
自动控制原理 复习资料 
 

A 卷 

1、已知某控制系统方框图如题图所示，要求该系统的单位阶跃响应 ( )c t 具有超

调量 % 16.3%  和峰值时间 1pt s ，试确定前置放大器的增益K 及内反馈系数

 之值。（本题满分 20 分） 

 

解答： 

（1） 由已知 % 及 pt 计算二阶系统参数及 nw 之值。由 
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分别计算出 
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（2） 求取闭环传递函数
)(

)(
sR

sC
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由题图求得给定系统开环传递函数 )(sG 为 
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给定系统的闭环传递函数 
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（3） 将上式与标准形式进行比较，得 
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由上式解出参数 
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3、设某控制系统的方框图如题图所示，试绘制参变量 K 由 0变至时的根轨迹

图。（本题满分 30 分） 
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解答： 

（1）求取给定控制系统的开环传递函数 )(sG ，并将其标准化。因为是单位反馈

系统，所以 1)( sH  

由题图求得开环传递函数 )(sG 为 
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将上式标准化，得 
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（2）绘制  k0 时给定系统的根轨迹图。 

给定系统的根轨迹方程式为 
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上式代表 0180 根轨迹的根轨迹方程式，因此，给定系统的根轨迹需按照绘制 0180

根轨迹的法则绘制。 

（a）系统具有三个开环极点： 01 p ， jp  12 ， jp  13 ，所以系统有三

条根轨迹。又因为没有开环零点，即等于0 ，故当 k 时三条根轨迹均趋向无

穷远处。三条渐近线在实轴上相交于一点，其坐标为 
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渐近线与实轴正方向夹角为 
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B 卷 

1. 试用方框图简化的方法求系统的传递函数
)(

)(

SR

SC
 

 

 

 

→ 

 

 

→ 



 

 

 

 

  → 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.  以下两线性系统有何异同？哪个可以实现单位反馈与单位前向的转换？ 

     

                 a                                      b 

 解 （1）两个系统都是一阶环节，但两者的前向通道不同。a图
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（2）b图可以实现单位反馈与单位前向的转换。 

 

3. 请画出如图所示RC网络的信号流图 
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解 设 )(tui 为输入电压； )(o tu 为输出电压；i 为总电流； 1i 为流入R2的电流，这两个电流的

参考方向都是自左向右； 2i 为流经C1的电流，参考方向自上而下。由基尔霍夫定律，写出网

络的微分方程并拉氏变换，可得系统方程式组： 11 RCi UUU   
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绘制系统的信号流图如图所示。 

 

4. 已知系统特征方程 01021187 234  ssss ，试用劳斯稳定判据判断其稳定

性 

解 1°∵特征方程的各项系数均大于零 ∴满足稳定的必要条件 

2°列劳斯表 
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3°∵劳斯表第一列元素符号没有变化 ∴该系统是稳定的。 

5. 已知单位反馈控制系统的开环传递函数为
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为“几型”系统，求出位置误差系数 PK 、速度误差系数 VK 、加速度误差系数 aK ，

并分别求出输入信号为 )(1 t 、 )(1 tt  、 )(12 tt  时的稳态误差。 

解 （1）0型系统 ∵是二阶系统且系数大于零 ∴系统稳定 
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（3）当 )(1)( ttr  时 
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