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前言

　　目前，自动控制技术已广泛地应用于工农业生产、交通运输和国防建设。
指导自动控制系统分析和设计的控制理论也有了很大的发展，它的概念、方法和体系已经渗透到许多
学科领域，已经成为工科院校的一门重要的技术基础课程。
　　本书分为两篇。
第一篇分为九讲，概述了自动控制原理各部分的基本概念、基本理论和基本方法。
每讲包含两节，其中第一节“内容提要”简述了本讲的主要知识点，对这部分内容如果需要详细的了
解必须和教材相对应的章节配合使用；第二节“基本要求”，概括了学生应当掌握的教学要求；“重
点讲解”，则是本节的核心内容，汇集了编者在长期教学过程的一些心得和体会，有些内容可以作为
习题课、辅导课的素材。
第二篇是程鹏主编《自动控制原理》教材全部习题的解答，有的习题还提供了多种解法。
附录为六份自我检测练习题，它们均是曾经使用过的完整的试卷。
前三份试卷中的每份试卷给定练习时间为三小时；为了便于学生分阶段自我检测，后三份试卷分为上
、下两卷，每份试卷的给定时间为两小时。
　　本书可供电子信息科学类、仪器仪表类、电气信息类、自动控制类专业的学生使用，也可供其他
非控制类专业或成人教育、继续教育学生学习自动控制原理课程时参考，并可作为报考硕士研究生的
考生的复习参考书。
　　本书由程鹏、邱红专、王艳东合编，具体分工为：程鹏（第一篇和附录），邱红专（第二篇第一
至四章），王艳东（第二篇第五至九章）。
由于本书的内容多是在北京航空航天大学自动控制原理课程教学中长期积累而成的，除了前述同仁外
，还要感谢教研室的苏嫒老师和其他老师，他们的教学经验与教学积累对本书内容的形成起了重要的
作用。
　　本书在编写过程中参考了许多院校专家们编写的教材和习题集，在此表示感谢。
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内容概要

　　《自动控制原理学习辅导与习题解答》是根据高等工业院校自运控制原理课程大纲，配合程鹏主
编《自动控制原理》教材的教学要求编写的，同时也兼顾了大多数高等工业院校硕士研究生入学考试
的要求。
书中系统地归纳了自动控制原理的基本内容和分析、研究方法，包括系统数学模型的建立，分析系统
的时域法、根轨迹法和频率域方法；线性系统的校正设计；采样系统理论；非线性系统理论，包括相
平面法和描述函数法；状态空间方法基础。
全书以程鹏主编《 自动控制原理》教材的习题解答为主，此外还对自动控制原理的基本要求进行重点
讲解。
书中有多套模拟题，供学生自我检测时使用。
　　《自动控制原理学习辅导与习题解答》可作为在校本、专科生及成人教育、继续教育学生学习自
动控制原理的辅导教材，也可作为报考硕士研究生的考生的复习参考书。
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书籍目录

第一篇 内容提要、基本要求和重点讲解第一讲 拉普拉斯变换及其应用1.1 内容提要1.2 基本要求和重点
讲解第二讲 自动控制系统的数学模型2.1 内容提要2.2 基本要求和重点讲解第三讲 时域分析法3.1 内容
提要3.2 基本要求和重点讲解第四讲 根轨迹法4.1 内容提要4.2 基本要求和重点讲解第五讲 频率域方
法5.1 内容提要5.2 基本要求和重点讲解第六讲 控制系统的校正6.1 内容提要6.2 基本要求和重点讲解第
七讲 非线性系统理论7.1 内容提要7.2 基本要求和重点讲解第八讲 采样系统理论8.1 内容提要8.2 基本要
求和重点讲解第九讲 状态空间方法9.1 内容提要9.2 基本要求和重点讲解第二篇 《自动控制原理》习题
解答第一章 自动控制的一般概念第二章 自动控制系统的数学模型第三章 时域分析法第四章 根轨迹法
第五章 频率域方法第六章 控制系统的校正第七章 非线性系统理论第八章 采样系统理论第九章 状态空
间方法附录自我检测练习试卷一自我检测练习试卷二自我检测练习试卷三自我检测练习试卷四（上卷
，下卷）自我检测练习试卷五（上卷，下卷）自我检测练习试卷六（上卷，下卷）参考文献
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章节摘录

　　1、掌握由系统输入-输出的微分方程式、系统动态结构图、及简单物理模型图建立系统状态空间
模型（A，b，c，d）的方法；　　2、熟练掌握矩阵指数eat的计算方法，熟练掌握由时域和复数域求
解状态方程的方法，熟练掌握由动态方程计算传递函数的公式；　　3、正确理解可逆线性变换，熟
练掌握可逆线性变换前、后动态方程各矩阵的关系；　　4、正确理解可控性和可观测性的概念，熟
练掌握和运用可控性判据和可观性判据；　　5、熟练掌握可逆线性变换矩阵的构成方法，能将可控
系统（或是可观系统）通过可逆线性变换化为可控标准形（或是可观标准形），能将不可控系统（或
是不可观系统）通过可逆线性变换进行可控性分解（或是可观性分解）；　　6、正确理解对偶原理
，会将原系统的有关可观测性的问题转化为对偶系统的可控性问题来研究，或者将原系统的有关可控
性的问题转化为对偶系统的可观测性问题来研究；　　7、正确理解单变量系统零、极点对消与动态
方程可控、可观测的关系，熟练掌握传递函数的可控性标准形实现、可观性标准形实现、对角形实现
的构成方法；　　8、正确理解状态反馈对可控性，可观性的影响，正确理解状态反馈可任意配置闭
环极点的充要条件，能熟练地根据给定的期望闭环极点计算反馈增益阵；　　9、熟练掌握全维状态
观测器的公式和设计方法，熟练掌握由观测器得到的状态估计值代替状态值构成的状态反馈系统，由
于分离特性，可分别进行闭环极点配置和观测器极点配置；

Page 5



第一图书网, tushu007.com
<<自动控制原理学习辅导与习题解答>>

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 6


