
课程名称：现代电子技术

一、课程编码：

课内学时： 32 学分： 2

二、适用学科专业： M/D/D-B

三、先修课程： 模拟电子技术、数字电子技术、

四、教学目标

通过本课程学习高速、高分辨率、高性能电路和模块的工作原理、构成方法及其应

用，掌握各种电路原理、构成方法、高性能的实现及其应用；通过学习现场总线相关知

识，掌握 EtherCAT 总线在电机驱动中的实时性；通过学习信号完整性，掌握高速 PCB

设计。

经过本课程的学习，提升对学生现代电子技术的分析、设计和应用能力。

五、教学方式

授课、讨论、实验

1. 负反馈电路的解析与电路模拟

2学时

1.1 稳定负反馈电路的构成

1.2 电容性负载对 OP 放大器的影响

1.3 负反馈放大电路的设计

2. 高速运算放大器、仪表放大器和隔离放大器

4学时

2.1 高速运算放大器

2.2 仪表放大器

2.3 隔离放大器结构、特性及使用方法

2.4 电流输入放大器的设计

2.5 信号预处理

3. 差动放大器技术的应用

2学时

3.1 共态噪声的消除

3.2 差动放大器与改良的差动放大器

4. 前置放大器的低噪声技术

3学时

4.1 前置放大器性能指标

4.2 OP 放大器中产生的噪声

4.3 前置放大器的频率特性和失真特性

4.4 低噪声前置放大器的设计、制作

5. 功率放大器的设计与制作

3学时

5.1 晶体管低频功率放大电路

5.2 FET 低频功率放大器的设计与制作

5.3 晶体管、FET 开关电路的设计

5.4 功率 MOS 电动机驱动电路

5.5 功率 MOS 管、晶体管开关电源设计

6. OP 放大器电路的设计与制作



3 学时

6.1 OP 放大器的结构

6.2 晶体管 OP 放大器的应用电路

6.3 FET+OP 放大器

7. 拓宽放大电路的频率特性

2学时

7.1 共基放大电路的性能

7.2 渥尔曼电路的设计、性能

7.3 视频信号的转换及视频放大器的设计

8． 工业现场总线

4学时

8.1 介绍 CAN BUS 总线、Profi BUS 总线、PowerLink 总线、MECHATROLINK 总线、

EtherCat 总线；

8.2 基于 FPGA 的高速工业以太网设计；

8.3 机器人运动控制的现场总线设计与实现

9. 基于 ARM 的嵌入式设计

6学时

9.1 介绍 ARM 的嵌入式设计选型

9.2 基于 ARM CORETEX-9 的机器人控制器设计

9.3 嵌入式操作系统介绍

9.4 基于机器人的实时操作系统移植

10. 信号完整性 3学时

10.1 信号完整性概述

10.2 信号反射与端接

10.3 串扰、抖动与均衡

10.4 高速 PCB 布板

七、考核与成绩评定

（1）平时作业 25%

（2）平时测验 25%

（3）结题报告 50%
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