
《多变量频率域控制理论》

图书基本信息

书名：《多变量频率域控制理论》

13位ISBN编号：9787302028710

10位ISBN编号：7302028710

出版时间：1998-04

出版社：清华大学出版社

作者：高黛陵,等

页数：249

版权说明：本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介以及在线试读，请支持正版图书。

更多资源请访问：www.tushu111.com

Page 1



《多变量频率域控制理论》

内容概要

内 容 简 介
多变量频率域控制理论是现代控制理论的重要组成部分，它已形成完整丰富的理论体系并获得广
泛的实际应用。本书是作者根据在清华大学十多年的教学经验编著而成。书中详细叙述了多变量控制
系
统的系统矩阵描述和逆奈奎斯特阵列法、特征轨迹法、反标架正规化法和正规矩阵参数优化法等有重
要
工程实用价值的多种设计方法。其中部分内容是作者独到的科研成果。本书内容丰富，取材新颖，概
念清
晰，深入浅出。书末以附录形式提供了详细的数学补充知识。与本书内容密切配合的实用智能设计软
件
“IntelDes”同时问世。
本书适合于理工科大学自动控制专业和相关专业的本科生和研究生用作教材，也适合自动控制和
自动化领域的科研和工程技术人员用作参考书。
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