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前言

电子信息学科是当今世界上发展最快的学科，作为众多应用技术的理论基础，对人类文明的发展起着
重要的作用。它包含诸如电子科学与技术、电子信息工程、通信工程和微波工程等一系列子学科，同
时涉及计算机、自动化和生物电子等众多相关学科。对于这样一个庞大的体系，想要在学校将所有知
识教给学生已不可能。以专业教育为主要目的的大学教育，必须对自己的学科知识体系进行必要的梳
理。本系列丛书就是试图搭建一个电子信息学科的基础知识体系平台。目前，中国电子信息类学科高
等教育的教学中存在着如下问题：（1）在课程设置和教学实践中，学科分立，课程分立，缺乏集成
和贯通；（2）部分知识缺乏前沿性，局部知识过细、过难，缺乏整体性和纲领性；（3）教学与实践
环节脱节，知识型教学多于研究型教学，所培养的电子信息学科人才不能很好地满足社会的需求。在
新世纪之初，积极总结我国电子信息类学科高等教育的经验，分析发展趋势，研究教学与实践模式，
从而制定出一个完整的电子信息学科基础教程体系，是非常有意义的。根据教育部高教司2003年8月28
日发出的[2003]141号文件，教育部高等学校电子信息与电气信息类基础课程教学指导分委员会（基础
课分教指委）在2004-2005两年期间制定了“电路分析”、“信号与系统”、“电磁场”、“电子技术
”和“电工学”5个方向电子信息科学与电气信息类基础课程的教学基本要求。然而，这些教学要求
基本上是按方向独立开展工作的，没有深入开展整个课程体系的研究，并且提出的是各课程最基本的
教学要求，针对的是“2+X+Y”或者“211工程”和“985工程”之外的大学。同一时期，清华大学出
版社成立了“电子信息学科基础教程研究组”，历时3年，组织了各类教学研讨会，以各种方式和渠
道对国内外一些大学的EE（电子电气）专业的课程体系进行收集和研究，并在国内率先推出了关于电
子信息学科基础课程的体系研究报告《电子信息学科基础教程2004》。该成果得到教育部高等学校电
子信息与电气学科教学指导委员会的高度评价，认为该成果“适应我国电子信息学科基础教学的需要
，有较好的指导意义，达到了国内领先水平”，“对不同类型院校构建相关学科基础教学平台均有较
好的参考价值”。在此基础上，由我担任主编，筹建了“电子信息学科基础课程系列教材”编委会。
编委会多次组织部分高校的教学名师、主讲教师和教育部高等学校教学指导委员会委员，进一步探讨
和完善《电子信息学科基础教程2004》研究成果，并组织编写了这套“电子信息学科基础课程系列教
材”。
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内容概要
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章节摘录

插图：第2章 控制系统的数学描述2.1 引言为了控制一个物理对象，首先必须对所研究的对象加以描述
。在第1章，对一些被控对象的工作原理及如何施加控制作用来达到希望的目标作了定性说明。那些
说明对理解被控对象的基本特性、了解控制作用的机理很有用处，但对被控系统中各个变量之间的数
量关系并没有给出明确的结论。为了深入研究这些系统并使系统满足给定的要求，必须获得描述被控
对象输入量和输出量之间关系的数学表达式，这就是控制系统的数学模型。数学模型有时简称模型。
在对各种对象进行研究时发现，尽管有些对象的物理、化学过程完全不同，但是如果在输入端施加相
同形式的信号，其输出量的变化形式却完全相同。就是说，尽管这些对象的物理结构和被控变量属性
不同，但却可以采用同一个数学模型来描述。所以，建立了数学模型，会使需要加以研究的系统类型
的数量大为下降。建模可以针对一个简单的被控对象进行，也可以针对一个复杂的系统进行。一个复
杂的系统通常由许多对象组成，所以一个系统的模型可以包括它的若干组成对象的子模型。
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