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 ر تحويل داده شودرد مقعبراي مو 9 و 6، 4 ،1تمرين هاي شماره 

 . هاي غيرخطي زير را بدست آوريدتابع توصيفي المان. الف -1
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  . زير را بدست آوريد تابع توصيفي المان ،با استفاده از نتايج بدست آمده. ب
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  .ك در نظر گرفته و تابع توصيفي را براي آنها رسم كنيدها را همگي يپارامترهاي المان. ج
د را بدسـت آورده و رسـم   نهاي بالا بهره مانبا استفاده از تعريف بهره مانند كه در كلاس درس ذكر شد براي تمامي المان. د

  .كنيد، نتايج را با بند ج مقايسه كنيد
 

هاي حدي ممكن را ارائه كرده و در مشخصات سيكل. است داده شدهنيز  ሻݏሺܩ ي زير نمايش قطبيدر مدل حلقه بسته -2
   .مورد پايداري و ناپايداري آنها استدلال كنيد
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 . در حلقة كنترلي زير ورودي مرجع صفر است -3

  . را طوري تعيين كنيد كه امكان بوجود آمدن سيكل حدي باشد k -الف

نام او اب  

  اصول كنترل غيرخطي
  

  چهارمسري  مرينت
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  .باشد 1را طوري تعيين كنيد كه دامنة نوسان  k -ب
  بستگي دارد؟  kآيا به . فركانس نوسان را بدست آوريد -ج 
  .پايداري و يا ناپايداري اين سيكل حدي را بكمك مكان هندسي يا نايكويست تعيين كنيد -د
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حداقل چقدر بايد باشد تا امكان ايجاد سيكل  mبگوييد شيب  -الف. يريدسيستم حلقه بسته و داده هاي زير را در نظر بگ -4
پايـداري و ناپايـداري    -ج. فركانس و دامنة سيكلهاي حدي ممكنه را بدست آوريد m=4با فرض  -بحدي بوجود آيد؟ 

در يك شكل كيفي مناسب و با در نظر گـرفتن فقـط دو متغيـر حالـت، هـر يـك از        -د. هر يك را با استدلال تعيين كنيد
  .سيكلهاي حدي را نمايش داده و مسيرهاي حالت را حول آنها بطور كيفي حدس بزنيد
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هنگاميكه ) دار خواهد بود؟ ببا توجه به معيار دايره، استدلال كنيد كه تحت چه شرايطي سامانة بازخوردارِ زير پاي) الف -5
  .پايداري داريم اين پايداري آيا مجانبي، نمايي و يا فراگير است؟ استدلال كنيد
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ارائه دهيد كه در صورت تحققِ آن،  2δو  m  ،1δرابطه اي بين ) الف. الگوي حلقه بسته و داده هاي زير را در نظر بگيريد -6
18.2استدلال كنيد كه رابطة تقريبيِ ) سيكلِ حدي بوجود مي آيد؟ ب

1
2

12 >−
δ
δδm  نيز قابل استفاده است و با الهام از

 Matlabآورديد، بوسيلة  همين روشِ تقريبي، منحنيِ تقريبيِ تابع توصيفيِ عنصر غيرخطي را رسم و با آنچه در الف بدست
بايد برقرار ) تقريبي(تحت شرط بالا، بگوييد از وجود چند سيكل حدي مطمئن خواهيد بود و چه شرطي) ج. مقايسه كنيد

تحت شرايطي كه بيشترين تعداد سيكل حديِ ممكن بوجود مي آيد، در مورد فركانس، ) د. باشد تا تعداد آنها بيشتر گردد
) ه. براي دامنه، از همان روشِ تقريبيِ در ب الهام شده، استفاده كنيد. هر يك، اظهار نظر فرماييد) ريبيتق(پايداري و دامنة

هاي  رسم نماييد و در هر يك از سيكل) صفحة خروجي و سرعتش(شكلي كيفي از تصويرِ مسيرِ حالت در صفحة فازِ خروجي
 كنيد وروديِ مرجع را يك موج مربعي با دورة باندازة كافي فرض) ي. حدي دامنة ورودي به الگويِ خطي را نيز حدس بزنيد
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ايد، تحليل كنيد  با توجه به آنچه در بندهاي بالا دربارة رفتار دريافته. بزرگ گرفته باشيم كه مثلاً پاسخ پله را بررسي كنيم
  ها رفتار چگونه تغيير خواهد نمود؟ كه با افزايش دامنة پله
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 آيا پاسخ به فركانس وابسته است؟. تابع توصيفي سيستم زير را بدست آوريد -7

ሶݔ ൌ ଷݔ ൅  ݑ
 

 .تواند نوسان كند؟ دامنه و فركانس نوسان را بدست آوريدآيا سيستم زير مي -8
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 :معادله واندرپل به صورت زير است -9

ሷݔ ൅ ଶݔሺߙ െ 1ሻݔሶ ൅ ݔ ൌ 0 
  .تواند نوسان كند؟ دامنه و فركانس نوسان را تعيين كنيدآيا اين سيستم مياگر الفا يك ثابت مثبت باشد، 

  

Nyquist Diagram
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System: sys
Real: -2.18
Imag: -0.000472
Frequency (rad/sec): 5.42

System: sys
Real: -0.312

Imag: 0.000965
Frequency (rad/sec): 11.8


