
航天科研机构 2019年硕士研究生入学考试

自动控制原理试题

(本试题的答案必须全部写在答题纸上,写在试题及草稿纸上无效)

(本试题共 在页,共 10题 ,总分 150分 )

一、(15分) 考虑图 1所示位于光滑水平面上的质量-弹簧-阻尼系统,质量块受

到外力F⑴的作用,其中【
`)表
示质量块的位移,质量块的质量为″,线性弹簧

的刚度为Κ,线性阻尼器的阻尼系数为c,且假定F=0时弹簧弹力为零。试写

出输入F到输出万的传递函数。

图 1.质量-弹簧-阻尼系统

二、(15分) 试求

(1)函数×
`)=歹

⒊
十sin⑿莎)的拉氏变换;        '

(2)函数ytθ =θ
+1Ⅺ十纷

的拉氏逆变换,其中t)0为常数
:

三、(15分)某单位负反馈线性系统的开环传递函数为

甲(ρ =sθ +D(s+2)

(1)试画出闭环系统根轨迹的概略图;

(2)确定使闭环系统稳定的增益Κ的取值范围。



四、(15分 )某单位负反馈线性系统的开环传递函数为

Go)=黼 9

其中Κ≥2。

(1)试画出开环传递函数的奈奎斯特曲线(幅相曲线):

(2)试判断闭环系统的稳定性。

彐I、  (15彡卜)

图2.系统的结构框图

(1)增益岛应满足什么条件闭环系统稳定?

(穸′计算闭环系统稳胡 揶 阶跃响应莳舔 值:^^

六、(15分 )考虑如图 3所示的非线性系统,图中非线性环节的描述函数为

4a'Ⅳ(Ⅱ)=石7
其中,/为输入正弦信号的幅值,常数″,t,c>0。 试判定系统是否存在稳定的

自振荡行为;如果存在,确定使系统处于自振荡状态的非线性环节的输入信号的

幅值同常数″,t,c的关系。

考虑图 2所示单位负反馈线性系统

KP(1+ˉ s)

C-s)=亍
舌讠∴秀

图 3.非线性系统结构图



七、(15分 )考虑图 4所示系统

图 4.离散系统框图

其中 r【o为参考输入 ,cf矽)为输出,系统连续部分传递函数 qfs)=

r=0.1秒为采样周期。

(1)试写出闭环系统的脉冲传递函数 ;

(2)试分析系统的稳定性 ;

(3)r【J,=l【f,时,试写出系统的稳态误差。

瀵示:z嫩公式一 z[:l=舟 ;z[击
]讠知
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八、(15分 )系统状态方程为

晚引书甘眨引+Ⅲ吼 洌
舯
饪 H胼

貅 惑

爿 t捌
=‖ 硐 楠 几

'

(1)驷果输出
`=冯
,试写出系统输入叨到输出

`的
传递函数 ;

(2)试写出系统的零输入时间响应;           ’

(3)当叨=l【r,时 ,求状态方程的解。

九、(15分 )考虑系统

i=—i(cos玢 2— h

其中乃)0为常数。试采用李亚普诺夫第二方法 (直接法)

y=0,女 =0的稳定性。

判断系统关于平衡点
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