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برای دانشاوویان دادرت و الکترونیاع بعناوان درس اوالی و       :در برنامه درسی دوره جایگاه درس
 برای دانشوویان کنترح تغییر یرایش داده بعنوان درس جبرانی

 

 کلی:هدف 
 مدلسازی و تحلیل سیستم در فضای حالت و طراحی تخمیین زننده حالت و فیدبع خطی حالت

 اهداف یادییری:
 . توانایی مدلسازی و تحلیل سیستم ها1
 . یادییری و بکارییری مفاهیمی چون کنترح پذیری و رویت پذیری 2
 . تخمیین حالت و طراحی تخمیین زننده حالت3
 ری سیستم و روش تحلیل پایداری . انواع تعریف پایدا4

 رفتار ورودی:
 

 وایت برد و احتمالا بعضاً ویدئو پزوژکتورکتاب و جزوه و  مواد و امکانات آموزشی:
 

 روش تدریس:
 

 از مباح،اهس تدریس رو ی وایت برد و بحث روی موضوع و یاهاا ً ارائاه ساواح م،ااحس پرساش و بعاد      
 ارائه حل



 

 شرکت در کلاس و بحثس یادییری و امتحان  وظایف دانشوو:
 
 

 شیوه آزمون و ارزیابی:
 امتحان کتبی و درودی نیز برای فعالیت کلاسی

 منابع درس:
  LINESR SYSTEM THEORY AND DESIGN         BY: CHI  TSONG  CHEN مرجع اولی کتاب:

 نیز معرفی میگرددالبته مراجع کمکی برای مطالب وابسته م،ل جبر خطی و ... 



 هفتة یکم
 (29/6/98تا  23/6/98)

 
رح اماوختیم م،ال اناواع سیساتم س     . یادآوری تعریف سیستم و سیستم کنترلی و انچه تااکنون از کنتا  1

 ی کلاسایع اشاکالات کلای  روشاها    تم خطی و تحلیل کمی و کیفای سیساتم.  سیس سلسازی ریاضیمد
 و لزوم تحلیل سیستم به روش کنترح مدرن در اجرای سیستم کنترلی

 روابط بین فضاهای برداریس دضای برداری و  س. تعریف میدان2
بردارهاای پایاهس نماایش بردارهاا بار      استقلاح خطی و وابستگی خطی بردارها در فضای برداریس . 3

 مبنای بردارهای پایه
 و تغییر بردارهای پایه نمایش روابط بین فضاهای برداری بر مبنای بردارهای پایه .4
 
 

 هفتة دوم
 (5/7/98تا  30/6/98)

 
 .  جبر ماتریسی و بردارهای ویژهس نقاش بردارهاای ویاژه در نماایش رواباط فضااهای بارداریس       1

 فرم جردنس تعریف اندیس ماتریس بردارهای ویژه تعمیم یافته و
 اسخ این معادلات روابط بین فضاهای برداریس فضای پ . دستگاههای معادلات در نمایش2
انتقااح بردارهاای پایاه در تواباع     روشهای معادح سازی توابع ماتریسای و نقاش     س. توابع ماتریسها3

 ماتریسی و معادح سازی توابع ماتریسی
 فضاهای برداریبین نها در روابط آ . تعریف رنع و نولیتی ماتریس و معانی4
 
 

 هفتة سوم
 (12/7/98تا  6/7/98)

 
خروجای و نماایش فضاای حالات( و       -سیساتم )معاادلات ورودی  . روشهای مدلسازی ریاضای  1

 مقایسه آنها
حالت در سیستم. چگونگی انتخاب متغیرهاای حالات و ا ار تغییار بردارهاای پایاه در        متغیر تعریف .2

 انها
 مدلسازی نواعتغییر ناپذیری با زمان و علی بودن در ا سا ر خواص سیستم م،ل خطی بودن .3
 ها
 



 هفتة چهارم
 (19/7/98تا  13/7/98)

 
 به هم پیوسته  . محاسبه مدح ریاضی سیستمهای1
 . توضیح و تفسیر وجود و خواص سیستم فیدبع در هر دو روش مدلسازی و محدویت های ان2
 و معنای فیزیکی WELL POSEDهای . سیستم3

 پنومهفتة 
 (26/7/98تا  20/76/98)

 
مااتریس  چندجملاه ای مینیمااحس   تعریاف   شرط وجود جوابس تعاداد جاواب   س. حل معادلات حالت1

 اساسی سیستم و ماتریس یذار حالت
 . پاسخ حالت وفر و پاسخ ورودی وفر2
 خروجی و پاسخ معادلات حالت  –دلات  ورودی ا. ارتباط مع3
 
 

 هفتة ششم
 (3/8/98تا  27/7/98)

 
 ها  ومعنای فیزیکی آن و انواع تحقق پذیری  و رابطه بین انها . تحقق پذیری سیستم1
 . مدهای سیستم و جایگاه انها در پاسخ سیستم2
 
 

 هفتة هفتم
 (10/6/98تا  4/8/98)

 
 کنترح پذیر و کنترح ناپذیرمدهای  س کنترح پذیری و معنا ی فیزیکی ان .1
 های خطیمتدر سیس روش تشخیص کنترح پذیری سیستم خصوواً  .2
 . فرم کانونی کنترح پذیر و تحقق پذیری همواره کنترح پذیر سیستم  و معنای فیزیکی ان3
 
 



 هفتة هشتم
 (17/8/98تا  11/8/98)

 
 مدهای رویت پذیر و رویت ناپذیر . تعریف رویت پذیری سیستم  و1
 روش و ابزار تشخیص رویت پذیری سیستم ها خصووا سیستمهای خطی . 2
 تحقق پذیری رویت پذیر سیستمها و معنای فیزیکی ان. فرم کانونی رویت پذیر سیستم ها  و 3
 
 

 هفتة نهم
 (24/8/98تا  18/8/98)

 
 سیستمهای دویانها و . دویانی سیستم1
 رهای رویت پذیی کنترح پذیر و سیستمها. دویانی سیستم2
 خروجی در سیستمهای دویان ی ر. کنترح پذی3
 
 

 هفتة دهم
 (1/9/98تا  25/8/98)

 
 
 . تحقق پذیری کاهش ناپذیر سیستم. مفهوم کاهش ناپذیری سیستم 1
 مفاهیم کاهش ناپذیری و کنترح پذیری و رویت پذیری سیستم ها . ارتباط2
ماتریس هنکل و تحقق پاذیری کاانونی از طریاق مااتریس هنکال یارای        تعریف پارمترهای مارکو .3

 هاسیستم
 

 
 هفتة یازدهم

 (8/9/98تا  2/9/98)
 
 های سری و موازی و فیدبعو تحقق MISOو  SIMOو  SISOتحقق های . 1
س بازساازی تاابع انتقااح از معاادلات     س معادح حالت وفر و معاادح ورودی وافر  معادحسیستم های . 2

 حالت
 حالت وفردح او مع   دحا.تحقق پذیریهای مع3
 



 هفتةدوازدهم
 (15/9/98تا  9/9/98)

 
 مختلف پایداری و مفاهیم این پایداریهاریف ا. تع1
 و غیر خطی LTI . پایداری سیستم های 2
 تحقق این پایداریس تخمیین زمان نشست . تعریف پایداری لیاپانوف و شروط 3
 

 هفتة سیزدهم
 (22/9/98تا  16/9/98)

 
 . روش مستقیم لیاپانوف و پایداری سیستم های غیرخطی1
 دحاهای مع. پایداری در سیستم2
 معدح حالت وفر و معادح ورودی وفردح و ا. شرایط پایداری در سیستمهای مع3
 

 هفتة چهاردهم
 (29/9/98تا  23/9/98)

 
 فیدبع حالت و شروط اعماح فیدبع حالت. 1
 . پایدارسازی سیستم با فیدبع حالتس طراحی فیدبع حالت2
 ریولاتور و ردیاب با فیدبع حالت هایسیستم .3
 
 
 

 هفتة پانزدهم
 (6/10/98تا  30/9/98)

 
 . تخمیین زننده حالت سیستمس شرط طراحی و اجرای تخمیین زننده حالت1
 ت و روشهای طراحی انها. انواع تخمین زننده حال2
 
 



 
 

 هفتة شانزدهم
 (13/10/98تا  7/10/98)

 
 . طراحی فیدبع برمبنای تخمیین زننده حالت1
 . تخمیین زننده های عملیاتی و طراحی انها2
 . شروط و جایابی دطبها با طراحی ترکیب فیدبع حالت مبتنی بر تخمیین زننده حالت3
 . جمع بندی و حل م،اح  و رفع اشکاح مباحث درس4
 


