
自動控制(修訂二版) 
 

 
 

■ 本書特色  

1 . 文字簡要清晰，適合初學自動控制之讀者作為參考用書。 

2 . 本書內容例題簡單，易於了解。 

3 . 本書附有高考考題及部分歷屆研究所考題，讓有意升學之同學能更加了解考題趨勢。 

4 . 本書適合大學、科大電機、機械科系「自動控制」課程或業界相關人士及有興趣之讀者使

用。  

■ 內容簡介 

本書內容文字簡要清晰，例題簡單，易於了解，適合初學自動控制之讀者作為參考用書。

本書還附有高考考題及部分歷屆研究所考題，讓有意升學之同學能更加了解考題趨勢。適

合大學、科大電機、機械科系「自動控制」課程或業界相關人士及有興趣之讀者使用。  
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