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 :چكیده فارسي

دانس گیری اخ مفروم امپنترل سیستم تعلیق فعال اودرو با بررهطرح نويني برای ک نامهپاياندر اين 

تواند رفتار دينامیكي سیستم تعلیق را در برابر های مكانیكي ارائه شده است که ميدر سیستم

چرارم اودرو و با در نظر گرفتن -های داده کنترل کند. سیستم تعلیق فعال با مدل يکناههواری

ي طراحي شده است. طرح کنترل پیشنرادی اخ دو حلقه کنترلي اثرات غیراطي محري هیدرولیك

و حلقه دروني به کنترل نیرو با روش  طراحي نیروی مطلوبتشكیل مي شود که حلقه بیروني به 

ستي روش پرداخد و درميکنترل به بررسي پايداری سیستم اين تحقیق انتگرالي مي پرداخد. -تناسبي

 لبه برکنترل تطبیقي درت غدر ابتدا گردد. ساخی تايید ميشبیهکنترل با تحلیل پايداری و نتايج 

ی دهکنترل فاخی تطبیقي يک کنترل کنن. شودرامتری سیستم تعلیق فعال طراحي ميپا عدم قطعیت

ادامه روش کنترل فاخی تطبیقي های غیر اطي است. در موثر برای کنترل عدم قطعیت در سیستم

به دلیل عهلكرد رديابي مقاوم، تضهین پايداری و پاسخ با دقت یم و فاخی تطبیقي غیرمستقمستقیم 

 اشد.بدايي و سرعت بدنه ميهای دابههای کنترل کننده فاخی، سیگنالورودیبالا مطرح شده است. 

د. در باشهای غیراطي و غیرقطعي ميسیستمکنترل لغزشي يک رهیافت قدرتهند در درت کنترل 

وش کنترل مقاوم است، برای غلبه بر عدم قطعیت و اغتشاش مطرح لغزشي که يک رپايان کنترل 

انداخ، راحتي مطلوب برای در هنگام عبور اودرو اخ دست پیشنرادیکنترلي  هایروش  شده است.

روش پیشنرادی با  ساخد.نهايد و بعد اخ عبور، رانندگي مطهئن را نیز مریا ميسرنشین فراهم مي

 . نتايج شبیه ساخی برتری سیستم تعلیق فعال را نسبت بهشودمي سیستم تعلیق غیرفعال مقايسه

 .سیستم تعلیق غیرفعال در موارد رانندگي مطهئن و راحتي سرنشین نشان مي دهد

 کنترل ؛زشيکنترل لغکنترل فاخی تطبیقي؛ سیستم تعلیق فعال؛ محري هیدرولیكي؛ :  کلمات کلیدی

 .راحتي سرنشین ؛دگي مطهئنرانن امپدانس؛ عدم قطعیت؛



 د

 :همقالات مستخرج شده از پایان نام لیست

[3]. Fateh .M. M., Hoseini H, “Impedance adaptive control of an active 

suspension system”, Journal of Solid and Fluid Mechanics. (ISC) 

Under review: 

[2]. Fateh  . M. M., Hoseini H, “Impedance direct adaptive fuzzy control of 

an active suspension system”, Journal of Solid and Fluid Mechanics. 

(ISC) 
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  مقدمه: 3-3

ي باشد و اخ برورياتطراحي هر سیستم ميترين پارامترها در اخ اساسي ای امنیت و راحتيبر امروخه تقابا

پیشرفت تكنولوژی و تقابا برای راحتي برتر در  است که طراح هر سیستم بايد آن را در نظر بگیرد.

ساخی در يک رقابت سنگین درت تولید مدل های اودرورانندگي باعث شده است که اکثر کهپاني

 يشافزا ،ساخیهای اودروشرکت کنند. يكي اخ مسائل بسیار مرم و مورد توده اين کهپاني یشرفتهپ

درت دستیابي به اين اهداف  باشد.مي و ههچنین راحتي بیشتر سرنشین کیفیت رانندگي مطهئن

 روی اين اهداف طراحي اخ مسائل تثثیرگرار برهای متعددی برای تحقیق و بررسي ودود دارد. خمینه

ف سااتار مكانیكي اهدتاثیر گرار بر اين اترين عامل اما شايد بتوان گفت مرممناسب اودرو است. 

در اودرو اخ عوامل لرخش های سطح داده ناههواریدانیم اودرو است. ههانطور که مي سیستم تعلیق

بعیف،  دگيراننگردد و باعث ها به بدنه اودرو منتقل ميباشد. نوسان سطح داده اخ طريق چرخمي

کاهش راحتي سرنشین به علت لرخش خيادی بدنه و در نتیجه آن محدوديت در سرعت وسیله نقلیه، 

بنابراين در اين . [1]شودکاهش طول عهر مفید اودرو و ديگر عواقب خيان بار آن در حهل و نقل مي

ساندن ثر رسیستم تعلیق اودرو به حداک وظیفهگردد. بین وظیفه سیستم تعلیق اودرو مشيص مي

اوب و اطهینان اخ رانندگي اصطكاي بین لاستیک و سطح داده برای فراهم آوردن هدايت پايدار، 

یت هگردد که اين بيش اخ اهبا ارائه مطالب بیان شده ملاحظه مي شود.راحتي سرنشین الاصه مي

بر روی اين  ایردهگراری گستساخی دران سرمايههای اودروبسزايي براوردار است و اخ اين رو کهپاني

  اند. های ميتلف بررسي نهودهاند و محققان خيادی اين سیستم را اخ دنبهکردهبيش اخ تحقیقات 

 بررسی انواع سیستم تعلیق 3-2

ای اخ قطعات که به طور فیزيكي اعضای در بيش قبل به اههیت سیستم تعلیق اشاره شد. به مجهوعه

 ههانگونه که در بيش قبل بیان شد. شودستم تعلیق گفته ميسی کند،ها ددا مياخ چرخبدنه ماشین را 

. به عبارت ديگر نوسان سطح داده است ههای سطح دادناههواریدر اودرو، يكي اخ عوامل ايجاد لرخش 
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و ههچنین کاهش ها به بدنه اودرو منتقل شده و باعث ايجاد ناراحتي در سرنشینان اخ طريق چرخ

ي که تا حد امكان نوسان ناشاين میان سیستم تعلیق اودرو وظیفه دارد گردد. در کیفیت رانندگي مي

گردد را در اود درب نهوده و اخ منتقل مي اودرو ها به بدنههای داده را که اخ طريق چرخاخ ناههواری

ر فن ای اخ فنر و کهکاين سیستم در اودرو مجهوعه انتقال آن به سرنشین اودرو دلوگیری نهايد.

. اين عن ر انرژی اعهالي اخ طرف داده به چرخ استفنر عن ری انرژی دهنده و انرژی گیرنده باشد. مي

تا خماني که اودرو فاقد يک سااتار تقلیل دهنده نیرو باشد، فنر اين انرژی  .کندرا ذایره و آخاد مي

ا شود تمي ساخد. فنر در بسامد طبیعي اود باخ و بستهای رها ميدرب شده را با آهنگ کنترل نشده

ای برای کنترل حرکات نامطلوب ی انرژی درب شده را اخ دست بدهد. کهک فنر وسیلهدايي که ههه

ورت که بدين ص فنر سبب کاهش نیروی حرکات لرخشي فنر شده،کهکفنر در طي فرآيند تقلیل است. 

. [2]ودراخ بین ميو انرژی گرمايي نیز در سیال روغني  شودميانرژی دنبشي به انرژی گرمايي تبديل 

ا هاوب وسیله نقلیه موثر است، سااتهان چرخ رانندگيعامل ديگری که بر کیفیت راحتي سرنشین و 

 ه در و اين مشيیت ارتجائي، عهلكردی مانند فنر داشته به دلیل ااص باشد. لاستیکها ميو لاستیک

 لبه دلیها ين نیروی اعهالي به چرخگردد. بنابراهای فرکانس بالا مياودروهای سواری منجر به نوسان

شود و هر انداخه که سیستم تعلیق های داده، بین سیستم تعلیق و بدنه اودرو تقسیم ميناههواری

ي به ولگردد.  دا شود راحتي سرنشین بیشتر تامین ميانرژی بیشتری را در اود ذایره نهايد و دابه

د تواند بیش اخ حسیستم تعلیق نهي نر و کهک فنر،دايي مجهوعه فدلیل کران دار بودن میزان دابه

 داييمجاخ کشیده يا فشرده شود و يک تقابل ذاتي بین کاهش شتاب عهودی بدنه و افزايش دابه

ظیفه و بنابراينکننده بايد مورد توده قرار گیرد. ودود دارد که هنگام طراحي کنترل سیستم تعلیق

درم ) )درم بدنه( و درم نامعلق دايي بین درم معلقهکنترل نسبي موقعیت و داب ،سیستم تعلیق

 که سبب بربود راحتي سرنشین و افزايش سطح تهاس چرخ با داده اواهد شد. ،استها و فنرها( چرخ

اودرو  نههای داده بر بدهای فرکانس بالا ناشي اخ ناههواریاثر لرخش بايدراحتي سرنشین، افزايش برای 

داريم. درت رسیدن به رانندگي مطهئن و  یاخ به يک سیستم تعلیق نرم، در نتیجه نرا کاهش داده


