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前言

所谓控制系统，就是包括一个被控对象和一个控制该对象的控制器或补偿器的系统。
要设计一个好的控制系统，设计者首先得弄清楚被控系统的一些基本性质或确定可以用来描述被控系
统的一些数学表达式，如系统的动态方程，这就是建模问题。
在确定被控系统的数学模型之后，设计者可以根据系统的性质以及整体控制系统所要求的性能指标来
设计一个相应的控制器，这便是控制问题。
多少年来，众多从事系统和控制研究及设计的科研人员和工程师都是围绕这两大方向不断地探寻着新
的方法来解决新的问题。
在实际应用中，由于现实的环境可能随时发生变化，被控的系统也可能随着时间而改变。
一个实用的控制系统不但需要能够应付这些环境的变化，而且必须同时应付被控系统中的不确定性、
非线性、噪声以及高频动态等。
我们通常把控制系统在实际环境中能够正常工作的特性叫做鲁棒性。
如何设计一个能够保证整个系统的稳定性并同时满足性能指标的控制器，就是所谓的鲁棒控制。
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内容概要

本书的重点放在解决一般化H∞控制问题。
众所周知，一般化H∞控制问题是无法通过解Riccati方程来得到反馈控制律的。
本书的结果建立在对被控系统结构特性的充分理解和分析的基础之上，通过将被控的系统分解成各种
具有不同物理性质的子系统，这些子系统可以清晰地显示被控系统的结构特性，使我们能够深入地了
解反馈控制对整体系统所产生的作用，从而构造出满足设计目标的控制器。
本书系统地概述了第一作者和他的合作者多年来在H∞和鲁棒控制方面的理论研究及其在实际系统中
应用的成果。
    本书可作为高等院校航天航空、应用数学、化学工程、电气工程、机械工程和自动化等相关专业研
究生教材或参考书，在实际工业应用中也具有参考价值。
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