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uxxبا توجه به سيستم داده شده ‐۱ ⎥
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 را طوري بيابيد که قطب ها در k مقدار 

 . واقع شوند‐۲ و ‐۱
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پايداري   خروجي محدود و همچنين‐ براي سيستم با معادلات زير پايداري ورودي محدود‐۲

 حالت صفر را تعيين کنيد؟
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 برابر يک است و مقدار ويژه يک دارد لذا پايدار حالت صفر نيست اما تايع انتقال   Aماتريس 

5.05.00*)1(5.0)( 1 =+−= −ssgداراي هيچ قطبي نيست  پس چايدار ورودي خروجي است . 

∑با توجه به سيستم با فيدبک مثبت با پاسخ ضربه ‐۳
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 . در باره پايداري ورودي خروجي بحث کنيدaمنفي بودن گين 
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    بنابراين سيستم پايدار ورودي خروجي است 

 1paاگر و تنها اگر 
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  را براي پايدار ماندن سيستم بيابيدk1,k2 تغييرات ‐۴
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 معادله مشخصه چنين است
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 آرايه روث چنين است
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044 معادله كمكي k=30براي  2 =+nsيا  jsn بنابر اين، . خواهد بود=±

2−= nss كه js ±−=  .هد را بدست مي د2

............................................................................................................................................ 

 . باشدa=-1 حداکثر مقدار گین را بیابید به نحوی که قطبها سمت چپ محور ‐۵
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 . است۴۸حداکثر مقدار 
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.سيستم کنترل با فيدبک واحد با تابع انتقال حلقه باز ‐۶
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 درصد فراجهش و زمان قرار براي ورودي پله را بيابيد) الف 

  ثانيه است۱ زمان قرار کمتر از kبراي چه بازه از تغييرات )ب

 

 تابع تبديل حلقه بسته چنين است)  الف
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 نسبت ميرايي چنين است
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knو بسامد طبيعي،  =ωبنابراين، درصد فراجهش چنين حساب مي شود  
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 . ثانيه خواهد بود۱، زمان فرونشيني كمتر از k>32براي  ) ب
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. سيستم با فيدبک واحد را در نظر بگيريد‐۷
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 ξ=707.0 را محاسبه کنيد وقتيمقدار گين) الف

 .مقدار گين را محاسبه کنيد وقتي سيستم حلقه بسته دو ريشه روي محور موهومي داشته باشد) ب

 معادله مشخصه سيستم حلقه بسته چنين است)  الف

02)1(

0
)1(
)2(1)(1

2 =+−+

=
−
+

+=+

ksks
ss
sksGH

 

kوkرابطه هاي  nد 212 =−= ωξω 707.0داريم كه در آن، را=ξ .پس 
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 با اين حال، براي پايداري سيستم k=0.17 و k=5.83 خواهيم داشت  kبا حل آن بر حسب 

 . را بر مي گزينيم k=5.83 بنابر اين K>1نياز داريم كه 

 
 
 


