
هبی غیرخطی کنترل غیر هتورکس تطبیقی برای کلاسی از سیستن

 هقیبس بسرگ بب تسویج نبهعلوم

 

ّای غیز در ایي گشارش، یک رٍش کٌتزل تغثیقی غیز هتوزکش تزای کلاسی اس سیستن چکیده:

یک کٌتزل  ،ساسی ضذُ است. در ایي رٍشّای ًاهعلَم ضثیِکٌصّا ٍ تزّنخغی تا سیز سیستن

تا اًتخاب قَاًیي تغثیق کٌٌذُ تغثیقی تا استفادُ اس رٍش لیاپاًَف چٌاى عزاحی ضذُ است کِ 

ضَد. ّوچٌیي، رٍش ارائِ ضذُ پایذاری سیستن را تذٍى هٌاسة پایذاری سیستن تضویي هی

ساسد. تِ هٌظَر تزرسی عولکزد رٍش تغثیقی، یک ضٌاخت اس علاهت ضزیة کٌتزلی تزآٍردُ هی

افشار ّا تا استفادُ اس ًزمساسیساسی اًتخاب ضذُ است. ضثیِستن غیزخغی جْت اًجام ضثیِسی

Matlab .صَرت گزفتِ است 

 بیبى هسئله .1
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 تعزیف ضَد کِ در ایي صَرت هطتق آى تِ صَرت سیز خَاّذ تَد
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 کنترل کننده تطبیقی غیر هتورکس .2

ضَد. یک الگَریتن تشٍیج ًاهعلَم ارائِ هیتا تَاتع  (2)در ایي تخص یک کٌتزل کٌٌذُ تغثیقی تزای 

تغثیقی تزای تخویي پاراهتزّای 
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 ضَدکٌٌذُ سیز ارائِ هی
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 تِ صَرت سیز خَاّذ تَد (11)، راتغِ (11)ٍ  (7)اس 
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 ، دیٌاهیک خغا تِ صَرت هاتزیسی سیز قاتل تیاى است(3)در  (11)تا جاگذاری 
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اس آًجاییکِ 
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 ضًَذقَاًیي تغثیق تِ صَرت سیز ارائِ هی
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 هثبل طراحی .3

در ایي تخص، جْت ارسیاتی عزح پیطٌْاد ضذُ، سیستن پاًذٍل هعکَس هتصل تِ فٌز تا رٍش 

 تاضذضَد. هعادلات سیستن تِ صَرت سیز هیکٌتزل هیتغثیقی ارائِ ضذُ 
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 ارائِ ضذُ است 1هقادیز هزتَط تِ پاراهتزّای سیستن در جذٍل 

 (18): هقبدیر پبراهترهبی سیستن 1 جدول
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اًتگزالی تا راتغِ سیز کٌتزل -تا کٌتزل کٌٌذُ تٌاسثی (18)در اتتذا، سیستن تعزیف ضذُ در راتغِ 
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 ًطاى دادُ ضذُ است. 2ٍ  1ّای ًتایج حاصل در ضکل



 

 انتگرالی-پبسخ سیستن بب اعوبل کنترل کننده تنبسبی :1 شکل

 

 انتگرالی-: پبسخ سیستن بب اعوبل کنترل کننده تنبسبی2 شکل

گیزد. تلَک دیاگزام عزاحی ضذُ در هحیظ در اداهِ، ضثیِ ساسی تا اعوال رٍش تغثیقی صَرت هی

Simulink  ًطاى دادُ ضذُ است 3در ضکل. 
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 Simulink: بلوک دیبگرام طراحی شده در هحیط 3 شکل

 اًذ.ًوایص دادُ ضذُ 11الی  4ّای ساسی در ضکلًتایج حاصل اس ضثیِ
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