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 :پاسخ فرکانسی مدار بازملزومات *
 .باشدباید بزرگتر  ωgضریب بهره در فرکانس های پایین و نزدیک به  -  
 .  باشد 20db/dec-باید  ωgشیب منحنی در نزدیکی  -  
 .در مکانهای بالا ضریب باید با سرعت زیادی کاهش یابد -  

 دیاگرام بود سیستم مدار باز

Requirements on Open-

Loop Frequency Response. 
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*Polar plot of a lead compensator 
α(𝑗ꙍ𝑇+1)

𝑗ꙍ𝑇+1
,Where 0<α<1. 
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*Bode diagram of a lead compensator 
α(𝑗ꙍ𝑇+1)

𝑗ꙍ𝑇+1
,Where α=0.1 



Lead Compensation Techniques 

Based on the Frequency-Response 

Approach 

 :روش طراحی*
 .را بیابید  Kاز روی میزان بهبود دقت . 1

.از روی  1به طور مثال برای سروسیستم نوع -    𝑘𝑣 
 
 

 

 
 .را برای سیستم رسم کنید (Bode)دیاگرام بود . 2
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 .مناسب برای اینکه به مقدار کرانه فاز کطلوب برسیم بیابید  φمقدار زاویه . 3

 

 
 
 

 .را بیابید αبا استفاده از                   مقدار . 4

 

جدید  محلمقدار           در محل فرکانس مربوط به     برابر است با      پس در 

 .باید       باشد       مقدار       
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 فاز مطلوب( حد)کرانه 
 سمت به       محل lead افزودن اثر در چون

 جبران برای کند می پیدا شیفت راست
 کنیم می اضافه زاویه کاهش
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 .ضرایب روبه رو را تعیین کنید. 5
 
 

 .را از رابطه زیر بدست آورید 𝑘𝑐مقدار .6
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Lag Compensation 

Characteristics of Lag Compensators: 



Thanks for your attention! 


