
Automatic Control Homework Set 8              سري هشتم يهانيتمر  

  

 است. ارديبهشت  30روز  مهشتموعد تحويل تمرين فصل 

براي اصلاح رفتار سيستم مدار باز استفاده شده         Lagيا  Leadدر سيستم حلقه بسته نشان داده شده در شکل، از يک کنترل         -1

را تعيين  zو صفر سيستم     Kاي از بهره کنترلر بهره کنترلر و محل صفر اين کنترلر هنوز تعيين نشده است، محدوده    -است. الف 

 کنيد که سيستم مدار بسته پايدار باشد.  

صورتي که بهره کنترل را برابر با   -ب 2Kدر     شه سي ري سته را  قرار دهيم، دياگرام مکان هند هاي مخرج تابع تبديل مدار ب

 ماند، را تعيين کنيد که در آن محدوده سيستم مدار بسته پايدار ميzاي از صفر کنترلر رسم کنيد و محدوده

 

 

شکل مقابل کنترلر           -2 شده در  شان داده  ستم ن سي  Lead/Lagدر 
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را طوري طراحي کنيد که دو   

 شرط زير رعايت شوند: 

σسيستم مدار بسته داراي قطب هاي غالب  -الف = −2 ± 𝑗   .باشد 

 درصد باشد. 5کمتر از  خطاي ماندگار در مقابل ورودي شيب -ب

 


