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سیستم کنترل فیدبک دار به ازای  نمای ان هندسی ریشه های معادله سرشتمک-1 K0
 

رسم شده است؛ 

ئمی سینوسی پاسخ دای داشتن پاسخ دائمی سینوسی و فرکانس ابر Kمطلوبست زاویه خروج از قطب مختلط، مقدار 

js های مختلط دربرای این سیستم )ریشه  2  .قرار دارند( 

 

سیستم را به  (ی مشخصهنمای ) سرشتهای معادله  مکان هندسی ریشهسیستم نشان داده شده در شکل زیر  برای-2

 رسم نمایید kازای تغییرات مثبت 

 

0126 (مشخصهنما )سرشتهای معادله مکان ریشه-3 23  Ksss  0را برایK .رسم کنید 

 و سپس برای  0K ها برایابتدا مکان ریشه توصیف می شود؛  سیستمی با تابع حلقه باز -4

0K   رسم نماییدرا. 
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از صفر تا  aهای سیستم برای تغییرات باشد مکان ریشه 2Kدر سیستم کنترل نشان داده شده در شکل زیر اگر -5

 بینهایت به چه صورت خواهد بود؟
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