宁波大学2019年硕士研究生招生考试初试试题(B卷)
 (答案必须写在考点提供的答题纸上)

	科目代码：   
	915
	总分值： 
	150
	科目名称：
	计算机控制



一、判断题（每小题2分，共10小题，总计20分，请将“√”或“×”填入答题纸）

1. 计算机系统由计算机和生产过程两大部分组成。 (    )
2．在计算机控制系统中，采样周期T的确定十分重要，原因是T太大，系统精度不够。(    )

3. 关于计算机控制系统的PI调节系统，I的作用随时间的增长而加强，只要时间足够长，静差一定会消除。(    )
4. 某 A/D转换器的VREF（-）和VREF（+）分别接-5V和+5V，说明它的输入为双极性，输入信号的取值范围是-5V至+5V。(    )
5. 关于ADC0809中EOC信号，当EOC呈高电平，表明数据输出锁存器已被选通。(    )

6. 系统采用程序判断滤波，实验发现总有一些杂波残留，原因是取样次数太少。 (    )

7. 标度变换就是把数字量转换成人们所熟悉的十进制工程量。(    )

8. 若微机控制系统采样的信号为数字量信号，可直接接收，但仍需进行滤波。(    )

9. 在计算机控制系统中，被测信号有单端对地输入和双端不对地输入两种输入方式。(    )

10. ADC0809是一种带有8通道模拟开关的3位逐次逼近式A/D转换器。 (    )
二、单项选择题（每小题2分，共10题，总计20分，请将正确答案的编号填入答题纸）

1. 下列不属于数字控制方式的是（   ）
A.点位控制    B.直线控制    C.网络控制     D.轮廓控制

2. (   )数字滤波方法适用于周期性干扰。
A. 平均值滤波法    B.中位值滤波法     C.限幅滤波法     D.惯性滤波法
3. 设加工第一象限直线OA,起点为O(0,0),终点为A(6,3),进行插补计算所需的坐标进给的总步数NXY为（   ）
 A.7      B.8      C.9      D.10
4. 闭环控制系统是指（    ）。 

A．系统中各生产环首尾相接形成一个环
B．输出量经反馈环节回到输入端，对控制产生影响
C．系统的输出量供显示和打印
D. 控制量只与控制算法和给定值相关 

5. 在模拟输入通道中,多路开关的作用（   ）。 

A．完成模拟量的切换
B．完成数字量的切换
C．完成模拟量与数字量的切换
D．完成模拟量或数字量的切换 

6. 防止抖动是能否正确读取键值的必要环节，实现方法是（  ） 

A．可以用硬件电路或软件程序实现
B．只能用滤波电路或双稳态电路实现
C．只能用软件程序实现
D．只能用延时程序实现 
7. 开关量控制系统中，常设有光电隔离器，下面的描述中错误的是（  ） 

A．将被控系统与微型机控制控制系统间完全断开，以防CPU受到强电的冲击
B．将被控系统与微型计算机控制系统通过光电效应连接成系统，实现控制
C．控制信号到位时被控电路接通，否则电路切断，起开关作用
D．耦合、隔离和开关；
8. 在PID调节系统中，若想增强微分作用，正确的做法是（  ）

A. 加大积分时间常数Ti
B．加大比例系数Kp
C．加大微分时间常数Td
D．加大采样周期T 
9．一般而言，纯微分控制不使用，因为（   ） 

A．偏差变化较小时微分不起作用
B．微分作用太强
C．没有比例调节时微分不起作用
D．微分作用仅出现在偏差变化的过程中 
10. 手动后援是自动控制系统中常见的环节，当系统出现问题时,立即投入手动，（   ）用手动的方式，通过模拟量进行控制。 

A．从手动/自动切换点开始 
B．从自动/手动切换点开始 
C．从零开始启动系统 
D．从2.5V（中点）开始启动系统 
三、简答题（每小题5分, 共4小题，总计20分）

   1． 在工控机控制系统设计时，如何保证系统的可靠性？

   2． 试写出加权均值滤波算法的数学描述，并写出它的适用条件。

   3．在PID调节器中系数
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各有什么作用？它们对调节品质有什么影响？

   4． 试写出试凑法确定PID参数的步骤。
四 计算题 (共90分）
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1．已知离散系统如图所示，其中：
采样周期T=1s, 试判断给系统的稳定性，并用终值定理求系统在指令信号，作用下的稳态误差。（15分）
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2.设被控对象的传递函数为
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，闭环反馈采用PID控制器，传递函数为
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，采样周期T=0.5s,试设计Smith预估器，并写出Smith预估器的离散化算式。（20分）
3.已知系统的结构图如下图所示，其中
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，输入
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，T=1s，求
（1） 系统闭环脉冲传递函数 （5分）
（2） 稳态误差
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4.被控对象的传递函数为
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   采样周期T=1s，采用零阶保持器，针对单位速度输入函数，设计：
   (1)最少拍控制器
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   (2)画出采样瞬间数字控制器的输出和系统的输出曲线。（10分）
5. 已知离散控制系统的结构如下所示，采样周期
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，输入信号
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，求该系统的稳态误差。  （15分）
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6.  已知模拟调节器的传递函数为：
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   写出等效的数字PID控制器，并给出位置型与增量型的差分形式，设采样周期为1s.（10分）
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