
 

 

 

 

 

 بخش حل دستی
 

 تابع تبدیل زیر را در نظر بگیرید : -1

 

𝐺(𝑠) =
1

𝑠(𝑠 + 1)(𝑠 + 2)
 

 

 معادلات حالت پیوسته تابع تبدیل فوق را به دست آورید.الف ( 

𝛿ب ( معادلات فضای گسسته را به ازای  = 𝛿و  0 =
𝑇

2
𝛿و   = 𝑇 .به دست آورید 

 ج ( معادل گسسته مرتبه صفر سیستم را به دست آورید.

 د ( آیا معادل گسسته مرتبه صفر با معادلات فضای گسسته بند )ب( مطابقت دارد ؟

 یت و نوع سیستم تغییر کرده است ؟ه ( آیا ماه

 طراحی کنید. 𝐷𝑒𝑎𝑑 𝐵𝑒𝑎𝑡های طراحی حالت جبران ساز و ( برای این سیستم با روش

 

 به دست آورید. 𝑍به صفحه  𝑆نگاشت ناحیه زیر را از صفحه  -2

−σ
2

< 𝑅𝑒{𝑠} < −σ
1
       

−𝑗𝑤2 < 𝐼𝑚{𝑠} < jw1  

 

 معادلات مشخصه زیر را در نظر بگیرید : -3

z4– 2.6 z3 + 2.31 z2 − 0.806 z + 0.088 =  ) الف 0

z4– 2.9 z3 + 2.04 z2– 0.5 z + 0.04 =  ) ب  0

 پایداری را بررسی کنید. Juryبا استفاده از روش  -الف

 و تبدیل به سیستم پیوسته پایداری را بررسی کنید. ) روش راث ( Tustinبا تبدیل  -ب
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 تابع تبدیل گسسته زیر را در نظر بگیرید : -4

𝐺(𝑧) =
𝐾(0.3679𝑧 + 0.2642)

(𝑧 − 1)(𝑧 − 0.3679)
 

 

 برای این تابع تبدیل یک فیدبک واحد منفی در نظر بگیرید.

𝐾  ثانیه سیستم حلقه بسته پایدار باشد. 1را چنان بیابید که با زمان نمونه برداری 

 

 فرض کنید در سیستم زیر داشته باشیم :         -5

𝐺(𝑠) =
𝑠 + 5

𝑠 + 3
 

 
𝜔0فرکانس  الف ( فاز سیستم در  =  قدر است ؟    2

𝑇ب ( با زمان نمونه برداری  = های زیر به دست آورید و در هر بخش فاز را به ثانیه معادل گسسته را با روش 0.5

 به دست آورده و با قسمت )الف( مقایسه کنید. 𝑧0 = 𝑒𝑗𝜔0𝑇ازای  

 روش نگهدارنده مرتبه صفر 

   روشFD 

  روشBD 

  روشTustin 

  روشTustin با جبران اعوجاج در فرکانس 𝜔0 = 2   

 

𝐺(𝑠) سیستم      -6 =
𝑠+1

(𝑠+3)(𝑠+4)
𝑇 را با   = 𝐺(𝑠) و سیستم  𝐹𝐷، روش 2 =

𝑠+2

𝑠−3
𝑇را با    = و   2

 گسسته کنید. 𝐵𝐷روش 

 گیرید ؟ای میدر دو بخش چه نتیجه با مقایسه سیستم پیوسته با گسسته

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 بخش شبیه سازی
 

 شبیه سازی( را در نظر بگیرید. 4در تمرین قبل )سوال سیستم معرفی شده  -1

𝛿الف( معادلات فضای حالت آن را به ازای  = 𝑇 .بیابید 

طراحی کرده و خطای حالت ماندگار سیستم   Dead Beatب ( در صورت امکان  برای آن کنترل کننده 

 به ورودی پله و شیب را با شبیه سازی به دست آورید.

 چیست و این روش سعی در پیاده کردن چه روشی برای کنترل دارد ؟ Dead Beatر گج( منطق کنترل

د ( مزیت و عیب این روش چیست ؟ ) برای جواب به این سوال به شبیه سازی خود رجوع کرده و پاسخ 

 خود را با شبیه سازی توجیه کنید.(

 

 های تند و کند به صورت زیر باشد :دارای دینامیک Gفرض کنید سیستم  -2

    𝐺(𝑠) =
1

(𝑠+1)(𝑠+2)(𝑠+20)
 

 های با روشFD  ،BD  ،Tustin  و Tustin با زمان نمونه سیستم را ،  با جبران اعوجاج در فرکانس

 گذارد؟ها میها چه تاثیری بر محل قطبها را بیابید. این روشگسسته کرده و قطببرداری مناسب 

  به دست آورید. در صورتی که زمان نمونه در قسمت قبل ها را محل قطب دیگرزمان نمونه برداری  2به ازای

ها چه برداری مناسب به مقدار قابل توجهی بزرگ یا کوچک شود محل قطببرداری نسبت به زمان نمونه

 کند ؟تغییری می

 

 

 

 

  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ها به موارد زیر توجه شود:در حل تمرین 

 

  ای تعلق نخواهد گرفت.نمرهسازی( های شبیهها و فایلمشابه )شامل گزارش هایحلبه 

 ق خواهد گرفت.علی تمرین تدرصد کل نمره01های بدون گزارش به کد 

 ها را به صورت توضیحات مربوط به شبیه سازی و همچنین حل تحلیلی تمرینPDF  کنید)در صورت حل

های شبیه سازی را  m-fileو  PDFتبدیل کنید( سپس فایل  PDFنویس آن را اسکن کنید و به فرمت دست

 با نام و شماره دانشجویی خودتان به آدرس درس ، ایمیل بزنید. zipدر قالب یک فایل 

Dig.kntu@gmail.com  
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