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 دانشگاه صنعتي خواجه نصيرالدّين طوسي

ي مهندسي مکانيکدانشکده  
 کنترل اتوماتيک

8913-99 دومنيمسال   

Homework 3 
Assigned: 1399/2/23; Due date: 1399/2/29 

های را خودتان حل کنید و با حل Example Problems and Solutionsقسمت  4تا  2های برای فصل .1

 کنید. این قسمت را تحویل ندهید.کتاب مقایسه 

A-2-1 to 13; A-3-1 to 9; A-4-1 to 11. 
های زیر را بیابید. سپس تابع تبدیل را مستقیما از معادلات دینامیکي حاکم استخراج معادله حاکم بر سیستم الف( .2

و  τ خروجيورودی و  2سیستم شماره در ، 𝑥1 و  f(t) خروجي سیستمورودی و  1سیستم شماره   نمایید. در

را کوچک  𝜃، 3و  2های شماره در سیستم. هستند 𝜃 و u خروجيورودی و  3در سیستم شماره  و زاویه دیسک

 فرض نمایید.

دست به  Dو   A   ،B،Cهایمعادلات حاکم را به فرم فضای حالت نوشته و تابع تبدیل را با استفاده از ماتریس  ب(

 دست آمده از حالت قبل مقایسه کنید.آورید. سپس با تابع تبدیل به

 ها را ترسیم نمایید.بلوک دیاگرام هر کدام از سیستم ج(

 1سیستم شماره 

 
 2سیستم شماره 
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 3سیستم شماره 

 
. هستندنسبت به یک مرجع مشترک  Mجابجایي جرم  𝑦(𝑡)جابجایي بدنه آسانسور و  𝑥(𝑡)در شکل زیر  .3

 مطلوبست:

 ؛الف: تابع تبدیل

 .ب: نمایش فضای حالت سیستم

𝑦(𝑡)  را به عنوان خروجي و𝑥(𝑡) .را به عنوان ورودی در نظر بگیرید 

 

 
 مراجعه کنید. 4راهنمایي: به ابتدای فصل  را بیابید. iqو  oqنشان داده شده تابع تبدیل بین برای سیستم  .4

 
 ثابت هستند. pو  z  به دست آورید.برای سیستم نشان داده شده مدل فضای حالت سیستم را  .5
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3انسیل دیفریک سیستم دینامیکي با معادله  .6 2y y y u+ + را در نظر بگیرید. معادلات فضای حالت   =

 سیستم را بنویسید.

 
 

 ولی ناامیدی تضمین شکست است."  ؛"امید تضمین موفقیت نیست 


