
第一图书网, tushu007.com
<<动态系统的数字控制>>

图书基本信息

书名：<<动态系统的数字控制>>

13位ISBN编号：9787302047476

10位ISBN编号：7302047472

出版时间：2001-9

出版时间：清华大学出版社

作者：Gene F.Franklin

页数：742

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：http://www.tushu007.com

Page 1



第一图书网, tushu007.com
<<动态系统的数字控制>>

前言

由G.F.Franklin,J.D.Powell和M.Worknan编著的“Digital Control of Dynamic Systems”一书初版于1980年，
本书为第三版，出版于1998年。
本书及前版本被国外许多大学用作本科生高年级或研究生的教材。
该书是国际上关于计算机控制的一本权威性教材。
随着计算机技术的迅速发展和应用的日益普及，越来越多的控制系统采用计算机进行控制。
本书正是针对这种情况，着重对数字控制系统（即计算机控制系统）的分析、设计和建模等问题进行
了系统的介绍。
其中尤以较多篇幅讨论了数字控制系统的设计方法。
同时对于一些实际问题，如采样周期的选择、量化效应的分析等也进行了深入的讨论，并且有单独一
章及一个附录专门介绍数字控制的应用。
本书注重理论联系实际，书中不仅给出理论的结果，而且给出实用的算法和对一些实际问题的考虑。
同时引入了MATLAB作为计算机辅助设计控制系统的软件工具，从而使所介绍的理论和方法更易于被
接受和应用。
全书共分14章，第1章是概论，第2章对连续控制系统理论进行了简单的复习，第3章介绍了采样过程和
离散化。
第2章和第3章是该第3版新增加的内容，它主要是为本书所需先修内容作一简要介绍，为后续章节的学
习打下了必要的基础。
第4到第6章介绍离散和采样系统的基本分析方法，其中第4章介绍Z变换，第5章介绍采样数据系统，
第6章讨论连续系统的近似离散等效。
第7章到第9章介绍数字控制系统的各种设计方法，这一部分是全书的重点。
其中第7章介绍基于数学变换的经典设计方法，第8章介绍基于状态空间的极点配置设计方法，第9章介
绍多变量系统的二次型最优控制。
第10章和第11章介绍计算机控制系统所特有的一些实际问题，其中第10章分析量化效应，第11章讨论
采样周期的选择。
第12章讨论数字控制系统的建模问题，介绍了系统辨识和参数估计。
第13章简要介绍了非线性控制的有关问题。
第14章介绍了磁盘驱动器的伺服控制设计，以作为数字控制系统的一个典型应用。
附录中还给出了应用举例、Z变换表、矩阵变换和运算、随机过程及Matlab函数等基本材料，以备查用
。
本书每章后面均有总结和习题，以帮助读者抓住每章的知识要点和巩固所学的内容。
本书内容丰富、取材适当，兼顾了系统性、先进性和实用性等方面的要求。
该书可作为与控制工程相关各专业的研究生或高年级本科生的教材或参考书。
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内容概要

　　《动态系统的数字控制》是国际上关于计算机控制的一本权威性教材。
全书共分14章，内容包括概论、连续控制系统理论、采样过程和离散化、Z变换、采样数据系统、连
续系统的近似离散等效、基于数学变换的经典设计方法、基于状态空间的极点配置设计方法、多变量
系统的二次型最优控制、量化效应、采样周期的选择、数字控制系统的建模问题、数字控制系统的各
种设计方法、变量系统的二次型最优控制、采样周期的选择、非线性控制的有关问题，以及数字控制
系统的一个典型应用——磁盘驱动器的伺服控制设计等。
附录中还给出了应用举例、Z变换表、矩阵变换和运算、随机过程及Matlab函数等基本材料。
每章后面均有总结和习题。
　　《动态系统的数字控制》注重理论联系实际，书中不仅给出理论的结果，而且给出实用的算法和
对一些实际问题的考虑。
同时引入了MATLAB作为计算机辅助设计控制系统的软件工具，从而使所介绍的理论和方法更易于被
接受和应用。
本可作为控制工程及相关专业的研究生或高年级本科生的教材或参考书。
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编辑推荐

《动态系统的数字控制》对数字控制系统（即计算机控制系统）的分析、设计和建模等问题进行了系
统的介绍。
其中尤以较多篇幅讨论了数字控制系统的设计方法，同时对于一些实际问题，如采样周期的选择、量
化效应的分析等也进行了深入的讨论，并且有单独一章　及一个附录专门介绍数字控制的应用。
《动态系统的数字控制》注重理论联系实际，书中不仅给出理论结果，而且给出实用的算法和对一些
实际问题的考虑。
同时引入Matlab作为计算机辅助设计控制系统的软件工具，从而使所介绍的理论和方法更易于接受和
应用。
《动态系统的数字控制》内容丰富、取材适当，兼顾了系统性、先进性和实用性等方面的要求。
该书可作为与控制工程相关各专业的研究生或高年级本科生的教材或参考书。
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