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	课程名称： 计算机控制系统
	课程类别（必修/选修）：选修
	课程英文名称：Computer Control System
	总学时/周学时/学分：32/2/2
	其中实验/实践学时：8
	先修课程： 自动控制原理、数字电子技术、PLC原理与应用、单片机及接口技术、Matlab
	后续课程支撑： 智能控制技术等
	授课时间： 1-16周，周五5-6节
	授课地点：6A-202
	授课对象： 2021自动化1-2班，2021电气1-2班
	开课学院： 电信工程与智能化学院
	任课教师姓名/职称： 赵洋/副教授
	答疑时间、地点与方式：1.每次上课的课前、课间和课后，采用一对一的问答方式；2.每次讨论及习题课，采
	课程考核方式：开卷（）闭卷（√）课程论文（）其它（ ）
	使用教材：康波，李云霞. 计算机控制系统（第二版）. 电子工业出版社，2015. 
	1.3能将计算机软件和专业知识用于推演、分析控制工程问题，寻求解决方法。
	1.工程知识：能够将数学、自然科学、工程基础和专业知识用于工程实践，并能解决智能制造自动化技术领域的
	3.2 能够针对智能制造自动化技术领域的复杂工程问题，进行特定的需求分析，设计实施过程中的控制流程、
	3. 设计/开发解决方案：能够针对智能制造自动化技术领域的复杂工程问题设计解决方案，开发满足特定需求
	重点：Z变换定义及方法，Z反变换方法。
	重点: 闭环Z传递函数的求解，计算机控制系统的输出响应计算。
	重点: 计算机控制系统稳定性，稳态性能、动态性能分析
	难点:稳态误差分析，动态特性指标。
	重点: 数字PID控制的原理与参数整定方法。
	重点:基于Z传递函数设计的基本原理
	重点：用的连续系统数学模型形式；Matlab环境下的求解命令；
	难点：M文件的编写
	重点：采样周期对计算机控制系统稳定性的影响
	重点：数字PID控制器的原理与设计方法
	难点：数字PID的参数整定
	重点：最少拍随动系统控制器设计方法 
	目标1
	目标2
	大纲编写时间：2024年2月28日
	系（部）审查意见：

