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前言

本教材针对本科院校非控制专业的少学时课程教学需要编写，力求通俗易懂又简明实用。
在编写过程中，我们深刻体会要做到这两点并非易事。
首先，本课程涉及的知识面很宽，要用较少的篇幅阐明众多的基本概念必须采用十分精练的讲法。
内容的取舍，知识的串联和表达都需要周密地思量。
其次，本课程是前辈们从许多具体的事例分析中抽象出来的理论，依赖于艰深的数学和抽象的思维，
很难通俗地解释。
为此，我们试图用最为直接的简略方式导出这些理论，尽量不用艰深的数学证明，而加大应用和操作
的比重，引导读者在应用理论中理解理论。
再次，本课程的核心内容是系统分析方法。
传统的教学体系是从分析方法的介绍到算例的分析，学生从例题模仿到自己解题，离实际应用问题还
有相当的距离。
尤其是缺少基本的系统设计概念，虽掌握了孤立的分析技能，却解决不了简单的控制系统设计和分析
问题。
因此，我们特别强化了控制系统设计的基本概念，希望学生每学一项分析技能以后，都自然地知道如
何用到相应的设计中去。
本书突出的是自动控制系统的特性分析方法和控制器的初步设计理念。
我们所期待的一个控制工程师或科技人员面对一个自动控制系统时可表现的能力是：首先，他会用方
框图变换或信号流图法将该系统分解成环节或综合成大的系统；其次，他会用机理建模或实验建模法
建立系统的数学模型，可能是传递函数或是状态方程形式；第三，他会用系统分析方法分析出系统的
基本特性，比如说，稳定性、快速性或稳态误差；第四，他会用控制器的设计方法设计控制器或利用
系统分析方法改进系统特性。
自动控制系统特性分析方法可主要分为时域法、根轨迹法、频域法和状态空间法四种。
前三种方法都是基于传递函数模型，第四种方法基于状态方程模型。
时域法是最基本的，它以阶跃响应直观地定义了时域性能指标，用劳斯判据可轻松判别系统稳定性，
用稳态误差系数可定量分析系统的稳态误差。
根轨迹法则利用变开环增益在闭环根平面上展示系统的动态特性变化。
频域法则利用对数幅频特性曲线直观地表示了系统的频率响应。
状态空间法则可利用矩阵变换分析出系统的可控性和可观性。
状态空间法属于现代控制理论，本书篇幅有限，只介绍了状态空问模型和时域解。
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内容概要

本书为21世纪高等学校规划教材。
 　　本书共分为八章，内容包括控制系统的数学模型、控制系统的时域分析与系统设计导论、控制系
统的根轨迹分析与设计、控制系统的频域分析与设计、离散控制系统的分析与设计以及非线性控制系
统的分析等。
     本书可以作为普通高等院校工学本科非控制类专业以及高职高专自动化类专业的自动控制原理课程
教材，也可供从事自动化技术的工程人员学习参考。
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章节摘录

插图：第一章 绪论第一节 引言在科学技术和工程应用的发展过程中，自动控制理论与技术起着十分
重要的作用。
应用自动控制理论与技术，能帮助人类把曾认为做不到的事情变为现实。
人造卫星、宇宙飞船、人类登上月球、导弹制导、自动驾驶等高精尖的项目和工程都离不开自动控制
科学与技术。
在各种工业部门，如石油、化工、冶金、机械、轻工、电子、汽车、通信、航空、航天、电力等，也
都广泛应用自动控制理论与技术。
随着自动控制理论和实践的不断发展及完善，其在经济、管理、生物、社会学、生态等各种非工程领
域，也得到广泛应用。
因此，自动控制科学技术已成为最有发展前途的科学技术之一，它的发展趋势更是不可限量。
可以毫不夸张地说，自动控制科学技术已经成为现代化社会中不可或缺的组成部分。
一、控制的含义控制（contr01），可定义为某个主体使某个客体按照一定的目的来动作。
例如，一个人驾驶汽车去某处这样一种行为，就是实现了一种控制。
这里，人是主体，汽车是客体，去某处为目的。
因此可以说，上述行为是一个主体（人）为了一定的目的控制了一个客体（汽车）。
我们通常把主体是人的控制称为人工控制，把主体是机器的控制称为自动控制。
前者如人驾驶汽车；后者如无人驾驶飞机。
如果主体是由人和机器共同组成，则称为半自动控制，例如用普通洗衣机洗衣，可以定时自动停止旋
转，但要由人来设定时间。
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