
 آزمايشگاه کنترل خطیشبیه ساز 

 

 اصول کنترل سيستمهای خطی -1

 مفهوم پاسخ زمانی سيستمها 

  مفهوم پاسخ فرکانسی 

  مختلف با مدارهای آپ امپی سيستمهای پياده سازی 

 کنندهمفهوم کنترل 

  انواع کنترل کننده هاپاسخ فرکانسی 

 آشنايی با سيستمهای حلقه باز و حلقه بسته 

 کنترل سرعت گاورنر -2

 آشنايی با گاورنر 

 شناسايی سيستم با وروديهای مختلف 

 سيستم، پاسخ زمانی و فرکانسی(تابع تبديل رفتار سيستم ) بررسی تاثير پارامترهای گاورنر بر 
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  آشنايی با سرو موتورDC و راه انداز آن 

 آشنايی با تاکومتر 

 با وروديهای مختلف شناسايی سيستم 

 امکان افزودن جبرانسازهای سری و موازی 

 های مختلف بر خطای ماندگار سرعت سرو موتورکنندهامکان بررسی تاثير کنترل 

 ديناميک پاسخ سرو موتورها بر کنندهامکان بررسی تاثير کنترل 

 امکان بررسی تاثير پارامترهای کنترل کننده با استفاده از مکان هندسی ريشه ها 

  رفتار سيستم با منحنی نايکوييستامکان بررسی 

 های مطلوبامکان طراحی کنترل کننده پيشفاز/پسفاز برای رسيدن به خواسته 

  امکان طراحی کنترل کنندهPID های مطلوببرای رسيدن به خواسته 

 بررسی پاسخ فرکانس سيستم در حالت بدون جبرانساز و با جبرانساز 
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 آشنايی با حسگرهای دما 

 با وروديهای مختلف شناسايی سيستم 

 امکان افزودن جبرانسازهای سری و موازی 

 های مختلف بر خطای ماندگار سرعت سرو موتورکنندهامکان بررسی تاثير کنترل 

 ها بر ديناميک پاسخ سرو موتورکنندهامکان بررسی تاثير کنترل 

  پارامترهای کنترل کننده با استفاده از مکان هندسی ريشه هاامکان بررسی تاثير 

 امکان بررسی رفتار سيستم با منحنی نايکوييست 

 های مطلوبامکان طراحی کنترل کننده پيشفاز/پسفاز برای رسيدن به خواسته 

  امکان طراحی کنترل کنندهPID های مطلوببرای رسيدن به خواسته 

 ت بدون جبرانساز و با جبرانسازبررسی پاسخ فرکانس سيستم در حال 
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 آشنايی با حسگرهای ارتفاع 

 آشنايی با انواع شيرها و تابع تبديل آنها 

 های شامل چند مخزن و چند شيرشناسايی سيستم 

 ارتفاع آب در مخازنهای مختلف بر خطای ماندگار کنندهامکان بررسی تاثير کنترل 

 سيستمها بر ديناميک پاسخ کنندهامکان بررسی تاثير کنترل 



 امکان بررسی تاثير پارامترهای کنترل کننده با استفاده از مکان هندسی ريشه ها 

 امکان بررسی رفتار سيستم با منحنی نايکوييست 

 های مطلوبامکان طراحی کنترل کننده پيشفاز/پسفاز برای رسيدن به خواسته 

  امکان طراحی کنترل کنندهPID های مطلوبتهبرای رسيدن به خواس 

 بررسی پاسخ فرکانس سيستم در حالت بدون جبرانساز و با جبرانساز 

  و محل آن برای حل مسالهمعادل کنترل کننده يافتن شير مناسب 

  


