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内容概要

　　《计算机科学与技术学科研究生系列教材?中文版"十一五"国家重点图书?计算机科学与技术学科前
沿丛书?计算机控制理论与应用(第2版)》系统地介绍了计算机控制系统的分析、设计、建模、仿真及
实现方面的问题。
《计算机科学与技术学科研究生系列教材?中文版"十一五"国家重点图书?计算机科学与技术学科前沿丛
书?计算机控制理论与应用(第2版)》共分10章，分别介绍计算机控制系统的常规设计方法、基于状态
方程和传递函数模型的极点配置与最优控制的设计方法、系统辨识和自适应控制、计算机控制系统仿
真和性能计算、采样周期选择和量化效应分析、数字控制器的实现及设计举例等内容。
《计算机科学与技术学科研究生系列教材?中文版"十一五"国家重点图书?计算机科学与技术学科前沿丛
书?计算机控制理论与应用(第2版)》注重理论联系实际，不仅系统介绍理论结果，而且给出实用算法
和对实际问题的讨论，因而内容易于理解和便于应用。
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章节摘录

　　第1章 绪论　　1.1 什么是计算机控制系统　　随着计算机应用的日益普及，计算机在控制工程领
域中也发挥着越来越重要的作用。
它在控制系统中的应用主要可分为以下两个方面。
　　（1）利用计算机帮助工程设计人员对控制系统进行分析、设计、仿真以及建模等工作，从而大
大减轻了设计人员的繁杂劳动，缩短了设计周期，提高了设计质量。
这方面的内容简称为计算机辅助设计控制系统或控制系统CAD，这是计算机在控制系统方面的离线应
用。
　　（2）利用计算机代替常规的模拟控制器，而使它成为控制系统的一个组成部分。
对于这种有计算机参加控制的系统简称为计算机控制系统。
这是计算机在控制系统中的在线应用。
　　计算机控制系统是强调计算机作为控制系统的一个重要组成部分而得名。
计算机控制系统有时也称为数字控制系统，这是强调在控制系统中包含有数字信号。
控制系统按照它所包含的信号形式通常可以划分为以下4种类型。
　　（1）连续控制系统。
典型结构如图1.1（a）所示，系统中各处均为连续信号。
　　（2）离散控制系统。
典型结构如图1.1（b）所示，系统中各处均为时间离散信号。
　　（3）采样控制系统。
典型结构如图1.1（C）所示，它是其中既包含有连续信号（u（t），y（t），r（t）和e（t）），也包
含有离散信号（e（k）和U（k））的混合系统。
如图1.1（c）所示，采样控制系统是由连续的控制对象、离散的控制器、采样器和保持器等几个环节
组成。
　　（4）数字控制系统。
典型结构如图1.1（d）所示，其中包含有数字信号如e*（k）和u*（k）。
　　所谓数字信号是指在时间上离散、幅值上量化的信号。
　　显然，计算机控制系统即为典型的数字控制系统。
在计算机控制系统中，除了包含有数字信号外，由于控制对象是连续的，因此其中也包含有连续的信
号。
如果忽略幅值上的量化效应，数字信号即为离散信号。
因此，计算机控制系统若不考虑量化问题即为采样控制系统。
如果将连续的控制对象连同保持器一起进行离散化，那么采样控制系统即简化为离散控制系统。
因此，对于计算机控制系统的分析和设计常常首先从离散控制系统开始。
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编辑推荐

　　本书从工程应用的角度，系统地介绍了计算机控制系统的分析、设计、建模和仿真的内容。
同时，对于一些实际问题，如采样周期的选择、量化效应的分析以及数字控制器实现中的一些问题也
进行了较深入的讨论。
全书共分10章，第1章是绪论，第2章介绍基于经典控制理论的常规设计方法，第3章到第6章介绍基于
状态方程和传递函数模型的极点配置与最优控制的设计方法，第7章介绍系统辨识与自适应控制，第8
章介绍计算机控制系统仿真和性能计算，在该章中增加了网络控制系统仿真的内容，它体现了计算机
控制系统网络化的发展趋势，李洪波参与了这部分新增内容的编写，第9章和第10章主要讨论计算机控
制系统中的一些实际问题。
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