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内容概要

《自动控制原理》的编写历时近二年，期间正值“国家中长期教育改革和发展规划纲要（2010-2020）
”制定之际，而《自动控制原理》正是为“十二五”规划及今后约8年期间的教学改革需要而编写的
本科生自动化专业核心基础课教材。从这一点看，《自动控制原理》的编写工作切合了国家规划今
后10年教育改革和发展的主题。
《自动控制原理》系统地阐述了自动控制理论的基本概念、原理，以及自动控制系统的经典分析和校
正设计方法。全书分3部分，共计9章：第一部分为反馈控制系统的建模、稳定性与特性，由第1章绪论
、第2章控制系统的数学模型和第3章控制系统的稳定性及特性组成；第二部分为线性控制系统的分析
与校正，由第4章线性控制系统的时域分析、第5章根轨迹分析法、第6章频率特性分析法和第7章线性
控制系统的校正组成；第三部分由第8章线性离散控制系统和第9章非线性控制系统组成。作为教材，
《自动控制原理》各知识单元的讲授分3个层次：熟练掌握、掌握和了解。经过分层次教学的实践，
推荐的教学时数为踟学时。
《自动控制原理》在内容编排上面向宽口径的自动化专业，力求与时俱进地进行教材改革实践与创新
。主要特色加下。
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作者简介

胥布工，1956年生，华南理工大学教授、博士生导师、自动化科学与工程学院院长。广东省精品课程
“自动控制原理”负责人，主讲教师，享受国务院政府特殊津贴专家；教育部自动化教学指导分委员
会委员；中国自动化学会理事、控制理论专业委员会和过程控制专业委员会委员；Joumal of Control
Theory and Applications副主编；国家自然科学奖评审专家。
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用MATLAB分析控制系统的轨迹5.6.1 绘制根轨迹与求取根轨迹增益5.6.2 分析控制系统的稳定性5.7 小
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章节摘录

版权页：插图：本章主要研究反馈控制系统的结构、稳定性及特性。本章要点小结如下：（1）反馈
控制系统的典型结构本章讨论了贯穿于全书的反馈控制系统的典型结构，推导了其开环传递函数，闭
环传递函数以及偏差传递函数。在反馈控制系统的典型结构中，不能仅根据反馈信号进入相加点的正
负号来判断是否实现了负反馈，反馈控制系统是负反馈还是正反馈是由进入相加点的反馈信号的符号
和开环传递函数的符号两者共同决定的。尽管开环控制系统和反馈控制系统都将控制器串联在前向通
道中，但两者所依据的原理不同，开环控制是基于对被控对象进行补偿的原理来实现控制，其输入为
参考输入信号，而反馈控制的原理是基于偏差来产生控制作用，其输人为偏差信号。（2）闭环系统
的稳定性及劳斯判据本章建立了系统的有界输入一有界输出稳定性定义，对于线性定常系统来说，有
界输入一有界输出稳定f生与渐近稳定性、零输入稳定性和内部稳定性是等价的。劳斯判据是判定实系
数多项式方程在s右半平面是否存在根的充分必要代数判据，由于系统的运动模态决定其瞬态响应，由
此得出闭环系统稳定的充分必要条件是其特征方程的根均位于s平面的左半平面内，故劳斯判据也称为
劳斯稳定性判据。（3）反馈控制系统的特性尽管反馈成本增加且结构相对复杂，甚至出现不稳定问
题，但反馈控制能使系统具有不同于开环控制系统的有益特l生，因而被广泛应用于控制系统。本章从
四个方面研究了反馈控制系统的特陛，并展示了这些特性给系统带来的好处。这四个方面的特l生分别
是：改进系统的瞬态响应，减小系统的稳态误差，减小内部模型参数变化的灵敏度以及提高对外部扰
动的抑制能力。（4）复杂反馈控制系统的结构与特I生单回路的控制系统被称为简单反馈控制系统，
与此相对应，多回路或者多控制通道的控制系统就称为复杂反馈控制系统。构成复杂反馈控制系统的
方式有两种：一种是形成局部反馈内回路，另一种是添加前馈补偿通道。本章介绍了内环反馈校正、
串级控制和前馈一反馈控制三种构成复杂反馈控制系统的常见结构，并讨论了各自的特性。一般来说
，更为复杂的反馈控制系统也常常是由这三种结构组合而成的。
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编辑推荐

《自动控制原理》是广东省精品课程“自动控制原理”的主教材，也是为“十二五”教学改革需要而
编写的本科生自动化专业核心基础课教材。全书系统地阐述了自动控制理论的基本概念、原理，自动
控制系统的经典分析和校正方法。各章安排了丰富的例题和习题。配有电子课件、MATLAB源代码、
习题参考答案等教学资源.，在内容编排上面向宽口径的自动化专业.力求与时俱进地进行教材改革实
践与创新..主要特色如下：◎解决教学过程中发现的问题；◎满足宽口径自动化专业的需要；◎增加
面向控制工程的理论与知识；◎增强计算机辅助教学的应用。

Page 7



《自动控制原理》

精彩短评

1、质量有保证，很不错的
2、这书是第一版，因此错误还是不少的。最大的一个特点是这书很抽象，例题太少了，大概看完理
论分析就差不多没有了下文
3、必备资料啊~~~编的很好的一本课本
4、书很好，考研指定参考书。
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