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前言

本书是普通高等教育“十一五”国家级规划教材，是为适应机械类专业学生学习控制理论而编写的，
也适用于对控制理论有兴趣并希望尽快掌握其基本内容的工程师、学生等对象。
控制理论自建立以来，经历了经典控制论、现代控制理论、智能控制理论等阶段，并且不断地与新理
论、新技术相结合，始终保持着旺盛的生命力。
随着现代科技的发展，控制理论已经渗透到国民经济的各个方面，在机械工程领域，控制理论更是得
到了广泛的应用。
针对机械行业的特点与要求，考虑到机械专业学生的特点，在总结多年教学经验的基础上，借鉴国内
外同类优秀教材的经验，与多家院校教师合作，组织编写了这部教材。
本书覆盖了经典控制理论的基本内容，同时也为进一步掌握现代控制理论准备了基本知识。
建立数学模型是掌握控制理论的难点之一，本书不仅在数学模型建立部分主要讲述了机械系统建模方
法，还在各章实例分析中，采用大量的与实际生活及现代科技密切相关的实例，以期引起读者的广泛
兴趣，使读者在充分阐述建立数学模型的思想与方法的同时，深刻领会控制理论应用的普遍性与重要
性。
本书在理论阐述方面力求简洁扼要，同时在对系统进行分析与设计时，不拘泥于模型的形式，针对问
题，将时域、状态空间以及频域等各种形式的模型自如运用于系统分析中。
本书将运用MATLAB语言进行系统性能分析的思想融入各个章节之中。
由MATLAB生成的图形使所要阐述的问题形象化、数字化，一些简单但费时的数学运算可以利
用MATLAB来完成，在充分利用这一数学工具的同时，更加深刻理解控制理论的各种概念与设计思想
。
本书的各个章节之间的独立性较强，可以根据实际需要进行选择。
由于计算机技术越来越广泛地应用于实际工业系统中，因此状态空间理论与离散系统的知识的掌握就
不可避免，这两部分的内容可以根据实际情况选择自学。
本书所需学时数可以在40-64学时之间酌情选择。
本书由张若青、罗学科、王民主编。
参加本书编写的有：樊瑞（第1章）、罗学科（第2章）、张若青（第3—5章、第8章）、胡敦利（第6
章）、王民（第7章）、徐继宁（第9章、第10章）。
全书由张若青修改定稿。
本书由北京航空航天大学博士生导师裘丽华教授审阅，她对本书提出了许多宝贵意见，在此表示衷心
的感谢。
由于编者水平所限。
书中难免有不少缺点和错误，敬请广大读者与专家批评指正。

Page 2



第一图书网, tushu007.com
<<控制工程基础及MATLAB实践>>

内容概要

　　《控制工程基础及MATLAB实践》包括控制理论的基本概念、控制系统的时域建模、频域描述、
时域分析、反馈控制系统性能、根轨迹分析、频域分析发、控制系统设计、状态空间基础以及线性离
散系统分析等基本内容。
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章节摘录

插图：1.1 引言控制理论是研究自动控制共同规律的技术科学，而所谓自动控制，是指在没有人直接参
与的情况下，利用控制装置使被控对象自动地按照预定的规律运行和变化。
在工程技术与科学的发展过程中，控制理论发挥着至关重要的作用。
除了在空间飞行器、导弹导航系统以及机器人中扮演的重要角色以外，在现代制造工业、工业过程控
制等领域，控制理论的作用也越来越重要。
例如，数控机床加工工具的数字控制，轿车与卡车的设计、压力、温度、湿度、流量等过程变量的控
制，都离不开控制理论。
控制理论与实践发展的结果是获得具有最优性能的控制系统、提高生产率、减轻手工劳动强度，因此
越来越多的科学家与工程师需要更好地掌握这一领域的知识。
控制理论建立在反馈理论与线性系统分析的基础上，集成了网络及通信理论的一些概念，因此该理论
并不限于某一特定的工程领域，而是可以应用在航空、航天、化学、机械、环境、电子工程等诸多领
域。
同时，由于一个控制系统通常包括电子、机械、化学等元件，故而控制理论还是一门跨学科的基础理
论。
线性系统理论所假定的，构成系统的元件的输入、输出之间存在因果关系，是控制系统进行系统分析
的基础。
一个元件或过程如果可控，如图1.1 所示，输入作用于过程（或系统），使系统产生相应的输出。
这种输人、输出之间的关系既表示了过程的因果关系，也表明如果给予一个系统或过程输入信号，就
可以产生输出信号，当然经常需要功率放大装置，如图1.2 所示。
这种利用驱动装置直接对过程进行控制、所有信号单向传递、不存在信号回馈（或称反馈），即输出
对输入没有反作用的控制系统，称为开环控制系统。
图1.2 开环控制系统与开环控制系统相反，闭环控制系统利用输出量的测量值，使之与理想输出进行比
较，这时输出量的测量值即为反馈信号，简单闭环控制系统原理如图1.3 所示。
闭环控制系统就是通过比较，将输出量与理想输出量之间的差值作为控制信号，作用于控制器与过程
，即输出信号反过来影响控制输入信号，构成了输出信号的反馈（负反馈），形成了一个闭环控制系
统，因此又称为反馈控制系统。
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编辑推荐

《控制工程基础及MATLAB实践》是王民等编写的，由高等教育出版社出版。
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