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内容概要

《国外计算机科学教材系列:现代控制系统(英文版)(第12版)》一直是该类课程畅销全球的教材范本，
主要介绍了控制系统工程的多种模型和反馈控制系统的特性、性能、以及稳定性等设计。《国外计算
机科学教材系列:现代控制系统(英文版)(第12版)》的例子和习题大多取材于现代科技领域中的实际问
题，新颖而恰当。学习和解决这些问题，可以使学生的创造性精神得到潜移默化的提升。
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章节摘录

版权页：   插图：   A fluid flow system is shown in Figure 2.38.The reservoir(or tank)contains water that
evacuates through an output port.Water is fed to the reservoir through a pipe controlled by an input valve.The
variables of interest are the fluid velocity V(m/s),fluid height in the reservoir H(m),and pressure p(N/m2).The
pressure is defined as the force per unit area exerted by the fluid on a surface immersed(and at rest with respect
to)the fluid.Fluid pressure acts normal to the surface.For further reading on fluid flow modeling. The elements of
the control system design process emphasized in this example are shown in Figure 2.39.The strategy is to establish
the system configuration and then obtain the appropriate mathematical models describing the fluid flow reservoir
from an input-output perspective. The general equations of motion and energy describing fluid tlow are quite
complicated.The governing equations are coupled nonlinear partial differential equations.We must make some
selective assumptions that reduce the complexity of the mathematical model.Although the control engineer is not
required to be a fluid dynamicist,and a deep understanding of fluid dynamics is not necessarily acquired during the
control system design proccss,it makes good engineering sense to gain at least a rudimentary understanding of the
important simplifying assumptions.For a more complete discussion ot fluid motion. To obtain a realistic,yet
tractable,mathematical model for the fluid flow reservoir,we first make several key assumptions.We assume that the
water in the tank is incompressible and that the flow is inviscid,irrotational and steady.An incompressible fluid has a
constant density p(kg/m3).In fact,all fluids are compressible to some extent.The compressibility factor,k,is a
measure of the compressibility of a fluid.A smaller value of k indicates less compressibility.
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编辑推荐

《国外计算机科学教材系列:现代控制系统(英文版)(第12版)》是国外计算机科学系列教材的英文版，
由电子工业出版社出版，是控制系统原理及相近课程是高等学校工科学生的核心课程之一。《国外计
算机科学教材系列:现代控制系统(英文版)(第12版)》可作为高等学校工科（自动化、航空航天、电力
、机械、化工等）本科高年级学生和研究生的双语教学教材，也可供从事相关工作的人员作为参考用
书使用。
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精彩短评

1、这本书买下来，已经看了十章，真的觉得看这本书简直是一种享受，作者对每个问题的论述都十
分清晰，力求讲清楚。以前感觉十分困惑的频域稳定分析的内容，通过这本书，也豁然开朗。书虽然
是英文版，但是里面的句子并不难，读起来没有什么障碍，适合具有一般英语水平的人读的
2、是工科里面控制方面的好书了，适合专业人士阅读
3、英文教材比中文的要详细一些
4、此版没有中文版的彩色印刷，所以打了四个星。
5、英文版的图书和中文译本一起学更明白一些。
6、就是没有防伪标签，其他方面还可以
7、很好很经典但是看不懂，好在图比较多。
8、请注意，本书评针对的是第十版汉化版。译者：赵千川 冯梅。  先说说最重要的一点，第十版的书
使用的是彩图，尽管照片进行了黑白处理，但是根轨迹和bode图都是蓝黑色彩图，线条分明，一目了
然。不知道其他版本是否也为彩图。建议大家一定购买彩图版本，否则看上去非常吃力，严重影响情
绪。  接下来讲讲胡寿松老师那本经典的《自动控制原理》与Dorf的《现代控制理论(第十版)》的一些
对比。先说说胡的优点，胡寿松老师的书大而全面，在知识的说明和证明部分做得很好，详略得当。
关于根轨迹法则的证明过程比Dorf的书要好。但是在求分离点的方法上，Dorf介绍的方法计算起来更
加方便。在频域部分，对线性定长系统输入正弦信号，输出信号稳态分量也是一个正弦信号，并且与
输入信号相比仅发生幅值的改变|G(jw)|和G(jw)的相角滞后。这个说明的过程，胡的书较为详细，Dorf
的书较为简略（证明太简略反倒不好理解了）。Dorf的数字控制系统讲解的过于简单，采样定理居然
没提到，离散系统稳定性判据也没有给出，设计过程讲得还可以，先求Gc(s),然后转化成Gc(z)，这倒
是比较直观。胡的书详细多了，离散系统一共80页，将近50页用于描述离散系统的传递函数是怎么得
到的，这对于了解为什么是非常重要的。所以论全面性，胡的书要好一些，证明说明非常详细，我在
读Dorf的书时，如果有不太明白的地方就去查胡的书，一般来...说都会得到满意的解释。胡的书
和Dorf的书对误差E(s)的定义，在H(s)不等于1时，是不一样的。Dorf的定义永远是E(s)=R(s)-Y(s)，
在H(s)不等于1的时候经常让我纠结。而胡的书定义为E(s) = R(s) - Y(s)H(s)，胡的定义更好一些，因为
只有这样才是两个具有相同物理意义的物理量相比较，这样的误差才更有物理意义。  然后讲讲Dorf的
书有哪些优点。胡的书我只看了前八章，Dorf的书除了现代控制理论的2章之外都看了，但是时间有限
没做习题。我上学的时候用的就是胡的教材第四版，考博也用胡的书，非考试用书，只看过他的书，
懒得换，也就将就用了。这个阶段我每次看都觉得晦涩难懂，尤其对各个章节的联系很迷茫，看完之
后也不知道怎么设计控制器，所以阅读体验很糟糕。2013年秋季我决心找一本国外经典教材好好学习
一下自控原理，于是找到了Dorf的书。这本书果然没有让我失望，花了一个月的时间读完，有一种醍
醐灌顶的感觉。我总结了下可能是这么几个原因：1) 老外不会铺开了讲，证明和说明从略，抓重点，
扣主题，而重点和主题就是如何设计控制器。 2)每一个讲到的知识点都会跟控制系统的性能联系起来
讲。3)做了很多工程上的近似，比如相角裕度和阻尼的关系，胡的书给出一个很长的公式，而Dorf的
书用了一个线性近似的关系，这就好记的多，用起来也方便。Dorf的书把频域和时域的性能指标之间
的联系讲解的很仔细，这样更易于理解频域设计法设计出的系统在时域上有什么样的性能。4) Dorf在
很多地方会讲一些控制器设计时可能会遇到的问题，比如控制器输出的范围等等，可以加深对控制系
统的理解。5) 看完Dorf的书之后感觉对根轨迹的理解更为深刻，本书介绍了根轨迹法进行串联校正，
还介绍了根灵敏度的概念，小的亮点还有选定闭环极点后，图解法求解增益K。胡的书仅仅较少了控
制器为一个增益K时的设计过程，因而感觉根轨迹没太大作用，所以从这点来说Dorf的书完胜。6)
Dorf的书介绍了鲁棒控制，虽然介绍的很简单，但是把鲁棒设计的必要性给讲出来了，即系统参数在
一定范围内变动时，设计的控制器能否保持令人满意的指标。书中给出了几种鲁棒控制方法，其中就
包括PID，这样对PID的理解就更为深刻了。7）在介绍二阶系统性能之前的第四章，反馈控制系统的
特性，这一章真是妙绝，把反馈的优点用数学语言优雅的表达出来，读胡的书时没有这种感觉，大概
胡的书也提到了，但是过于分散，没有让人对反馈的种种好处留下太深的印象。其实在介绍一样东西
的时候就应该先把它的好处说清楚，这样人家才有动力去学嘛。8)关于劳斯判据，Dorf的书给出了一
种劳斯判据失效的情况，胡的书并没有指出这一点。稳定性的说明（特征方程根的位置与系统稳定性
的关系），Dorf的书也更加全面和正确，胡的书有些含混不清。9）Dorf的书对反馈控制器设计的脉络
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把握很清楚，至少我感觉比胡的脉络清楚，可能是因为胡的书太厚了，太全了，一开始要干一个事，
然后开始说明说明⋯⋯，读完几大段之后忘了一开始要干什么了，不过全面也正是胡的书之优点所在
。  先写这么多，总之胡的书和Dorf的书都是非常不错的教材，建议大家这两本书都要好好看看，Dorf
的书简单一些，更适合初学者看，如果再结合行业知识，相信一定能掌握控制器的设计，以及当中所
用原理的来龙去脉。 阅读更多 &rsaquo;
9、此书纸张和印刷质量一般，像复印版的，之前买过此书11版的电子工业出版社正版书比这个质量好
很多。当然这书的内容还是依旧挺好的。当然只用来读的话，这书的图片和字还是都能看得清的。
10、快递超级慢。。。寄了快10天。。。蜗牛都比这个快！！！不过书还是挺好的啦！！内容也很好
11、非常好,书的质量很好,物流很好
12、大师经典之作，不得不读
13、虽然我是学渣，但也觉得书挺好的。
14、书绝对是盗印的，应该有person的激光标志，却没有。纸张轻薄，部分页印刷模糊。私印之书，
价格就骗贵了。而且物流质量差，书的封面折断。
15、很有用的一本书。信息很全
16、同事介绍的，说是挺好的
17、控制系统的经典教材 推荐
18、无正版标签，运送有损毁
19、第一次是在入驻商家买的，买两本只发出一本，说补发后来又说魅惑了，联系退款等事宜造成很
多麻烦以及运费的损失。后来在亚马逊自营订购，第二天就到货了，只是贵了将近20块。内容质量什
么的完全一样。
20、为什么没有激光防伪标签？难道不是正版？买的另一本电子工业的英文书是有激光防伪标签的。
21、亚马逊都能找到非常有用的教科书，
22、国外经典教材，是十二版了，很经典，从里面可以看出来国外教材与国内教材的区别，国外注重
的是应用，而国内的理论推导，动手的挺少的，两种书结合起来看就知道哪种教材好。
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