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前言

自动控制技术起源于20世纪中叶，大约有50多年的历史。自动控制技术以自动控制理论为基础，以计
算机为手段，解决了一系列高科技难题，为人类的文明和进步作出了重要贡献。诸如宇宙航行、导弹
制导与防御、万米深海探测和火星表面探测；在工业生产过程中诸如对压力、温度、湿度、流量、频
率及原料、燃料成分比例控制都离不开自动控制技术。随着自动控制技术需求量的不断增长，自动控
制理论本身也取得了显著进步。线性控制系统理论日臻成熟；非线性系统的研究取得了突破性进展；
离散系统的描述和分析能力得到加强；不确定性的H控制及系统对外扰动的鲁棒性分析和设计已扩展
到无穷维空间。自适应、自校正、自组织系统的研究和应用又有了新的发展。由于自动控制技术在各
个行业的广泛渗透，在科学技术现代化的发展进程中，发挥着越来越重要的作用，“自动控制理论”
已逐渐成为高等学校许多学科共同的专业基础课，且越来越占有重要的位置。根据编者多年的教学实
践经验，自动控制理论教材虽然较多，但在内容的编排顺序和例题的选材上或多或少存在不足，缺少
新理论、新知识、新的控制手段的补充。鉴于此，决定编写《自动控制理论》一书，力求奉献给读者
一本较完美的自动控制理论教科书。本书的主要特点是：主动适应教学改革的需要和市场经济对人才
培养的要求；在内容的编排上适合自主学习；体现自动化类教材与国际接轨，面向世界、面向未来、
面向区域经济的办学指导思想。另外，我们还将本书制作成多媒体课件，以适应现代化教学手段教学
的需要。供不同类型、不同层次的学校选用。在经典控制理论中，主要介绍了线性控制系统的数学模
型；时域法、根轨迹法、频域法及控制系统的校正等；其次还介绍了采样系统的基础理论、数学模型
、稳定性及稳态误差、动态性能分析及校正问题。非线性控制系统理论日益受到重视，本书在第8章
对此作了较为详细的介绍。在第9章“状态空间法”中介绍了状态方程、状态反馈控制和状态观测器
的设计方法。为了便于教师授课和学生自学，书中配有各种类型的例题，每章附有大量习题。本书由
王艳秋教授，王立红、杨汇军等副教授编著。全书共分8章，前言及第1、第3、第5章由王艳秋执笔，
第2、第8、第9章由王立红执笔，第4、第6章由杨汇军执笔，第7章由王艳秋、王立红执笔，研究生赵
丽丽也参加了本书的编写工作，全书由王艳秋教授统稿。本书在编写过程中参考了很多优秀教材和著
作，在此向收录于参考文献中的各位作者表示真诚的谢意。书中不妥之处在所难免，敬请读者批评指
正。
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内容概要

《自动控制理论》较为全面地阐述了经典控制理论和现代控制理论的基本概念、原理及其各种分析方
法。书中深入浅出地介绍了线性系统的数学模型、时域法、根轨迹法、频域法、控制系统的综合和校
正、采样控制系统分析法、非线性控制系统分析法和状态空间法。《自动控制理论》尽可能全面地配
备了各种类型的例题、习题。此外还编写了与教材配套的《自动控制理论习题详解》。 
《自动控制理论》可作为高等学校电气信息、仪器仪表、电子信息、计算机、机械、化工、航天航空
等专业的教材，也可作为相关专业工程技术人员的参考书。
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章节摘录

插图：1.1  引言过去的100年是科学与技术发展的一个鼎盛时期，人类的许多期望和梦想被科学家由神
话变成现实。其中，自动控制技术所取得的成就更是令世人瞩目，自动控制技术以控制理论为基础.以
计算机为手段解决了一系列高科技难题，诸如宇宙航行（人造卫星能按预定的轨道运行并返回地面、
宇宙飞船能准确地在月球着陆并重返地面）、机器人行走、导弹制导与防御、万米深海探测和火星表
面探测等。自动控制技术在科学技术现代化的发展与创新过程中，正在发挥着越来越重要的作用。从
冶金、电力、机械、化工、航天航空、核反应到经济管理、生物、医学、环境等，自动控制技术已经
渗透到许多学科和社会生活领域。自动控制技术的广泛应用，不但可以提高生产效率，减轻劳动强度
，改善工作条件，节约能源等，而且在人类征服自然、探索新能源、发展空间技术和改善人民物质生
活等方面都起着极为重要的作用。自动控制理论是自动控制技术的基础，是一门理论性较强的学科，
按自动控制理论发展的不同阶段，自动控制理论一般可分为“经典控制理论”、“现代控制理论”和
“智能控制理论”三大部分。“经典控制理论”起源于20世纪中叶，经过半个世纪的发展，“经典控
制理论”日臻成熟，该理论主要是以传递函数为基础，研究单输入单输出（SISO）系统的分析和设计
问题。“经典控制理论”发展较早，在工程上，也比较成功地解决了诸如伺服系统自动控制的实践问
题。“现代控制理论”起源于20世纪60年代，是在经典控制理论的基础上，随着科学技术发展和工程
实践的需要而迅速发展起来的。它无论在数学工具、理论基础，还是在研究方法上都不是经典控制理
论的简单延伸和推广，而是认识上的一次飞跃。“现代控制理论”主要以状态空间法为基础，研究多
输入、多输出、变参数、非线性、高精度、高效能等控制系统的分析和设计问题。最优控制、最佳滤
波、系统识别、自适应控制、预测控制等理论都是这一领域研究的主要课题。特别是近年来由于电子
计算机技术和现代应用数学研究的迅速发展，使“现代控制理论”又在研究庞大的系统工程的大系统
理论和模仿人类智能活动的智能控制等方面有了重大发展。目前，“现代控制理论”正随着现代科学
技术的发展日新月异地向前发展着。“智能控制”是一门新兴的学科领域，目前虽未建立起一套完整
的智能控制的理论体系，但是关于智能控制理论的研究日新月异，正在对人类社会产生深远的影响。
智能控制是控制理论发展的高级阶段。智能控制理论主要包括：模糊逻辑控制、神经网络控制及专家
控制等。它主要用来解决那些用传统方法难以解决的复杂系统的控制问题。诸如智能机器人系统、计
算机集成制造系统（CIMS）、复杂的工业过程控制系统、航天航空控制系统、社会经济管理系统、交
通运输系统、环保及能源系统等。
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编辑推荐

《自动控制理论》的主要特点是：主动适应教学改革的需要和市场经济对人才培养的要求；在内容的
编排上适合自主学习；体现自动化类教材与国际接轨，面向世界、面向未来、面向区域经济的办学指
导思想。
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精彩短评

1、书很旧，上面还有污渍
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