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  86 سالخطی کنترل  – برقکنکور ارشد 

𝑟(𝑡)اختلال وارد به سیستم است . برای ورودی پله ای  r𝑑(t)ورودی مرجع و  r(t)در سیستم کنترل شکل زیر  -1 = 𝑅𝑢(𝑡)  و اختلال پله ایr𝑑(t) = 𝐷𝑢(𝑡)   کهR وD  مقادیر ثابت

𝐶𝑠𝑠هستند ، پاسخ حالت دائمی سیستم  = lim
𝑡→∞

𝑐(𝑡)  برایK ) خیلی بزرگ در مثبت برابر است با  )بهره کنترل کننده 

 

 )بینهایت( ∞ (1

2) 𝑅 + 𝐷 

3) R 

 هیچکدام (4

 سیستم کنترل حداقل فازی دارای دیاگرام بد شکل مقابل است تابع تبدیل آنرا مشخص کنید . -2

 

1) 
1

1.5 𝑠+1
 

2) 
1

𝑠+1
 

3) 
1

 𝑠+1
𝑒−0.5𝑠 

4) 
1

 𝑠+1
𝑒−𝑠 

 

 سیستم نوسانی خواهد بود . bو aسیستم فیدبکی به صورت زیر است به ازاء چه مقادیری از  -3

 

1) 𝑏 = 𝑎 و  2 = 1 

2) 𝑏 = 𝑎 و  8 = 5 

3) 𝑏 > 𝑎 و  2− = 3 

4) 𝑏 > 𝑎 و  هر مقدار 0 = 3 

 

𝐾مکانهندسی ریشه های سیستم زیر را بدست آورید . به ازاء  -4 ≥ 0 

 

 

 اشتباه می باشد . Leadو  Lagکدام یک از مطالب زیر در مورد جبران کننده های  -5

 بهره سیستم را افزایش می دهد و در نتیجه خطای ماندگار را کم می کند .  Lagجبران کننده  (1

 بهره سیستم را افزایش می دهد و در نتیجه خطای ماندگار را کم می کند .  Leadجبران کننده  (2

 .  زمان استقرار را کاهش می دهدافزایش می دهد و در نتیجه به مقدار زیاد سیستم را  فرکانس طبیعی Leadجبران کننده  (3

 .  زمان استقرار را کاهش می دهدافزایش می دهد و در نتیجه به مقدار زیاد سیستم را  فرکانس طبیعی Lagجبران کننده  (4
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𝐻(𝑠)تبدیل  تابع -8 =
𝑦(𝑠)

𝑢(𝑠)
 سیستم مقابل عبارت است از  

 

1) 𝐻(𝑠) =
15

31
𝑒−5𝑠 𝑠

𝑠2+
15

31

 

2) 𝐻(𝑠) =
15

31
𝑒−5𝑠 𝑠

𝑠2−
15

31

 

3) 𝐻(𝑠) = −
15

22
𝑒−5𝑠 𝑠

𝑠2−
15

22

 

4) 𝐻(𝑠) = −
15

22
𝑒−5𝑠 𝑠

𝑠2+
15

22

 

7- K  10را طوری تعیین کنید که فرکانس طبیعی میرای سیستم زیر 𝑟𝑎𝑑/𝑠  .باشد 

 

1) 1.4 

2) 3.6 

3) 0.014 

4) 0.036 

𝛺𝑟است . وقتی که اختلال صفر است  T(s)متاثراز اختلال  𝛺𝑐(𝑠)در یک سیستم کنترل ، سرعت خروجی سیستم  -6 = 𝛺𝑐  است، پاسخ ماندگار سیستم به اختلال پله واحد وقتی که

𝛺𝑟(𝑠) =  است عبارت است از  0

 

1) 𝐾 

2) 
1

𝐾
 

3) 
𝐾

𝐽
 

4) 
1

𝐽
 

 

 به صورت تقریبی زیر است :  K>0مکان هندسی ریشه های این سیستم برای  صورت زیر است سیستمی به ه معادله مشخص -2

 مکان هندسی مشخصی ندارد. نیست بنابراین  KGH=0 +1چون معادله مشخصه بصورت  (1

  مکان به صورت شکل زیر است. (2

 
  مکان به صورت شکل زیر است. (3

 
  مکان به صورت شکل زیر است. (4
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ن : رفته باشد با درنظر گرفتمنحنی قطبی تابع تبدیل مدار باز یک سیستم بصورت زیر است . اگر دوتا از قطب های تابع تبدیل مدار باز در طرف راست محور مجازی قرار گ -10

𝑃𝑅  تعداد قطبهای تابع تبدیل مدارباز با قسمت حقیقی مثبتN  تعداد دوران منحنی نایکوئیست(Nyquist)  1−حول نقطه + 𝑗0 P   تعداد ریشه های معادله مشخصه سیستم با قسمت

 حقیقی مثبت ، کدام گزینه صحیح است؟

 
𝑁چون  (1 ≠  سیستم ناپایدار است.  0

𝑃چون  (2 =  سیستم ناپایدار است.  4

𝑃چون  (3 =  پایدار است. سیستم  0

𝑃𝑅چون  (4 = 𝑁 پایدار است. سیستم 

 

 


