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《自动控制原理》

前言

自动控制原理是自动化学科的重要理论基础，是专门研究有关自动控制系统中基本概念、基本原理和
基本方法的一门课程，也是高职院校自动化类专业的一门核心基础理论课程。学好自动控制理论，对
掌握自动化技术有着重要作用。信息技术瞬息万变，高职高专教材应该具有基础性、全面性、系统性
、先进性和通俗性等特点，以适应我国高等职业教育的发展，满足高等职业技术教育的需要。由此，
作者根据多年的教学和实践经验，并查阅和参考了许多相关的书籍和资料，编写了本书。本书浅显易
懂，选材广泛适当，覆盖面广，推理严谨。全书共安排九章内容，包括自动控制系统简介、拉氏变换
、自动控制系统的数学模型、时域分析、根轨迹分析法、频域分析、系统的校正与设计、采样控制系
统基础、自动控制原理实验指导。为了便于组织教学和学习，全书每章均设有“本章导读”、“学习
目标”，明确教学重点和基本要求；每章结束均设有“本章小结”，便于教学归纳总结与提升理解层
次与复习效果。此外，书中安排有相应实例，并将MATLAB引入本书，作为补充内容与能力提升的一
种手段。同时，为了加深学生对课程内容的理解和掌握，每章均有一定量的习题。本书中习题有两类
，其中，题号前加“*”的为难度较大的题，适合深入学习。为了配合教学，本书配备了丰富的教学
资源，可从经济科学出版社网站下载。本书在编著过程中，作者力求采用先进的教学思想和教学方法
，使学生可以在掌握基本关键点的同时又能对理论有一定了解，方便后续学习，为有志于深人学习的
学生留有一定余地。本书将理论与实践相结合，对于培养动手能力同样大有裨益。本书第1、3、4、7
、8章由郝瑞婷撰稿，第2、5、6、9章由林月波撰稿，全书文稿的整理、修改、定稿由曹爱文完成。本
书可作为高等职业院校、高等专科院校、成人高校、民办高校及本科院校举办的二级职业技术学院的
电气与自动控制类、机电类、计算机类、应用电子等专业的教材，也可供相关人员参考。由于编者水
平有限，时间也比较仓促，书中难免存在不足和考虑不周之处，望专家和读者批评指正，在此深表谢
意。
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内容概要

《自动控制原理》浅显易懂，选材广泛适当，覆盖面广，推理严谨。全书共安排九章内容，包括自动
控制系统简介、拉氏变换、自动控制系统的数学模型、时域分析、根轨迹分析法、频域分析、系统的
校正与设计、采样控制系统基础、自动控制原理实验指导。为了便于组织教学和学习，全书每章均设
有“本章导读”、“学习目标”，明确教学重点和基本要求；每章结束均设有“本章小结”，便于教
学归纳总结与提升理解层次与复习效果。此外，书中安排有相应实例，并将MATLAB引入《自动控制
原理》，作为补充内容与能力提升的一种手段。同时，为了加深学生对课程内容的理解和掌握，每章
均有一定量的习题。《自动控制原理》中习题有两类，其中，题号前加“*”的为难度较大的题，适
合深入学习。
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章节摘录

插图：自动控制理论是研究自动控制共同规律的一门学科。自动控制系统能否很好地工作，被控量能
否迅速、精确地跟踪给定量的变化，这取决于被控对象和控制器及各功能器件的结构和参数的设计。
虽然，不同的被控对象对系统性能的具体要求可能不同，但是，对每一类自动控制系统的被控量变化
全过程提出的基本要求是一样的。可以归结为稳定性、准确性和快速性，即稳、准、快的要求。（1
）稳定性——若系统有扰动或给定输入量发生变化，系统的输出量产生的过渡过程随时间增长而衰减
，而回到（或接近）原来的稳定值；或跟踪变化了的输入信号，则称系统稳定。这是对反馈控制系统
提出的最基本要求。稳定性是系统的固有特性，通常由系统的结构、参数决定，与外部输入信号无关
。（2）准确性——稳态误差是衡量控制系统精度的重要指标。在参考输入信号作用下，当系统达到
稳态后，其稳态输出与参考输入所要求的期望输出之差叫做给定稳态误差。显然，这种误差越小，表
示系统的输出跟随参考输入的精度越高。准确性与控制系统的结构、参数及输入信号形式有关。（3
）快速性——系统从一个稳定状态过渡到另一个新的稳定状态，都需要经历一个过渡过程，快速性对
过渡过程的形式和快慢提出要求，一般称为动态性能。由于被控对象具体情况的不同，各种系统对上
述三方面性能要求的侧重点也有所不同。例如，随动系统对快速性和稳态精度的要求较高，而恒值系
统一般侧重于稳定性能和抗扰动的能力。在同一个系统中，上述三方面的性能要求通常是相互制约的
。例如，为了提高系统的动态响应的快速性和稳态精度，就需要增大系统的放大能力，而放大能力的
增强，必然促使系统动态性能变差，甚至会使系统变得不稳定；反之，若强调系统动态过程平稳性的
要求，系统的放大倍数就应较小，从而导致系统稳态精度的降低和动态过程的缓慢。由此可见，系统
动态响应的快速性、高精度与动态稳定性之间是一对矛盾。分析和解决这些矛盾，将是本课程的重要
内容。
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编辑推荐

《自动控制原理》：高职高专“十二五”规划教材。
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精彩短评

1、很容易理解，易读性好。
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