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 971 سال تحصیلی:                       به نام خدا                                               

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

 طیخکنترل های سیستم نام درس:

Email:y.batmani@uok.ac.ir  :ها، ها و سیستمسیگنال پیشنیاز

 2مدارهای الکتریکی 

 کارشناسی مقطع: 

 3 واحد: تعداد

 جایگاه درس در برنامه درسی دوره:

مهندسی برق، مهندسی های ای است که در رشتههای کنترل خطی، از جمله مباحث پایهتحلیل و طراحی سیستم

مورد نیاز برای  بزارهایاترین مهمشود و یکی از مطرح می ...و  ، مهندسی شیمیمکانیک، مهندسی مکاترونیک

-و طراحی کنترل های دینامیکیبه موضوع تحلیل سیستم درساین در  .کار یک مهندس در محیط صنعتی است

ای و اساسی مهندسی کنترل های پایه، روششدهرائها هایها پرداخته می شود. روشکننده برای این سیستم

طور خلاصه، این درس  به .شوندی کنترل محسوب میهای رشته مهندسهستند و پیش نیاز مهم سایر درس

   .دارد برای یک مهندسی کنترلرا حکم یک آچار فرانسه 

  هدف کلی:

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

 .است طیخکنتـرل 

mailto:y.batmani@uok.ac.ir


 
 

2 

 

    :عینی اهداف

 اهداف مفهومی:           

 ینامیکیدهای سیستم معرفی 

 فیدبکوم فهم 

  های دینامیکیسازی سیستمدلم 

  هاسیستمپایداری تحلیل 

  حالت گذرارفتارشناسی 

  حالت ماندگار و مفهوم خطارفتارشناسی 

 های تحلیل و طراحی کلاسیکوشر 

 افزار های کنترل خطی در محیط نرمبا تحلیل و طراحی سیستمی آشنایMATLAB 

 

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

برای های واقعی در سیستمدر واقع، امکان استفاده صحیح و به جا از ابزارهای این درس . را داشته باشد ایایهپ

 دانشجو مهیا گردد. 

 مواد آموزشی:

 د، کامپیوتر، وایت بورویدیوپرژکتور

 محتوای درس

 هفته موضوع محتویات موضوع

 1 مقدمه ، اهیمت و جایگاه فیدبکعریف های پایه در سیستم های کنترلت

 2 نمایش سیستم های کنترل خطی تابع تبدیل و فرمول بهره میسون

 3 نمایش سیستم های کنترل خطی فضای حالت و مفاهیم اولیه آن

 4 یکیینامدهای پایداری سیستم و مفاهیم، معیار پایداری راث تعاریف

 5 حالت گذرابررسی  های مرتبه اول و دومو تعاریف، رفتار حالت گذرای سیستممفاهیم 

 6 حالت ماندگارررسی ب های استاندارد، مفهوم نوع سیستمخطا، ورودیمفهوم 

 7 و آزمون نتایجبندی، جمع ترماشکال و امتحان میانفع ر

 8 هاهندسی ریشهکان م و روش رسم مکان هندسیفاهیم م

 9 هاهندسی ریشهکان م بر مبنای روش مکان هندسیراحی ط

-های تنظیم آنها در سیستم، روشPIDهای کنندهکنترل فاهیمم

 SISOهای 
 PID 10های کنندهرلنتک
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 11 و طراحی در حوزه فرکانستحلیل  نمودار بودرسم  فاهیم،م

 12 و طراحی در حوزه فرکانستحلیل  نمودار نایکوئیسترسم 

 13 و طراحی در حوزه فرکانستحلیل  های حوزه فرکانسسازها بر مبنای روشجبرانطراحی 

 14 وزه فضای حالتدر حراحی ط کنترل پذیری و رویت پذیری، جایابی قطبفاهیم م

 15 نتایج های عملی توسط دانشجویانتستسازی و نتایج شبیه

 16 بندیجمع 

 

 

 منابع درس

 های کنترل خطی، دکتر علی خاکی صدیق، انتشارات دانشگاه صنعتی خواجه نصیرالدین طوسیسیستم

Dorf, Richard C., and Robert H. Bishop. Modern control systems. Pearson, 2011. 

Ogata, Katsuhiko. Modern control engineering. Upper Saddle River, NJ: Prentice Hall, 2009. 

 

 ارزیابی شیوه

 ردیف عنوان نمره درصد

 1 تمرینات دستی 10

 2 سازیتمرینات شبیه 15

 3 آزمون میانی 30

 4 آزمون پایانی 45

 

 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

 


