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	a) بلوك دياگرام مربوط به سيستم كنترل سطح مايع بصورت زير مي باشد.
[image: image86.wmf]
شکل 1

b) در سيستم انساني چشم، مغز و بازو بترتيب نقش حس كننده، كنترل كننده و شير نيوماتيكي را به عهده دارند.
شكل زير نمودار بلوكي مربوط به اين سيستم را نمايش مي دهد.
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شکل 2
2- با بردن نقطه جمع حلقه فيدبك منفي شامل 
[image: image3.wmf]2

H

به بيرون حلقه فيدبك مثبت شامل 
[image: image4.wmf]1

H

، شكل 3 را بدست مي آوريم. با حذف حلقه فيدبك مثبت به شكل 4 مي رسيم. حذف حلقة شامل 
[image: image5.wmf]1
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به شكل 5 منجر مي شود. سر انجام با حذف حلقه فيدبك به شكل 6 مي رسيم.
[image: image6.jpg]



شکل 3
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شکل 4
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شکل 5
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شکل 6
a) با توجه به شكل معادله سيستم عبارت است از:
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b) با توجه به متغييرهاي حالت تعريف شده داريم:
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معادله خروجي عبارت است از:


[image: image12.wmf]1

x

y

=


با استفاده از نماد ماتريسي داريم:
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c) شكل 7 نمودار بلوكي سيستم را نشان مي دهد. توجه كنيد كه متغيير حالت خروجي هاي انتگرالگيرها هستند.
[image: image14.jpg]u





شکل 7

d) با توجه به رابطه 
[image: image15.wmf]D
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 داريم:
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4. پاسخ چنين بدست مي آيد:
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5. فرض كنيد توپ ابتدا راس ساعت ../5 بعد از ظهر شليك شود . يك سيستم پسخوران مثبت داريم. عقب ماندگي زماني روزانه را با  
[image: image20.wmf]D

و خطاي كل را با 
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نشان مي دهيم. آنگاه رابطه هاي زير برقرارند:             
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	1. بخش اول را مي توان براحتي محاسبه نمود. ولي براي بخش دوم داريم:
b)
[image: image63.wmf]
2. ماتريس گذار حالت 
[image: image23.wmf])

(

t

j

 عبارتست از:
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داريم:


[image: image25.wmf]ú

û

ù

ê

ë

é

+

-

=

-

3

2

1

s

s

A

sI


وارون 
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 عبارت است از
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چون 
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 وارون ماتريس گذار حالت را بصورت زير مي يابيم:
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3. براي اين سيستم ماتريس گذار حالت را در سوال قبل بدست آورديم. پاسخ پله واحد بصورت زير به دست مي آيد.
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ú

û

ù

ê

ê

ë

é

-

+

-

+

ú

û

ù

ê

ë

é

ú

û

ù

ê

ë

é

+

-

+

-

-

-

=

ú

û

ù

ê

ë

é

-

-

-

-

-

-

-

-

-

-

-

-

t

t

t

t

t

t

t

t

t

t

t

t

e

e

e

e

x

x

e

e

e

e

e

e

e

e

t

x

t

x

2

2

2

1

2

2

2

2

2

1

2

1

2

1

)

0

(

)

0

(

2

2

2

2

)

(

)

(


اگر حالت اوليه صفر باشد، يعني 
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به شكل زير ساده مي شود.
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4. ماتريس گذار حالت براي اين سيستم بصورت زير بدست مي آيد:
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داريم:


[image: image36.wmf]ú

û

ù

ê

ë

é

+

-

-

=

-

-

-

-

)

5

.

0

sin

5

.

0

(cos

5

.

0

sin

2

5

.

0

sin

)

5

.

0

sin

5

.

0

(cos

)

(

5

.

0

5

.

0

5

.

0

5

.

0

t

t

e

t

e

t

e

t

t

e

t

t

t

t

t

j


چون 
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پس خروجي y(t) را مي توان به شكل زير يافت.
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5. كنترل پذيري و مشاهده پذيري را براي سيستمهاي زير بررسي مي نمائيم:
a) كنترل پذير كامل حالت نيست

b) كنترل پذير كامل حالت و مشاهده پذير كامل
c) كنترل پذير كامل حالت
d) كنترل پذير كامل حالت
e) كاملاً مشاهده پذير
f) كنترل پذير كامل حالت نيست.
6. ابتدا كنترل پذيري اين سيستم را بررسي مي كنيم:
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مي بينيم كه 
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. پس رتبه ماتريس برابر 3 است. سيستم كنترل پذير كامل حالت و جايدهي دلخواه قطبها امكانپذير است.

معادله مشخصه سيستم عبارت است از:
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يعني 
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. معادله مشخصه مطلوب عبارت است از:
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پس 
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. در نتيجه داريم:
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براي اين سيستم T=I زيرا معادلات حالت به شكل متعارف كنترل پذير هستند. بنابر اين داريم.
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7. معادلات فضاي حالت سيستم عبارت اند از:
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[image: image50.wmf]
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	1.
in system that shown in fig.1, find K & T that:

P.O. for unit input = 0.25
 and 
pick time = 2 sec.

(Assume that J = 1 kg-m2)


[image: image51.png]R
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Fig.1

2. Block diagram for a control system shown in fig.2. Steady state error to ramp input for this system is
[image: image52.wmf]n

w
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. If input passes in PD filter (Fig.3), find K for suitable steady state error to unit input.
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Fig.2
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Fig.3

3. if in below system 
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, sketch close loop system stability area. (Sketch 
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Fig.4

4. State diagram for a tow order system shown in fig.5. Find 
[image: image59.wmf]2

1

&

g

g

in order to steady state error to ramp input equal to zero.
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Fig.5
5. Transfer function for a control system is
[image: image61.wmf])
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. Find PD controller in feedback pass in order to steady state error to ramp input is 0.125 and P.O is 16.3%.

6. Sketch Root Lucas diagram for this system:
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� EMBED Equation.3  ���





MATLAB Program





A=� EMBED Equation.3  ��� ;


B=� EMBED Equation.3  ��� ;


C=� EMBED Equation.3  ��� ;


D=� EMBED Equation.3  ��� ;


� EMBED Equation.3  ���


num =


	� EMBED Equation.3  ���


den  =


� EMBED Equation.3  ���





% ***** the same result can be obtained by entering the following command *****


� EMBED Equation.3  ���


num =


	� EMBED Equation.3  ���


den  =


� EMBED Equation.3  ���





MATLAB Program





% ----- Pole placement -----


% ***** Determination of state feedback gain matrix K by use of transformation matrix T *****


% ***** Enter Matrix A and B *****


A = � EMBED Equation.3  ��� ;


B = � EMBED Equation.3  ��� ;


% ***** Define the controllability matrix M *****


M = � EMBED Equation.3  ��� ;


% ***** Check the rank of matrix M *****


Rank(M)


Ans =


	3


% ***** Since the rank of M is 3, arbitrary pole placement is possible *****


% ***** Obtain the coefficients of the characteristic polynomial |s|-AI. This can be done by 


% entering statement poly(A) *****


JA = poly(A)


JA = 


	� EMBED Equation.3  ���


a1 = JA(2); a2 = JA(3); a3 = JA(4);


% ***** Define matrices W & T as follows *****


W = � EMBED Equation.3  ��� ;


T = M*W ;


% ***** Obtain the desired characteristic polynomial by defining the following matrix and 


% entering statement poly (J) *****


J = [� EMBED Equation.3  ���


          � EMBED Equation.3  ���


� EMBED Equation.3  ���];


JJ = poly(J)


JJ = 


	� EMBED Equation.3  ���


aa1 = JJ(2);aa2 = JJ(3);aa3 = JJ(4);


% ***** State feedback gain matrix can be given by *****


K = � EMBED Equation.3  ���


K = 


	� EMBED Equation.3  ���





� EMBED Equation.3  ���
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