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چکیده

سیستم ترکبی پیشنهادی در این مقاله سیستم کنترل محاسبه گر گشتاور یا CTC با شکه عصبی و سیستم متغیر H-infinity غیر خطی می باشد. 
فرض بر این است که سیستم کنترل ربات کاملا مشخص است و با روش CTC قصد اعمال کنتل مناسب را داریم.

در اين پايان نامه روش کنترل مقاوم H-Infinity‎  استاندارد که روشي بسيار موثر مي باشد  مبتنی بر شبکه های عصبی به کار گرفته می شود. بنابراین فضای فرضیهH در یادگیری پرسپترون عبارت است ازمجموعه تمام مقادیر حقیقی ممکن برای بردارهای کنترلی سیستم مرد نظر که در رابطه شماره 3 آمده است.
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اعمال کنترل مقاوم طبق رابطه 12 در مقاله بر سیستم وارد می شود:
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پس از تعریف شرایط اولیه مطابق با مقاله و ماتریس ها برای تضمین پایداری سیستم با استفاده از قضیه لیاپانف و تغییر متغیرهای اعمال شده در این مقاله و استفاده از دو مقاله دیگر در رفرنس ، تابع کنترل که ترکیبی از چند کنترل متفاوت بود با استفاده از  حلقه های تکراری متلب نوشته شد. برای اجرای کد متلب پس از باز کردن کد و اجرای آن (زدن دکمه سبز تولبار) برنامه اجرا شده و ردیابی سیستم را با کنترلر ارائه شده ترسیم مینماید.
نمودارهای نهایی:
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و نمودار های اصل مقاله:
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يك ساختار كنترلي كلي براي رديابي کنترل ارائه ميشود اين ساختار كنترلي بر مبناي تقريب توابع غيرخطي نامعلوم بوده و مي تواند براي استخراج خانواده وسيعي از كنترل كننده ها شامل كنترل كننده هاي مقاوم، تطبيقي و هوشمند به كار برده شود. با استفاده از اين ساختار يك كنترل كننده عصبي با روش آموزش مركب استخراج شده  است.    سيستم هاي کنترلي عصبي که مورد بحث اين مقاله مي باشند،  پتانسيل بسيار بالايي براي بوجود آوردن زمينه کاري براي سیستم های کنترلی مقاوم دارند.
اعمال روش ترکیبی شبکه عصبی در کار حاضر موجب  بهبود کارایی H-infinity غیر خطی می گردد و سیستم VSC و h-inf تضمین مقاوم بودن کنترل در مقابل اغتشاشات را می نماید.
شبيه سازي انجام شده درنرم افزار MATLAB درستي كنترل كننده ارائه شده را تاييد ميكند.
