27235 自动控制原理考试说明
一、本课程使用教材、大纲

自动控制原理课程使用的教材为《自动控制原理简明教程》，胡寿松编著，科学出版社，2008年第二版；考试大纲为全国高等教育自学考试指导委员会制定的《自动控制原理》自学考试大纲。

二、本课程的试卷题型结构及试题难易度

1、试卷题型结构表

	课 程

代 号
	27235
	课 程

名 称
	自动控制原理

	题 型
	单选题
	填空题
	简答题
	计算题
	绘图分析题
	综合应用题
	合计

	每 题

分 值
	1
	1
	5
	6
	8
	10
	

	题 数
	15
	10
	3
	4
	2
	2
	36

	合 计

分 值
	15
	10
	15
	24
	16
	20
	100


2、试卷按识记、领会、简单应用、综合应用四个认知层次命制试题，四个认知层次在试卷中所占比例大致分别为：识记占20%，领会占35%，简单应用占25%，综合应用占20%。
3、试题难易度大致可分为“易、中、难”。根据课程的特点，每份试卷中，不同难易度试题所占的分数比例大致依次为易占30%，中占50%、难占20%。

三、各章内容分数的大致分布

	章次
	内容
	分值

	第一章
	自动控制的基本概念
	5分左右

	第二章
	拉氏变换，传递函数，结构图
	20分左右

	第三章
	时域分析法
	20分左右

	第四章
	根轨迹分析法
	20分左右

	第五章
	频域分析法
	20分左右

	第六章
	控制系统的校正
	15分左右


四、各章内容的重、难点
	章次
	重点
	难点

	第一章 控制系统导论
	自动控制的基本原理、分类、基本要求                                                 
	基本原理

	第二章 控制系统的数学模型
	拉氏变换、传递函数、结构图
	传递函数的等效变换

	第三章 线性系统的时域分析法
	一阶、二阶系统的时域分析，稳定性分析，稳态误差计算
	二阶系统的性能分析

	第四章 线性系统的根轨迹法
	根轨迹的基本概念，绘制法则及性能分析
	根轨迹的绘制

	第五章 线性系统频域分析法
	频率特性的概念，对数频率特性，幅相频率特性，频域稳定判据，稳定裕度
	对数频率特性曲线图，幅相频率特性曲线图，频域稳定判据，

	第六章 控制系统的校正方法
	串联超前校正、滞后校正
	串联超前校正、滞后校正的设计


五、各题型试题范例及解题要求
1、单选题（每小题1分，共15分）
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： 根据控制系统的微分方程的系数是否是时间变量的函数，将系统分为（ ）系统和时变系统。
         A. 定常     B. 连续     C. 离散   D. 恒值
   解答：A
2、填空题（每小题1分，共10分）
例：劳斯稳定判据是根据       传递函数特征方程的系数判断系统的稳定性。
要求：直接将答案填在试题的空格上。
解答： 闭环 
3、简答题（每小题5分，共15分）
要求：直接写出相关问题的要点，不要展开议论。
范例：用拉氏变换法解线性定常微分方程包括哪些？
解答：(1) 考虑初始条件，对微分方程中的每一项分别进行拉氏变换（2分）
（2）由代数方程求出输出拉氏变换函数的表达式（1分）
（3）对拉氏变换的函数求反变换（2分）
4、计算题（每小题6分，共24分）
要求：写出主要计算过程，只写出答案的只给答案分。
范例： 设单位负反馈系统的开环传递函数为
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解答： 
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[image: image7.wmf]24

.

0

1

arccos

2

=

-

-

=

z

w

z

p

n

r

t

                                         (2分)
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5、绘图分析题（每小题8分，共16分）
要求：写出绘制图形的主要步骤。
范例：设单位负反馈系统的开环传递函数
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，试绘制出系统的根轨迹。
解答：（1）
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（2）
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       （3）与虚轴的交点：
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6、综合题（每小题10分，共20分）

要求：写出计算的主要步骤。
范例：已知具有局部反馈回路的控制系统结构图如题35图所示，

求：(1)系统稳定时Kf 的取值范围；

(2)求输入为
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(3)说明系统的局部反馈Kf s对系统的稳态误差ess的影响。
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解答：(1)系统的开环传递函数为：
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系统的特征方程为：
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由劳斯稳定性判据得：
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(2)
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 (3)
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由上式可知：只要
[image: image22.wmf]f
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>0，系统的稳态误差ess就增大，说明利用局部负反馈改善系统稳定性是以牺牲系统的稳态精度为代价的。                               (2分)
六、考试注意事项

本课程考试为闭卷、笔试，考试时间为150分钟。考生参加考试时只允许携带钢笔、签字笔、圆珠笔、铅笔、橡皮、圆规、三角板等文具用品，必须自己准备有计算数学函数（三角函数、对数函数、指数函数）功能的普通计算器，不允许携带具有记忆功能的计算设备、有关教材、参考书等。
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