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 1 کنترل پیشرفته

درس کنترل پیشرفته از دروس تخصصی گرایش کنترل است کههه در اطههکار ککرینکسههی و ککرینکسههی هدف درس :  

درس سیستم هههکی ،  ده ای یورائاهندسی ییمی اارید ریته هکی اهندسی برق، اهندسی اککنیک، اهندسی هوافضک و  

هکی کنترل خطی است و عملا پیش ترین درس ریته اهندسی کنترل پس از درس سیستم، اهمشرفتهیک پی  کنترل ادرن

در  .بکیههد یا دنیوای اطرح کنترل  اهندسی ارید ککرینکسی اططر در هکی دیگری است که پس از آننیکز همه درس

بسیکر روش ککراادی برای کنترل سیستم هکی اختلفی بود ااک رفته رفته کنترل کلاسیک    1950تک    1900اول سکل هکی  

روش هکی کنترل کلاسیک دیگر ککرااد نبودند. به این   بک پیشرفت فنکوری در حوزه هکی اختلف و پیچیدگی سیستم هک

یههکدی افرفههی افکهیم اسکسی و بنجهت کنترل ادرن یک پیشرفته به وجود آاد که ابنکی آن رهیکفت فضکی حکلت است،  

هههک، کههه از جملههه آن .یده در درس کنترل ادرن برای برقراری ارتبکط بک دروس پیشرفته کنترل بسیکر ضروری هسههتند

روش هک در کنترل ربکت   نیو کنترل اطکوم ایکره نمود، از ا  یخط  ریکنترل غ  ره،یکنترل چند اتغ  نه،یبه کنترل به  توانیا

 یود. یاستفکده ا یصنفت یهک ستمیس یو حت ییکیمیی یهک ندیهک، فرا مکیفضکپ یداریهک، کنترل و پک

 رئوس اطکلب درس تدریسی در آککدای سبحکنی به یرح زیر است :سرفصل های تدریسی درس : 

تکریخچه اهندسی کنترل ، اتود هکی کنترل ادرن و اولویههت دراین فصل ابکحث ؛  :    کنترل پیشرفته  ( مقدمه ای بر  1

 هکی کنترل پیشرفته و اروری بر کنترل کلاسیک و تفکوت آن بک کنترل ادرن تدریس خواهد ید. 

؛تفکریف اولیه سیستم هکی دینکایکی، در این فصل ابکحث  :     رفتار و نمایش سیستم های دینامیکی زمان پیوسته(  2

هکی دینکایکی زاکن پیوسته، چرا ادلسکزی و چگونگی ادلسکزی؟، نمکیش ریکضی سیستم هک بههه نمکیش ریکضی سیستم  

روش تکبر تبدیل، ادلسکزی ریکضی سیستم هک بک توصیف فضکی حکلت، حل افکدلات حکلت، اههکتریس انتطههکل حکلههت، 

-کل جردن، روش کیلیروش هکی احکسبه اکتریس انتطکل حکلت، روش تبدیل لاپلاس، روش قطری کردن، فرم ککنونیک

و اسیر حرکت یک اسیر  ، افهوم نطکط تفکدل سیستم و بدست آوردن انهک، اود هکی رفتکری سیستم و اطکدیر ویژههمیلتون

 حکلت تدریس خواهد ید.



افههکهیم سیسههتم هههکی دینههکایکی زاههکن   در این فص ابکحث ؛:    نمایش و رفتار سیستم دینامیکی زمان گسسته(   3

افکدلات حکلت سیستم  گسسته، اروری بر سیگنکل سیستم، اطکیسه سیستم هک و کنترلر هکی پیوسته زاکن و گسسته زاکن،

هکی گسسته زاکن، چگونگی حل یک افکدلفه دیفرانسیل توسط یک ککاپیوتر، درست کردن سیستم گسسههته افههکدل از 

، نمکیش سیستم هکی گسسته به صههورت بلههو   zلات حکلت سیستم گسسته زاکن، تبدیل یک سیستم پیوسته، حل افکد

و تبدیل لاپلاس ، گسسته و پیوسته سکز ، نگهدارنده رسته صفر، حل افکدلات حکلت گسسههته   zدیکگرام، ارتبکط تبدیل  

 تدریس خواهد ید .و اود هکی رفتکری سیستم گسسته زاکن  zدر ایدان 

بررسی افهمههوم کنتههرل پهه یری و اشههکهده پهه یری از  در این فصل ابکحث ؛:    پذیری و مشاهده پذیریکنترل  (  4

دیدگکه اهندسی، روش هکی تشخیص اشکهده پ یری و کنترل پ یری، نطش بردارهک و اطکدیر ویژه در کنترل و اشکهده 

اتغیر بک زاکن پیوسته، فرم ارسههوم کنتههرل کنترل پ یری در سیستم نک  پ یری، کنترل پ یری سیستم پیوسته اتغیر بک زاکن،

پ یر و اشکهده پ یر، اشکهده پ یری سیستم هکی اتغیر بک زاکن پیوسته، اشکهده پ یری سیستم هههکی نههکاتغیر بههک زاههکن 

پیوسته، کنترل پ یری در سیستم هکی اتغیر و نکاغیر بک زاکن گسسته ، افهوم درجه کنتههرل پهه یری و اشههکهده پهه یری 

 تدریس خواهد ید . سته زاکنسیستم هکی گس

افهوم پکیداری از نظههر اهندسههی و ریکضههی، تکریخچههه نظریههه هههکی در این فصل ابکحث ؛   :  پایداری سیستم ها(  5

پکیداری، پکیداری لیکپکنوف ، پکیداری اجکنبی، پکیداری نمکیی، نکپکیداری، تکبر اثبت افین، تکبر اثبههت افههین بههه فههرم 

ین آن، قضیه پکیداری استطیم لیلپکنوف، قضیه پکیداری اجکنبی لیکپکنوف، قضههیه نکپکیههداری و اربفی، تکبر لیکپکنوف و تفی

تفیین یرط پکیداری سیستم هکی زاههکن گسسههته، عکس نکپکیداری لیکپکنوف، بررسی پکیداری سیستم هکی گسسته زاکن،  

تدریس خواهد   و نکیکوئیستپکیداری سیستم هکی گسسته به روش راث، پکیداری سیستم هکی گسسته به روش جوری  

 ید .

افهموم سیسههتم هههکی غیرخطههی، روش خطههی سههکزی در این فصل ابکحث ؛    :  پایداری سیستم های غیرخطی(  6

 تدریس خواهد ید .لیکپکنوف، روش خطی سکزی لیکپکنوف تفمیم یکفته، افیکر پکپکف، افیکر دایره و قضیه فراپکیداری 

در حکلت کلی،  SVFCکنترل فیدبک بردار حکلت چیست؟ ، اراحی سیستم در این فصل ابکحث ؛    :  فیدبک حالت(  7

حکلت از روی افکدلات حکلت، سیسههتم کنتههرل پهه یر تههک ورودی و تههک خروجههی در فههرم   اراحی سیستم فیدبک

تدریس خواهد  و احدودیت روش کنترل فیدبک بردار حکلت  اراحی فیدبک حکلت برای سیستم گسسته،  غیرککنونیککل 

 ید .



غیر هههکی حکلههت، بررسی دسترس پ یری اتغیر هکی حکلت، تخمین اتدر این فصل ابکحث ؛    :  مشاهده گر حالت  (  8

ککرکرد اشکهده گر حکلت در سیستم، اراحی اشکهده گر حکلت، نطش اشکهده گر حکلت در اراحی فیدبک، قضیه اول 

اشکهده گر حکلت، اشکهده گر حکلت بک رسته ککهش یکفته، تخمین اتغیر هکی حکلت در سیستم گسسته، اراحی اشکهده 

 بررسی خواهد ید .رای سیستم گسسته چند ورودی گر حکلت برای سیستم گسسته و اشکهده گر حکلت ب

  منابع و مراجع درس :

نویته دکتر علی غفکری، دکتر فرزاد چراغپههور سههمکواتی و دکتههر علیرضههک   کنترل پیشرفته و سیستم هکی دینکایکی(  1

  خدایکری 

  نویته دکتر حمید رضک تطی راد کنترل ادرن( 2

 نویته دکتر احمد علی افصوم نیککنترل ادرن ؛ تئوری و ککربرد ( 3

 


