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  باشد. ها نمینیازي به تحویل دادن جواب این تمرین

	سوال شماره یک پاسخ  	

ا براي این منظور بایستی تابع تبدیل سیستم کنترلی را پید خواهیم پاسخ حالت پایدار را در صورت وجود بیابیم.به کمک قضیّه مقدار نهایی می
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قبل از آن توجّه شود که اگر مخرج تابع تبدیل داراي قطب موهومی استفاده کنیم.  (�)��

��محض باشد ( =   ز قضیّه مقدار نهایی استفاده کرد. توان ا), نمی���
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   :آیدبه دست میسیستم  )هاي(تابع تبدیل بین ورودي و خروجی، پس از انجام محاسبات لازم
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   توانیم بنویسیم:نداریم), میکه شرط لازم براي استفاده از قضیه مقدار نهایی برقرار است (قطب موهومی محض و در نتیجه با توجّه به این
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  وال شماره دو پاسخ س

   :کنیمارتفاع مخازن را پیدا میگانه, با استفاده از قانون پایستگی جرم, معادله دیفرانسیل حاکم بر هاي پنجابتدا براي هر کدام از ظرف
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م, ایحال که فرم فضاي حالت را براي این سیستم پیدا کرده است. 5شود رسته معادلات دیفرانسیل سیستم برابر طور که ملاحظه میهمان

   توانیم تابع تبدیل آن را بیابیم:می
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دانیم وجود دارند, با سیستم که میاست و این یعنی دو تا از مودهاي  3این سیستم برابر با رسته تابع تبدیل شود, طور که ملاحظه میهمان

  : به صورت زیر استمود پنهان  2این سیستم داراي  و در نتیجه )Zero-Pole Cancellationاند (سازي شدهصفرهاي صورت تابع تبدیل ساده
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