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  گردد..توضیحات مربوط به روش تدریس پیوست می 1

کارشناسی ارشد مقطع: 3140-2140اول  نیمسال تحصیلی:  برق انشکده:د   

3 :واحد تعداد   )Multivariable Controlکنترل چندمتغیره ( نام درس: علی کاظمی نام مدرس: 

اصول کنترل مدرن (همنیاز) درس: نیازپیش شماره کلاس: ساعت برگزاري:  

 ساعت پاسخگویی و مشاوره: kazemy@tafreshu.ac.ir   ایمیل:

  اهداف یادگیري:

  عمومی ذیل متمرکز است: هايشایستگیاز  یککدامالف) این درس بر پرورش 

    □تفکر انتقادي                           □نگرآیندهتفکر                          □تفکر سیستمی                                   ¢تفکر خلاق  

  □ دیریت محیطم                         □ مدیریت حواس                  □ مدیریت بین فردي                      □ مدیرت درون فردي 

قرار  موردتوجهرس )  تخصصی در این دهاارزشو  نگرش سخت و نرم؛  هايمهارت نظري و عملی؛ دانش( هايشایستگیب) پرورش چه 
 ؟گیردمی

  )MIMOند خروجی (چ-دانش نظري و عملی در مورد تحلیل و طراحی کنترل کننده براي فرآیندهاي چند ورودي

  1تدریس: / تکنیک روش

                               □ ...) یا یا مدل وسیله کار طرز نمایش( نمایشی                              □پرسش و پاسخ                                   ¢سخنرانی 

                       □مسئله   مبتنی بر                              □یادگیري مشارکتی □                   بحث گروهی 

    □ازدید علمی ب                                      □آزمایشگاهی                                     ¢مبتنی بر پروژه 
 سایر موارد:....

mailto:kazemy@tafreshu.ac.ir
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شیوه ارزشیابی:   

ارزشیابی مستمر 
)آزمونک(  

ترمپایان امتحان پروژه پایانی ترممیان امتحان  هاي گروهیفعالیت   نوع ارزشیابی ارزیابی شفاهی 

 نمره   6 8 6 
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موردمطالعهمنبع   تاریخ سرفصل 

اولهفته  درس اهداف و متغیره چند هاي سیستم معرفی   

و جزوه درسی     متغیره چند خطی هاي سیستم نمایش [1-3]
  توصیف فضاي حالت •
  توصیف ماتریس تابع تبدیل •
 توصیف ماتریس سیستم •

ومدهفته   

و جزوه درسی    متغیره چند خطی هاي سیستم نمایش [1-3]
  توصیف کسر ماتریسی •
 مک میلان-فرم اسمیت •

سومفته ه  

و جزوه درسی    متغیره چند هاي سیستم صفرهاي و ها قطب [1-3]
 MIMOقطب هاي سیستم هاي  •

  عنصر هايصفر •
 انتقال هايصفر •

چهارمفته ه  

و جزوه درسی    متغیره چند هاي سیستم صفرهاي و ها قطب [1-3]
  صفرهاي دکوپله •
  صفرهاي تغییرناپذیر •
  صفرهاي سیستم •
  )System Typeنوع سیستم ( •

پنجمفته ه  

و جزوه درسی    متغیره چند هاي سیستم در مرتبه کاهش و تحقق [1-3]
  تحقق مینیمال •
  تحقق کانونیکی کنترل پذیر •
 تحقق گیلبرت •

ششمفته ه  

و جزوه درسی    متغیره چند هاي سیستم در مرتبه کاهش و تحقق [1-3]
  تحقق گیلبرت (ادامه) •
 کاهش مرتبه (روش برش و مانده گذاري) •

هفتمفته ه  

و جزوه درسی  هشتمفته ه  حالت فیدبک با سازي دکوپله [1-3]  

و جزوه درسی    متغیره چند هاي سیستم پایداري [1-3]
  پایداري داخلی •
 نایکوئیست پایداري قانون تعمیم •

نهمفته ه  

و جزوه درسی    متغیره چند هاي سیستم پایداري [1-3]
  نایکوئیست (ادامه) پایداري قانون تعمیم •

دهمفته ه  



طرح درس کاربرگ  

4 
 

 

 

 فهرست منابع:
  

[1] J. M. Maciejowski, Multivariable Feedback Design, Addison-Wesley, 1989. 
  . 1391 ،طوسی نصیرالدین خواجه دانشگاه انتشارات چندمتغیره، کنترل هاي سیستم طراحی و تحلیل صدیق، خاکی] علی 2[

[3] S. Skogestad & I. Postlethwaite, Multivariable Feedback Control: Analysis and Design, 
John Wiley & Sons, 2001. 

 
 

 

 

 گرشگورین نایکوئیست و باندهاي هاي آرایه •

و جزوه درسی  یازدهمفته ه متغیره چند هاي سیستم عملکردي محدودیتهاي [1-3]  

و جزوه درسی   فته ه MIMOمقاوم سیستم هاي  پایداري و مدلسازي خطاهاي [1-3]
 دوازدهم

و جزوه درسی  فته ه  (ادامه) MIMOمقاوم سیستم هاي  پایداري و مدلسازي خطاهاي [1-3]
 سیزدهم

فته ه  RGA روش از استفاده با کننده کنترل طراحی  و جزوه درسی [2]
 چهاردهم

فته ه  LTRو  LQG ،LQRطراحی کنترل کننده   و جزوه درسی  [3]
 پانزدهم

فته ه (ادامه) LTRو  LQG ،LQRطراحی کنترل کننده  و جزوه درسی  [3]
 شانزدهم


