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空军工程大学2016年博士研究生入学试题

考试科目：线性系统理论（A卷）             科目代码 3003 
说明：答题时必须答在配发的空白答题纸上，答题可不抄题，但必须写清题号，写在试题上不给分；考生不得在试题及试卷上做任何其它标记，否则试卷作废，试题必须同试卷一起交回。                                    
一、填空题（每空2分，共20分）
（1）状态变量组数学上表征为一个          极大变量组。
（2）线性系统时域运动分析的核心在于揭示系统状态相对于          和
          的演化规律。
（3）系统完全能控和系统完全          互为等价关系。
（4）系统的稳定性可分为      稳定性和      稳定性，其中，前者又被称为“BIBO稳定性”。
（5）对连续时间线性时不变系统，系统      则必定为BIBO稳定，反之则未必。
（6）控制系统的综合归结为                            。
（7）一般来说，反馈的类型可分为         和          。
二、计算题（每小题5分，共15分）
（1）确定微分方程 
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的一个状态空间描述。
（2）计算下列状态空间描述的传递函数G(s)
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（3）化以下线性系统为约当标准型

[image: image3.wmf]010

341

[20]

xxu

yx

éùéù

=+

êúêú

--

ëûëû

=

&


三、（15分）假设系统状态方程如下
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请：
（1）计算状态转移矩阵
（2）求解状态方程的解
（3）判断系统的能控能观性
四、（15分）利用Lyapunov稳定性判据，分析如下系统的稳定性。
（1）
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（2）
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（3）
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五、（15分）证明：给定一个时不变矩阵微分方程
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，其中，
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维矩阵。请证明：上述矩阵方程的解阵为：
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六、（20分）给定单输入单输出系统的状态空间模型
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设计一个带有全维状态观测器
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的极点配置状态反馈控制
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，使得闭环系统的期望极点为
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，观测器的期望极点为
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（1）画出系统结构框图。
（2）计算状态反馈增益矩阵
[image: image20.wmf]k

。
（3）确定观测器反馈矩阵
[image: image21.wmf]l

。
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