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 دانشكده مهندسي برق و كامپيوتر –دانشگاه سمنان 

 11/3/95موعد تحويل                                             95-94نيمسال دوم  –كنترل ديجيتال  – مجنپتمرين سري 

 :ديريگب رظن رد ار ريز نامز رد هتسسگ و هتسويپ يلرتنك متسيس ود  .1تمرين 

 

 

 :ديهد ماجنا ار ريز ياهتيلاعف MATLAB كمك هب

  𝒓𝒂𝒅/𝒔𝒆𝒄  𝟎.𝟏 هرهب عطاقت سناكرف و  ° 𝟓𝟎 زاف هيشاح يارب ار D(s) زاف شيپ هدننك ناربج )فلا

 .دينك يريگ هزادنا ار دوعص نامز و شهجارف رثكادح و مسر ار دحاو هلپ خساپ .دينك يحارط

𝑻 يرادرب هنومن نامز اب )ب = 𝟎.𝟐 𝐬𝐞𝐜   هتسسگ هدننك ناربج D(z) و  ° 𝟓𝟎 زاف هيشاح يارب ار 

 و شهجارف رثكادح و مسر ار دحاو هلپ خساپ .دينك يحارط    𝒓𝒂𝒅/𝒔𝒆𝒄  𝟎.𝟏 هرهب عطاقت سناكرف

 .دينك هسياقم )فلا( تمسق اب و نييعت ار دوعص نامز

𝑻 يرادرب هنومن نامز اب )ج = 𝟎.𝟓 𝐬𝐞𝐜    دحاو هلپ خساپ و راركت ار )ب( تمسق هدننك ناربج يحارط 

 .دينك هسياقم )فلا( تمسق اب ار دوعص نامز و شهجارف رثكادح .دينك مسر ار

 :ديريگب رظن رد ار يرز رادياپ كبديف لرتنك متسيس  .2تمرين 

 



𝒛  زا ار هدننكناربج بطق .دهديم ناشن ار %60 شهجارف رثكادح متسيس نيا ي هلپ خساپ = −𝟎.𝟒 

𝒛 هب =  .چگونه تغيير خواهد كرد فراجهشتوضيح دهيد  .دهيمر ميييغت  𝟎.𝟑−

كننده ديجيتال مناسبي طراحي كنيد كه عمل كنترل . كنترلي زير را در نظر بگيريدسيستم   .3تمرين 

نسبت ثانيه،  0.2زمان نمونه برداري  :ساير مشخصات طراحي عبارتند از. دربر گيردرا  انتگرالكنترلي 

نمونه در هر  8 ،و حداقل نوسان سينوسي ميرا شده 0.5هاي غالب حلقه بسته براي قطب  ζ ميرايي

 .را تعيين كنيد 𝐊𝒗 ثابت خطاي سرعت استاتيكپس از طراحي كنترلر، . سيكل باشد

 

را به  𝑲بهره . را رسم كنيد  𝒘در صفحه  دياگرام بود. سيستم كنترلي زير را در نظر بگيريد  .4مرين ت

ثابت خطاي و  حاشيه بهرهبا اين بهره تنظيم شده،  .شود  ° 𝟓𝟎برابر  حاشيه فازگونه اي تنظيم كنيد كه 

𝑻زمان نمونه برداري را . را تعيين كنيد  𝐊𝒗 سرعت استاتيكي = 𝟎.𝟏 𝐬𝐞𝐜  فرض كنيد. 

 


