
自动控制原理

[1] 题型.单选题

[1] 题干.所谓（）就是强制性地改变某些物理量

[1] 正确答案.A

[1] 难易度.易

[1] 选项数.1

[1] A.控制

[1] B.统一

[1] C.融合

[1] D.以上都是

[2] 题型.单选题

[2] 题干.按（）建立起来的控制系统，叫做闭环控制系统

[2] 正确答案.A

[2] 难易度.易

[2] 选项数.1

[2] A.反馈原理

[2] B.控制原理

[2] C.反馈

[2] D.控制

[3] 题型.单选题

[3] 题干.人本身就是一个具有高度复杂控制能力的（）。

[3] 正确答案.A

[3] 难易度.易

[3] 选项数.1

[3] A.闭环系统

[3] B.闭环控制



[3] C.反馈系统

[3] D.控制原理

[4] 题型.单选题

[4] 题干.人可以用手拿到放在桌上的书等物，体现了（）的原理。

[4] 正确答案.A

[4] 难易度.易

[4] 选项数.1

[4] A.闭环控制

[4] B.闭环控制

[4] C.反馈系统

[4] D.控制原理

[5] 题型.单选题

[5] 题干.闭环系统的优点是采用了（），因而使系统的响应对外部

干扰和内部系统的参数变化均相当不敏感。

[5] 正确答案.A

[5] 难易度.易

[5] 选项数.1

[5] A.反馈

[5] B.控制

[5] C.稳定性

[5] D.离散系统

[6] 题型.单选题

[6] 题干.在闭环系统中，（）则始终是一个重要问题。

[6] 正确答案.A

[6] 难易度.易

[6] 选项数.1

[6] A.稳定性



[6] B.反馈

[6] C.控制

[6] D.离散系统

[7] 题型.单选题

[7] 题干.控制系统中只要有一处的信号是脉冲序列或数码时，该系

统即为（）。

[7] 正确答案.D

[7] 难易度.易

[7] 选项数.1

[7] A.稳定性

[7] B.反馈

[7] C.控制

[7] D.离散系统

[8] 题型.判断题

[8] 题干.所谓控制就是强制性地改变某些物理量

[8] 正确答案.A

[8] 难易度.易

[8] 选项数.2

[8] A.正确

[8] B.错误

[9] 题型.判断题

[9] 题干.自动控制就是在没有人直接参与的情况下，利用控制器使

被控对象(或过程)的某些物理量(或状态)自动地按预先给定的规律去运

行。

[9] 正确答案.A

[9] 难易度.易

[9] 选项数.2



[9] A.正确

[9] B.错误

[10] 题型.单选题

[10] 题干.由（）来代替人的基本功能，实现自动控制。

[10] 正确答案.B

[10] 难易度.易

[10] 选项数.2

[10] A.闭环系统

[10] B.自动控制装置

[10] C.反馈系统

[10] D.闭环控制

[11] 题型.判断题

[11] 题干.从稳定性的观点出发，开环控制系统比较难建造

[11] 正确答案.B

[11] 难易度.易

[11] 选项数.2

[11] A.正确

[11] B.错误

[12] 题型.判断题

[12] 题干.对开环系统来说，不存在稳定性的问题。

[12] 正确答案.A

[12] 难易度.易

[12] 选项数.2

[12] A.正确

[12] B.错误



[15] 题型.名词解释

[15] 题干.系统方框图

[15] 正确答案.A

[15] 难易度.易

[15] 选项数.1

[15] A.将系统中各个部分都用一个方框来表示，并注上文字或代

号，根据各方框之间的信息传递关系，用有向线段把它们依次连接起

来，并标明相应的信息。

[16] 题型.名词解释

[16] 题干.闭环控制

[16] 正确答案.A

[16] 难易度.易

[16] 选项数.1

[16] A.凡是系统输出信号对控制作用有直接影响的系统，都叫做闭

环控制系统。

[17] 题型.填空题

[17] 题干.在形形色色的自动控制系统中，（）是最基本的控制方

式之一。

[17] 正确答案.A

[17] 难易度.易

[17] 选项数.1

[17] A.反馈控制

[18] 题型.单选题

[18] 题干.自动控制系统的数学模型有（）种

[18] 正确答案.D

[18] 难易度.中



[18] 选项数.4

[18] A.1

[18] B.2

[18] C.3

[18] D.4

[19] 题型.填空题

[19] 题干.闭环负反馈控制的基本特征是（）

[19] 正确答案.A

[19] 难易度.易

[19] 选项数.1

[19] A.测量偏差，纠正偏差

[20] 题型.填空题

[20] 题干.闭环控制系统里，不同输出与输入之间的传递函数分母

（）

[20] 正确答案.A

[20] 难易度.易

[20] 选项数.1

[20] A.相同

[21] 题型.填空题

[21] 题干.惯性环节的主要特点是，当其输入量发生突然变化时，

其输出量不能突变，而是按（）变化

[21] 正确答案.A

[21] 难易度.易

[21] 选项数.1

[21] A.指数规律



[22] 题型.单选题

[22] 题干.系统和输入已知，求输出并对动态特性进行研究，称为( )

[22] 正确答案.C

[22] 难易度.易

[22] 选项数.4

[22] A.系统综合

[22] B.系统辨识

[22] C.系统分析

[22] D.系统设计

[24] 题型.单选题

[24] 题干.通过测量输出量，产生一个与输出信号存在确定函数比

例关系值的元件称为()

[24] 正确答案.C

[24] 难易度.易

[24] 选项数.4

[24] A.比较元件

[24] B.给定元件

[24] C.反馈元件

[24] D.放大元件

[25] 题型.简答题

[25] 题干.自动控制系统的数学模型有哪四种

[25] 正确答案.A

[25] 难易度.易

[25] 选项数.1

[25] A.微分方程;传递函数;频率特性;结构图



[26] 题型.填空题

[26] 题干.闭环控制系统又称为（）系统。

[26] 正确答案.A

[26] 难易度.易

[26] 选项数.1

[26] A.反馈控制

[27] 题型.填空题

[27] 题干.一线性系统， 当输入是单位脉冲函数时，其输出象函数

与（）相同

[27] 正确答案.A

[27] 难易度.易

[27] 选项数.1

[27] A.传递函数

[28] 题型.填空题

[28] 题干.静态误差系数是系统在典型外作用下精度的指标，静态

误差系数越大，精度（）

[28] 正确答案.A

[28] 难易度.易

[28] 选项数.1

[28] A.越高

[29] 题型.填空题

[29] 题干.离散系统稳定性与连续系统不同，它不仅与系统结构和

参数有关，还与系统的（）有关。

[29] 正确答案.A

[29] 难易度.易

[29] 选项数.1

[29] A.采样周期



[30] 题型.名词解释

[30] 题干.自动控制

[30] 正确答案.A

[30] 难易度.易

[30] 选项数.1

[30] A.在没有人直接参与的情况下，使被控对象的某些物理量准确

地按照预期规律变化。

[31] 题型.单选题

[31] 题干. w 从 0 变化到+∞时，延迟环节频率特性极坐标图为( )

[31] 正确答案.A

[31] 难易度.易

[31] 选项数.4

[31] A.圆

[31] B.半圆

[31] C.椭圆

[31] D.双曲线

[32] 题型.单选题

[32] 题干.当忽略电动机的电枢电感后，以电动机的转速为输出变

量，电枢电压为输入变量时，电动机可看作一个( )

[32] 正确答案.B

[32] 难易度.易

[32] 选项数.4

[32] A.比例环节

[32] B.微分环节

[32] C.积分环节

[32] D.惯性环节



[34] 题型.判断题

[34] 题干.延迟环节改变系统的幅频特性，使相频特性发生变化。

[34] 正确答案.B

[34] 难易度.易

[34] 选项数.2

[34] A.正确

[34] B.错误

[35] 题型.判断题

[35] 题干. 一般讲系统的加速度误差指输入是匀加速度所引起的输

出位置上的误差。

[35] 正确答案.A

[35] 难易度.中

[35] 选项数.2

[35] A.正确

[35] B.错误

[36] 题型.填空题

[36] 题干.通常把叠加在被测信号.上的干扰信号称为（）

[36] 正确答案.A

[36] 难易度.中

[36] 选项数.1

[36] A.串模干扰

[37] 题型.填空题

[37] 题干.一阶系统当输入为单位斜坡函数时，其响应的稳态误差

恒为（）

[37] 正确答案.A

[37] 难易度.中



[37] 选项数.1

[37] A.时间常数 T

[41] 题型.单选题

[41] 题干.在直流电动机调速系统中，霍尔传感器是用作( )反馈的

传感器。

[41] 正确答案.B

[41] 难易度.易

[41] 选项数.4

[41] A.电压

[41] B.电流

[41] C.位移

[41] D.速度

[42] 题型.填空题

[42] 题干.控制系统线性化过程中，线性化的精度和系统变量的

（）有关

[42] 正确答案.A

[42] 难易度.易

[42] 选项数.1

[42] A.偏移程度

[43] 题型.填空题

[43] 题干.对于最小相位系统一般只要知道系统的（）就可以判断

其稳定性。

[43] 正确答案.A

[43] 难易度.中



[43] 选项数.1

[43] A.开环幅频特性

[44] 题型.判断题

[44] 题干.输入相同时，系统型次越高，稳态误差越大

[44] 正确答案.B

[44] 难易度.中

[44] 选项数.2

[44] A.正确

[44] B.错误

[45] 题型.判断题

[45] 题干.一线性系统，当输入是单位脉冲函数时，其输出象函数

与传递函数相同

[45] 正确答案.A

[45] 难易度.中

[45] 选项数.2

[45] A.正确

[45] B.错误

[46] 题型.单选题

[46] 题干.系统已给出，确定输入，使输出尽可能符合给定的最佳

要求，称为( )

[46] 正确答案.B

[46] 难易度.中

[46] 选项数.4

[46] A.最优控制

[46] B.系统辨识

[46] C.系统分析

[46] D.最优设计



[47] 题型.单选题

[47] 题干.与开环控制系统相比较，闭环控制系统通常对( )进行直

接或间接地测量，通过反馈环节去影响控制信号。

[47] 正确答案.B

[47] 难易度.易

[47] 选项数.4

[47] A.输出量

[47] B.输入量

[47] C.扰动量

[47] D.设定量

[48] 题型.单选题

[48] 题干.在系统对输入信号的时域响应中，其调整时间的长短是

与( )指标密切相关。

[48] 正确答案.D

[48] 难易度.易

[48] 选项数.4

[48] A.允许的峰值时间

[48] B.允许的超调量

[48] C.允许的上升时间

[48] D.允许的稳态误差

[49] 题型.单选题

[49] 题干.（）用于测量被调量或输出量，产生主反馈信号的元

件。

[49] 正确答案.A

[49] 难易度.易

[49] 选项数.1

[49] A.反馈元件



[49] B.随动系统

[49] C.快速性

[49] D.以上都不是

[50] 题型.单选题

[50] 题干.（）被调量随着给定量(或输入量)的变化而变化的系统就

称为随动系统。

[50] 正确答案.B

[50] 难易度.易

[50] 选项数.1

[50] A.反馈元件

[50] B.随动系统

[50] C.快速性

[50] D.以上都不是

[51] 题型.单选题

[51] 题干.（）指当系统输出量与给定的输入量之间产生偏差时，

消除这种偏差过程的快速程度。

[51] 正确答案.C

[51] 难易度.易

[51] 选项数.1

[51] A.反馈元件

[51] B.随动系统

[51] C.快速性

[51] D.以上都不是

[52] 题型.填空题

[52] 题干.一般讲系统的位置误差指输入是（）所引|起的输出位置

上的误差。

[52] 正确答案.A



[52] 难易度.易

[52] 选项数.1

[52] A.阶跃信号

[53] 题型.填空题

[53] 题干.超前校正是由于正相移的作用，使截止频率附近的（）

明显上升，从而具有较大的稳定裕度。

[53] 正确答案.A

[53] 难易度.易

[53] 选项数.1

[53] A.相位

[54] 题型.填空题

[54] 题干.二阶系统当共轭复数极点位于（）线上时，对应的阻尼

比为 0.707。

[54] 正确答案.A

[54] 难易度.难

[54] 选项数.1

[54] A.45 29

[55] 题型.单选题

[55] 题干.PID 调节中的“P”指的是（）控制器

[55] 正确答案.A

[55] 难易度.易

[55] 选项数.1

[55] A.比例

[55] B.数值

[55] C.误差

[55] D.大小



[56] 题型.单选题

[56] 题干.若要求系统的快速性好，则闭环极点应距虚轴越（）越

好。

[56] 正确答案.A

[56] 难易度.易

[56] 选项数.1

[56] A.远

[56] B.近

[56] C.宽

[56] D.窄

[57] 题型.名词解释

[57] 题干.稳定性

[57] 正确答案.A

[57] 难易度.易

[57] 选项数.1

[57] A.指动态过程的振荡倾向和系统能够恢复平稳状态的能力。

[58] 题型.单选题

[58] 题干.如果被调量随着给定量的变化而变化,这种控制系统叫( )

[58] 正确答案.B

[58] 难易度.易

[58] 选项数.4

[58] A.恒值调节系统

[58] B.随动系统

[58] C.连续控制系统

[58] D.数字控制系统

[59] 题型.单选题

[59] 题干.与开环控制系统相比较，闭环控制系统通常对()进行直接



或间接地测量，通过反馈环节去影响控制信号。

[59] 正确答案.B

[59] 难易度.易

[59] 选项数.4

[59] A.输出量

[59] B.输入量

[59] C.扰动量

[59] D.设定量

[60] 题型.单选题

[60] 题干.直接对控制对象进行操作的元件称为()

[60] 正确答案.D

[60] 难易度.易

[60] 选项数.4

[60] A.给定元件

[60] B.放大元件

[60] C.比较元件

[60] D.执行元件

[61] 题型.单选题

[61] 题干.梅逊公式主要用来( )

[61] 正确答案.C

[61] 难易度.易

[61] 选项数.4

[61] A.判断稳定性

[61] B.计算输入误差

[61] C.求系统的传递函数

[61] D.求系统的根轨迹



[62] 题型.单选题

[62] 题干.对控制系统的首要要求是系统具有（）

[62] 正确答案.A

[62] 难易度.易

[62] 选项数.1

[62] A.稳定性

[62] B.加速性能

[62] C.相频特性

[62] D.以上都不是

[63] 题型.填空题

[63] 题干.在驱动力矩一定的条件下，机电系统的转动惯量越小，

其（）越好。

[63] 正确答案.A

[63] 难易度.易

[63] 选项数.1

[63] A.加速性能

[64] 题型.填空题

[64] 题干.延迟环节不改变系统的幅频特性，仅使（）发生变化

[64] 正确答案.A

[64] 难易度.易

[64] 选项数.1

[64] A.相频特性

[65] 题型.填空题

[65] 题干.二阶系统当输入为单位斜坡函数时，其响应的稳态误差

恒为（）

[65] 正确答案.A

[65] 难易度.易



[65] 选项数.1

[65] A.常亮

[69] 题型.单选题

[69] 题干.A、B 是高阶系统的二个极点，一-般当极点 A 距离虚轴

比极点 B 距离虚轴大于()时，分析系统时可忽略极点 A。

[69] 正确答案.A

[69] 难易度.易

[69] 选项数.4

[69] A.5 倍

[69] B.4 倍

[69] C.3 倍

[69] D.2 倍

[70] 题型.填空题

[70] 题干.反馈控制原理是（）的原理。

[70] 正确答案.A

[70] 难易度.易

[70] 选项数.1

[70] A.检测偏差并纠正偏差

[71] 题型.填空题

[71] 题干.在扰动作用点与偏差信号之间加上（）能使静态误差降

为 0。

[71] 正确答案.A

[71] 难易度.易



[71] 选项数.1

[71] A.积分环节

[72] 题型.单选题

[72] 题干.超前校正主要是用于改善稳定性和（）

[72] 正确答案.A

[72] 难易度.易

[72] 选项数.1

[72] A.快速性

[72] B.环保性

[72] C.多功能性

[72] D.以上都不是

[73] 题型.填空题

[73] 题干.一般讲系统的加速度误差指输入是（）所引起的输出位

置上的误差。

[73] 正确答案.A

[73] 难易度.易

[73] 选项数.1

[73] A.静态位置误差系数

[74] 题型.判断题

[74] 题干.反馈控制原理是检测偏差并纠正偏差的原理

[74] 正确答案.A

[74] 难易度.中

[74] 选项数.2

[74] A.正确

[74] B.错误



[75] 题型.判断题

[75] 题干.在扰动作用点与偏差信号之间加上积分环节能使静态误

差降为 0。

[75] 正确答案.A

[75] 难易度.易

[75] 选项数.2

[75] A.正确

[75] B.错误

[76] 题型.判断题

[76] 题干.超前校正主要是用于改善稳定性和快速性。

[76] 正确答案.A

[76] 难易度.易

[76] 选项数.1

[76] A.正确

[76] B.错误

[77] 题型.填空题

[77] 题干.（）主要是用于改善稳定性和快速性。

[77] 正确答案.A

[77] 难易度.易

[77] 选项数.1

[77] A.超前校正

[78] 题型.单选题

[78] 题干.一般讲系统的加速度误差指输入是静态位置误差系数所

引起的输出位置上的（）。

[78] 正确答案.A

[78] 难易度.难

[78] 选项数.1



[78] A.误差

[78] B.超前校正

[78] C.电压

[78] D.电阻

[79] 题型.名词解释

[79] 题干.过渡过程

[79] 正确答案.A

[79] 难易度.易

[79] 选项数.1

[79] A.系统从刚加入输入信号后，到系统输出量达到稳态值前的响

应过程，又称为动态过程。

[80] 题型.名词解释

[80] 题干.稳态过程

[80] 正确答案.A

[80] 难易度.易

[80] 选项数.1

[80] A.时间 1 趋于无穷大时的响应过程，稳态过程表征输出量最终

复现输入量的程度，用稳态性能描述。

[82] 题型.单选题

[82] 题干.输入为阶跃信号时，如果( )，则积分环节的输出信号的.

上升速度越快。

[82] 正确答案.C

[82] 难易度.易

[82] 选项数.4

[82] A.输入信号的幅度越小，积分时间常数越小

[82] B.输入信号的幅度越小，积分时间常数越大



[82] C.输入信号的幅度越大，积分时间常数越小

[82] D.输入信号的幅度越大，积分时间常数越大

[83] 题型.填空题

[83] 题干.稳态过程是系统在（）作用下，当时间 t 趋向无穷时，系

统输出量的表现形式。

[83] 正确答案.A

[83] 难易度.易

[83] 选项数.1

[83] A.典型信号

[84] 题型.单选题

[84] 题干.性能指标分为（）性能指标和稳态性能指标

[84] 正确答案.A

[84] 难易度.易

[84] 选项数.1

[84] A.动态

[84] B.液态

[84] C.固态

[84] D.以上都不是

[85] 题型.填空题

[85] 题干.系统的（），由动态过程和稳态过程两部分组成

[85] 正确答案.A

[85] 难易度.易

[85] 选项数.1

[85] A.时间响应

[86] 题型.填空题

[86] 题干.稳态误差是（）或抗扰动能力的一种度量。



[86] 正确答案.A

[86] 难易度.易

[86] 选项数.1

[86] A.系统控制精度

[87] 题型.名词解释

[87] 题干.稳态误差

[87] 正确答案.A

[87] 难易度.易

[87] 选项数.1

[87] A.稳态误差是描述系统稳态性能的-种性能指标

[88] 题型.名词解释

[88] 题干.PLC

[88] 正确答案.A

[88] 难易度.易

[88] 选项数.1

[88] A.可编程控制器

[89] 题型.简答题

[89] 题干.简述线性系统稳定的充要条件

[89] 正确答案.A

[89] 难易度.易

[89] 选项数.1

[89] A.闭环系统特征方程的所有根都具有负实部，或者说，闭环传

递函数的极点均位于 s 左半平面(不包括虚轴)。

[90] 题型.简答题

[90] 题干.简述线性控制系统稳定性的定义

[90] 正确答案.A



[90] 难易度.中

[90] 选项数.1

[90] A.若线性控制系统在初始扰动&0)的影响下，其过渡过程随着

时间的推移逐渐衰减并趋向于零，则称系统为稳定。反之，则为不稳

定。

[92] 题型.单选题

[92] 题干.系统的时间响应有（）部分组成

[92] 正确答案.B

[92] 难易度.中

[92] 选项数.4

[92] A.1

[92] B.2

[92] C.3

[92] D.4

[94] 题型.名词解释

[94] 题干.动态过程

[94] 正确答案.A

[94] 难易度.难

[94] 选项数.1

[94] A.系统在典型信号作用下，系统输出量从初始状态到最终状态

的过程。

[95] 题型.名词解释

[95] 题干.稳态过程

[95] 正确答案.A

[95] 难易度.易



[95] 选项数.1

[95] A.系统在典型信号作用下，当时间 t 趋向无穷时，系统输出量

的表现形式。

[96] 题型.单选题

[96] 题干.性能指标分为（）种

[96] 正确答案.B

[96] 难易度.易

[96] 选项数.4

[96] A.1

[96] B.2

[96] C.3

[96] D.4

[97] 题型.单选题

[97] 题干.比例一微分控制不改变系统的（）但可增大系统的阻尼

比。

[97] 正确答案.C

[97] 难易度.易

[97] 选项数.4

[97] A.天然频率

[97] B.自然频率

[97] C.随机频率

[97] D.阻尼振荡频率

[98] 题型.单选题

[98] 题干.劳思表中某行的第一列项为零，但符号不发生变化。这

种数学结论表明: ( )。

[98] 正确答案.B

[98] 难易度.中



[98] 选项数.4

[98] A.系统稳定

[98] B.系统不稳定

[98] C.系统临界稳定

[98] D.系统可能稳定，可能不稳定

[99] 题型.单选题

[99] 题干.对于典型二阶系统，阻尼比ζ愈小，则(）

[99] 正确答案.C

[99] 难易度.难

[99] 选项数.4

[99] A.最大超调量越小

[99] B.振荡次数越小

[99] C.相对稳定性越差

[99] D.峰值时间 tp 越大

[100] 题型.判断题

[100] 题干.稳态过程是系统在典型信号作用下，当时间 t 趋向无穷

时，系统输出量的表现形式。

[100] 正确答案.A

[100] 难易度.易

[100] 选项数.2

[100] A.正确

[100] B.错误

[101] 题型.判断题

[101] 题干.性能指标分为动态性能指标和稳态性能指标

[101] 正确答案.A

[101] 难易度.易

[101] 选项数.2



[101] A.正确

[101] B.错误

[102] 题型.判断题

[102] 题干.系统的时间响应，由动态过程和稳态过程两部分组成

[102] 正确答案.A

[102] 难易度.易

[102] 选项数.2

[102] A.正确

[102] B.错误

[103] 题型.单选题

[103] 题干.比例一微分控制不改变系统的（）但可增大系统的阻尼

比。

[103] 正确答案.D

[103] 难易度.易

[103] 选项数.4

[103] A.天然频率

[103] B.自然频率

[103] C.随机频率

[103] D.阻尼振荡频率

[104] 题型.单选题

[104] 题干.劳思表中某行的第- -列项为零，但符号不发生变化。这

种数学结论表明: ( )。

[104] 正确答案.C

[104] 难易度.易

[104] 选项数.4

[104] A.系统稳定

[104] B.系统不稳定



[104] C.系统临界稳定

[104] D.系统可能稳定，可能不稳定

[106] 题型.单选题

[106] 题干.对于典型二阶系统，阻尼比愈小，则().

[106] 正确答案.B

[106] 难易度.易

[106] 选项数.4

[106] A.最大超调量越小

[106] B.振荡次数越小

[106] C.相对稳定性越差

[106] D.峰值时间 tp 越大

[108] 题型.单选题

[108] 题干.离虚轴最近的( ) 环极点，对系统影响最大，称之为( )。

[108] 正确答案.C

[108] 难易度.中

[108] 选项数.4

[108] A.开，主导极点

[108] B.开，偶极子

[108] C.闭，主导极点

[108] D.闭，偶极子

[110] 题型.单选题

[110] 题干.系统的稳态误差，除了比例增益外，主要取决于系统中

的()

[110] 正确答案.D



[110] 难易度.易

[110] 选项数.4

[110] A.积分环节多少

[110] B.惯性环节

[110] C.比例微分环节

[110] D.振荡环节

[111] 题型.单选题

[111] 题干.改善二阶系统性能的两种方法:比例- 微分控制和()控

制。

[111] 正确答案.C

[111] 难易度.易

[111] 选项数.4

[111] A.测速反馈

[111] B.恒值

[111] C.比例

[111] D.复合

[112] 题型.单选题

[112] 题干.劳斯稳定判据和赫尔维茨判据形式不同，实际结论()。

[112] 正确答案.D

[112] 难易度.难

[112] 选项数.4

[112] A.也不同

[112] B.有时相同

[112] C.基本相同

[112] D.却是相同的

[113] 题型.单选题

[113] 题干.频率响应函数是单位脉冲响应函数的（）。



[113] 正确答案.C

[113] 难易度.易

[113] 选项数.4

[113] A.积分

[113] B.导数

[113] C.傅里叶变换

[113] D.拉普拉斯变换

[114] 题型.判断题

[114] 题干.给任意系统输入一个正弦信号，输出的信号频率与输入

相同，幅值和相位偏移是频率的函数。

[114] 正确答案.B

[114] 难易度.易

[114] 选项数.2

[114] A.正确

[114] B.错误

[115] 题型.判断题

[115] 题干.一个系统的开环系统是稳定的，但是对应的闭环系统不

一-定是稳定的。

[115] 正确答案.A

[115] 难易度.易

[115] 选项数.2

[115] A.正确

[115] B.错误

[116] 题型.判断题

[116] 题干.用一条斜率为-20dB / dec 的直线作为- -阶惯性环节的

对数幅频特性曲线的近似曲线，在转折频率处的误差最大，近似曲线

比精确曲线在该处增益低了 3dB。



[116] 正确答案.B

[116] 难易度.易

[116] 选项数.2

[116] A.正确

[116] B.错误

[117] 题型.判断题

[117] 题干.对于任意一个系统，瞬态分量会随着时间增长而衰减为

零，稳态输出等于稳态分量。

[117] 正确答案.B

[117] 难易度.难

[117] 选项数.2

[117] A.正确

[117] B.错误

[118] 题型.判断题

[118] 题干.频率响应函数是单位脉冲响应函数的傅里叶变换。

[118] 正确答案.A

[118] 难易度.易

[118] 选项数.2

[118] A.正确

[118] B.错误

[119] 题型.填空题

[119] 题干.根据奈奎斯特稳定性判据可知，若开环系统稳定，则闭

环系统稳定的充要条件是（）。

[119] 正确答案.A

[119] 难易度.易

[119] 选项数.1

[119] A.奈奎斯特曲线不包围(-1, j0)点



[120] 题型.填空题

[120] 题干.一个系统的开环系统是稳定的，但是对应的（）不一定

是稳定的。

[120] 正确答案.A

[120] 难易度.易

[120] 选项数.1

[120] A.闭环系统

[121] 题型.填空题

[121] 题干.积分环节和微分环节的传递函数互为倒数，他们的对数

幅频特性曲线和相频特性曲线是关于（）对称的。

[121] 正确答案.A

[121] 难易度.易

[121] 选项数.1

[121] A.横轴

[122] 题型.填空题

[122] 题干.对于幅频特性相同的系统，最小相位系统的相位滞后是

最（）的。

[122] 正确答案.A

[122] 难易度.易

[122] 选项数.1

[122] A.小

[123] 题型.填空题

[123] 题干.含有延迟环节的传递函数必定有位于右半 s 平面的零

点，因此对应的系统一定是（）系统。

[123] 正确答案.A

[123] 难易度.易



[123] 选项数.1

[123] A.非最小相位

[127] 题型.简答题

[127] 题干.简述频率响应函数的含义。

[127] 正确答案.A

[127] 难易度.易

[127] 选项数.1

[127] A.频响函数是复函数，它是被测系统的动力学特征在频域范

围的描述，也就是被测系统本身对输入信号在频域中传递特性的描

述。频响函数对结构的动力特性测试具有特殊重要的意义。

[130] 题型.单选题

[130] 题干.直流电动机的额定功率是指电动机在额定状态下运行时

电动机上的（）

[130] 正确答案.C

[130] 难易度.易

[130] 选项数.4

[130] A.输入功率

[130] B.消耗功率.

[130] C.输出功率

[130] D.平均功率

[131] 题型.填空题

[131] 题干.给任意系统输入一个正弦信号，输出的信号频率与输入



相同，幅值和相位偏移是频率的（）。

[131] 正确答案.A

[131] 难易度.易

[131] 选项数.1

[131] A.函数

[132] 题型.填空题

[132] 题干.一个系统的开环系统是（）的，但是对应的闭环系统不

一定是稳定的。

[132] 正确答案.A

[132] 难易度.易

[132] 选项数.1

[132] A.稳定

[133] 题型.填空题

[133] 题干.用一条斜率为-20dB / dec 的直线作为- -阶惯性环节的

对数幅频特性曲线的近似曲线，在转折频率处的误差最大，近似曲线

比精确曲线在该处增益低了（）dB。

[133] 正确答案.A

[133] 难易度.易

[133] 选项数.1

[133] A.3

[134] 题型.填空题

[134] 题干.对于（）相同的系统，最小相位系统的相位滞后是最小

的。

[134] 正确答案.A

[134] 难易度.易

[134] 选项数.1

[134] A.幅频特性



[135] 题型.填空题

[135] 题干.含有延迟环节的传递函数必定有位于右半 s 平面的

（），因此对应的系统一定是非最小相位系统。

[135] 正确答案.A

[135] 难易度.易

[135] 选项数.1

[135] A.零点

[136] 题型.填空题

[136] 题干.根据系统的幅频特性或对数幅频特性就能够唯--确定 该

系统的相频特性和（）。

[136] 正确答案.A

[136] 难易度.易

[136] 选项数.1

[136] A.传递函数

[137] 题型.填空题

[137] 题干.在绘制线性定常系统的奈奎斯特曲线时，只需要先绘制

w 从 0- > +∞o 的曲线，然后将曲线关于（）对称就可以得到另一半

曲线。

[137] 正确答案.A

[137] 难易度.易

[137] 选项数.1

[137] A.横轴

[138] 题型.填空题

[138] 题干.对于任意一个系统，瞬态分量会随着时间增长而衰减为

（），稳态输出等于稳态分量。

[138] 正确答案.A



[138] 难易度.易

[138] 选项数.1

[138] A.零

[139] 题型.填空题

[139] 题干.（）是单位脉冲响应函数的傅里叶变换。

[139] 正确答案.A

[139] 难易度.易

[139] 选项数.1

[139] A.频率响应函数

[140] 题型.填空题

[140] 题干.频率响应的测试方法有（）和双瑞测试两种方法。

[140] 正确答案.A

[140] 难易度.易

[140] 选项数.1

[140] A.单瑞测试

[141] 题型.填空题

[141] 题干.频率响应的测试方法有（）和单瑞测试两种方法。

[141] 正确答案.A

[141] 难易度.易

[141] 选项数.1

[141] A.双瑞测试

[142] 题型.填空题

[142] 题干.频率响应函数的实验室测定法是（）。

[142] 正确答案.A

[142] 难易度.中



[142] 选项数.1

[142] A.正弦输入法

[151] 题型.判断题

[151] 题干.“经典控制理论”的内容是以传递函数为基础的。

[151] 正确答案.A

[151] 难易度.易

[151] 选项数.2

[151] A.正确

[151] B.错误

[152] 题型.判断题

[152] 题干.控制系统线性化过程中，变量的偏移越小，则线性化的

精度越低

[152] 正确答案.B

[152] 难易度.易

[152] 选项数.2

[152] A.正确

[152] B.错误

[153] 题型.判断题

[153] 题干.频率响应函数的实验室测定法是正弦输入法。



[153] 正确答案.A

[153] 难易度.易

[153] 选项数.2

[153] A.正确

[153] B.错误

[160] 题型.判断题

[160] 题干.PID 校正装置的传递函数为。

[160] 正确答案.A

[160] 难易度.易

[160] 选项数.2

[160] A.正确

[160] B.错误

[166] 题型.填空题

[166] 题干.串联校正有串联超前，串联滞后和（）

[166] 正确答案.A

[166] 难易度.易



[166] 选项数.1

[166] A.串联滞后-超前

[167] 题型.填空题

[167] 题干.已知某串联校正装置的传递函数为则它是一种（）控制

器

[167] 正确答案.A

[167] 难易度.易

[167] 选项数.1

[167] A.积分

[168] 题型.填空题

[168] 题干.比例、积分与微分控制器通常被称为（）控制器。

[168] 正确答案.A

[168] 难易度.中

[168] 选项数.1

[168] A.PID

[169] 题型.判断题

[169] 题干.对最小相位系统来说，开环对数幅频特性曲线低频段的

形状取决于系统的开环增益和积分环节的个数。

[169] 正确答案.A

[169] 难易度.易

[169] 选项数.2

[169] A.正确

[169] B.错误

[170] 题型.判断题

[170] 题干.若已知某串联校正装置的传递函数为，则它是一-种滞

后-超前校正装置。



[170] 正确答案.B

[170] 难易度.易

[170] 选项数.2

[170] A.正确

[170] B.错误

[171] 题型.判断题

[171] 题干.增大系统开环增益，将使系统控六精度降低。

[171] 正确答案.A

[171] 难易度.易

[171] 选项数.2

[171] A.正确

[171] B.错误

[172] 题型.填空题

[172] 题干.在系统校正时，为降低其稳态误差,应优先选用串联()校

正

[172] 正确答案.A

[172] 难易度.易

[172] 选项数.1

[172] A.滞后

[173] 题型.填空题

[173] 题干.超前校正装置极点总是位于零点的（）

[173] 正确答案.A

[173] 难易度.易

[173] 选项数.1

[173] A.左侧



[174] 题型.填空题

[174] 题干.串联（）校正装置所构成的控制器是一个 PID 控制器。

[174] 正确答案.A

[174] 难易度.易

[174] 选项数.1

[174] A.滞后

[175] 题型.填空题

[175] 题干.在系统中增加开环零点可以使根轨迹主要分支向左移

动，这有利于改善系统的动态特性和（）

[175] 正确答案.A

[175] 难易度.易

[175] 选项数.1

[175] A.稳定性

[177] 题型.单选题

[177] 题干.设系统的幅频波特图如下，求其传递函数 G(s)=()

[177] 正确答案.C

[177] 难易度.易

[177] 选项数.4

[177] A.2S/(S+20)

[177] B.10S/(S+20)

[177] C.20S/(S+20)

[177] D.20S/(S+10)

[179] 题型.单选题

[179] 题干. PLC 是()的简称。

[179] 正确答案.D



[179] 难易度.易

[179] 选项数.4

[179] A.游戏机手柄

[179] B.分布式计算机控制系统

[179] C.现在总线控制系统

[179] D.可编程控制器

[180] 题型.填空题

[180] 题干.如果根据动态性能指标确定的期望闭环主导极点，不在

校正前系统的根轨迹上而是位于其主分支的左侧，则应引入（）校正

装置对系统进行校正。

[180] 正确答案.A

[180] 难易度.易

[180] 选项数.1

[180] A.超前

[181] 题型.填空题

[181] 题干.一台直接由电动机拖动的泵,Td=33.8，转速 n=1450

转每分，则()的电动机合适拖动该泵.

[181] 正确答案.A

[181] 难易度.难

[181] 选项数.1

[181] A.5.5Kw

[182] 题型.填空题

[182] 题干.在直接转矩控制变频调速系统中，电压矢量对转矩的影

响体现在对()的控制作用上。

[182] 正确答案.A

[182] 难易度.易



[182] 选项数.1

[182] A.磁通角

[192] 题型.单选题

[192] 题干.矢量控制基本思想是:按照( )等效的原则，把异步电动机

经坐标变换和磁场定向后等效成直流电动机，求得其控制量后反变换

得到交流电动机的控制量。

[192] 正确答案.C

[192] 难易度.中

[192] 选项数.4

[192] A.磁场等效

[192] B.电场等效

[192] C.旋转磁场等效

[192] D.旋转电场等效

[194] 题型.单选题

[194] 题干.在直接转矩控制变频调速系统中，电压矢量对转矩的影

响体现在对()的控制作用上。

[194] 正确答案.C

[194] 难易度.易



[194] 选项数.4

[194] A.定子磁链.

[194] B.转子磁链

[194] C.磁通角

[194] D.磁链开关

[197] 题型.判断题

[197] 题干.矢量控制基本思想是:按照旋转磁场等效等效的原则，把

异步电动机经坐标变换和磁场定向后等效成直流电动机，求得其控制

量后反变换得到交流电动机的控制量。

[197] 正确答案.A

[197] 难易度.易

[197] 选项数.2

[197] A.正确

[197] B.错误

[198] 题型.判断题

[198] 题干.在直接转矩控制变频调速系统中，电压矢量对转矩的影

响体现在对磁通角的控制作用上。

[198] 正确答案.A

[198] 难易度.易

[198] 选项数.2

[198] A.正确

[198] B.错误

[199] 题型.判断题

[199] 题干.在系统校正时，为降低其稳态误差,应优先选用串联滞后

校正。



[199] 正确答案.A

[199] 难易度.中

[199] 选项数.2

[199] A.正确

[199] B.错误

[200] 题型.判断题

[200] 题干.相位裕量是开环频率特性幅度穿频率处的相角加 90

[200] 正确答案.B

[200] 难易度.易

[200] 选项数.2

[200] A.正确

[200] B.错误


