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 רך: חיון אביע                                                                                                נייקויסטתרגיל 

 תרגילים 

 1תרגיל 

            נתונה הפונקציה:
)40(2)(




ss

k
GH S 

 .והראה כי המערכת אינה יציבה לפי הגרף שרטט עקום ניקויסט של המערכת .א
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 התיקון.המערכת יציבה לאחר ש kתחום  ראוט,לפי בדוק 

 1 פתרון

  .א

-3 -2 -1 0 1 2 3
-3

-2

-1

0

1

2

3

Real Axis

Im
a
g
 A

x
is

 

 )כולל מעגל אינסופי(.  N=-2 המערכת אינה יציבה, מספר ההקפות  Kעבור כל 
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 בדיקת יציבות לפי ראוט: .ג
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 אחרי תיקון
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תהיה  xולדאוג להגבר מתאים שנקודה   A<a -. כדי שהמערכת תהיה יציבה צריך ש3
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 נתונה מערכת עם משוב יחידה 
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 עקום ניקויסט ובדוק יציבות שרטט 
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ב. תדר בו הגרף חותך את הציר הממשי הוא: 
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 והמעגל החיצוני הוא אינסופי.     k=1  ,x=-3נתון 

 

 .k=1ת עבור בדוק יציבו .א

 שהמערכת יציבה) חיובי ושלילי(.  kמצא תחום  .ב

 

 

 6תרגיל 

 

 פונקצית התמסורת בחוג פתוח של מערכת בקרה הפועלת בחוג סגור הנה:

 

 שרטט עקום ניקויסט )סמן ערכים מספרים(. .א

 חשב עודף מופע והגבר.בדוק יציבות לפי השרטוט ו .ב

 בדוק יציבות לפי ראוט. .ג
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