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سؤال 1 (20% نمره)

سيستم زير را در نظر بگيريد:
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با انتخاب تابع لياپانوف مناسب براي اين سيستم پايداري مجانبي فراگير مبدأ مختصات را بررسي كنيد.
سؤال 2 (20% نمره)
سيستم زير را در نظر بگيريد كه در آن تابع غير خطي 
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(

x

j

 در ناحيه يا sector 
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 قرار دارد. 


[image: image4]
بزرگترين ناحيه اي را كه در آن سيستم فوق پايدار مطلق باقي مي ماند را بيابيد.
سؤال 3 (20% نمره)

سيستم ديناميكي زير را كه با يك معادلة ديفرانسيل معرفي شده است را در نظر بگيريد:
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كه در آن 
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 ضرايب ثابت مثبتي مي باشند. آيا اين سيستم داراي چرخة حدّي است؟ در صورت وجود چرخة حدّي دامنه، فركانس و نوع پايداري آنرا تعيين كنيد. 
سؤال 4 (20% نمره)

سيستم زير را در نظر بگيريد:
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الف) خطي سازي پذيري سيستم را به فرم ورودي-خروجي بررسي كنيد.
  ب) كنترل كنندة خطي ساز با فيدبك را به فرم ورودي-خروجي به گونه اي طراحي كنيد، كه ورودي مرجع 
[image: image8.wmf])
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 به صورت مجانبي تعقيب شود.

  ج) آيا سيستم خطي سازي شده به صورت مجانبي مينيمم فاز مي باشد؟

سؤال 5 (20% نمره)

سيستم زير را در نظر بگيريد: 
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كه در آن 
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. كنترل كنندة مود لغزشي براي سيستم به گونه اي طراحي كنيد كه هر ورودي مرجع دلخواه 
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 را با سرعت مناسب تعقيب نمايد. فرض نمائيد هر دو متغير حالت سيستم اندازه گيري مي شوند. معادلة كامل تلاش کنترلی لازم u(t) ، و مقدار لازم بهرة سوئيچينگ براي ارضاي شرط لغزش را تعيين كنيد.
«هميشه موفق باشيد»
بنام آنکه جانرا فکرت آموخت


کنترل غير خطي
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