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一、选择题（每小题 2 分，共 20 分）

1. 为了克服由于工业现场测控系统存在的随机脉冲干扰，在数据预处理中应该采取哪种数字滤波

形式 。

A. 惯性滤波法； B. 限幅滤波；

C. 算术平均滤波法； D. 递推平均滤波法

2. 一个 10位的 A/D转换器（量化误差为 0.2%），孔径时间 tA/D为 10μs，则允许转换的正弦波模

拟信号的最大频率为 。

A. 8Hz； B. 16 Hz； C. 32 Hz； D. 64 Hz

3. 已知离散系统脉冲传递函数为： 2)5.05.0(
5.0)(
jz

zzG



 ，可知该系统是 。

A. 稳定的； B. 不稳定的； C. 临界稳定的； D. 不能确定

4. 连续系统传递函数的一个极点 P= -2.8，Z变换后将映射到 Z平面的 。

A. 单位园外； B. 单位园上； C. 单位园里； D.虚轴上

5. 在计算机控制系统里，通常当采样周期 T增大时，系统的稳定性将 。

A. 变好； B. 变差； C. 不变； D. 不能确定

6. 在采用数字 PID控制算法时，为了避免计算得到的控制量将超出执行机构可能的最大动作范围

对应的极限控制量，应选用 PID改进算法。

A. 微分先行 PID控制算法； B. 积分分离 PID算法；

C. 带死区的 PID控制算法； D. 提高积分项积分精度

7. 在数字 PID整定过程中，系统接近出现震荡，但还存在稳态误差，应采取的整定措施是 。

A. 加大比例系数，增大微分时间常数； B. 减小比例系数；增大积分时间常数；

C. 减小比例系数；减小积分时间常数； D. 加大比例系数，减少积分时间常数

8. 在控制系统的离散设计时，如果广义对象传递函数 G (z)有单位圆上(除 z=1外) 或圆外的零点，

则必须包括在 。

A. )(ze 的零点中； B. )(zD 的零点中； C. )(z 的零点中； D. )(ze 的极点中
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9. 在确定 A/D变换器精度时，通常要求它的精度应 传感器的精度。

A. 大于； B. 小于； C. 等于

10. 当系统中含有零阶保持器时，系统的稳态误差与采样周期 T_________。

A. 无关； B. 有关； C. 关系不定

二、判断题（每小题 2 分，共 20 分）

1. 假设离散控制器设计的结果是   zD 21 5.022.314.163.1   zzz ，则这个控制器是不可实

现的。（ ）

2．脉冲传递函数定义为在零初始条件下系统的控制输出量 Z变换与输入量 Z变换之比。（ ）

3. 零阶保持器频率特性的幅值随角频率的增大而衰减，具有明显的低通特性。（ ）

4. 离散系统稳定的充分必要条件是它的特征方程的特征根全部位于 Z平面的单位圆上。（ ）

5. 用数字 PID控制电动阀门的开度时应该选用增量型控制递推算法。（ ）

6. 采样周期为 T的单位反馈系统，开环脉冲传递函数是
)1(

)(



z
TzG ，使系统稳定的 T的范围

是 T<2。（ ）

7、施密斯预估器能有效克服纯滞后对象，但直接应用于工业对象很少，是因为施密斯预估器依赖

于对象精确的数学模型，导致控制效果不理想。( )

8、在 PID控制系统中，为了避免积分引起的饱和现象，经常采用积分分离及带死区的控制方式。

（ ）

9、有限拍控制是通过增加了闭环系统参数的自由度以达到降低对象参数的敏感度的要求。（ ）

10.中值滤波能够有效克服各种因素引起的脉冲干扰，因此比较适合于脉冲干扰比较严重或高频振

荡系统。( )

三、名词解释与简答题（每小题 5 分，共 20 分）

1. 标度变换

2. 如何实现模拟量输入通道中零点偏移和放大器增益误差等系统误差的自动校准？
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3. 计算机控制系统的采用组态软件来实现有哪些优势？

4. 写出三种以上常用的现场总线类型。

四、计算分析题（共 90 分）

1、（15分）已知某系统连续控制器的传递函数

)2)(1(
2)(




ss
sD

试分别用阶跃响应不变法求 )(sD 的等效数字控制器，并写出相应的差分方程表达式。其中采样周

期 sT 1 。

2、（15分）已知模拟调节器的传递函数为

  s.
s.sD 08501

1701



试写出相应数字控制器的位置型和增量型控制算式，设采样周期 T=0.2s。

3、（15分）积分分离算法的工作原理是什么？设传统模拟 PID算式为：

设 B 为积分分离阈值，分别写出位置型与增量型的积分分离的数字 PID控制器的递推控制算法，

并说明位置型与增量型的区别。设采样周期 T=0.5秒。

4、（15分）已知系统结构如下图，其中
)1(

1)(



ss

sG ， 1)( zD ，输入 1)( tr ，T=1S，求

（1） 系统闭环脉冲传递函数 （5分）

（2） 分析该数字控制系统的稳定特性（5分）

（3） 计算稳态误差 )(e 。（5分）

])(2)(5.0)([16)(
0 
t

dt
tdedttetetu
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5、（共 30分 ）综合设计题

某工业加热炉，工艺要求加热炉内的反应温度需要恒定。设加热炉的温度可操作范围为 95℃

-105℃，要求加热炉的设定温度为 100℃，控制的稳态误差要求为±1℃，温度调节可以通过加

热炉的蒸汽和冷水调节阀来实现。要求完成：

（1）希望能够实现对加热炉的温度进行报警，并对温度进行计算机控制的通道结构图。

（10分）

（2）详细给出对炉温对象进行数学建模的方法；（10分）

（3）详细给出炉温对象的测控方案，包括拟采用的控制算法 （10分）

附 Z变换表

Y(s) y(t) Y(z)
1 δ(t) 1
e-kTs δ(t-kT) z-k

1/s 1(t) z/(z-1)
1/s2 t Tz/(z-1)2
1/s3 0.5t2 0.5T2z(z+1)/(z-1)3

1/(s+a) e-at z/(z-e-aT)

a/s(s+a) 1-e-at z (1-e-aT)
(z-1)(z-e-aT)


