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و صفرهاي آن  ها بسته و سپس قطب حلقهابتدا تابع تبديل ) 1

فرها را در صفحه مختلط حل قطب ها و صم. را به دست آوريد

و نوع رفتار آن و سپس راجع به پايداري سيستم  ادهنشان د

   .بحث كنيد

  :رسم كنيد زيربه ورودي هاي حلقه بسته را پاسخ زماني سيستم ) 2

                 ورودي ضربه واحد) ب        ورودي پله واحد) الف

  )u = sin t(ورودي سينوسي با دامنه و فركانس واحد ) ج          ورودي شيب) ب

بسته سيستم به دست  حلقه تبديلرا در صورت وجود براي تابع  ts ،tr ،tp ،Mpه ازاي ورودي پله واحد، مقادير ب -3

  .آوريد

، منحني هاي هركدام را و حلقه بسته باز حلقهابع تبديل وتصورت و مخرج با افزودن صفر و همچنين قطب به  -4

و روي نتايج موجود مقايسه  3و سوال ) الف(قسمت  2به ازاي ورودي پله واحد به دست آورده و آن ها را با سوال 

  .كنيدبحث 

در . هاي زير را به گونه اي طراحي كنيد كه سيستم پايدار شود كنترل كنندهبراي تابع تبديل خود يك نمونه از  -5

  .صورت ناپايدار شدن از يك فيدبك مناسب استفاده كنيد

        .PID-Cont) ج     .PD-Cont )ب     P-Controller) الف

 .Lead-Compens) ه     .Lag-Compens) د

، پاسخ Kمكان هندسي ريشه هاي تابع تبديل را رسم كنيد و مشخص نماييد كه در چه مقدار يا مقاديري از  -6

  .زماني نوساني است و فركانس اين نوسانات را بيابيد

 باز را رسم نموده و مقدار حد بهره و حد فاز را روي آن نشان داده و به حلقهتبديل  عتاب) Bode(دياگرام بد  -7

  .ريدآو تدس

بر روي پايداري تابع تبديل حلقه بسته با فيدبك واحد را رسم كرده و باز  حلقهدياگرام نايكوييست تابع تبديل  -8

  .بحث كنيد

با ايميل و يا بر روي  pdfپروژه هاي خود را همراه با دستورات برنامه نويسي و تصاوير نمودارها و توضيحات لازم به صورت فايل * 

CD  تحويل دهيد 92/10/27حداكثر تا تاريخ.  
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