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前 言

本标准是根据国际电工委员会 ＩＥＣ６００５０（３５１）：１９９８《国际电工词汇 第 ３５１章：自动控制》（第二
版）制定的，在技术内容和编排方式上与该国际标准等同。
为与国际标准一致，本标准中术语和图的编号均与 ＩＥＣ６００５０（３５１）相一致。
国际标准 ＩＥＣ６００５０（３５１）：１９９８原版本的术语和定义是以法语、英语和俄语编写，还给出了术语的

阿拉伯语、德语、西班牙语、日语、波兰语、葡萄牙语和瑞典语对应词，并编排出上述 １０种语种的索引。本
标准仅给出了术语的英语对应词，以及汉语和英语两种索引。
本标准与全国自然科学名词审定委员会公布的《自动化名词》进行了协调。
本标准术语后括号中的说明为被采用的国际标准 ＩＥＣ６００５０（３５１）原有。括号内的标准编号和条号

表示该条术语的来源，如（ＩＳＯ燉ＩＥＣ２３８２２８，２８０４０７）；只有章条号的，表示来源于 ＩＥＣ６００５０中的某
章条术语的定义，如（１９１１５０１）；括号中的：“修改”一词，表示本标准该条术语的定义已对所引用的定
义进行了修改。
本标准的附录 Ａ和附录 Ｂ是提示的附录。
本标准由全国电工术语标准化技术委员会提出。
本标准由全国电工术语标准化技术委员会、全国工业过程测量和控制标准化技术委员会共同归口。
本标准由上海工业自动化仪表研究所、机械科学研究院负责起草。
本标准主要起草人：李明华、邵志勇、杨芙。
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﹫﹦﹤前言

１）ＩＥＣ（国际电工委员会）是一个由各个国家电工委员会（ＩＥＣ国家委员会）组成的世界性标准化组
织。ＩＥＣ的目标是促进电工电子领域标准化问题的国际合作。ＩＥＣ为此目的而出版国际标准，并举办其
他各种活动。国际标准的制定工作是委托技术委员会进行的，对所制定标准感兴趣的任何一个 ＩＥＣ国
家委员会都可以参与国际标准的制定工作。与 ＩＥＣ有联系的国际组织、政府机构和非官方组织也可以
参与标准制定工作。ＩＥＣ与国际标准化组织（ＩＳＯ）按照双方达成的协议紧密合作。

２）ＩＥＣ有关技术问题的正式决议或协议，是由各技术委员会代表了对这些问题特别关切的所有国
家委员会提出的。这些决议和协议尽可能地表达了对所涉及的问题在国际上的一致意见。

３）这些决议或协议以标准、技术报告或导则的形式出版，并以推荐标准的形式供国际上使用，并在
此意义上为各国家委员会所承认。

４）为了促进国际上的统一，ＩＥＣ各国家委员会承诺在其国家标准或区域标准中最大限度地采用

ＩＥＣ国际标准。ＩＥＣ标准与相应的国家或区域标准之间，如有不一致之处，应在国家标准或区域标准中
明确指出。

５）ＩＥＣ不提供表示其认可的标志程序，对任何声称设备符合 ＩＥＣ某项标准的声明，ＩＥＣ不承担任
何责任。

６）请注意本国际标准的某些原理可能涉及专利权。ＩＥＣ对任何此类专利权的确认不承担任何
责任。
国际标准 ＩＥＣ６００５０３５１由 ＩＥＣ第 １技术委员会：“术语”负责，由 ＩＥＣＴＣ６５：“工业过程测量和控

制”的第 １工作组制定。它是国际电工词汇（ＩＥＶ）第 ３５１章的第二版。
第二版替代 １９７５年出版的第一版和 １９７８年出版的第 １次修正。
本标准的文本以下列文件为依据：

国际标准草案 表决报告

１燉１５８１燉ＦＤＩＳ １燉１５９５燉ＲＶＤ

有关表决批准本标准的详细情况可参见上表指明的表决报告。
国际电工词汇这一部分的术语和定义以法语、英语和俄语编写，此外给出了术语的阿拉伯语、德语、

西班牙语、日语、波兰语、葡萄牙语和瑞典语。
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中 华 人 民 共 和 国 国 家 标 准

电 工 术 语 自 动 控 制

﹦━┉┇┄┉┃━┉┇│┃┄━┄┎—﹢┊┉┄│┉┄┃┉┇┄━

﹩﹣燉．—
┉﹫﹦﹤（）：

中华人民共和国国家质量监督检验检疫总局┐┐批准 ┐┐实施

 范围

本标准规定了电工技术中涉及到的自动控制的术语和定义。
本标准适用于涉及自动控制的所有科学技术领域。

 自动控制术语

． 一般术语

．． 系统 ┈┎┈┉│
在限定的范围内被看成是一个整体并与周围环境隔离的一组相互关联的元件。
注

１ 此类元件既可以是物体也可以是概念和概念的产物（例如，组织形式、数学方法、编程语言）。

２ 系统被认为由一假想面使之与周围环境及其他外部系统隔开，切断该系统与周围环境和外部系统之

间的联系。

．． 结构 ┈┉┇┊┉┊┇
系统各元件之间的关系。

．． （动态系统）参数 （┎┃│┈┎┈┉│）┅┇│┉┇
给定系统内确定各变量之间关系的特性量。
注 ：参数可以是常数，也可取决于时间或某些系统变量值。

．． 线性系统 ━┃┇┈┎┈┉│
其状态符合叠加原理的系统。
注

１ 叠加原理表明此种系统可以用一组线性方程式描述。

２ 在本词汇中，线性系统还被看成不随时间而变化。

．． 定常系统；非时变系统 ┉│┃┋┇┃┉┈┎┈┉│
其状态符合偏移原理的系统。
注：偏移原理表明一组方程式及其系统是不随时间变化的。

．． 多变量系统 │┊━┉┋┇━┈┎┈┉│
具有两个或两个以上输入变量及一个或一个以上输出变量（至少有一个输出变量取决于两
个或两个以上输入变量）的系统。

．． 分布参数系统 ┈┉┇┊┉┅┇│┉┇┈┎┈┉│
为表示其空间分布而以偏微分方程式作数学描述的系统。

．． 控制 ┄┃┉┇┄━
为达到规定的目标，对系统或系统内的有目的作用。

．． 控制系统 ┄┃┉┇┄━┈┎┈┉│

１
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由被控系统及其主控系统和相关传感器组成的系统。（见图 １）。
注：在日常用语中，“控制系统”往往表示“主控系统”的含意（见 ３５１１１１１）。

．． 被控系统 ┄┃┉┇┄━━┈┎┈┉│
接受控制的系统。（见图 １）。

．． 主控系统 ┄┃┉┇┄━━┃┈┎┈┉│
由控制被控系统的全部元件组成的系统。（见图 １）。

．． 稳定性 ┈┉━┉┎
系统受外界扰动而偏移稳态后回复到稳态的特性。
注：当扰动中止后，线性系统可回复到扰动前的同一稳态。

．． 可控性 ┄┃┉┇┄━━━┉┎
在限定的时间内，依靠输入变量将状态变量从任一个指定初始状态变换到任一指定最终状
态的系统特性。
注：如果任何一种初始状态和最终状态都能作此改变，则可控性是全面的。

．． 可观测性 ┄┈┇┋━┉┎
在限定的时段内，根据输入和输出变量值可推算出初始状态的系统特性。
注：如果这种推算对任何一种初始状态都有效，则可观测性是全面的。

．． 作用 ┉┄┃
一个或数个变量对另一个变量的影响。

．． 作用通路 ┉┄┃┅┉
系统中传递作用的指定通道。

．． 作用流 ┉┄┃━┄┌
作用通路上描述输入变量如何作用于输出变量的进程。

．． 过程 ┅┇┄┈┈
籍以完成物质、能量或信息的转换、输送或储存的一系列相互作用的操作。

．． 接口 ┃┉┇（ＩＳＯ燉ＩＥＣ２３８２９，０９．０１．０６、７２１．１２．１１、７２１．１２．１２，修改）
根据功能特性、信号特性或其他特性作相应定义的两个功能单元之间的共享界面。
注：此概念包括具有不同功能的两个装置的连接规范。

．． 模型 │┄━
系统或过程的数学或物理表述。这种表述是足够精确地依据已知定律、辨识或指定条件确
定的。

．． （自动控制的）算法 ━┄┇┉│（ｉｎａｕｔｏｍａｔｉｃｃｏｎｔｒｏｌ）
能根据输入变量值计算出输出变量值的一个全面确定的、有限的指令序列。
注：算法可以完整描述数字输入、输出变量系统（例如一个切换系统）的状态。对于连续输入、输出变量的

系统，其算法由输入、输出变量间的数学关系式确定或导出。

．． 冗余 ┇┊┃┃┎（１９１１５０１）
一个设备中存在两个或两个以上执行同一个所需功能的手段。
注：在自动控制中，这个手段更可能是一个装置或一个程序。

．． 手动的 │┃┊━（ａｄｊｅｃｔｉｖｅ）
系指过程或装置在规定的条件下需要操作者干预才能运行。

．． 自动的 ┊┉┄│┉
系指过程或装置在规定的条件下无须操作者干预就能运行。

．． 自动化（动词） ┊┉┄│┉（ｖｅｒｂ）
提供手段使系统具有自动作功能。

．． （自动控制的）人工智能 ┇┉━┃┉━━┃（ｉｎａｕｔｏｍａｔｉｃｃｏｎｔｒｏｌ）
２
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装置或系统执行诸如推理、学习和自我完善等通常与人类智能相关的功能的能力。
．． 控制论 ┎┇┃┉┈

将生物体和机器中有关通信和控制的理论与研究相结合的一门学科。
．． 专家系统 ┍┅┇┉┈┎┈┉│（ＩＳＯ燉ＩＥＣ２３８２２８，２８．０１．０６）

利用根据人类专业知识开发的知识库的推理结论，在某个特定领域或应用场合熟练地解决
问题的知识系统。
注

１ 术语“专家系统”有时可作为“知识系统”的同义词，但宜用于强调专家的知识。

２ 有些专家系统能根据其以往解决问题的经验，完善知识库并开发新的推理规则。

．． 知识库 ─┃┄┌━┈（ＩＳＯ燉ＩＥＣ２３８２２８，２８０４０６）
包含有推理规则及人类在某一领域内的经验和专门知识的数据库。
注：在具有自我完善功能的系统中，知识库还包含有以往解决某些问题所取得的信息。

．． 推理器 ┃┇┃┃┃（ＩＳＯ燉ＩＥＣ２３８２２８，２８．０４．０７）
专家系统的一个组件，它运用推理原则从知识库所贮存的信息中得出结论。

．． 仪表装置 ┃┈┉┇┊│┃┉┉┄┃
用以进行观察、测量或控制的成套仪表或其应用。

． 变量和信号

．． 变量 ┋┇━（┆┊┃┉┉┎）
其值可变且通常可测出的量或状态。

．． （变量的）矢量 ┋┉┄┇（┄┋┇━┈）
作为一个整体处理的一组有序的变量。

．． 输入变量 ┃┅┊┉┋┇━
由外部施加到系统上且与该系统的其他变量无关的变量。

．． 输出变量 ┄┊┉┅┊┉┋┇━
由系统送出的变量。

．． 被控变量 ┄┃┉┇┄━━┋┇━
预定受一个或多个操纵变量控制的被控系统的输出变量。（见图 １）

．． 参比变量 ┇┇┃┋┇━
输送给主控系统的比较元件，以设定被控变量预期值的输入变量。（见图 １）

．． 反馈变量 ─┋┇━
代表被控变量并返回到比较元件的变量。（见图 １）

．． 偏差变量 ┇┇┄┇┋┇━
参比变量与反馈变量之差。（见图 １）

．． 操纵变量 │┃┅┊━┉┋┇━
主控系统的输出变量，亦即被控系统的输入变量。（见图 １）

．． 扰动变量 ┈┉┊┇┃┋┇━
自外界作用于系统上的非期望、独立且通常难以预料的输入变量。（见图 １）

．． 命令变量 ┄││┃┋┇━
经信号转换或其他处理后给出参比变量的一种变量。（见图 １）

．． 切换变量 ┈┌┉┃┋┇━
只能表示有限个值的变量。
注：最常用的切换变量是二进制逻辑变量，它只能表示代表逻辑状态 ０和 １的两个逻辑值之一。

．． 实际值 ┉┊━┋━┊
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给定瞬间的变量值。
．． 预期值 ┈┇┋━┊

在规定的条件下，给定瞬间所要求的变量值。
．． 偏差 ┋┉┄┃

给定瞬间变量的预期值与实际值之差。
注：本定义既适用于恒定的预期值，也适用于随时间变化的预期值。

．． （自动控制的）信号 ┈┃━（ｉｎａｕｔｏｍａｔｉｃｃｏｎｔｒｏｌ）
一种物理量，其一个或多个参数载有表示一个或多个变量的信息。
注：这些参数称为“信息参数”。

．． 信息参数 ┃┄┇│┉┄┃┅┇│┉┇
信号的特性量，它根据已知或假定关系表示信息。
注

１ 就多数信号而言，物理量的值同时也是信息参数。因此，为简便起见，通常称“信号值”。

２ 对调幅正弦载波来说，瞬时幅值是信号的信息参数；对于按持续时间调制的或按位置调制的脉冲信号

来说，每个脉冲的持续时间或位移分别是信号的信息参数。

．． 模拟信号 ┃━┄┈┃━
其信息参数可表示为给定连续范围内任一值的信号。

．． 数字信号 ┉━┈┃━
其信息参数可表示为离散值集合中任一值的信号。

．． 二进制信号 ┃┇┎┈┃━
其信息参数可表示为两个离散值之一的数字信号。

．． 设定点［信号］ ┈┉┐┅┄┃┉［┈┃━］
代表参比变量的信号。

．． 偏差信号 ┇┇┄┇┈┃━
闭环控制系统比较元件的输出信号。

．． 反馈信号 ─┈┃━
取决于被控变量并返回比较元件的信号。

．． 量化 ┆┊┃┉┏┉┄┃（７０２０４０１，修改）
把一个变量可表示的连续数值范围划分成有限个预先确定的相邻间隔的过程。这些间隔不
一定相等，给定间隔内的任意值都由该间隔内被称为“量化值”的单一预定值来表示。

．． 采样信号 ┈│┅━┈┃━
其值与各个脉冲当时的信号瞬时值成正比的一串脉冲。（见图 ４ｃ））

．． 混叠 ━┈┃
当分量因频率太高而无法按原定采样间隔进行分析，并对低频分量的幅值产生影响时，在
采样信号频谱中引入误差。

．． 状态变量 ┈┉┉┋┇━
在已知系统模型、初始状态和输入变量的情况下，完全可以确定未来任何时候系统状态的
一种变量。（见图 ２）

．． 状态方程式 ┈┉┉┆┊┉┄┃┈
以状态变量、输入变量、系统参数和时间的函数来表示同一组状态变量一阶时间导数的一
组方程式。

．． 输出方程式 ┄┊┉┅┊┉┆┊┉┄┃┈
以状态变量、输入变量、系统参数和时间的函数来表示输出变量的一组方程式。
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．． 输入矩阵 ┃┅┊┉│┉┇┍
描述输入变量值与系统状态变量变化率之间关系的矩阵。（见图 ２）

．． 输出矩阵 ┄┊┉┅┊┉│┉┇┍
描述系统状态变量值与输出变量值之间关系的矩阵。（见图 ２）

．． 系统矩阵 ┈┎┈┉││┉┇┍
描述系统状态变量值与其变化率之间关系的矩阵。（见图 ２）

．． 转换矩阵 ┉┇┃┈┉┄┃│┉┇┍
描述线性系统两种状态之间并非由输入变量激发产生转换的矩阵。

．． 直接输入—输出矩阵 ┇┉┃┅┊┉┐┄┊┉┅┊┉│┉┇┍
描述输入变量值与输出变量值之间直接关系的矩阵。（见图 ２）

．． 测量范围 │┈┊┇┃┇┃（ＯＶＩＭ ５４，修改）
由两个极限值限定的数值范围，在此范围内可按规定的精确度测量变量。

．． 测量量程 │┈┊┇┃┈┅┃（ＯＶＩＭ ５２，修改）
测量范围两个极限值之差的绝对值。

．． 控制范围 ┄┃┉┇┄━┇┃
由两个极限值限定的数值范围。在规定的工作条件下，被控变量可在此范围内变化。

．． 参比变量范围 ┇┃┄┉┇┇┃┋┇━
参比变量可在其间变化的数值范围。

．． 操纵变量范围 ┇┃┄┉│┃┅┊━┉┋┇━
操纵变量可在其间变化的数值范围。

．． 扰动变量范围 ┇┃┄┉┈┉┊┇┃┋┇━
扰动变量可在其间变化而不至严重影响控制系统正常工作的数值范围。

．． 状况信号 ┈┉┉┊┈┈┃━
表征主控系统或被控系统的状况或状况变化的信号。

．． 确认信号 ──┈┃━
确认执行命令的信号。

．． 使能信号 ┃━┃┈┃━（ＩＳＯ２３８２３，０３０１１３）
允许一个事件发生的信号。

．． 联锁信号 ┃┉┇━┄─┈┃━
阻止信号传输、元件动作或命令执行的信号。

．． 极限信号 ━│┉┈┃━
极限监视器的二进制输出信号。

．． 极限值 ━│┉┋━┊
极限监视器的二进制输出信号发生变化时的那个输入信号值。

．． 白噪声 ┌┉┃┄┈（７０２０８３９）
在一定的频带内，具有连续频谱和恒定功率谱密度的随机噪声。

． 控制系统的符号表述

．． 功能图 ┊┃┉┄┃━┇│
以作用连线连接的各个功能块来表示系统各种作用的符号表述。（见图 １）
注

１ 作用连线未必表示物理连接。

２ 就自动控制而言，功能图有时称方块图。

．． 功能块 ┊┃┉┄┃━━┄─
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指明输入输出变量之间函数关系的矩形符号，表示含有一个或多个输入变量和一个或多个
输出变量的系统或元件。
注：可以用算术指令、传递函数、微分方程式或差分方程式、一条或一组特性曲线或者切换函数来指明函

数关系。

．． 作用连线 ┉┄┃━┃
功能图中作用通路的图形表述。作用方向以箭头标明。

．． 作用方向 ┇┉┄┃┄┉┄┃
功能图中作用的传输方向。
注

１ 功能块中的作用方向是从功能块的输入到输出；作用连线的作用方向由箭头指明。

２ 作用方向不必与质量流或能量流相一致。

．． 相加点 ┈┊││┃┅┄┃┉
各信号代数相加的点。
注

１ 在功能图上，相加点主要用圆形符号表示。（见图 １）

２ 代数符号位于引入作用连线的右侧。

．． 分支点 ┇┃┃┅┄┃┉
功能图上的一个点，同一个变量从这个点连接至两个或两个以上的功能块。
注：为避免误解，可以用一个圆点突出表示分支点。

．． 链状结构 ┃┈┉┇┊┉┊┇
功能块的一种结构排列方式。按此种结构排列时，一个功能块的输出变量是下一个功能块
的输入变量。

．． 平行结构 ┅┇━━━┈┉┇┊┉┊┇
功能块的一种结构排列方式。按此种结构排列时，各功能块通过两条或多条作用连线平行
地连接。

．． 环形结构 ━┄┄┅┈┉┇┊┉┊┇
功能块的一种结构排列方式。按此种结构排列时，一个功能块的输出变量是前一个功能块
的附加输入变量。

．． 状态图 ┈┉┉┇┅
顺序电路连续状态的符号表述。电路中各个状态都用圆形符号表示，转换函数用连线表示。
注：顺序电路的状态是规定瞬间的一组状态变量值。

． 控制系统的状态和特性

．． 叠加原理 ┅┇┃┅━┄┈┊┅┇┅┄┈┉┄┃
系统对若干个输入函数的时间响应等于其各单个时间响应之和的原理。

．． 偏移原理 ┅┇┃┅━┄┈┉┃
若输入函数在时间上平移，则系统的时间响应除了在时间上作同样平移外保持不变的
原理。

．． （系统的）辨识 ┃┉┉┄┃（ｏｆａｓｙｓｔｅｍ）
从系统对一个严格定义的输入信号（如阶跃函数、脉冲或白噪声）的响应中推断出表示系统
静态和瞬态的数学模型的过程。

．． 瞬态 ┉┇┃┈┃┉（┋┄┊┇）
变量在两个相邻稳态间过渡时的状态。

．． 时间响应 ┉│┇┈┅┄┃┈
在规定的工作条件下，一个输入变量的规定变化引起的系统输出变量随时间的变化。
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注：在确定时间响应特性时（见 ３５１１４３８～３５１１４４４及图 ３和图 ５），通常认为输入变量的变化出现在

牠＝０时，而在那一瞬间，输出变量为稳态值 牪０。

．． 相平面分析 ┅┈┅━┃┃━┎┈┈
依据表示系统某一状态的时间导数与同一状态下各个初始条件值之间函数关系的曲线，以
时间为参数进行的分析。

．． 传递函数 ┉┇┃┈┇┊┃┉┄┃
在线性定常系统中，当所有初始条件为零时，输出变量的拉普拉斯变换与相应输入变量的
拉普拉斯变换之比。

．． 稳态 ┈┉┎┈┉┉（１０１１４０１，修改）
在所有瞬态影响消失后，当所有输入变量保持恒定时系统所维持的状态。

．． 特性曲线 ┇┉┇┈┉┊┇┋
表明系统的输出变量稳态值与一个输入变量之间函数关系的图表或曲线，此时其他输入变
量均保持规定的恒定值。
注：将其他输入变量作为参数处理时，可得到一组特性曲线。

．． 工作点 ┄┅┇┉┃┅┄┃┉
特性曲线上系统正在运行的那一点。
注：在对特性曲线进行线性化处理时，线性替代函数的系数取决于工作点，线性化处理是围绕该工作点

进行的。

．． 静止点的稳定性 ┈┉━┉┎┄┇┈┉┅┄┈┉┄┃
输入变量恒定的系统的一种特性。在 牠大于 牠０的任何瞬间，只要 牠０时的状态矢量足够接近
静止点，状态矢量将保持在静止点周围任何一个封闭的界限内。

．． 传递稳定性 ┉┇┃┈┇┈┉━┉┎
有界输入有界输出（﹣﹫﹣）稳定性 ﹣﹫﹣┐┈┉━┉┎
具有一个输入变量和一个输出变量的系统的一种特性，即在任意时间，输入变量（例如设定
点变量、扰动变量）中的有界变化导致输出变量产生有界变化，而其他变量保持恒定。
注：ＢＩＢＯ是“ＢｏｕｎｄｅｄＩｎｐｕｔ，ＢｏｕｎｄｅｄＯｕｔｐｕｔ”的缩写。

．． 系统偏差 ┈┎┈┉│┋┉┄┃
控制系统中给定瞬间的参比变量与被控变量之差。

．． 稳态偏差 ┈┉┎┈┉┉┋┉┄┃
所有输入变量保持恒定时系统偏差的稳态值。

．． 性能指标 ┅┇┄┇│┃┃┍
在规定条件下表征控制质量的数学表述。

．． 系统的固有特性 ┃┇┃┉┇┉┇┈┉┄┈┎┈┉│
在任何主控装置都断开，且其他输入变量均为固定值的情况下，表明系统的输出变量（实际
上是被控变量）与一个输入变量之间稳态关系的特性曲线。

．． （控制系统的）控制特性 ┄┃┉┇┄━┇┉┇┈┉（┄┄┃┉┇┄━┈┎┈┉│）
控制系统中表明被控变量与一个输入变量（例如设定点变量、扰动变量）之间稳态关系的数
据（公式或图表），此时其他输入变量保持恒定。

．． 静差系数 ┄┈┉┄┃┉
给定点上控制特性曲线的切线斜率的绝对值。

．． 无静差 ┈┃┄┄┈┉
零静差 ┏┇┄┄┈┉
控制系统稳态偏差为零的一种特性。
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．． 饱和 ┈┉┊┇┉┄┃
特性曲线的一部分所表现的现象，即当横坐标上的输入变量有任何进一步增加时，纵坐标
上的输出变量不再呈现显著变化。

．． 死区 ┃；┏┄┃
输入变量的变化不至引起输出变量有任何可觉察变化的有限数值区间。
注：当这种特性是特意安排的，有时称中间区。

．． 回差 ┎┈┉┇┈┈
由包含一条输入变量值增大的线段（称为上升段）和另一条输入变量值减小的线段（称为下
降段）的特性曲线所表示的现象。
注：有时死区影响可以叠加在回差现象上。

．． （自动控制的）猎振 ┊┃┉┃（ｉｎａｕｔｏｍａｔｉｃｃｏｎｔｒｏｌ）
有明显振幅而非所期望的持续振荡。
注：在线性系统中，猎振表明是在稳定性极限上或附近工作。非线性可引起明确的振幅和频率的猎振。

．． 跳跃现象 ┊│┅┅┃┄│┃┄┃
非线性系统中，当输入变量改变时，输出变量值的上升或者下降出现突变的现象。

．． 再调饱和 ┇┈┉┌┃┊┅
积分饱和 ┃┉┇━┌┃┊┅
闭环控制回路中的一种现象。在此回路中，积分元件后接一个在其饱和范围内工作的非线
性元件，导致被控变量对偏差变量符号变化的响应延迟。
注：延迟响应会导致被控变量过量超调。

．． 线性化 ━┃┇┏┉┄┃
在一个稳定工作点周围的规定工作范围内，用线性数学模型以规定的精确度近似非线性
系统。

．． （振荡的）阻尼 │┅┃（┄┃┄┈━━┉┄┃）
因能量耗散，振荡的幅值随时间逐渐减小。

．． 阻尼比 │┅┃┇┉┄
在以下列微分方程描述的二阶线性系统中，阻尼比是因数 犤的值。

ｄ２牨
ｄ牠２ ＋ ２犤犽０

ｄ牨
ｄ牠＋ 犽２

０牨＝ ０

注：犽０为系统的特征角频率。

．． 阶跃响应 ┈┉┅┇┈┅┄┃┈
某个输入变量从一个常量瞬间变化到另一常量引起的系统时间响应。（见图 ３）

．． 阶跃响应稳定性 ┈┉┅┇┈┅┄┃┈┈┉━┉┎
单输入单输出线性定常系统中，限定阶跃幅度的输入变量的阶跃变化引起输出变量随着时
间递增向最终限定值变化的特性。

．． 单位阶跃响应 ┊┃┉┈┉┅┇┈┅┄┃┈
线性系统的阶跃响应，其输出变量的变化与输入变量的阶跃幅度有关。

．． 单位脉冲响应 ┊┃┉┅┊━┈┇┈┅┄┃┈；┊┃┉│┅┊━┈┇┈┅┄┃┈（）
加权函数 ┌┉┃┊┃┉┄┃
在某个输入上施加狄拉克函数（或单位脉冲函数）引起的系统时间响应。
注：在线性系统中，单位脉冲响应是单位阶跃响应的时间导数。

．． 斜坡响应 ┇│┅┇┈┅┄┃┈
一个输入变量的变化率从零跃增到某个有限值引起的系统时间响应。（见图 ９）

．． 连续作用 ┄┃┉┃┊┄┊┈┉┄┃
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输出变量可在两个极限之间连续变化的一种作用方式。
注：有时这种作用方式，尤其是在强调这种作用不是位式作用时，被不恰当地称为“调制作用”。

．． 调制作用 │┄┊━┉┃┉┄┃
由输入变量对载波信号进行调制产生输出变量的作用方式。（见图 ４）

．． 脉冲函数序列 ┅┊━┈┊┃┉┄┃┈┆┊┃；│┅┊━┈┊┃┉┄┃┈┆┊┃（）
等距连续采样点中由输入变量调制的狄拉克函数（单位脉冲函数）序列。

．． ┏┐传递函数 ┏┐┉┇┃┈┇┊┃┉┄┃
在输入、输出变量同步采样的线性系统中，在所有初始条件均等于零的情况下，输出变量的

ｚ变换与相应的输入变量的 ｚ变换之比。
．． （自动控制的）时间常数 （┃┊┉┄│┉┄┃┉┇┄━）┉│┄┃┈┉┃┉

由输入变量的阶跃变化引起的一阶线性系统的输出完成总变化的 ６３２％（即 １－１燉ｅ）所需
的时间。

．． 等效时间常数 ┆┊┋━┃┉┉│┄┃┈┉┃┉
平衡时间 ｂａｌａｎｃｉｎｇｔｉｍｅ（拒用）
阶跃响应中，拐点处切线分别与相当于初始值的水平轴线和与其平行的通过最终稳态值的
直线的交叉点之间的持续时间间隔。（见图 ５）
注：此定义只适用于阶跃响应无超调的系统。

．． 等效时滞 ┆┊┋━┃┉┉│
输入变量的阶跃变化点与阶跃响应拐点上切线同相当于初始值的水平轴线的交叉点之间

的持续时间间隔。（见图 ５）
注：此定义只适用于阶跃响应无超调的系统。

．． 上升时间 ┇┈┉│
对于一个阶跃响应，从输出变量达到最终稳态值与初始稳态值之差的一个规定小百分数的
瞬间起，至第一次达到该差的一个规定大百分数的瞬间止的持续时间间隔。（见图 ３）。
注：５％～９５％或 １０％～９０％为常用值。

．． 阶跃响应时间 ┈┉┅┇┈┅┄┃┈┉│
从一个输入变量发生阶跃变化的瞬间起，至输出变量第一次达到最终稳态值与初始稳态值
之差的一个规定百分数的瞬间止的持续时间间隔。（见图 ３）

．． 建立时间 ┈┉┉━┃┉│
从一个输入变量发生阶跃变化的瞬间起，至输出变量偏离其最终稳态值与初始稳态值之差
不超过规定允差（例如 ５％）的瞬间止的持续时间间隔。（见图 ３）
注

１ ±２％和±５％为常用允差值。

２ 对于非线性状态，应规定输入变量的大小和位置。

．． 超调［量］ ┄┋┇┈┄┄┉
对于阶跃响应，为偏离输出变量最终稳态值的最大瞬时偏差，以最终稳态值与初始稳态值
之差的百分数表示。（见图 ３）

．． 时滞 ┉│
从输入变量产生变化的瞬间起，至随后输出变量开始变化的瞬间为止的时间间隔。

．． 距离—速度滞后 ┈┉┃┐┋━┄┉┎━
由传播速率造成的延迟。

．． 频率响应 ┇┆┊┃┎┇┈┅┄┃┈
在正弦稳态线性系统中，输出变量的相量与相应的输入变量的相量之比，以角频率 犽的函
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数表示。
注：频率响应与复平面虚轴上取得的传递函数相一致。

．． 增益 ┃
在正弦稳态线性系统中，输出变量的幅值与相应的输入变量的幅值之比。（见图 ６）
注

１ 增益是给定频率下频率响应的模数（绝对值）。

２ 在实际使用中，除零频率外，各频率上的增益常被称为“动态增益”，以区别零频率上的“静态增益”。

．． 对数增益 ━┄┇┉│┃
增益的对数。
注：对数增益通常以分贝表示。因而增益 爢的对数增益为 ２０ｌｇ爢（ｄＢ）。（见图 ６）

．． 相角 ┅┈┃━
在正弦稳态线性系统中，输出变量相位与相应的输入变量相位的相位差。（见图 ６）

．． 增益响应 ┃┇┈┅┄┃┈
幅值响应 │┅━┉┊┇┈┅┄┃┈
随角频率 犽变化的增益。
注

１ 用图表示增益时，通常以对数增益与角频率 犽的对数值的关系曲线来表示。（见图 ６）

２ 增益响应是频率响应的模数（绝对值）。

．． 相位响应 ┅┈┇┈┅┄┃┈
随角频率 犽变化的相角。
注

１ 用图表示相角时，通常以相角与角频率 犽的对数值的关系曲线来表示。（见图 ６）

２ 相位响应是频率响应的幅角。

．． 频率响应特性图 ┇┆┊┃┎┇┈┅┄┃┈┇┉┇┈┉
博德图 ﹣┄┇│
对数坐标上表示对数增益和相角与角频率之间函数关系的组合图解。（见图 ６）

．． 折角频率 ┄┇┃┇┇┆┊┃┎
博德图中，对数增益曲线的两条渐近直线相交点显示的角频率。

．． 频率响应轨迹图 ┇┆┊┃┎┇┈┅┄┃┈━┄┊┈
奈奎斯特图 ┎┆┊┈┉┅━┄┉
用复平面中极坐标上的一条曲线，以角频率为曲线的参数，表示频率响应的图解。（见图 ７）

．． 开环频率响应 ┄┅┃┐━┄┄┅┇┆┊┃┎┇┈┅┄┃┈
正向通路和反馈通路上各元件的频率响应之积。

．． 增益交越频率 ┃┇┄┈┈┄┋┇┇┆┊┃┎
增益响应值为 １处的频率。（见图 ６）

．． 相位裕度 ┅┈│┇┃
增益交越频率上的开环相位响应与－π弧度之差。（见图 ６）

．． 相位交越频率 ┅┈┇┄┈┈┄┋┇┇┆┊┃┎
相位响应为－π弧度处的最低频率。（见图 ６）

．． 增益裕度 ┃│┇┃
相位交越频率上开环增益响应的倒数值。（见图 ６）

．． 尼克尔斯图 ┄━┈┅━┄┉
描绘在对数增益和相位差的直角坐标上，显示开环频率响应的增益和相角等高线的图。

．． 描述函数 ┈┇┃┊┃┉┄┃
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在稳态非线性元件中，对正弦输入变量只取输出变量基波分量的频率响应。
注：描述函数可取决于输入变量的频率和幅值，或只取决于输入变量的幅值。

．． 根轨迹 ┇┄┄┉━┄┊┈
复平面上闭环传递函数的极点随开环增益的改变而变化的曲线。

．． 特征方程式 ┇┉┇┈┉┆┊┉┄┃
将闭环系统传递函数的分母或者将有限维矢量空间上给定线性变换的或其矩阵表示法的

特性多项式设定为等于零所取得的方程式。
．． 极点配置 ┅┄━┈┈┃│┃┉

依据状态或输出反馈，将某个特定定常线性系统的极点或特征值分配给 牞平面或 牫平面上
一组指定位置的设计过程。

．． 最小相位系统 │┃│━┅┈┈┎┈┉│
当相角为负值时，其相位响应显示在某个指定增益响应下可能出现的最低绝对值的一种线
性系统。
注：最小相位系统不包括时滞元件或全通元件。

． 连续控制系统的功能元件

．． 连续控制系统 ┄┃┉┃┊┄┊┈┄┃┉┇┄━┈┎┈┉│
时间上连续地取得参比变量和被控变量，由连续作用产生操纵变量的控制系统。

．． 传递元件 ┉┇┃┈┇━│┃┉
系统中由函数关系确定输出变量对输入变量依从关系的那一部分。

．． 线性传递元件 ━┃┇┉┇┃┈┇━│┃┉
由线性微分方程式给出其函数关系的传递元件。
注：线性传递元件实现叠加和放大原理。

．． 定常传递元件 ┉│┃┋┇┃┉┉┇┃┈┇━│┃┉
非时变传递元件

其函数关系与时间无关的传递元件。
．． 滞后元件 ━━│┃┉

其传递函数以负实分量极点和无零点为特征的线性传递元件。
．． 超前元件 ━━│┃┉

其传递函数以极点和零点数量相等且均具有负实分量为特征的线性传递元件。
．． 比例元件 ┅┇┄┅┄┇┉┄┃━━│┃┉

┐元件 ┐━│┃┉
输出变量的变化与相应的输入变量的变化成比例的传递元件。
注：Ｐ元件的传递函数为：

牁（牞）
牀（牞）＝ 爦Ｐ

式中：

爦Ｐ——比例作用系数；

牞——复变量；

牀（牞）——输入变换；

牁（牞）——输出变换。

．． 比例作用系数 ┅┇┄┅┄┇┉┄┃━┉┄┃┄┃┉
爦Ｐ

比例元件中，输出变量的变化除以相应的输入变量变化的商。
．． 控制器的比例带 ┅┇┄┅┄┇┉┄┃━┃┄┄┃┉┇┄━━┇
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控制器中仅由比例元件引起，使输出产生一个全范围变化所需的输入变化。
注：比例带是控制器增益的倒数，以测量量程的百分数表示。

．． 积分元件 ┃┉┇━━│┃┉
﹫┐元件 ﹫┐━│┃┉
输出变量的变化率或时间导数与相应的输入变量的值成比例的传递元件。
注

１ Ｉ元件的传递函数为：

牁（牞）
牀（牞）＝ 爦Ｉ

牞
式中：

爦Ｉ——积分作用系数；

牞——复变量；

牀（牞）——输入变换；

牁（牞）——输出变换。

２ 此积分作用有时也称为“浮动作用”。

．． 积分作用系数 ┃┉┇━┉┄┃┄┃┉
爦Ｉ

积分元件中，输出变量的变化率或时间导数除以相应的输入变量值的商。
．． 积分作用时间 ┃┉┇━┉┄┃┉│

爴Ｉ

积分元件中，当输入变量和输出变量以同一单位度量时，积分作用系数的倒数。
注

１ 积分作用时间也可以表示为输出变量达到输入变量阶跃变化相同值所需的时间。

２ 积分作用时间由下式表示：

爴Ｉ＝ １
爦Ｉ

式中：

爴Ｉ——积分作用时间；

爦Ｉ——积分作用系数。

．． 比例积分元件 ┅┇┄┅┄┇┉┄┃━┅━┊┈┃┉┇━━│┃┉
﹫┐元件 ﹫┐━│┃┉
比例元件和积分元件相加组合而成的传递元件。
注：理想 ＰＩ元件的传递函数为：

牁（牞）
牀（牞）＝ 爦Ｐ １＋ １

爴ｉ槏 槕牞
式中：

爴ｉ——再调时间；

爦Ｐ——比例作用系数；

牞——复变量；

牀（牞）——输入变换；

牁（牞）——输出变换。

．． 再调时间 ┇┈┉┉│
爴ｉ

比例积分元件中，当输入变量阶跃变化时，输出变量达到施加阶跃后立即出现的变化值的
两倍所需的时间。（见图 ８）
注：再调时间 爴ｉ由下式表示：
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爴ｉ＝
爦Ｐ

爦Ｉ
＝ 爦Ｐ爴Ｉ

式中：

爴Ｉ——积分作用时间；

爦Ｐ——比例作用系数；

爦Ｉ——积分作用系数。

．． 微分元件 ┇┋┉┋━│┃┉
﹥┐元件 ﹥┐━│┃┉
输出变量值与输入变量的变化率或时间导数成比例的传递元件。
注：Ｄ元件的传递函数为：

牁（牞）
牀（牞）＝ 爦Ｄ牞

式中：

爦Ｄ——微分作用系数；

牞——复变量；

牀（牞）——输入变换；

牁（牞）——输出变换。

．． 微分作用系数 ┇┋┉┋┉┄┃┄┃┉
爦Ｄ

微分元件中，输出变量值除以输入变量的变化率或时间导数的商。
．． 微分作用时间 ┇┋┉┋┉┄┃┉│

爴Ｄ

微分元件中，当输入变量和输出变量以同一单位度量时，与微分作用系数相同。
注

１ 微分作用时间也可以表示为输入变量的斜坡变化达到与输出变量阶跃变化相同值所需的时间。

２ 微分作用时间由下式表示：

爴Ｄ＝ 爦Ｄ

式中，爦Ｄ为 ３５１１５１６定义的微分作用系数。

．． 比例微分元件 ┅┇┄┅┄┇┉┄┃━┅━┊┈┇┋┉┋━│┃┉
﹥┐元件 ﹥┐━│┃┉
比例元件与微分元件相加组合而成的传递元件。
注：理想 ＰＤ元件的传递函数为：

牁（牞）
牀（牞）＝ 爦Ｐ（１＋ 爴ｄ牞）

式中：

爴ｄ——预调时间；

牞——复变量；

牀（牞）——输入变换；

牁（牞）——输出变换。

．． 预调时间 ┇┉┉│
爴ｄ

比例微分元件中，当输入变量发生斜坡变化时，输出变量达到施加斜坡后立即出现的变化
值的两倍所需的时间。（见图 ９）
注：预调时间 爴ｄ由下式表示：

爴ｄ＝
爦Ｄ

爦Ｐ
＝ 爴Ｄ

爦Ｐ
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