
U1、U5 重点，234 较少，

U1

什么是开环什么是闭环

控制系统组成（四环节）

P11 中间 稳准快（定性） 两种定量方式（阶跃、偏差积分）

特性参数：静态参数、动态参数，判断哪个静态哪个动态 K、T

控制规律（PID） 疑似 p31 五张图 p 控制快速但存在余差 积分控制准但相对比较慢，

微分控制可以有超前作用，pid的公式表达式，对应特点，参数哪些情况导致震荡不稳

定，参数如何整定，有哪几种整定方法

U2

顺序控制哪几部分构成、几种顺序控制方式，概念搞清楚

P37 时间顺序控制（物料输送）、逻辑顺序控制（反应釜液位）、条件顺序控制（电梯）

冰箱属于什么控制？逻辑（我猜的）条件控制（原话：时间顺序和条件顺序不要搞混）

U3

传感器的精度如何表述

传感器的变送（几千兹？），各有什么特点，线怎么接准？（没听懂） 2:10:40

总结测量温度有一种类型的传感器…

考得不死板，可以自己发挥（简答呗）

U4（简答/判断，不要求死记硬背，大致原理）

步进电机构成，性能指标基础参数

气动 那几部分组成 作用

U5

计算机系统组成、类型



模拟量的输入输出通道 AD 分辨率 采样定理

Pid一个电阻一个电容构成一阶系统 2 电阻 2 电容 2 阶，微分方程，传递函数到微分方

程(p165) 书上加作业

U6 组成、工作原理、寻址的几种方式、扩展模块地址如何编、定时器 3 种定时精度（1ms、

10ms、100ms）计算机刷新时刻

(建议看一遍书的会打**)(小号字体次要)



判断 10*1.5=15

1.pid 公式规律

P 比例控制快速但存在余差，i 积分控制准但相对比较慢（随时间累加，滞后于偏差，

甚至影响稳定），d 微分控制可以有超前作用(偏差的变化速度)

PI 比例积分优点：消除余差，但降低稳定性

公式(具体看书 p25 及后)：u(t)=Kp e(t) u(t)=Ki∫e(t)dt u(t)=TD de(t)/t

pid 特性参数

比例度δ与比例增益 Kp 成反比，δ越小，Kp 越大，比例控制越强

1)δ对余差的影响: δ越小,余差也小；

2)δ对最大偏差和振动周期的影响：δ越小,最大偏差越小，T 越短；

3)δ对系统稳定性的影响: δ 越大,越稳定; 小于临界比例度δc 时系统发散振荡，等于时

等幅振荡

(p29)积分时间 Ti，Ti 越小，比例积分控制作用越强，Ti 无穷纯比例

1)Ti 减小积分作用增加。

2)最大偏差减小，余差快速消失

3)振荡加剧，稳定性变差

微分时间 TD

1) TD 偏小对过渡过程影响小

2) TD 适中，改善过渡过程各项指标

3) TD 偏大，过渡过程振荡加剧，稳定性变差

Pid控制：快速性、消除偏差、根据被控变量的变化趋势超前动作

总结：δ 越大，Ti 越大，TD 偏小越稳定，反之易振荡

2.被控对象的特性参数（判断哪个静态哪个动态？K、T）



放大系数 K，只与初终态有关，与过程无关，静态参数

时间常数 T，达到 63.2%所需的时间，动态参数

滞后时间 动态参数

**3.过渡过程参数 p11 图

1.单位阶跃输入的响应（质量指标）：衰减比、最大偏差与超调量、回复时间、余差、

振荡周期

2.偏差积分性能指标

定值系统（设定值不变）：最大偏差，第一个波峰与设定值的差

随动系统：超调量=(最大振幅-稳态)/稳态*100%

4. 存疑，怀疑是开环闭环



5.各种顺序控制

P37 时间顺序控制（物料输送）、逻辑顺序控制（反应釜液位）、条件顺序控制（电梯）

冰箱属于什么控制？逻辑（我猜的）条件,更像电梯(原话：时间顺序和条件顺序不要搞

混）

6 7 U3

传感器的精度如何表述

传感器的变送（几千兹？），各有什么特点，线怎么接准？（没听懂） 2:10:40

U3 哪里在讲变送我也看不出来

押:p57 为了消除连接导线电阻引起的测量误差，一般热电阻都采用三线制接法

**8 p115-118 u4 执行器 步进电机特性指标 与伺服电机区别和联系

押: 运行矩频特性是电机诸多动态曲线中最重要的，也是电机选择的根本依据

步进电机是开环控制，伺服电机是闭环控制，伺服电机一般不会出现丢步或过冲现象，

控制性能更可靠



**9. u5 数字 pid 什么情况下出现饱和

P165 控制信号过大、控制信号的变化率过大进入非线性区；

位置式 pid控制算法中积分项控制作用过大将会出现积分饱和；

增量式算法中当设定值发生跃变时，出现比例或微分饱和；

主要对积分项和微分项进行改进

**10. PLC

P200

押: 定时器刷新方式（1ms,10ms,100ms 3 种精度）

1)1ms，系统每隔 1ms，Txx 自动刷新 1 次

2)10ms，扫描开始时自动刷新

3)100ms，定时指令执行时刷新

P189

押：所以的扩展模块都通过总线扩展电缆连接到前面的 CPU 或前面的其他扩展模块

押: 采样定理：采样频率大于等于最高频率两倍，fs>2fm

**********简答 60 分

1. **控制系统组成（送分，保分） 7 分 作业题 1-3

被控对象>>>>>>被控变量 y

测量元件和变送器>>>>>>测量值 z(t)



调节器>>>>>>控制信号 u(t)

执行器>>>>>>操纵变量 q(t)

**2.Pid 控制规律，有什么特点 ，给一个例子如何判断，参数整定 14 分

作业题 1-18 1-26

P 比例控制快速但存在余差，i 积分控制准但相对比较慢（随时间累加，滞后于偏差，

甚至影响稳定），d 微分控制可以有超前作用(偏差的变化速度)

PI 比例积分优点：消除余差，但降低稳定性

公式(具体看书 p25 及后)：u(t)=Kp e(t) u(t)=Ki∫e(t)dt u(t)=TD de(t)/t

pid 特性参数

比例度δ与比例增益 Kp 成反比，δ越小，Kp 越大，比例控制越强

1)δ对余差的影响: δ越小,余差也小；

2)δ对最大偏差和振动周期的影响：δ越小,最大偏差越小，T 越短；

3)δ对系统稳定性的影响: δ 越大,越稳定; 小于临界比例度δc 时系统发散振荡，等于时等幅振荡

(p29)积分时间 Ti，Ti 越小，比例积分控制作用越强，Ti 无穷纯比例

1)Ti 减小积分作用增加。

2)最大偏差减小，余差快速消失

3)振荡加剧，稳定性变差

微分时间 TD

1) TD 偏小对过渡过程影响小

2) TD 适中，改善过渡过程各项指标

3) TD 偏大，过渡过程振荡加剧，稳定性变差

Pid 控制：快速性、消除偏差、根据被控变量的变化趋势超前动作

总结：δ 越大，Ti 越大，TD 偏小越稳定，反之易振荡



1-18

1-26 整定方法（应该背特点之类的）：

理论方法

1)根轨迹法 2)频率响应法 3)偏差积分准则

工程方法

1)临界比例度法 2)衰减曲线法 3)响应曲线法 4)经验试凑法

**3.测量变送 哪些参数，如何测量 9 分

时间不够就 allin 温度测量吧，其他的稍微看两眼（绝望）

3-8 3-17 3-24 3-36

**4.继电器工作原理 分类 10 分

4-13

**5.控制类型，几种干扰，抗干扰措施，几种通道

控制系统类型 5-3

干扰 5-10

通道：数字量/模拟量 输入/输出 通道



**6.PLC

押：寻址（总不能这个考计算吧？）

押：组成、工作原理

6-2

基本结构：CPU、电源、编程器、存储器、输入输出接口电路

6-3

执行一次扫描操作所需的时间成为扫描周期，典型值 1~100ms

与用户程序的长短、指令的种类和 CPU 执行速度有关

扫描工作模式：内部处理、通信服务、输入处理、用户程序处理、输出处理阶段

寻址：

直接寻址：位直接寻址、特殊器件直接寻址、字节直接寻址

间接寻址

计算题 25 5 道题 3、4 取自作业，5 编程

u1 1-13 1-14

5-5 5-8（俺寻思没别的可以算的了）

编程，控制程序，变量定义，算法表示（某条曲线，值，预测下个时刻的值）



作业程序参考




