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前言

截至2009年底，为了满足国内行业对“宽口径”人才培养的迫切需要，全国已经有一百多所院校设置
了“过程装备与控制工程”专业，以服务过程工业为宗旨，围绕过程装备与控制技术以及系统集成技
术开展教育教学工作。
新的形势对该专业教学教材建设也提出了更新更高的要求。
随着对本学科发展规律的深入了解，以及教学改革的不断深入开展，许多过程装备与控制工程专业在
基础课阶段给学生开设了自动控制原理的课程。
但是，如何将理论与应用紧密联系起来，培养学生的应用能力，以适应控制技术及应用飞速发展的形
势，需要在掌握基本理论的基础上，增加学生对过程装备控制技术的软硬件知识的理解和掌握。
基于此，立足于加强学生的能力培养、拓展知识面、了解新技术发展趋势，编者根据多年的教学经验
和体会编写了《过程控制装置及系统设计》这本教材。
本教材的章节共划分为七章。
每章按照以下模块进行了材料组织编写：（1）教学目标，简单介绍了各章要通过教学让学生掌握的
要点。
（2）教学要求，列出了各章主要知识点所占权重百分数，供教师教学和学生学习时参考。
（3）引例，类似于前言的方式为该章内容做一引子。
（4）正文部分，系统介绍相关知识。
（5）应用案例，在正文穿插部分应用案例加深对知识的理解。
（6）特别提示，对知识难点做特别提示，在学习中引起重视。
（7）知识链接，作为课外知识延伸提供给读者，为有兴趣的同学提供更多的参考。
（8）小结，对各章内容做一简单小结。
（9）复习思考题，这一部分给出了练习题，供读者加强练习，以加深对相应章节知识的掌握。
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内容概要

本书比较系统地介绍了过程控制装置及其设计的基本概念及步骤，主要内容包括过程自动控制的基本
概念，过程控制系统设计的基本步骤，被控对象的动态特性的捕述和建模以及各种动态特性的实验测
定，常规过程控制装置包括典型变送器、控制器和执行器的工作原理，单回路控制系统及其参数的整
定方法，常用的以前馈、串级、比值、均匀、选择性控制系统为主的复杂控制系统原理，计算机控制
系统构成。
同时，介绍了现场总线系统、工业以太网以及智能无线仪表与网络以及软测量等新知识点，还对自动
控制系统的一些典型应用做了详细介绍。
    本书既可供高等学校过程装备与控制丁程专业的专业课教学使用，也可以作为该专业在教改中进行
课程设计的参考书，还可以为能源系统及自动化、化学工程、环境工程等相关专业提供参考。
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章节摘录

插图：系统辨识法是以黑箱模型为研究对象，在输入不同信号时，研究对象的输出响应信号与输入激
励信号之间的关系，从而建立研究对象的数学模型。
该方法的特性之一是对于复杂对象更为有效。
系统辨识过程中通常采用实验法实现建模过程。
实验法可分为加专门信号与不加专门信号两种。
加专门信号的方法就是在实验过程中改变研究的输入量，对其输出量进行数据处理就可以求得数学模
型。
不加专门信号实验法则利用系统在正常操作时所记录的信号，进行统计分析来求得系统的数学模型。
由于不加专门信号精度较差，只能定性地反映系统的数学模型，一般采用加专门信号的实验法。
专门信号通常可分为时间域信号，如阶跃信号、脉冲信号等和频域信号，如正弦波、梯形波等以及随
机信号，如白噪声、伪随机信号等几种。
1.阶跃干扰法当对象处于稳定状态时，施加一个阶跃信号到输入端，记录输出端的变化曲线。
其优点是操作简单，阶跃信号容易获得。
比如，当输入量是流量时，只要将阀门开度突然变化一定幅值并保持不变即可，而不需要另外的信号
发生器。
2.矩形脉冲法一般情况下，简单的阶跃干扰法可以满足动态特性测定的要求。
但是，当过程长时间处于较大干扰信号作用下时，该方法就不合适，因为被控变量的变化幅值可能超
出实际生产所允许的范围，不能保证产品的产量和质量。
这时可用矩形脉冲法进行实验。
在某个时刻施加一个阶跃干扰之后，在下一时刻再施加一个幅值相同但方向相反的阶跃干扰即将矩形
脉冲信号作为过程的输入信号。
与阶跃干扰法相比，干扰时间较短，幅值较大，可以获得高的实验精度。
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编辑推荐

《过程控制装置及系统设计》：全国高等院校过程装备与控制工程专业系列规划教材

Page 7



第一图书网, tushu007.com
<<过程控制装置及系统设计>>

版权说明

本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问:http://www.tushu007.com

Page 8


