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内容概要

本书是“十一五”国家级规划教材。
教材以主流机型ISA/PCI总线工业控制机或IBM-PC系列微型计算机为控制工具，系统地阐述了计算机
控制系统的设计和工程实现方法。
全书共分9章，内容包括：计算机控制系统及其组成、计算机控制系统的典型型式、发展概况和趋势
；计算机控制系统的硬件设计技术；数字控制技术；常规及复杂控制技术；现代控制技术；先进控制
技术；计算机控制系统的软件设计技术；分布式测控网络技术；计算机控制系统设计与实现。
全书内容丰富，体系新颖，理论联系实际，系统性和实践性强。
　　本书可作为高等院校各类自动化、电子与电气工程、计算机应用、机电一体化等专业高年级本科
生的教材，也可供有关技术人员参考和自学。
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章节摘录

版权页：插图：整体调试的方法是自底向上逐步扩大。
首先按分支将模块组合起来，以形成模块子集，调试完各模块子集，再将部分模块子集连接起来进行
局部调试，最后进行全局调试。
这样经过子集、局部和全局3步调试，完成了整体调试工作。
整体调试是对模块之间连接关系的检查，有时为了配合整体调试，在调试的各阶段编制了必要的临时
性辅助程序，调试完结应删去。
通过整体调试能够把设计中存在的问题和隐含的缺陷暴露出来，从而基本上消除了编程上的错误，为
以后的仿真调试和在线调试及运行打下良好的基础。
（3）系统仿真在硬件和软件分别联调后，并不意味着系统的设计和离线调试已经结束，为此，必须
再进行全系统的硬件、软件统调。
这次的统调试验，就是通常所说的“系统仿真”（也称为模拟调试）。
所谓系统仿真，就是应用相似原理和类比关系来研究事物，也就是用模型来代替实际生产过程（即被
控对象）进行实验和研究。
系统仿真有以下3种类型：全物理仿真（或称在模拟环境条件下的全实物仿真）；半物理仿真（或称
硬件闭路动态试验）；数字仿真（或称计算机仿真）。
系统仿真尽量采用全物理或半物理仿真。
试验条件或工作状态越接近真实，其效果也就越好。
对于纯数据采集系统，一般可做到全物理仿真；而对于控制系统，要做到全物理仿真几乎是不可能的
。
这是因为，我们不可能将实际生产过程（被控对象）搬到自己的实验室或研究室中，因此，控制系统
只能做离线半物理仿真。
被控对象可用实验模型代替。
不经过系统仿真和各种试验，试图在生产现场调试中一举成功的想法是不实际的，往往会被现场联调
工作的现实所否定。
在系统仿真的基础上，进行长时间的运行考验（称为考机），并根据实际运行环境的要求，进行特殊
运行条件的考验。
例如，高温和低温剧变运行试验，振动和抗电磁干扰试验，电源电压剧变和掉电试验等。
2.在线调试和运行在上述调试过程中，尽管工作很仔细，检查很严格，但仍然没有经受实践的考验。
因此，在现场进行在线调试和运行过程中，设计人员与用户要密切配合，在实际运行前制定一系列调
试计划、实施方案、安全措施、分工合作细则等。
现场调试与运行过程是从小到大，从易到难，从手动到自动，从简单回路到复杂回路逐步过渡。
为了做到有把握，现场安装及在线调试前先要进行下列检查：1）检测元件、变送器、显示仪表、调
节阀等必须通过校验，保证精确度要求。
作为检查，可进行一些现场校验。
2）各种接线和导管必须经过检查，保证连接正确。
例如，孔板的上下游接压导管要与差压变送器的正负压输入端极性一致；热电偶的正负端与相应的补
偿导线相连接，并与温度变送器的正负输入端极性一致等。
除了极性不得接反以外，对号位置都不应接错。
引压导管和气动导管必须畅通，不能中间堵塞。
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编辑推荐
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