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教案编写说明 

一、教案编写应明确的几个概念 

1、教学大纲 

教学大纲是根据培养计划，以系统和连贯的形式，提纲挈领地叙述有关教学

内容的纲领性文件。 

2、教学日历 

是教师组织课程教学的具体计划表，应明确规定教学进程、授课内容提要、

各种教学环节、方式、课外作业的安排等。教学日历按课程和授课对象（教学班）

编写，由任课教师按教学执行计划规定的教学任务、课程教学基本要求及教学大

纲的要求，结合授课班级学习情况、课表、校历等编写。 

3、教案 

教案是为实现教学大纲的具体细化而精心设计的授课框架，也是教师为实施

课堂教学而作出以课时为单位的具体行动计划或教学方案。其作用是对课堂教学

的总的导向、规划和组织，是课堂教学规划的蓝本。此外，还有三个附带性作用：

一是备忘录作用。由文字载体保存的信息可供随时提取或查阅；二是资料库作用。

从长远角度看，教案中保存着教师从各种渠道获得的珍贵材料，以及自身的经验

与心得，积累多了自然形成一座资料宝库；三是教改课题源作用。教案的丰富案

例、精心思索过的问题、教学后的得失体会等往往成为教师选择教改研究课题的

源泉。 

4、讲稿 

讲稿是丰富和细化教案中的具体要求并实现教学设想的实质内容和书面台

词，是根据教学内容对教案的具体化。讲稿与教案不同之处主要表现在一是讲稿

所承载的是知识信息，教案所承载的是课堂教学的组织管理信息。二是讲稿的思

路形成受教学过程的知识逻辑支配，而教案的思路形成受教学过程的管理逻辑支

配。三是在内容上，讲稿涉及的是知识性项目，教案涉及的是组织性项目。四是

在表现形式上，讲稿篇幅较长，教案则是几百字或千余字即可。  

二、教案一般应具备以下几个基本要素  

1、教学目的(教学目标)：某一堂课学习预期达到的效果。 

2、教学内容：某一堂课教学知识信息的总和及其重点、难点。  



3 / 44 

3、教学方法：是教师把自己的学识传授给学生的手段。在教学中，教师不

应仅是传授知识和技能，更重要的是教会学生主动学习和掌握知识的能力和方

法。 

4、教学进程：是根据教学目的进行教学内容、教学方法、辅助手段（教具

及现代教学手段）、师生互动、学时安排、板书设计等的设计或选择。 

5、课后总结分析：是对教学中知识的科学性和完整性评价；某个教学环节

的设计；教学重、难点的把握；教学方法的应用；师生双边活动的设计；教学效

果等课堂教学过程情况的总结与分析，为以后的教学提供经验和素材。  

在这五个因素中，教学进程是整个教案的主体部分，既体现出教学活动的逻

辑程序，又可划分出若干环节或步骤，并考虑到它们的时间分配、具体方法的应

用，相互间的衔接、过渡，以及教学过程与板书的协调等等，充分反映教师教学

设计思想，体现教师的教学经验和风格。 

三、教案编写的形式和内容 

1、本次课的教学内容(具体到知识点)； 

2、本次课的教学方式(手段)； 

3、本次课的师生活动设计； 

4、本次课的板书设计； 

5、各教学步骤的时间分配； 

6、本次课的作业布置等。 

四、教案格式推荐 

    教案格式推荐附后。 
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青岛大学自动控制原理教案 

 授课对象：2006 级电气工程专业本科生          第 1 次课     2 学时 

章  节 

第一章 自动控制系统的一般概念 

1.1 自动控制的基本原理与方式 

1.2 自动控制系统示例 

讲授主要

内  容 

1. 自动控制的基本概念，控制系统的任务、组成及控制装置各部分的作用； 

2. 系统的基本控制方式及特点，负反馈控制原理； 

重   点 

难   点 

重点：自动控制的基本概念，基本控制方式与特点，反馈原理 

控制系统组成及各物理量的含义，开环控制和闭环控制，  

难点：负反馈控制原理，系统工作原理图的理解与方块图的绘制。 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 掌握有关自动控制的基本概念，明确控制系统的任务、组成及控制装置各部分的作用； 

2． 了解系统的基本控制方式及特点，正确理解负反馈控制原理； 

3． 掌握由系统工作原理图画出系统方块图的方法； 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：由浅入深，通过对简单控制系统的举例， 

循序渐进使学生掌握自动控制概念、系统组成、控制方式， 

以及反馈控制原理，课堂上，请学生列举并分析一个自动控制系统实例。   

 

作业布置 

 

1-1，1-2 

 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生           第 2 次课     2 学时 

章  节 

第一章 自动控制系统的一般概念 

1.3 自动控制系统的分类 

1.4 对自动控制系统的基本要求 

讲授主要

内  容 

1． 自动控制系统的分类：线性连续控制系统、线性定常离散控制系统、非线性控制系统 

2． 对自动控制系统的基本要求：自动控制系统基本要求、典型外作用 

重   点 

难   点 

重点：自动控制系统的基本要求、典型外作用 

难点 ：控制系统的分类 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1．初步掌握控制系统的分类 

2．掌握反馈控制系统的组成及基本要求 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：通过对上次课控制系统的学习，进一步学习对自动控制系统的分类及要求， 

          并学习以后章节用到的典型信号，掌握信号的定义以及数学表达。 

 

作业布置 

 

  无 

 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生             第 3 次课     2 学时 

章  节 
第二章 控制系统的数学模型 

2-1  控制系统的时域数学模型 

讲授主要

内  容 

1. 线性元件的微分方程 

2. 控制系统微分方程的建立 

3. 线性系统的特性 

重   点 

难   点 

重点：控制系统运动方程式的建立、线性系统的特性 

难点：控制系统运动方程式的建立 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1. 掌握线性元件、控制系统运动方程式建立的一般方法； 

2. 掌握线性系统的特性 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：由浅入深，由线性元件至控制系统，本次课主要通过对各种系统举例建立其微分运

动方程，循序渐进使学生掌握控制系统运动方程式的建立方法，并在此基础上掌

握线性系统的特性。 

 

作业布置 2-2(a) 、(c),2-3(b)  

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生         第 4 次课     2 学时 

章  节 

第二章 控制系统的数学模型 

2-1  控制系统的时域数学模型(续) 

2-2  控制系统的复数域数学模型 

讲授主要

内  容 

1. 线性定常微分方程的求解 

2. 非线性微分方程的线性化 

3. 运动的模态 

4. 传递函数的定义和性质 

5. 传递函数的零点和极点 

重   点 

难   点 

重点：传递函数的定义和性质 

难点：非线性微分方程的线性化 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1. 了解非线性微分方程线性化方法及运动模态的概念； 

2. 掌握拉氏变化的基本原理和性质，正确理解传递函数的定义、性质和意义； 

3. 理解掌握传递函数的零点和极点。 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路： 

1． 本课教授对象为大三学生，已经学习过高等数学等基本课程，因此对线性定常微分方

程的求解知识点不作详细讲解 

2． 非线性微分方程的线性化较难理解，应从原理解释上着重讲述，具体运算不作要求 

3． 运动的模态需要学生理解 

4． 传递函数的定义和性质以拉氏运算为基础，也是学生所学基础课程，对拉氏运算不作

过多叙述，让学生课下学习，传递函数的定义和性质为本节重点掌握内容，要求学生

重视并理解学习，并进而掌握零、极点的定义。 

作业布置 无 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生             第 5 次课     2 学时 

章  节 

第二章 控制系统的数学模型 

2-2  控制系统的复数域数学模型 

2-3 控制系统的结构图与信号流图 

讲授主要

内  容 

1. 传递函数的零点和极点对输出的影响 

2. 典型元部件的传递函数 

3. 典型环节的传递函数 

4. 系统结构图的组成与绘制 

5. 结构图的等效变换和简化 

重   点 

难   点 

重点：典型环节的传递函数、系统结构图的组成与绘制、结构图的等效变换和简化 

难点：典型环节的传递函数、系统结构图的组成与绘制 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 掌握典型环节的传递函数，系统结构图的组成与绘制； 

2． 掌握结构变换的基本规则，并能正确熟练的运用进行方框图简化； 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：传递函数是进行控制系统分析的基础， 由复杂系统得出的结构图难以直接得到传

递函数，因此需要进行结构图变换，本次课讲授，通过对各种情况的变换讲解，

使学生掌握结构图变换的基本规则，并能熟练应用。 

 

作业布置 
 

2-7,2-9,2-10 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生              第 6 次课     2 学时 

章  节 
第二章 控制系统的数学模型 

2-3  控制系统的结构图与信号流图 

讲授主要

内  容 

1. 信号流图的组成及性质 

2. 信号流图的绘制 

3. 梅森(Mason)增益公式 

重   点 

难   点 

重点：信号流图的绘制、梅森(Mason)增益公式 

难点：信号流图的绘制、梅森(Mason)增益公式 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 了解信号流图的组成、性质； 

2． 掌握方框图和信号流图间的转换； 

3． 掌握应用梅森公式求解系统的传递函数； 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：信号流图是控制系统的又一数学模型，要求学生掌握其与结构图之间的转换，梅森

公式是求取系统传递函数的一个重要公式，也是重要的考点，要求学生掌握。本

次课主要通过对大量例题的讲解，使学生能够当堂掌握。 

辅助手段：课堂练习 

 

作业布置 2-13，2-15,2-17(e) 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
 

 

 

 

 



 

授课对象： 级电气工程专业本科生               第 7 次课     2 学时 

章  节 
第二章 控制系统的数学模型 

2-3  控制系统的结构图与信号流图 

讲授主要

内  容 

1.闭环系统的传递函数 

2. 第二章 小结 

3. 习题讲解 

重   点 

难   点 

重点：闭环系统的传递函数 

难点：闭环系统的传递函数 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 理解并掌握系统的开环传递函数、闭环传递函数、以及输入信号、扰动信号作用下的闭环

传递函数、误差传递函数和典型环节传递函数的概念及求解方法 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：本次课将结束第二章的学习，要求学生重点掌握本章最后一个知识点， 

对后续章节的学习非常重要。另外，本章小结将对第二章进行完整的梳理， 

使学生对第二章有个系统的了解。最后，将对学生作业中出现的问题进行讲解。 

作业布置 2-18(a),2-21(b),2-22(a) 、(h) 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
 

 

 

 

 



 

授课对象： 级电气工程专业本科生            第 8 次课     2 学时 

章  节 

第三章 线性系统的时域分析法

3-1 系统时间响应的性能指标 

3-2 一阶系统的时域分析 

讲授主要

内  容 

1.系统时间响应的性能指标 

2. 一阶系统的数学模型 

3. 一阶系统的单位阶跃响应 

4. 一阶系统的单位脉冲响应 

5. 一阶系统的单位斜坡响应 

6. 一阶系统的单位加速度响应 

重   点 

难   点 

重点：系统时间响应的性能指标、一阶系统的数学模型、一阶系统的单位阶跃响应 

难点：系统时间响应的性能指标、一阶系统的数学模型、一阶系统的单位阶跃响应 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 掌握系统时间响应的性能指标 

2． 掌握一阶系统典型时域响应的特点，并能熟练计算性能指标和结构参数。 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：系统时间响应的性能指标是进行系统分析的关键，讲解时要着重讲解其定义，以及

在响应曲线上的标注。时域分析首先从一阶系统开始，讲解其数学模型，以及系

统的单位阶跃、单位脉冲、单位斜坡、单位加速度响应，重点要求学生掌握分析

方法。 

作业布置 3-1 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注  

 



 

授课对象： 级电气工程专业本科生              第 9 次课     2 学时 

章  节 
第三章 线性系统的时域分析法 

3-3 二阶系统的时域分析 

讲授主要

内  容 

1.二阶系统的数学模型 

2.二阶系统的单位阶跃响应 

3.欠阻尼二阶系统的动态过程分析 

重   点 

难   点 

重点：二阶系统的单位阶跃响应、欠阻尼二阶系统的动态过程分析 

难点：二阶系统的单位阶跃响应、欠阻尼二阶系统的动态过程分析 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1．掌握二阶系统阶跃响应的特点，并能熟练计算欠阻尼响应性能指标和结构参数 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：本次课由二阶系统数学模型入手，分析方法同上次课的一阶系统相同， 

只是系统稍微复杂，二阶系统的单位阶跃响应是本章重点，课程教授中， 

将详细讲解并板书推导阶跃响应输出，以及欠阻尼二阶系统的动态过程分析， 

并通过例题讲解，要求学生能够熟练计算欠阻尼响应性能指标和结构参数 

作业布置 3-3(2),3-3(3),3-4 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
 

 

 

 

 



 

授课对象： 级电气工程专业本科生             第 10 次课     2 学时 

章  节 
第三章 线性系统的时域分析法 

3-3 二阶系统的时域分析 

讲授主要

内  容 

1.过阻尼二阶系统的动态过程分析 

2. 临界阻尼二阶系统的动态过程分析 

3. 二阶系统的单位斜坡响应 

4. 二阶系统的单位加速度响应 

5. 二阶系统性能的改善 

6. 非零初始条件下二阶系统响应过程 

重   点 

难   点 

重点：临界阻尼二阶系统的动态过程分析 

难点：过阻尼二阶系统的动态过程分析、二阶系统的单位斜坡响应、二阶系统的单位加速度响应 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 了解过阻尼二阶系统的动态过程分析、临界阻尼二阶系统的动态过程分析、二阶系统的单

位斜坡响应及二阶系统的单位加速度响应，掌握系统分析方法 

2． 了解二阶系统性能改善的方法 

3． 初步了解非零初始条件下二阶系统响应过程 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：本次课主要讲解过阻尼二阶系统的动态过程分析、临界阻尼二阶系统的动态过程分

析、二阶系统的单位斜坡响应及二阶系统的单位加速度响应，由于计算过于复杂，

不要求学生掌握其性能指标运算，只要求能够了解系统分析方法。同时也对系统

改善方法有初步了解，本次课板书较少，主要根据教材讲解。 

 

作业布置 无 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
 

 

 



 

授课对象： 级电气工程专业本科生            第 11 次课     2 学时 

章  节 

第三章 线性系统的时域分析法 

3-4 高阶系统的时域分析 

3-5 线性系统的稳定性分析 

讲授主要

内  容 

1.高阶系统的时域分析 

2. 三阶系统单位阶跃响应，高阶系统单位阶跃响应 

3. 闭环主导极点 

4. 稳定性的基本概念 

5. 线性系统稳定的充要条件 

6. 劳思-赫尔维茨稳定判据 

重   点 

难   点 

重点：闭环主导极点、线性系统稳定的充要条件 

难点：高阶系统的时域分析、劳思-赫尔维茨稳定判据 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 了解高阶系统时域分析方法，及系统阶跃响应； 

2． 掌握闭环主导极点的概念，线性系统稳定性的基本概念及充要条件； 

3． 掌握劳思-赫尔维茨稳定判据。 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：首先讲解高阶系统时域分析及其单位阶跃响应，由于计算复杂，不多作要求； 

闭环主导极点的概念以理解掌握为主。本次课的重点是将手稳定性的概念及其充要条件， 

稳定性是系统分析研究的首要条件，因此也是考点，首先通过讲解要求学生理解稳定性的概念， 

     并进而掌握稳定的充要条件，并介绍劳思-赫尔维茨稳定判据。 

作业布置 无 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
 

 

 



 

授课对象： 级电气工程专业本科生        第 12 次课     2 学时 

章  节 

第三章 线性系统的时域分析法 

3-5 线性系统的稳定性分析 

3-6 线性系统的稳态误差计算 

讲授主要

内  容 

1.劳思判据 

2. 劳思稳定判据的特殊情况 

3. 劳思稳定判据应用 

4. 误差和稳态误差 

5. 系统类型 

重   点 

难   点 

重点：劳思判据、劳思稳定判据的特殊情况、劳思稳定判据应用、误差和稳态误差、系统类型 

难点：误差和稳态误差、系统类型 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 掌握劳思判据分析系统稳定性，并进行系统特征根和参数范围的计算； 

2． 掌握系统误差和稳态误差的概念，以及系统类型的判断。 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：接上次课内容，继续介绍稳定判据，劳思判据是最常用且较简单的判断方法， 

讲授时通过大量例题要求学上当堂掌握，并根据时间安排课堂练习，在此基础上介绍劳思稳

定判据的特殊情况及处理方法。另外，继续学习本章的一个重点内容，误差计算，首先介绍

系统误差和稳态误差的概念，要求学生理解掌握。最后根据计算需要，介绍系统类型的概念，

并要求学生掌握。 

作业布置 3-12(2),3-13 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生             第 13 次课     2 学时 

章  节 
第三章 线性系统的时域分析法 

3-6 线性系统的稳态误差计算 

讲授主要

内  容 

1. 静态误差系数 

2. 动态误差系数 

3. 扰动作用下的稳态误差 

4. 减小或消除稳态误差的措施 

5. 第三章小结 

重   点 

难   点 

重点：静态误差系数、线性系统的稳态误差计算、扰动作用下的稳态误差 

难点：动态误差系数、减小或消除稳态误差的措施 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 熟练掌握稳态误差的静态误差系数法、动态误差系数法和终值定理； 

2． 掌握应用顺馈控制减小系统响应控制信号的一般方法。 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：本次课继续介绍线性系统稳态误差计算的方法，通过例题讲解要求学生重点掌握， 

          在此基础上介绍减小或消除稳态误差的措施，结束本章学习，进行第三章小结。 

 

作业布置 3-15,3-16,3-20 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生           第 14 次课     2 学时 

章  节 

第四章 线性系统的根轨迹法 

4.1 根轨迹法的基本概念 

4.2 根轨迹绘制的基本法则 

讲授主要

内  容 

1. 根轨迹概念 

2. 根轨迹与系统性能 

3. 闭环零极点与开环零极点间的关系 

4. 根轨迹方程 

5. 绘制根轨迹的基本法则，举例 

重   点 

难   点 

重点：根轨迹概念，根轨迹与系统性能的关系，根轨迹方程，绘制根轨迹的基本法则。 

难点：根轨迹与系统性能的关系，由根轨迹方程推导的根轨迹绘制基本法则；怎样由根轨迹确

定闭环极点。 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 掌握线性元件、控制系统运动方程式建立的一般方法； 

2． 掌握线性系统的特性 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：由浅入深，由线性元件至控制系统，本次课主要通过对各种系统举例建立其微分运

动方程，循序渐进使学生掌握控制系统运动方程式的建立方法，并在此基础上掌

握线性系统的特性。 

 

作业布置 

 

1-1，1-2 

 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生          第 15 次课     2 学时 

章  节 

第四章 线性系统的根轨迹法 

4.1 根轨迹法的基本概念 

4.2 根轨迹绘制的基本法则 

讲授主要

内  容 

1. 根轨迹概念 

2. 根轨迹与系统性能 

3. 闭环零极点与开环零极点间的关系 

4. 根轨迹方程 

5. 绘制根轨迹的基本法则，举例 

重   点 

难   点 

重点：根轨迹概念，根轨迹与系统性能的关系，根轨迹方程，绘制根轨迹的基本法则。 

难点：根轨迹与系统性能的关系，由根轨迹方程推导的根轨迹绘制基本法则；怎样由根轨迹确

定闭环极点。 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 正确掌握根轨迹概念，理解根轨迹与系统性能的关系，推导根轨迹方程，能够应用基本法

则绘制系统根轨迹。 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路： 首先通过讲解要求学生掌握根轨迹概念，并理解这种图解分析系统的方法，进而

掌握根轨迹与系统性能的关系，根轨迹方程。根据时间关系讲解几条绘制规则，

并在每个规则后讲解例题，以便学生更好的掌握。 

 

作业布置 无 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生           第 16次课     2 学时 

章  节 
第四章 线性系统的根轨迹法 

4.2 根轨迹绘制的基本法则 

讲授主要

内  容 

1. 绘制根轨迹的基本法则，举例 

2. 闭环极点的确定 

重   点 

难   点 

重点：绘制根轨迹的基本法则 

难点：绘制根轨迹的基本法则 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 应用基本法则绘制系统根轨迹； 

2． 闭环极点的确定。 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路： 根据上次课的内容，继续讲授绘制根轨迹的基本法则，并举例讲解加深理解；通

过讲授使学生了解闭环极点的确定方法。 

 

作业布置 4-1，4-2, 4-4 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生             第 17 次课     2 学时 

章  节 
第四章 线性系统的根轨迹法 

4.3 广义根轨迹 

讲授主要

内  容 
1. 广义根轨迹（参数根轨迹，零度根轨迹） 

重   点 

难   点 

重点：参数根轨迹 

难点：广义根轨迹（参数根轨迹，零度根轨迹） 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 掌握参数根轨迹的绘制 

2． 掌握非最小位系统的根轨迹绘制 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路： 首先讲授广义根轨迹、非最小相位系统的定义，以及与常规根轨迹的区别，进而

介绍参数根轨迹，零度根轨迹，并举例进行讲解。 

 

 

作业布置 无 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

授课对象：2006 级电气工程专业本科生            第 18次课     2 学时 

章  节 
第四章 线性系统的根轨迹法 

4.4 系统性能分析 

讲授主要

内  容 

1. 附加开环零点的作用 

2. 闭环零极点与时间响应 

3. 系统性能的定性分析 

4. 第 4 章小结   

重   点 

难   点 

重点：附加开环零点的作用以及对系统性能的影响。 

难点：闭环零极点与时间响应之间的关系，由根轨迹图定性分析系统各项性能。  

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1． 掌握闭环零极点与时间响应之间的关系； 

2． 能够由根轨迹的变化分析附加开环零点的作用，由系统的根轨迹图定性分析系统性能。 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路：首先讲授闭环零极点与时间响应之间的关系，并由根轨迹的变化分析附加开环零点

的作用，由系统的根轨迹图定性分析系统性能，要求学生以理解为主，根据所学

知识进行自主分析，结束本章学习，并进行最后小结。 

辅助手段：课堂练习4-1，并讲解。 

 

作业布置 无 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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青岛大学自动控制原理教案 

  授课对象：2006 级电气工程专业本科生            第 19次课     2 学时 

章  节 

第 5 章 线性系统的频域分析法 

5.1 引言 

5.2 频率特性 

讲授主要

内  容 

1．线性系统的频域分析法引言 

2．频率特性的基本概念  

  3．频率特性的几何表示法 

重   点 

难   点 

重点：频率特性概念，频率特性几何表示法中的幅相曲线、对数频率特性曲线。 

难点：幅相曲线的理解，对数频率特性曲线的半对数坐标系。 

要 求 掌 握

知 识 点 和

分析方法 

1. 频域分析法的应用及意义； 

2. 正确掌握频率特性概念，频率特性的几种几何表示方法。 

教授思路，

采 用 的 教

学 方 法 和

辅助手段，

板书设计，

重 点 如 何

突出，难点

如何解决，

师 生 互 动

等 

授课方式：课堂教学 

授课思路： 本章内容与前几章内容相比，较难理解，因此首先通过讲解要求学生理解频域分

析法的应用及意义，并通过板书推导正确掌握频率特性概念，在此基础上介绍频

率特性的几种几何表示方法，其中对数频率特性曲线中的对数坐标较为难理解，

应着重介绍。 

 

作业布置 无 

主    要 

参考资料 

《自动控制原理习题集》  胡寿松主编， 国防工业出版社 

  

《自动控制原理》        田玉平主编， 电子工业出版社 

备注 
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