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ΣΥΣΤΗΜΑΤΑ ΑΥΤΟΜΑΤΟΥ ΕΛΕΓΧΟΥ – 2015-16, 1η Ενδιάμεση Εξέταση Νοεμβρίου 2015 
1ο ΘΕΜΑ [2.0 βαθμοί] 

Έστω σύστημα το οποίο περιγράφεται από την ακόλουθη δυναμική εξίσωση 
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1.1 [1 β] Γραμμικοποιείστε την προηγούμενη δυναμική εξίσωση 
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Έστω ox x x    και οι υπόλοιπες παράγωγοι , ,x x x x x x           , τότε η μη γραμμική διαφορική εξίσωση 
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1.2 [1 β] Επιλέξτε τον όρο D  (αν υπάρχει τέτοια περίπτωση) έτσι ώστε οι πόλοι του γραμμικοποιημένου συστήματος 
να είναι στο -1. 
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2ο ΘΕΜΑ [2.0 βαθμοί] 

Έστω το σύστημα 
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2.1 [1 β] Να υπολογιστεί το k έτσι ώστε η απόκριση να είναι η τάχιστη 
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2.2 [1β] Με δεδομένο το κέρδος που υπολογίσατε από το προηγούμενο ερώτημα, έστω ότι η G(s) μεταβάλλεται σε 
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πραγματικό μέρος μικρότερο του -4. 
Για ( ) 6C s k   η συνάρτηση μεταφοράς του κλειστού συστήματος είναι 
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3ο ΘΕΜΑ [3.0 βαθμοί] 

Έστω το σύστημα 
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3.1 [1β] Υπολογίστε το μέγιστο crk  για το οποίο το κλειστό σύστημα είναι ευσταθές. 

Ο ΓΤΡ του προβλήματος είναι 
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. Το σύστημα γίνεται ασταθές για 
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3.2 [1β] Υπολογίστε το k  για το οποίο οι κυρίαρχοι πόλοι του συστήματος έχουν 
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3.3 [1β] Για το κέρδος του ερωτήματος 3.2 προσεγγίστε την συνάρτηση μεταφοράς ˆ( )T s  του κλειστού συστήματος  
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4 3 2
ˆ( )

17.5 161.86 613.5 1173.43

A
T s

s s s s


   
. Η τιμή του Α υπολογίζεται από 

1
8

1

1173.43 611.98
10

k
A

k
 


  

−10 −8 −6 −4 −2 0
−10

−8

−6

−4

−2

0

2

4

6

8

10
0.7

0.84

0.95

0.10.20.320.440.560.7

0.84

0.95

246810

0.10.20.320.440.56

System: untitled1
Gain: 1.09e+08
Pole: −2.66 + 2.67i
Damping: 0.705
Overshoot (%): 4.4
Frequency (rad/s): 3.77

System: untitled1
Gain: 1.09e+08
Pole: −6.09 + 6.77i
Damping: 0.669
Overshoot (%): 5.91
Frequency (rad/s): 9.11

Root Locus

Real Axis (seconds−1)

Im
ag

in
ar

y 
A

xi
s 

(s
ec

on
ds

−
1 )

 



Σελίδα 5 επί συνόλου 6 

4ο ΘΕΜΑ [2.0 βαθμοί] 
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Ελεγκτής κέρδους δεν επαρκεί γιατί για καμία τιμή του k  ο ΓΤΡ δεν έχει και του2 δύο πόλους μικρότερους από -4 
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Ακυρώνοντας το μηδενικό στο -1 (με ένα πόλο) και θέτοντας ένα μηδενικό βαθιά μέσα στο αριστερό ημιεπίπεδο (π.χ. 
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πραγματικό μέρος <-4. 
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5ο ΘΕΜΑ [1.0 βαθμοί] 

Για το ακόλουθο σήμα υπολογίστε τον μετασχηματισμό Laplace 
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