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现代控制系统实验平台是针对本科生、研究生以及科研人员研制开发的一套教学与科

研实验平台，既能满足本科生和研究生对《计算机控制》、 《过程控制》、 《自动控制》

以及《现代控制理论》等课程的实验要求，帮助他们加深对所学课程的理解：又能满足科

研人员对先进算法研究的需求，给他们提供一个验证自己算法的实验平台。

倒立摆机器人是欠驱动机械系统pendulum

ro bot的简称。它由两根刚性连杆通过活动关节

连接而成。第一个关节与一台直流电机相连，是

驱动关节：第二个关节连接两个杆臂，是欠驱动

关节。这样的结构就会使得倒立摆机器人下臂的

摆动情况完全通过由上臂来控制。由此可见，倒

立摆机器人和经典的车摆很类似，都具有典型的

非线性和欠驱动性。尽管如此，由两根连杆之间

的动态耦合所引起的一些特性却是十分独特的。

过程控制装置由丰富的传感器(2个液位、

3个流量、1个压力和4个温度传感器)和高性能

的执行机构(2个泵、1个比例阀门、1个加热器

和1个散热风扇)组成。过程控制实验装置包括

两个控制回路：加射冷却水流回路和常温水流
回路。

·软件功能丰富、用户操作界面友好，采

用多媒体技术、界面直观华丽：

·提供丰富的实验案例和实验手册，紧密

结合实验指导；

·实时性好，具有实时曲线显示和实时数

据储存功能：

·提供MatIab／SimuIink接口，可以实

现图形化编程，与MATLAB软件无缝兼

容，标准统一；

·软件系统提供控制器上所有硬件的

Simulink的驱动接口，利用所提供的驱

动接口，用户可以在SimuIink中自行开

发控制算法，进行实时控制：

·提供底层接口，用户可进行二次开发，

便于扩展。
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