27239  计算机控制系统课程考试说明

一、本课程使用的教材、大纲

计算机控制系统课程指定使用的教材为《计算机控制技术》（附大纲），姜学军主编，清华大学出版社，2005年版。

二、本课程的试卷题型及试题难易程度

1.试卷题型结构表

	课 程

代 号
	27239
	课  程

名  称
	计算机控制系统

	题 型
	单选题
	填空题
	判断改错题
	简答题
	计算题
	分析设计题
	合 计

	每 题

分 值
	1
	1
	2
	5
	8
	10
	

	题 数
	15
	5
	5
	4
	5
	1
	35

	合 计

分 值
	15
	5
	10
	20
	40
	10
	100


2.试卷分别针对识记、领会、简单应用、综合应用四个认知及能力层次命制试题，四个层次在试卷中所占的比例大致为识记占20%，领会占30%，简单应用占30%，综合应用占20%。

3.试卷难易度大致可分为容易、中等偏易、中等偏难、难四个等级，试卷中不同难易度试题所占的分数比例，大致为容易占20%，中等偏易占30%，中等偏难占30%，难占20%。

三、各章内容分数的大致分布

根据自学考试大纲的要求，试卷在命题内容的分布上，兼顾考核的覆盖面和课程重点，力求点面结合。教材具体各章所占分值情况如下：

	章  次
	内  容
	分  值

	第一章
	绪论
	10分左右

	第二章
	Z变换及Z传递函数
	25分左右

	第三章
	计算机控制系统的分析
	15分左右

	第四章
	计算机控制系统的离散化分析
	5分左右

	第五章
	计算机控制系统的模拟化设计
	13分左右

	第六章
	离散系统的状态空间分析
	12分左右

	第七章
	离散系统的状态空间设计
	5分左右

	第八章
	复杂控制规律计算机控制系统设计
	4分左右

	第九章
	计算机控制系统的设计与实现
	11分左右


四、考核重点及难点

第一章 绪论

（1）计算机控制系统的概述，计算机控制系统组成，计算机控制系统分类；（2）信号的采样与恢复：信号的采样过程，采样定理，信息的恢复过程和零阶保持器。
第二章 Z变换及Z传递函数
（1）Z变换定义与常用函数的Z变换，常用信号的Z变换；（2）Z变换的性质和定理；（3）Z反变换；（4）线性定常离散系统的差分方程及其解；（5）Z传递函数：Z传递函数的定义，Z传递函数与脉冲响应函数的关系；Z传递函数的求法，开环Z传递函数，闭环Z传递函数，在扰动下的线性离散系统。
第三章 计算机控制系统的分析
（1）离散系统的稳定性分析：S平面与Z平面的关系，离散系统的输出响应的一般关系，Routh稳定性准则在离散系统的应用；（2）离散系统的过渡响应分析；（3）离散系统的稳态准确度分析。

第四章 计算机控制系统的离散化设计
（1）最少拍计算机控制系统的设计：最少拍系统设计的基本原则；（2）数字控制器的计算机程序实现：直接程序法，并行程序法，串行设计法。
第五章 计算机控制系统的模拟化设计
（1）概述；（2）模拟控制器的离散化设计：冲击不变法，加零阶保持器的Z变换法，差分变换法；（3）数字PID控制：PID控制的基本形式及数字化，数字PID控制器的控制效果，数字PID控制算法；（4）数字PID控制算法的改进；（5）数字PID控制器的参数整定。
第六章 离散系统状态空间分析
（1）离散系统状态空间分析：由高阶差分方程求状态方程，由Z传递函数求状态方程；（2）计算机控制系统的闭环离散状态方程；（3）离散系统的传递函数矩阵与特征值；（4）离散状态方程的求解：Z变换法；（5）线性离散系统的稳定性，可控性和可测性。
第七章 离散系统状态空间设计
（1）输出反馈设计
第八章 复杂规律计算机控制系统设计
（1）纯滞后补偿控制系统：大林算法，史密斯预估算法。
第九章 计算机控制系统的设计与实现
（1）计算机控制系统设计原则；（2）计算机控制系统设计步骤；（3）计算机控制系统输入输出通道设计；（4）计算机控制系统抗干扰技术：干扰的来源，干扰的抑制方法。
五、各题型试题范例及解题要求

1、单项选择题（每小题 1分，共 15分）

解题要求：在下列每小题的四个备选答案中选出一个正确的答案，并将其字母标号填入题干的括号内。
范例：线性离散系统稳定的充要条件是（    ）
A．全部特征根位于Z平面的左半平面

B．全部特征根位于Z平面的右半平面

C．全部特征根位于Z平面的以原点为圆心的单位圆内

D．全部特征根位于Z平面的以原点为圆心的单位圆外

 答案：D
2、填空题（每小题 1分，共 5分）
解题要求：直接将答案填在试题中的空格上。
范例：计算机控制系统，从本质上来看，它的控制过程可以归纳三个步骤：实时数据采集、实时决策和                    。
             答案：实时控制
3、判断改错题（每小题2分，共 10分）
解题要求：在题后的括号内，正确的打“√”，错误的打“×”并在题下空处进行改正。
范例：在计算机控制系统中，最广泛采用的一类保持器是一阶保持器，它将前一个采样时刻的采样值恒定地保持到下一个采样时刻。（ 　  ）

答案：×。在计算机控制系统中，最广泛采用的一类保持器是零阶保持器，它将前一个采样时刻的采样值恒定地保持到下一个采样时刻。
4、简答题（每小题 5分，共 20分）

解题要求：直接写出相关问题的要点，不要展开议论。
范例：增量型的数字PID控制算法具有什么优点？
答案：（1）计算机只输出控制则能两，因而误动作影响小；（2分）

（2）因为只计算偏差，可以大大节约内存和计算时间；（2分）

（3）在进行手动－自动切换时，控制充其量小，能够较平滑的过渡。（1分）

5、计算题（每小题 8分，共 40分）

解题要求：写出计算的具体步骤。
范例：已知
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  （为常数），求F(z)。
答案： [image: image5.png]F(s)
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  （4分）
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   （4分）

6、分析设计题（每小题 10分，共10分）

解题要求：通过计算分析系统特性或设计系统。
范例：设线性离散系统如图所示，T=1s，求系统的临界放大倍数Kc。
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答案：闭环脉冲传递函数[image: image10.png]()
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  （2分）

 　　               系统特征方程为：[image: image14.png]z? + (0.368K— 1.368)z+ 0.264K+ 0386 = 0



  （2分）

 　　               做Z-W变换 [image: image16.png]


，：

　　　　　           [image: image18.png](2.736— 0.104K)w? + (1.264— 0.528K)w+ 0.632K= 0



  （2分）

  　                　Routh表     [image: image20.png]


       2.736-0.104K    0.632K

        　　                       [image: image22.png]


       1.264-0.528K     0

          　　                     [image: image24.png]


       0.632K                           （2分）

　　　                所以 [image: image26.png]2736 0.104K > 0
1.264- 0528K> 0
0632K> 0



  可得 [image: image28.png]K< 263
K<24
K>0




　　　                所以系统的临界放大倍数Kc=2.4  可选放大倍数0<K<2.4  （2分）

六、考试注意事项

本课程考试方式为闭卷、笔试，考试时间为150分钟。考生参加考试时只允许携带计算器、钢笔、签字笔、圆珠笔、铅笔、橡皮等文具用品，不允许携带书籍及其他参考资料。
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