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箭 少
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    虽然本书只是老版本的修订本，但这是我第一次为John Wiley & Sons出

版公司写书。2000年，Smon & Schuster出版公司被Pearson出版公司收购。

根据美国司法部的规定，被并购后Simon & Schuster出版公司失去了一系列图

书的版权。显然，《自动控制系统》第7版是这些图书中的一本。也许在司法

部里有懂控制系统的专家，Simon & Schuster出版公司在拥有《自动控制系统》

这本书的版权将近40年后，突然就将其转归John Wiley&Sons出版公司所有

了，这就是关于本书版权的一个简要的说明。然而，作为Wiley出版社的作

者，我们感到无比的高兴。事实上，当初被迫的版权移交现在已经变成了一件

令人高兴的事。

    为了引入新的思想和最新的资料，第8版增加了一位合作者，加拿大安大

略滑铁卢大学的Farad Golnaraghi教授。
    本次修订的主要任务是在保留原著基本内容的基础上使这本书的内容更

加条理化，并且为教师和学生加入了更多的计算机辅助工具。许多教授审阅

过本书出版前的原稿，本书采纳了大多数有价值的建议。

    在第8版中，以下资料都被放到了光盘的附录中。它们是

    附录A·复变量理论

    附录B:微分和差分方程

    附录C:初等矩阵理论和代数学

    附录D } Laplace变换表

    附录E:运算放大器

    附录F:根轨迹的特征和构造

    附录G:频域图

    附录H:广义Nyquist判据

    附录I离散控制系统

    附录J:z变换表

    附录K : ACSYS 2002:软件说明

    一些习题的答案

此外，光盘中还包含了用于ACSYS的MATLAB文件，它们是一些用于解决控制

系统问题的软件工具。光盘中还包含用于演示书中实例的Powerpomt文件。我
们还将每一章中关于离散控制系统的内容抽出来并放入了附录I中。

需要全本请访问 www.ertongbook.com



  n 前 言

    以下段落主要针对适用本书的三类人群:已经采用这本书，或是将要选用这本书作为教材的

教师;寻找答案以解决日常设计问题的实际工程师;最后是选择了控制系统课程而需要学习这本

书的学生。

    对教师:这本书的内容是作者在大学从教时，在教授高级控制系统课程的过程中所做的总

结。前7版已经被美国及全世界的上百所大学所采用，而且至少已经被翻译成了六种语言。第

7版中几乎所有的设计课题都保留了下来。一个重大的改变就是将离散控制系统部分放入了光

盘的附录I中。我们更乐意将离散控制系统当作连续系统的延伸来讲授。然而，实际上，在一个

学期的课程中要想涵盖连续和离散控制系统所有内容还是比较困难的。

    这一版中增加的软件与其他控制类书籍所附带的软件有很大的差别。这里，我们通过大量

使用MATLAB GUI程序开发了非常易用的软件。这样，学生只需要把庄意力集中在控制问题

的学习上而不是编程上，我们还加入了两个非常新的应用:SIMLab和Virtual Lab，学生可以在

软件环境中处理实际问题并进行速度和位置控制实验。在SIMLab中学生能够看到并且修改系

统参数(就像在任何仿真中一样)。在Virtual Lab中，我们引入了黑箱方法，学生无法看到系统

参数，必须运用一些系统辨识方法去寻找它们。Virtual Lab最主要是给学生提供了一个符合实

际的在线平台，它包括了在实际速度或位置控制实验时会遇到的所有问题，比如，放大器饱和，噪

声和非线性。我们欢迎您提出宝贵意见以使本书以后的版本不断改进。

    最后，在教师手册里面给出了一个按章节顺序排列的一学期课程的样本。有资格的教师可

以从出版商处获得教师手册。该手册里还包含了书中所有问题的详细解答。

    对实际工程师:我们在写作这本书时是始终把读者放在心里的。因此，本书很适合自学。我

们的目标是清楚而透彻地处理课题。这本书没有用理论一证明一QED的格式，也没有过多的

数学知识。多年来作者在众多工业领域做过大量的顾问工作，并且参与解决过许多控制系统问

题，从宇航系统到工业控制，汽车控制和计算机外围设备控制。虽然在这种层次的书本中难以包

括实际问题的所有细节和真实性，但是书中的一些例子和问题还是反映了实际系统的简化形式。

    对学生:你现在手中有这本书是因为你选了这门课而且你的老师指定用这本书!尽管你在

读了此书后有权表达你对该书的观点，但你却无权让老师不选该书。更糟的是，你的老师选这本

书的理由之一是因为他或她想让你努力学习。但是请不要误解我们:我们的本意是，尽管在我们

看来这是一本易于学习的书，但这不是一本没有意义的书。书中没有卡通或漂亮的图片来吸引

你。从这儿开始，将是大量的、艰苦的工作。你应该已具有典型线性系统课程中讲授的一些预备

知识，例如线性常微分方程的求解，Laplace变换及应用，线性系统的时间响应和频域分析。在这
本书中你不会发现太多你以前没有遇到过的新数学工具。你应当学习怎样运用你在过去的两三

年内所学到的数学工具，这才是一件有趣而富于挑战性的事情。也许你需要重温一下某些数学

基础，你可以在随书附带光盘的附录里找到它们。光盘还包含了许多其他内容，如ACSYS软

件，它是用基于MATLAB的程序来解决线性控制系统问题的GUI软件，以及基于仿真的SIM-

Lab和Virtual Lab，它们可以帮助你增进对实际控制系统的理解。

    这本书有大量的演示例子。其中一些例子为了说明新思想和主要问题而有意识地作了简
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化。另一些例子则更加精细，旨在让你更贴近买际。此外，本书的目标在于用一种清楚和透彻的

方法来描述一门复杂的学科。作为一名学生，一种重要的学习策略就是不要完全依赖于课本。

当学习某门课的时候，去图书馆查找一些类似的课本看一看其他作者是如何处理相同课题的。

你也许能获得关于这门学科的新观点并且可以发现某个作者对资料的论述也许比其他作者更仔

细和彻底。不要为了记录一大堆过分简单的例子而分散注意力。在现实世界中，你将面对含非

线性和域时变元件，以及具有使你害怕的阶数的高阶控制系统的设计。现在就告诉你在现实世

界中并不存在严格的线性和一阶系统，也许会让你有点泄气。

    一些工科类高年级大学生不相信他们在课堂上学到的知识以后会直接运用到工业中去。我

们的一些学生从工业现场和工厂参观实习回来后都惊奇地发现，他们在控制系统课上学到的知

识如今确实用到了工业中。他们惊讶地发现本书在实际工程师中也是一本流行的参考书。遗憾

的是，往往在快毕业的时候学校才组织这些能够让学生认识世界，开阔眼界和激励自我的参观实

习，这对于提高学生学习的积极性通常是太迟了。

    本书有许多辅助学习的工具:基于MATLAB的ACSYS软件能够帮助你求解各种类型的控

制问题。SIMLab和Virtual Lab软件用来对虚拟实验系统进行仿真。这些都可以在随书附带的

光盘上找到。此外，每章后面的复习题和小结也会对你有所帮助。你还可以访问本书的专门网

站，在那里你可以找到本书的勘误表和其他补充材料。

    我们希望你能喜欢这本书。它将是你在大学生涯中获得(投资)的又一本主要的教材。我们

建议你不要在学期结束的时候把它卖回给书店。如果你这样做了，而在你以后的职业生涯中又

需要参考一本控制系统书籍的时候，你就不得不重花高价把它买回来。

    关于ACSYS软件的一个孟要说明:在本书出版的时候，关于MATLAB 6 0 ( R12 ) , MAT-

LAB( R12)的学生版以及MATLAB 6 1( R12 1)和Window XP之I司存在兼容性问题。根据我们

的要求Mathwork公司作了如下声明:

    "MATLAB 6 0(R12)的学生版不被Windows XP正式支持。关于MATLAB 6 0 ( R12)学

生版的系统需求的更多信息请见以下的URL

http:/ /www mathworks coin今roducts /studentversion }ys_req shtml

    目前，没有在Windows XP上正式支持MATLAB 6 0(R12)学生版的计划，我们的研发人员

将来也许会重新考虑Windows XP对MATLAB 6 0 ( R12)学生版的支持。”

    此外在以下URL

http./ /www mathworks coin / support / solutions / data / 30479 shtml

的声明中他们建议:"MATLAB 6 1( R12 1)是在Windows XP完成之前发布的，所以在W endows

XP下不被认可。Windows XP将正式支持我们下一个发布的MATLAB版本。MATLAB 6 1

(R12 1)的系统需求可以在以下URL找到:

http:/ hvww mathworks coin小roducts /System shtml hvmdows

    在我们所做的最小限度的测试中，我们已经遇到了一些MATLAB 6 1( R12 1)和Windows XP

的不兼容性问题。你可以有两种可能的工作环境来处理这些问题:

    (1)你可以让Windows XP工作在“W endows典型模式”。
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    (2)你可以下载一个新文件，hg dll o

    请注意·新的hg dll文件不是针对在Windows XP上运行MATLAB 6 0 ( R12)学生版的。

    基于前面的陈述，我们认为MATLAB R 12和Windows XP是不兼容的，而MATLAB 6 1

(R12 1)可以在Windows XP上运行，但可能会有一些问题。

    此外，在本书发行的最后阶段，MATLAB 6 5 R13试用版也已经发布。ACSYS软件在

MATLAB 6 5 R13试用版上已作了成功测试，而且可以在任何微软W endows操作系统中使用。

预期MATLAB 6 5 R13的学生版和完全版可以在2003年发布。

    所以，我们决定随书附带发行三个版本的ACSYS软件·

    (1) ACSYS 2002 ( R12)除了Windows XP外，被所有微软操作系统支持。MATLAB 6 0

(R12)的学生版使用者必须使用这个版本。

    (2 ) ACSYS 2002 ( R12 1)被所有的微软操作系统支持，在Windows XP下工作状况良好。

虽然我们还没有发现MATLAB 6 1运行于Windows XP操作系统下的问题，但是Windows XP

的使用者在实际使用中也许会遇到一些问题。

    ( 3 ) ACSYS 2002 ( Pre - release R13)被所有的微软操作系统支持。这个版本应该可以在

MATLAB 6 5 R13的学生版和完全版发布后使用。

    特别致谢:初稿的审阅对这次修订工作有很大的影响。作者要感谢以下审阅者，他们允许

我们在这里列出他们的名字·

    B Ross Barmish教授，威斯康星大学

    Peter Reisch，教授，圣荷西州立大学
    Hy D Tran，新墨西哥大学

    Hoss Cyrus Ahmadi，不列颠哥伦比亚大学
    作者特别感谢缅因大学的Duane Hanselman教授对这次修订提出的宝贵建议。

    作者感谢滑铁卢大学的研究生Tony Kim,Peter Wom和Hamid Karbasi，感谢他们对软件开

发提供的帮助，感谢滑铁卢大学的Jan Huissoon教授在创建SIMLab和Virtual Lab的实验中提

供的帮助。Farad Golnaragh;还要感谢Ben}amm Ku。教授，为能与他共同分享写作此书的快乐，

为感谢他在写作过程中的教诲，耐心和支持。

    作者要感谢John Wiley&Sons出版社的专业职员:Bill Zobrist, Jenny Welter和Jovan Ygle-

cias，感谢他们在该项目的各个阶段所做的工作。尤其要感谢资深编辑Caroline Sieg和图表协调

员Anna Melhorn，感谢他们在整个出版过程所做的专业处理。最后，作者要感谢Wiley大学出版

社的出版商Peter Janzow对这一项目的支持。
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