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前言

随着科学技术的不断进步，电气工程与自动化技术正以令人瞩目的发展速度，改变着我国工业的整体
面貌。
同时，对社会的生产方式、人们的生活方式和思想观念也产生了重大的影响，并在现代化建设中发挥
着越来越重要的作用。
随着与信息科学、计算机科学和能源科学等相关学科的交叉融合，它正在向智能化、网络化和集成化
的方向发展。
教育是培养人才和增强民族创新能力的基础，高等学校作为国家培养人才的主要基地，肩负着教书育
人的神圣使命。
在实际教学中，根据社会需求，构建具有时代特征、反映最新科技成果的知识体系是每个教育工作者
义不容辞的光荣任务。
教书育人，教材先行。
机械工业出版社几十年来出版了大量的电气工程与自动化类教材，有些教材十几年、几十年长盛不衰
，有着很好的基础。
为了适应我国目前高等学校电气工程与自动化类专业人才培养的需要，配合各高等学校的教学改革进
程，满足不同类型、不同层次的学校在课程设置上的需求，由中国机械工业教育协会电气工程及自动
化学科教育委员会、中国电工技术学会高校工业自动化教育专业委员会、机械工业出版社共同发起成
立了“全国高等学校电气工程与自动化系列教材编审委员会”，组织出版新的电气工程与自动化类系
列教材。
这类教材基于“加强基础，削枝强干。
循序渐进，力求创新"的原则，通过对传统课程内容的整合、交融和改革，以不同的模块组合来满足各
类学校特色办学的需要。
并力求做到：1.适用性：结合电气工程与自动化类专业的培养目标、专业定位，按技术基础课、专业
基础课、专业课和教学实践等环节，进行选材组稿。
对有的具有特色的教材采取一纲多本的方法。
注重课程之间的交叉与衔接，在满足系统性的前提下，尽量减少内容上的重复。
2.示范性：力求教材中展现的教学理念、知识体系、知识点和实施方案在本领域中具有广泛的辐射性
和示范性，代表并引导教学发展的趋势和方向。
3.创新性：在教材编写中强调与时俱进，对原有的知识体系进行实质性的改革和发展，鼓励教材涵盖
新体系、新内容、新技术，注重教学理论创新和实践创新，以适应新形势下的教学规律。
4.权威性：本系列教材的编委由长期工作在教学第一线的知名教授和学者组成。
他们知识渊博，经验丰富，组稿过程严谨细致，对书目确定、主编征集、资料申报和专家评审等都有
明确的规范和要求。
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内容概要

本书介绍现代控制理论最基本的知识和方法，内容以线性系统理论基本知识为基础，以系统状态空间
描述、线性系统结构特性分析、线性定常系统状态反馈综合为重点，并适当介绍了非线性系统分析及
最优控制、最优估计的初步知识。
本书力求基本知识结构的完整，注重知识内容与物理概念的结合，并关注理论的工程应用，还融入
了Matlab及Simulink的应用。
    本书配有免费电子课件，欢迎选用本书作教材的老师登录www．cmpedu．com注册下载或发邮件
到wbj@cmpbook．com索取。
    本书较适用于“研究主导型”及“工程研究应用型”自动化类专业本科生，也可供其他相关专业本
科生或研究生及相关领域的工程技术人员使用。
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章节摘录

插图：“自动化”是现代化的显著标志之一，它可以理解为一个设备、一个系统或者一个过程采用一
系列特定的技术，在没有人参与或尽量少人参与的情况下实现预期目标的运行过程或运行状态。
其中所采用的技术就是自动控制技术，而这一技术的理论基础是自动控制理论。
自动控制系统是指能够实现“自动化”任务的设备，它是工程技术领域的人造系统。
通常自动控制系统是一个动态系统，即系统的输出不仅与同一时刻的输入有关，还与该时刻以前的积
累有关。
自动控制系统一般由控制器和控制对象组成，为了实现自动控制的目的，控制器要遵循一定的控制规
律，这就是自动控制理论所研究和阐述的内容。
自动控制理论从三个方面对自动控制系统进行研究和阐述：1.系统的模型系统是一个广义的概念，它
无处不在、无时不有，大到宇宙、小到一个原子都可以看做系统。
系统物理形态的多样性要求在研究具体系统时能抛开它的物理属性，而用一种抽象化的表示，即称为
系统模型的形式表示出来。
通常，可以把一个动态系统所处的状态分为运动和静止两种，运动状态是指系统中变化的量尚处于变
化过程的状态，而静止状态是指系统中的变量已达到某一定值并不再变化的状态。
各种系统的动态和静态都会满足一定的规律，如果这些规律可以用数学方程式的形式表示出来，就得
到系统的数学模型。
从形式化的角度来看，系统的数学模型只描述了系统中各个变量之间的相互关系，而完全不再理会它
们的物理特征，如一个机械一力学系统和一个电网络系统可以用同一个数学方程式描述。
自动控制系统中较受关注的是系统的动态，所以描述系统动态的动态方程是控制理论研究的主要对象
。
2.系统的分析已知一个自动控制系统的结构组成，即给出了表示系统运动规律的数学模型，研究这个
自动控制系统具有什么样的特性，是自动控制理论所研究的第二方面的问题，即系统的分析。
3.控制系统的综合已知对控制系统性能指标的要求，确定控制系统应具有怎样的结构组成才能满足该
要求，这是系统分析的逆命题。
因为自动控制系统中被控对象、测量环节等都是确定的，可变的只有控制环节，所以控制系统所应具
有的结构组成只能落实到控制环节中实现。
这时也可以理解为控制器应采用什么样的控制规律去满足控制系统的性能指标要求。
这就是控制器的设计问题，它是自动控制系统设计的基础。
这里要说明的是，自动控制理论所关注的是控制器应具有什么样的形式（主要指应具有什么样的数学
描述），而不关心它的具体物理实现，例如采用什么样的电路，由哪些元器件组成，这些元器件如何
布排等，所以称之为“综合”比“设计”更合适。
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编辑推荐

《现代控制理论》为普通高等教育电气工程与自动化类“十一五”规划教材
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