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内容概要

《高等院校网络教育系列教材:自动控制原理》是一门学习和掌握控制理论与自动化技术的重要专业基
础课。
《高等院校网络教育系列教材:自动控制原理》介绍经典控制理论的基础知识，包括控制系统的模型建
立和简化，系统的稳定概念和判据，动静态性能的理论分析与计算，根轨迹分析方法、对数频率特性
分析方法等多种常用的分析方法和线性系统的设计方法等内容。
《高等院校网络教育系列教材:自动控制原理》还简要介绍了常用的数学工具——拉普拉斯变换，为学
习原理知识奠定基础。
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章节摘录

版权页：   插图：   控制系统的频域指标一般取系统开环幅频特性的相位裕量γ和幅值穿越频率ω。
系统的频域指标确定后，采用波特图对系统的频率特性进行分析和调整，使其满足期望的要求。
 采用时域指标，如超调量σ％和调整时间ts，系统接近工业现场的实际要求，对控制系统的使用者是
直观的。
但是，除1阶、2阶系统，由时域指标转换成闭环极点位置时，存在误差。
采用根轨迹校正方法也存在系统的稳态误差不直观的问题。
 采用频域指标时，相位裕量γ与时域中的超调量σ％相对应，相位裕量越小，超调量就越大；穿越频
率ωc则与时域中的调整时间ts相对应，穿越频率高，则系统响应快，调整时间短。
采用波特图校正方法，物理概念清楚，可以方便地调整系统的稳态误差和动态性能。
但是，一般来说频域指标和时域指标没有同定的转换关系，而频域指标对使用控制系统的最终用户来
说也不是很直观的。
 7.1.2校正方式 对于单闭环系统，主要有串联校正和反馈校正两种校正方式。
校正装置配置在前向通道的校正方式称为串联校正，如图7—1（a）所示。
校正装置配置在反馈通道的校正方式称其中串联校正方式在控制系统中是应用最多的，因为串联校正
装置处于系统的信号端，因此容易实现。
采用微型计算机的串联校正装置可以方便地实现各种控制原则，能满足大多数情况的需求。
在控制系统的设计过程中，由于不可能改变被控对象的结构和参数，如果采用常用的设计方法系统的
性能仍然达不到要求时，需要进行反馈校正，或对被控对象进行局部反馈校正，从而对局部参数进行
修正。
反馈校正需要传感器装置的配合，而性能较好的传感器往往价格很高。
如果因反馈校正的需要对传感器性能提出较高要求，或因局部反馈校正需要增加传感器的数量，都会
使反馈校正的成本比串联校正更高。
 这两个例子说明，系统的稳定性是系统处于平衡状态时受到外力扰动后的自由运动特性，也就是说，
在外力消失后系统从初始偏离位置回到平衡点的能力。
 自动控制系统稳定性的定义为：线性系统处于某一初始平衡状态，在外力作用影响下偏离了原来的平
衡状态，当外力作用消失后，若经过足够长的时间，系统能够回到原平衡状态或回到平衡点附近，则
称系统是稳定的，或称系统具有稳定性；否则，称系统是不稳定的或不具有稳定性。
 稳定性是系统自身去掉外力作用后的一种恢复能力，是系统的一种固有特性，它只取决于系统的结构
和参数，而与初始条件及外力作用无关。
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编辑推荐

《高等院校网络教育系列教材:自动控制原理》可以作为远程教育课程的自动化、电工、电子、机械等
相关专业的教材或参考书。
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