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	جایگاه درس در برنامه درسی دوره:
[bookmark: _GoBack]درس کنترل تطبیقی مجموعهای از روشهای مقابله با انواع نامعینیها را در طراحی سیستمهای کنترل در اختیار دانشجویان قرار میدهد. با توجه به وجود نامعینیها در انواع سیستمها، اهمیت فراگیری این روشها دو چندان میگردد. 

	هدف کلی: 
آشنایی با روشهای طراحی سیستمهای کنترل تطبیقی و استفاده به موقع از آنها در حل مسائل واقعی

	اهداف عینی:   
          اهداف مفهومی: 
· درک مجدد اهمیت فیدبک و کنترل حلقه بسته
· یادگیری روشهایی جهت تخمین پارامترها و شناسایی سیستمهای دینامیکی
· یادگیری روشهایی جهت مقابله با انواع نامعینیها در مسائل کنترل
· موارد استفاده از روشهای مطرح شده و محدودیتهای استفاده از آنها
· چگونگی پیادهسازی این روشها   

اهداف مهارتی: در پایان این درس، انتظار میرود که دانشجو توان لازم جهت طراحیهای تطبیقی را در سیستمهای واقعی داشته باشد. در واقع، امکان استفاده صحیح و به جا از ابزارهای این درس برای دانشجو مهیا گردد. 
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