大连交通大学硕士研究生招生入学考试业务课样题
考试科目代码及名称：807 自动控制原理            本页为第 1 页 共 4 页

	注意：本试题共十道大题，满分150分，答题时间为3小时，所有答案均应写在由考场发给的专用答题纸上，答在其它地方为无效。

一、（18分）
1、系统动态结构图如图1所示，求传递函数
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                              图 1
2、系统结构图如图2所示，当
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时，求传递函数
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                             图 2
二、（14分）
某单位负反馈系统的开环传递函数为
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1、当输入信号
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的关系。 （6分）
2、当输入信号
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时，其响应曲线的
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秒，求其对应的
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、
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的值。 （8分）
三、（7分）
设单位负反馈系统的开环传递函数为 
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 ，欲使开环幅相频率特性曲线通过（－1，j0）点，求此时K的取值。（提示：求解方法不限）

四、（21分）
已知单位负反馈系统的开环传递函数为
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1、画出K从0～∞变化时的根轨迹。（16分）
2、求在单位阶跃信号作用下，系统响应为衰减振荡曲线时K的取值。（5分）
五、（16分）
已知单位负反馈系统的开环传递函数为
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，试绘制系统的幅相频率特性图（奈氏图），并分析系统的稳定性，确定稳定时
[image: image19.wmf]K

的取值。
六、（27分）
已知某串联校正系统的原开环对数幅频特性曲线
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及校正装置频率特性曲线
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如图3所示。
1、写出原系统的开环传递函数
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，并求其相位裕量
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2、写出校正装置的传递函数
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，并大致画出其对数相频特性图。（8分）
3、求校正后系统的开环传递函数
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，并画出其对数幅频特性图
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4、对照
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的对数幅频特性图
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和
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的对数幅频特性图
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，说明校正装置对原系统的稳态性能、稳定性、快速性、抗干扰能力的影响。（4分）
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                            图 3      
七、（11分）
已知采样系统的结构图如图4所示
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                        图 4

1、当T＝1秒时，求使系统稳定的
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值范围。（6分）
2、当
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时，求系统的稳态误差。（5分）
（提示：
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 八、（11分）
某非线性控制系统如图5（a）所示，其线性部分的频率特性曲线
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如图5（b）所示，其中曲线与负实轴的交点
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的坐标为（
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               图5(a)                            图5(b)
试绘制描述函数的负倒特性
[image: image41.wmf])

(

1

x

N

-

，并应用推广的奈奎斯特判据，确定系统稳定时线性部分的增益
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的取值范围。

（提示：
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九、（10分）

已知系统的输入输出微分方程为
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求其一个状态空间描述，并画出相应的模拟结构图。

十、（15分）
已知系统状态空间表达式为
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试设计一状态观测器，且指定观测器的特征值为－2，－4。
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