
■ 本書特色  

1 . 完整的介紹 SIMULINK 的使用方法，適合初學及進階應用。 

2 . 方塊函數(block)完整解析，附範例說明。 

3 . MATLAB 與 SIMULINK 混合使用，詳細介紹控制系統分析、 設計與模擬。 

4 . 控制系統完整性介紹包括時域響應分析法、頻域響應分析 法、根軌跡法、狀態空間設計法

及離散控制系統等。 

5 . 內附"方塊函數索引"以利查詢。 

6 . 本書範例可執行於 MATLAB Ver.5 .0 / SIMULINK 2 .0  

■ 內容簡介 

本書跳脫嚴謹的控制理論，改以應用 MATLAB/SIMULINK 來了解控制工程的問題，內容包

含兩大部份，第一部份介紹 SIMULINK 的使用法，從基本到進階皆有詳細介紹，並對每一

個方塊函數做解析，第二部份介紹控制系統的設計、分析與模擬如時域響應分析、頻域響

應分析、根軌跡法、狀態空間設計法及離散控制系統等。本書適合私立大學、科大電機科

高年級「自動控制」課程使用。 
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