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《现代机械装备控制工程》

前言

随着控制技术的巨大进步，机械装备与控制理论的结合，使控制理论得到不断的完善，国内大学中已
经普遍开设了“现代机械装备控制工程”这门课程。本书的特点是将控制理论与机械装备应用相结合
，对生产过程装备提出了一些新的控制方法，包括工艺过程分析。书中列举了大量的应用实例，如：
注射机控制系统，反辐射导弹导引头随动系统设计，电热箱温度控制、蒸汽机涡轮发电机调速系统和
多台电动机协调运转调速控制等。本书力求内容新颖、理论结合实际，系统地把机械装备与控制系统
相结合，体现了控制理论与机械装备相结合的特色。本书编写中注意了以下几个方面：①系统阐述基
础知识，不过多地作专门理论性的探讨和论证，并结合应用实例阐述理论内容，力求围绕工程内容和
应用背景，由浅人深，重点指导如何正确运用基本理论解决实际问题；②有针对地介绍常用控制理论
和控制方法，便于读者进一步巩固所学知识、并结合实际加以应用；③选择性地描述控制系统的应用
示范，包括机电、轻工等学科领域的控制系统内容，着重说明控制系统的结构组成、控制方法、控制
策略及实现方法，目的是引导读者能正确运用控制理论去解决工程中遇到的实际问题。
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内容概要

《现代机械装备控制工程》阐述了自动控制理论的基本内容，涵盖了经典控制理论与现代控制理论的
基础部分。全书分8章，主要内容包括： 自动控制系统绪论；经典控制理论；电机原理及控制；可控
性、可观测性与极点配置设计；最优控制；自适应控制的概念与基本方法；应用举例——反辐射导弹
导引头随动系统设计；应用举例——电动注射机锁模伺服电机控制。《现代机械装备控制工程》理论
结合实际，把机械装备与控制系统相结合，体现了控制理论与机械装备结合的特色。《现代机械装备
控制工程》还专为读者提供了习题和答案，供读者学习时使用。
《现代机械装备控制工程》可作为工程硕士研究生教材，也可作为机械类，电气工程类学科本科生、
硕士生的教科书，亦可供从事控制工程研究的科技人员及科研工作者参考。
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章节摘录

插图：3．4．4开关磁阻电动机的应用1．开关磁阻电动机（SRD）系统的特点SRD系统具有一些很有
特色的优点：（1）电动机结构简单、坚固，制造工艺简单，成本低，可工作于极高转速；定子线圈
嵌放容易，端部尺寸短而牢固；工作可靠，能适用于各种恶劣、高温甚至强振动环境。（2）损耗主
要产生在定子，电动机易于冷却；转子无永磁体高温退磁现象，可允许有较高的温度。（3）转矩方
向与电流方向无关，因而可简化功率变换器，降低系统成本；同时功率变换器不会出现直通故障，可
靠性高。（4）起动转矩大，低速性能好，无感应电动机在起动时所出现的冲击电流现象。（5）调速
范围宽，控制灵活，易于实现各种特殊要求的转矩一速度特性。（6）在较广的转速和功率范围内具
有较高的效率，能四象限运行，具有较强的再生制动能力。（7）有很好的容错能力，可以缺相运行
。这些优点使得SRD系统在家用电器、通用工业、伺服与调速系统、牵引电动机、高转速电动机等方
面得到广泛的应用。
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