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内容概要

　　《机械工程控制基础（第2版）》讲述了控制理论的基本原理及其在机械工程自动控制系统中的
应用。
全书共11章。
第1～8章为经典控制理论部分，主要介绍了自动控制的基本概念、控制系统在时域和频域中数学模型
的建立，分析了单输入单输出、线性、时不变系统的稳定性和稳态误差，阐述了线性控制系统的时域
分析法、频域分析法、根轨迹法及设计校正方法，每章均有工程实例分析；第9章为离散控制系统部
分；第10章为现代控制理论基础部分；第1l章为智能控制理论基础部分。
　　这本《机械工程控制基础（第2版）》可作为普通高等院校机械工程及自动化、机械电子工程、
机械设计制造及其自动化等专业的教材，也可供相关工程技术人员参考。
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编辑推荐

　　《机械工程控制基础（第2版）》对原书中的实例做了较大的修改，“工作台自动控制系统”这
个例子贯穿于第1～8章，讲述了学习本课程的目的和意义。
在第1章绪论中给出了“工作台自动控制系统”的基本结构和应该实现的自动控制目的和目标，突出
了学习本课程的必要性；在第2～8章中通过各章后面的例子让读者加深对各章内容的理解，明确各章
内容对一个自动控制系统的性能分析或系统设计所起的作用。
此外对原书中部分内容的详略做了调整。
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