自动控制技术复习资料

一、单项选择题（每小题1分，共20分）
1. 系统和输入已知，求输出并对动态特性进行研究，称为（ C ）
A.系统综合        B.系统辨识     C.系统分析       D.系统设计     
2. 惯性环节和积分环节的频率特性在（ A ）上相等。
A.幅频特性的斜率  B.最小幅值     C.相位变化率     D.穿越频率
3. 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（ C ）
A.比较元件        B.给定元件     C.反馈元件       D.放大元件
4. ω从0变化到+∞时，延迟环节频率特性极坐标图为（ A ）
A.圆              B.半圆	         C.椭圆	           D.双曲线
5. 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（ B ）
A.比例环节        B.微分环节      C.积分环节       D.惯性环节

6. 若系统的开环传 递函数为，则它的开环增益为（ C ）
A.1               B.2             C.5               D.10

7. 二阶系统的传递函数，则该系统是（ B ）
A.临界阻尼系统   B.欠阻尼系统     C.过阻尼系统      D.零阻尼系统
8. 若保持二阶系统的ζ不变，提高ωn，则可以（ B ）
A.提高上升时间和峰值时间          B.减少上升时间和峰值时间
C.提高上升时间和调整时间          D.减少上升时间和超调量



9. 一阶微分环节，当频率时，则相频特性为（ A ）
A.45°            B.-45°           C.90°            D.-90°
10.最小相位系统的开环增益越大，其（ D ）
A.振荡次数越多                    B.稳定裕量越大    
C.相位变化越小                    D.稳态误差越小

11.设系统的特征方程为，则此系统 （ A ）
A.稳定           B.临界稳定       C.不稳定          D.稳定性不确定。

12.某单位反馈系统的开环传递函数为：，当k=（ C ）时，闭环系统临界稳定。
A.10             B.20             C.30              D.40

13.设系统的特征方程为，则此系统中包含正实部特征的个数有（ C ）
A.0              B.1              C.2               D.3

14.单位反馈系统开环传递函数为，当输入为单位阶跃时，则其位置误差为（ C ）
A.2              B.0.2            C.0.5              D.0.05

15.若已知某串联校正装置的传递函数为，则它是一种（ D ）
A.反馈校正                       B.相位超前校正  
C.相位滞后—超前校正             D.相位滞后校正
16.稳态误差ess与误差信号E(s)的函数关系为（ B ）


A.                   B.    


C.                   D.
17.在对控制系统稳态精度无明确要求时，为提高系统的稳定性，最方便的是（ A ）
A.减小增益       B.超前校正       C.滞后校正        D.滞后-超前
18.相位超前校正装置的奈氏曲线为（ B ）
A.圆             B.上半圆         C.下半圆         D.45°弧线

19.开环传递函数为G(s)H(s)=,则实轴上的根轨迹为（ C ）
A.(-3，∞)        B.(0，∞)         C.(-∞，-3)      D.(-3，0)
20.在直流电动机调速系统中，霍尔传感器是用作（ B ）反馈的传感器。
A.电压            B.电流           C.位移          D.速度
二、填空题
1.闭环控制系统又称为    反馈系统    系统。
2.一线性系统，当输入是单位脉冲函数时，其输出象函数与   传递函数  相同。
3.一阶系统当输入为单位斜坡函数时，其响应的稳态误差恒为    时间常数T（或常量）     。
4.控制系统线性化过程中，线性化的精度和系统变量的   偏移程度   有关。
5.对于最小相位系统一般只要知道系统的　 开环幅频特性 　就可以判断其稳定性。
6.一般讲系统的位置误差指输入是  阶跃信号   所引起的输出位置上的误差。
7.超前校正是由于正相移的作用，使截止频率附近的  相位  明显上升，从而具有较大的稳定裕度。
28.二阶系统当共轭复数极点位于  ±45°    线上时，对应的阻尼比为0.707。
29.PID调节中的“P”指的是   比例   控制器。
30.若要求系统的快速性好，则闭环极点应距虚轴越  远  越好。
三、简要问答题
1.劳斯稳定判据系统稳定的充要条件是什么？
1．答案：系统稳定的充要条件是：
(A)系统特征方程的各项系数全部为正值，即ai>0
(B)由系统特征方程各项系数组成的主行列式及其各顺序主子式全部大于零。
满足这两个条件的系统是稳定的，否则系统是不稳定的。

2.系统校正的目的是什么，其校正系统是如何分类的？
答案：系统校正的目的是使系统稳定、正常工作(2分)。校正分为：串联校正、反馈校正和顺馈校正。
3.在0<ξ<1，ξ =0，ξ ≥1三种情况下，标准二阶系统的单位阶跃响应特性分别是什么?
答案：三种情况下0<ξ<1是欠阻尼系统；  ξ=0是无阻尼系统； 
ξ≥1是过阻尼系统
4.含有多个局部反馈回路的闭环传递函数可以直接应用公式求取的条件是什么？
答案：1）整个方框图只有一条前向通道
2）各局部反馈回路间存在公共的传递函数方框
5.试写出PD控制器的传递函数。

答案：（5分）
四、计算分析题

1.如图1所示为一微分运算电路，试计算出其传递函数G(s)。








解：由电路原理有：    

  

经过Laplace变换可得：    

     


2.如图2所示为一系统的动态结构图，试求系统传递函数G(s)。


[image: 2306-1]



图2

解：应用梅森公式求传递函数：
P1=G1G2G3G4G5
L1=-G1G2G3G4，
L2=-G2G3H1，
L3=-G3G4H2

    


3.设单位负反馈控制系统的开环传递函数为：

G(s)H(s)=，试绘制该系统的Nyquist图。


解：当时，

；

当时，

； 


[image: ]正确画图：








4.已知系统的开环传递函数，试根据劳斯稳定判据，确定其闭环系统稳定的条件。


；   （）


（1）当时，值的范围；


（2）当时，值的范围；

（3）值的范围。         


解： (5分)



令，得，此时，




令其绝对值小于1，即，得出：或(5分)


(1)时，(2分)。


(2)时，(2分)。

(3)值的范围如右图中阴影部分所示(1分)

                      













五、分析作图题

1．评分标准
化成标准形式：




求出频率特性：




正确画出图形： 
[image: 9]
oleObject2.bin

oleObject47.bin

image48.png
=





image49.wmf
)

1

025

.

0

)(

1

5

.

2

(

)

1

5

.

0

(

10

)

(

+

+

+

=

s

s

s

s

G


oleObject49.bin

image50.wmf
10(1j0.5)

(j)

(1j2.5)(1j0.025)

G

w

w

ww

+

=

++


oleObject50.bin

image51.png
2z |G}

a0 100
~_ 20dB/dec @
~J 2B/





image3.wmf
Ts

s

G

+

=

1

)

(


oleObject3.bin

image4.wmf
T

1

=

w


oleObject4.bin

image5.wmf
)

(

w

j

G

Ð


oleObject5.bin

image6.wmf
(

)

0

5

16

17

8

2

3

4

=

+

+

+

+

=

s

s

s

s

s

D


oleObject6.bin

image7.wmf
(

)

)

5

)(

1

(

+

+

=

s

s

s

k

s

G


oleObject7.bin

image8.wmf
(

)

0

2

5

10

3

2

3

4

=

+

+

+

+

=

s

s

s

s

s

D


oleObject8.bin

image9.wmf
(

)

s

s

s

s

G

+

+

=

6

5

2


oleObject9.bin

image10.wmf
1

10

1

)

(

+

+

=

s

s

s

G

c


oleObject10.bin

image11.wmf
)

(

lim

0

s

E

e

s

ss

®

=


oleObject11.bin

image12.wmf
)

(

lim

0

s

sE

e

s

ss

®

=


oleObject12.bin

image13.wmf
)

(

lim

s

E

e

s

ss

¥

®

=


oleObject13.bin

image14.wmf
)

(

lim

s

sE

e

s

ss

¥

®

=


oleObject14.bin

image15.wmf
)

3

(

3

+

s

s

K


oleObject15.bin

image16.wmf
cpd

()(1)

GsKTs

=+


oleObject16.bin

image17.png
R1

AL





image18.wmf
i

1

d

d

u

iC

t

=


oleObject18.bin

image19.wmf
o111

d

()

d

i

u

utRiRC

t

=-=-


oleObject19.bin

image20.wmf
o11i

()()

UsRCsUs

=-


oleObject20.bin

image21.wmf
o

11

i

()

()

()

Us

GsRCs

Us

==-


oleObject21.bin

image22.png
R(s) 1





image23.wmf
C

s

R

s

G

G

G

G

G

G

G

G

G

G

G

H

G

G

H

(

)

(

)

=

+

+

+

1

2

3

4

5

1

2

3

4

2

3

1

3

4

2

1


oleObject22.bin

image24.wmf
)

1

)(

1

(

2

1

+

+

s

T

s

T

K


oleObject23.bin

image25.wmf
0

=

w


oleObject24.bin

image26.wmf
0

()H(),()H()0

GjjKGjj

wwww

=Ð=


oleObject25.bin

image27.wmf
¥

=

w


oleObject26.bin

image28.wmf
0

()H()0,()H()180

GjjGjj

wwww

=Ð=-


oleObject27.bin

image29.png
1,50

In

B




image30.wmf
)

1

)(

1

(

)

(

+

+

=

s

Ts

s

K

s

G


oleObject28.bin

image31.wmf
0

,

>

T

K


oleObject29.bin

image32.wmf
2

=

T


oleObject30.bin

image33.wmf
K


image1.wmf
2)

(5

 

10

+

s

s


oleObject31.bin

image34.wmf
10

=

K


oleObject32.bin

image35.wmf
T


oleObject33.bin

image36.wmf
T

K

、


oleObject34.bin

image37.wmf
2

222222

(j)

j(1j)(1j)(j)(1j)(j)(1j)

(j)(1j)[(1)j(1)]

()()

(1)(1)(1)(1)

KKK

G

TTT

KTKTT

XY

TT

w

wwwwwwwww

wwww

ww

wwwwww

-

====

++-+-+

-+--++-

==+

++++


oleObject35.bin

image38.wmf
0

)

(

=

w

Y


oleObject1.bin

oleObject36.bin

image39.wmf
T

1

=

w


oleObject37.bin

image40.wmf
222

2

(1)(1)

()

11

1

(1)(1)

11

KTKTKT

X

T

T

T

TT

w

ww

-+-+-

===

+

++

æöæö

++

ç÷ç÷

èøèø


oleObject38.bin

image41.wmf
T

KT

T

X

+

=

1

)

1

(


oleObject39.bin

image42.wmf
1

<


oleObject40.bin

image43.wmf
T

T

K

+

<

<

1

0


image2.wmf
5

2

 

5

)

(

2

+

+

=

s

s

s

G


oleObject41.bin

image44.wmf
1

1

0

-

<

<

K

T


oleObject42.bin

oleObject43.bin

image45.wmf
2

3

0

<

<

K


oleObject44.bin

oleObject45.bin

image46.wmf
9

1

0

<

<

T


oleObject46.bin

image47.wmf
T

K

,


