
第一图书网, tushu007.com
<<非线性系统理论>>

图书基本信息

书名：<<非线性系统理论>>

13位ISBN编号：9787302193036

10位ISBN编号：7302193037

出版时间：2009-5

出版时间：清华大学出版社

作者：方勇纯，卢桂章　编著

页数：151

版权说明：本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问：http://www.tushu007.com

Page 1



第一图书网, tushu007.com
<<非线性系统理论>>

前言

自动化学科有着光荣的历史和重要的地位，20世纪50年代我国政府就十分重视自动化学科的发展和自
动化专业人才的培养。
五十多年来，自动化科学技术在众多领域发挥了重大作用，如航空、航天等，“两弹一星”的伟大工
程就包含了许多自动化科学技术的成果。
自动化科学技术也改变了我国工业整体的面貌，不论是石油化工、电力、钢铁，还是轻工、建材、医
药等领域都要用到自动化手段，在国防工业中自动化的作用更是巨大的。
现在，世界上有很多非常活跃的领域都离不开自动化技术，比如机器人、月球车等。
另外，自动化学科对一些交叉学科的发展同样起到了积极的促进作用，例如网络控制、量子控制、流
媒体控制、生物信息学、系统生物学等学科就是在系统论、控制论、信息论的影响下得到不断的发展
。
在整个世界已经进入信息时代的背景下，中国要完成工业化的任务还很重，或者说我们正处在后工业
化的阶段。
因此，国家提出走新型工业化的道路和“信息化带动工业化，工业化促进信息化”的科学发展观，这
对自动化科学技术的发展是一个前所未有的战略机遇。
机遇难得，人才更难得。
要发展自动化学科，人才是基础、是关键。
高等学校是人才培养的基地，或者说人才培养是高等学校的根本。
作为高等学校的领导和教师始终要把人才培养放在第一位，具体对自动化系或自动化学院的领导和教
师来说，要时刻想着为国家关键行业和战线培养和输送优秀的自动化技术人才。
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内容概要

非线性控制是近年来控制理论界非常活跃的一个研究领域。
本教材重点讨论基于李雅普诺夫方法的非线性控制及其在实际系统中的具体应用，首先介绍李雅普诺
夫稳定性理论，然后依次对非线性系统精确线性化、自适应控制、鲁棒控制、学习控制等方法进行讨
论，同时应用李雅普诺夫理论对于这些控制方法进行稳定性分析。
  　在内容安排上，第2、3章是理论基础。
其中，第2章重点介绍书中所涉及的数学背景，主要包括用于信号分析的几个重要定理以及少量的微
分几何基础知识。
第3章讨论李雅普诺夫基本理论，给出各种稳定性的数学定义，并重点介绍李雅普诺夫稳定性理论和
拉赛尔不变性原理。
第4～8章是对于自适应控制等多种方法的具体介绍和理论分析，各章相互独立，读者可以选择感兴趣
的方法进行学习。
第8～10章主要介绍非线性控制方法在典型对象，如机器人系统、欠驱动吊车系统和磁悬浮系统中的具
体应用。
　　本书适用对象为高等院校自动化专业研究生，以及从事非线性控制系统分析与设计的工程技术人
员。
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章节摘录

插图：第1章 非线性系统简介1.2 非线性系统的复杂性能对于线性系统而言，它们具有齐次性和叠加性
等良好性质，因此可以应用传递函数来表示系统的输入输出特性，或者是通过状态空间方法来描述系
统的状态及输出信号的动态特性。
由于线性系统的良好性质，它们的稳定性完全取决于系统的结构和参数（例如传递函数的闭环极点或
者是状态空间表示方法中的系统矩阵等），而与系统的初始状态没有任何关系。
换言之，对于线性系统而言，对于同一个输人函数，只要系统在某个初始条件下保持稳定，那么对于
其他任意初始条件，系统都是稳定的。
因此，在线性系统中，所有的稳定性都是在全局意义上成立的。
线性系统的这些性质为系统设计带来了非常有利的条件，使整个控制系统的设计和分析简单易行，特
别是在稳定性分析方面具有非常成熟的理论和方法。
但是，对于非线性系统而言，它们表现出比线性系统复杂得多的动态行为。
首先，由于非线性系统不满足齐次性和叠加性原理，因此无法利用传递函数这个数学工具来描述系统
的输入输出关系。
此外，对于非线性系统而言，其稳定性不但取决于系统的结构和参数，同时也和系统的初始状态有直
接关系。
一般而言，系统只有在初始状态满足相应的约束条件，即位于某个集合之内时，才能保证其稳定性。
凶此，对于非线性系统而言，在描述其稳定性时，还必须明确区分系统的稳定性是建立在全局范围上
还是局部有效的。
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编辑推荐

《非线性系统理论》特色：非线性系统广泛存在于各种实际问题中，它具有许多与线性系统显著不同
的特点，因此近年来非线性控制得到了控制理论界的广泛关注。
《非线性系统理论》着重讨论基于李雅普诺夫方法的非线性控制理论，并力图将控制器设计与随后的
系统稳定性分析进行有机结合，以方便读者理解各种控制方法的设计过程。
在内容编排上，尽量避免过于抽象的数学理论，重点分析自适应控制、滑模控制、学习控制等非线性
控制方法的设计思路。
此外，《非线性系统理论》在介绍基本原理的基础上，紧密结合非线性控制领域近年来的突破与进展
，并通过分析近年来在国际著名学术期刊和会议上出现的相关论文来介绍该领域的发展动向。
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