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前言

本教材第l版的书名是《自动控制系统》，于1981年出版；第2版改名为《电力拖动自动控制系统》
，1992年出版，荣获第三届机械部优秀教材一等奖；作为普通高等教育“九五”国家级重点教材的第3
版改名为《电力拖动自动控制系统——运动控制系统》，于2003年出版。
现根据教育部普通高等教育“十一五”国家级规划教材的要求，在第3版基础上修订成为第4版，仍沿
用第3版的书名。
本书适用于高等院校电气工程与自动化、电气工程及其自动化、自动化专业本科“运动控制系统”或
“电力拖动自动控制系统”课程教学，也可作为电力电子与电力传动、工业自动化等相关学科硕士研
究生用书，还可供从事电力拖动控制系统的工程技术人员参考。
第3版主要体现了三方面的技术进步：1）全控型电力电子器件取代半控型器件，变换技术由相位控制
转变成脉宽调制；2）模拟电子控制让位于数字电子控制；3）交流可调拖动系统逐步取代直流拖动系
统，交流拖动控制技术本身也有不小的进展。
第4版在继承第3版上述三项进步特征的基础上，更将计算机仿真与辅助设计逐步融入运动控制系统的
性能分析与设计中。
教材的主线仍然是控制系统的原理、分析和设计。
本次修订的主要思路是：继承前三版的特色，理论与实际相结合，应用自动控制理论解决运动控制系
统的分析和设计等实际问题。
以转矩和磁链（磁通）控制规律为主线，由简入繁、由低及高地循序渐进，按照从开环到闭环、从直
流到交流、从调速到伺服的层次论述运动控制系统的静、动态性能和设计方法。
本书内容涵盖：可控电源.电动机系统的特殊问题及机械特性，调速系统的性能指标，交、直流调速系
统及伺服系统的工作原理和结构，反馈控制的基本特点，反馈控制系统的静态和动态性能指标及分析
方法，调节器结构及参数的设计方法，反馈控制系统的实现，计算机仿真在控制系统中的应用等。
在内容中避免与前期课程简单的重复，对与前期课程的交叉点仅按照本课程的需要做必要的论述，引
导读者综合利用前期课程的基础知识，分析与解决新的问题。
直流调速系统是运动控制系统的基础，所以本书仍从直流调速系统入门，建立了扎实的控制系统分析
与设计的概念和能力以后，再进入交流调速系统的学习。
最后，在掌握调速系统的基本规律和设计方法的基础上，进一步学习伺服系统的分析与设计。
根据编者的教学经验，交流电动机的动态模型、矢量控制系统与直接转矩控制系统在本科教学中难度
较大，其内容和深度可在实际教学中灵活掌握。

Page 2



第一图书网, tushu007.com
<<电力拖动自动控制系统>>

内容概要

根据全国高等学校电气工程与自动化系列教材编审委员会制定的普通高等教育电气工程与自动化类“
十一五”规划教材的要求，在本书第3版的基础上进行修订，成为第4版，并人选普通高等教育“十一
五”国家级规划教材。
    本书第3版2003年出版，第3版主要体现了三方面的技术进步：全控型电力电子器件取代半控型器件
，变换技术由相位控制转变成脉宽调制；模拟电子控制已基本上让位于数字电子控制；交流可调拖动
系统逐步取代直流拖动系统已经成为不争的事实，而且交流拖动控制技术本身也有不小的进展。
第4版在继承与发扬第3版特色的基础上，将计算机仿真与辅助设计逐步融入运动控制系统的性能分析
与设计中。
    第4版共3篇，第1篇直流调速系统，第2篇交流调速系统，第3篇伺服系统。
编写的思路继承了前三版的特色，理论和实际相结合，应用自动控制理论解决运动控制系统的分析和
设计问题，以转矩和磁链(或磁通)控制规律为主线，由简入繁、由低及高地循序深入，论述系统的静
、动态性能。
为了适应技术的发展，补充和添加了部分新内容，以供选用。
    本书可作为高等学校电气工程与自动化、电气工程及其自动化专业和自动化专业的教材，也可供有
关工程师和技术人员参考。
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章节摘录

插图：以微处理器为核心的数字控制器的硬件电路标准化程度高、制作成本低，而且没有器件温度漂
移的问题。
控制规律体现在软件上，修改起来灵活方便。
此外，还拥有信息存储、数据通信和故障诊断等模拟控制器难以实现的功能。
然而，模拟控制器的所有运算能在同一时刻并行运行，控制器的滞后时间很小，可以忽略不计；而一
般的微处理器在任何时刻只能执行一条指令，属串行运行方式，其滞后时间比模拟控制器大得多，在
设计系统时应予以考虑。
1.1.4 信号检测与处理运动控制系统中常需要电压、电流、转速和位置的反馈信号，为了真实可靠地得
到这些信号，并实现功率电路（强电）和控制器（弱电）之间的电气隔离，需要相应的传感器。
电压、电流传感器的输出信号多为连续的模拟量，而转速和位置传感器的输出信号因传感器的类型而
异，可以是连续的模拟量，也可以是离散的数字量。
由于控制系统对反馈通道上的扰动无抑制能力，所以，信号传感器必须有足够高的精度，才能保证控
制系统的准确性。
信号转换和处理包括电压匹配、极性转换、脉冲整形等，对于计算机数字控制系统而言，必须将传感
器输出的模拟或数字信号变换为可用于计算机运算的数字量。
数据处理的另一个重要作用是去伪存真，即从带有随机扰动的信号中筛选出反映被测量的真实信号，
去掉随机扰动信号，以满足控制系统的需要。
常用的数据处理方法是信号滤波，模拟控制系统常采用模拟器件构成的滤波电路，而计算机数字控制
系统往往采用模拟滤波电路和计算机软件数字滤波相结合的方法。
1.2 运动控制系统的历史与发展直流电动机电力拖动与交流电动机电力拖动在19世纪中叶先后诞生，
在20世纪前半叶，约占整个电力拖动容量80％的不可调速拖动系统采用交流电动机，只有20％的高性
能可调速拖动系统采用直流电动机。
20世纪后半叶，电力电子技术和微电子技术带动了新一代交流调速系统的兴起与发展，逐步打破了直
流调速系统一统高性能拖动天下的格局。
进人21世纪后，用交流调速系统取代直流调速系统已成为不争的事实。
直流电动机的数学模型简单，转矩易于控制。
其换向器与电刷的位置保证了电枢电流与励磁电流的解耦。
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编辑推荐

《电力拖动自动控制系统:运动控制系统(第4版)》：普通高等教育“十一五”国家级规划教材,普通高
等教育电气工程与自动化类“十一五”规划教材
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