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内容概要

孙优贤、王慧主编的这本《自动控制原理》共分九章。
第一章概述自动控制系统的基本概念以及发展的历程；第二章较为全面地描述控制系统各单元的微分
方程、传递函数、方块图、状态空间等形式不一的数学模型和模型之间的关系；第三章讨论如何获取
控制系统的时域响应和时域性能指标，着重分析了二阶系统的特点；第四章说明了系统的稳定性与稳
态误差；第五章与第六章分别给出了根轨迹与频率特性两种图解分析方法；第七章则将连续时间控制
系统分析与综合的方法推广应用到线性离散时间控制系统；第八章阐述基于状态空间模型的线性系统
理论基础；第九章简单地介绍了非线性系统的基本概念、相平面分析法与描述函数法的基本知识。

《自动控制原理》立足自动控制的基础理论与概念，注意到知识的完整性与系统性。
因此，不仅可作为自动化类与电气信息类相关专业本科生、研究生相应课程的教材，而且还可以作为
广大从事自动控制人员教学、科研的参考书。
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章节摘录

　　“控制”是个常用词，在人们日常生活与工作中出现的频率非常高。
现代汉语词典对其所作的解释是：“掌握住对象不使其任意活动或超出范围；或使其按控制者的意愿
活动”。
在本教材中，“控制”往往是指通过对某个装置或生产过程的某个或某些物理量进行操作，以达到使
某个变量保持恒定或沿某个预设轨迹运动的一个动态过程。
例如，对房间室内温度与湿度、电机的转速、锅炉的压力、机器人的动作、航天器的发射轨迹等的控
制。
在这些控制问题中，房屋、电机、锅炉、机器人、航天器等被称为被控对象；室内温度与湿度、电机
转速、锅炉压力、航天器发射角度与速度等是控制的目的，称为被控变量（简称被控量）；人们在控
制过程中操纵的那些物理量则被称为控制变量（简称控制量）或操纵变量。
　　那么，什么是控制系统呢？
简单地说，就是为了达到某种“目标”设计并按照人们意愿予以实施的一套系统。
例如，城市道路交叉口的红绿灯信号控制系统控制着各个方向的车辆，保证城市交通的安全与通畅。
控制系统中的基本要素应该包含：①被控变量，也就是控制系统的目标；②被控对象；③检测传感器
，通过它知道被控对象当前状态；④控制器，体现设计者意愿的控制策略；⑤执行机构，实现控制目
标的手段，如果控制系统在启动工作之后不再需要人工干预而能自动地完成预先设置的任务，称该系
统是自动控制系统；否则为手动（或称人工）控制系统。
比如说，同为道路交叉口的交通系统，由交警指挥车辆通行是典型的人工控制系统；而若采用信号灯
自动控制，则为自动控制系统。
　　⋯⋯
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