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内容概要

为了满足读者对控制理论的需求，使其全面了解、掌握当前在工程应用中成功或颇具前景的控制方法
，本书在较详细地介绍控制理论发展历史的基础上，阐述了目前在工程技术领域倍受关注的控制理论
分支，如线性系统理论、自适应控制、鲁棒控制、预测控制、非线性系统分析与控制、变结构控制、
模糊控制、神经网络控制等。
本书内容融入了作者的研究心得，在分析各种控制理论各自特点的同时重点着眼于对它们的理解与应
用，力求浅显易懂，避免深奥枯燥的纯理论证明与论述；注重联系实际，突出实践应用，以实例给出
各控制理论在工程领域的应用效果，引导读者灵活应用书中理论进一步实现自己的应用目标。
章后习题是本书必不可少的组成部分，它有助于引导读者正确理解各种控制方法，为读者提供了实践
各种控制方法的平台。
    本书适合作为控制相关领域的工科研究生教材，亦适合各科研院所从事控制相关工作的技术人员和
科学工作者自学、参考。
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