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 مقدمه -1

جداگانه  دوشاخهدر  UUVاست. خانواده  یافتهاختصاص UUV)1(دون سرنشین زیردریایی ب به شدهارائه پایان نامه

 هامحدودیت. هر شاخه مزایا، AUV)3(زیردریایی مستقل  و ROV)2(از راه دور  کنندهعمل شناخته است: زیردریایی

 هوشمند صورتبه ها AUVها این است که  ROVها و  AUVبین  هایتفاوت و همچنین وظیفه خاصی دارد.

قل که اجازه عملکرد مست شدهتعریفاز پیش  هایطرحاتوماتیک و  گیریتصمیمو  گیریاندازه مثلاً، کنندمیعمل 

 کنترل( ارتباطی )کابل، فیبر نوری و ... هایلینکها از راه دور توسط یک انسان با کمک  ROV.دهدمی هاآنبه 

 .باشدمی هامقالهها موضوع اصلی بیشتر  AUVبنابراین، ؛شوندمی

تکنولوژی دریا هستند، تعداد قابل  درزمینهسه دهه اخیر در کشورهای مختلف که دارای موقعیت پیشرو –در دو 

است.  شدهساختهاز وظایف علمی و کاربردی و تحقیقات دریایی  ایگستردهبرای حل طیف  ها AUVتوجهی از 

 هایبرنامهو باعث ایجاد  انددادهپیچیده را نشان  اهمیت انجام بازرسی و جستجوی ها AUVکوتاهی  زمانمدتبرای 

آوری مسائل و فنتجاری داشته است اما در حال حاضر -ها جنبه بازبینی AUVابتدا اطلاعات  در .اندشدهجدید 

و به یک ابزار  انددادهازدستخود را  ایاولیهها حالت نمونه  AUV.روی اهداف خاصی متمرکز شده استها سیستم

 .اندشدهتبدیل مؤثرعملیاتی، قابل اعتماد و  کاملاً

AUV و اهداف کاربردی،  ا وظایف اساسیمدرن و چندهدفه کلاس جدیدی از اشیاء رباتیک زیردریایی ب های

خاص تکنولوژی، ساختار سیستم و خواص عملکردی هستند. مسائل و مشکلات مربوط به ساخت و  هایویژگی

نشده است. گستردگی  یافت هاآنکاملی برای  حلراهبسیاری موارد هنوز  و در چندجانبه است ها AUVگسترش 

                                                           
1- Unmanned Underwater vehicle 
2-Remotely Operated Vehicle 
3-Autonomous Underwater Vehicle 
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برخی مشکلات جدید همراه است. مشکلات کنترل و هدایت، وضعیت سنجی در فضای  زیردریایی نیز با هایویژگی

ی طراح، ایمنی در درنهایت و و انباشت اطلاعات مختلف محیطی آوریجمعرفتار خودرو، "گراییمنطق"زیردریایی، 

 در شرایط بحرانی.
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ریز هوشمند برای برخی مشکلات و مسائل در طراحی یک زیردریایی مامور مستقل با برنامه -4-1

 ردیابی کابل و خطوط لوله

 پیشگفتار -1-1 -4

 یافتهاختصاص AUVک زیردریایی مستقل هدف اصلی از این فصل معرفی طراحی و فرضیات کار برای ساختمان ی

 هایرساختزیبرای پیشگیری از آسیب  ایدوره صورتبه ییزیردریابرای بازرسی خطوط لوله و کابل است. بازبینی 

استفاده از ماشین کنترل  جایبهها  AUV وسیلهبهدریایی در صنایع دریایی ضروری است. مزیت انجام این کارها 

بودن و کیفیت بالاتر اطلاعات در  هزینهکمدر  )4TUD( یدکدستگاه بدون سرنشین و  ((ROV دوراز راه 

ل به مستق نیاز اصلی که باید در یک زیردریایی به چهارمعماری مدولار زیردریایی . باشدمیبازرسی  هایمأموریت

لی دازد. این چهار نیاز اصمانند دنیای زیر آب دارد بپر کنندهنگران شدتبهانجام وظیفه در یک محیط ناشناخته و 

  عبارتند از:

 اختلالل قوی برای مدیریت سیستم کنتر یک( الف

 انرژی درنتیجهزمان و  غیرضروریسیستم هدایت دقیق برای جلوگیری از مصرف  یک( ب 

  ت( یک سیستم هدایت دقیق برای تعیین موقعیت خود و هدف

 هوشمند پویا  ریزبرنامه یک( ث

در  ، بدون دخالت بشر، پیشنهاد دهد.مأموریتقدامات را برای به موفقیت رساندن اهداف که بهترین مسیر و ا

و اطراف  ، مفهوم خودشدهکنترلمقایسه با یک موجود بیولوژیکی، ربات مستقل برای حرکت نیاز به نیرو و عضلات 

 دارد. ی اقدامات و حرکاتریزبرنامهو یک مغز برای  خود

                                                           
4-Towed Unmanned Device 
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در بالا ارائه و شواهد تجربی و تجربه نویسنده  ذکرشدهی هاسیستمتلف برای همه مخ هایروشاین کار،  برای

 هایسازیشبیهشامل  هاآزمایش. این وجود دارد (Fernandez Leon et al.2008) متحرک  هایربات یدرزمینه

 تدرنهایلیه و نمونه او هزینهکمو  شدهتوصیفی هاآزمایش خوبیبه افزاریسخت سازیشبیهکامپیوتری، چرخه 

 متر است. 100یا تا عمق در در ، هدایترودمیچیزی که انتظار 

 مستقل زیردریایی برای بررسی کابل و خطوط لوله خودروی -4-4

 بررسی اجمالی 4-4-1

زیردریا همچون کابل و خطوط  هایزیرساختبه  روزافزوناحتیاج ،نیاز کنونی انتقال انرژی مانند برق، نفت و گاز 

 هایبازرسیبا درجه ایمنی مناسب و قابلیت اطمینان،  هازیرساختحفظ این  منظوربه برانگیخته است. لوله را

 برای تعمیر و نگهداری پیشگیرانه ضروری است. ایدوره

 هایلیتفعایا  هاقایقبه دلیل لنگر انداختن  هابخشبه تعلیق درآمدن  درنتیجهو  زیردریا یلولهخسارت در خطوط 

مهم و قطعی تدارکات بسیار مهم و خطوط ارتباطی شود. اگرچه  محیطیزیست تأثیراتباعث  تواندمی ماهیگیری

ت ممکن است دشوار وبرگش زیستمحیطنیستند، عواقب و پیامدهای نشتی به  نشتی خطوط لوله زیردریا دائمی

ضروری  ه به پیری خط لوله لازم وناپذیر باشد. از طرف دیگر، بازرسی بیشتر و تعمیر و نگهداری پیشگیرانه با توج

مناطق  (3500m-500)عمیق  هایآباین تجهیزات زیردریایی در  هایقسمت، بسیاری از برایناست. علاوه 

 که این خود چالشی دیگر برای این تکنولوژی است. اندشدهواقعجغرافیایی 

 لیالملبیند دارد، چون استاندارد زیردریایی وجو هایکابلوضعیت مشابهی در پیشگیری و حفظ و نگهداری از 

برای تعمیر و نگهداری پیشگیرانه،  ایدوره هایبررسیبرای این کار وجود ندارد. یکی از دلایل مهم برای معرفی 

عدم امکان انتقال اطلاعات از طریق کابل است. بعلاوه، نشتی  درنتیجهکاهش زمان تعمیر و بنابراین، کاهش تلفات 



  

  

  

   :دانشجویان محترم

 آزمایشگاه پروژه گروه برقو یا  کتابخانه دانشکده مهندسیبه  ها ایان نامهپمتن کامل جهت دسترسی به 
  .مراجعه فرمایید



50 
 

 و تحقیق بیشتر گیرینتیجه  -0-1

برای مقابله با مسائل مربوط به  هاآنبرای خودروهای زیردریایی پیشنهاد شد و توانایی  غیرخطیدو روش کنترل 

قرار گرفت. نشان داده شد که  موردبررسی سازیشبیهو عدم قطعیت پارامتری از طریق  محیطیزیستختلالات ا

واج ، بیشترین مقدار اختلالات امبراینپایداری به روش کنترل گشتاور، حساس به عدم قطعیت پارامترهاست. علاوه 

آن است. روش کنترل گشتاور تطبیقی، توسط این روش بر آن غالب شد کمتر از همتای تطبیقی  توانمیکه 

را  هاقطعیتمقدار زیادی از عدم  توانمی کهاینتغییرات پارامترها را از طریق قانون انطباق جبران نمود. نتیجه 

و  هاالگوریتماجرای عملی چنین  لزوماً هاروشمدیریت کرد. گام بعدی در ارزیابی کارایی و قابلیت اطمینان این 

 .باشدمیه شکل تجربی تایید نتایج ب
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