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PART ONE

控制理论概述



控制系统的基本概念

控制系统的定义：通过输入信号对输出信号进行调节的系统，以实现特定的功能或目标。

控制系统的组成：控制器、执行器、传感器、被控对象等。

控制系统的分类：开环控制系统和闭环控制系统。

控制系统的性能指标：稳定性、准确性、快速性等。



控制系统的分类

线性控制系统和非

线性控制系统

确定性控制系统和

不确定性控制系统

集中参数控制系统

和分布参数控制系

统

连续控制系统和离

散控制系统



控制系统的基本性能指标

稳定性：系统在

受到扰动后能够

回到原始状态的

能力。

快速性：系统对输

入信号的响应速度，

即系统达到稳定状

态所需的时间。

准确性：系统输

出信号与理想输

出信号之间的误

差大小。

抗干扰性：系统

对外部干扰信号

的抑制能力。



PART TWO
控制系统的数学模

型



传递函数

定义：描述线性时

不变系统动态特性

的数学模型

物理意义：系统的

输出响应与输入激

励的传递关系

计算方法：通过系

统各元件的传递函

数进行运算得到

形式：一般采用有

理分式的形式



状态空间模型

定义：描述动

态系统的状态

变量和输入变

量之间的关系

组成：状态方

程和输出方程

特点：能够完

整地描述系统

的动态行为，

适用于多输入

多输出系统

应用：控制系

统分析和设计、

最优控制等



离散时间系统模型

定义：离散时

间系统模型是

指描述离散时

间动态系统的

数学模型

描述方式：通

常采用差分方

程或状态方程

来表示系统的

动态行为

建立方法：根

据系统的物理

原理和动态特

性，通过数学

建模的方法建

立离散时间系

统模型

应用领域：广

泛应用于数字

信号处理、控

制系统、计算

机仿真等领域



PART THREE
控制系统分析和设

计方法



稳定性分析

l 定义：控制系统在受到扰动后，能够恢复到原平衡状态的性能

l 判据：劳斯-赫尔维茨稳定判据

l 方法：频率域法和时域法

l 影响因素：系统参数、结构、非线性因素等



动态特性分析

添加标题 添加标题 添加标题添加标题

目的：了解系统的性能和行为

定义：描述系统对输入信号的响应

特性

方法：时域分析和频域分析

工具：传递函数、状态方程等
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