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内容概要

《计算机控制系统》不仅给出了理论分析结果，而且简要地阐述了算法步骤、MAT-LAB仿真工具的应
用和对一些实际问题的仿真处理过程，每章都附有典型例题。《计算机控制系统》主要内容包括：计
算机控制系统的基础理论；模糊控制、离散状态空间设计法（极点配置法、最优控制）、PID及其改
进方法、数字控制器直接设计法等控制策略及其算法；工控机、PLC、DsP、单片机等控制用计算机及
其应用实例，阐述如何构建和实现计算机控制系统（设计方法、接口技术、电磁兼容技术、现场总线
技术、组态技术等）；基础实验指导。《计算机控制系统》例题丰富，实用性强，提倡以实验为主导
，培养学生工程实践能力。《计算机控制系统》可作为高等学校自动化、电气技术、智能科学与技术
、机电一体化、电子信息、测控技术、计算机应用及其他相关专业的教学用书。对于广大的工程技术
人员，也是一本有价值的参考书和培训教材。先修课程：微机原理及应用、软件技术基础和自动控制
理论。
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章节摘录

版权页：插图：智能控制是一类无需人的干预就能够自主地驱动智能机器实现其目标的过程，是用机
器模拟人类智能的一个重要领域。经典控制理论主要研究的对象是单变量常系数线性系统，它只适用
于单输入单输出控制系统，系统的数学模型采用传递函数表示，系统的分析和综合方法主要是基于根
轨迹法和频率法。现代控制理论主要采用最优控制（二次型最优控制、Hinf控制等）、系统辨识和最
优估计、自适应控制等分析和设计方法。系统分析的对象为多输人多输出线性系统，系统分析的数学
模型主要用状态空间描述。随着要研究的对象和系统越来越复杂，依赖于数学模型的传统控制理论难
以解决复杂系统的控制问题，尤其是在具有以下特点的一类现代控制工程中。1）不确定性的模型。
传统控制是基于模型的控制，模型包括控制对象和干扰模型。传统控制通常认为模型是已知的或经过
辨识可以得到的，对于不确定性的模型，传统控制难以满足要求。2）高度非线性。在传统的控制理
论中，对于具有高度非线性的控制对象，虽然也有一些非线性控制方法可供使用，但总的来说，目前
非线性控制理论还很不成熟，有些方法又过于复杂，无法广泛应用。3）复杂的任务要求。在传统的
控制系统中，控制任务往往要求输出量为定值（调节系统）或者要求输出量跟随期望的运动轨迹（跟
踪系统），因此控制任务比较单一。但过于复杂的控制任务诸如智能机器人系统、复杂工业过程控制
系统、计算机集成制造系统、航空航天控制系统、社会经济管理系统、环保及能源系统等，传统的控
制理论都无能为力。在上述情形下，智能控制便应运而生了。20世纪80年代兴起的智能控制理论发展
迅速，能够解决更复杂的工程控制问题，特别是那些难以建立被控对象精确数学模型的问题。例如，
专家系统即计算机专家咨询系统是一个存储了大量专门知识的计算机程序系统，不同的专家系统将不
同领域专家的知识，以适当的形式存放于计算机中。根据这些专家知识，专家系统可以对用户提出的
问题做出判断和决策，以回答用户的咨询。
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编辑推荐

《计算机控制系统》是普通高等教育“十二五”电气信息类规划教材。
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