
2011 年《系统分析与控制》试题(B 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. 试定性解释为什么积分环节可以消除稳态误差。 

2. 为什么对传递函数不能研究它的能控性或能观性？ 

3. 试解释为什么系统的频带越宽，则其响应越快。 

4. 为什么对离散系统可以实现有限拍控制，而对连续系统却无法实现？ 

5. Z 平面中的变量与 S 平面中的变量的对应关系是
sTz e ，试问为什么可以用关系
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来将离散系统的特征方程转换为以为变量的特征方程，以利用劳斯判据

来分析原离散系统的稳定性。 

 

二 单项选择题(每小题 3 分，共 15 分) 

1. 若希望离散系统具有良好的动态性能，设计离散系统时，应尽可能地使闭环极点处于

（）。 

[A] z 平面单位圆外，右半实轴上； 

[B] z 平面单位圆内，左半实轴上； 

[C] z 平面单位圆上，右半实轴上； 

[D] z 平面单位圆内，右半圆内，靠近原点。 

 

2. 系统开环增益的变化（）。 

[A] 仅影响幅频特性； 

[B] 仅影响相频特性； 

[C] 既影响幅频特性，又影响相频特性； 

[D] 既不影响幅频特性，又不影响相频特性。 

 

3. 下列串联校正装置的传递函数中，能在 1c  处提供最大相位超前角的是（）。 
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4. 已知某系统的传递函数为
2
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，则下列各组状态方程系数中与它不等

价的是（）。 

[A]  0 1 0
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； 

[B]  0 2 1
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[C]  2 0 1
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5. 已知系统的传递函数为 ( )
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三 解答下列各题(共 70 分) 

1． [10 分] 某单位负反馈控制系统的开环传递函数为 
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(1.1) 试计算当闭环系统超调量在 30%~5% 之间变化时，参数 K 与 需要满足的条件； 

(1.2) 分析闭环系统阻尼系数为 0.707 时，参数 K 与 需要满足的条件。 

 

2． [10 分] 对于图 1 中的系统，当 r(t) = 4 + 6t 时，d(t) = -1(t)时，计算系统稳态误差。 



 

图 1 

 

3． [15 分] 如图 2 所示控制结构，其中 T=1s 为采样周期，K 为开环增益。 

(3.1) 计算传递函数 Y(z)/R(z)； 

(3.2) 确定使系统保持稳定的 K 值范围。 

 

 

图 2 

 

4． [15 分 ]  系 统 结 构 图 如 图 3 所 示 ， 被 控 对 象 的 传 递 函 数 为
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图 3 

  

(4.1) 当 ( ) 1cG s  时，若要求速度品质系数 100K  ，试判断闭环系统是否稳定； 
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(4.2) 令 100K  ，为使系统获得大于 30 度的相角裕量，采用校正装置 
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试验证校正后系统是否满足要求。 

 

5． [20 分] 已知一个二阶状态方程： 
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其中 1( )x t 和 2 ( )x t 为状态变量， ( )u t 为控制量， ( )y t 为输出量。 

(5.1) 分析参数 a 对该模型能控性、能观性和稳定性的影响； 

(5.2) 当 a = 1 时，请设计极点均位于-5 处的状态观测器。 

 


