دانشگاه …..
پروژه کنترل غیر خطی

دانشجو: ……
شماره دانشجویی ….
استاد: دکتر ....
ایده اصلی سیستمهای آشوب و  هرج و مرج، تعریف رفتار سیستم های خاص است که به شرایط اولیه آنها بسیار حساس هستند. در سیستم های هرج و مرج، استفاده از یک کنترل کننده غیرخطی برای دستیابی به عملکرد خوب توصیه می شود. کنترل حالت کشویی قوی با استفاده از کنترل کننده فیدبک برای مقابله با عدم اطمینان و پاسخ سریع گذرا انجام می شود.
با این وجود، کنترل کننده مناسبی از نظر تئوری در حالت پایداری سیستم وجود ندارد. از سوی دیگر، کنترل کننده عصبی با موفقیت بر روی کنترل سیستم های هرج و مرج اعمال می شود اما عملکرد موقت این کنترل کننده با توجه به عدم اطمینان به دلیل فرایند یادگیری اجتناب ناپذیر آن مناسب نیست.
در این مقاله یک کنترل کننده شبکه با وزن متغیر طراحی شده است تا از مزایای هر دو کنترلر استفاده شود. یک ناظر فازی دارای وظیفه تنظیم مطلوب این ضرایب است. ناظر فازی همچنین فرایند سوئیچینگ بین دو کنترل کننده را نظارت می کند.
نتایج حاصل از اجرای برنامه white_moise.m به شرح زیر می باشد:
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نتایج حاصل از اجرای برنامه white_moise_FSMNN.m به شرح زیر می باشد:
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اولین ورودی فازی
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