W PEAR MV K
WL LA A R R IR H B R AN
Bl RITHE

BB RAEBENEGEFHIR (B3hEH REMP AR
(RRVFEAREETH A

I HAMmR

ARMVAT BRI 255 FR R H 22 S B R AR B A FR W A< 42
M IR b (R R A 5 A T 1 A AR R S R E FE R R A
A RO R A 75 4% Ak S SO A 2 T 7 £ 4 ) SR ) e
FNHERLBLRE, VR AORRIE S o 55 2 B IS DL A S T AR 5 AR HEE
AR A B 1 SA% B R A B B K, AR TR 3k, 8 ORAI L B 8 AR PR 4 AR T
I £&EH#

H BRI AR AR Bl A AR R R, A
T LA WA B E I &, e R R &MES, 4615
NS, R R RGECFAR, B Rl ST LA
R RERSOR, MR AR A 7 SEBR b () 2 2R i L R AR A 00 Gise sk
WTR, AMIEMAEE . WA G E, EMREE. MR, BHES L
B ) T7 1
I FRABAMAEEH
— &> S ]

WG AT 2R3N 100 4, 53R R N 120 434
=L BT

Elir oA il
=, BB L

el

NV ZENE



(=)  B3hEHREEES
1. RS

H BRI R ANE &, R 5 PRI B 20 ARk i, 45 R0
¥ SIS 5 R
2+ TR R G A

KPR N ST BRI (0 77, B R BRI OR R, Hir
ey AR e S 7 T S AR e, B TR A 3o R B B AS R T = R R A A
iNEE
3. B HTIE

] 2R GRS 3o M (0 752 B S, FRsE T BRI RS RHEZ I G R,
P R AR @ T 77, B R AL REAR PRI SRR LA R ZE 0T kiR 72
ST
4. TR

MR AR 2, R TR AT, W RARPE L H 7%, | R
Bags e T, R FAARBUZE EX R Gt ReEAT T
B BF IS HTIE

PRI PRI AL, MORUIR AT AR R R I 2 T ik, P RGBT A
R 2o ) B R PR B 2 2 S0 PR M W R S s R K 0 R R e A 1
T &R G i) & TP R .
6. i RGN IE L

P RO LS, SRR IEENSER, AR, HFBRIE. &
W IE R A RIE, RIS IE 77 VAR A3 B AR 45 R Gu ke
(2D WRBEARE

Lo TR TR & S YEH MR B AR TR P R A B I
BEL EEHME, AERIR ARG MR

2. TIME S RULRBENE S RES R, B8R A G 5 B HuiiG .
SIS T SO, ARG AR AR, R R A S,
BRI = A R ORI 2R HE S, R P {8 R A3 e A A SR

3. BRI B H AR SRR T VE, BRI R T R R ST



Sl sg i, ARAENAE B R e e B, ER R ). RIBUE
S[S2 U R N R S UL O S T VATSE - O L L D VAZSE -

4, HERERAFPE R, AR V40 PR SR EEERE T
S ML R 1) P IS ST 5 A PR B O A, AR MR R 1 o [ 20 At e i 2
TR A . MU T 2, AR CE IR A AR L IR A
7 BH S A RS0 RS A o
V. BFEHEM
RFE. (HBFERRED) M. RER TR A, 2011,
PLRGCF. (MREOR) M), 45308 i, 2016.



	一、试卷满分及考试时间
	试卷本部分内容满分为100分，考试时间为120分钟。
	二、答题方式
	答题方式为闭卷、笔试。
	三、试卷题型结构
	1、基本概念
	自动控制的基本概念，开环控制与闭环控制的结构及优缺点，控制系统常用的典型测试信号及其性能。
	2、控制系统的数学模型
	    数学模型的概念及建立数学模型的方法，控制系统三种数学模型的关系，拉普拉斯变换及拉普拉斯反变换
	3、时域分析法
	    控制系统时域分析的方法及意义，稳定性、动态特性、稳态特性之间的关系，控制系统稳定性分析方法，
	4、根轨迹法
	    根轨迹法的基本概念，根轨迹分析法的本质，常规根轨迹绘制方法，广义根轨迹绘制方法，利用根轨迹图
	5、频率分析法
	    频率特性的基本概念，典型环节频率特性图的绘制方法，控制系统开环频率特性绘制及利用伯德图、奈奎
	6、控制系统的校正方法
	控制系统校正的概念，频率校正法的实质，常用的串联校正、并联校正、反馈校正及复合校正，利用校正方法获得
	（二）、测试技术部分
	4、掌握直流电桥的平衡条件，熟悉1/4桥、半桥、全桥灵敏度连接方式，熟悉幅值调制的时域波形与频域谱图
	Ⅴ、参考教材
	吴秀华.《自动控制原理》[M].大连理工大学出版社，2011.
	贾民平.《测试技术》[M].高等教育出版社，2016.

