计算机控制技术复习资料

判断题

（1）非编码键盘通过软件来确定按键并计算键值。这种方法虽然没有编码键盘速度快，但它价格便宜，组态灵活，因而得到了广泛的应用。

（2）十进制数转换为十六进制数，其整数部分的转换可采用“除基取余”的方法，其小数部分的转换则可采用“乘基取整”的方法。按照上述方法，十进制数57392815.8D转换成十六进制数是3A9C589D.8H。

（3）小功率直流电动机控制中采用的脉冲宽度调速是通过改变电动机电枢电压的占空比来控制电动机的速度。

（4）LED显示器件是通过发光二极管显示字段的器件。7段LED数码显示器有共阴极和共阳极两类，如果将共阴LED数码显示器的发光二极管阴极共地，则当某个发光二极管的阳极为高电平时，该二极管发光。而如果将共阳LED数码显示器的发光二极管阳极共接于高电平，则当某个二极管的阴极电压为低电平时，该二极管发光。

（5）计算机监督系统就是计算机根据一定的控制算法，依赖测量元件测得的信号数据，计算出供操作人员选择的最优操作条件及操作方案。

（6）ADC0809是常用的A/D转换器件，其使用时有两种工作方式，即单缓冲方式和双缓冲方式。单缓冲方式就是使ADC0809的两个输入寄存器中有一个处于直通方式，而另一个处于受控的锁存方式。双缓冲方式就是把ADC0809的两个锁存器都接成受控锁存方式。

二、选择题

1、对某一被测参数连续采样n次，n为奇数，然后把n次采样值按顺序排列，取其中间值做为本次采样值，这种数字滤波方法就是  （1）  滤波。

A、中值          B、限速          C、限幅          D、低通

2、离散系统的采样形式主要有  （2）  采样。

A、周期、模糊和PID        B、周期、多阶和随机

C、周期、最优和模糊        D、周期、PID和最优

3、一步进电机采用三相六拍工作方式时的步距角是0.75º，则该步进电机在采用三相单三拍和三相双三拍工作方式时的步距角分别是  （3）  。

A、0.75º和0.75º    B、0.75º和1.5º    C、1.5º和3º     D、1.5º和1.5º

4、在图1键盘接口电路中，在扫描确定哪一个键按下时，  （4）  。

A、PA口逐位输出“0”，PC口读入相关相信息

B、PA口逐位输出“1”，PC口读入相关相信息

C、PC口逐位输出“1”，PA口读入相关相信息

D、PC口逐位输出“0”，PA口读入相关相信息
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5、如果一个线性表是若干个数据元素x1、x2、…、xn的集合，这种查表方法就是根据所给的元素xi，通过一定的运算，求出元素xi所对应数值的地址，然后将该地址单元的内容取出即可。它适用于数据按一定的规律排列，并且搜索内容和表格数据地址之间的关系能用公式表示的有序表格。这种查表法称为  （5）  。

A、顺序查表法    B、公式查表法    C、计算查表法    D、线性查表法

6、一种采用对分搜索原理来实现A/D转换，兼顾了转换速度和转换精度，是目前应用最多的一种A／D转换器，它就是  （6）  式A/D转换器。

A、双积分     B、计数器      C、V/F变换      D、逐次逼近

三、填空题

1、调节器输出是其输入的比例、积分、微分的函数，这种调节器简称 （1） 调节器，由于其技术最成熟，控制结构简单，参数容易调整，不必求出被控对象的 （2） 模型便可以调节，因此无论模拟调节器或者 （3） 调节器大多采用这种调节规律。

2、十六进制数20AH转换成十进制数是 （4） D，二进制数1101011B转换成十进制数是 （5） D，转换成十六进制数是 （6） H。

四、问答题

1、相对于位置式PID算法，增量式PID算法有什么优点？增量式PID算法又有哪些缺点？

2、试述对分查表法的具体方法及其作用。

五、分析题

微机控制步进电机正反转的程序如下，试结合已学的课程内容，分析并回答：

（1）这是几相步进电机？从何处可以看出？

（2）步进电机正反转由微机的哪一口线控制？

（3）从程序分析，步进电机将旋转多少步？从何处可以看出？

ORG   0000H 

       


LJMP   1000H

       


ORG   1000H

       


MOV   R7，#0C0H

MOV  R0，#00H            （以下空白处不得答题）

LOOP：SETB   P1.7

       


JNB   P1.7，LEFT

RIGHT：MOV  DPTR，#TAB1

       


LJMP   LOOP1 

LEFT：MOV  DPTR，#TAB2

LOOP1：MOV   A，R0

MOVC  A，@A+DPTR 

     



MOV   P1，A     

     



LCALL   DELAY

     



INC   R0

     



CJNE  R0，#04H，LOOP2

     



MOV  R0，#00H

LOOP2：DJNZ   R7，LOOP

STOP：ANL  P1，#0F0H

     



LJMP  STOP

TAB1：DB  01H，02H，04H，08H

TAB2：DB  08H，04H，02H，01H

DELAY：（延时子程序，略） 

END

六、控制程序设计

试设计由8051控制的闪烁灯控制程序。已知P1.6与开关K6连接，指示灯L3与P1.3连接。开关K6控制指示灯L3是否闪烁，要求：K3向上拨与高电平连接时，L3闪烁，K3向下拨与低电平连接时，L3停止闪烁，保持在原来状态。当K3再次向上拨时，指示灯恢复闪烁。闪烁频率由内外两重循环延时程序实现，内循环次数为231次，外循环次数为135次。试依据课程所学内容，按要求完成控制程序的设计。

参考答案

判断题

1-5 ( ？( ( ？

二、选择题

1-5 A B D ? C

三、填空题

1.PID  2.数学  3.数字 4.    5.107    

四、问答题

1、请将第1题答案写在以下空白处：

增量式PID算法的优点：

（1）位置式PID算法每次输出与整个过去状态有关，计算式中要用到过去误差的累加值，因此，容易产生较大的累积计算误差。而增量式PID只需计算增量，计算误差或精度不足时对控制量的计算影响较小。

（2）控制从手动切换到自动时，位置式PID算法必须先将计算机的输出值置为原始阀门开度，才能保证无冲击切换。若采用增量算法，与原始值无关，易于实现手动到自动的无冲击切换。

（3）不产生积分失控，容易获得较好的调节品质。

增量式PID控制的缺点：

2、请将第2题答案写在以下空白处：

    具体方法：先取数组的中间值D＝n/2进行查找，与要搜索的x值进行比较，若相等，则查到。若不等，则继续查找。对于从小到大的顺序来说，如果x＞n/2项，则下一次取n/2～n间的中值，即3n/4进行比较；若x＜n/2项，则取0～n/2的中值，即n/4进行比较。如此比较下去，则可逐次逼近要搜索的关键字，直到找到为止。

作用：对分查表法的最高搜索次数Log2N-1，和顺序查表法相比，对分查表法可以大大减少查表次数，提高检索效率。

五、分析题（共15分）

请将第五题答案写在以下空白处：

（1）这是四相步进电机。从步进电机控制模型为01H，02H，04H，08H（或08H，04H，02H，01H）可以看出。

（2）步进电机正反转由P1.7控制。

（3）从程序分析，步进电机将旋转192个步距角。从程序分析，R7用于存放步进电机的旋转步数，所以从其存放的初值就可以确定。

六、控制程序设计

请将答案写在以下空白处：（无固定答案，以下为参考答案）

ORG   0000H







LJMP   1000H







ORG   1000H

LOOP：SETB   P1.6







JNB  P1.6，LOOP







MOV   R7，#87H（或#135）

LOOP1：MOV   R6，#0E7H（或#231）

LOOP2：DJNZ   R6，LOOP2







DJNZ   R7，LOOP1







#87H（或#135）







LJMP   LOOP







END

