
 بسمه تعالي

 62/01/01     آزمون پايان نيمسال كنترل ديجيتال و غير خطي

 

در شكل زير مدل ساده شدة يك موتور جريان مستقيم كه ولتاژ آن از يكك سيسكتم ديجيتكالي     (1

فرمان ميگيرد، نشان داده شده است. براي سادگي ديناميك قسمت الكتريكي صرف نظر شده اسكت.  

بترتيب عبارتند از: ولتاژ دو سر سيم پيچي آرميچكر، گشكتاور     ea(t) , ω(t) , T(t) , va(t)متغيرهاي 

 توليدي توسط موتور، سرعت زاويه اي محور موتور و ولتاژ القايي روي سيم پيچي آرميچر.

معادل گسستة اين سيستم را بدست آورده و رسم كنيد بگونه اي كه حلقة موجود و تمكامي اجكياي   

  ea[n] ,ω[n] ,T[n] ,va[n]د در معادلي كه ارائه ميكنيكد تمكامي متغيرهكاي    آن ديده شوند. يعني باي

 بگيريد. T = 0.5 Ln(2)موجود باشند. فاصلة نمونه ها را 

 

 

 

 

 

 

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

ي ورودي مرجع پله، ارائه كنيد و تابع تبكديل  را براي رسيدن به حداقل زمان نشست برا H(z) -الف

  y[n]بدست آوريد.   uو از ورودي مرجع به ورودي سيستم اصلي   yبه خروجي  rاز ورودي مرجع 

را براي ورودي مرجع پلة واحد بدست آورده و روي يك شكل رسم كنيد. همكة كارهكاي     u[n]و 

 انجام دهيد. Tبالا را بر حسب 

برابر ورودي گكردد.   1.5، براي ورودي پله،  uعيين كنيد كه حداكثر مقدار را طوري ت Tحال  -ب

حال براي بدست آوردن رفتار سيستم طراحي شده در فواصل نمونه ها، در دو زمان ديگر بين نمونكه  

را روي همان شكل قبلكي رسكم كنيكد.      y(t)ها نيي خروجي را بدست آورده و سپس بطور تقريبي 

 گيريد.(ب 3را  m)راهنمايي: 
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را طوري تعيين كنيد كه امكان بوجكود   k -الفف در حلقة كنترلي زير ورودي مرجع صفر است.  (3

فركانس نوسان را  -. جباشد 1را طوري تعيين كنيد كه دامنة نوسان  k -بآمدن سيكل حدي باشد. 

و يا ناپايداري اين سيكل حدي را بكمكك مككان   پايداري  -دبستگي دارد؟  kبدست آوريد. آيا به 

 هندسي يا نايكويست تعيين كنيد.

 

 

 

 سيستم حاكم بر سرعت متحركي بصورت زير است: (4

 

، آيا ميتوان به روش خطي سازي در نقطة )يا نقاط( تعادل، در مورد پايداري و يكا   u=0براي  -الف

 وت نمود؟ در صورت پايداري، مجانبي و فراگير بودن را روشن كنيد.ناپايداري آنها قضا

، آيا ميتوان به روش خطي سازي در نقطة )يا نقاط( تعادل، در مورد پايكداري و يكا    u=1براي  -ب

 ناپايداري آنها قضاوت نمود؟ در صورت پايداري، مجانبي و فراگير بودن را روشن كنيد.

ايداري حالت الف در نقطة )يا نقاط( تعادل را ثابكت كنيكد و سكپس    با تابع لياپانوف مناسب، پ –ج 

 مجانبي و فراگير بودن را با دليل روشن كنيد.

 u=0در ادامه سيستم زير را كه مكان متحرك را نيي به ميان آورده، در نظر بگيريكد و در حاليككه    

 ميگيريد، به سؤالات زير پاسخ دهيد.

 

 آنها را مشخص كنيد. x-vيين كرده و در صفحة نقاط تعادل را تع –د 

 x-vرا بدست آورده و با حل آن، معادلة مسيرهاي حالت را در صكفحة   dv/dxمعادلة ديفرانسيل  –ر 

بدست آوريد و تعدادي از آنها را رسم كنيد. با توجه به تعريف، در مورد پايداري و ناپايداري آنهكا  

 قضاوت كنيد.

 

 

 

 هكنندگاننگهدارتانجبرانكنندةخطاهايتوب

k 

(s+10)
3 

uvv  3
u

uvv  3
u  

s

1v x

v


