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内容概要

董达生等编著的《线性系统理论及电网络应用》为普通高等教育“十二五”规划教材。

《线性系统理论及电网络应用》主要从电网络与电力拖动系统的示例出发，以线性系统理论为主线，
主要阐述状态空间分析法和综合法的基本原理与应用，包括动态系统的状态空间描述、定量分析(状态
方程的解)和定性分析(能控性、能观性及李雅普诺夫稳定性)。
本书着重动态系统的综合，其中包括线性反馈控制系统的极点配置与状态观测器的设计，纯增益调节
器与鲁棒(Robust)调节器的设计等。
最后以“双机拖动系统鲁棒调节器的设计”作为示例，贯穿了全书的内容，相当于一个全书小结。
为了便于自学，大多数难题都给予了提示。

本书可作为自动化、电气工程及其自动化、应用数学等专业的高年级本科生和研究生教材，也可供相
关领域的科技人员学习参考，还可作为现代控制理论课程教材。
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