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前言

本书第一版自2007年9月出版以来，已在多所工科院校使用，并根据需要重新印刷多次，得到了兄弟院
校同行专家和老师们的充分肯定和大力支持。
近几年来，自动控制、电气工程和电子信息技术的飞速发展给“自动控制原理”课程赋予新的内涵，
相关专业在教学实践中对学生加强基础、拓宽专业和培养能力提出了新的要求，这些都促使本课程的
内容和体系不断地进行着调整和改革。
因此，编者感到有必要在第1版的基础上进行修订。
本次修订保持了原有的体系结构和简明的风格，吸收了国内外同类教材的优点；同时，融入了编者在
教学和科研过程中积累的一些新的体会和成果。
主要修改和补充内容说明如下。
在1.1节，增补了与自动控制技术发展相关的最新科技进展；在1.2和1.3节，修改了相关的控制系统方
框图，使实际物理系统与自动控制系统建立了一一对应关系，便于读者加深对自动控制系统组成要素
的直观理解；在2.4节，引入了一个直流电动机转速闭环控制系统的建模实例，进一步巩固从典型环节
到控制系统的分析与建模的综合训练；在3.2.2节，增补了三种典型输入信号与系统输出响应关系表，
使动态性能指标的表述更直观、易读；将第一版5.3.4节中的例题合并到5.4.1节中，使开环幅相频率特
性曲线绘制的讲解更加系统和完整；重写了奈奎斯特稳定判据这一部分的内容，使读者易于理解和接
受；在6.1节，强调了控制系统校正的概念；在7.1.1节，增补了线性系统与非线性系统特性比较表，便
于读者快速了解并熟悉线性系统与非线性系统的不同特点；将第一版7.2.3节中的“组合非线性环节的
描述函数”调整到7.2.2节，并增补了“自持振荡分析”内容；删除了第一版8.3.3节中z变换定理的证明
，避免了与“信号与系统”课程内容的重复；引用了部分新版参考文献，新增了部分重要参考文献；
修改和补充了部分习题；更正了第1版中图表、文字和计算中的一些错误和不妥之处。
参加本次修订的有吴怀宇、刘霞、谢勤岚、宋立忠、熊凌、廖家平、朱清祥、易天元，吴怀宇、廖家
平任主编。
借此次修订再版之际，对一直给予本书出版、再版以关怀和支持的“21世纪电气信息学科立体化系列
教材”编委会的各位专家、教授表示由衷的感谢。
对读者的支持谨致深深的谢意。
本书的修订得到了教育部“自动控制原理”国家精品课程（教高函［2008］22号）、“控制理论与应
用核心课程”国家教学团队（教高函［2009］18号）等建设项目的资助，在此表示衷心感谢。
由于作者水平有限，书中难免有疏漏和不足之处，敬请读者批评指正。
编著者
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内容概要

　　本书是为适应应用型本科电子信息科学类、仪器仪表类、电气信息类、自动控制类及电机类各专
业的教学需要而编写的。
在当今的社会生活中，自动控制技术已经广泛应用于工农业生产、交通运输、航空航天和国防建设等
各个领域，自动化控制装置无所不在。
特别是计算机技术的迅猛发展，使得一些高要求的控制方法得以实现，自动控制技术迅速普及。
可以说，自动控制技术对科学技术现代化的发展作出了重要贡献。
自动控制原理是自动控制技术的理论基础，是自动化及其相关专业的基础课。
随着自动控制技术在各个行业的广泛渗透，“自动控制原理”已经成为众多不同专业背景学生的必修
或者选修科目，其重要性可见一斑。
一般来说，控制理论分为以单输入单输出系统为研究对象的经典控制理论和以多输入多输出系统为研
究对象的现代控制理论。
经典控制理论是控制理论的基础，其理论与现代控制理论相通。
考虑到实际工程的需要以及相当一部分院校另外开设有“现代控制理论”课程的情况，本书只讲述经
典控制理论。
如果读者想学习现代控制理论的相关内容，可参阅相关书籍。
本书的主要特点是：注重基本理论与基本概念的阐述，语言文字力求通俗易懂，增加实例说明，使读
者更好地理解和掌握本书内容；各章中都结合书本内容介绍了运用Matlab分析与设计自动控制系统的
基本方法，使读者较容易掌握Matlab在控制工程方面的应用，从而满足21世纪科技发展的需要。
希望本书的出版有助于提高读者的理论联系实际的能力，为进一步学习相关知识打好坚实的理论基础
。
参与本书编写工作的有：武汉科技大学吴怀宇（编写第1章），江汉大学刘霞（编写第2章），中南民
族大学谢勤岚（编写第3章），海军工程大学宋立忠（编写第4章），武汉科技大学熊凌（编写第5章）
，湖北工业大学廖家平（编写第6章），长江大学朱清祥（编写第7章），武汉工程大学易天元（编写
第8章）。
本书经所有参编作者的商讨，由吴怀宇负责编写大纲的制定，并负责全书的组织和定稿。
本书在编写过程中参考了国内外大量专著、教材和文献（见参考文献），在此，本书编著者谨向有关
著作者致以衷心的感谢！
对于本书中存在的错误和不足之处，恳请读者批评指正。
21世纪电气信息学科立体化系列教材
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章节摘录

版权页：   插图：   一般地，假若距虚轴较远的闭环极点的实部与距离虚轴最近的闭环极点的实部的比
值大于或等于5，且在距离虚轴最近的闭环极点附近不存在闭环零点，则这个离虚轴最近的闭环极点
将在系统的过渡过程中起主导作用，称为闭环主导极点。
它常以一对共轭复数极点的形式出现。
 应用闭环主导极点的概念，常常可把高阶系统近似地看成具有一对共轭复数极点的二阶系统来研究。
需要注意的是，将高阶系统化为具有一对闭环主导极点的二阶系统时，要忽略非主导极点引起的过渡
过程暂态分量，而不是忽略非主导极点本身，这样，既能简化对高阶系统过渡过程的分析，同时又能
准确地反映高阶系统的特性。
 需要指出的是，应用闭环主导极点的概念分析、设计控制系统，虽能使分析和设计工作得到简化，且
易于进行，但必须满足应用闭环主导极点的条件，否则，高阶系统不能近似为二阶系统。
这时，高阶系统的过渡过程必须具体求解。
 3.6 线性定常系统的稳定性 稳定是控制系统的重要性能，也是系统正常工作的首要条件。
分析系统的稳定性，研究系统稳定的条件，是控制理论的重要组成部分。
 3.6.1 控制系统稳定性的概念与条件 一个稳定的系统在受到扰动作用后，都有可能会偏离原来的平衡
状态。
所谓稳定性，是指在扰动消除后，系统由初始偏差状态恢复到原平衡状态的性能。
对于一个控制系统，假设其具有一个平衡状态，如果系统受到有界扰动作用偏离了原平衡点，在扰动
消除后，经过一段时间，系统又能逐渐回到原来的平衡状态，则称该系统是稳定的。
否则，称这个系统不稳定。
 稳定性是控制系统自身的固有特性，它取决于系统本身的结构和参数，而与输入信号无关。
对于纯线性系统来说，系统的稳定性与初始偏差也无关，如果系统是稳定的，就称为大范围稳定的系
统。
但这种纯线性系统在实际中并不存在，人们所研究的系统大多是经过“小偏差”线性处理后得到的线
性系统，因此，用线性化方程来研究系统的稳定性时，就只限于讨论初始偏差不超过某一范围时的稳
定性，即“小偏差”稳定性。
由于实际系统在发生等幅振荡时的幅值一般并不很大，因此，这种“小偏差？
稳定性仍有一定的实际意义。
以下讨论的都是线性定常系统的稳定性问题，这种稳定性是指大范围的稳定性，但当考虑其所对应的
实际系统时，则要求初始偏差所引起的系统中诸信号的变化均不超出其线性化范围。
 控制理论中所讨论的稳定性都是指自由振荡下的稳定性，即系统输入为零、初始偏差不为零时的稳定
性，也就是讨论自由振荡是收敛还是发散的问题。
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编辑推荐

《21世纪电气信息学科立体化系列教材:自动控制原理(第2版)》编辑推荐：普通高等教育层“自动控制
原理”课程的教材，正在申评国家十二五规划教材，内容质量较好。

Page 12



第一图书网, tushu007.com
<<自动控制原理>>

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 13


