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 مهندسی   دانشکده:  مهندسی برق   : گروه 

 تحصیلات تکمیلی     : تحصیلی   ة دور    کنترت مقاوم : نام درس  3  : تعداد واحد 
 

 : درسی دوره   ة در برنام   جایگاه درس 
باشد ولی به دلیل  اهمیت بالای این درس، دانشجویان رشته مکاترونیک و  این درس یکی از دروس اختیاری  مهندسی برق، گرایش کنترل می   

 اخذ کنند.   اختیاری   توانند این درس را به عنوان درس قدرت نیز می 
 

 هدف کلی: 
های خطی در حضور عدم قطعیت پارامتری و غیر پارامتری،  آشنایی با سیستم   ، سیستم م قطعیت، اغتشاش و نویز در  عد   مفاهیم آشنایی دانشجویان با  

مختلف  مقاوم برای پایداری سیستم حلقه بسته در حضور عدم قطعیت،     های روش   ارائه خطی ،    های سیستم تحلیل دقیق و عمیق تابع حساسیت  
    . Matlabنرم افزار  آن در    سازی شبیه های کنترل مقاوم و  کننده به منظور دنبال کردن مسیری مشخص و طراحی روش طراحی کنترل 

 : یادگیری اهداف  
مختلف طراحی کنترل مقاوم را    های روش رسیده و    قطعیت   عدم های خطی در حضور  دید جامع از سیستم این درس باید به    گذراندن دانشجو پس از  

 آموخته باشد. 
 دانشجو پس از پایان دوره باید: 

 های خطی در حضور عدم قطعیت آشنا باشد. با تحلیل سیستم 
 . آشنا باشد   ها نرم با انواع  

 . با انواع عدم قطعیت آشنا باشد 
 یستم نامعین خطی را داشته باشد. س   پایدارسازی   توان 

 . کنترل مقاوم آشنا باشد   های روش با انواع  
 . های نامعین برای دنبال کردن مسیر بپردازد کننده برای سیستم بتواند به طراحی کنترل 

 . داشته باشد   Matlabافزار  شده در درس را در نرم   ارائه   های روش همه    سازی پیاده توان  
   رفتار ورودی: 

 های خطی آشنایی با سیستم 
 جبرخطی و انواع تعاریف نرم آشنایی با  
 پایداری در حوزه زمان و فرکانس   تحلیل   های روش آشنایی با  

 مشتقگیر -انتگرالگیر -های تناسبی کننده آشنایی با کنترل 
 Matlab افزار  آشنایی با نرم 

 مواد و امکانات آموزشی: 
 ویدیو پروژکتور 

 برد ماژیک و تخته وایت  
 های آموزشی توسط استاد کپی از برگه   ارائه 
 



 

 روش تدریس: 
 مطالب به صورت سخنرانی   ارائه 

 نمایش مطالب به وسیله پروژکتور 
 پرسش و پاسخ 

 های کاربردی درس حل مثال 
 در کلاس   Matlab  نویسی برنامه 

 
 وظایف دانشجو: 

 حضور منظم در کلاس 
 شده ارائه دنبال کردن دقیق مطالب  

 بحث و پرسش و پاسخ حول موضوع درس 
 انجام تکالیف درسی 

 انجام پروژه پایانی 
 روز در مورد مطالب درسی   مقاله یک  ارائه  ماطلعه دقیق  و  

 
 : شیوه آزمون و ارزیابی 
 شود بخش تقسیم می   4ارزشیابی این درس به  

 2 تکالیف درسی 
 3 پروژه پایانی 

 6 ترم امتحان میان 
 9 ترم امتحان پایان 
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 یکم   ة هفت 
 ( 98/ 6/ 29تا    98/ 6/ 23) 

 معرفی سرفصل ها  ❖
 معرفی منابع  ❖
 از کنترل مقاوم   ی ا مقدمه  ❖
 کنترل مقاوم در صنعت   ی کاربردها  ❖

 دوم   ة هفت 
 ( 98/ 7/ 5تا    98/ 6/ 30) 

 کنترل خطی   ی ها ستم ی س از    ی ا مقدمه  ❖
 تعریف اغتشاش، نویز و عدم قطعیت  ❖
 کنترل مقاوم   مسئله اهداف یک   ❖
 تابع تبدیل حساسیت  ❖

 سوم   ة هفت 
 ( 98/ 7/ 12تا    98/ 7/ 6) 

 مروری بر ریاضیات کنترل مقاوم  ❖
 ی ر ی پذ مشاهده و    ی ر ی پذ کنترل مفاهیم   ❖
 مروری بر جبر خطی  ❖
 معرفی نرم یک سیگنال  ❖
 معرفی و روش محاسبه انواع نرم  ❖
 ها آن بر مقادیر تکین و روش محاسبه    ای مقدمه  ❖
 جبر خطی   مسائل استفاده از متلب برای حل   ❖

 
 چهارم   ة هفت 

 ( 98/ 7/ 19تا    98/ 7/ 13) 
 کنترل مقاوم   مسائل   سازی مدل  ❖
 سیستم نامی    سازی مدل  ❖
 نامعینی   ریاضی تعریف   ❖
 کنترل   مسائل پیکربندی استاندارد   ❖
 نامی   های سیستم پایداری داخلی در   ❖
 حضور نامعینی   در نامی    های سیستم پایدار داخلی برای   ❖
 کارایی مقاوم یک سیستم نامی  ❖
   نهایت بی به روش نرم    خورد پس پایداری و کارایی در سیستم   ❖
   یافته توسعه کین  پایداری و کارایی در سیستم پسخورد به روش مقادیر ت  ❖

 



 پنجم   ة هفت 
 ( 98/ 7/ 26تا    98/ 7/ 20) 

 کننده برای سیستم پایدار تجزیه پارامتری کنترل  ❖
 اول   هم   به   های سیستم   و   ناپایدار سیستم   ❖
 کننده برای سیستم ناپایدار تجزیه پارامتری کنترل  ❖
 کارایی سیستم پسخورد   منظور به کننده  تجزیه پارامتری کنترل  ❖
 قوی   پذیری   پایدار مفهوم   ❖
 های چند متغیره کننده برای سیستم تجزیه پارامتری کنترل  ❖

 
 ششم   ة هفت 

 ( 98/ 8/ 3تا    98/ 7/ 27) 
 کننده مقاوم طراحی در طراحی کنترل   ی ها ت ی محدود  ❖
 قیدهای جبری  ❖
 نحوه انتخاب توابع وزنی  ❖
 مقاوم   کنترل   مسئله حل بهینه   ❖
 عمومی تنظیم   مسئله کنترل مقاوم به یک    مسئله   تبدیل  ❖
 کنترل مقاوم به پیکربندی استاندارد   مسئله   تبدیل  ❖
 حل بهینه تابع عمومی تنظیم  ❖
 روش ریکاتی   به کنترل بهینه    مسئله حل عمومی   ❖
 ماتریسی   های نامساوی روش    به کنترل بهینه    مسئله حل عمومی   ❖
 ا ه قطب ماتریسی با قید جایدهی    های نامساوی روش    به کنترل بهینه    مسئله حل عمومی   ❖

 
 هفتم   ة هفت 

 ( 98/ 6/ 10تا    98/ 8/ 4) 
 ک خروجی ت   ی ورود   تک کننده مقاوم برای سیستم  طراحی کنترل  ❖
 کننده برای سیستم غیر کمینه فاز پایدار طراحی کنترل  ❖
 کننده برای سیستم غیر کمینه فاز ناپایدار طراحی کنترل  ❖
 های معین دفع اغتشاش در سیستم   مسئله کننده برای  طراحی کنترل  ❖
 کننده مقاوم در متلب معرف دستورات مخصوص طراحی کنترل  ❖

 
 
 



 هشتم   ة هفت 
 ( 98/ 8/ 17تا    98/ 8/ 11) 

 افته ی ساختار طراحی مقاوم به روش مقدار تکین   ❖
 ی ق ی رحق ی غ با نامعینی      µ    طراحی مقاوم به روش سنتز  ❖
 غیرحقیقی با نامعینی حقیقی و      µ  طراحی مقاوم به روش سنتز   ❖
 ها ی ن ی نامع   ی ساز ساده با      µ  طراحی مقاوم به روش سنتز   ❖
 با نامعینی حقیقی و غیرحقیقی   µ  مقاوم به روش سنتز   های کننده کنترل   های شباهت بررسی   ❖

 
 
 

 نهم   ة هفت 
 ( 98/ 8/ 24تا    98/ 8/ 18) 

 کاهش مرتبه مدل  ❖
 روش برش  ❖
 مانده باقی روش   ❖
 تحقق متوازن  ❖
 تخمین مقادیر تکین هنکل  ❖
 الگوریتم کاهش مرتبه مدل با  مقادیر تکین هنکل  ❖
 کاهش مرتبه مدل در متلب  ❖
 در رابطه با کاهش مرتبه مدل   هایی مثال حل    ❖

 
 

 دهم   ة هفت 
 ( 98/ 9/ 1تا    98/ 8/ 25) 

 ی ر ی پذ جمع خطای    از کران کاهش مرتبه مدل با استفاده   ❖
 خطای جمع افزایش ضربی   از کران کاهش مرتبه مدل با استفاده   ❖
 درستی آزمایی مدل کاهش مرتبه یافته   های روش  ❖
 HiMATمعرفی مدل نامی هواپیمای   ❖
 و کاهش مرتبه مدل   بهینه   کننده کنترل طراحی   ❖
 مقاوم سنتز و کاهش مرتبه مدل   کننده کنترل طراحی   ❖
 ها کننده کنترل   مقایسه  ❖

 
 
 
 



 یازدهم   ة هفت 
 ( 98/ 9/ 8تا    98/ 9/ 2) 

 F-14کنترل عرضی سمتی هواپیمای   ❖
 مدل نامی هواپیما  ❖
 مشخصات کارایی مطلوب و هدف کنترل  ❖
 تبدیل مشخصات کارایی به توابع وزنی  ❖
 نامعینی در مدل  ❖
 سیستم در حضور نامعینی   سازی مدل  ❖
 بهینه   کننده کنترل طراحی   ❖
 مقاوم در حوزه فرکانس   کننده کنترل طراحی   ❖
 مقاوم در حوزه زمان   کننده کنترل طراحی   ❖

 
 دوازدهم   ة هفت 

 ( 98/ 9/ 15تا    98/ 9/ 9) 
 کنترل سیستم سه اینرسی  ❖
 معرفی سیستم   ❖
 دینامیکی سیستم   سازی مدل  ❖
 اهداف کنترل  ❖
 سیستم حلقه باز   سازی شبیه  ❖
 حساسیت   تابع به دست آوردن   ❖
 شناسایی خطی سیستم غیرخطی  ❖
 تخمین تابع تبدیل   ❖
 chripبا ورودی    سیستم   شناسایی  ❖
 با ورودی تصادفی    سیستم   شناسایی  ❖

 
 سیزدهم   ة هفت 

 ( 98/ 9/ 22تا    98/ 9/ 16) 
 کنترل سیستم سه اینرسی  ❖
 انتخاب سیستم نامی  ❖
 تعیین تابع وزنی نامعینی ضربی  ❖
 بهینه   کننده کنترل طراحی   ❖
 عمومی تنظیم   مسئله تبدیل به فرم   ❖
 انتخاب  تابع وزنی کارایی   ❖
 انتخاب  تابع وزنی سیگنال تلاش کنترلی   ❖
 سیستم بهبود طراحی و بررسی پاسخ   ❖
 بررسی میزان تضعیف اغتشاش در سیستم  ❖

 
 



 

 چهاردهم   ة هفت 
 ( 98/ 9/ 29تا    98/ 9/ 23) 

 PHکنترل سیستم   ❖
 PH   معرفی فرآیند  ❖
 PH   فرآیند   سازی مدل  ❖
 سیستم حلقه باز   سازی شبیه  ❖
 سیستم    پارامترهای خطی سازی و شناسایی   ❖
 خطی سازی سیستم به کمک معادلات حالت  ❖
 خطی سازی سیستم به کمک آزمون پله  ❖
 اهداف  کنترلی معرفی   ❖

 
 

 پانزدهم   ة هفت 
 ( 98/ 10/ 6تا    98/ 9/ 30) 

 PHکنترل سیستم   ❖
 تبدیل مدل سیستم به فرم عمومی تنظیم  ❖
 بهینه    کننده کنترل طراحی   ❖
 انتخاب تابع وزنی کارایی  ❖
 کنترلی انتخاب تابع وزنی تلاش   ❖
 کننده کنترل کاهش مرتبه   ❖
 پاسخ سیستم دینامیکی   تحلیل  ❖

 
 

 شانزدهم   ة هفت 
 ( 98/ 10/ 13تا    98/ 10/ 7) 

 بر کنترل مقاوم غیرخطی   ی ا مقدمه  ❖
   ی لغزش معرفی کنترل مد   ❖
 معرفی کنترل بازگشت به عقب  ❖
 معرفی کنترل ترکیب مد لغزشی و بازگشت به عقب  ❖
 پسیویتی کنترل بر مبنای  بر    ای قدمه م  ❖

 
 
 
 
 
 
 


