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 چکیده 

 کنترل به مجدد توجهپرداخته شده است.  Posicast به بررسی و شبیه سازی کنترل کنندهدر این پایان نامه 

Posicast بوده خورپیش کنترل تکنیک اساسا بر پایه فیدبک، اساس بر کاربردی های برنامه و جدید های روش و 

 ارائه کاربرد آن های حوزه و جدید های روش و در گذشته، ،Posicast کنترل پایه اصول ،تحقیقدر این  .است

 .است شده

اتو اسمیت ارائه  پروفسور توسط 1952 سال در که Posicast کنترل تئوری اصول به ارائه  تحقیق، در این

همچنین به . پرداخت 1با کنترل اوورشوت سیستم یک نوسانات میرایی منظور به اسمیت شد،پرداخته شده است.

 پرداخته تحقیق این در قدرت، های مبدل خاص در طور به قدرت، الکترونیک در Posicast کنترل کاربردهای

مورد Posicast کنترل کننده  و فازی با روش القایی موتورهای سرعت کنترل. همچنین در این تحقیق، است شده

 بررسی واقع گردیده است. 

. ده استبررسی ش تحقیقشار در این  و گشتاور توسط گذرا سریع پاسخ با  القایی موتور ( یکFOC) میدانی کنترل

 استفاده سازی پیاده آسان و ساده کنترل الگوریتم به توجه با صنعتی کاربردهای در گسترده طور به سنتی PI کنترل

 تحقیق این. می شود شبیه سازی موتورالقایی درایو بلوک مدل ،Matlab / Simulink محیط به کمک. شده است

نشان  خوب را عملکرد با برای درایو موتور القایی میدانی غیر مستقیم فازی و کنترل POSICAST کننده کنترل یک

 خطی غیر نحوه کنترل در کلاسیک PI کنترل نسبت به پیشنهاد شده POSICAST و فازی کننده کنترل برتری .میدهد

ج حاصل نتای بوده که در کنترل سرعت با دادن سرعت مرجع به صورت پله ای و گشتاور مرجع قابل مقایسه است.

القایی  موتور درایو سیستم بالای عملکرد برای POSICAST کنترل و فازی منطق کنترل اثربخشی و اعتبار تحقیقاز 

 .را نشان میدهد
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 مقدمه -1-1

 اده شدهاستف قدرت های سیستم به مربوط هایمقاله در متفاوت کنترلی روشهای و ها  تکنیک حاضر حال در

 های استراتژی از استفاده بر پایه ،[[PID 1, 6مانند  کنترل مدرن و کلاسیک های تکنیک از برخی. است

 الگوریتم و[ 12] -[  9] مصنوعی عصبی های شبکه ،[8[ ]7] فازی منطق مانند هوشمند روش بر مبتنی کنترل

 از یبرخ قدرت، های سیستم برای کنترلی روشهای از بسیاری وجود با. می باشند [12] -[ 11] ژنتیکی های

همچنان مورد استفاده قرار می  Posicast کنترل مانند غیرخبره)هوشمند( کنترل های تکنیک روشهای پایه و

 گیرد.

 این. شوند و بررسی می ارائه مدرن و کلاسیک Posicast کنترل های تکنیک نظریه کوتاه، نوشته این در

به  آنها به محققان که است، شده ارائه و اختراع اسمیت جی اتو پروفسور توسط 1952 سالدر  کنترل، روش

 Posicast کنترل .واقعی توجه کرده اند دنیای در دینامیکی های سیستم برای بالقوه کننده یک کنترل عنوان

 2پیشخور کنترل ، روش (کلاسیک) Posicast کنترل روش اولین. باشد مدرن یا کلاسیک صورت به تواند می

 از سپ استفاده می شود.  زیر میرا سیستم یک نوسانات کنترل برای که است Posicast کنترل( سیکل نیم)

 مختلف های سیستم روش بهبود یافته ان را به ،C نیل دکتر و کوک جرالد پروفسور[ 15] آینده دهه دو در آن

  [.17] کردند اعمال مکانیکی

 رساندن حداقل به مسیر هانگ وY  جان پروفسور است. Posicast کنترل تئوری از گذر مرحله 21 قرن

 که روش پیشخور، استفاده از  جای به 3دارای بازخورد سیستم دریک Posicast کنترل با سیستم حساسیت

 ارائه دادند. گرفته می شود را نظر در مدرن Posicast کنترل روش عنوان به

 

                                                           
2 feedforward 
 فیدبک  3
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aپاسخ پله واحد ) 

 

b دستور ورودی )posicast 

 

C خروجی جبران ساز با استفاده از )posicast 

 posicast( خروجی جبران ساز با استفاده از Cو  posicast( دستور ورودی b( پاسخ پله واحد a  (1)شکل
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 1. توالی حرکت در مساله حرکت زیر بشکهای2شکل

 

 نیم سیکل posicast(: بلوک دیاگرام کنترل کننده 3شکل)
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   :دانشجویان محترم

 آزمایشگاه پروژه گروه برقو یا  کتابخانه دانشکده مهندسیبه  ها ایان نامهپمتن کامل جهت دسترسی به 
  .مراجعه فرمایید
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 نتیجه گیری نهایی -1-2

 رنامهب. ها ارایه شد کاهش اوورشوت سیستم برای پیشخور جبران ساز یک عنوان به Posicastپیش  سال 52

همچنین این روش برای سیستم های رباتیک . گزارش شده اند مکانیکی ساختارهای برای اولیه کاربردی های

دارای فیدبک برای  های حلقه در استفاده برای Posicast اخیرا،  .و هوش مصنوعی بکار برده شده است

، گذشته  posicastدر این تحقیق مروری بر کنترل شده است.  ارائه کاهش حساسیت و کاهش خطای کلی 

سه روش کنترل و حال، ساختار اساسی در مدارات الکترونیک قدرت مورد تحلیل واقع گرفت. همچنین 

 POSICAST کنترل و فازی منطق کلاسیک، PI بین مقایسهن مقاله ارایه شد. سرعت در موتورهای القایی در ای

 داد.  سوم برتری چشم گیری را نشان ، روش
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 ضمیمه

  شده سازی شبیه القایی موتور پارامترهای
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