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 971 سال تحصیلی:                       به نام خدا                                               

 مهندسی دانشکده: یزدان باتمانی نام مدرس: 207 شماره اتاق: شماره تلفن:

 کنترل چندمتغیره نام درس:

Email:y.batmani@uok.ac.ir  :کنترل مدرن پیشنیاز 

 ارشد کارشناسی مقطع: 

 3 واحد: تعداد

 جایگاه درس در برنامه درسی دوره:

هایی کنترل چند متغیره از دروس اصلی مهندسی برق گرایش کنترل می باشد که به بررسی و کنترل سیستم

  .پردازدو خروجی میکنترل ورودی  با بیش از یک

  هدف کلی:

های سـازی سیسـتمهدف از این درس معرفی ابزارهای لازم جهـت نمـایش، تحلیـل، طراحـی و پیـاده

 .کنتـرل چندمتغیره است

    :عینی اهداف

 اهداف مفهومی:           

 چند خروجی -هاي چند وروديسیستم معرفی 

  چند خروجی-هاي چند وروديتحلیل سیستم 

 هايارزیابی آن در سیستمداخل و نحوه آشنایی با مفهوم ت MIMO  

 هايدر سیستم هاي طراحی ساختار کنترلروش MIMO 

 هايکننده براي سیستمهاي طراحی کنترلروش  MIMO 

 هاي کاهش مرتبهآشنایی با روش 

 

هاي کنترل سیستم طراحیتحلیل و توان لازم جهت دانشجو رود که میدر پایان این درس، انتظار  اهداف مهارتی:

هاي واقعی در سیستمدر واقع، امکان استفاده صحیح و به جا از ابزارهاي این درس . را داشته باشد چندمتغیره

 براي دانشجو مهیا گردد. 

 مواد آموزشی:

 د، کامپیوتر، وایت بورویدیوپرژکتور
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 محتوای درس

 هفته موضوع محتویات موضوع

جایگاه این ، اهمیت و هاي کنترل چندمتغیرهآشنایی با سیستم

 ها، پدیده تداخلسیستم
 1 مقدمه

نمایش ماتریس تابع تبدیل، نمایش حالت، توصیف کسر ماتریسی، 

 توصیف ماتریس سیستم
 2 هاي کنترل چندمتغیرهسیستمنمایش 

هاي ها و صفرها در سیستمقطب ها، انواع صفرهاتعاریف، یافتن قطب
MIMO 
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، جهت صفرها، MIMOهاي میلان، نوع سیستممک-صورت اسمیث

 جایابی صفر
هاي ها و صفرها در سیستمقطب

MIMO 
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 5 هاي چندمتغیرهپایداري سیستم مفاهیم و تعاریف، قضایاي پایداري، روش نایکوئیست توسعه یافته

 6 نتایج ترمحل تمرین، رفع اشکال و امتحان میان

 پذیري و جایابی قطبپذیري، رویتمروري بر کنترل

 صفرهاي دکوپله
 MIMO 7هاي فضاي حالت در سیستم

 MIMO 8هاي فضاي حالت در سیستم هاي دینامیکیسازي با فیدبک حالت، کاهش مرتبه سیستمدکوپله

 9 مفاهیم کنترل غیرمتمرکز هاي انتخاب ورودي و خروجیها و شاخصروش

 10 کنترل غیرمتمرکزمفاهیم  NA، شاخص RGAبندي، ماتریس هاي حل مسئله پیکرهروش

 11 کنترل غیرمتمرکز روش حلقه بستن ترتیبی، حل مسئله دشواري کنترل

 12  حل تمرین و رفع اشکال

-هاي تنظیم آنها در سیستم، روشPIDهاي کنندهمروري بر کنترل

 SISOهاي 
 PID 13کنترل 

 PID 14کنترل  MIMOهاي ها به سیستمتوسعه روش

 15 نتایج هاي عملی توسط دانشجویانتستسازي و نتایج شبیه

 16 بنديجمع 
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Some related papers. 
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 ردیف عنوان نمره درصد

 1 تمرینات دستی 10

 2 سازيتمرینات شبیه 15

 3 پروژه 50

 4 آزمون میانی 10

 5 آزمون پایانی 15

 

 وظایف دانشجویان

 ردیف شرح وظایف

 1 موثر در جلسات درسحضور 

 2 ها در زمان مقررتکالیف و گزارش انجام

 3 رعایت نظم و انضباط در طول دوره

 


