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《计算机控制基础》（第一版）勘误表 

第一章 
（1.1）P2，RL3，“常用的是键盘，…”改成“常用的是键盘、鼠标和磁盘，…” 
（1.2）P3，L1，“通常是磁盘（包括硬盘和软盘）。”改成“通常是磁盘（包括硬盘、软盘）和光

盘（可读写）。” 
（1.3）P3，RL10，“主要包括数据结构、操作系统、数据库系统和…”改成“主要包括操作系统、

数据库系统和…” 
（1.4）P5，RL12，“Programming Logical Controller”改成“Programmable Logical Controller” 
（1.5）P6，L2，“5. 计算机控制管理集成系统”不等于“DCS” 
（1.6）P7，L14，“（5）……”同（5） 
 

第二章 
（2.1）P11，L4，“…以一定的时间间隔 T 抽取…”改成“…以一定的时间间隔 T 重复抽取…” 
（2.2）P11，图 2.2 中左下角 f(t) 边上的斜杠（ / ）改成小圆圈（ ○ ） 
（2.3）P26，RL5，“经过该过程转换…”改成“经过该转换过程…” 
（2.4）P29，图 2.12 中最左边的相频特性曲线改成从原点出发，如下图： 
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（2.5）P33，RL12， 
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（2.6）P33，RL11， Tjk se ω±   改成  Tjnk se ω±  

（2.7）P34，L3，公式（2.5.5） 

∑∫
=

=−−

∞+

∞− −− −
=

−
=

n

i
pppT

jC

jC psT ie
pFsdp

e
pF

j
sF

1
)()(

* ]
1

1)([Re
1

1)(
2
1)(
π

 



 2
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（2.8）P35，RL7，公式（2.5.15） 
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（2.9）P39，L12，表格第（5）项，右边加“， πθ = ” 
（2.10）P41，L17，公式（2.6.5） 

)()]([)]([ zeFasFZtfeZ atat ±=±=m    改成   )()]([)]([ zeFasFZtfeZ aTat ±=±=m  

（2.11）P41，RL4，公式（2.6.6） 
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（2.12）P48，RL6，“由给定的象函数求相应的 Z 变换 F(z)，…”改成“由给定的象函数 F(s)求相

应的 Z 变换 F(z)，…” 

（2.13）P50，L4，第 2 个分式分母中的
2p 改成 p  

（2.14）P51，L16，第 16 行公式 
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（2.15）P57，L10，公式（2.7.2） 
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（2.16）P59，L6，第 6 行 )0,(zF 改成 )1,(zF  

（2.17）P61，RL7，2.9（1）“（用长除法）”改成“（用长除法，要求求出前 5 项）” 
 

第三章 

（3.1）P63，图 3.1， )]([ kXT   改成  ][⋅T  

（3.2）P63，L5， )]([)( nxTny =   改成  )]([)( kxTky =  

（3.3）P63，RL8，“系数 nn ββαα ,,,,, 11 LL ”改成“系数 nn βββαα ,,,,,, 101 LL ” 

（3.4）P64，RL2，公式（3.1.6） 

)()()1( kbukayky =−+   改成  )()()1( 01 kubkyaky =−+  
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（3.5）P66，L5，“每对虚特征值...。”改成“或等幅振荡。” 
（3.6）P67，L1，“行系分析时，”改成“行系统分析时。” 
（3.7）P67，RL1，“分别为 0.8，0.4，0.1。”改成“，分别为 0.8，0.4，1。” 

（3.8）P69，图 3.2，“ )(zx 、 )(zw 、 )(zy ”分别改成“ )(zX 、 )(zW 、 )(zY ” 

（3.9）P70，公式（3.2.9） 
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（3.10）P70，图 3.3 中的方波信号改成零时刻的单位脉冲信号，如下图所示： 

 

（3.11）P75，图 3.4 中“输出空间 X”改成“输出空间 Y” 

（3.12）P76，L15，最后一个状态变量 )( nky + 改为 )1( −+ nky  

（3.13）P78，公式（3.3.19）最后一个方程 

)()1()( 1 kuhkxkx nnn −+= −   改成  )()1()( 11 kuhkxkx nnn −− −+=  

（3.14）P78，公式（3.3.23）最后一个方程左边 )(kbn 改成 nb  

（3.15）P78，公式（3.3.24） 
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  改成  
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（3.16）P79，RL9，“差分方程（3.3.18）”改成“差分方程（3.3.20）” 

（3.17）P84，公式（3.3.45）及其上一行中系数 2a 后的
2−z 均删去 

（3.18）P92，公式（3.3.78）的矩阵转置符号删去 

（3.19）P93，L4， OO CB , 应为 COCO CB ,  

（3.20）P94，L7，等式左边 )0()( XzzX − 改成 )0()( zXzzX −  

（3.21）P96，公式（3.4.9）两等号之间 ∫
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第四章 
（4.1）P108，L7，“工程上也属于不稳定”改成“工程上也视为不稳定” 
（4.2）P108，RL12，“不失为普遍性”改成“不失一般性” 
（4.3）P109，L7，“z 传递函数……”改成“Z 传递函数……” 

（4.4）P111，图 4.4，图中
1+

−
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z
zzw 改成

1
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=
z
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（4.5）P112，RL11，“ −ε ”改成“
−ε ” 

（4.6）P121，图 4.7，图中 )(zGh 改成 )(sGh  

（4.7）P127，L8， 2C 应等于 0.00336 

（4.8）P129，公式（4.3.3）第一个求和符号应为∑
=

n

i 0
 

（4.9）P129，公式（4.3.4）两个求和符号依次改为 ∑∑
==

21

11
,

n

i

n

i
，且有 nnn =+ 21 2  

（4.10）P144，RL4，“D1(z)为副控制器”改成“D2(z)为副控制器” 
（4.11）P144，RL3，“w01(s)、w02(s)为主、副回路零阶保持器。”改成“W01(s)、W02(s)为主、副回

路零阶保持器。” 
（4.12）P145，L7，“所有高、低速采样均同步”改成“所有高、低速采样均间隔同步” 
（4.13）P146，L7，“且高低速采样同步”改成“且高低速采样间隔同步” 
 

第五章 

（5.1）P157，图 5.5，图中 Tsz −=1 改成 Tsz −=− 11  

（5.2）P162，图 5.7，图中 )]()([2 TkTekTe
T

++ 改成 )]()([
2

TkTekTeT
++  

（5.3）P170，RL 7，“扩冲响应曲线法”应为“扩充响应曲线法” 

（5.4）P183，RL 6， PBYY −= 0 改成 PAYY −= 0  

 
 
第二版 

（5.1）P169，L10、L12、L14， )1)((ˆ
0

sesG τ−− 改成
sesG τ−)(ˆ

0  

 


