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内容概要

《普通高等学校"十二五"规划教材:控制工程基础教程》重点讲述了经典控制理论的基础知识。
全书共分7章，包括绪论、拉普拉斯变换、控制系统的数学模型、时域响应、误差分析、频率响应分
析、控制系统设计与校正。
《普通高等学校"十二五"规划教材:控制工程基础教程》重点突出，推理严谨，行文流畅简洁，是在参
考了大量最新版本的国内外教材的基础上，并结合作者多年授课经验编写而成的。
书中除配有适量例题外每章都配有适量的习题，以帮助读者掌握理论要点。
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6.2.4频率特性的表示方法 6.3系统的极坐标图 6.3.1典型环节的极坐标图 6.3.2开环系统的极坐标图——极
坐标图的一般形式 6.3.3用MATLAB作极坐标图 6.4系统的对数坐标图 6.4.1引言 6.4.2典型环节的伯德图
6.5系统开环的伯德图 6.5.1系统开环伯德图绘制方法和步骤 6.5.2最小相位系统和非最小相位系统 6.5.3
用MATLAB绘制伯德图 6.6奈奎斯特稳定判据 6.6.1理论关键点 6.6.2奈奎斯特稳定判据的数学基础 6.6.3
映射定理在闭环系统稳定性分析中的应用 6.6.4奈奎斯特稳定性判据 6.6.5奈奎斯特稳定判据实例 6.6.6复
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6.8.4等M圆和等Ⅳ圆的应用 6.8.5尼柯尔斯曲线 6.8.6非单位反馈系统的闭环频率响应 6.9频域指标与时域
指标的关系 6.9.1控制系统的性能指标 6.9.2伯德图的形状对系统性能指标的影响 第7章控制系统设计与
校正 7.1概述 7.1.1设计与校正的概念 7.1.2性能指标 7.1.3校正方法 7.1.4校正方式 7.2串联校正装置的结构
和特性 7.2.1超前校正装置 7.2.2滞后校正装置 7.2.3滞后一超前校正装置 7.3基于频率响应法的串联校正
设计 7.3.1引言 7.3.2串联超前校正 7.3.3串联滞后校正 7.3.4串联滞后一超前校正 7.3.5三种校正装置的比较
7.4反馈校正和复合校正 7.4.1反馈校正 7.4.2反馈校正设计 7.4.3复合校正 7.5PID控制器及串联校正 7.5.1引
言 7.5.2PID有源校正装置 7.5.3基于PID串联的设计方法 附录常用函数的拉普拉斯变换和Z变换表 参考文
献
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章节摘录

版权页：   插图：   奈奎斯特稳定判据是控制理论中的重要稳定判据。
由于缺乏直观性，常使读者感到困惑不解，作一些补加性说明是必要的。
 （1）闭环系统稳定的充要条件是特征方程F（s）=1+G（s）H（s）=0的零点即闭环极点不得位于S平
面右半平面（具有正实部）。
奈奎斯特稳定判据是首先假设系统可能不稳定，即通过排除不稳定性而判明稳定的。
 （2）假设F（s）=1+G（s）H（s）在S右半平面有Z个零点和P个极点，则F（s）=1+G（s）H（s）对
原点（0，j0）包围次数N=Z—P，F（s）对原点（0，j0）包围次数即是G（s）H（s）对（—1，j0）点
的包围次数。
 （3）闭环系统稳定的条件是Z=0，这时有N=—P；对于开环稳定的系统（G（s）日（s）在S平面右半
平面无极点，即P=0），G（s）H（s）的奈奎斯特曲线不包围（—1，j0）点系统是稳定的，包围（
—1，j0）点系统则是不稳定的。
 （4）当开环系统不稳定时（G（s）H（s）在S平面右半平面有极点），闭环系统不一定不稳定，稳定
的条件是N=—P，即G（s）H（s）的奈奎斯特曲线按逆时针方向包围（—1，j0）点P次，否则系统是
不稳定的。
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编辑推荐

《普通高等学校"十二五"规划教材:控制工程基础教程》可作为高校机械类、机电类及相关专业本科生
教材，也可供工程技术人员作参考。
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