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前言

　　本书是2004年出版的《现代控制理论基础》的修订本。
自第1版出版以来，该书受到了众多在校大学生和工程技术人员的欢迎，为多所兄弟院校选用，2006年
被评为北京高等教育精品教材，后来又被列入普通高等教育“十一五”国家级规划教材。
　　与第1版相比，第2版在保持原书主要风格和内容的基础上，仅对部分章节及内容进行了一些调整
，并适当增加了一些习题。
全书分为三篇。
简介如下：　　第一篇为线性系统理论，包括4章：状态空间方法基础、系统的可控性与可观测性、
系统的状态反馈及观测器、线性时不变系统的稳定性分析。
　　第二篇为最优控制理论，包括5章：最优控制概述、最优控制中的变分法、最小值原理及应用、
线性二次型指标的最优控制、最优控制问题的数值解法。
其中，最优控制问题的数值解法是第2版的新增内容。
　　第三篇为最优估计和滤波，包括2章：基本估计方法、卡尔曼滤波。
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内容概要

本教材是为希望了解现代控制理论但又受学习时间的限制而不能进行系统学习的读者编写的。
    第一篇为线性系统理论，包括系统的可控性与可观测性、状态反馈设计、状态观测器设计以及系统
稳定性分析。
第二篇为最优控制理论，介绍了无条件约束和有等式约束的最优化问题、连续系统和离散系统最小值
原理以及线性二次型指标的最优控制。
第三篇为最优估计和滤波,介绍了最小二乘估计和线性最小方差估计；在正交投影的基础上介绍了离散
型卡尔曼最优预测方程和最优滤波方程；讨论了滤波发散及克服发散的方法。
    本书可供非自动化类专业硕士研究生使用，也可作为自动化类专业本科高年级学生现代控制理论选
修课使用。
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章节摘录

　　采取状态空间方法描述系统的特点是突出了系统内部动态结构。
由于引入了反映系统内部动态信息的状态变量，使得系统的输入／输出关系就分成了两部分：一部分
是系统的控制输入对系统状态的影响，这由状态方程来表征；另一部分是系统状态与系统输出的关系
，这由量测方程来表征。
这种把输人、状态和输出三者之间的相互关系分别表现的方式，为了解系统内部结构的特征提供了方
便，在这个基础上也就产生了控制理论中的许多新概念。
可控性和可观测性就是说明系统内部结构特征的两个最基本的概念。
　　人们在用状态空间方法进行控制系统设计时，常常关心这样两个问题：第一，应该把系统的控制
输入加在什么地方，这样加的控制输入是否能够有效地制约系统的全部状态变量？
因为系统的状态变量完全刻画出了系统的动力学行为，而反映控制输入对状态变量制约能力的概念就
是系统的可控性。
第二，设计系统时为了形成控制作用，往往需要系统内部结构的动态信息，这些所需要的信息从哪里
得到呢？
例如对输出反馈控制系统来说，这些信息是要从系统的输出中得到的，而系统的输出是通过敏感元件
或量测仪表量测得到的。
那么为了设计系统，需要量测哪些物理量呢？
这些能量测得到的物理量是否包含有系统内部结构的全部动态信息呢？
由于系统内部结构提供的动态信息都集中于系统的状态变量中，因此就要知道输出中是否包括系统的
状态变量所提供的信息。
而这种由系统输出来判断系统的能力的概念就是可观测性。
简而言之，可控性反映了控制输入对系统的制约能力；可观测性反映了输出对系统状态的判断能力。
它们都是反映控制系统结构性质的基本概念，它们在系统分析与设计中起着关键性的作用。
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