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一、单项选择题（本大题共 20 小题，每题 2分，共 40 分） 

（1）时间上和数值上都离散的信号指的是：（ ） 

A、连续信号； 

B、离散信号； 

C、模拟信号； 

D、数字信号。 

（2）若已知某传感器输出电压范围为 0～25mV（对应于 0～450 物理量范围），

如果采集系统需分辨 0.1 个单位的物理量，则选择的 A/D 转换器位数应不

小于：（ ）。 

A、8 位； 

B、12 位； 

C、13 位； 

D、16 位。 

（3） CNC 机床按照刀具相对工件移动的轨迹可将其控制方式分为：（  ） 

A、点位控制和连续路径控制；                   

B、直线控制和圆弧控制； 

C、阶跃控制和平滑控制；                       

D、位移控制和直线控制。 

（4）数字随动系统设计中常用的最少拍控制性能指标是指：（  ）  

A、超调量最大；  

B、上升时间最短； 

C、调节时间无限；  

D、调节时间最短。 

（5） 计算机作控制器的机电控制系统和连续控制系统类似，其性能的优劣可

用稳定裕度、（  ）来衡量。 

A、稳态指标和动态指标； 

B、静态指标和稳态指标；                       

C、快速指标和动态指标；                       

D、系统指标和动态指标。 

（6）A/D 转换是将模拟信号转换为数字信号，转换过程依次由以下四个步骤完
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成：（  ） 

A、采样、保持、量化和编码； 

B、量化、保持、采样和编码； 

C、编码、采样、保持和量化； 

D、采样、量化、保持和编码。 

（7） A/D 转换过程中允许有一定的量化误差，若采用 n 位 A/D 转换器对采样

信号进行量化编码，设𝑓𝑚𝑎𝑥和𝑓min分别表示输入信号的最大值和最小值，

则最小量化单位𝑞和舍入误差 𝜀 应分别为：（  ） 

A、 (𝑓𝑚𝑎𝑥 − 𝑓min )/2 − 1   和   −1/2 𝑞 ≪ 𝜀 ≪ 1/2 𝑞； 

B、 (𝑓𝑚𝑎𝑥 − 𝑓min )/2𝑛 − 1  和   −1/2 𝑞 ≪ 𝜀 ≪ 1/2 𝑞； 

C、 (𝑓𝑚𝑎𝑥 − 𝑓min )/2𝑛 − 1  和   − 𝑞 ≪ 𝜀 ≪  𝑞； 

D、 (𝑓𝑚𝑎𝑥 + 𝑓min )/2 − 1   和   −1/2 𝑞 ≪ 𝜀 ≪ 1/2 𝑞。 

（8）用计算机实现 PID 控制规律，将 PID 控制规律简单离散化将不能得到比模

拟调节器优越的控制质量，以下对其原因描述错误的是（ ）： 

A、用计算机做控制器，在零阶保持器作用下，控制量在一个采样周期内不变； 

B、计算机进行数值计算和输入输出等工作需要一定时间，造成控制作用延迟； 

C、计算机的有限字长和 A/D、D/A 转换精度将造成控制作用的误差； 

D、简单离散化会降低计算机的运算速度和逻辑判断能力。 

（9）数控机床中刀具的运动空间被离散化为一个网格区域，则：（  ） 

A、每两个网格为刀具的基本运动单位；          

B、网格大小为一个脉冲当量； 

C、刀具位移的大小只能是网格大小的奇数倍；    

D、刀具只能运动到网格中心位置。 

（10）在数控机床或工业机器人的伺服传动系统中，若输入为模拟或数字的电

信号，其输出（或受控物理变量）通常是：（  ） 

A、机械位置和相对路径的变化率（速度）；  

B、连续路径和机械位移的变化率（速度）； 

C、机械位置和机械位移的变化率（速度）； 

D、机械位置和连续路径的变化率（速度）。 

（11）当线性离散系统的闭环极点位于 Z 平面的单位圆内的左半平面时，系统
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的输出响应是（  ）的。   

A、等幅振荡；          

B、振荡衰减；        

C、振荡发散；       

D、单调发散。 

（12） 逐点比较直线插补工作过程中，插补过程的每一步要依次经过的工作节

拍包括：（  ） 

A、偏差判别、坐标进给、偏差计算、终点判别； 

B、偏差计算、偏差判别、坐标进给、终点判别； 

C、终点判别、偏差判别、偏差计算、坐标进给； 

D、偏差判别、偏差计算、坐标进给、终点判别。 

（13）对于一个单输入、单输出的线性定常系统，其稳定性可由闭环脉冲传递

函数特征方程的根在 Z 平面中的位置来确定，为保证系统稳定性，特征

方程的全部根必须位于 Z 平面中：（ ）。 

A、单位圆的内部； 

B、单位圆的左部； 

C、单位圆的外部； 

D、单位圆的右部。 

（14）步进电动机的转角位移量是通过（ ）决定的。 

A、脉冲宽度；        

B、脉冲相位；         

C、脉冲数量；      

D、脉冲占空比。 

（15）下列选项关于采样过程的描述错误的是：（ ）    

A、以一定的时间间隔对连续信号进行采样，使连续信号转换成时间上离散的

脉冲序列的过程称为采样过程； 

B、以一定的时间间隔对连续信号进行采样，使连续信号转换成时间上、幅值

上离散的数字信号的过程称为采样过程； 

C、对连续信号采样可以解释为理想单位脉冲被作了连续信号幅值调制； 

D、对连续信号采样可以解释为连续信号被理想单位脉冲作了离散调制。  
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（16）直流测速发电机输出的信号是：(  ) 

A、与转速成正比的交流电压；      

B、与转速成反比的交流电压；  

C、与转速成正比的直流电压；  

D、与转速成反比的直流电压。 

（17） 一般来说，如果增大幅值穿越频率𝑤𝑐的数值，则动态性能指标中的调整

时间𝑡𝑠：(  )。 

A、增加；                  

B、减小；  

C、不变；                  

D、不定。 

（18）计算机控制系统的一般要求：（  ） 

A、稳定性、无偏性、可靠性； 

B、稳定性、精确性、快速性； 

C、稳定性、可靠性、鲁棒性； 

D、收敛性、精确性、快速性。 

（19）在设计最少拍数字随动系统时，以下考虑的问题中正确的描述是：（  ）。 

A、对特定输入信号，稳态后，系统采样时刻点输出存在静差； 

B、准确跟踪信号的拍数最多； 

C、数字控制器在物理上应是不可实现的； 

D、闭环系统必须是稳定的。 

（20）面向工业应用而设计的可编程序控制器属于（  ）操作的电子装置。  

A、逻辑运算； 

B、数字运算； 

C、智能运算；  

D、算术运算。 

二、简答题（本大题共 5小题，共 50 分） 

（1）图 1 为典型计算机控制系统的基本框图，试补充框图中（1）和（2）中的

器件名称？（2 分）说明其基本功能？（4 分）并举例说明为何在计算机控制系

统中要采用该两个器件？（4 分） 
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控制器 (1)_____ 执行器 被控对象

微型计算机

被控参数

(2)_____

—
反
馈
值

给定值

图 1 典型计算机控制系统基本框图 

（2）在机电控制系统的分类中，按输出量分类，可分为恒值控制系统、程序控

制系统和随动控制系统，请简要说明三种控制系统的基本特征并分别举出一个

典型的应用案例？（10 分） 

（3）简述机电控制系统的性能要求和稳态指标的含义？（10 分） 

（4）简述比例调节、积分调节和微分调节的作用并简述增量型 PID 控制方式有

哪些优点？（10 分） 

（5）数字滤波器与模拟滤波器相比有哪些优点？（10 分） 

三、计算题（本大题共 4小题，共 40 分） 

附表 1 常用函数的拉氏变换和 z 变换表 

序

号     
拉氏变换 ( )E s  时间函数 ( )e t  Z 变换 ( )E z  
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（1）用 z 变换位移定理求解差分方程：x(k+2)+3x(k+1)+2x(k)=0。已知初始

条件 x(0)=0,x(1)=1,求 x(k)（10 分） 
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（2）求拉氏变换 
)1(

2
)(






ss

s
sG  所对应的 z 变换？（10 分） 

（3）设被控对象传递函数为
)1(

)(



ss

K
sGp ，对象前接有零阶保持器，试求广

义对象的脉冲传递函数。（10 分） 

（4）以数控机床零件加工中刀具的轨迹运动控制过程为例，试用逐点比较法插

补第二象限直线 OA，如图 2 所示，起点 O 在坐标原点，终点坐标(-3,5)，写出

插补运算过程，并画出插补轨迹。（10 分） 

-x

y

O

A(-3,5)

 

图 2 第二象限插补直线 

四、综合体（本大题共 2小题，共 20 分） 

（1）PLC 控制系统设计实例：一部 AGV 运输车供 8 个加工工位使用，如图 3

所示，PLC 上电后，AGV 停在某个加工工位，若无用车呼叫（呼车）时，则各

工位的指示灯亮，表示各工位可以呼车。某工作人员按本工位的呼车按钮呼车

时，各位的指示灯均灭，此时其它的工位呼车无效，如停车位呼车时，小车不

动；呼车工位号大于停车位时，小车自动向高位行驶；当呼车位号小于停车位

号时，小车自动向低位行驶；当小车到呼车工位时自动停车。停车时间为 30s

供呼车工位使用，其他加工点不能呼车。从安全角度出发，停电再来电时，小

车不会自行启动。请设计呼车系统控制流程图。（10 分） 
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图 3  8 工位停车呼叫示意图 

 

（2）试设计一个 6 轴（关节）工业机械臂的电气控制系统的组成结构图？并对

各部分功能进行简要说明？（10 分） 

 

 

 

 

 

 

 


