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 ۱مساله شماره پاسخ 

  رابطه تعادل حرارتی را به صورت زیرمذکور, سیستم حرارتی براي 

  بریم:به کار می 
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  دهی به پارامترهاي مسئله داریم:پس از مقدار
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  هاي مخرج تابع تبدیل سیستم مدار بسته بوده و داریم:سیستم همان ریشههاي این قطبد) 
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مودهاي سیستم برابر با: 
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نسبت به حالت مدار باز از محور موهومی دورتر شده (به سمت چپ) و این یعنی مودهاي سیستم مدار بسته نسبت به 



دهاي تري هستند و در نتیجه پاسخ سیستم در حالت مدار بسته که ترکیب خطّی همین موحالت مدار باز مودهاي سریع

  تري نسبت به حالت مدار باز خواهد داشت.سیستم مدار بسته است, پاسخ سریع

  

 ۲مساله شماره پاسخ 

براي ماتریس 
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  داریم: 

  آیند:مقادیر ویژه از حل معادله زیر به دست می )الف
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مودهاي سیستم برابر 
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  هستند. 

  براي محاسبه هر برُدار ویژه متناظر با هر مقدار ویژه داریم:
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  ترسیم مسیر حرکت سیستم به صورت زیر خواهد بود: )ب
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  آیند:) مقادیر ویژه از حل معادله زیر به دست میالف
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مودهاي سیستم برابر 
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  براي محاسبه هر برُدار ویژه متناظر با هر مقدار ویژه داریم:
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  ب) ترسیم مسیر حرکت سیستم به صورت زیر خواهد بود:
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  ب) ترسیم مسیر حرکت سیستم به صورت زیر خواهد بود:

  
  

 ۳مساله شماره پاسخ 

  

  پاسخ ,در نظر بگیریم مذکوراگر سیستمی معادل با سیستم 

  به صورت:سیستم معادل 
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  توان در نظر گرفت.گردد, سیستم جدید با مشخّصات مذکور را نمیطور که به وضوح ملاحظه می همان
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   اگر جمله سوم بسط را محاسبه کنیم داریم:
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   ولی اگر به جاي ماتریس, اسکالر داشته باشیم این رابطه صحیح خواهد بود.

  

 ۴مساله شماره پاسخ 

  روابط سیستم مقابلدو بلوك براي 

  میدان لاپلاس را به صورت زیر
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   کنیم و داریم:سیستم پیوسته محاسبه میابتدا ماتریس انتقال حالت را براي ب)
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 ۵مساله شماره پاسخ 
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