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        ....ها و تبارهاها و تبارهاها و تبارهاها و تبارها    ها و خردهاست؛ نه به ثروتها و خردهاست؛ نه به ثروتها و خردهاست؛ نه به ثروتها و خردهاست؛ نه به ثروت    برتري مردم به يكديگر، به دانشبرتري مردم به يكديگر، به دانشبرتري مردم به يكديگر، به دانشبرتري مردم به يكديگر، به دانش: : : : ))))عععع((((امام عليامام عليامام عليامام علي

        

  در سيسـتم هـاي تشـابهي سـرعت    ( فنـر، جـرم و اصـطكاك   ) فيزيكي(موازي با سيستم مكانيكي  RLCبا توجه به هم ارز بودن مدار . . . . 1111

        تواند درست باشد؟ نميكدام گزينه ) ولتاژ -جريان ويا نيرو -
  .جريان هم ارز نيرو است .ب    .                اختلاف پتانسيل هم ارز جرم است .الف  

  عكس مقاومت هم ارز اصطكاك است .د   .                  ظرفيت خازن هم ارز ثابت فنر است .ج  

  م گزينه صحيح نيست؟كدا. 2

باشد، در اينصورت  Y2خروجي  X2و به ازاي ورودي  Y1خروجي  X1جمع آثار به اين معني است كه اگر به ازاي ورودي  .الف

  .باشد Y1+Y2خروجي  X1+X2به ازاي ورودي 

  .بت ضرب شودب شود خروجي نيز در همين عدد ثارض aخاصيت همگني به اين معني است كه اگر ورودي در عدد ثابت  .ب  

، خروجـي   X(t-τ)باشـد در اينصـورت بـه ازاي ورودي     Y(t)خروجـي   X(t)در سيستم مستقل از زمان اگر به ازاي ورودي  .ج

  .باشد  Y(t)همان 

  .شرط اينكه سيستمي خطي باشد اين است كه خاصيت جمع آثار و همگني را داشته باشد.د  
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  تابع تبديل بلوك دياگرام زير كدام گزينه است؟ . 3
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ديل با بدست آوردن تابع تب. 4
)s(T

)s(C

2

در بلوك دياگرام زير مي  T2از روش ميسون تعيين كنيد، كدام گزينه باعث كاهش اثرات اغتشاش  

  گردد؟

  

  

  

  

  

  .بزرگ باشد K1K2 .ب  .                                 بزرگ باشد K2 .الف  

  .كوچك باشد K1K2 .د   .                                 كوچك باشد K2 .ج  
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اگر تابع تبديل سيستم بصورت  .5
),S(D

),S(N
),S(T

α

α
α   كدام گزينه است؟αباشد، حساسيت سيستم نسبت به پارامتر  =

  .αمنهاي حساسيت مخرج كسر نسبت به α هحساسيت صورت كسر نسبت ب .الف  

  .αضرب در حساسيت مخرج كسر نسبت بهαحساسيت صورت كسر نسبت به  .ب  

  .αج كسر نسبت بهبه اضافه حساسيت مخرαحساسيت صورت كسر نسبت به  .ج  

  .αتقسيم بر حساسيت مخرج كسر نسبت بهαحساسيت صورت كسر نسبت به  .د  

  كدام گزينه شرايط پايداري يك سيستم كنترل را ارائه مي كند؟ . 6

  .شد و قسمت حقيقي اين قطبها مثبت باشدبا Sقطبهاي تابع تبديل آن در قسمت راست صفحه  .الف  

  .باشد و قسمت حقيقي اين قطبها منفي باشد Sقطبهاي تابع تبديل آن در قسمت راست صفحه  .ب  

  .باشد و قسمت حقيقي اين قطبها مثبت باشد Sقطبهاي تابع تبديل آن در قسمت چپ صفحه  .ج  

  .ت حقيقي اين قطبها منفي باشدباشد و قسم Sقطبهاي تابع تبديل آن در قسمت چپ صفحه  .د  

  كدام گزينه غلط است ؟t(c( براي يك سيستم پايدار با خروجي .7

t(cLim(براي يك سيستم پايدار   .الف tr   .ميل كند ، صفر است ∞به سمت  tوقتي   

  .ندگار است كه هدف نهايي سيستم استماند پاسخ ما در نهايت آنچه در خروجي مي .ب

  .هرچه پاسخ گذرا سريعتر به بينهايت ميل كند سيستم سرعت بيشتر و پهناي باند بالاتري دارد .ج

  .و قدرت تطبيق سيستم با ورودي است) ماندگار(پاسخ ماندگار بيانگر خطاي دائمي  .د

  كدام گزينه است؟ %2±با تولرانس  (ts)اشد، زمان نشست ب ξ=0.5در سيستم زير اگر ضريب ميرايي قطبهاي حلقه بسته  . 8

  
  

  sec 4 .د                     sec 1.5 .ج                     sec 2 .ب                       sec 3 .الف  
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  باشد؟ 0.6كدام گزينه باشد تا خروجي نهايي به پاسخ پله برابر  K1تم زير براي سيس -9

  
  18 .د                          12 .ج                         3 .ب                        6 .الف

  باشد؟ %45كدام گزينه انتخاب شود كه تا حداكثر بالازدگي به پاسخ پله  ktدر سيستم زير  .10

  
  

  Kt=0.03 .د                    Kt=0.46 .ج                     Kt=0.96 .ب                  Kt=0.15 .فال  

  

2S=(S)∆با توجه به روش آزمايش پايداري به روش روث هاروتيز در مـورد سيسـتم    .11
4
+S

3
+3S

2
+5S+10=0    كـدام گزينـه

  صحيح است؟

  .اين سيستم داراي يك ريشه ناپايدار است .ب           .                 اين سيستم پايدار است .الف  

  .اين سيستم داراي سه ريشه ناپايدار است .د    .     اين سيستم داراي دو ريشه ناپايدار است .ج  

  كدام گزينه باشد تا سيستم ارائه شده نوساني باشد؟kدر بلوك دياگرام زير  .12

  
  

  K=4.5 .د                        K=4 .ج                      K=3.6 .ب                     K=2 .الف  
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)c(?كدام گزينه است؟) ماندگار(در سيستم زير پاسخ دائمي  .13 ss =  

  

  
  

 73 .د                         25 .ج                      10 .ب  صفر                    .الف  

  كدام گزينه غلط است؟. 14

  .روش تابع تبديل فقط براي سيستم هاي خطي اعتبار دارد .الف  

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

  .كند

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

  .خروجي و مشتق سوم خروجي

  .روش معادلات حالت را مي توان به هر دو سيستم خطي و غير خطي اعمال نمود .د  

  كدام گزينه در مورد سيستم كنترل با معادلات حالت زير صحيح است؟ .15
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  .سيستم كنترل پذير است .ب  .                                      سيستم كنترل ناپذير است .الف  

  .رودي بستگي داردهمه حالت ها به و .د  .          تشخيص كنترل پذيري با معادلات فوق ميسر نيست .ج  

  كدام گزينه غلط است؟ .16

اگر صفر و قطب تابع تبديل سيستمي همديگر را خنثي كنند، اين سيستم حداقل يكي از شرايط كنترل پذيري يا مشاهده پـذيري   .الف

  .را ندارد

  .ر استاگر صفر و قطب تابع تبديل سيستمي همديگر را خنثي كنند، اين سيستم كنترل پذير و مشاهده پذي .ب  

  .اين سيستم مشاهده پذير نيست )Vdet(=0اگر در سيستمي  .ج  

  .اين سيستم كنترل پذير نيست )Sdet(=0اگر در سيستمي  .د  
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  د فلوگراف زير صحيح است؟كدام گزينه در مور .17

  

1 .الف  
2 x

dt

dx
t(rxx( .ب                                                   =

dt

dx
++= 21

1 2  

t(rxx( .ج
dt

dx
−+= 21

2 2x+1x      .د                                     2 c =            )t(rxx
dt

dx
+−−= 21

2 2  

كـدام   (jw)براي نوساني بودن سيستمي با معادله مشخصه زير و نيز محل برخورد مكان هندسي ريشه ها با محـور موهـومي    kمقدار  .18

  گزينه است؟

)SS)(S(S
K

223

1
1

2
+++

+  

  

  K=0.57        S=±J0.96 .ب                               K=0.76         S=±J2.12 .الف  

  K=8.16           S=±J1.95 .د                               K=0.02            S=±J3.50 .ج  
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  رسم شده است كدام گزينه است؟معادله مشخصه براي سيستمي كه مكان هندسي آن در زير  .19

  
  

S .الف  
4
+3S

3
-4S

2
+(k-8)S+0.1k=0  ب. S

4
+3S

3
+4S

2
+(k-8)S+0.1k=0  

S .ج  
4
+3S

3
-4S

2
-(k-8)S+0.1k=0  د. S

4
+3S

3
+4S

2
-(k-8)S+0.1k=0  

  ند اين سيستم چقدر است؟پهناي با. باشد درصد مي 3.16يك ثانيه و فراجهش ) استقرار(يك سيستم كنترل داراي زمان نشست  .20

. الف  
sec

rad
. ب  10.18

sec

rad
. ج  18.10

sec

rad
. د  8.101

sec

rad
0.181  

. پاسخ فركانس تابع تبديل حلقه بسته درجه دو با فيدبك واحد منفي بصورت زير است .21
n

ω   كدام گزينه است؟  

  

  
  

  4.150 .د                         3.43 .ج                          1.15 .ب                     2.16 .الف  
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  كدام گزينه غلط است؟ .22

j(G(محور افقي در منحني نيكولز فاز .الف   ω و محور عمودي دامنه)j(G ω   .است  

j(G(|منحني نيكولز تغييرات .ب   ω| 20log  را بر حسب فاز)j(G ω نشان مي دهد.  

j(T( ثابت و منحني نيكولز مقدار قدر مطلق Mمحل تقاطع منحني هاي  .ج   ωرا در فركانس مربوطه بدست مي آورد.  

  .مي باشد MPبر منحني نيكولز مماس است، پيك رزونانس يا ) ثابت Mمنحني (كه منحني آن  Mبيشترين مقدار  .د  

  شكل زير كدام گزينه صحيح است؟ ربراي مسي .23

  
  

  .و ريشه ناپايدار داردد k>-0.5براي  .ب  .                  ريشه پايدار است k<-0.5براي  .الف  

  .يك ريشه ناپايدار دارد k>-0.5براي  .د   .              سه ريشه ناپايدار دارد k<-0.5براي  .ج  

  حاشيه فاز براي سيستم زير كدام گزينه است؟ .24

)S5.01)(S2.01(S

60
)S(GH

++

=  

  67.3- .د                      67.3+ .ج                      43.5- .ب                     43.5+ .الف  

  ωc=1.145rad/secبراي پايداري سيستم زير كدام گزينه صحيح است؟             .25

  
  

  k>5.63 .د                      k<5.63 .ج                     k>2.31 .ب                   k<2.31 .الف  
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  كدام گزينه غلط است؟ .26

  .يب ميرايي قطب غالب زياد مي شودردر جبران كننده پيش فاز حاشيه فاز ،حاشيه گين حلقه باز و ض .الف  

  .مي شود ωgاگر تابع تبديل حلقه باز چند قطب نزديك مبدأ داشته باشد، شيب فاز سيستم جبران نشده حوالي  .ب  

  .جبران كننده پس فاز باعث كاهش گين سيستم مي گردد .ج  

  .نوع سيستم را يك درجه بالا مي برد PDجبران كننده  .د  

يك سيستم كنترل با فيدبك واحد منفي داراي تايع تبديل حلقه باز سيستم جبران شـده بصـورت   .27 
100S10S
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=  

  شود؟ 0.1دگار به ورودي شيب واحد كدام گزينه باشد تا خطاي مان  ki. مي باشد

  40 .د                         30 .ج                     20 .ب                     10 .الف  

  

        »»»»سيستمهاي كنترل خطيسيستمهاي كنترل خطيسيستمهاي كنترل خطيسيستمهاي كنترل خطي        - - - - سؤالات تشريحي سؤالات تشريحي سؤالات تشريحي سؤالات تشريحي ««««
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  باشد؟ ξ=0.5چقدر باشد تا قطبهاي سيستم حلقه بسته داراي ضريب ميرايي  aدر سيستم زير  .2
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  .در يك سيستم كنترل معادلات حالت بصورت زير است .3
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با توجه به دياگرام نايكويست زير كه مربوط به سيستم  .5
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