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 بسمه تعالي
 ساعت 3مدت پاسخگويي :    آزمون درس كنترل صنعتي 

 ]  (21) جمع نمرات =  نمره مي باشد 3 هر سوال بارم      [پاسخ دهيد   7تا   1فقط  به سوالات 
 
 مي باشد . به شكل زير   U(t)*2    پلهپاسخ يك سيستم حلقه باز به ورودي  – 1
 
 
 
 
 
 
 
 
 

/T.S)+  1(مدل تقريبي به فرم     –الف     
SL  –

G(S) = k. e    . را بدست آوريد 
 در پاسخ سيستم را توضيح دهيد.   Under Shootعلت بروز   –ب      

     چرا ؟      آيا مدل فوق مي تواند بطور كامل بيانگر سيستم واقعي باشد ؟   –ج      
 براي سيستم مورد نظرطراحي كنيد.   P I  يگلر نيكولز را توضيح داده و بااستفاده از اين روش يك كنترل كننده روش ز – د     
 

iT kp نوع كنترل كننده 
L/0.3 = ? 0.9*T/L   = ? PI 

 

 مكان صفر ها و قطب هاي سيستمي طبق شكل زير مي باشد . – 2
  فيدبك واحد به ورودي پله  را محاسبه كنيد .خطاي حالت ماندگار سيستم حلقه بسته با –الف     
در صووورت نيوواز بووه كنووترل كننووده بووه منظووور صووفر كووردن خطوواي حالووت مانوودگار پاسووخ بووه ورودي پلووه   سوواده توورين كنووترل كننووده را  -ب      

 .انتخاب كنيد 
 
 
 

 

 

 

درستي و قدرت  –تكرارپذيري  همچنين "  و  قايسه كنيدمو  و ترميستور را به طور كامل توضيح داده   RTDاز بين سنسورهاي دما    – 3
 .تفكيك  " را تعريف كنيد

 
تحريك مستقل  ر  اتپ رپر مقريتپل واهتو   ات   DCموتور يك  – 4

ات  احتپد ور وستقرو اتتوو   منظور كنقرل سرعت ورنظتر ايرريت.  
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 (w)( و سترعت ز ويت   ل  Iaجريپ  آرمرچر) ووسرينپل  ن. ز  گررل 

  سقفپو  كرو   يم     CASCADE ز فرم 

محپسب  وو تپاع تبتت.ي  مراتوه ات  موتتور ات   تتور  مطلوب  ست 

رستم  رپر مقرل ك  يمزمپ  ور  ين آر يش مورو  سقفپو  يستقن.  و

و تشتريح  CASCADEو تشريح رفقپر  ين سرسقم كنقرل كنقراي  آر يش 

 نحو   نقهپب مشهصپ  وو كنقرل كنن.  ور حلل  و خلي و خپرجي  

 

توضترح موج يتپل ويرت    ر  اپرسم شك   wind up ثر   - اف    – 5

 وير.

ر  رسم كنر. و توضترح    Unti wind upالوك ويپگر م يك روش  -ب        

 وير.  

  

      در حضور نويز  اغتشاش و تغيير را  (I-PD) و    PIDتفاوت عملكرد كنترل كننده    G (S)=1/(S+1)براي سيستمي با تابع تبديل  – 6

 ورودي با بدست آوردن روابط مناسب بطور مجزا مقايسه كنيد.   

 
تابع توصيفي رله اي با مشخصه شكل زير را كه در يك حلقه كنترلي به همراه سيستمي با مشخصه فركانسي پائين گذر نصب شده به  – 7

 دست آوريد و فركانس نوسان را  تعيين كنيد . 
 
 
 
 
 
 
 

 

G(s) =  1/ [ ( S +1 ) ^ 3 ] 
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