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《机械工程控制基础》

内容概要

《机械工程控制基础》以经典控制理论为基本内容，重点介绍其基本原理、工程分析、设计方法及其
在机械工程自动控制系统中的应用。全书共分8章，第1章是绪论，第2章至第6章以线性时不变系统为
对象，介绍控制系统的数学模型、控制系统的时域分析、根轨迹法、系统的频率特性分析、系统的性
能指标与校正设计等内容，将系统的稳定性分析、误差分析穿插于时、频域分析的章节中；第7章介
绍非线性系统，着重介绍非线性系统中的相平面分析；第8章介绍系统辨识，包含系统辨识的定义及
线性模型的最小二乘参数估计。由于MATI，AB已经广泛应用于工程技术各领域，尤其在控制系统的
分析、仿真及设计中，因此在《机械工程控制基础》各章中都有一定的篇幅介绍MATLAB／Simulink
基础及在系统分析中的应用实例，以方便读者对M.ATLAB这个重要工具的熟悉及使用。
《机械工程控制基础》主要面向普通高等学校机械类专业的本科学生。对于高职高专或其他少学时专
业的学生，也可以根据其教学要求，在对书中的章节进行必要调整的基础上加以选用。也可以作为一
般工程技术人员学习控制技术时参考。
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