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内容概要

　　本书系钱学森英文原著《Engineering
Cybernetics》(工程控制论)一书的第三版。
原书曾荣获中国科学院1956年度一等科学奖金。
本版对第二版中的文字、符号等错误进行了补正。
第三版分上、下两册共二十一章。
上册十二章，下册九章。

　　本书保留了原书的基本内容。
在叙述方法上，也保持和发扬了原书的特点，由浅入深，既重视物理概念，又注意理论上的严谨性，
把一般性概括性的理论和实际工程经验很好地结合起来。
在讨论系统分析和设计问题时，传递函数和状态空间的描述方法并重，互相补充。

　　本书对从事自动化、无线电电子学、航天技术及系统工程等专业的理论工作者和工程设计人员是
一本有重要参考价值的著作，同时也可作为高等院校相关专业的教学参考书。
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章节摘录

版权页：插图：工程控制论这门学科中的主要理论和其他任何学科一样，产生于生产实践和科学试验
。
几千年来，我国人民在自动控制技术方面有过卓越的贡献。
早在两千年前，我国就发明了环自动调节系统——指南车，北宋哲宗元祜初年（公开元1086-1089年）
我国又发明了闭环自动调节系统——水运仪象台。
大约经过七百年以后，在英国和俄国等资本主义国家内，开始将自动控制技术应用到近代工业中去。
此后随着近代工业技术的发展，自动控制技术也获得了突飞猛进的发展。
所有这些就是工程控制论产生的客观基础。
但是，仅仅有了生产实践，而没有把实践中具有共性的东西抽象出来，理论还不能形成。
要把自动控制技术中的普遍规律抽象出来，只有在其他学科，如数学、力学、物理学等发展起来以后
才有可能。
因此，控制理论的形成，只是近几十年的事。
控制理论一旦形成以后，反转过来又对自动化技术产生了巨大影响，并且也同时在生产实践和科学实
验中经受了考验。
毛主席说过“许多自然科学理论之所以被称为真理，不但在于自然科学家们创立这些学说的时候，而
且在于为尔后的科学实践所证实的时候”。
工程控制论正是经历了实践-理论-实践的过程，并且仍然在这个过程中不断地向前发展。
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编辑推荐

《工程控制论(上册)(第3版)》：中国科学技术经典文库·技术卷。
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