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 کنترل فازي
  1398دي                                                            2شماره  تکلیف کامپیوتري                                                            

دارد فراوانیاست که در مهندسی کنترل کاربردهاي آزمایشگاهی و عملی هایی رباتترین دار از متداولربات متحرك چرخ
  حاکم بر این سیستم عبارتند ازدینامیکی ت ). معادلا1(شکل 
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)که در آن ) n n×∈ℜM q و اینرسی ماتریس متقارن و مثبت جرم ،( , ) n n×∈ℜV q q&  ماتریس نیروهاي کوریولیس و گریز
)1از مرکز،  ) n×∈ℜG q  ،بردار نیروهاي جاذبه( ) n r×∈ℜB q  ،1ماتریس تبدیل وروديr×∈ℜτ ،بردار گشتاور ورودي 

( ) p n×∈ℜA q  1ماتریس مرتبط با قیود وpλ ×∈ℜ  دنباشمیصورت زیر بهبردار نیروهاي مقید:  
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شعاع هریک از  rفاصله دو چرخ، نصف  Rها، محور واصل چرخفاصله مرکز ثقل ربات از  d  جرم ربات، m در آن که
]، هاچرخ , ]c cx y ،مختصات مرکز جرم ربات [ , , ]T

c cx y θ=q، و I  ممان اینرسی بدنه ربات حول محور عمود بر سطح
   شده است.داده 1در جدول  پارامترهاي رباتمقدار  باشد.می زمین و گذرنده از مرکز ثقل ربات

  معادلات سینماتیکی این ربات نیز عبارتند از
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  اي ربات است.سرعت زاویه ωسرعت خطی و  vکه در آن 

  
خ محرك و یک چر : ربات متحرك غیرهولونومیکی با دو چرخ1شکل 

  هرزگرد

  
  
  
  

  : مقدار عددي پارامترهاي ربات1ول جد
  واحد  مقدار عددي  علامت

m 10  Kg 

I  5  Kgm2 

R  15/0  m 

r  05/0  m 

d  1/0  m 
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  دارمتحرك چرخ ربات فازي: دیاگرام بلوکی کنترل 2شکل 
  

براي مسیر ). 2باشد (شکل میاي شدهتعیینکردن مسیر از پیشبراي دنبالهدف از اجراي این پروژه، کنترل ربات 
  اي، مثلاً دلخواه از یک مسیر دایره
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ν هاي خطیاستفاده کنید. سرعتدلخواه و یک مسیر مربعی  r ايو زاویه ωr  کنید. طور مناسب تعیینرا بهدلخواه
  له از مسیر دلخواه قراردهید.موقعیت اولیه ربات را با فاص

هاي از جنبهرا  کنندهکنترلعملکرد کنید. اند، استفادهشدهفازي که در کلاس درس تدریس هايکنندهکنترلیکی از از 
  کنید:بررسیمختلف منجمله موارد ذیل 

  در مقابل  کنندهکنترل قوام -1
  اشباع در سیگنال کنترلی، ت) اغتشاش خارجیگیري، پ) ) تغییر پارامترهاي سیستم، ب) نویز اندازه آ  

  درنگ آنهاسازي بیحجم محاسباتی و امکان پیاده -2
  

  گزارش باید شامل موارد ذیل باشد:
شده و مراجع (چنانچه از مرجعی غیر از کتاب درسی استفاده گیريچکیده، فهرست مطالب، متن اصلی پروژه، نتیجه

  باشد)
  

  :کنیدتوجه لطفاً به نکات زیر 
طور مناسب در متن ارجاع ها و جداول بهشماره بوده و به شکل باید دارايو جداول ها شکلمعادلات، تمامی  -1

  شود.داده
 ارایه شود. باید آمده کافی در مورد نتایج بدست اتتوضیح -2
هاي مختلف (خط نوع بوده و خطوط باکه حروف و اعداد به راحتی قابل تشخیصطورينمودارها باید خوانا بوده به -3

 شود.) متغیر هر نمودار مشخصlegendشده و با کمک راهنما (پر، خط چین، خط نقطه، . . .) رسم
ها باید طوري باشند که با اجراي . برنامهدهیدهمراه گزارش تحویلبه CDبرروي یک را با نام مناسب ها کلیه برنامه -4

 ش بدست آید.شده در گزار، همان نتایج ارایههر برنامه
 باشد.ها مجاز نمیاشتراك گذاشتن برنامههاي کامپیوتري خود را بنویسد. بههر دانشجو باید برنامه -5
تواند به این مواردي شبیه به موارد ذیل باشد. امتیاز اضافی میانجام موارد فوق براي تمامی دانشجویان اجباري می - 6

 تعلق گیرد: 

+ −  qτ  rq qe   

  کنندهکنترل
d  ربات  فازي dt


