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  یدهکچ

ده در مـورد سیسـتم هـاي کنتـرل     ا بـه تاریخچـه و بررسـی کارهـاي انجـام ش ـ     در این پـژوهش ابتـد  

هـاي  کننـده سـپس بـه مزایـاي اسـتفاده از کنتـرل      شـود و کنترل سـرعت تطبیقـی پرداختـه مـی     رانش

فازي اشاره شده و در نهایـت یـک سیسـتم کنتـرل رانـش بـا اسـتفاده از منطـق فـازي طـوري طراحـی            

لازمـه را کـه از سـوي     سـرعت کنـد بتوانـد   لغـزش را کنتـرل مـی    شده که در عین اینکه همـواره میـزان  

دهـد  سیستم کنترل سرعت تطبیقی محاسـبه شـده را بـا اسـتفاده از فرامینـی کـه بـه دریچـه گـاز مـی          

ه از ایـن مـدل   شـود ک ـ براي این کار ابتـدا یـک مـدل طـولی خـودرو طراحـی مـی        .به خودرو اعمال کند

هـاي محـرك و شـتاب خـودرو را در لحظـه بـر اسـاس        چـرخ ، میـزان لغـزش در   توان سرعت خـودرو می

هـایی  کننـده ه از ایـن اطلاعـات بـه طراحـی کنتـرل     سـپس بـا اسـتفاد   . ورودي دریچه گاز استخراج کـرد 

هـاي محـرك   لغـزش اضـافی در چـرخ    بـا کمتـرین  شود که عمل شتاب دهـی بـه خـودرو را    پرداخته می

گر مقایســه اســت و همچنــین نتــایج بــا یکــدی در پایــان نتــایج ایــن پــژوهش ارایــه شــده. انجــام دهــد 

ــور،     . شــده اســت ــامیکی موت ــدل دین ــامل م ــش خــودرو ش ــدل خــط ران ــر م ــن ام ــراي ای ــن ب ــابر ای بن

در گـام   .هـا و مـدل دینامیـک طـولی خـودرو اسـتخراج شـده اسـت        گیربکس، دیفرانسیل و مـدل چـرخ  

ــاز کــردن بعــدي ســعی شــده ایــن سیســتم شــتاب مــورد نیــاز خــودرو را نیــز در هــر لحظــه بو  ســیله ب

 ــ     . دریچـه گـاز تــامین کنـد    ایر در مرحلــه بعـد یـک کنترلــر فـازي بــراي کنتـرل میـزان لغــزش طـولی ت

  . داردطولی تایر را در حد بهینه نگهطراحی شده است که میزان لغزش 
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  مقدمه -1-1

هاي هوا و کیسه .بازدهر دقیقه، حداقل یک نفر در تصادفات رانندگی جان می در به طور میانگین

ها به طراحان اجازه هم اکنون ابر رایانه .دهنددر سال نجات می جان دهها هزار نفرراکمربند ایمنی 

- ي تصادف، محافظت میژهایی که از افراد داخل خودرو با جذب نمودن مقدار انرطراحی چارچوب و بدنه

دهد در نتیجه تعداد مرگ و میر بصورت قابل توجهی کاهش یافته است اما راه حل نهایی و د را میکن

هاي بیشتري، اعضاي بدن بیشتري و پول بیشتري را نجات دهد حفظ تواند زندگیتنها راهی که می

ژاپن در تلاش خودروها از برخورد با یکدیگر است این دقیقا چیزي است که مهندسان در امریکا، اروپا و 

  .]1[براي انجام دادن آن هستند

را  4ي سیگنالهاي پردازندهو تراشه 3ها، مدارهاي سرعت بالا2هاي پیشرفته، رادار1آنها میکروپردازنده

گیرند تا از تصادف خودروها جلوگیري کنند و در تلاشند تا از ي تولید خودرو در صنعت بکار میدر برنامه

 ].1[ها بکاهندخودرومرگ و جراحت سرنشینان 

  

 
  ]2[مهمترین خطاهاي انسانی در تصادفات جاده اي :1-1 شکل

                                                
1 Microprocessor 
2 Radar 
3 High-speed IC 
4 Signal-processing chip 
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دهد آمارها نشان می. اي، در حال اجراستامروزه برنامه هاي مختلفی در راستاي کاهش تصادفات جاده

میلیون نفر  5/2اي کشته و بیش از نفر در آمریکا در اثر تصادفات جاده 41000حدود  2007در سال 

میلیارد یورو  160هاي ناشی از تصادفات، سالانه رقمی معادل خسارت در اروپا،. اندشده دیگر مجروح

در این تصادفات هر ساله . اروپا است 1تولید ناخالص ملی% 2شود که این رقم معادل  تخمین زده می

 2006دهد در سال  آمارها نشان می .ماند نفر کشته و تعداد بسیار بیشتري زخمی بر جاي می 41000

از کل تصادفات % 5/2اند و در مجموع  نفر در ایران در اثر تصادفات اتومبیل کشته شده 28000نزدیک به 

برابر  20این بدان معنی است که نرخ تصادفات در ایران در حدود . دهد اي جهان در ایران رخ می جاده

  ].2[ سایر نقاط جهان است

  ایمنی در خودرو کنترل و هايسیستم -1-2

- و سیستم 2ایمنی فعال هايي سیستمکلی است که به دو دستهایمنی در خودرو یک مفهوم وسیع و 

هاي ایمنی غیرفعال این است که سرنشینان ي سیستموظیفه. شودتقسیم می 3هاي ایمنی غیر فعال

 خودرو را در هنگام تصادف در مقابل صدمات وارده محافظت کرده و با کاهش احتمال صدمات شدید،

هاي ایمنی غیر فعال، کیسه هوا و کمربند تمساز جمله این سی .میزان جراحات وارده را کاهش دهند

  .دندهها هزار نفر را از مرگ نجات میجان ده کیسه هوا و کمربند ایمنی ،ایمنی هستند

هاي مرتبط با ایمنی فعال از طریق جلوگیري از وقوع شرایط بحرانی و خطرناك، ایمنی سیستم

محیط قرار -خودرو -ایمنی فعال تحت تاثیر مستقیم سیستم سه گانه راننده. آورندسرنشینان را فراهم می

ها همچون میزان مهارت راننده، فناوري به کار گرفته شده در خودرو و عوامل موثر در این سیستم. دارد

له عواملی هستند که به هاي آن مانند میزان ساییدگی تایرها و وضعیت جاده از جمکیفیت زیر سیستم

  .باشندطور مستقیم بر ایمنی فعال نیز موثر می
                                                
1 GNP (Gross National Product) 
2 Active safety 
3 Passive safety 
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بدین معنی که . بینی دارندگانه فوق، رفتاري غیرقابل پیشر کلی راننده و محیط از سیستم سهبطو

ناپایدار شدن توانند خودرو را به راحتی کنترل و  هدایت کرده و از رانندگان عادي در شرایط نرمال می

اما در شرایط بحرانی عموما رفتار رانندگان عادي باعث ناپایداریی خودرو و وقوع  جلوگیري کنند،خودرو 

  .شودتصادف می

دن با خطر و یا قرارگیري در زدگی ناشی از هراس در هنگام مواجه شاین رفتار آنان به دلیل شتاب

توان استفاده شدید از ترمزها را مین، از جمله این رفتارها، چرخاندن ناگهانی فرما. هاي لغزان استجاده

به  ضمن آنکه متغیر بودن عوامل محیطی همچون تغییرات ضریب اصطکاك بین جاده و تایر نیز. نام برد

  .شودرست توسط راننده منجر میگیري دناپایداري خودرو و عدم تصمیم

- ي کنترلی مختلف بودههاي سیستمبراي رفع این مشکل دانشمندان و محققان همواره به دنبال ارائه

 .نمایش داده شده است 2- 1 شکل ها در روند پیشرفت این سیستم. اند

  

 
  ]3[هاي ایمنی در خودروسیستمروند رشد  :2-1 شکل 
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) ASR(3ي لغزشو تنظیم کننده) TCS(2، کنترل رانش)ABS(1هاي ترمز ضد قفلامروزه از سیستم

کنند در بسیاري از وسایل نقلیه استفاده ها براي خودروها فراهم میبدلیل ایمنی زیادي که این سیستم

ایمنی و بهبود عملکرد دینامیکی خودرو شده ي اخیر عوامل زیادي سبب توجه به در چند دهه. گرددمی

یکی از مهمترین آنها، پیشرفت تکنولوژي علوم کامپیوتر بوده که توانسته به عنوان ابزاري توانا جهت . است

به کمک این ابزار  .قرار گیرد تر مسائلی نظیر کنترل دینامیک خودرو مورد توجههاي دقیقتحلیل

پذیري خودرو بدون تأثیر مستقیم واکنش راننده ایمنی، پایداري و هدایتهاي نوینی جهت بهبود سیستم

  ].4[ابداع شده است

  هاي کنترل لغزشسیستم -1-3

هاي از آنجا که ایمنی خودرو تا حد زیادي به رفتار دینامیکی آن بستگی دارد، بخش وسیعی از سیستم

ها از طریق ند و اکثر این سیستمهاي مرتبط با دینامیک خودرو تعلق دارایمنی فعال به حوزه سیستم

لغزش اضافی چرخ . کنندها به بهبود رفتار دینامیکی و ایمنی خودرو کمک میکنترل لغزش چرخ

مهمترین عامل ناپایداري خودرو است بطوریکه با افزایش میزان لغزش تحمل نیروي جانبی آن کاهش 

  .]5[د شدیافته که این عامل ناپایداري و فرمان ناپذیري خودرو خواه

در خلال ترمزگیري یا شتابگیري هاي خودرو دهد که قفل شدن چرختحقیقات صورت گرفته نشان می

 .گرددسبب کاهش قابلیت فرمانپذیري، پایداري جانبی و در نتیجه انحراف خودرو از مسیر مطلوب می

از همواره از لغزش بیش براي تولید نیروي ترمزي بیشتر و انتقال بهتر گشتاور موتوري به جاده لازم است

گیري با استفاده از سیستم ترمز ضد قفل و هنگام هنگام ترمز. لوگیري شودها جحد مطلوب چرخ

در این حالت این . توان به این خواسته دست یافتشتابگیري خودرو با بکارگیري سیستم کنترل رانش می

                                                
1 Anti Lock Braking System 
2 Traction Control System 
3 Anti Skid Regulation 
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نماید که خودرو در میا را چنان کنترل ها، مقدار لغزش آنهشدن چرخابزار علاوه بر جلوگیري از قفل

  ].4[حالت ترمزگیري و شتابگیري بتواند از حداکثر نیروي قابل دسترس استفاده کند

توان به سیستم ترمز کنند میهاي ایمنی فعال که بر اساس کنترل لغزش عمل میاز نخستین سیستم

ها در هنگام ترمزگیري پایه ریزي این سیستم بر اساس کنترل میزان لغزش چرخ. ضد قفل اشاره کرد

این سیستم در هنگام ترمزگیري در  .پذیري و پایداري خودرو را افزایش دهدتواند کنترلشده است و می

ها را تنظیم کرده و صورت ازدیاد لغزش خودرو از یک حد معین فعال شده و فشار ترمز هریک از چرخ

  .نمایدعملکرد خودرو را در طول ترمزگیري کنترل می

یک . شودها و سرعت خودرو محاسبه میگیري سرعت دورانی چرخها بر اساس اندازهلغزش چرخ 

کند تا لغزش ها فشار روغن ترمز سیستم ترمز را کنترل میسیستم کنترلی بر اساس میزان لغزش چرخ

  .]5[ها در محدوده معینی قرار گیردچرخ

این سیستم نیز . هاي ایمنی فعال بوده استسیستمسیستم کنترل رانش گام بعدي در مسیر تکامل 

فاوت که این سیستم در کند با این تها را کنترل میهمانند سیستم ترمز ضد قفل لغزش طولی چرخ

  .هاي محرك امکان لغزش را دارندشود که در این هنگام تنها چرخگیري فعال میهنگام شتاب

عبارتی به  به. کندي گشتاور موتوري جلوگیري مییهودهي گاز از تولید باین سیستم با کنترل دریچه

نماید و گشتاور پذیر میگیري خودرو دستیابی به حداکثر گشتاور قابل دسترس را امکانهنگام شتاب

 ].4[نمایداي که باعث لغزش زیادي نگردد کنترل میموتوري را به اندازه

تا کنون انواع مختلف این سیستم عرضه شده  تجاري شد و 1987این سیستم براي اولین بار در سال  

ي نزدیک این سیستم گیرد و در آیندهاي در این زمینه انجام میاست و در حال حاضر تحقیقات گسترده

  . ]5[ در کنار سیستم ترمز ضدقفل در بسیاري از خودروها مورد استفاده قرار خواهد گرفت


