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前言

　　本书是在“普通高等教育‘十一五’国家级规划教材”评选结果的基础上进行编写的。
它的特点是：　　1.内容全面。
包括经典控制理论的全部内容和现代控制理论的部分内容，符合一般本科院校教学大纲的要求。
　　2.例题、习题丰富，难度适中。
每章针对某部分内容，都有比较合适的例题和习题，以加深对所述概念的理解。
每道例题和习题的选择，都具有代表性，都考虑了教师讲授的方便性、学生学习的渐进性和理解能力
。
　　3.编排合理。
经典控制理论与现代控制理论安排在不同的章节，对于以应用型人才为培养目标的一般本科院校，因
必修课学时较少，可以按必修课和选修课两部分安排教学内容，以适应不同教学目标的要求。
　　4.详、略得当。
本教材以最精炼的语言来阐述需要说明的问题，又不会使问题难以理解和发生歧义。
　　5.书后附有大部分习题的参考答案，既具有教材的作用，又具有习题集的功能，可方便学生学习
和考研。
　　本书是由工作在教学第一线、具有丰富教学经验的几位教师编写的。
其中第1章和第9章由郑州轻工学院教师冯巧玲编写；其余各章编写作者有（大部分是郑州轻工学院教
师）：吴娟（第2、3、4章）；范为福（中原工学院教师）（第5章），牛月兰（第6章），魏云冰、郑
新华（第7章、第8章）。
由郑州轻工学院谢宋和教授对本书作了主审。
由于编者水平有限，因此热诚希望读者对本书的缺点和错误批评指正。
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内容概要

本书系统地介绍了经典控制理论和现代控制理论中的线性系统理论。
全书共分9章：前6章主要讲述线性定常连续系统的建模、分析、校正等内容；第7章为采样离散系统的
分析及设计；第8章为非线性系统分析；第9章为现代控制理论。
最后附有第2章到第9章的习题参考答案。
　　本书可作为高等院校电气工程及自动化、自动化仪表及测试、机械工程、计算机技术等专业的教
科书，也可供从事自动控制类的各专业工程技术人员参考。
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