
 به نام خدا

 استاد درس: دکتر عبدالحسین صالح پروژه درس کنترل مدرن

تـا ّسـتم هاٌـا ي      DC هَتَر پزٍصُهي تاضذ. در ايي  DC هَتـَردرايَ ّاي تسيار هتذاٍل در کٌتزلِ اجشاء هختلف فزآيٌذّاي صٌعتي يکي اس سيستن

سوت تار اًعطـا  پـذيز تـَدُ ٍ تـا     است تَسط ٍلتاص آرهيچز آى صَرت هي پذيزد. ايي هَتَر کِ تِ جعثِ دًذُ هجْش . کٌتـزل دٍرضَددائن تزرسي هي 

کـِ داراي   ايي سيستن تـاري را  .هي تاضذ Κ(θ1 −θ2  (اًعطا  پذيزي هعادل هذل ضَد. در ايٌصَرت گطتاٍر اًتقال يافتِ اس هسيز ايي k ضزية سختي

هـذل ضـذُ    TLخـارجي   ّاي هذل ًطذُ تِ صـَرت گطـتاٍر  ٍارد تز سيستن ٍ ديٌاهيک. ّوچٌيي کليم اغتطاضات هي چزخاًذ هي تاضذ Jهواى ايٌزسي 

 . است

 :DCهذار هعادل هَتَر 

 

 

 دياگزام تلَکي درايَ:

 
 :DCتزاي هَتَر 

 

 
 تزاي جعثِ دًذُ:

 
 تا صز  ًظز اس تلفات در جعثِ دًذُ:

 
Km=0.08 Nm/A , R=1.5 Ω , L=0.04 H , Jm=10-3 Kgm2 , J=3*10-2 Kgm2 , N=15 , K=600 Nm/rad 
 

را تِ عٌَاى يک هتايز حالت تا ًوـايص    θ1–θ2تا استفادُ اس اصَل فيشيکي حاکن تز سيستن درايَ، هذل رياضي هزتَط تِ آى را تذست آٍريذ.  (1

 را تذست آٍريذ. iٍ  ∆تز حسة  v. در ًْايت هعادلِ حالت dt=Ω∆d/در ًظز تگيزيذ ٍ  ∆

 هاتزيسْاي هعادلات حالت را تعييي ًوائيذ. (2

سيسـتن را ضـثيِ سـاسي ًوـَدُ ٍ پاسـي هتايزّـاي حالـت ٍ        سيـز،  ّا ٍ ضزايط اٍليـِ  تا درًظز گزفتي ٍرٍدي Matlab/Simulinkتَسط   (3

 .رسن ًوايذ ّاي سيستن را تزحسة سهاىخزٍجي

( ) ضزايط اٍليِ صفز ٍ   {
            
           

 

تَاتع تثذيل سيستن درايَ را تزاي  (4
  

 
  ٍ

  

 
 تِ دست آٍريذ. 

تجشيِ کالوي را تزاي سيستن تِ صَرت ديـاگزام  خزٍجي سيز تعييي ًوَدُ ٍ  -کٌتزل پذيزي سيستن را تِ اساي ضزايط ٍرٍدي رٍيت پذيزي ٍ  (5

 تلَکي رسن ًواييذ.
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1 



 θ1ٍ خزٍجي  vالف( ٍرٍدي 

 θ2ٍ خزٍجي  vٍرٍدي ب( 

 θ1  ٍθ2ٍ خزٍجي  vٍرٍدي ج( 

 پايذاري سيستن را تا استفادُ اس رٍش اٍل لياپاًَ  ) رٍش هقاديز ٍيضُ ( ٍ رٍش دٍم لياپاًَ  )تعزيف تاتع لياپاًَفي( تزرسي ًواييذ. (6

  زاحي کٌتزل کٌٌذُ: (7

 تعييي ًواييذ. 100j±100-ٍ  5-ٍ  4-ٍ  10-ٍ  30-الف( تْزُ فيذتک حالت لاسم تزاي جاياتي قطة ّاي سيستن حلقِ تستِ را تز رٍي 

را تياتيذ ٍ تـاتع تثـذيل    θdتز رٍي يک هقذار هطلَب   θ2ب( تا استفادُ اس تْزُ فيذتک هحاسثِ ضذُ قاًَى کٌتزلي لاسم تزاي تٌظين خزٍجي 
  

  
 را هحاسثِ ًواييذ. 

ج( پاسي پلِ ٍاحذ تاتع تثذيل 
  

  
 رسن ًواييذ. MATLAB/Simulinkرا تِ کوک  

ضـَد.  تـِ سيسـتن اعوـال هـي     TLرا تخويي سدُ در حالي کـِ اغتطـاش باتـت      ω  ٍiقاتل اًذاسُ گيزي تاضٌذ، هقاديز  θ1  ٍθ2تا فزض آى کِ  (8

اس ديٌاهيک سيستن اصلي در ًظز تگيزيـذ. )تخوـيي گـز     تزاتز سزيعتز  1۱تزاتز ٍ در حالت ديگز  2در يک حالت ديٌاهيک تخيوي گز را کوي 

 حالت  زاحي ًواييذ.(

ٍ  اييـذ وپيادُ سـاسي ً در سَال قثل هجذد تز رٍي سيستن درايَ در دٍ حالت هختلف فيذتک حالت را تا در ًظز گزفتي تخويي ّاي سدُ ضذُ  (9

 ًِ تخويي سدُ ضذُ( صَرت هي گيزد هقايسِ ًواييذ.  تاييزات هتايزّاي هختلف سيستن را تا حالتي کِ کٌتزل تا هقاديز ٍاقعي )

 نحوه نوشتن گزارش:

 اًجام دّيذ. MATLAB، تِ کوک ًزم افشار 2ٍ 1( کليِ سَالات را تِ جش 1

 در هَرد ّز يک اس خزٍجي ّايي کِ تَسط ًزم افشار تِ دست هي آيذ تايستي تَضيح ٍ تفسيز جاهع آٍردُ ضَد.( 2

 حتوا تايستي عٌاٍيي هحَرّاي افقي ٍ عوَدي هطخص تاضذ. ( تزاي ًوَدارّاي رسن ضذ3ُ


