考试课程考试大纲参考格式
《********》课程考试大纲（试行）
课程编号：

课程性质：

适应专业：

课程学时：

课程学分：

编写日期：

（以自动控制原理为例，红色部分请根据相应课程修改）

一、课程目的与任务要求
自动控制作为技术改造和技术发展的重要手，在我国的社会主义现代化建设中得到了广泛的应用。自动控制原理是自动化专业的一门必修课，它研究自动控制系统中的稳定性、快速、精度等问题。在自动控制中研究各种不同的输入量、反馈量、干扰量对系统的影响，所以，它是自动化仪表、元件、自动控制装置和系统等工程专业的专业基础课，为研究工业自动化系统打下坚实的基础。
课程的主要内容为数学模型、工程分析、计算方法和一般规律。控制原理研究的对象是自动控制系统的稳定性，它是根据系统本身各个环节所具有的特性、检测环节的信号、干扰存在的环境，从理论上来判定。所以该课程带有较强的数学理论推导，对数学、计算方法都有较高的要求。是一门承前启后的课程，对后续课程有较大的支撑作用。

通过本课程的学习，应考者应掌握自动控制原理的基础理论、基本知识、基本技能。对一些较为简单的工程系统的稳定性、精度、快速性能提出合理的设计方案。能对系统进行调试，对系统的参数，能作出合理的选择，面对复杂的科学研究和工程技术能提出自己的观点和方法，从而使应考者提高解决工程技术问题的能力。
二、考试形式与试卷结构
本课程的命题考试，应根据本大纲规定的考试内容和考核目标来确定考试范围和考核要求，按大纲规定试题中主观题和客观题的比例来组配试卷，适当掌握试题的内容复盖面、能力层次和难易度。

1. 本课程考试方法采用闭卷笔试，考试时间为120分钟，评分采用100分制，60分为及格线。

2. 本课程的考试题型：一般采用判断题、填空题、单项选择题、简答题、计算题和综合分析题。

3. 试题中主观性试题占40～50％，客观性试题占50～60％。主观性试题是指正确答案可用多种方式表达。

4. 试题分为较易、中等难度、较难（偏难）难度较大四个层次，其比例大致为2:3:3:2。

5. 试卷中识记占20％；理解占30％；简单应用题30％；综合题占20％。必须指出试题的难易程度与认识能力层次又是一个概念，在各认识能力层次中都会存在不同难度的问题。在各难易程度的级别中，同样会包含有不同认识能力的层次，切勿混淆。

试题量应以中等水平的应考者，能在规定时间内答完全部试题为度。
三、考试内容与考核目标
第一章  线性连续系统的数学模型
一、考试内容

充分了解动态微分方程的编写；传递函数；系统动态结构图；系统状态方程的描述。 

二、考核知识点

1．电子电路及系统编写微分方程

2．传递函数的定义

3．把系统原理图编写为系统动态结构图

4．结构图的等效变换和简化

5．系统状态结构图的描述

三、考核要求

1．识记

1）传递函数的定义；

2）结构图等效变换的规则；

3）脉冲函数的定义。

2．理解

1）数学模型，不同类型的系统是否有相同的数学模型；

2）传递函数，传递函数有哪几种描述形式；

3）动态结构图，绘制动态结构图的方法与步骤；

4）结构图等效变换规则；

5）信号流图与梅逊公式。

3．简单应用

1）简单电路的微分方程；

2）简单电路的传递函数。

4．综合应用

1）微分方程的建立；

2）等效结构图变换；

3）系统传递函数的求取。

第二章  
第三章

。。。。。。
四、指定教材与参考书目
1．指定教材：孙炳达编，《自动控制原理》，机械工业出版社，2005

2．参考资料：余文休编，《自动控制原理》，华南理工大学出版社，2003
五、其它说明
执笔人：
审核人：

[附录] 题型举例
一、判断题（判断下列每小题的正误。正确的在题后括号内打“√”；错误的打“×”。）

1．不同类型的系统，只要阶数相同都有相同的数学模型。（   ）

2．控制系统的瞬态性能指标，主要指：超调量、峰值时间、调节时间。（   ）

3．多个环节并联，其等效环节，等于各个环节相乘。（   ）

4．控制系统引入串联微分校正环节，能改善系统的稳定性能。（   ）

5．劳斯表第一列各项均为正，则系统有根分布在S的右半平面。（   ）
二、单项选择题（在每小题的四个被选答案中，选出一个正确答案，并把正确答案填在题干的括号内。）
6．同时具有开环结构和闭环结构的控制系统称（   ）。
1）随动系统      2）反馈系统      3）复合系统      4）开环控制
7．影响系统输出最大的量是（   ）。
1）输入量       2）干扰量         3）反馈量      4）局部闭环反馈

8．等效结构变换、当分支点从环节的输入端移动到输出端，其等效要求（   ）。
1）乘以被移动过的环节     2）乘以被动过环节的倒数

3）乘以上一个环节         4）不作任何处理
9．系统前后两个环节串联时，将会引起前一个环节的输出数值的变化，这种现象称（   ）。
1）负载效应        2）平衡效应         3）滞后效应     4）超前效应

10．若要减小二阶系统瞬态响应中的超调量，必须（    ）。        
1）减小ωn         2）增加 ξ          3）减小ξ       4）增加ωn
三、填空题（在下面各小题题干的括号内填入正确的答案）
11．非最小相位系统，是指有根分布在（                             ）的系统。
12．为了使离散控制系统有较好的动态品质，应尽量避免，闭环脉冲传递函数的极点和零点分布在单位园的（                       ）。
13．没有稳态误差的系统称（                       ）。
14．离散控制系统中，零阶保持器的传递函数为（                       ）。
15．叠加原理只适合于（                           ）系统。
四、简答题
16．根轨迹法的基本思路？

17．对控制系统的要？

18．非线性系统稳定性与什么因素有关？

19．离散系统极点分布与瞬态响应的关系？

20．讨论一阶系统单位阶跃响应的稳态分量？
五、计算题

已知控制系统的方框图如图1所示，求：

21．系统的闭环传递函数φ(s) 。
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22．求系统的误差传递函数Φe (s) 。
图1 控制系统的方框图
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23．巳知二阶系统单位阶跃响应曲线如图2所示。求：1)确定系统的调节时间。2)确定系统的传递函数。

              图2  二阶系统单位阶跃响应曲线图
六、综合分析题

24．控制系统如图3所示，绘制系统的根轨迹。
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图3  控制系统图
26．已知系统为最小相位系统，其系统图如图4所示，伯德图如图5所示。求 ：

1）系统的开环传递函数。2）系统的相角裕度。
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图4  最小相位系统图

图5  最小相位系统伯德图
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