
现代工程控制理论

现代工程控制理论_下载链接1_

著者:陆一心

出版者:化学工业出版社

出版时间:2006-8

装帧:简裝本

isbn:9787502587581

本书将控制理论中“经典控制理论”与“现代控制理论”两部分内容以科学方法论的观
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点有机地融合起来。强调用准确的物理概念来分析问题、解决问题。全书共分9章：绪
论、数学模型、时域分析、频域分析、系统校正、反馈设计、数字控制、卡尔曼滤波与
随机控制、最优控制等。

本书可作为高等学校工程类相关专业本科生、研究生、工程硕士生教材，也可供其他专
业高年级学生自学，供科技工作者和高校教师从事控制理论时参考。
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