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内容概要

本书共13章。
主要内容有：第1章绪言；第2～4章线性数字控制系统的建模与分析；第5～8章数字控制系统设计的两
类方法；第9、10、12章数字控制系统的设计与实现；第11章快速采样数字控制系统；第13章Matlab应
用实例。
    本书可作为高等工科院校自动控制、工业自动化、探测制导与控制技术等专业高年级本科生、相关
学科研究生的教材或教学参考书，也可供从事计算机控制系统设计、应用的工程技术人员阅读。
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章节摘录

版权页：   插图：   2.5采样周期的选择 采样定理只是指出了对于有限带宽的连续信号，选择采样频率
的下限原则。
对于数字控制系统，采样周期也是系统中一个重要参数，如何确定它，需进一步讨论，并在以后的章
节中都会涉及这一问题。
 由数控系统的组成与功能可知，若采样周期越小，也就是采样频率越高，对系统的控制就越及时，这
对系统的动态性能有利，但若T选得过小，一方面，给计算机增加过多的负担，且可能达不到实时性
的要求，见式（1—2—1）、式（1—2—2）；另一方面，在Z平面上使系统的极点→1，对系统性能产
生不利影响。
 T过大对系统的动态特性不利，甚至会导致系统不稳定。
 在一般工业过程控制系统中，经过人们大量的实践，对采样周期的选择已经总结出经验数据可供参考
，见表2—5—1。
 对于伺服系统，不同的设计方法，也有不同的选择采样周期的依据。
如在连续一离散化设计方法中，考虑到闭环系统的频率特性具有低通滤浦特性，当输人信号之频率高
于闭环谐振频率ωr时，信号通过系统会很快衰减，而一般情况下，ωr又与开环剪切频率ωr很接近，
即ωr≈ωc，见图2—5—1，故可按下式选择采样角频率： （ωs≥6～10ωc （2—5—1） 也可从时域角
度考虑，在闭环系统单位阶跃响应的上升时间tr里，采样次数取 N=2～4次 （2—5—2） 在实际中遇到
的困难是，连续信号的频谱在某一给定频带之外为零是不可能的，由于采样出现混叠，高频可能以低
频形式出现。
为了解决这一问题，可在采样之前设置一前置滤波器，这样，高于奈奎斯特频率ωN的频率就不会由
于频率混叠而变成低频成分。
 第3章  线性离散系统的数学描述 3.1 引言 离散系统(discrete system)是离散时间系统(discrete-time system)
的简称。
 本章阐述线性定常离散系统的数学描述及其求解方法，这是分析和设计数字控制系统的基础。
 线性离散系统的数学模型有四种表示形式，它们分别与线性连续系统的数学模型的四种表示形式相对
应： 线性离散系统：差分方程脉冲响应 Z传递函数离散状态空间表达式 线性连续系统：微分方程脉冲
过渡函数S传递函数连续状态空间表达式 数字控制系统中既有工作于离散状态下的数字控制器，又有
工作于连续状态 下的对象。
前者可直接用离散模型表示，后者需经过离散化过程（将在第4章阐述）。
这之后，整个数字控制系统就可以用离散系统模型描述了。
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