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内容概要

《自动控制原理》阐述了自动控制的基本理论，主要内容有系统数学模型的建立方法，线性连续系统
的时域分析法、根轨迹分析法、频域分析法，系统校正方法，同时适当地介绍了离散控制系统、非线
性控制系统的分析方法，以及关于PID调节器设计方法的内容。每章都结合本章内容介绍了MATLAB
软件的使用。
《自动控制原理》从实际应用出发，力求突出物理概念，尽量减少繁琐的数学推导，紧密结合具体的
自动控制系统介绍经典控制理论的最基本内容。内容叙述深入浅出、通俗易懂。
《自动控制原理》可作为应用型本科院校电气信息类专业以及机电类专业的教材，也可作为相关专业
师生和从事自动化工作的工程技术人员的参考用书。
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编辑推荐

　　《自动控制原理》主要介绍经典控制理论的内容。根据应用型本科院校教学改革的方向，按如下
思路安排章节次序：首先对自动控制系统的基本概念作必要的叙述，继而讨论实际系统的数学模型的
建立方法。在此基础上，应用时域分析法、根轨迹分析法、频率特性分析法，对系统的稳定性、快速
性、准确性等问题进行分析，并结合工程实际介绍自动控制系统的校正方法，以及关于PID调节器的
设计方法的内容。由于计算机控制技术的发展，《自动控制原理》用适当的篇幅介绍了线性离散控制
系统的分析方法，在最后一章简要介绍了非线性系统的基本概念。考虑到计算机仿真技术在自动控制
系统分析中的应用越来越广泛，已成为分析自动控制系统的有力工具，在除第1章外各章的最后一节
结合本章内容简要介绍了MATLAB计算机仿真分析方法。

Page 5



《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:www.tushu000.com

Page 6


