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内容概要

本书是根据全国高等学校“机械制造工艺及设备”专业教学指导委员会制订的“机械控制工程基础”
课程大纲编写的。
并推荐作为机械类各专业的教材。
全书共七章：绪论；物理系统的数学模型及传递函数；瞬态响应及误差分析；频率特性分析；系统的
稳定性；系统的综合与校正；系统辨识简介及附录拉氏变换。
    本书力求讲清基本概念，并以适当的机械系统例子引导学生如何结合机械工程的实际，为将来运用
控制理论解决机械及机械电子工程中实际问题打下基础。
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章节摘录

版权页：插图：控制对象就是控制系统所要操纵的对象，它的输出量即为系统的被控制量，例如，数
控机床的工作台等。
从动力学的角度来理解，也可认为控制对象是负载，或是工作台上的负载。
校正元件它不是反馈控制系统所必须具有的。
它的作用是改善系统的控制性能。
以上介绍了系统的基本组成。
以下介绍名词术语。
输入信号（输入量、控制量、给定量）从广义上指输入到系统中的各种信号，包括扰动信号——这种
对输出控制有害的信号在内。
一般来说，输入信号是指控制输出量变化规律的信号。
各种典型的输入信号将在以后的章节中介绍。
输出信号（输出量、被控制量、被调节量）输出是输入的结果。
它的变化规律通过控制应与输入信号之间保持有确定的关系。
反馈信号输出信号经反馈元件变换后加到输入端的信号称反馈信号。
若它的符号与输入信号相同者，叫正反馈，反之，叫负反馈。
主反馈一般是负反馈，否则偏差越来越大，系统将会失控。
系统中的局部反馈，主要用来对系统进行校正等，以满足控制某些性能要求。
偏差信号为输入信号与主反馈信号之差。
误差信号指输出量实际值与希望值之差。
常常希望值是系统的输入量。
须注意，误差和偏差不是相同的概念。
只有当系统的输出量不是部分的而是全部的反馈时，误差才等于偏差。
扰动信号人为的激励或输入信号，称为控制信号。
偶然的无法加以人为控制的信号，称为扰动信号或干扰信号。
根据产生的部位，分内扰与外扰。
扰动也是一种输入量，一般对系统的输出量将产生不利的影响。
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编辑推荐

《机械控制工程基础》是高等学校试用教材之一。
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