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 تابع تبدیل داده شده در مقاله بفرم زیر است. 

 

 

  

 براي تعیین صفرها و قطبها از فرم اسمیث مکمیلان استفاده میکنیم و خواهیم داشت. 
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 با توجه به فرم اسمیث مک میلان بدست آمده صفرها و قطبهاي سیستم به صورت زیر خواهند بود. 

 جند جملهاي صفر: 

Z(s) = 7000000 s2  +  200000 s  +  4000 

  صفرهاي سیستم نیز عبارتند از: 

ܼ ∶   −0.0143 ±  0.0192݅ 
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  .کنیمصفرهاي دکوپله از یکی از دو فرمول زیر استفاده میوردن براي بدست آ

  

=صفرهاي دکوپله سیستم صفرهاي دکوپله ورودي -)با حذف صفرهاي دکوپله خروجی(صفرهاي دکوپله ورودي    

دکوپله سیستمصفرهاي  = صفرهاي دکوپله خروجی-)جیوي خرکپلهدفربا حذف ص(صفرهاي دکوپله خروجی    

ورودي توجه داریم چون تحقق مینیمال است پس کنترل پذیر و رویت ي صفرهاي دکوپلهبراي بدست آوردن 

از شرایط  و هرکدام. نداریم) خروجی(ي ورودياست پس صفر دکوپله) رویت پذیر(پذیر است چون کنترل پذیر 

  .کنترل پذیري و رویت پذیري که برقرار باشد صفر دکوپله نخواهیم داشت

  .باشدضمنا توجه داریم که صفر انتقالی سمت راست نداریم و نیازي به جایابی صفر انتقال نمی

فیدبک ي سازي بوسیلهي فیدبک حالت ابتدا باید ببینیم این سیستم قابلیت دکوپلهبراي دکوپله سازي بوسیله

  .حالت را دارد یا خیر

  .آوریمي نسبی سطر وستون است را بدست میکه که درجه Dابتدا ماتریس 

(ݏ)ܦ = ቂݏ 0
0   ቃݏ

  اینکه سیستم را بتوانیم دکوپله کنیم باید دترمینان ماتریس زیر مخالف صفر باشدبراي 
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  .شودو سیستم حلقه بسته به صورت زیر می

(ݐ)̇ܺ = ܣ) − (ݐ)ܺ(തܤ ଵି(∗ܤ)ܤ +  (ݐ)ଵܸି(∗ܤ)ܤ

(ݐ)ܻ = ܥ) − (ݐ)ܺ(തܤଵି(∗ܤ)ܦ +  (ݐ)ଵܸି(∗ܤ)ܦ
 

  .جایگذاري عددي خواهیم داشتبا 
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(ݐ) + ቂ0 0
0 0ቃ  (ݐ)ܸ

  
  .ها نایکویست استتوان عمل کرد یکی از این روشمختلفی میهاي براي تحلیل پایداري به روش

  .براي تحلیل از روش نایکویست ابتدا بایستی دیاگرام نایکویست تابع مورد نظر را ترسیم کنیم و داریم
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  :خروجی دوم
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  

براي انتخاب پیکربندي مناسب براي کنترل سیستم یکی از بهترین معیارها 

  .ي نسبی استیا همان ماتریس آرایه بهره (ݕܽݎݎܣ ݊݅ܽܩ ݁ݒ݅ݐ݈ܴܽ݁)ܣܩܴ

Λ = ∗.(଴ܩ)  ்ି(଴ܩ)
  

(଴ܩ) = ቂ 5 1
−5 5ቃ 

Λ = ቂ . 8333 −.0333
−.8333 0.8333ቃ 

  
کنترل اول کنترل خروجی اول با ورودي  ي بهره نسبی بدست آمده مناسب است کهآرایهماتریس با توجه به 

کنترل کنیم تداخل  اولضمن اینکه اگر خروجی اول را ورودي و . خروجی دوم با ورودي دوم انجام پذیرد

  .کمتري در سیستم خواهیم داشت
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݌݇ = .11 , ݇݅ = 0.0034 

  .ي مناسبیپله به ازاي این ضرائب کنترلر هم دفع اغتشاش خوبی دارد و هم پاسخ

  
  .براي خروجی دوم هم با دیدن ترم تداخلی به صورت اغتشاش خواهیم داشت

  
݌݇ = .11 , ݇݅ = 0.0034 

  
  .به ترتیب به صورت زیر خواهند بود 2ݕو 1ݕپاسخ  [1    0 ] وروديبا 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  



١١ 
 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

همانطور که از شکلها پیداست تداخل کانال اول روي دوم بیشتر از کانال دوم روي اول است و این موضوع را از 

  .ي آرایه نسبی هم قابل فهمیدن بودروي ماتریس بهره

Λ = ቂ . 8333 −.0333
−.8333 0.8333ቃ 
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