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  ) غیرخطیّارتعاشی مسیر حرکت یک سیستم مکانیکی ( سوال شماره یک

�یک سیستم مکانیکی ارتعاشی متشکّل از یک جسم به جرم  = ��، دو فنر با ثوابت واحد 1 = ��و  10 = واحد و دو دمپر ویسکوز  20

��با ثوابت میرایی  = ��و  10√ = ��در نظر بگیرید. ابتدا جسم را به اندازه ) 1-1را مطابق شکل (واحد  20√ = واحد به سمت  0.5

�∆2شود. (غیرخطّی سیستم شروع میمیراي ویسکوز کنیم و حرکت نوسانی راست منتقل می = 3∆� = �� (  
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  سیستم دینامیکی غیرخطّی ارتعاشی.  .1-1شکل 

  ؟ فاز رسم کنید-معادلات دیفرانسیل حاکم بر حرکت جسم را در هر مقطع از حرکت به دست آورده و مسیرهاي حرکت سیستم را در صفحه الف:

  نوسانات سیستم مطلوب است؟  )period( فاز تحلیل کنید؟ پریود-پایداري سیستم را با توجّه به رفتار مسیرهاي حرکت سیستم در صفحه :ب

  

  ) تابع توصیفی براي المان غیرخطّی(سوال شماره دو 

 برقرار) در نظر بگیرید که در آن ملزومات مورد نیاز براي وجود تابع توصیفی 1-2اي یک سیستم کنترلی غیرخطیّ را مطابق شکل (دیاگرام جعبه

  . است
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  . غیرخطّی کنترلسیستم اي دیاگرام جعبه .1-2شکل 

  مطلوبست محاسبه تابع توصیفی براي المان غیرخطّی؟ 

  

  ) فاز-مسیر حرکت سیستم کنترل غیرخطّی در صفحه( سوال شماره سه

   دهد.نشان می ژیروسکوپ توسّط یک) rate feedback( PDمدار کنترلی یک ماهواره را با کنترلر ) 1-3شکل (

�که  با فرض این الف: >   فاز ترسیم کنید؟ -) را در صفحه1-3سیستم شکل ( )trajectory( باشد، مسیرهاي حرکت 0

�که  با فرض این :ب <    فاز ترسیم کنید؟-) را در صفحه1-3سیستم شکل () trajectory(باشد، مسیرهاي حرکت  0



�که  با فرض این :پ =   فاز ترسیم کنید؟ -) را در صفحه1-3سیستم شکل () trajectory(باشد، مسیرهاي حرکت  0

فاز، راجع به نوع پایداري سیستم -) فوق، با توجّه به رفتار مسیرهاي حرکت سیستم در صفحهپ) و (ب)، (الفهاي (براي هر کدام از قسمت :ت

  بحث کنید؟ 

  

  . غیرخطّی اي یک سیستم کنترلردیاگرام جعبه .1-3شکل 

 

  ) غیرخطّیبراي یک سیستم مسیر حرکت ( سوال شماره چهار

و کنترلر از نوع سیستم بوده  Gainبهره یا  � است و �گیرنده با تاخیر خالص سیستم اصلی یک انتگرال ،)1-4شکل (در سیستم فیدبک 

Bang-Bang  .است  

  

  . غیرخطّی یک سیستم کنترل ايدیاگرام جعبه .1-4شکل 

  بر حسب پارامترهاي سیستم محاسبه کنید؟ را به صورت پارامتري  (�)�پاسخ زمانی  الف:

فاز به صورت رسم -مسیر حرکت را در صفحه :ب
�

��
   ترسیم کنید؟ (�)�بر حسب  (�)�

 

.  است یک هفته ،2مهلت تحویل تمرین سري        
.  جنب اداره آموزش دانشکده مکانیک بیندازید  26لطفاً پاسخ تمرین ها را در باکس شماره         

.  در صورتی که نیاز به راهنمایی براي حل هر کدام از سوال ها دارید، می توانید به اینجانب مراجعه کنید      
آزمایشگاه کنترل و رباتیک  - رو به روي کتابخانه  –طبقه اوّل  –دانشکده مهندسی مکانیک         

 Telegram_id:  @Hamid_rahmanei20.  قبلاً هماهنگ کنید        

. تمرین هاي دانشجویان مشابه هم نباشد.  حل کنیدانفرادي لطفاً تمرین ها را به صورت       
hamid.rahmanei20@gmail.com:  ایمیل درس کنترل غیرخطیّ      

. موفق باشید                                                                                                                   
  


