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1- مدل ديناميكي يك سيستم با معادلة زير داده شده است:
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    الف) معادله فضاي حالت سيستم را به شكل 
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بنويسيد و سپس تمام نقاط تعادل سيستم را بيابيد.

    ب  ) براي هر نقطه تعادل يك مدل خطي از سيستم بدست آوريد و تعيين كنيد هر يك نقاط تعادل گره پايدار يا ناپايدار، يك نقطة زيني، يك كانون پايدار يا ناپايدار يا مركز هستند.  

2- در شكل زير، مدل يك PLL آورده شده است. مدل فضاي حالت آن را بدست آورده و نقاط تعادل و نوع آنها را معين كنيد. با استفاده از MATLAB صفحه فاز آن را رسم كنيد.

[image: image13.wmf]s

1

[image: image14.wmf]Ts

K

+

1

[image: image15.wmf]sin(.)

[image: image16.wmf]e

[image: image17.wmf]0

=

q

in

[image: image18.png]\Y.y

(A 17530



[image: image19.wmf]x

[image: image20.wmf]x

[image: image21.wmf]kx

[image: image22.wmf]m

[image: image23.wmf]x

b

&

[image: image24.wmf]k

[image: image25.wmf])

,

(

x

x

&

h


3- سيستم زير را در نظر بگيريد :
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همه نقاط تعادل و نوع هر يك از آنها را مشخص كنيد.

4- سيستم مرتبه دوم زير را در نظر بگيريد :
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نقاط تعادل و نوع هر يك را تعيين كنيد با استفاده از MATLAB صفحه فاز آن را رسم كنيد.

1- سيستم جرم و فنر با اصطكاك در شكل زير آورده شده است :
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نيروي اصطكاك در خلاف جهت حركت شامل سه ترم : اصطكاك چسبندگي ( وابسته به سرعت جسم با ضريب مثبت 
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 است) ، اصطكاك جنبشي ( هنگامي كه سرعت غير صفر است وجود دارد و مقدار آن
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 است ) و اصطكاك سكون كه مقدار آن غير صفر و برابر با   
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است اگر سرعت صفر باشد.)معادله كلي حركت سيستم به شكل زير است:
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كه در آن 
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تمام نقاط تعادل سيستم را پيدا كنيد و نوع هر يك را نيز تعيين كنيد.
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