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  باشد؟  هاي زير مي تابع تبديل فضاي حالت سيستم مقابل كدام يك از گزينه ـ
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   كدام گزينه است؟A ماتريسstate spaceدر مدل فضاي حالت .  سر هم مطابق شكل را در نظر بگيريد دو تانك پشتـ 
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dدر مدار فيدبك پايين حد پايداري مدار بسته به ازاي چه مقاديري ازـ 
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 OA اگـر طـول  .باشد هاي سيستم در سمت چپ محور موهومي هستند، و دياگرام نايكوئيست مطابق شكل زير مي قطبدر يك سيستم كنترل تمام    ـ  
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 كنترل فرآيندها
    »1«ـ گزينه 
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    »1«ـ گزينه 
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    »1«ـ گزينه 
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در ابتـدا  . شود هاي به دست آوردن حداكثر تأخير در سيستم كه تابع تبديل حلقه بسته پايدار بماند، مشخص مي بر اساس اين تست يكي از روش * 

Tكنيم فرض مي =  حداكثر تأخير مجاز به gω را محاسبه كرده و با تقسيم آن بر فركانس تقاطع بهره1(P.M) پس حد فاز سيستم بدون تأخير�

  .آيد دست مي
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    »4«ـ گزينه 
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A q [h ] [ ] [ ]

h hh

A R A R

 −            = + ⇒ = +                  −     
 

1 1 1 1 1
1 2

2 22

2 1 2 2

1
1

1
1 1

�
ɺ

� � �
ɺ �

�

  

h
(A D )h qA Dh q

RRd
D

hh hdt
(A D )hA Dh

R RR R

  + == −  
⇒ = ⇒ ⇒ 

  + == −
 

1
1 11 1

11

11 2
2 22 2

2 11 2

1

1
  

q q
h (A D )h

R
(A D ) R (A D )

R R

= ⇒ + =
+ +

1 2 2
2

1 1 1
1 1

1
1 1

  

A Aq q
(A D )(A D )h (A A D ( )D )h

R R R R R R R R
⇒ + + = ⇒ + + + =2 2 1

2 1 2 1 2 2
2 1 1 1 2 1 2 1

1 1 1
  

A R , A Rτ = τ =1 1 1 2 2 2  
*R R

(A R A R D (A R A R )D )h R q→ + + + =1 2 2
1 1 2 2 2 2 1 1 2 21  

d h dh
D h ( )Dh h R q ( ) h R q

dtdt
⇒τ τ + τ + τ + = ⇒ τ τ + τ + τ + =

2
2 2 2

1 2 2 1 2 2 2 2 1 2 1 2 2 22
  

dh d h Rdy dy
y h y q

dt dt dtdt

τ + τ
= ⇒ = ⇒ = − − +

τ τ τ τ τ τ

2
2 2 1 2 2

22
1 2 1 2 1 2

1
  

h hd
R

dt y y

  
      = +τ + τ−      −   τ τ τ τ τ τ     

2 2
1 2 2

1 2 1 2 1 2

1

1

� �

  

    »2«ـ گزينه 

  
K(S )

g(S)
S

+
=

2
1

  

  
k( j )

G( j ) , G( j ) k ( j ) ( j )
( j )

ω+
⇒ ω = ∠ ω = ∠ +∠ ω+ −∠ ω

ω
2

2
1

1  

  G( j ) tg tg ( ) tg ( )− − −ω
∠ ω = + ω− = ω−1 1 12 2 9 �� �

�
  

  G(j ) tg−∠ ω = ω−1 18 ��  

  g,P.M , P.M ( )= = +ρ = ρ = ω6 18�
�   حاشيه فاز�

  g gain crossover frequencyω = ⇒ = +ϕ ⇒ ϕ = −6 18 12� �
� � �  

  /⇒ ω= ⇒ ω=1 7 1 7�gG( j ) tg tg− −∠ ω = − = ω− ⇒ ω=1 112 18 6� �
� � �  

 زاويه تابع تبديل حلقه باز حاشيه فاز

 در 
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gg

g

g g

kk | j | k .
| G( j ) |

/

ω +ω + +
ω = = = =

ω ω

2

2 2

11 2 89 1
1

2 89
  

  k / / k /= ⇒ =3 89 2 89 1 46  

    »4«ـ گزينه 

 
k

GH(S) ,H , k k
s

′= = =
−

2
1 2

1
 

  
k k k

GH(S) G(S) G( j )
s j j

′
= = ⇒ ω = =

− ω− ω−
2 2

1 1 1
  

نمودار قطبي تابع تبديل حلقه باز سيستم كنترلي  فوق يك دايره به مركز 
k

( , )
′

−
2
 و شعاع �

k′

2
سيستم فوق يك قطب در سمت راست :  است

  . قرار دارد Sصفحه 

Z N P Z N (p )⇒ = + ⇒ = + =1 1  

z براي پايداري سيستم  = N باشد � N= + ⇒ = − ⇐1 1�  

  k k k k′ ′− < − ⇒ > ⇒ > ⇒ >
1

1 1 2 1
2

  

    »3«ـ گزينه 

  
k k

G( j ) | G( j ) |
Tj (T )

ω = ⇒ ω =
ω+ ω +21 1

  

  ss
xk

y (t) ysin( t ) , y | G( j ) | x

(T )

= ω +ϕ = ω =
ω +2 1

  

ss
xk

y (t) sin( t )
(T )

= ω +ϕ
ω

  

  y( j ) x( j ) G( j ) G( j ) G( j )ϕ = ∠ ω = ∠ ω +∠ ω = +∠ ω = ∠ ω�  
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ss

tg T

xk
y (t) sin( t tg T)

(T )

−

−

⇒ϕ = − ω

= ω − ω
ω +

1

1

2 1

  

    »1«ـ گزينه 

  
d dt s t j

p p

e e
G(S) G( j )

(T s ) (T j )

− − ω
= ⇒ ω =

+ ω+
2 2

1 1
  

  
g dj t

g
g p g p

| e |
| G( j ) |

| j T | T

− ω

ω = ⇒ = ⇒ =
+ ω ω +2 2

2 2
1 1 1

1 1
  

  g p g g
pp

( T )
TT

ω + = ⇒ ω = ⇒ ω =2 2 2
2

1 1
1 2  

  g dj
g g g g p g d g g pcos( j ) G( j ) G( j ) e j t

− ω τ −= +∠ ω = π+∠ ω ∠ ω =∠ −∠ + ω τ = −ω τ − ω τ118   P.Mحاشيه فاز�1

d d d

p p p

P.M ( tg )−τ τ τπ π
= π+ − − = π− − = −

τ τ τ
1 3
1

4 4
  

  d

p

P.M
τπ

> ⇒ >
τ

3

4
  فاز هاي هم سيستم�

باشـد و جهـت پايـداري بايـد        فـاز مـي     در صورت اشتباه در محاسبات و نحوه درست محاسبه كردن محدوده فاز و فهم اينكه سيستم مينيمم هم                 * 

P.M >   .كند ه ميباشد كه با دانستن اين مفاهيم داوطلب گزينه درست را محاسب باشد از نكات اين تست مي�

    »2«ـ گزينه 

ck.سيستم پايدار است  
G (S) S

s t
= ⇒ = − <
τ +1

1

1
�   

τ.هر دو سيستم پايدار است > �  c ck k
G (s) , G (s)

s s s s
= =
τ + τ + τ + τ +

2 32 2 2 21 2 1
  

ck ( s)
G (s)

s

−
=

τ +4
1

1
  

>ckشرايط پايداري >ck فقط در G4س  پ�1>   .باشد  پايدار مي�1>

  
 G4نمودار نايكوئيست
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    »1«ـ گزينه 

OA(با توجه به شكل مسأله نمـودار نايكوئيـست          . ار دارند، برابر با صفر است     هاي حلقه باز كه در سمت راست محور موهومي قر           تعداد قطب  = 2 (

  .زند  را دور مي-1دوبار نقطه 

  N Z N P Z= ⇒ = + = + = ∆ =2 2 2�  

Z( است   2هاي بسته كه در سمت راست محور موهومي قرار دارند برابر با               هاي حلقه   در نتيجه تعداد قطب    =  ريـشه از    2يـا بـه عبـارتي ديگـر         ) 2

معادله مشخصه سيستم كنترلي در سمت راست محور موهومي قرار دارند، در نتيجه سيستم ناپايدار است و تعداد عوامل ناپايدار كننده، دو تا است                        

  ).دو قطب ناپايداري براي سيستم حلقه بسته(
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