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 :در سيستمي، شكل حلقه بسته و تابع تبديل به صورت زير است، خواهيم داشت - 1
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  پله واحد=  ورودي 

  
 

تابع تبديل حلقه باز   _______رود، قطب تابع تبديل حلقه بسته به سمت  مي K→∞زماني كه) الف

  .رود مي

زمان خيز  _______فراجهش ماكزيمم و  _______افزايش قطب به تابع تبديل حلقه باز سبب ) ب

  .شود تابع تبديل حلقه بسته مي

فراجهش ماكزيمم   _______ان خيز و زم _______افزايش قطب به تابع تبديل حلقه بسته سبب ) پ

  .شود مي

و فراجهش ماكزيمم را   _______افزودن يك صفر به تابع تبديل حلقه بسته زمان خيز را ) ت

  .دهد مي  _______

  .شود فراجهش ماكزيمم مي  _______افزودن يك صفر به تابع تبديل حلقه باز سبب ) ث

  

:       ر است، درصد فراجهش به ورودي پله واحد عبارت است ازتابع تبديل مدار بسته سيستمي به صورت زي - 2

 ).71برق (

  بسيار زياد) د%     10) ج%        1) ب%        5) الف

 

به شكل زير است  k هاي مخرج تابع تبديل سيستمي براي تغييرات بهره منحني مكان هندسي ريشه - 3

 ).70مكانيك (

  .يدار استاين سيستم فقط براي مقادير كوچك بهره پا )1

 .اين سيستم فقط براي مقادير بزرگ بهره پايدار است )2

 .اين سيستم همواره ناپايدار است )3

  .براي بعضي مقادير بهره پايدار است )4
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در صورتي كه پاسخ پله واحد يك سيستم حلقه بسته درجه دو با فيدبك واحد به صورت زير باشد، محل  - 4

 )70برق (ت است از،             اين سيستم عبار حلقه بازقطبهاي تابع تبديل 

1 (32.4,0 21 −== SS  

2 (jSjS 5.732.4,5.732.4 21 +−=−−=  

3 (64.8,0 21 −== SS  

4 (64.8,32.4 21 −=−= SS  

  

  
 

هاي آن كدام  منحني مكان هندسي ريشه. يك سيستم به صورت زير است حلقه بازتابع تبديل سيستم يك  - 5

 ).76مكانيك (است 
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كه به ازاي  kه مقدار بهر. دهد هاي يك سيستم كنترل حلقه بسته را نشان مي شكل زير مكان هندسي ريشه - 6

ره به ازاي اين به nωگردد و مقدار ξ=2/2آن سيستم حلقه بسته داراي قطبهايي با ضريب ميرايي 

 ).سيستم داراي قطب مزدوج در صفر است(كدام است 

  )78مكانيك (
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ي را طوري بدست آوريد كه به ازا Pو  Zرابطه بين . هاي سيستم مطابق شكل است مكان هندسي ريشه - 7

  .مثبت سيستم پايدار باقي بماند Kتمام 

 
 

سيستم را طوري بدست ) فركانس طبيعي( nωو kباشد در اين صورت، Z=5و  P=4، اگر 6در مساله  - 8

 .شود ξ=6.0آوريد كه ضريب استهلاك سيستم

  

 

 Kمقدار . دهد هاي معادله مشخصه يك سيستم حلقه بسته را نشان مي شكل زير مكان هندسي ريشه - 9

 41)د    34) ج    22)  ب    17)   الف    :بحراني را براي اين سيستم برابر است با

  

  
  



  

  

بديل به صورت زير باشد، قطبهاي تابع ت 2در صورتي كه پاسخ پله واحد يك سيستم حلقه بسته رسته  -10

 .حلقه باز آن را بدست آوريد

  
 

معادله مشخصه . هاي معادله مشخصه براي يك سيستم كنترلي به صورت زير است مكان هندسي ريشه -11

 )75مكانيك (  :مربوطه برابر است با

1 (0168
2 =+++ kss  

2 (0816
23 =+++ ksss  

3 (0644812
234 =++++ kssss  

4 (0816
234 =++++ kssss  

 

در صفحه مختلط است بطوري  2كدام ناحيه هاشور زده محل قرار گرفتن قطبهاي يك سيستم درجه  -12
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كوچكترين ضريب نحوه عملكرد را مشخص نماييد . خروجي سيستمي با ورودي پله به صورت زير است -13
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 .تابع تبديل حلقه باز سيستمي به صورت زير است -14
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فركانس نوسان در اين . شود ζ=3.0را طوري طراحي نماييد كه ضريب استهلاك سيستم   kاولا، كنترلر 

  صورت چقدر است؟

را به تابع تبديل حلقه باز اضافه كرده و سپس با استفاده از روش دوم زيگلر نيكولز،  s=−1ثانيا، قطب 

        .را براي سيستم جديد بدست آوريد kمقدار 

  

  

  

  وفق باشيدم              


