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  سوال شماره یک 

متغیر با زمان به صورت ت فضاي حالت یک سیستم دینامیکی معادلا
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  هاي سیستم به صورت زیر بوده: فرض کنید ماتریس الف:
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tو زمان اولیه  1 شرایط اولیه به صورت  چنین اگرباشد. همیه نثا 
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  خروجی سیستم را محاسبه نمایید؟  پاسخ :ب

  سوال شماره دو 

x(t)معادلات فضاي حالت براي یک سیستم دینامیکی نامتغیر با زمان به صورت  Ax(t) ماتریس حالت  است. چهارA  مختلف به صورت

  هاي مسئله را برآورده کنید. ها، خواستهزیر در نظر بگیرید و براي هر کدام از آن
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  محاسبه کنید؟  Aرا براي ماتریس حالت ها با آنو بردارهاي ویژه متناظر ه ژمقادیر وی :الف
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  ) نظر بگیرید نمودار درمسیر حرکت براي هر  4حداقل (دهید؟ 

  ، لطفاً پرینت گرفته و به انتهاي قسمت قبل ضمیمه کنید. MATLABافزار قسمت دوم: کدنویسی در نرم

   اولسوال 

متغیر با زمان به صورت ت فضاي حالت یک سیستم دینامیکی معادلا
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  هاي سیستم به صورت زیر بوده: فرض کنید ماتریس
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tو زمان اولیه  1 شرایط اولیه به صورت  چنین اگرباشد. همیه نثا 
T

tx(t ) x  1
   بوده و ورودي به سیستم از نوع پله واحد

بردار حالت پاسخ باشد،  
T

x(t) x (t) x (t) 1 ftتا زمان  را خروجیو  2  و سپس ترسیم  محاسبه MATLABافزار به کمک نرمثانیه  6

  ) ... دلخواه استاولر یا کوتا یا -بشفورث یا رانج-انتخاب روش حل عددي آدامز(کنید؟ 

   دومسوال 

x(t)سیستم مسیر حرکت  بنویسید که MATLABافزار یک کد در نرم Ax(t)  هر مسیر د؟ م کنزیر ترسی ماتریس حالت چهاررا به ازاء

  نمودار جداگانه ترسیم کنید. را در یک  حرکت
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قبل جلسه امتحان میان ترم درس لطفاً تمرین ها را تا .  است روز  12 ،4  مهلت تحویل تمرین سري  -1    
جنب اداره آموزش   26  تحویل بدهید یا در باکس شماره آبان ماه  25  شنبه  5  روز    1  کنترل پیشرفته

.  دانشکده مکانیک بیندازید
.  در صورتی که نیاز به راهنمایی براي حل هر کدام از سوال ها دارید، می توانید به اینجانب مراجعه کنید -2   
.تمرین هاي دانشجویان مشابه هم نباشد.  حل کنیدانفرادي لطفاً تمرین ها را به صورت  -3   
hrahmanei@mail.kntu.ac.ir:  1 ایمیل درس کنترل پیشرفته -4   

wp.kntu.ac.ir/hrahmanei/teach_assist.html:  1 سایت درس کنترل پیشرفته -5   

.موفق باشید                                                                                                                   

  


