
第一图书网, tushu007.com
<<线性控制系统工程>>

图书基本信息

书名：<<线性控制系统工程>>

13位ISBN编号：9787302107620

10位ISBN编号：7302107629

出版时间：2005-6

出版时间：清华大学出版社

作者：德赖斯

页数：554

译者：金爱娟等

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 1



第一图书网, tushu007.com
<<线性控制系统工程>>

内容概要

本书的定位是要为机械工程、电机工程、电子工程、计算机工程等非控制工程专业的本科生提供一本
内容适度、实用性强和学时较少的控制理论教材。
内容覆盖了经典控制理论和现代控制理论的基础部分，方法包括子频率响应法、根轨迹法和状态空间
法。
本书已被美国多所知名大学采用作为电子工程等专业的本科层次的控制理论教材或主要教学参考书。
    本书的主要特点是，从非控制工程专业本科生对控制理论的需求和教学学时相对要少的实情出发，
在体系结构和内容安排上作了富有新意的改革。
例如，破除章节式结构、设立专题；破除按一个结论引入例子的惯例，增加自不同专业背景的研究案
例。
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章节摘录

书摘“Linear Control Systems Engineering”是一本不可多得的好教材，内容新颖，题材广泛，结构别具
一格，分析透彻生动，理论紧密联系实际，目前已被美国多所知名大学作为本科层次的控制理论教材
或主要教学参考书。
该原版教材作为首批《国际知名大学原版教材——信息技术学科与电气工程学科系列》之一，已由清
华大学出版社出版，并在国内多所高校的自动控制理论双语教学中得到了应用。
为了在国内高校教学中进一步推广和普及该书，促进高校教学的国际化进程，译者在两年多自动控制
理论双语教学基础上，将教学过程中不同章节的翻译手稿做了进一步的整理和修改，汇总为本书。
    本书最大的特点是将理论与工程实践紧密联系在一起。
书中的例题和习题引入了大量的实际控制系统，特别是在最后部分专门给出了7个不同专业领域的控
制系统设计案例，这些系统的类型实际多样，设计方法的选择各不相同，所应用的知识综合灵活，非
常有利于读者深入理解控制科学的基本理论和基本方法，并将所学知识应用到实际系统的工程设计中
。
    若将本书与原版教材相结合进行学习，可以提高读者专业英语水平和英文科技文献的阅读能力。
    本书适用于普通高等院校控制类专业本科生，对自动控制课程有较高要求的非控制类本科生和研究
生作为教材或参考书之用，也可供相关领域的工程师和技术人员作为自学参考之用。
本书的第26～29单元由上海理工大学电气工程学院的李少龙翻译，第30～32单元由广东省电信公司广
州市分公司的李航天翻译，其余部分由广东工业大学自动化学院的金爱娟博士翻译。
南京理工大学的杨成梧教授对本书进行了审阅。
全书由金爱娟博士进行统稿。
    本书在翻译过程中得到了清华大学出版社、广东工业大学教务处和自动化学院以及其他老师的大力
支持和帮助。
清华大学出版社的王一玲老师、广东工业大学自动化学院的邓则名副教授和陈林康副教授对本书的翻
译提出了很多宝贵的意见和建议。
另外，还有几名硕士研究生和本科生在翻译过程中做了很多具体工作。
在此，译者对这些单位和个人表示衷心的感谢！
    原版教材中有个别错误，译者已经做了纠正。
由于译者的水平所限，错误和不当之处在所难免，敬请读者批评指正。
若有什么宝贵意见和建议也请直接和译者联系，电子信箱是ajjin@126.com。
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