
 بسمه تعالي

 ساعت 2مدت پاسخگويي :                                         آزمون درس كنترل صنعتي 

 فقط يکی را به دلخواه پاسخ دهيد. 7و  6از بين سوالات                                                  نام و نام خانوادگی:     

       : 

            مدل تقريبي به فرمبر اين اساس . اشدبه شكل زير مي باحد وپله حلقه باز مرتبه اول  به ورودي  پاسخ يك سيستم (1

)1  +(T.S/  )SL–(G(S) =  e  علت بروز .را بدست آوريد Under Shoot  سپس  چيست؟در پاسخ سيستم

 نمره( 4)  طراحي كنيد.براي سيستم  PI  يك كنترل كننده ( جدول داده شده)زيگلر نيكولز روش بااستفاده از 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

مدل  .ثانيه است 1 و تاخيری برابر ) 5- ,3- ,2- ,1- (قطب در و چهار  ( 4- ,6- )صفر در دوشامل سيستمی  (2

 نمره( 3)    بازسازی نماييد.ا نوشتن روابط مربوطه برا   ω<1/2>1/3حول فرکانس  تقريبی

 نمره( 3) دهيد:توضيح را  سنسورهاکيفيت عملکرد مربوط به  پارامترهای زير (3

   اسيت، تکرار پذيری، تلرانس، دقت.انحراف صفر، حد تفکيک، اسپن ورودی، حس، صفر اندازه گيری

مدار . سپس يک نمونه را توضيح دهيد  PIکنترل کننده  عتیسرو  موقعيتیتفاوت فرم با رسم شکل مناسب  (4

 نمره( 3)  نيد.رسم كبه دلخواه ا رها كنترل كننده ين ايکی از آنالوگ 

توضيح برای هر کدام رسم شكل مناسب  را با  Bumplessو    Unti-Windupسيستم يکنحوه عملکرد  (5

 نمره( 3)  .دهيد

...................................................................................................................................... 

وزن دهی ) Setpoint Weightingبا اعمال و استاندارد  PIيک کنترل کننده ه رياضی ابطربا استفاده از  (6

    .و رسم نماييد را بدست آوريد( شامل مسير فيدبک و فيدفوروارد)با دودرجه آزادی فرم اصلاح شده  (ورودی

 نمره( 4)

          .Ku=π/(2bL)و  Tu=4×L که نشان دهيد  PIبرای کنترل کننده فرکانس حوزه  زيگلر نيکولز روشدر  (7

   G(S) =(b/S) × e(–SL)درنظر بگيريد:  مقابلسيستم را به صورت راهنمايی:   -    نمره( 4)

iT pk نوع كنترل كننده 

L/0.3 0.9×T/L PI 
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