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前言

世界的本质是非线性的，因此非线性系统的控制问题一直是控制理论界研究的热点问题，具有不确定
性的非线性大系统的控制问题更是热点问题中的热点和难点问题。
近30年来，非线性控制系统理论与应用研究取得了可喜的进展，特别是以微分几何为工具发展起来的
反馈线性化方法和具有构造性特点的反演设计方法受到了普遍的重视，并称为非线性控制领域研究的
两大突破。
反演控制设计方法由于其独特的构造性的设计过程和对非匹配不确定性的处理能力，在飞机、导弹、
电机、电力系统、机器人、通信系统等领域的控制器设计中得到了广泛的应用。
这种方法的显著特点是：（1）易处理系统中的不确定性和未知参数，它是一种非线性系统的递推设
计方法；（2）是一种系统的构造性设计方法；（3）反演设计方法解决了反馈线性化需要抵消系统中
的非线性问题，即使这些非线性对于系统的镇定和跟踪是有用的。
反演的一个主要优点是，它在避免抵消系统中的有用的非线性方面具有灵活性，以镇定和跟踪为追求
的目标，而不是以线性化为追求目标。
本书主要介绍作者在非线性鲁棒自适应反演控制领域所取得的研究成果。
按照循序渐进的思路组织本书的内容。
第1章对非线性控制领域相关的研究情况进行了简要介绍。
第2、3章讨论了相对简单的非线性系统的控制问题，其中第2章针对一类非匹配不确定性的非线性系统
，基于块控原理，提出了一种结合块控制、神经网络控制和backstepping控制技术的设计方法，其特点
是无须已知不确定性的界，利用反演设计方法来处理系统中的非匹配不确定性，利用多层前向神经网
络来估计系统中的不确定性，再利用鲁棒控制方法来改善系统的性能；然后针对一类具有非匹配不确
定性的非线性相似组合系统，基于块控模型和变结构思想，研究了一种鲁棒控制设计方法；第3章主
要讨论SISO、MIMO非线性系统的多面滑模控制。
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内容概要

　　《非线性系统鲁棒自适应反演控制》主要介绍非线性系统鲁棒自适应反演控制理论和方法。
全书共分9章，首先综述了非线性反演控制及相关领域的研究情况；针对不确定性的非线性系统、相
似组合系统，研究了鲁棒控制设计方法；讨论了非线性系统的多面滑模控制问题；研究了含不确定性
且控制系数矩阵未知的系统控制问题，并用两种方法控讨了NN鲁棒自适应反演控制器设计问题；探
讨了当控制方向未知时严格块反馈型非线性系统鲁棒自适应控制设计问题；对不确定非仿射型块控系
统，介绍了新颖的神经网络鲁棒自适应控制器设计，并讨论了其动态反演控制的设计方法；对未知控
制方向的非仿射型块控系统鲁棒自适应控制问题进行了研究并讨论了主要设计方法的应用。
《非线性系统鲁棒自适应反演控制》可作为博士生、硕士生学习&ldquo;非线性控制&rdquo;课程的参
考教材，也可供工程技术人员参考。
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编辑推荐

《非线性系统鲁棒自适应反演控制》由电子工业出版社出版。
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