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  باشد. ها نمینیازي به تحویل دادن جواب این تمرین

	سوال شماره یک پاسخ  	

  الف: پاسخ 

   کنیم:از فرمول زیر استفاده میبراي یافتن پاسخ سیستم 
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   که شرایط اوّلیه سیستم برابر صفر است, در نتیجه داریم:با توجّه به این
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   سازي رابطه بالا داریم:و پس از ساده 
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ریس ه ماتاست ک الا نیازمحاسبات ب امّا براي تکمیلصیّت تابع ضربه استفاده شده است. توجّه شود که براي انجام محاسبات بالا از خا نکته:

  انتقال حالت سیستم را بیابیم. 

  شوند: سیستم محاسبه میماتریس انتقال حالت هاي درایه ؛در ادامه
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   و در نتیجه خواهیم داشت:
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  پاسخ ب: 

   شود:از فرمول زیر محاسبه می, براي حالت بدون ورودي, شرط اوّلیه پاسخ به
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   اي که براي سیستم بدون ورودي, با پاسخ قسمت (الف) برابر باشد, داریم:براي یافتن شرایط اوّلیه
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  سوال شماره دو پاسخ 

  : الفپاسخ 

   با نوشتن رابطه پایستگی جرم براي مخزن مذکور داریم:
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(�)� گیري (سنسور) است درنتیجه در مدار فیدبک بایستی یک تابع تبدیل برابر باجایی که سیستم داراي تاخیر سیستم اندازهاز آن = e��� 

   و داریم: قرار دهیم

  

   .1-2شکل 

  : باسخ پ

   به صورت زیر پیدا کرد:توان نیز میرا  مدار بسته تابع تبدیل بین ورودي و خروجی سیستم
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   سوال شماره سهپاسخ 

   کنیم:تابع تبدیل مدار بسته سیستم را پیدا می
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  سازي رابطه فوق داریم: که پس از ساده
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:����� �����: شود, مودهاي پنهان سیستم برابر اند باملاحظه میطور که همان {��, ���} .  


