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. باشددر تطبيق بهره مي (Lyapunov)و تئوري لياپانوف  (Gradient)بررسي روشهاي گراديان هدف از اين پروژه  •
 ديگـري تواند سيستم تنظيم سطح مايع درون تانك و يـا هـر سيسـتم كنترلـي     سيستم مورد نظر براي كنترل مي

 :سيستم كنترل سطح مايع تانك از مقاله زير انتخاب شده است. باشد
    

Tamra Nestorovic, Digital Adaptive Control System Design for a particular Class of Hydraulic 
Systems, Mechanics, Automatic Control and Robotics Vol.2, No 10, 2000 pp.1423 – 1432 
 

با (انتخاب كنيد در  غير اينصورت، سيستم انتخابي ديگري را از مقالات . درس برداريد Homeworkتوانيد آن را از كه مي
  ).ذكر مرجع

 

 مساله .1

1. An integrator 
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is to be controlled by a zero-order continuous-time controller  
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The desired response model is given by 

( ) m
m

m

bG s
s a

=
+

 

Derive, using the Lyapunov theory, a parameter update law of an MRAS guaranteeing that the error 
me y y= − , goes to zero. 

  سازيشبيه .2
  .روش گراديان را بر روي سيستم پياده سازي كنيد .1

  .ز روش نرماليزه كردن انجام دهيدبند قبل را با استفاده ا .2

 .پايدار بر اساس پايداري لياپانوف طراحي كنيد MRASيك  .3



را مربعي و سينوسي انتخاب  cuنوع (بررسي كنيد  1- 3را بر پايداري در بندهاي  cuو دامنه  γتاثير  •

 .)كنيد

 .بررسي كنيد 1- 3سيگنال كنترلي، سرعت همگرايي و سيگنال خروجي را در بندهاي  •

 .موارد زير را بررسي كنيد •

 تغيير پارامترهاي سيستم در حين كار 

 عملكرد سيستم حلقه بسته با وارد كردن اغتشاش ثابت 

اساس نظريه لياپانوف ي تطبيقي پايدار بر يك تحقق فضاي حالت براي سيستم بنويسيد و طراحي كنترل كننده .4

 )پيشرو در نظر گرفته شود مساله تطابق بهره(. انجام دهيد

  آيا مي توانيد سيستم تطبيقي فيدبك حالت را به صورت فيدبك خروجي تبديل كنيد؟ •

 )مساله تطابق بهره پيشرو در نظر گرفته شود(. طراحي كنيد Passivityپايدار بر اساس تئوري  MRASيك  .5

  
 

 :زير توجه كنيدلطفا به موارد 
 .حا از رسم اشكال اضافي خودداري كنيديكنيد و ترج مقايسهمنظم  هاييجدولدر را تمام نتايج  •
يد مورد ارزيابي اهتحليل شما از نتايجي كه در سيستم خود مشاهده كرد. با تحليل كافي آورده شود هاتمامي شكل •

 .گيردقرار مي
استفاده از . هاي مورد نياز را خودتان بنويسيدبايد ارئه گردد، حتما برنامههاي اين درس كه پروژهبا توجه به اين •

 .باشدپذير نميهاي قبل امكانهاي موجود از سالبرنامه
 .گيرداي تعلق نميمشابهي نمره هاي اين درس به صورت گروهي نبوده، لذا به هر برنامه و گزارشهيچ يك از پروژه •
موعد تحويل از بعد هايي كه به پروژهها، حتما به موعد تحويل آن دقت نماييد، پروژهبه علت حجم زياد هر يك از  •

 .ي بسيار پاييني تعلق خواهد گرفتنمره فرستاده شوند
 Zipقرار داده و فرم  نام خودتاناي به در پوشه ، تانهاي file-mرا به همراه خود گزارش  WORDو  PDF فايل  •

  .موجود در سايت درس ارسال نماييدالكترونيكي آدرس ي آن را به هر دو شده
 
 
 
 
 
 
 
 
 با آرزوي موفقيت

 


