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内容概要

　　 本书主要介绍控制系统的仿真方法及MATLAB语言的应用。
全书共7章，第1章介绍了仿真技术的定义、分类和应用；第2章主要介绍MATLAB与Simulink基础；第3
章讲解控制系统的数学描述及建模；第4章介绍连续系统的离散化方法；第5章通过实例描述了控制系
统的时频分析法及根轨迹法；第6章主要介绍控制系统的校正；第7章详细讨论用MATLAB实现控制系
统的状态空间设计法。
    本书可作为理工科高等院校研究生、本科生教学用书，也可作为工程技术人员的参考书。

Page 2



第一图书网, tushu007.com
<<控制系统仿真及MATLAB语言>>

书籍目录

第1章  概论　1.1  仿真技术概述　　1.1.1  仿真的定义和分类　　1.1.2  仿真过程　1.2  数字仿真软件
　1.3  仿真技术的应用与发展　　1.3.1  仿真技术的应用　　1.3.2  仿真技术的发展趋势　习题第2章 
MATLAB与Simulink基础　2.1  MATLAB简介　2.2  基本语句结构　　2.2.1  变量　　2.2.2  向量运算　2.3
 基本矩阵运算　　2.3.1  矩阵输入　　2.3.2  矩阵运算　　2.3.3  矩阵操作　2.4  绘图　　2.4.1  二维图形
的绘制　　2.4.2  三维图形的绘制　2.5  数据处理　　2.5.1  多项式处理　　2.5.2  曲线拟合与插值　
　2.5.3  数据分析　2.6  MATLAB编程　　2.6.1  条件语句与循环语句　　2.6.2  M文件及M函数的编写与
运行　2.7  Simulink基础　　2.7.1  Simulink的启动　　2.7.2  Simulink的模块库介绍　　2.7.3  Simulink模
型的建立及对模型的处理　　2.7.4  Simulink仿真的参数设置　习题第3章  控制系统的数学描述及建模
　3.1  连续系统的数学模型　　3.1.1  微分方程形式　　3.1.2  传递函数形式　　3.1.3  零极点增益形式　
　3.1.4  部分分式形式　　3.1.5  状态方程形式　　3.1.6  非线性系统的线性化　3.2  控制系统的模型转换
　　3.2.1  传递函数形式与零极点增益形式之间的转换　　3.2.2  传递函数形式与部分分式展开形式之
间的转换　　3.2.3  状态方程形式与传递函数形式或零极点增益形式之间的转换　　3.2.4  系统的对角
化与约当化　　3.2.5  系统转换为能控标准型　　3.2.6  系统转换为能观标准型　　3.2.7  对象数据类型
描述　3.3  控制系统建模实例　　3.3.1  直流电动机系统建模　　3.3.2  汽车半主动悬架动力学模型　
　3.3.3  过热蒸汽温度控制系统的建模　　3.3.4  单级倒立摆数学模型的建立　习题第4章  连续系统的
离散化方法　4.1  常微分方程的数值解法　　4.1.1  数值求解的基本概念　　4.1.2  欧拉法　　4.1.3  龙
格-库塔法　　4.1.4  微分方程数值解的MATLAB实现　4.2  数值算法的稳定性及选择原则　　4.2.1  数
值算法的稳定性　　4.2.2  数值算法的选择原则　4.3  数值算法中的“病态”问题　　4.3.1 “病态”微
分方程　　4.3.2 “病态”系统的仿真方法　4.4  连续系统状态方程的离散化　习题第5章  控制系统的
时频分析法　5.1  控制系统时域分析　　5.1.1  时域响应概述　　5.1.2  时域分析常用MATLAB函数　5.2
 控制系统频域分析　　5.2.1  频率响应概述　　5.2.2  频域分析常用MATLAB函数介绍　5.3  根轨迹法　
　5.3.1  根轨迹的基本概念　　5.3.2  根轨迹的绘制　　5.3.3  利用根轨迹法分析控制系统　习题第6章  
控制系统的校正　6.1  校正基础知识　　6.1.1  校正的结构形式　　6.1.2  性能指标　　6.1.3  串联校正的
分类　　6.1.4  校正的分析方法　　6.1.5  PID校正　6.2  频率特性设计法　　6.2.1  相位超前校正　
　6.2.2  相位迟后校正　6.3  根轨迹设计法　　6.3.1  Rltool设计　　6.3.2  根轨迹校正方法　6.4  PID校正
　　6.4.1  常规PID校正方法　　6.4.2  Ziegler-Nichols方法　6.5　 迟后系统的校正　　6.5.1  大林控制算
法　　6.5.2  Smith预估控制器　习题第7章  控制系统的状态空间设计法　7.1  极点配置　　7.1.1  单输入
系统的极点配置　　7.1.2  极点配置实例分析　7.2  观测器设计及实例分析　7.3  基于观测器的状态反
馈控制器设计及实例分析　7.4  线性二次型最优控制器设计及实例分析　习题附录A  MATLAB常用函
数参考文献

Page 3



第一图书网, tushu007.com
<<控制系统仿真及MATLAB语言>>

章节摘录

第1章 概论1.1 仿真技术概述计算机仿真技术是近几十年发展起来的一种综合性实验技术，它建立在系
统科学、系统建模、控制理论、计算机技术及计算方法等学科的基础上，对系统设计、研究和决策提
供了一种先进而有效的手段，并已被广泛应用于工程及非工程领域，取得了显著的社会效益和经济效
益。
1.1.1 仿真的定文和分类仿真是用模型（物理模型或数学模型）代替实际系统进行实验和研究的一种方
法。
为使仿真的结果能被实际证实真实可靠，仿真所遵循的基本原则是相似原理，包括几何相似、环境相
似和性能相似。
仿真可以按不同的原则分类。
1.按模型的类型分类按所用模型的类型可分为物理仿真、数学仿真和数学一物理仿真。
1）物理仿真物理仿真应用几何相似原理，制作一个与实际系统相似但几何尺寸较小的物理模型（如
把飞机模型放在与气流场相似的风洞中）进行实验研究。
物理仿真的优点是能最大限度地反映系统的物理本质，具有直观性强和形象化的特点。
它的缺点是构造物理模型所需的费用高、周期长、技术复杂。
另外，在物理模型上做试验，修改模型的结构及参数困难，实验限制条件多，容易受到环境条件的干
扰。
2）数学仿真数学仿真应用性能相似、环境相似的原理，按照真实系统的数学关系，建立系统的数学
模型，并在计算机上进行实验研究。
数学仿真的特点是制作模型比较经济，修改参数方便，周期短，但形式抽象、直观性差。
3）数学一物理混合仿真在某些系统中，把数学模型与物理模型或实物连接在一起进行实验，即将系
统的一部分建立数学模型，并放到计算机上，而另一部分构造其物理模型或直接采用实物，然后将它
们连接成系统进行实验，这种形式的仿真就称为数学一物理混合仿真或半实物仿真。
这种仿真具有数学与物理仿真的共同优点，当然费用也必将大大增加。
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编辑推荐

《控制系统仿真及MATLAB语言》可作为理工科高等院校研究生、本科生教学用书，也可作为工程技
术人员的参考书。
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