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  الف) کلیات طرح
  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  ـ عنوان طرح: 1
  هاي غیرخطی نامعین با باند مرده نامعلوم براي سیستم ترکیبیکننده طراحی کنترل به فارسی :

   : انگلیسی به
Composite controller design for uncertain nonlinear systems with unknown dead-zone  

  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ
   طرح: مسئول ـ مجري2

  فنی و مهندسیدانشکده  دانشکده مستقر:
     مریم شهریاري کاهکشی نام و نام خانوادگی :

  استادیارمرتبه علمی و سمت : 
  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  ریال 000/000/10 هزینه پرسنلی و مسافرت):حق التحقیق، ( عادل طرحاعتبار م     یالر 000/000/10  ـ اعتبار کل طرح:3
  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

    خاتمه:       شروع:    ماه 15   ـ زمان اجراي طرح به ماه:4
  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  دانشگاه شهرکردـ محل اجراي طرح : 5
  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  بودجه گرنت  ـ منابع تأمین کننده بودجه:6
  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  -ـ مؤسساتی که با طرح همکاري خواهند داشت (نحوه همکاري) : 7
  

  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ
   سطر) : 5ـ خلاصه طرح (حداکثر 8

هاي فیزیکی است که معمولاً در عملگرها و سنسورها به دلیل محدودیتهاي غیرخطی ناهموار باند مرده یکی از مهمتر ین محدودیت
-هاي الکترومکانیکی میاي از بروز رفتار غیرخطی باند مرده در سیستمدهد. به عنوان مثال، اصطکاك خشک منبع شناخته شدهرخ می

پوشی شود، منجر به باشند زیرا عملکرد سیستم را محدود نموده و اگر از اثر آنها چشمآور میها ذاتاً زیانباشد. این نوع محدودیت
اي از هاي عملی وجود دارند به عنوان نمونهاي در سیستمبه طور گسترده ي خارجی نیزهااغتشاشد. از طرفی، شونناپایداري سیستم می

در این طرح، روشی هاي مکانیکی و الکتریکی اشاره کرد. هاي محیطی و تغییرات بار در سیستمتوان به اغتشاشها میاین اغتشاش
     شود.دیت باند مرده و اغتشاش خارجی پیشنهاد میهاي غیرخطی در حضور محدوبراي کنترل سیستم
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  ب) مشخصات مجري و همکاران طرح:
  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  : مسئول طرح ـ مجري1
  5/11/93 تاریخ استخدام :     پیمانی:  نوع استخداماستادیار        : مرتبه علمی     هریاري کاهکشیمریم ش  : نام و نام خانوادگیالف) 

       2142  : تلفن محل کار    دانشگاه شهرکرد، دانشکده فنی و مهندسی : محل خدمت 
  5 ، پلاك67خیابان دکتر باهنر، کوچه  :نشانی منزلب)  
  ساعت 5 ؟دهیدمی این پروژه اختصاص  به طور متوسط، چند ساعت در هفته بهج)  
  - :در دست اجرا سایر طرح هايد)  

  مدارج تحصیلی و تخصصی (در حد کارشناسی و بالاتر) :ه) 
  

  سال دریافت  ؤسسه ـ کشورم  تخصصی /رشته تحصیلی   تخصصی /درجه تحصیلی  
1  
2  
3  

  دکترا
  کارشناسی ارشد

  کارشناسی

  مهندسی برق (کنترل)
  مهندسی برق (کنترل)

  مهندسی پزشکی (بیوالکتریک)

  دانشگاه صنعتی اصفهان، ایران
  دانشگاه صنعتی اصفهان، ایران

  دانشگاه اصفهان، ایران

1393  
1389  
1387  

  
درحــال حاضــر فعالیــت تحقیقــاتی مــرتبط بــا  در حال اجرا و تألیفات در ارتباط با موضوع طرح:هاي تحقیقاتی، پایان یافته،  ـ فعالیت و

  طرح وجود ندارد. :موضوع
  
  سایر مجریان طرح: -2

  
  ـ همکاران:2

نــــام و نــــام   
  خانوادگی

میزان همکاري   نوع همکاري  محل کار  مرتبه علمی  رشته تحصیلی   جه تحصیلی در
  (ساعت)

          
  
  ) اطلاعات تفصیلی طرحج

  ـــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  : ـ عنوان و نوع طرح پژوهشی1
  هاي غیرخطی نامعین با باند مرده نامعلوم کننده ترکیبی براي سیستمطراحی کنترلبه فارسی:  عنوان

  
  به انگلیسی :

Composite controller design for uncertain nonlinear systems with unknown dead-zone 
    )/حل مسئلهاي پژوهشی(در چارچوب اولویت ه کاربردي (گسترش مرزهاي دانش)      بنیادي ■طرح :  نوع

  ـــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  میزان مشارکت مالی  محل کار  مرتبه علمی  رشته تحصیلی   درجه تحصیلی   نام و نام خانوادگی  
              اول
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  :ـ تشریح جزئیات طرح2

   تعریف مسئله:
هد. وجود چنین محدودیت دهاي غیرخطی ناهموار است که عموماً در عملگرها رخ میباند مرده یکی از مهمترین محدودیت

ناپذیري سبب کاهش عملکرد سیستم، بروز مشخصات نامطلوب و حتی در برخی موارد منجر به ناپایداري سیستم حلقه غیرخطی مشتق
 باشد: سازي عملگرهایی که در معرض محدودیت باند مرده قرار دارند به صورت زیر میهاي متداول مدلگردد. یکی از روشبسته می

( ) ( )
( ) 0 ( )

( )

r r

l r

l l

g v if v t b
u v if b v t b

g v if v b


     
 

 

ورودي پلنت و در واقع خروجی عملگري است که در معرض محدودیت باند مرده قرار دارد.  uورودي کنترل و  vکه در این رابطه 
vg)(در حالت کلی هر یک از توابع  r  و)(vg l چنین، وانند معین یا نامعین باشند که داراي تغییرات خطی یا غیرخطی هستند. همتمی

lb  وrb هاي معین یا نامعینی باشند. بسته به نوع تغییرات توانند ثابتنیز می)(vg r  و)(vg lرخطی براي توصیف ، دو مدل خطی و غی
   .شوند بایستی شناسایی و بوده نامشخص توابع و پارامترها این در عمل، مقادیر شوند.می) مطرح 1محدودیت باند مرده به صورت شکل (

  

  
  ی.خط ریمرده غباند مدل) bی، (مرده خط باند مدل )a( :مرده متداول براي توصیف محدودیت باند مدل: دو 1شکل

  
هاي خارجی ماهیت غیرخطی بوده و در معرض اغتشاشذاتاً داراي هاي مهندسی و فرآیندهاي شیمیایی از طرف دیگر، بسیاري از سیستم

براي حل این مسئله، روشی براي کنترل د. گردها میاین نوع سیستم تر شدن کنترلاین خود سبب پیچیدهگیرند که نامعین نیز قرار می
   شود.ارائه میغتشاش خارجی و محدودیت باند مرده قرار دارند، نامعینی که در معرض اهاي غیرخطی سیستم

   فرضیات:
 گردد. رؤیتگر اغتشاش غیرخطی براي تخمین اغتشاش خارجی نامعین طراحی می 

 شود.  بینی میمدل مناسبی براي تقریب محدودیت باند مرده پیش 
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  گردد. طراحی می براي تخمین دینامیک نامعین سیستم عصبیشبکه 

 شود. و روش کنترل سطح دینامیکی پیشنهاد می عصبیکننده ترکیبی مبتنی بر رؤیتگر اغتشاش غیرخطی، شبکه کنترل  

  حلقه کنترل  هاي سیستمداري سیگنالکرانروش پیشنهادي ضمن جبران اثر اغتشاش خارجی نامعین و محدودیت باند مرده و
 . دهدمیخطاي ردیابی را تا حد ممکن کاهش ، اب مناسب پارامترهاي طراحیبا انتخرا تضمین نموده و  بسته

   اهداف اصلی:
هاي غیرخطی نامعین در حضور اغتشاش خارجی و محدودیت باند کننده ترکیبی براي سیستمطراحی یک کنترل طرح،این  هدف اصلی

چنین، شبکه شود. هماي تخمین دینامیک نامعین سیستم طراحی میباشد. در این راستا، ابتدا رؤیتگر اغتشاش غیرخطی برمرده نامعلوم می
یابد. براي مقابله با محدودیت باند مرده نیــز، مــدلی بــراي توصــیف آن سازي دینامیک نامعین سیستم توسعه میتطبیقی براي مدل عصبی

تطبیقی و روش کنترل ســطح  عصبی، شبکه کننده ترکیبی پیشنهادي مبتنی بر رؤیتگر اغتشاش غیرخطیگردد. سپس، کنترلپیشنهاد می
سیســتم غیرخطــی نــامعین در بــر روي آن نیز عملکرد کننده پیشنهادي، ضمن تضمین پایدار کنترلدر انتها، گردد. دینامیکی پیشنهاد می

    گردد.می سازيشبیهحضور اغتشاش خارجی 

  هاي اجرایی: روش و تکنیک
چنین مدل مناسبی براي توصیف محدودیت باند ینامیک نامعین سیستم، طراحی شده و همتطبیقی براي تخمین د که عصبی، یک شبابتدا

کننده ترکیبی شود. کنترلشود. سپس، رؤیتگر اغتشاش غیرخطی براي تخمین اغتشاش خارجی نامعین طراحی میمرده پیشنهاد می
گردد. با استفاده از تئوري سطح دینامیکی طراحی میتطبیقی، رؤیتگر اغتشاش خارجی و روش کنترل  عصبیپیشنهادي متشکل از شبکه 

-به صورت بهنگام طراحی می زنقوانین تطبیقی مناسب براي تنظیم پارامترهاي تقریب لیاپانف، پایداري سیستم حلقه بسته بررسی شده و 

   شوند.سازي براي بررسی عملکرد روش پیشنهادي ارائه میدر انتها، نتایج شبیه. گردند

  منابع:

[1] G. Tao, P. V. Kokotovic, Adaptive control of systems with actuator and sensor nonlinearities, John 
Wiley & Sons, New York, 1996.  
[2] H. Cho, E. Bai, “Convergence results for an adaptive dead zone inverse,” International Journal of 
Adaptive Control and Signal Processing, Vol. 12, No. 1, pp. 452-466, 1998. 
[3] J. Zhou, C. Wen, Y. Zhang, “Adaptive output control of nonlinear systems with uncertain dead-zone 
nonlinearity,” IEEE Transactions on Automatic Control, Vol. 51, No. 3, pp. 504-511, 2006. 
[4] J. Zhou, X.Z. Shen, “Robust adaptive control of nonlinear uncertain plants with unknown dead-zone,” 
IET Control Theory and Applications, Vol. 1, No. 1, pp. 25-31, 2007. 
[5]. T.P.  Zhang, S. S. Ge, "Adaptive dynamic surface control of nonlinear systems with unknown dead 
zone in pure feedback form," Automatica, Vol. 44, No. 7, pp. 1895-1903, 2008. 
[6] S. Tong, Y. Li. "Adaptive fuzzy output feedback tracking backstepping control of strict-feedback 
nonlinear systems with unknown dead zones,"  IEEE Transactions on Fuzzy Systems, Vol. 20, No. 1, pp. 
168-180, 2012.  
[7] S. Tong, T. Wang, Y. Li, H. Zhang, "Adaptive neural network output feedback control for stochastic 
nonlinear systems with unknown dead-zone and unmodeled dynamics," IEEE Transactions on 
Cybernetics, Vol. 44, No. 6, pp. 910-921, 2014. 
[8] Y. Liu, L. Liu, S. Tong. "Adaptive neural network tracking design for a class of uncertain nonlinear 
discrete-time systems with dead-zone," Science China Information Sciences, Vol. 57, No. 3, pp. 1-12, 
2014. 
 [9] Z. Liu, F. Wang, Y. Zhang, X. Chen, "Adaptive tracking control for a class of nonlinear systems with 
a fuzzy dead-zone input", IEEE Transactions on Fuzzy Systems, Vol. 23, No. 1, pp. 193-204, 2015. 



SKU-1394-10-MH13 ٥ 
  

[10] Y. Gao, S. Tong, Y. Li, "Fuzzy adaptive output feedback DSC design for SISO nonlinear stochastic 
systems with unknown control directions and dead-zones," Neurocomputing, Vol. 167, pp. 187-194, 
2015. 
[11] D. Zhai, L.An, J.Li, Q. Zhang, "Delay-dependent adaptive dynamic surface control for nonlinear 
strict-feedback delayed systems with unknown dead zone," Journal of the Franklin Institute, Vol. 353, 
No.2, pp. 279–302, 2016. 
[12] L. Zhang, G.H. Yang. "Dynamic surface error constrained adaptive fuzzy output feedback control for 
switched nonlinear systems with unknown dead zone," Neurocomputing, Vol.199, pp. 128-136, 2016. 
[13] Y. Gao, S. Tong. "Composite adaptive fuzzy output feedback dynamic surface control design for 
stochastic large-scale nonlinear systems with unknown dead zone," Neurocomputing, Vol.175, pp. 55-64, 
2016. 
[14] J. Han, H. Zhang, Y. Wang, X. Li, “Anti-disturbance control for nonlinear system via adaptive 
disturbance observer,” International Journal of Adaptive Control and Signal Processing, 2016.  
[15] H.H. Pan, W.C. Sun, H.J. Gao, X. J. Jing, “Disturbance observer-based adaptive tracking control 
with actuator saturation and its application,” IEEE Transactions on Automation Science and Engineering, 
Vol. 13, No. 2, pp. 868-875, 2016. 
[16] H. N. Wu, Z. Y. Lin, L. Guo, “Robust L∞-gain fuzzy disturbance observer-based control design with 
adaptive bounding for hypersonic vehicle,” IEEE Transactions on Fuzzy Systems, Vol. 22, No. 6, pp. 
1401-1412, 2014. 
[17] P. Prathyush, E. Christopher, M. Nuno, “Observer-based controller design with disturbance 
feedforward framework for formation control of satellites,” IET Control Theory and Applications, Vol.9, 
No. 8, pp. 1285-1293, 2015. 
[18] X. M. Yao, L. Guo, “Composite anti-disturbance control for Markovian jump nonlinear systems via 
disturbance observer,” Automatica, Vol. 49, pp. 2538-2545, 2013. 
[19] J. Han, H. G. Zhang, Y. C. Wang, Y. Liu, “Disturbance observer based fault estimation and dynamic 
output feedback fault tolerant control for fuzzy systems with local nonlinear models,” ISA Transactions, 
Vol. 59, pp. 114-129, 2015.   

  ـــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  ـ کلمات کلیدي: 3

  تطبیقی، روش کنترل سطح دینامیکی. عصبی رؤیتگر اغتشاش غیرخطی، محدودیت باند مرده، شبکه 

  ـــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ
  توضیحات:

پژوهشی است که عمدتاً در جهت گسترش مرزهاي دانش بدون در نظر گرفتن اســتفاده عملــی خــاص بــراي کــاربرد آن  ،ـ طرح بنیادي
  ممکن است این کاربرد در آینده تعریف شود.اگرچه گیرد.  انجام می

  شود و غالباً جنبه تجربی دارد. پژوهشی است که استفاده عملی خاص براي نتایج حاصل از آن در نظر گرفته می ،ـ طرح کاربردي
  
  ـ سایر توضیحات لازم:4
  نجام طرحـ دلایل ضرورت و توجیه ا4ـ1

هاي غیرخطی ناهموار است کــه در عملگرهــایی نظیــر محدود نماید، یکی از محدودیت تواند شدیداً عملکرد سیستم راباند مرده که می
هاي کنترل مورد توجــه قــرار گیــرد. در دهد. بنابراین، تأثیر باند مرده باید در طراحی و تحلیل سیستمرخ می dcولوها و سروموتورهاي 

کننده بکار هاي کنترل تطبیقی مقاوم براي طراحی کنترلو بنابراین روشهاي عملی، پارامترهاي باند مرده نامعلوم هستند بسیاري از سیستم
باشد. اگرچه در بسیاري از مراجع گذارد، اغتشاش خارجی نامعین مییکی دیگر از عواملی که بر روي عملکرد سیستم تأثیر می روند.می

- تري میاثر اغتشاش بر اساس رؤیتگر اغتشاش روش مقاومشود اما جبران هاي کنترل مقاوم براي کاهش اثر اغتشاش استفاده میاز روش
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هاي مهندسی و فرآیندهاي شیمیایی نیز عاملی است که بــر علاوه بر موارد مطرح شده، ماهیت نامعین و غیرخطی بسیاري از سیستمباشد. 
حضــور اغتشــاش خــارجی نــامعین و  ها درکننده براي این دسته از سیستمشود. لذا، طراحی کنترلهاي مطرح شده اضافه میمحدودیت

  محدودیت باند مرده بسیار حائز اهمیت است. 
  
  باشد؟ ـ نتایج طرح پاسخگوي کدامیک از نیازهاي علمی ـ صنعتی جامعه می4ـ 2

اغتشــاش و  جبــران اثــرســازي دینامیــک نــامعین سیســتم و مــدلتــوان بــراي بنیادي می باشد ولی از نتایج آن می اگرچه طرح پیشنهادي
  استفاده نمود. هاي تحت کنترل در سیستمدودیت باند مرده مح
  
  توانند از نتایج طرح استفاده نمایند؟ (در صورت نیاز توضیح دهید) ـ چه مؤسساتی می4ـ 3

روشــیمی، هاي نفــت، گــاز و پتصنایعی که به نوعی با کنترل فرآیندهاي شیمیایی سر و کار دارند نظیر پالایشگاه سازمان هوا فضا و سایر
  صنایع فولاد. 

  
  ـ سابقه علمی طرح و پژوهشهاي انجام شده با ذکر مأخذ به ویژه در ایران؟4ـ4

]، روش تطبیقی براي مقابله با محدودیت غیرخطی و ناهموار باند مرده پبشنهاد شد که از ایده سري کردن پلنــت بــا معکــوس بانــد 1در [
هاي غیرخطی نامعین باید در عیب این روش این است که پارامترهاي نامعلوم محدودیت کند.کننده استفاده میمرده براي طراحی کنترل

] با ترکیب روش بازگشت به عقب با معکوس همــوار بانــد مــرده 2-4هاي کراندار معلومی قرار گیرند. این فرض محدود کننده در [بازه
یک  ]،5[در  خت معکوس محدودیت اشباع پارامترها ثابت باشند.باید براي سا ] نیز2-4[هاي ارائه شده در برطرف شد. هرچند در روش

- اغتشاش ومعین ناحیه مرده نادر حضور فیدبک به فرم اکیداً  هاي غیرخطیبراي کلاسی از سیستمکنترل تطبیقی مبتنی بر شبکه عصبی، 

ي متغیــر بــا  ک سیستم خطی ساده با یک بهرهارائه شد. در این مقاله، خروجی ناحیه مرده، با معرفی تابع مشخصه، بصورت ی هاي نامعین
زمان ایستا و آشفتگی محدود نشان داده شده است. این روش ، فرض تابع خطی بیرون ناحیه مرده را بدون ایجاد معکــوس ناحیــه مــرده، 

ر معضل انفجار جملات در نماید. سپس، با استفاده از روش کنترل سطح دینامیکی و با معرفی تابع  لیاپانوف از نوع انتگرالی، بحذف می
،یک رویکرد کنترل بازگشت بــه عقــب فیــدبک خروجــی فــازي تطبیقــی بــراي ]6[ روش طراحی بازگشت به عقب غلبه شده است. در

ناحیــه  محــدودیت ، در حضورگیريهاي غیرقابل اندازهو حالت نامعین با دینامیک فیدبک هاي غیرخطی به فرم اکیداًکلاسی از سیستم
هاي منطق فازي نوع یک براي تقریب دینامیک نــامعین توسعه داده شده است. در آن، سیستم هاي نامعین با کران معلومتگیو آشف مرده

. ســپس، بــا گیري سیستم طراحی شده استهاي غیر قابل اندازهسیستم بکار گرفته شده و یک رؤیتگر حالت فازي جهت تخمین حالت
-. همشد و با ساخت معکوس ناحیه مرده، یک رویکرد کنترل فیدبک خروجی تطبیقی طراحی استفاده از روش کنترل بازگشت به عقب

هاي غیرخطی تصادفی به فرم اکیداً فیــدبک ي کنترل فیدبک خروجی شبکه عصبی تطبیقی براي کلاسی از سیستم، مسئله]7[ چنین، در
آن باشــد. در نشده میهاي مدلمرده نامعین و دینامیک حیهغیرخطی نامعین، ناهاي بحث شده است. سیستم مورد نظر شامل عدم قطعیت

هاي غیرخطی نامعین و سپس نمایش ناحیه مرده به عنوان سیستمی متغیــر بــا زمــان بــا یــک هاي عصبی براي تقریب عدم قطعیتشبکهاز 
گیري سیســتم غیرقابل اندازه هايچنین، یک رؤیتگر حالت شبکه عصبی جهت تخمین حالتشوند. هماغتشاش کراندار بکار گرفته می

ي کنترل فیــدبک ي بهره کوچک، یک رویهشود. در نهایت، با استفاده از راهبرد طراحی بازگشت به عقب و همچنین قضیهطراحی می
اکیداً  ي غیرخطی نامعین به فرمهاي زمان گسسته، مسئله پایداري و کنترل کلاسی از سیستم]8[ شود. درخروجی تطبیقی مقاوم ارائه می

هــاي عصــبی بــا تــابع پایــه فیدبک با ورودي ناحیه مرده نامعین بررسی شده است. دینامیک نامعین سیستم مورد مطالعه با استفاده از شبکه



SKU-1394-10-MH13 ٧ 
  

، ]9[ چنین در آن از روش تحلیل لیاپانوف براي اثبات پایداري سیستم حلقه بسته استفاده شده است. درشعاعی تقریب زده شده است. هم
هاي غیرخطی به فرم اکیــداً فیــدبک بــا ناحیــه ش کنترل بازگشت به عقب فیدبک خروجی فازي تطبیقی براي کلاسی از سیستمیک رو

شود. ســپس، بــا ي ناحیه مرده به صورت یک مقداري فازي در نظر گرفته میمرده فازي توسعه داده شده است که در آن شیب مشخصه
شود که سیستم حلقه بسته ي فازي ساخته شده و اثبات میکنندهطراحی یکتا، یک کنترل تعیین آن مقدار فازي و بکارگیري یک روش

شود. بعلاوه، روش کنترلــی ارائــه در نهایت به صورت یکنواخت کراندار بوده و خطاي ردیابی به همسایگی کوچکی از مبدأ همگرا می
 که حجم محاسباتی را به مقدار قابل تــوجهی کــاهش داده اســت. درام است nي شده تنها نیازمند یک قانون تطبیقی براي سیستم مرتبه

خروجی با نــواحی تک -وروديهاي غیرخطی تصادفی تک ي کنترل فیدبک خروجی فازي تطبیقی براي کلاسی از سیستم، مسئله]10[
لت خطی، ضریب کنترلــی نــامعین و شود. در روند طراحی، با استفاده از یک تبدیل حاي نامعین و جهت کنترلی نامعین بررسی میمرده

هــاي منطــق فــازي شود. در آن، سیستمي شیب باند مرده نامعین با هم ترکیب شده و سیستم اصلی به سیستم جدیدي تبدیل میمشخصه
-زههاي غیرقابل انداهاي غیرخطی نامعین بکار گرفته شده و یک رویتگر حالت فازي غیرخطی براي تخمین حالتبراي شناسایی سیستم

، ]11[ شــود. دري جهت کنترلی نامعین معرفی مــیدر طراحی کنترل براي حل مسئله Nussbaumشود و تابع گیري سیستم ساخته می
هاي تاخیر زمانی غیرخطی نــامعین بــه فــرم اکیــداً یک روش جدیدکنترل سطح دینامیکی تطبیقی وابسته به زمان براي کلاسی از سیستم

خروجی فازي تطبیقی  -، یک روش کنترل سطح دینامیکی فیدبک]12[ چنین درن توسعه داده شده است. همفیدبک با ناحیه مرده نامعی
هــاي ، سیســتمآن در هاي غیرخطی نامعین با ناحیه مرده نامعین بررســی شــده اســت.با عملکرد از پیش تعیین شده براي کلاسی از سیستم

نشده طراحــی گیريهاي اندازهرفته و یک رویتگر حالت فازي براي تخمین حالتمنطق فازي براي شناسایی توابع غیرخطی نامعین بکار 
-هــاي غیرخطــی بــزرگي کنترل نامتمرکز فیدیک خروجیِ فازي تطبیقی ترکیبی، بــراي گروهــی از سیســتم، مسئله ]13[ گردد. درمی

ي ي مردهلعه، توابع غیرخطی نامعین، منطقهمقیاس تحت مطا-هاي غیرخطی بزرگمقیاس تصادفی مورد بررسی قرار گرفته است. سیستم
اند، یک نــاظر هاي منطق فازي جهت تخمین توابع غیرخطی نامعین بکار برده شدهگیري دارند. سیستمهاي غیرقابل اندازهنامعین و حالت

زي طراحــی شــده، مــدل گیري نشده، طراحی شده است. با بکارگیري ناظر حالت فاهاي اندازهحالت تطبیقی فازي جهت تخمین حالت
- بینی خطاي مابین حالتموازي ایجاد شده است. براساس روش کنترل سطح دینامیکیِ بازگشت به عقب تطبیقی و پیش -تخمین سریالی

  خته شده است. ي تطبیقی فیدبک خروجی ساکنندهموازي، یک کنترل-هاي مدل ناظر و مدل تخمین سریالی
هاي مبتنی بر کنتــرل مقــاوم گیرند، روشابله با اغتشاش خارجی و محدودیت باند مرده پیش میروش متداولی که اغلب مراجع براي مق

هاي مد لغزشی، روش بازگشت به عقب یا روش سطح دینامیکی براي باشند که در آنها با فرض کرانداري اغتشاش خارجی از روشمی
تر است. هاي کنترل متداول مقاومبا استفاده از رؤیتگر اغتشاش از روش که، جبران اغتشاشحالیکنند. درکننده استفاده میطراحی کنترل

با این حــال مســئله . ]14-16[ هاي اخیر توجه بسیاري به خود جلب کرده استکننده مبتنی بر رؤیتگر اغتشاش در دههلذا، توسعه کنترل
  ن مورد بررسی قرار نگرفته است. هاي غیرخطی در حضور محدودیت باند مرده و اغتشاش خارجی تاکنوکنترل سیستم

  
آیا پیشنهاد طرح پژوهشی حاضر ارتباطی با پایان نامه هاي تحصیلات تکمیلی کارشناسی ارشد/دکتري کــه بــا راهنمــایی جنابعــالی ـ 4ـ5

  ■خیر   بلی انجام پذیرفته / در حال انجام است دارد؟ 
  وطه لطفاً میزان انطباق را مشخص فرمائید.ضمن ذکر عنوان پایاننامه هاي مربمثبت بودن پاسخ، در صورت 
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  ـ زمان بندي5
  ماه 12 مدت زمان:      تاریخ خاتمه:      تاریخ شروع:  مدت زمان لازم براي اجراي طرح (به ماه):

  جدول مراحل اجراي پروژه و پیش بینی زمان هر مرحله:
  ملاحظات  جدول زمانی به ماه  شرح مختصر مراحل  

1  2  3  4  5  6  7  8  9  10  11  12  13  14  15  16  17  18  19  20  21  22  23  24  25  26  27  28  29  30  31  32  33  34  35  36  

1    
مطالعات اولیه و مــرور 

ــژوهش هــاي انجــام پ
  شده

  

  
√

  
√
  

  
  

                                                                  

روش پیشــنهادي  ارائه  2
ـــت آوردن  ـــه دس و ب

  روابط
  
  

      
√

  
√

  
√

  
  

                                                            

ســـازي روش شـــبیه  3
 اســتخراجپیشنهادي و 

خروجی طرح در قالب 
، ارســال مقالــه و مقاله

   چاپ آن
  
  

            
√

  
√

  
√

  
√

  
√  

  
√  

  
√  

                                                

4    
  جمع بندي و تدوین 

  گزارش نهایی
  

                          
√  

  
√  

  
√  
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                                                                          جمع  
  
  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  توضیحات:
   .ـ براي شرایط خاص دلایل توجیهی باید ذکر شود  
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  خیر ■      بلی           تبار شده است؟ـ براي این طرح از سازمانهاي دیگر نیز درخواست اع6
  در صورت مثبت بودن جواب لطفاً نام سازمان، نوع و میزان همکاري را مرقوم فرمایند؟

 
  ـــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  الزحمه: شخصات کامل، میزان اشتغال و حقـ هزینه پرسنلی پیش بینی شده با ذکر م7
  

  جمع کل  الزحمه به ساعت و حق التحقیق حق  میزان ساعت کار   نوع مسئولیت
  000/000/10  53*000/190  ساعت 53  مسئولمجري 

       سایر همکاران
  000/000/10      جمع  

  

  ـــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ
  توضیحات:

 ـ بر اساس حداکثر تا میزان مقرر در آئین نامه مصوب هیأت وزیران مورد عمل در دانشگاه و مؤسسات آموزش عالی محاسبه وپرداخت خواهــد
  شد.
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  اري شود:خارج کشور خرید باید از اعتبار طرح از داخل یا ـ فهرست وسائل و مواد مورد نیاز طرح که می8
  

شرکت دارنده و یا   مواد نام دستگاه/
  فروشنده

مصرفی یا غیر   سازنده کشور
  مصرفی

آیا در ایران موجود 
  است

در چه مرحله از طرح مورد   قیمت کل ریال یا ارز  قیمت ریال یا ارز  /مقدارتعداد
  نیاز است؟

  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  

  
  
  
  
  
  
  
  
  
  

  
  
  

  
  
  
  
  
  
  
  
  
  

  
  
  

        
  
  
  
  

  به ریال                  ل و موادهاي وسای جمع هزینه
  به دلار                  هاي وسایل و مواد جمع هزینه

  

  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ
  توضیحات:

  دستگاه در ایران موجود باشد دلایل انتخاب نوع خارجی را ذکر نمایید. ـ در صورتیکه این مواد و یا
  
  

گیري در دسترس باشد، دلایل خرید آنرا مشخص کنید.  جهت بهره مراکز تحقیقاتی دانشگاهو یا ها ه کدـ در صورتی که مواد و یا دستگاهها در دانش
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  پیش بینی هزینه مسافرت داخل (در صورت لزوم)ـ 10
  هزینه به ریال  تعداد افراد  نوع وسیله نقلیه  مسافرت در مدت اجراي طرح و منظور آن تعداد  مقصد

          
          
          

                              هاي مسافرت جمع هزینه
  

  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ
  هاي دیگر مربوط به طرح ـ هزینه11
    ریال                        هاي چاپ و تکثیر ـ هزینه11ـ 1
    ریال                              لازمهاي تهیه نشریات و کتب  ـ هزینه11ـ 2
    ریال                             ها (لطفاً نام ببرید) پیش بینی نشده ـ سایر هزینه11ـ 3

  ریال                         رهاي دیگ جمع هزینه
  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  ـ کل اعتبار طرح 12
  ارز  ریال  ها جمع هزینه

    000/000/10                  هاي پرسنلی  جمع هزینه
      هاي وسایل و مواد  جمع هزینه
      هاي مسافرت  جمع هزینه
      هاي دیگر  جمع هزینه
      هاي سالانه جمع هزینه

  
هـــــاي طــــــرح                                                          جمـــــع کـــــل هزینـــــه

  ریال

  دلار  ارزي
  ریال  000/000/10         ریالی

  
  بع دیگر کمک خواهد شد و نحوه مصرف آن:مبلغی که از منا

  
  

  ــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ
  27/10/95 تاریخ:        امضاء    مریم شهریاري کاهکشی    طرح: مسئول نام و امضاء مجري

                
  ـــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــــ

  
  
  
  
  


