
自动控制

自动控制_下载链接1_

著者:Karl Johan Astrom

出版者:人民邮电出版社

出版时间:2010-11-29

装帧:平装

isbn:9787115241801

本书介绍了反馈控制系统的建模、分析与设计。与其他同类书不同，本书基于指数响应
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来建立传递函数的概念，并从物理学、生物学、信息科学以及经济学等许多领域中选取
反馈实例来进行阐述。

书中先从反馈系统设计与分析的状态空间工具入手，介绍解的稳定性、李雅普诺夫函数
、可达性、状态反馈的可观测性以及观测器，接着建立并解释了频域工具，其中包括传
递函数、奈奎斯特分析、PID控制、频域设计以及鲁棒性等。另外，书中每章还提供了
大量习题。
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有趣的书

评论

稀缺资源

-----------------------------
今天又读了一遍，每次读都每次立志要好好学控制理论。做一个研究者，就该这样修书
立论，让艰深的东西深入人心，让大家都找得到自己的兴趣所在。简直要挤进心头爱书
top5，和挪威的森林之流摆在一起了

-----------------------------
这本书真是太赞了！自控界的《扎马步秘籍》

-----------------------------
感觉还算可以吧。
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