
 
 

 
 

  هاي كنترل خطي سيستم )2(

Fدر شكل زير، هدف آن است كه پس از اعمال نيروي  -55 N1  در زمانt  ي اوليه متوقـف   ، جرم در فاصله يك متري از نقطه0
اي بدسـت   گونـه  را به Bو  Kمقادير  kg1ازاي جرم  نظر باشد، به كه ضريب اصطكاك جرم با سطح زمين قابل صرف شود، با فرض اين

   آوريد، تا مسافدت طي شده توسط جرم براي رسيدن به نقطة هدف مينيمم باشد؟ 
1 (K , B 1 2  
2 (K , B 1 2  
3 (K , B   1 2 2  
4 (B    ندارد Kبستگي به  2
D(s))ازاء  بـه  y(s)فرض كنيد پاسخ پلـة واحـد   . ي زير را در نظر بگيريد سيستم حلقه بسته -56 ,R(s) N(s) )

s
  1 0 ،dy  و

R(s))ازاء  پاسخ آن به , D(s) N(s) )
s

  1 0 ،ry اگر . باشدry  وdy صورت شكل زير باشند، كـدام گزينـه در مـورد كـران      به

R(s)ازاي  ها، به سينگنال N(s)
s

  D(s)،و 1    درست است؟  0

  
  نامحدود u(t)نامحدود و  y(t)سينگنال ) 2  نامحدود y(t)محدود و  u(t)سيگنال ) 1
  محدود  u(t)محدود و  y(t)سينگنال ) 4  محدود y(t)نامحدود و  u(t)سينگنال ) 3
، كه پاسخ فركانسي آن در شكل نشان داده شـده اسـت را در نظـر    G(s)سيستم فيدبك واحد با تابع تبديل مسير پيشروي  -57

k)هاي سيستم  ندسي ريشهمكان ه. بگيريد ) Kازاء  ها به و وضعيت قطب 0  1  چگونه است؟  

  
  
     LHPبا دو ريشه در ) 1
  
  
  
  
   RHPبا دو ريشه در ) 2
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   LHP، يك ريشه در يك ريشه در ) 3
  
  
  
  
  RHP، يك ريشه در يك ريشه در  )4
 
 
 
  كدام است؟  نادرستي  گزينه -58

  .دهد تأخير زماني، فركانس گذر فاز را كاهش مي )1

زمان نشست تابع تبديل ) 2
S / S 2

4
2 8 4

درصد با  5با معيار  
/
3

1   . برابر است 14
تر از ركانس گذر بهره باشـد، سيسـتم    ه نزولي باشند و سيستم مينيمم فاز باشد، در صورتي كه فركانس گذر فاز كوچكاگر منحني فاز و انداز) 4

  . ناپايدار است
  تابع تبديل كدام است؟ . داده شده است G(s)پاسخ فركانسي  -59

  
  

1 (n n

n n
n n

(s s )( s)
G(s)
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2 (n n
n n

n n

(s s )(s )
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3 (n n
n n

n n

(s s )( s)
G(s)

s (s s )( s)
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4 (n n
n n

n n

(s s )( s )
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s (s s )( s)
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      
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uاگر . بلوك دياگرام حالت سيستمي به شكل زير است -60 y   در نظر گرفته شود، پاسخ سيستم كدام است؟  
  
  پايدار و نوساني ميرا شونده) 1
  نوساني ناميرا) 2
  ناپايدار) 3
  پايدار و ميراي بحراني) 4
  

در سيستم كنترل زير،  -61 1  وy(t) اگر . باشد پاسخ پلة سيستم ميe(t)=1-y(t) ر خطاي پاسخ پله سيستم باشد، در ايـن  گبيان
Jصورت مقدار شاخص  t e(t) dt


 0

  ، كدام است؟ 
1 (2    2 (  
3( 1    4 (2  
  گزينه صحيح كدام است؟  -62

  . يابد هاي سيستم حلقه بسته از محور موهومي، سرعت پاسخ زماني افزايش مي با دور شدن قطب) 1
  . هاي سيستم حلقة بسته از محور موهومي، ممكن است بالا زدگي پاسخ پله افزايش يابد با دور شدن قطب) 2
  . گردد افزودن فيدبك سرعت به سيستم كنترل وضعيت، باعث كاهش خطاي حالت دائمي به ورودي شيب مي) 3
  . شود ، باعث افزايش خطاي حالت دائمي به ورودي شيب ميPDگير در كنترل كنندة  در سيستم مرتبه دو استاندارد، افزايش ضريب مشتق) 4
y(s)رو، تحت چه شرايطي  در سيستم روبه -63    . شود مي 0

1 (y( ) 0 tR(t)و  1 e    2 ( آزادy( ) 0  وtR(t) e  
3 (y( )  0 tR(t)و  1 e  4 (y( ) 0 tR(t)و  0 e  
  . مشخصة زير را در نظر بگيريدمعادلة ) 64

    O(s) s s s s    5 3 23 2 2  
  كدام است؟  jو روي محور  RHP ،LHPدر  Q(s)هاي  تعداد ريشه

  LHPو سه ريشه در  j، دور ريشه RHPصفر ريشه در ) 1
  LHP، و يك ريشه در jدور ريشه  ،RHPدو ريشه در ) 2
  LHP، و سه ريشه در RHPدو ريشه در ) 3
  LHP، و يك ريشه در j، دور ريشه RHPيك ريشه در ) 4
حساسيت سيستم حلقه باز و سيستم حلقه بسته نسبت . تابع تبديل مسير پيشو در سيستم فيدبك واحد زير باشد G(s)اگر  -65

به تغييرات 
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جهت دستيابي به خطاي حالـت  . ر قطبي مربوط به يك سيستم كنترلي مينيمم فار با فيدبك واحد منفي ترسيم شده استنمودا -66
  ساز سري كدام است؟  ترين جبران ساده, ماندگار صفر به ورودي شيب

  تناسبي ) 1
2 (PD  
3 (PI  
4 (FD  
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