 3 1 讲授 033 

03321604 决策支持系统 48 3 1 讲授 033 

03322108 自适应控制理论及应用讨论班Ⅰ 32 1 1 讨论 033 

03322109 自适应控制理论及应用讨论班Ⅱ 32 1 2 讨论 033 

03322111 智能预测控制 32 2 1 讲授 033 

03322112 医疗康复机器人 48 3 2 讲授 033 

03322113 强化学习基本原理 32 2 1 讲授 033 

03322501 数字信号处理 48 3 2 讲授 033 

03322506 模糊系统与控制 32 2 2 讲授 033 

03322604 机器人学 48 3 1 讲授 033 

03322606 模式识别 32 2 1 讲授 033 

03322607 深度神经网络 32 2 1 讲授 033 

03322611 机器人视觉控制 32 2 2 讲授、讨论 033 

03322617 微系统的虚拟现实讨论班 32 1 2 讨论 033 

03322618 机器学习 34 2 2 讲授 033 

03322619 计算机视觉 32 2 1 讲授 033 

03322620 生物启发计算 32 2 2 讲授 033 

03322621 三维数据场可视化讨论班 32 1 1 讨论 033 

03322624 飞行器导航、制导与控制方法 32 2 2 讲授 033 
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与技术 

03322627 智能化软件测试 36 2 2 讲授 033 

03322628 集群智能控制 32 2 2 讲授 033 

03322631 
基于李雅普诺夫方法的非线性

控制 
32 2 2 讲授 033 

03322632 移动机器人运动规划与控制 32 2 2 讲授 033 

03362001 飞行机器人感知、规划与控制 32 2 1 讲授 033 

03362002 惯性导航技术 32 2 1 讲授 033 

03362003 微纳操作机器人系统及应用 32 2 1 讲授 033 

03362004 神经网络控制 32 2 1 讲授 033 

03322700 智能导航传感器与测控技术 32 2 2 讲授 033 

03331203 高级智能算法 32 2 2 讲授 033 

03332301 自适应控制 32 2 2 讲授 033 

本专业毕业学分要求 

总学分要求 校公共必修课 专业必修课 专业选修课 其他学分 

32 6 18 8  

说明：体育作为选修课（2学分），不计入研究生完成课程学习所取得的总学分。 

六、培养环节（可包含开题报告、中期考核、学术活动或科研训练、基本文献阅读书目、

预审、预答辩等） 

1.开题报告（必修） 

2.中期考核（必修）：硕士生在第三学期末以开题报告形式进行中期筛选（须附选题报告

全文），对所研究的课题应有创新性见解，提交毕业学位论文选题报告评审表，通过导师、单

位考核，成绩合格、思想表现好的学生，可进入学位论文工作；优秀生可转攻博；不合格生终

止学习。 

选题报告包括论文选题的意义，国内外该领域的研究现状、研究思路及研究计划等，选题

合适，计划切实可行，方可正式开展论文研究工作。 

七、毕业标准及申请学位成果要求 

1.毕业标准 

硕士研究生在规定的修业年限内，按要求完成培养方案中规定的所有环节，成绩合格，通

过学位论文答辩，符合毕业条件，由学校颁发毕业证书。 

2.申请学位成果要求 
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申请学位成果要求参照学院的相关要求执行。 

八、学位论文 

1.论文基本要求 

论文工作的目的是要使硕士生在控制科学与工程领域受到较全面的训练，培养从事科学研

究或独立担负专门技术工作的能力，为推动经济建设和社会进步做出贡献。硕士学位论文应反

映对所研究课题有新的见解，并表明作者具有独立解决控制科学与工程问题的能力。 

学位论文应结合研究生所在单位实际工作的需要选题，具有明确的生产背景与应用价值，

直接解决所在单位的实际问题。学生在选题前，应对学科的国内外发展动态、趋势、新成就有

比较全面的了解。 

学位论文应具有系统性、完整性和实用性，要理论联系实际，应用所学的理论知识解决实

际工作中的关键问题。解决的问题要有一定的技术难度，要有足够的工作量，取得的成果要有

一定的先进性。要能表现出作者具有综合运用所学知识解决实际问题的能力。 

论文工作一般应包括：选题，调研（含文献查阅），开题，系统设计，系统实现，系统运

行，论文撰写与答辩。 

2.论文评阅 

全日制学术型硕士学位论文评阅需聘请两位与论文有关的评阅人对论文进行书面评阅。论

文评阅人应是责任心强、作风正派，在本学科领域有一定学术造诣的具有副教授及以上或相当

职称的同行专家。 

3.论文答辩 

全日制学术型硕士学位论文答辩委员会由 3至 5人（有指导教师参加答辩委员会的至少 4

人）组成。 

 


