
前 言

本书是以中国科学技术大学数学科学学院、少年班与 2000 班的应用数学
专业开设的选修课 “控制论” 的讲义为基础, 再加上近年来控制系统优化方面的
最新研究成果编写而成的. 该课程从 2000 年开始一直讲授至今, 每学期大约 60
学时.

N. Wiener 于 1948 年出版的专著《控制论 (或关于在动物和机器中控制与
通信的科学)》, 标志着控制论作为科学的一门重要分支正式诞生. 借助控制论的
研究热潮, 一个重要的分支研究领域 —— 控制理论迅猛发展起来了, 本书的目的
就是介绍这一理论. 这是因为, 一方面在当今世界各国的高等学校已设有专门研
究控制理论的专业, 另一方面在中国学术界把控制论的理论与控制理论等同起来.
控制理论的特点是以数学模型化方法为主, 并应用于自动控制领域. 它基本上略
去了 Wiener《控制论》中神经生理学和神经病理学的范畴, 因而专注于数学与控
制问题的处理技术和设计方法. 全书共分 9 章. 第 1 章是概论, 介绍了控制理论
的产生、发展、意义、作用与基本模型；第 2 章讨论了控制系统的数学模型；第
3 章讨论了线性控制系统的能控性、能观性与结构分解；第 4 章讨论了系统的稳
定性与控制；第 5 章讨论了线性定常系统的实现；第 6 章讨论了最优控制问题；
第 7 章讨论了自适应控制问题的提出与自校正设计；第 8 章介绍了与非线性系
统稳定、镇定、逆最优控制有关的一些基本概念、基本定理与数学基础; 第 9 章
讨论了逆最优控制问题. 书中配有习题. 读者通过对本书的学习, 了解控制问题的
来源与形成过程, 对数学在其中的作用有着基本的认识, 掌握控制理论最基本的
知识, 为今后实际运用控制论的方法与结果打下一定的基础.
本书第 1∼2 章由杨孝先编著, 第 3∼5 章由康宇编著, 第 6∼9 章由合肥学院

自动化教研室王俊编著. 全书由杨孝先统稿. 在本书的编写过程中, 我们得到了中
国科学技术大学自动化系丛爽教授的指导, 也得到了研究生钱坤宏、付欣欣、杨
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红广三位同学的帮助, 在此对他们表示衷心的感谢！
因经验与水平的关系, 本书难免有错漏或不妥之处, 热切期望专家与读者批

评指正.

编著者
2013 年 12 月
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