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前言

控制系统的设计通常包括下面三个主要步骤：（1）系统建模，如果需要，可以通过简化模型代替机
理模型；（2）分析系统模型，确定恰当的性能指标；（3）设计控制器以满足性能指标。
在工程中，对给定对象进行控制系统设计，绝不是对系统加一个反馈那么简单，必须从系统的整体性
能出发来确定控制系统。
它不仅要能在现有条件下作出一个良好的设计，还需要能预见什么情况下性能指标是无法达到的。
因此，反馈控制理论非常重要。
在设计控制系统之初，一个首要的问题是对系统进行建模。
关于模型，有必要区分下面四个概念：（1）实际的物理系统：客观存在的系统。
（2）理想的物理模型：通过把一个实际的物理系统按结构分解成理想的模块而得到的模型。
（3）理想的数学模型：将物理规律和化学规律应用到理想的物理模型上而得到的模型，典型的数学
模型是用非线性偏微分方程所表示的。
理想的数学模型一般比较复杂而不易于处理，因此需要进一步简化模型。
（4）简化的数学模型：将理想的数学模型通过线性化、简化、合并处理等方法而得到的简化模型。
我们用数学模型表示物理系统是为了理论设计的需要，然而需要了解的是，没有一个数学模型可以准
确地描述实际的物理系统，因为总是存在着不确定性、非线性等未知的动态。
不确定性的主要来源有两个：一个是不可预见的系统动态特性；二是未知的干扰输入。
由于系统存在着不确定性，这就意味着即使知道系统的输入也无法准确预见其输出。
这就给控制系统设计提出了一个严峻的挑战：在系统存在着不确定性的情况下，也要求控制系统达到
一定的性能指标。
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内容概要

本书从鲁棒控制理论最基本的定义和概念人手，引用了Doyle的《反馈控制理论》和周克敏的《鲁棒和
最优控制》的一些基本理论和方法，并根据作者多年鲁棒控制理论的教学经验以及历届学生对鲁棒控
制课程的反馈信息，结合作者在鲁棒控制理论所取得的研究成果，从频域和时域两个角度，由浅入深
、循序渐进地阐述了鲁棒控制的基本理论和方法。
本书主要分两个部分，频域部分主要来源于前人的研究成果，是对前人研究成果的归纳与总结；时域
部分主要来源于作者的部分研究成果，是对作者研究成果的提炼和升华。
    本书可用于控制科学与控制工程专业以及自动化、机械、电子、通信、计算机、数学等相关专业的
研究生教材，也可作为从事鲁棒控制研究、教学人员的参考书。
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