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 است. خرداد )در دفتر اينجانب( 20روز  ين سرياموعد تحويل تمرين 

دياگرام نايکوئيست را براي سيستم مدار باز  -1
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sG دحرسم نماييد، و پايداري و ناپايداري سيستم مدار بسته با فيدبک وا 

هاي  ناپايدار سيستم مدار بسته را تعيين نماييد. در صورتي که از يک کنترلر تناسبي براي کنترل در سيستم مدار بسته  منفي و تعداد قطب

 اي از بهره کنترلر مثبت را که سيستم پايدار مي ماند حساب نماييد.استفاده شود، با استفاده از دياگرام نايکوئيست رسم شده منطقه
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پايداري و ناپايداري  pبا استفاده از معيار پايداري نايکوئيست، به ازاي مقادير مختلف  

 سيستم مدار بسته با فيدبک واحد منفي چگونه خواهد بود.

 ر است:يبه صورت ز يستميل حلقه باز سيتابع تبد -3

𝐺(𝑠) =
40

𝑠(𝑠 + 2)(𝑠 + 8)
 

براي سيستم نشان داده شده در زير طراحي نماييد به طوري که مقدار حد فاز و حد بهره سيستم  Leadبا استفاده از روش هاي فرکانسي يک کنترلر  

 د. دياگرام بود را براي سيستم بدون کنترلر و سيستم با کنترلر رسم نماييد.ندسي بل باش 10درجه و  45کنترل شده حداقل 

براي سيستم نشان داده شده در زير طراحي نماييد به طوري که مقدار حد فاز و حد بهره  Leadوش هاي فرکانسي يک کنترلر با استفاده از ر -4

15secvKدرصد ) 20دسي بل و درصد خطاي ماندگار در برابر وروي شيب  5درجه و  40سيستم کنترل شده حداقل   باشد. دياگرام )

 بدون کنترلر و سيستم با کنترلر رسم نماييد. بود را براي سيستم

 

مناسب براي سيستم زير طراحي نماييد. براي سيستم کنترلي بدست آمده حدفاز و حد بهره  PIDنيکولز يک کنترلر -ا استفاده از روش زيگلرب -5

 را نيز تعيين کنيد.
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مناسب را براي سيستم نشان داده شده  در شکل زير طراحي نماييد. مقدار حد فاز و حد بهره  PIDنيکولز کنترلر -با استفاده از روش زيگلر -6

 براي سيستم کنترلر شده چه قدر است؟
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 تمريناتی که تحويل آنها اجباري نیست

ت آمده حدفاز و حد بهره مناسب براي سيستم زير طراحي نماييد. براي سيستم کنترلي بدس PIDنيکولز يک کنترلر -با استفاده از روش زيگلر -7

 را نيز تعيين کنيد.
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چرا اگر فرمان پذيري يک خودرو به جاي چرخهاي جلو روي چرخهاي عقب باشد سيستم غيرمينيمم فاز است؟ مسير حرکت سيستم وقتي  -8

چرخ جلو قرار دارد مقايسه نماييد. چه نتيجه اي مي گيريد؟ فرمان را به سمت راست مي بريم را ترسيم نماييد و با خودرويي که فرمان آن در 

 مثال فيزيکي ديگري از سيستم غيرمينيمم فاز بيابيد و شرح دهيد.

 

 است. leadاز جبرانساز  يحالت خاص  PDچرا کنترلر  -الف -9

 است. lagاز جبرانساز  يحالت خاص  PIچرا کنترلر  -ب

 است. lag-leadاز جبرانساز  يحالت خاص  PIDچرا کنترلر  -ج

 ت دارد؟يارجح leadبرانساز جاد هستند به يستم زيس يرياندازه گ يزهايکه نو يزمان lagچرا جبرانساز  -د

 

 


