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ین ارتباط با اتم پرداخته و سپس سوالاتی در ابتدا به معرفی دو سیسد شد که در این سری تمرین دو سیستم در ادامه معرفی خواه

 سیستمها مطرح خواهد شد. 

 سیستم اول:معرفی 

له گسسته باشد، ابتدا معاد 10𝑚𝑠اگر فرکانس نمونه برداری   شود.ی توسط یک انتگرال گیر کنترل م  DCعکاس ی با موتور دوربین 

 𝑐2𝑑و  𝑖𝑑𝑝𝑜𝑙𝑦ت گسسته سازی از دستورا راهنمایی: برای)بید. با (ZOHر گرفتن نگهدارنده مرتبه صفر )تبه صفر را با در نظ مر 

 (فاده نماییداست

 

 : بلوک دیاگرام جلقه بسته دوربین و کنترل کننده1شکل 

 

 

 حلقه باز سیستم دوربینمعادل  . بلوک دیاگرام 2شکل 

 وک دیاگرام گسسته بصورت زیر خواهد بود:راهنمایی: بل
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 ذف تاخیر کنترلر در صورت انتگرال گیر اضافه شده است. بدلیل ح qبلوک دیلگرام فوق لازم به ذکر است در 

   :معرفی سیستم دوم

𝐺(𝑠)و حلقه باز  سیستم پایدار  =
2(𝑠+1)

𝑠2+2𝑠+2
 100𝑚𝑠انس نمونه برداری را با فرک گسسته آن و معادل  را در نظر بگیرید 

 آورید. بدست 

   سوالات:

Q1   .دل  بدون حضور نويز و تاخیر يك مARX  با پارامترهاي      𝑛𝑎 = 𝑛𝑏 = براي اين منظور از وروديهاي استاندارد    .را بـرازش دهيـد2 

 شده را با مقادير واقعي مقايسه كنيد. نمودار خروجي واقعي و تخمین زده شده و خطـاي  زير استفاده نماييـد و پارامترهـاي تخمـین زده

 تخمین را ترسيم كنيد. كدام ورودي تخمین مناسب تري ارائه مي دهد

 𝑁(0,1,400)ورودي تصادفي با توزيع نرمال به صورت   •

,𝑈([−1  1]ورودي تصادفي با توزيع يكنواخت به صورت    • 400) 

,𝑃([1  400]به صورت  𝑃𝑅𝐵𝑆 ورودي • 10, 𝑛𝑜𝑟𝑚𝑎𝑙)   بوده و  400پايان آن   لحظهو  1ه لحظه شروع آن  ک

 .و داراي توزيع نرمال مي باشد10ينيمم پهناي پالس ها برابر  م
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,𝐶([0.5   50]  به صورت  𝐶ℎ𝑖𝑟𝑝  ورودي •  فركانس ماكزيمم آن برابر هرتز و5/0ه فركانس مينيمم آن برابر  ک (400

 د.باشمي  400هرتز و تعداد نمونه هاي آن برابر    50

Q2  .مدل    سيستم دوم را بدون حضور نويز در نظر بگیريد و وروديهاي زير را بـراي تخمـین يـكARX   وARMAX با پارامترهاي 𝑛𝑎 =

𝑛𝑏 = 𝑛𝑐  و  2  =  .در نظر بگیريد  1 

,𝑃([1  700]به صورت  𝑃𝑅𝐵𝑆 ورودي • 10, 𝑛𝑜𝑟𝑚𝑎𝑙)    

,𝐶([0.5   50]  به صورت  𝐶ℎ𝑖𝑟𝑝  ورودي • 700)  

 کرار نمایید. و تخمین را مجددا با ورودیهای زیر ت ی مقایسه کنیدعستم واقها را با سیو قطب  هامحل صفر 

,𝑃([1  700]به صورت  𝑃𝑅𝐵𝑆 ورودي • 30, 𝑛𝑜𝑟𝑚𝑎𝑙)    

,𝐶([0.1   100]  به صورت  𝐶ℎ𝑖𝑟𝑝  ورودي • 700)  

 

Q3 .بگیريد. پارامترهاي مدل نیز به صورت سيستم اول را با نويز سفيد گوس ي ميانگین صفر و واريانس كم/متوسـط/زيـاد در نظـر  

𝑛𝑎 = 𝑛𝑏 =  𝑛𝑓 = 𝑛𝑑 = 2 , 𝑛𝑐 = مدلهاي موجود را در نظر بگیريد با بهترين ورودي كه در مراحل   مي باشد. تمام 1

   .مدلهاي تخمین زده شده را به لحاظ پارامتريك و محل صفر و قطب بررس ي كنيد  قبل حاصل شـد. حـال

Q4  .   10اگر سيستم موتور داراي تاخیري به اندازه𝑚𝑠  مـدل يعنـي  باشد، شناسايي و تخمین را بـا فـرض  𝐵𝐽 و پارامترهـاي  𝑛𝑏 =

 𝑛𝑑 =  𝑛𝑓 =  2 , 𝑛𝑐 =   كم متوسط/زياد و دانستن میزان تاخیر تكرار كنيد. اگر تـاخیر را دقيقـا نشناسـيم، بـا/  بـا نـويز1 

 .تشخيص آن نماييد در سعی   0𝑚𝑠      ،5𝑚𝑠     ،10𝑚𝑠    ،15𝑚𝑠سعي و خطـا و اعمـال تاخیرهـاي متفـاوت مـثلا   

Q5 .ه جواب برسـيد. فـرض  ( ب4)به زياد  (0)  فرض كنيد در تمرين سوم مرتبه سيستم را ندانيم، با زياد نمودن مرتبه سيسـتم از كـم

كدام  خروجي میزان دقت را بررس ي نماييد و بگوييـد-ورودي و خطا-بین خطا  Cross - Correlation   كنيـد بـا محاسـبه و بـه كـار گيـري 

 يافت؟  تخمین بهتر است. آيا مي توان مرتبه سيستم تخمـین زده شـده را بـا ايـن روش

 


