
 

2009 年《系统分析与控制》试题(A 卷) 

 答题说明： 

 a. 所有考题在答题册上回答(请标明题号)。 

 b. 交卷时请把试题、答题册和演算纸都交上来。  

 c. 考试时间：120 分钟。 

 

一 简答题 (每小题 3 分，共 15 分) 

1. 对于离散传递函数 1 0
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3. 试分析如下说法的正确性：传递函数
2

2

3 2

s

s s


 
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4. 对于一般的二阶系统传递函数
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，其时间响应的过渡过程时间

st 与阻尼系数 具有如图 1 所示的关系。试分析这一关系曲线在某些阻尼点上不光滑

的原因。 

 

图 1 

5. 跟踪输入的复合控制结构中，开环控制器和闭环控制器分别起什么作用？ 



二 单项选择题(每小题 3 分，共 15 分) 

1. 某系统的传递函数为
2
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2 1s s 
，则其单位阶跃响应曲线为（）。 
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2. 下列时间函数中其 Z 变换与采样周期无关的是（）。 
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3. 连续系统的积分环节为
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，此积分环节的个数决定了系统的稳态性能。那么，按此推

理，采样系统的“积分”环节应为（）。 
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4. 以下数学模型中，不属于时域模型的是（）。

[A] 微分方程 

[B] 传递函数 

[C] 状态方程 

[D] 差分方程 

 

5. 下列说法错误的是（）。 

[A] 不稳定系统一定是非最小相位系统。； 

[B] 系统的稳定性与输入的信号无关； 

[C] 线性连续系统的传递函数如果没有在右半平面的极点，则一定是稳定的； 

[D] 传递函数的概念是在零初始条件下定义的。 

  

三 解答下列各题(共 70 分) 

1． [10 分] 某系统的传递函数为
1
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，其中T 为未知常数。对此系统施加一单位阶跃

函数，经过 5 秒，输出量由 0.1 升为 0.6。问输出量从 0.6 升至 0.9 需要多长时间？ 

 

 

 

2． [10 分] 如图 2 所示的控制结构，其中 T 为采样周期，K 为开环增益。试给出使得闭环

采样系统保持稳定的 K 值的范围。 

  

 

图 2 
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3． [15 分] 根据结构图 3 写出 ( )R s 到 ( )Y s 的传递函数。 

 

 

图 3 

 

4． [15 分] 设具有反馈校正的系统结构图如图 4 所示，待校正对象的开环传递函数
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图 4 

 

 

 

 

 



5． [20 分] 已知一个二阶离散状态方程： 

 

1 1

2 2

1

2

( 1) ( )1 1 1
( )

( 1) 1 1 ( ) 0

( )
( ) 1 0

( )

x k x k
u k

x k x k

x k
y k

x k

        
              


      

 

其中 1( )x k 和 2 ( )x k 为 k 时刻的状态变量， ( )u k 为控制量， ( )y k 为输出量。 

(5.1) 写出从控制量到输出量之间的传递函数。 

(5.2) 给定新的状态变量定义：
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，试写出关于状态变量 1( )x k 和 2 ( )x k

的状态方程。 

(5.3) 针对 1( )x k 和 2 ( )x k 的状态方程形式设计线性状态控制律，使得闭环系统极点为-0.5 和

0.2。 

(5.4) 针对 1( )x k 和 2 ( )x k 的状态方程形式设计预报观测器，使得观测器极点均为 0。 

 


