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内容概要

　　《控制工程基础》作为一门技术基础课教材，在介绍控制理论的基本原理和基本概念的同时，以
机械系统、电路系统为背景，阐明了控制理论在工程中的应用。
《控制工程基础》的主要内容包括数学基础——拉普拉斯变换、传递函数、时间响应分析、系统误差
分析、频率特性分析、系统稳定性分析和系统的校正设计。
每章都给出应用实例、MATALAB实现以及习题。
　　《控制工程基础》可作为机械类各专业大学本科学生的教材，也适于工程技术人员参考。
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章节摘录

第1章 绪论1.1 控制论概述控制论是自动控制、电子技术、计算机科学等多种学科相互渗透的产物，是
在20世纪40年代酝酿形成的。
控制论研究的是一个系统，这个系统可以是具体的一个执行机构，如厕所马桶的液面自动调节装置、
机床进给系统等，也可以是一个工厂管理系统、人体自身控制系统等。
控制论主要研究系统的性能，包括静态性能和动态性能，也就是研究系统的稳定性、准确性和快速性
。
自从有了人类社会，控制论的应用就已经开始了。
因为人们总是根据眼睛等感觉器官将得到的信息反馈给大脑，从而指导手、腿等执行器官完成计划的
工作。
其实，人类社会的发展过程就是一个完整的控制系统改造过程。
如图1.1所示。
人们为了做成某项产品，首先在大脑中产生一个计划，大脑指挥人体活动器官，通过手工作用在控制
对象上，形成产品雏形，通过人体感觉器官将产品雏形反馈给大脑，大脑做出与原计划差异的判断，
再指挥手进行修正，直到完成满意的产品为止。
从这个过程我们可以看出，人参与了整个控制过程。
人类社会的发展也是一个控制系统发展的过程。
随着社会文明的进步，出现了石器时代，也就是控制对象是石器，而到了铁器时代的时候，控制对象
更新为铁器，后来有了机器，由机器作为控制对象，这使人们得以大大减轻体力劳动，而测量工具仍
是离线测量工具，由人眼测量到利用测量工具如直尺、千分尺等，这一切都仅仅是控制对象和系统中
相应的环节发生了改变，却让人类奋斗了上千年的时间。
今天很多问题又进一步得到解决。
开始使用各种各样的传感器来替代人的感觉器官，使用计算机来替代人的大脑，可以说，人类社会的
进步实质上就是逐步用机器、传感器、电脑等将人从控制系统中解放出来。
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编辑推荐
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