
 بسمه تعالي

 9/4/18     آزمون پايان نيمسال كنترل ديجيتال و غيرخطي

)1(بصورت  PIبراي يك سيستم نوع صفر، يك كنترل كنندة  (1 1
sTi

k   .در نظر گرفته شده است

 تقريب ديجيتالي اين كنترل كننده را به روشهاي زير بدست آوريد: -الف

تبديل دو خطي باا   -  تبديل دو خطي - فاضلي معكوستبديل ت - تبديل تفاضلي مستقيم -

پيش تاب فركانسي بگونه اي كه پاسخ فركانسي ديجيتالي و پيوسته در فركانس 
iT

 مساوي شوند. 1

 خطاي ماندگار به ورودي شيب با بكارگيري كداميك از  تقريبهاي فوق، كمتر خواهد بود. -ب

isبا فرض  -ج TT
4
1      صفر هر يك از تقريبهاي فوق را بدست آورده و سپس انادازه و فااز هار

يك را در فركانس 
iT

بدست آورده و با اندازه و فاز كنترل كننادة پيوساته در هماين فركاانس،      2

 ؟مقايسه نماييد و با تكيه به اين مقايسه بگوييد كداميك از تقريبها را بهتر ميدانيد

 

 مسئلة طراحي كنترل فيدبك دار سادة زير را در نظر بگيريد. (2

، ارائاه كنياد و تاابع    شفب  را براي رسيدن به حداقل زمان نشست براي ورودي مرجع  H(z) -الفف 

بدست آوريد.   uو از ورودي مرجع به ورودي سيستم اصلي   yبه خروجي  rتبديل از ورودي مرجع 

y[n]   وu[n]   بدست آورده و روي يك شكل رسام كنياد. هماة     پلة واحدمرجع را براي ورودي

3كارهاي بالا را بر حسب 
1sT .انجام دهيد 

با استفاده از فن مكان هندسي ريشه ها، با رسم شكل مناسب دقيقاً توضيح دهيد كه اين كنتارل   -ب

 كننده، چگونه عمل كرده است.

، قطب  3–شده در شكل، تقريبي بوده و به غير از يك قطب در واقعيت اين است كه مدل داده  -ج

نيز وجود داشته است. حال با توجه به اين حقيقت، بوسيلة فن مكان هندسي ريشاه    30–ديگري در 

، قطبهاي حلقه بسته را واقعاً كجاا بارده   الفف ها، تعيين كنيد كه همان كنترل كنندة طراحي شده در 

 است؟

 

 

 

 

 

 

A/D D/A 3 

s+3 
r(t) u(t) y(t)H(z) 

T



معادلات سرعتهاي زاويه اي جسمي كه برآيند گشاتاورهاي وارده باه آن صافر اسات، حاول       (3

 محورهاي اصلي اش، بصورت زير است:
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 تمامي نقاط تعادل ممكن اين سيستم را تعيين كنيد و در فضاي حالت سه بعدي نمايش دهيد. -الف

)0,,0(نشان دهيد تعادلهاي  به روش خطي سازي لياپانوف، -ب 0y .ناپايدارند 

),0,0(ميخواهيم به روش تابع لياپانوف نشان دهيم كه تعادلهاي  -ج 0x   پايدارند. اين را بكمك تاابع

 پيشنهادي زير دقيقاً استدلال كنيد و سپس بگوييد آيا اين پايداري مجانبي است؟
22

0

22222 )](2[),,( xxbcabzacybzcyzyxW  
 

حداقل چقادر باياد    mبگوييد شيب  -الفسيستم حلقه بسته و داده هاي زير را در نظر بگيريد.  (4

فركانس و دامنة سيكلهاي حدي  4mبا فرض  -بباشد تا امكان ايجاد سيكل حدي بوجود آيد؟ 

در ياك   -دي هر يك را با اساتدلال تعياين كنياد.    پايداري و ناپايدار -جممكنه را بدست آوريد. 

شكل كيفي مناسب و با در نظر گرفتن فقط دو متغير حالت، هر يك از سيكلهاي حادي را نماايش   

 داده و مسيرهاي حالت را حول آنها بطور كيفي حدس بزنيد.
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