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内容概要

《线性鲁棒控制》是面向研究生和技术人员的鲁棒控制教科书。
它根据模型不确定性的分类对鲁棒控制方法分门别类进行整理，全面总结鲁棒控制方法，阐明了各种
方法的特点和局限；并以优化理论贯穿全书，做到了浅显易懂。
《线性鲁棒控制》囊括了鲁棒控制中实用价值高的小增益方法、Lyapunov方法、IQC方法、正实方法
、区域极点配置方法和增益规划方法。
这在国内外是首次尝试。
《线性鲁棒控制》还包括120个例子，203张图，159道习题以及4个设计实例，是学习鲁棒控制理论的
最佳教材。

《线性鲁棒控制》可作为从事控制科学与工程、应用数学及相关学科的科研工作者、工程技术人员、
高等院校教师和研究生的参考书或教科书。
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章节摘录

版权页：   插图：   进入20世纪80年代以后，Zames[4】、Doyle第一次在真正意义上正面挑战模型不确
定性问题，讨论如何将模型不确定性的特性引入反馈控制系统设计。
二者共同的观点是，模型不确定性应该用其频率响应的增益范围来表述。
并且，前者强调干扰应该考虑成集合，干扰的控制性能应该使用闭环传递函数的H∞。
范数来衡量，而后者则提出了小增益原理。
随后10年左右的鲁棒控制研究基本是沿着这个方向展开的。
因为不确定性和控制性能都是以频率响应的形式表示的，一开始鲁棒控制研究主要在频域展开，主要
数学工具是算子理论和Nevanlinna—Pick的插值理论【6】。
后来Doyle提倡使用状态空间的工具来解决H∞。
控制问题，并与Glove一起在1988年完成了Riccati方程解法[7]。
特别是1989年发表的，被称为DGKF论文[8]的那篇著名论文，对以后的鲁棒控制研究产生了不可估量
的影响。
因为它揭示了，解决H∞。
控制问题不需要函数空间论中那些令工程研究人员望而生畏的高级数学工具，仅仅使用大家熟悉的状
态空间工具就足够了。
 在大致相近的时期，Boyd[9，10]提倡使用数值算法以及优化理论来解决鲁棒控制问题，尤其文献[10]
的影响巨大。
恰好l988年左右苏联数学家Nesterov和Nemirovski[11]完成了线性矩阵不等式的数值解法“内点法”，为
使用优化方法解决鲁棒问题铺平了道路。
从20世纪90年代开始，应用线性矩阵不等式工具的鲁棒控制方法如雨后春笋般大批出现。
特别是以Gahinet为代表的法国派，不仅提出了H∞控制问题的线性矩阵不等式解，更解决了极点区域
配置、增益规划等一连串相关的鲁棒控制问题，并且开发出了LMI工具箱[15]。
LMI工具箱对于线性矩阵不等式方法的进一步发展起到了推波助澜的作用。
到目前为止，鲁棒控制研究的主流可以说是线性矩阵不等式方法。
本书也是以线性矩阵不等式方法为主，介绍鲁棒控制的主要内容。
 以上介绍的研究都是针对使用不确定性增益信息或者参数不确定性信息的鲁棒控制方法。
当不确定性的相位信息能够得到，并且变化范围不大时，使用相位信息来设计鲁棒控制系统是行之有
效的。
Haddad等[16]、Tits[17]在这方面做了一些工作。
本书将给出有关这方面的更多新结果。
 值得一提的是，亚洲籍的学者从一开始就是鲁棒控制研究的一支重要力量，作出了不少实质性的贡献
。
其中的佼佼者包括日本的木村英纪（Hidenori Kimura）、原辰次（Shinji Hara）、岩崎彻也（Tetsuya
lwasaki），中国的丘立（Li Qiu）、陈杰（JieChen）、周克敏（Kemin Zhou）、谢立华（Lihua Xie）等
。
他们值得我们自豪。
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编辑推荐

《线性鲁棒控制》可作为从事控制科学与工程、应用数学及相关学科的科研工作者、工程技术人员、
高等院校教师和研究生的参考书或教科书。
《线性鲁棒控制》由刘康志、姚郁著。
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