2017年硕士研究生入学考试初试考试大纲
科目代码：807
科目名称：自动控制原理 

适用专业：控制科学与工程、控制工程
参考书目：《自动控制原理》王建辉  顾树生编  冶金工业出版社
考试时间：3小时

考试方式：笔试

总　　分：150分
考试范围：

       本专业入学初试考试范围以经典自动控制理论为主，不包含现代控制理论部分，主要内容为：
    1．自动控制系统的基本概念

    （1）明确自动控制的任务，理解受控对象，被控量、控制装置和自动控制系统等概念。

    （2）理解和掌握开环控制、闭环控制与复合控制的原理、结构及特点。了解系统的分类。
    （3）掌握由系统工作原理图绘制原理方块图的方法，并能判别系统的控制方式。

    （4）明确对自动控制系统的性能要求。

    2．自动控制系统的数学模型

    （1）了解动态微分方程建立的一般方法。熟练掌握利用拉氏变换求解微分方程的方法。
    （2）理解传递函数的定义、性质和意义。掌握典型环节的传递函数。
    （3）熟练掌握常用无源、有源电路及其所组成的系统的传递函数的求取方法。
    （4）熟练掌握动态结构图或信号流图的绘制，熟练掌握通过结构图等效变换或用梅逊公式求取系统的传递函数的方法。
（5）理解系统的开环传递函数、闭环传递函数、对给定和对干扰的传递函数、误差传递函数等概念，并能熟练求取。
（6）会由（一、二阶）系统的响应曲线求系统的传递函数。

    3．自动控制系统的时域分析法
    （1）会求系统的单位阶跃响应、单位脉冲响应。

    （2）理解系统的单位阶跃响应的性能指标（δ%，
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）、稳定性、系统的型别、静态误差系数和动态误差系数等概念、明确线性定常系统多输入响应的迭加性。

    （3）牢固掌握一阶系统与二阶系统的数学模型和单位阶跃响应的特点，并能熟练计算一阶系统与欠阻尼二阶系统的性能指标和结构参数，并能绘制其相应曲线。

    （4）熟练掌握劳斯稳定判据，判别系统的稳定性和进行参数分析计算。

    （5）理解稳态误差的定义及误差的规律，并能熟练掌握给定与干扰稳态误差的计算方法。

（6）掌握改善系统稳定性、消除稳态误差的方法。

    4．根轨迹法
    （1）掌握开环根轨迹放大系数
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变化时系统根轨迹的绘制方法。理解和熟记根轨迹绘制法则，会利用幅值方程求特定的开环放大系数
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的值。

    （2）掌握闭环零、极点的分布和系统阶跃响应的关系，并能结合根轨迹分析系统的性能。
    （3）掌握广义根轨迹、零度根轨迹绘制的方法。    

    5．频率法
    （1）会求系统在正弦（或余弦）输入下的稳态响应。

    （2）熟记典型环节的奈氏图、波德图及其特征点。

    （3）熟练掌握由系统的开环传递函数绘制奈氏图与波德图的方法。

    （4）熟练掌握最小相位系统由对数幅频特性渐近线求传递函数方法。

    （5）熟练掌握由开环幅相频率特性或开环对数频率特性判别闭环系统的稳定性的方法。

    （6）理解截止频率
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、相角裕量
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、幅值裕量以及三频段等概念，计算稳定裕量。

    6．控制系统的校正与综合用频率法设计系统
    （1）熟练掌握典型的无源及有源超前、滞后、滞后-超前校正装置。

    （2）掌握超前、滞后、滞后-超前串联校正的特点及其对系统的作用。

    （3）重点掌握超前、滞后串联校正方法。

（4）掌握反馈校正的功能及校正方法。

（5）理解前馈校正方法。

    7．非线性系统
    （1）理解谐波线性化的条件及描述函数概念。

（2）了解描述函数建立的一般方法及典型非线性函数的负倒特性的特点。

（3）重点掌握在给定系统线性部分传递函数与非线性部分描述函数，用描述函数法计算系统的自振参数及判别系统稳定性的方法。

    （4）掌握非线性系统结构图的简化方法

（5）明了相轨迹的走向、相平面的区分、起始点、奇点与渐近线等。

（6）掌握绘制系统的相轨迹的方法。

    8．采样控制系统
    （1）了解理想采样信号数学描述法，并熟记采样定理。

    （2）了解零保持器的原理，掌握其传递函数。

    （3）理解Z变换的定义，熟悉Z变换的基本定理，掌握Z变换和Z反变换的常用的方法，掌握线性常系数差分方程的求解方法。

    （4）理解脉冲传递函数的定义，熟练掌握由系统的动态结构图求系统的脉冲传递函数的方法。

    （5）掌握采样系统的时域分析。熟悉用z变换求系统的单位阶跃响应，熟悉采样系统稳定的分析方法，熟悉采样时刻稳态误差的计算方法。理解S平面与Z平面的对应关系。

（6）了解采样系统的频域分析。

样    题：

一、（16分）
某有源电路如图1所示，试求电路的传递函数
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                              图 1

二、（16分）
系统动态结构图如图2所示，求传递函数
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图 2
三、（16分）
一单位负反馈系统如图3所示，已知输入
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[image: image11.wmf]t

t

e

e

t

e

2

2

)

(

-

-

-

=

，
[image: image12.wmf])

0

(

>

t

，试求： 

1、系统的误差传递函数、闭环传递函数和开环传递函数。（10分）
2、求输出的单位阶跃响应。（6分）
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                             图3
（提示：函数的拉氏变换与反变换的关系为
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四、（20分）
某系统的动态结构图如图4所示，请回答下列问题：
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图4
1、当
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的值，并大致绘制对应的
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2、当
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（提示：根据此时对应的阻尼比情况分析）

五、（12分）
    某系统的动态结构图如图5所示，如系统以
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弧度/秒的频率等幅振荡，试确定此时
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                           图5
六、（20分）
已知单位反馈系统的开环传递函数为
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1、绘制当
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从0～∞变化时，系统的
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的根轨迹。（要求写出详细的绘制步骤，如轨迹是圆，无需证明，指出圆心和半径即可）（12分）
2、确定对应
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的根轨迹时，系统稳定的
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的取值范围。（4分）
3、确定对应
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的根轨迹时，闭环系统的单位阶跃响应是衰减振荡曲线时
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的取值范围。（4分）
七、（18分）
一个最小相位系统的固有的对数幅频特性
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如图6（a）所示，采用串联校正后的系统的对数幅频特性
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如图6（b）所示，试回答下列各问： 
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                   图 6
1、求系统固有的传递函数
[image: image44.wmf](

)

s

W

O

和串联校正后的系统的传递函数
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2、分别求系统校正前后的相位裕度
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3、比较
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两图，说明两者对应的稳态性能、稳定性、快速性及抗干扰能力有何不同。（4分）
八、（16分）

某非线性控制系统的结构图、其对应的非线性部分的负倒特性和
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曲线如图7（a）、（b）所示。图中
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1、求对应曲线
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2、分析系统是否存在自振，若存在自振，求出自振的频率。 （6分）
3、确定系统消除自振时
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的取值范围。 （4分）
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九、（16分）  
已知采样系统的结构图如图8所示，图中T＝1秒，
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                             图 8
1、求系统的开环脉冲传递函数。（6分）
2、求系统稳定时
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的取值范围。（5分）
3、设
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（提示：
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