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 20   ת בקרהו של מערכתמסורתהפונקצית מציאת   .3

 20   תלות בזמןכ מערכות מסדר ראשון ומערכות מסדר שניתגובה של   .4

   8    ת בקרהו של מערכיציבותהבדיקת   .5
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  שעות 10  מבוא  .1

  .)אוטומציה(דוגמאות למערכות בקרה   1.1

   .תהליך, מפעיל, בקר, משוב ,מתמר  הכוללתמערכת בקרהשל  םתרשים מלבני  1.2

לזרם מנוע של בקרת מצב ובקרת מהירות  : בחוג סגור הפועלותמערכות בקרהדוגמאות ל  1.3

   .שניםי וחימספר רמזוריםנסיעה לכלי רכב הכוללת   של נתיבתנועה בקרת ,ישר

  .צעד מנועו לזרם חילופיןמנוע , לזרם ישר מנוע : שלפעולההעקרון  והבנתמבנה  ההכרת  1.4

  .קודר אופטי אנ,כומטר אופטיוט טכומטר מגנטי שלפעולה העקרון  והבנתמבנה  ההכרת  1.5

  
 שעות  28   לפתרון משוואות דיפרנציאליותהתמרת לפלסשימוש ב 2.

ליות מסדר אמשוואות דיפרנצידוגמאות לייצוג מערכות בקרה ומערכות חשמליות באמצעות   2.1

 ומעגלי RL מעגלי, RCמעגלי לייצוג משוואה דיפרנציאלית  :וגמה לד.שנימסדר ראשון ו

RCL.לית מסדר שני אמשוואה דיפרנצי, ר ראשון לתהליך חימום משוואה דיפרנציאלית מסד

   .קפיץ ומרסן, למערכת מכנית הכוללת מסה

   . בשיטה הקלסיתשנימסדר ליות מסדר ראשון ואפתרון משוואות דיפרנצי   2.2

  . קלסיתהפני השיטה -משוואות דיפרנציאליות ויתרונה על התמרת לפלס לפתרון  2.3

 התמרת ה שלטבלהצגת  , התמרת לפלס לביטויים נפוציםשלה  הצג,משפטי התמרת לפלס  2.4

  .לפלס

  .רוק לגורמיםי פביטויים מורכבים באמצעותל  ההפוכהההתמרהמציאת   2.5

  

  שעות  20  ת בקרהושל מערכ תמסורתהפונקצית  מציאת  .3

 מנועמורכבת מובחוג סגור   של מערכת לבקרת מצב הפועלתתמסורתהמציאת פונקצית   3.1

   .ופוטנציומטר כמתמר זווית) שדה קבוע(לזרם ישר 

לזרם ישר מנוע  המורכבת ממערכת לבקרת מהירות לשתמסורת המציאת פונקצית   3.2

  .וטכומטר

 .חישוב השגיאה, תמסורתהמציאת פונקצית ,  דיאגרמת המלבניםשל האלגבר  3.3

  .סיכום  נקודות"הזזת"ידי - עלאו  נקודות"הזזת"ידי -לים ענדיאגרמת מלב  שלשוטיפ  3.4
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  שעות 20  תלות בזמןכ לאותות שונים שניסדר ומ ראשון מסדר מערכות ה שלתגוב  .4

 עבורבמסדר ראשון ובמערכת מסדר שני מערכת מתמיד בהשגיאה במצב ה  שלחישוב  4.1

   .פרבולהו שיפוע ,מדרגה ,הלם מבואות מסוג

שיפוע , מדרגה ,הלםעבור מבואות מסוג ב ערכות מסדר ראשוןמבזמן של  התגוב של חישוב  4.2

עבור ב )מקדמי ריסון שוניםעם (מערכות מסדר שני בזמן של  התגובה חישוב ,פרבולהו

  .פרבולהו שיפוע, דרגהמ ,הלם מבואות מסוג

  

  שעות 8  ת בקרהו של מערכיציבותהבדיקת    .5

  ."בקרהיציבות של מערכת"  המושגהגדרת  5.1

בדיקת ל) Rout(  קריטריון ראוט של מערכת בקרה והצגתחקירת המשוואה האופיינית  5.2

   . בקרה מערכת שליציבות

  

    שעות 24  )ש.ג.מ( םשורשיהשל  גיאומטריהמיקום ה  .6

  . אפסים וקטבים במישור המורכבשלמיפוי    6.1

  .מציאת הקטבים והאפסים של תמסורת החוג הפתוח   6.2

  .יהןתומרכזן וזווי: אסימפטוטותה חישוב   6.3

  .התכנסות לאפסה זוויות  ושלעזיבה מקוטבה זוויות  שלחישוב   6.4

  .הציר הממשיעם ו חיתוך עם הציר המדומההת ו נקודשלחישוב    6.5

 ותגובתה  המערכת שליציבותה מצב קביעת , המיקום הגיאומטרי של השורשים שלרטוטס   6.6

  .יםידומיננטההקטבים  לפי

  

  שעות 22  אמצעות דיאגרמות בודהת בקרה בותדר של מערכהניתוח תגובת   .7

  . שלהלתגובה בזמן של מערכת בקרה תגובת התדר הקשר ביןתיאור   7.1

  .זמןבכפיגור של מערכת הבקרה   לאות המבואהמוצא אות הפרש הזווית בין ה שלהצג  7.2

 S  המשתנההחלפתידי -עלבמישור התדר תמסורת של מערכת בקרה ה פונקצית ה שלהצג  7.3

  .jω משתנה המדומהב )סהתמרת לפלשל (

הערך המוחלט של  תלות של, לוגריתמי-גבי נייר חצי-על, תסימפטוטיא מקורב גרף סרטוט  7.4

  .פונקצית התמסורת בתדר

  .  בתדרתלותכ  הזווית של,לוגריתמי-גבי נייר חצי- על,תסימפטוטירב אוקמסרטוט גרף   
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 זוויתמציאת עודף ההגבר ועודף ה ידי- בקרה על מערכת של,בותייצה- איאו, יציבותה ניתוח  7.5

  .באמצעות הגרפים שסורטטו

  . שסורטטויםי האסימפטוטגרפיםות תיקון לאטבלהצגת   7.6
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