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   ....اين محرم و صفر است كه اسلام را زنده نگه داشته استاين محرم و صفر است كه اسلام را زنده نگه داشته استاين محرم و صفر است كه اسلام را زنده نگه داشته استاين محرم و صفر است كه اسلام را زنده نگه داشته است: : ))رهره((خمينيخميني    امامامام

  

  

صورت اگر ورودي  باشد در اين   y2خروجي   x2و به ازاي ورودي  y1خروجي   x1اگر در سيستمي به ازاي ورودي . 1

a1x1+a2x2 ،خروجي  باشدa1y1+a2y2  ؟شدنباتواند داراي كدام خاصيت  اين سيستم مي .خواهد بود 

  مستقل از زمان. د    خطي  . ج    همگني. ب   جمع آثار. الف    

  

 كند؟  كدام گزينه تابع تبديل دياگرام شكل زير را ارائه مي با توجه به مثبت يا منفي بودن فيدبك،. 2
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با توجه به روش ميسون تابع تبديل . 3
)S(R

)S(C
)S(T  براي فلوگراف زير كدام گزينه است؟ =

  
 . الف

)]7H7G3H3G)(6H6G3H3G)(7H7G2H2G)(6H6G2H2G[()]S(G]7H7G6H6G3H3G2H2G[1[

)]3H3G2H2G(1][4G3G2G1G[)]7H7G6H6G(1][8G7G6G5G[

++++−

+−++−

  

. ب 
)]7H7G3H3G)(6H6G3H3G)(7H7G2H2G)(6H6G2H2G[(]7H7G6H6G3H3G2H2G[1

)]3H3G2H2G(1][8G7G6G5G[)]7H7G6H6G(1][4G3G2G1G[

++++−

+−++−
  

  

  .ج

)]7H7G3H3G)(6H6G3H3G)(7H7G2H2G)(6H6G2H2G[()]S(G]7H7G6H6G3H3G2H2G[1

)]3H3G2H2G(1][4G3G2G1G[)]7H7G6H6G(1][8G7G6G5G[

−++++

+−−++

  

  .د

)]7H7G3H3G)(6H6G3H3G)(7H7G2H2G)(6H6G2H2G[()]S(G]7H7G6H6G3H3G2H2G[1

)]3H3G2H2G(1][8G7G6G5G[)]7H7G6H6G(1][4G3G2G1G[

−++++

+−−++

  

 شود؟ پاسخ نهائي به اختلال پله واحد برابر صفر مي kبه ازاي چه مقداري از  در سيستم كنترل زير،. 4

  
     k<1. د   k>1. ج      k<4  .ب   k>4  . الف  
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 است؟) منفي(بك  ويژگي فيد كدام گزينه بيانگر. 5

  .گردد اغتشاش مي ثير عوامل ناخواسته وسيگنالهاياباعث كاهش ت )منفي(بك  فيد وجود .الف  

  .گردد مي) ماندگار(باعث افزايش خطاي حالت دائمي  )منفي(بك  فيد وجود. ب  

  .گردد باعث كاهش پايداري سيستم مي )منفي(فيدبك  وجود. ج  

  .گردد باعث افزايش حساسيت خروجي نسبت به تغييرات گين سيستم مي )منفي(بك  فيد وجود. د  

 باشد؟ حد كدام گزينه ميخطاي ماندگار به ورودي پله وا. 6

 . الف      
)S(SGHS

1
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= .ب                                           →
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+
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)S(GHS

1
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)S(GHS

1
lime

30Sss →=  

كدام گزينه است تا خطاي  k(S)ترين معادله براي  خطاي ماندگار به ورودي سهموي، در سيستم زيرسادهبا توجه به رابطه . 7

r(t)=0/5t   ماندگار به ورودي
 .باشد 1/0برابر  2

  

  . الف      
2S

10
k(S) =              10. بSk(S) =            210 . جSk(S) =                        د .

S

10
k(S) =  

 باشد؟ كدام گزينه بيانگر وضعيت ميرائي سيستم شكل زير مي. 8

  
       .فوق ميرا است. د            .ميرائي بحراني است   .ج            .است  زير ميرا. ب        .است  غير ميرا .الف        

 

     شود؟ ζ=5/0كدام گزينه باشد تا  k باشد، تابع تبديل سيستمي بصورت روبرومي. 9
1200S)k10005(S

1200
)S(T

2 +++
= 

  05/0 .د   5. ج   03/0. ب   3. الف    
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k    )eدر سيستم زيرحساسيت خطاي ماندگار سيستم به ورودي شيب واحدنسبت به. 10
k

S (باشد؟ ام گزينه ميكد 

  
  +2  .د     - 1  .ج + 3  .ب  -3   .الف  

 برابر كدام گزينه است؟)  (O.Sفرا جهش اين سيستم. پاسخ پله سيستمي به شكل زير است. 11

  
  %  5/9. د  %  5/7 . ج    %   5/5    . ب   %     5/11. الف  

 يستمي با معادله مشخصه زير كدام گزينه است؟براي نوساني شدن س kبا توجه به جدول روث هارويتز، مقدار. 12

                                                                                                                           0k2S6S12S8 23 =+++  
  7. د                                 4 . ج                             5/7. ب                            5/4 . الف     

تابع تبديل خروجي به اغتشاش،  در سيستم زير،. 13
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 كدام گزينه است؟
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  .كند از معادلات حالت و تابع تبديل ارائه مي ويژگي نادرستيكدام گزينه . 14

  .خطي اعمال نمود توان به هر دو سيستم خطي و غير وش معادلات حالت را مير. الف   

   حالت اگر معادله ديفرانسيل برحسب خروجي درجه سه باشد، سه حالت عبارتند از مشتق اول خروجي،در معادلات . ب  

  .   مشتق دوم خروجي و مشتق سوم خروجي  

  شود كه شروط گذشته، حال و آينده  هاي كنترل با روش معادلات حالت، براي سيستم حالت تعريف مي در تحليل سيستم . ج  

  .را بيان كند  

  .هاي خطي اعتبار دارد تابع تبديل فقط براي سيستمروش . د   

 ؟نيستكدام گزينه از خواص ماتريس حالت . 15

)I)0: به ماتريس واحد تبديل مي شود t=0ي اماتريس حالت به از . الف   =ϕ  

)(براي معكوس نمودن ماتريس . ب   tϕ كافي استt  به–t  1:تبديل شود)]t([)t( −ϕ=−ϕ  

به  t(ϕ( در ماتريس tرساندن ماتريس حالت كافي است عبارت  kبراي به توان  . ج  
k

t  تبديل شود: )
k

t()]t([ k ϕ=ϕ  

)0t2t()0t1t()1t2t( :داراي خاصيت جمع آرگومان است. د   −ϕ=−ϕ−ϕ  

 ؟صحيح نيستپذيري ونيز فرم كانونيكال  لكدام گزينه در مورد كنتر. 16

    B]A,...... BA .مخالف صفر باشد Sدترمينان ماتريس پذير است كه يك سيستم وقتي كنترل. الف  
1�n2

BAB[S =  

  .اگر معادلات حالت سيستمي بصورت كانونيكال باشد،اين سيستم ناپايدار است. ب  

  پذيراست كه همه متغيرهاي حالت آن به وسيله ورودي كنترل شود يا مرتبط با  يك پروسس درصورتي كاملا كنترل. ج  

  . ورودي باشد  

 .باشد nداراي مرتبه  Sماتريس پذير است كه يك سيستم وقتي كنترل. د  

 باشد؟ اين سيستم ميمعادلات حالت  جزوكدام گزينه  گراف زير، با توجه به فلو. 17
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y&=2xبراي سيستمي با تابع تبديل زير اگر  .18  , yx1 =  ه ديناميكي سيستم كدام گزينه است؟معادل  
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  محور موهومي كدام گزينه است؟ هاي معادله مشخصه زير با ن هندسي ريشهمحل برخورد مكا. 19
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0دله مشخصه براي پايداري سيستمي با معا  kحدود . 20
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2
=

+++
  كدام گزينه است؟    +

 

0k. الف   16.8k.ب  > 16.8k0 . ج  < 0k16.8. د    >> <<  

 

 كدام گزينه است؟ آن در شكل زير رسم شده، تابع تبديل سيستمي كه دياگرام بد. 21

                                        

 . الف     
)5S)(2S(S

)10S(10
)S(G

−−

+
. ب                                                 =

)5S)(2S(S

)10S(10
)S(G

++

+
=  

 . ج     
)5S)(2S(S

)10S(10
)S(G

−−

−
. د                                                    =

)5S)(2S(S

)10S(10
)S(G

++

−
=  

 

)S(R)S(Y)3S2S( 2 =++

WWW.PNUNA.COM

http://pnuna.com
http://pnuna.com
http://pnuna.com


 
        
        
        

                7777        26262626        هاي كنترل خطيهاي كنترل خطيهاي كنترل خطيهاي كنترل خطي        سيستمسيستمسيستمسيستم        
        60606060        70707070        1115208111520811152081115208    ))))تجميعتجميعتجميعتجميع((((افزارافزارافزارافزار    سختسختسختسخت        

                
                ماشين حساب ماشين حساب ماشين حساب ماشين حساب                             ))))1111((((    يكيكيكيك        

        

 8888 ازازازاز 7777 صفحهصفحهصفحهصفحه

  

j(G(گرام قطبي تابع تبديل حلقه بازديا. 22 ω ،براي يك سيستم كنترل با فيدبك واحد منفي به شكل زير استrp ,M ω كدام

 باشد؟ گزينه مي

     
3,15.2M . الف     rp =ω= 5.2,3M.ب                                          rp =ω=         

15.2,5M  . ج     rp =ω= 5,15.2M.د                                           rp =ω=         

1tdيك ثانيه) استقرار(يك سيستم كنترل داراي زمان نشست . 23 =   , 5.0=ξفركانس رزونانس  .است)
sec

rad(rω  براي

 ه است؟اين سيستم كدام گزين

   9.48.د                                    8.45 . ج    6.63. ب     5.65 . الف  

در سيستمي . 24
)3S)(2S)(1S(

6
)S(GH

+++
 محل برخورد ديگرام نايكوئيست با محور موهومي كدام گزينه است؟ 0است=

 ±6/0j .د   ±11j  . ج   -1/0j  . ب    j1  .الف   

شيه گين براي سيستمي با فيدبك واحد وگين حلقه بازحا. 25
)S2.01)(S02.01(S

10
)S(G

++
 برابر كدام گزينه است؟=

 db 4.36. د    db 8.49 . ج  db 14.82. ب  db 18.75 . الف  

(در تابع تبديل اين جبران كننده aمقدار  .درجه به فاز سيستم اضافه كند 60در سيستمي جبران كننده بايد . 26
TS1

aTS1
(

+

+
برابر  

 كدام گزينه است؟

  19.17. د                             13.93 . ج                             9.54.ب                             4.68.الف    
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  سوالات تشريحي

  . به چهار سوال از هفت سوال زير پاسخ دهيد

  .  باشد مي 5/1بارم هر سوال 

  

  .باشد rad/sec 30 را طوري تعيين كنيد كه فركانس طبيعي ميرا شده سيستم  kياگرام زيردر بلوك د. 1

  
 .در پايداري سيستم زير بحث كنيد. 2

04S4S7S3S2SS 23256 =−−−−−+  

]اگر از فيد بك حالت.يك سيستم كنترل با معادلات حالت زير، تعريف مي شود. 3 ]21 ggG شرايط  استفاده شود، =     

 .از فيدبك حالت بررسي كنيد پذيري را قبل و بعد پذيري ومشاهده كنترل
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فلوگراف تابع تبديل . 4
3S

S5

2S

1S3
)S(T

+
+

+

+−
   .را رسم نماييد=

  .ائيدها را براي سيستمي با معادله مشخصه زير رسم نم مكان هندسي ريشه. 5

0
2S2S

2S
k1)S(kGH1

2
=

++

+
+=+  

  .با ارائه توضيح، دياگرام دامنه را براي سيستمي با تابع تبديل زير رسم نمائيد. 6

TS1
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CS)RR(1

CSR1
)S(G

21
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+
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+
=  

  .با استفاده از معيار نايكوئيست در مورد پايداري سيستمي با تابع تبديل حلقه باز زير، بحث كنيد. 7
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