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内容概要

　　《普通高等院校“十二五”规划教材：控制工程基础》围绕经典控制理论内容展开，按照系统数
学模型、系统分析方法和系统校正三个部分介绍自动控制系统的基本概念、原理和分析方法。
内容主要包括线性连续系统的时域和频域控制理论，如建立数学模型、稳定性分析、动稳态性能分析
及校正设计方法等。
另外也介绍了非线性系统的基本分析方法。
本书着重介绍了控制系统基本分析、设计方法，列举了较多的例题，习题基本附有答案，以方便学生
自学。
　　本书可以作为高等学校机械、材料、航空宇航等非控制类专业本科生的教材，也可供相关工程技
术人员学习参考。
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章节摘录

版权页：   插图：   （5）振荡次数N：指在调整时间ts内，输出量在稳态值上下摆动的次数。
 稳态性能指标用稳态误差表示，是系统的控制精度的一种度量，通常在阶跃信号、斜坡信号和加速度
信号作用下进行测定或计算。
在稳态（时间趋于无穷大）时，如果系统的输出量不等于输入量或输入量的函数，则说明系统存在误
差。
 以上性能指标中，最大超调量和振荡次数反映了系统过渡过程的平稳性，调整时间反映了系统的快速
性，而稳态误差反映了系统的准确性。
一般来说，对于控制系统我们总希望具有平稳、准确和快速的性能，也就是希望超调量小一些，振荡
次数少一些，调整时间短一些，稳态误差小一些。
但在后面的学习过程中就会发现，这些性能往往相互矛盾，只能针对具体的系统而有所侧重。
 3.2 稳定性分析 稳定性是控制系统能完成控制任务的首要前提，如果一个控制系统是不定的，系统就
无法正常工作，也就谈不到准确性和快速性问题。
因此，稳定性分析是控制理论最重要的组成部分之一。
 3.2.1 稳定的概念及稳定的充分必要条件 1.稳定的基本概念 控制系统在工作的过程中，常常会受到内部
或外部的各种干扰，如环境温度的变化、各种电磁干扰及负载的变化等。
如果系统在干扰作用的情况下，偏离了原来的平衡状态，当扰动消失后，经过一定的时间，系统又能
恢复到原来的平衡状态，则系统是稳定的；如果系统在扰动消失后不能恢复到原来的平衡状态或离平
衡状态越来越远，则系统是不稳定的。
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编辑推荐

《普通高等院校"十二五"规划教材:控制工程基础》着重介绍了控制系统基本分析、设计方法，列举了
较多的例题，习题基本附有答案，以方便学生自学。
《普通高等院校"十二五"规划教材:控制工程基础》可以作为高等学校机械、材料、航空宇航等非控制
类专业本科生的教材，也可供相关工程技术人员学习参考。
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