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前言

控制系统理论、计算方法与计算机技术的结合是当代控制理论发展的标志，因此在以MATLAB为代表
的软件平台上对控制系统进行分析、设计与仿真就成了控制工程师必须熟练掌握的重要知识与技能。
控制系统CAD及仿真是建立在古典控制理论、现代控制理论、计算方法、计算机技术等多方面知识上
的综合性学科，是一门综合性与实践性较强的专业课，灵活地掌握与运用它有助于我们深刻理解已学
过的有关课程内容，为今后从事控制系统领域的研究与开发工作提供坚实的基础。
本书是编者们对教学、实验与科研工作的总结，并在借鉴国内外控制领域专家、学者研究成果的基础
上编写而成的，在内容编排上具有如下几方面的特点：（1）将MATLAB的使用方法和程序设计以简
练的篇幅进行介绍，使得直接、快速地了解和掌握MATLAB软件平台成为可能，并采用由浅到深，由
易到难逐步深入的方式对MATLAB软件在控制系统中的应用进行讲解；（2）在古典与现代控制理论
的基础上，介绍在MATLAB软件平台上对系统进行分析和设计的方法。
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内容概要

本书从实训角度出发，以工程应用为背景，从控制系统的基本理论、MATLAB7控制系统工具箱的使
用方法、相关问题的分析与设计示例三个方面对自动控制系统设计与仿真进行了深入说明，同时书中
列举大量实例，尽量贴近工程实际，具有很强的代表性。
    本书内容深入浅出、图文并茂，可作为自动控制及其相关专业、机械设备与自动化专业或机电一体
化专业学生的教学参考用书，也可作为自动控制领域科技人员的参考用书。
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章节摘录

插图：1.算法的选择Simulink给出了多种仿真方法，如Runge-Kutta法、Adams法、Gear法、Euler法
、Linsim法等，在高版本的MATLAB中，又增加了其他的一些仿真方法。
需要说明的是，对于不同的仿真问题，需要按照系统的特性选择不同的仿真方法。
一般来说，Runge-Kutta法（包含rk23、rk45变步长方法）适合于高度非线性或不连续的系统，不适合
于刚性系统（既有快变特性又有慢变特性的系统）；Adarns法适合于非线性小、时间常数变化小的系
统；Gear法是专门用于刚性系统仿真的方法，但对非刚性系统仿真能力较差；Euler法比较差，尽量避
免使用；Linsim方法适合于近似线性的系统，对线性刚性系统有很大的优越性。
2.步长的控制Simulink使用最大步长和容许误差来确定步长的给定。
容许误差越大，仿真的精度越低，一般容许误差应当在O.1到1×10-6之间。
最大步长足够小，则仿真的精确度比较好，如果最大步长比较大，则对有些系统仿真结果可能不稳定
。
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编辑推荐

《自动控制与系统仿真实训指导》是由哈尔滨工程大学出版社出版的。
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