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  . مولهاي مورد نياز در صفحه ضميمه داده شده استرف. كتاب بسته است: امتحان

  . به كليه سؤالات و مسائل پاسخ دهيد :خش سؤالات و بخش مسائل تشكيل شده استامتحان از دو ب

  

        ))))نمره داردنمره داردنمره داردنمره دارد    4444نمره و جمعا نمره و جمعا نمره و جمعا نمره و جمعا     0000////5555هر كدام هر كدام هر كدام هر كدام ((((هشت سئوال هشت سئوال هشت سئوال هشت سئوال : : : : بخش سئوالاتبخش سئوالاتبخش سئوالاتبخش سئوالات    ----الفالفالفالف
        

 .مقابل بيان كنيد RCنحوه ترسيم يك نمودار بلوكي را با رسم نمودار بلوكي مدار . 1

        

        

        

        

        

z=yرا با استفاده از خطي كردن معادله  يخطي كردن مدل هاي رياضي غير خط. . . . 2222
        .توضيح دهيد =5yتا  =3yدر ناحيه كار بين  2

        

از  براي اطمينان از وجود يك پاسخ سريع با ميرايي خوب در پاسخ گذرا لازم است تا قطب هاي حلقه بسته سيسـتم در ناحيـه خاصـي   . . . . 3333

  . ددر اين مورد توضيح دهي). شكل مقابل(صفحه مختصات مختلط باشند

  

  

  

  

  

  

  

  

  .توضيح دهيد، چگونه اين كار را انجام مي دهيد. كي از قواعد  كلي براي ايجاد مكان هندسي ريشه ها، تعيين نقطه پيوند ورودي استي. . . . 4444
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المان تاخير انتقـالي در دامنـه   . الي چه سيستم هايي هستند با ذكر يك مثال از سيستم گرمايي توضيح دهيدسيستم هاي داراي تاخير انتق. . . . 5555

  .زمان و كمپلكس چگونه نشان داده مي شوند

  

ا هـر كـدام ر  ) نمودار بود، نمودار نايكوئيست، نمودار نيكولز(در تحليل پاسخ فركانسي سه روش براي نمايش پاسخ فركانسي معرفي شد . . . . 6666

  .توضيح دهيد

  

        .درتحليل فركانسي، از فركانس قطع و پهناي باند نام برده شد، آنهارا تعريف كنيد و مفهوم آنها را بيان كنيد. . . . 7777

 

  .در ارتباط با مدل هاي كنترل در فضاي حالت، مفاهيم كنترل پذيري و مشاهده پذيري را توضيح دهيد. . . . 8888

  

        ))))نمره داردنمره داردنمره داردنمره دارد    10101010جمعا جمعا جمعا جمعا     نمره ونمره ونمره ونمره و    2222هر كدام هر كدام هر كدام هر كدام ((((مسئله مسئله مسئله مسئله     5555: : : : بخش مسائلبخش مسائلبخش مسائلبخش مسائل    ----ب ب ب ب 

        

  .بدست آوريدرا شكل مقابل  مدار تقويت كننده Eo(s)/ Ei(s)تابع تبديل . . . . 1111

  

  

  

  

  

  :را براي سيستم تصوير مقابل، بدست آوريد Y(s)/X(s)تابع تبديل . . . . 2222
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  :سيستم كنترل پسخوردي واحدي با تابع تبديل حلقه بسته زير را در نظر بگيريد. . . . 3333
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  .نشان دهيد كه خطاي حالت ماندگار در پاسخ شيب واحد با رابطه زير داده مي شود. تابع تبديل حلقه باز را بدست آوريد
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از صفر تا بينهايـت تغييـر كنـد رسـم      kمكان هندسي ريشه سيستم را اگر بهره پسخورد سرعت . سيستم شكل مقابل را در نظر بگيريد. 4

براي بدست آوردن معادله مشخصه بـا  : راهنمايي(داشته باشند  0.7را طوري معين كنيد كه قطب هاي حلقه بسته ضريب ميرايي  k. نماييد

  ).بازنويسي كنيد در صورت آنرا Kضريب 

  

  

  

  

  

  .اين تابع تبديل را مشخص كنيد.است G(s)شكل مقابل نمودار بود يك تابع تبديل . 5
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               :      ثابت خطاي شتاب استاتيك
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