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内容概要

本书介绍了古典控制以及现代控制方面的一些基本理论，对一些理论给出了详细的证明，并给出了适
当的扩展。
在保持理论的完整性和系统性的前提下，做到理论紧密联系实际，融合了MATLAB软件包，书中大量
的计算题给出了MATLAB的求解方法。
为使读者能够比较熟练地掌握这门课，本书除列举了丰富的例子之外，还在各章的后面配备了适当的
习题。

本书可作为信息与计算科学专业、数学与应用数学专业教材，也可作为理工科其他相关专业控制理论
教材，还可供科学工作者和工程技术人员学习参考。
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章节摘录

版权页：插图：种框架就可以将控制与信息问题纳入统一的形态去考虑。
维纳还利用当时有关平稳随机过程的理论结果，提出了伯德一申农的信息概念。
其著名的“控制论”一书所列的副标题是“关于在动物和机器中控制和通信的科学”，控制与通信（
网络）、人与机器（计算机）的交互是控制论的主题。
通信、计算机和控制是密切相连的。
历经半个多世纪，控制科学、通信科学和计算机科学都有很大的发展，而且是在这些学科与数学等的
交叉、渗透中发展。
二次大战后，随着频率法和根轨迹法的提出，控制理论发展的第一阶段已经基本完成。
这种建立在频率法和根轨迹法基础上的理论通常被称为古典（经典）控制理论。
古典控制理论主要以传递函数为基础，以拉氏变换为数学工具，主要研究单输入单输出一类自动控制
系统的分析和设计问题。
这些理论已经很成熟，并且在工程实践中得到广泛的应用。
从20世纪50年代末期开始，控制系统设计问题的重点已不再是设计许多可行系统中的一种，而是设计
在某种意义上的最佳系统。
这对于只涉及单输入、单输出的古典控制理论来说，已经显得无能为力了。
此时，航空航天技术和计算机技术上的飞速发展推动了控制理论的创新。
尤其是数字计算机的出现为复杂系统的时域分析提供了可能性，此时就出现了所谓的现代控制理论，
它适应了现代设备日益增加的复杂性，并且也满足了军事、空间技术和工业应用领域对精确度、质量
和成本方面的要求。
在此期间，贝尔曼的寻求最优控制的动态规划法、卡尔曼提出的新的滤波理论，都为现代控制理论的
发展奠定了基础。
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编辑推荐
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