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از همه كساني كه در تهيه و تنظيم اين كتاب ما را ياري نمودند به ويژه سركار خانم مريم مقدسـي  بايد 
و  تايپها نسرين گودرزي و سكينه ذكلان كه زحمت  خانم ،كه در ويرايش و بازخواني همراه ما بودند

 را بـر عهـده داشـتند كمـال تشـكر و قـدرداني را نمـاييم.       آرايي  سركار خانم رفيعي كه زحمت صفحه
وقفه مديران انتشارات نيـاز دانـش، آقايـان شـيرازي و شـمس،       هاي بي ها و همكاري همچنين از تلاش
  نماييم. سپاسگذاري مي

توسط همين  اند كه قبلا بين خطي و غير خطي مورد بررسي قرار گرفته شده مباحث كنترل پيش -1
اين كتاب دو هدف مهم و راهبردي را دنبال خواهـد   انتشارات در دو جلد مجزا ارائه گرديد اما

  :كرد
 از نقطه نظر پيوسته زمان و گسسته زمان بودنبين  هاي كنترل پيش بررسي سيستم -2

هاي مورد نياز هر بخش و هر فصل در نرم افزار متلب به صورت خودآموز و مرحله  سازي شبيه -3
 به مرحله

اي كـه   داري اصالت كتاب اصـلي بـه گونـه    در ترجمه اين كتاب سعي و تلاش ما در حفظ و امانت
رغم سعي و تلاش مـا، ايـن كتـاب خـالي از      ني روان و قابل فهم داشته باشد. عليآن متدانده شده ربرگ

اين كتـاب را مـورد    ي كساني كه  از تمامي اساتيد، صاحب نظران، دانشجويان و همهاشكال نيست، لذا 
در جهت رفـع نـواقص   لاحي خود را اصو انتقادات دهند تقاضا داريم كه تمامي نظرات  مطالعه قرار مي

اثري بـاب نيـاز خواننـدگان محتـرم ارائـه      تا بتوانيم  درس الكترونيكي زير ارسال نمايندآبه اين كتاب، 
  نماييم.
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