主要内容：
自动控制系统的概念及其两种基本控制方式；反馈控制和复合控制的基本概念；系统运动方程的建立；传递函数的基本概念及其求取；方框图的等效变换及化简；二阶系统的传递函数的标准形式及其阶跃响应特性；稳态误差的求取；稳定的基本概念和其分析方法；根轨迹的概念及绘制；根轨迹和系统阶跃响应之间的关系；开环幅频特性和开环对数频率特性的定义；对数频率特性与开环传递函数的关系；相角裕度；Nyquist稳定判据；控制系统校正的概念及超前校正、迟后校正和超前迟后校正系统的设计；自激振荡的概念；非线性系统分析的描述函数法、相平面法；脉冲传递函数、离散系统的稳定性和最小拍系统的设计；状态空间结构图、状态空间表达式和传递函数的关系；线性系统能控性和能观测性；状态反馈、状态观测器。
要求：
1、 掌握建立系统运动方程的方法；
2、 掌握由方框图的等效变换和Mason增益公式求取传递函数的方法；
3、 掌握二阶系统的传递函数的标准形式，性能指标；
4、 掌握系统稳态误差的定义以及稳态误差的求取方法；
5、 掌握稳定的基本概念以及Routh判据；
6、 理解根轨迹的定义，掌握根轨迹的绘制方法以及根轨迹和系统阶跃响应的关系；
7、 掌握最小相位系统由开环对数频率特性求开环传递函数的方法，应用Nyquist稳定判据判断系统稳定性、稳定裕度的求取方法；
8、 掌握超前校正、迟后校正的作用及相关参数的求取；
9、 理解自激振荡的概念并且掌握非线性系统分析的描述函数法、相平面法；
10、 理解脉冲传递函数的概念，掌握离散系统稳定性的分析方法；
11、掌握状态空间结构图、状态空间表达式和传递函数三者之间的转换；理解线性系统能控性和能观测性的概念，并掌握其判别方法；
    12、掌握状态反馈、状态观测器的关系及设计方法。
