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一、单项选择题
1、自动控制系统的基本要求是（    ）。
A、稳、准、快       B、稳、准、好         C、稳、快、好      D、快、稳、好
2、关于开环控制系统中下列描述不正确的是（    ）。
A、低成本      
B、结构简单，维护容易
C、扰动将产生误差
D、以上都不正确
3、下列关于开环控制系统描述，不正确的是
A、通常不存在非线性问题            B、更便宜   
C、存在的非线性问题可能导致故障    D、以上都不正确
4、闭环系统与开环系统的区别主要表现在是否存在（）
A、 伺服机构   B、反馈  C、输出项   D、输入项
5、下列选项中属于是人体温度控制系统的一部分是（  ）
A、 消化系统   B、排汗系统  C、耳朵构成听觉系统   D、眼睛视觉系统
6、从根轨迹图中可以得到下列哪些信息（  ）
A、闭环传递函数的极点         B、系统的带宽 
C、系统对阶跃信号的输入响应   D、系统对正弦信号的频率响应
7、奈氏判据主要用来（    ）。
A、判断系统稳定性                     B、计算稳态误差
C、求系统的传递函数                   D、求系统的根轨迹
8、已知系统开环传递函数在右半平面的正实数根的个数P=2 个， 下列说法正确的是（    ）。
A、若幅相曲线逆时针包围临界点（-1，j0）点的圈数为R=1,  该闭环系统稳定
B、若幅相曲线逆时针包围临界点（-1，j0）点的圈数为R=2,  该闭环系统稳定。
C、若幅相曲线逆时针包围临界点（-1，j0）点的圈数为R=0,  该闭环系统稳定。
D、若幅相曲线逆时针包围临界点（-1，j0）点的圈数为R=0.5, 该闭环系统稳定。
9、二阶系统中阻尼比ξ在ξ>1 时，特征根为(   )
A、 一对实部为负的共轭复根            B、 一对实部为正的共轭复根
C、 一对负的不等实根                  D、 一对共轭虚根

10、系统的传递函数是由(   )决定的。
A、 结构                       B、 参数
C、 输入信号                   D、 结构和参数
二、填空题
1、用串联或者反馈的方式连接在系统中，以改善系统的性能的元件称之为________。
2、用于表征系统的稳定程度，所引入的评价指标是_________，它包含相角裕度和幅值裕度。
3、若劳斯阵列表中的第一列的系数为（6，9，8，-1，3），则此系统的不稳定的极点有____个。
4、单位阶跃函数的拉式变换是__________。
5、二阶欠阻尼系统的性能指标中只与阻尼比有关的指标是_________。
6、PID 控制器中的 “P”指的是________控制器。
7、设单位反馈系统开环传递函数为,则该系统在单位阶跃作用下的经过_____(s)进入稳态（其误差带取）。
8、_________公式是可以用来求解闭环系统的传递函数。 
9、引入附加________，可以改善系统的动态性能。
10、设控制系统开环传递函数为,则该系统为_____型系统。
三、判断题(正确√，错误的×）
1、对于最小相位系统，只有相角裕度和幅值裕度都是正值时，系统才是稳定的。   （   ）
2、利用终值定理可以用来求解稳态误差。                                     （   ）
3、根轨迹曲线起始于极点，终止于零点。                                     （   ） 
4、反馈控制原理就是按偏差控制的原理。                                     （   ） 
5、开环系统的特征是没有反馈环节。                                          （   ）
6、如二阶系统的调整时间长，则说明系统响应快。                              （   ）
7、若二阶系统的稳定裕度角大，则说明系统的稳定性差。                        （   ）
8、控制系统的稳态误差反映了系统的相对稳定性。                              （   ）
9、根轨迹曲线是沿着虚轴对称的。                                            （   ）
10、Bode 图 中的高频段反映了系统的抗高频干扰能力                           （   ）
四、简答题
1、试分析闭环系统零、极点位置对时间响应性能指标的影响？






[bookmark: _Hlk134521767]2、试简述控制系统的动态性能指标?







3、什么是控制系统的频率响应，频域分析法有哪些特点？




五、计算题
1、已知R-L电路如下图所示，其电阻 R=1Ω，电感 L=10mH。 


（1）请根据电路图计算系统的闭环传递函数。
（2）当输入为激励时，计算输出响应。
（3）当输入为为单位阶跃信号时，计算系统输出的稳态误差ess 。










2、已知系统结构框图如下图所示，其中 ，, ,


（1）请根据结构框图计算系统的闭环传递函数。
（2）试用劳斯稳定判据判断该系统的稳定性。
（3）请根据根轨迹法则逐条绘制根轨迹。


3、单位反馈系统的开环传递函数为,
（1）试绘制系统概略开环幅相特性曲线。
（2）试用奈奎斯特稳定判据分析闭环系统的稳定性。
（3）试绘制近似对数幅频曲线和对数相频曲线。
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二、填空题	
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四、简答题
1 试分析闭环系统零、极点位置对时间响应性能指标的影响？
（1）稳定性：闭环极点全部位于左半S平面系统稳定性与闭环极点有关，与闭环零点无关。
（2）
（3）超调量：超调量主要取决于闭环复数主导极点的衰减率，并与其它闭环零、极点接近坐标的程度有关

2、试简述控制系统的动态性能指标?
上升时间，峰值时间，超调量，调节时间，衰减比， 振荡频率及周期等。 

3、什么是控制系统的频率响应，频域分析法有哪些特点？
频率响应是利用引入的校正装置的特性去改变原系统开环对数幅频特性的形状,使其满足所给出的性能指标.
特点：（1）控制系统及其元部件的频率特性可以运用分析法和实验方法获得，并可用多种形式的曲线表示，因而系统分析和控制器设计可以应用图解法进行。2）频率特性物理意义明确。对于一阶系统和二阶系统，频域性能指标和时域性能指标有确定的对应关系；对于高阶系统，可建立近似的对应关系。
3）控制系统的频域设计可以兼顾动态响应和噪声抑制两方面的要求。
4）频域分析法不仅适用于线性定常系统，还可以推广应用于某些非线性控制系统。


五、计算题

1  计算题
（1） 两边取Laplace 变换得：

（2）
（3）


2.  （1） 传递函数：
（2）劳斯表


(3) 根轨迹
num=1    dem=[1 3 2 1]   rlocus(sys)
[image: ]



3 (1) 幅相特性曲线:
nun=10;
dem=[0.01 1.01 1 0]
syst1=tf(nun,dem)
nyquist(syst1)
[image: ]
（2） Z=P-2N=0-0=0  稳定
（3）[image: ]
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