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  نامه دانشجو اظهار

  

كارشناسي ارشد رشته مهندسي برق گرايش كنترل دانشكده اينجانب هادي صادقي شرامين دانشجوي 

نامه با عنوان  صنعتي خواجه نصيرالدين طوسي گواهي مي نمايم كه تحقيقات ارائه شده در پايان برق دانشگاه

با راهنمايي استاد محترم  "هاي چندمتغيره و كاربرد آن در كنترل كليدزني گذاري حالت در سيستم اشتراك"

الب نگارش شده جناب آقاي دكتر علي خاكي صديق، توسط شخص اينجانب انجام شده و صحت و اصالت مط

باشد و در مورد استفاده از كار ديگر محققان به مرجع مورد استفاده اشاره شده  نامه مورد تائيد مي در اين پايان

نامه تاكنون براي دريافت هيچ نوع مدرك يا امتيازي  بعلاوه گواهي مينمايم كه مطالب مندرج در پايان. است

نامه چارچوب مصوب دانشگاه را به  ئه نشده و در تدوين متن پايانتوسط اينجانب يا فرد ديگري در هيچ جا ارا

  .ام طور كامل رعايت كرده

  

  امضاء دانشجو                                       

  تاريخ                                     



 

 

  حق چاپ و تكثير و مالكيت بر نتايج

  

برداري به صورت كل  هرگونه كپي. باشد نامه متعلق به نويسنده آن مي پايانحق چاپ و تكثير اين  .1

نامه يا بخشي از آن تنها با موافقت نويسنده يا كتابخانه دانشكده برق دانشگاه صنعتي خواجه  پايان

 .باشد نصيرالدين طوسي مجاز مي

 .ضمناً متن اين صفحه نيز بايد در نسخه تكثير شده وجود داشته باشد

باشد و بدون اجازه  ه حقوق معنوي اين اثر متعلق به دانشگاه صنعتي خواجه نصيرالدين طوسي ميكلي .2

 .كتيب دانشگاه به شخص ثالث قابل واگذاري نيست

  .باشد نامه بدون ذكر مراجع مجاز نمي همچنين استفاده از اطلاعات و نتايج موجود در پايان



 

 

  تقدير و تشكر

  

بتوانم مشكلات را صبر و استقامت عطا نمود تا به من خداوند متعال را شاكرم كه در تمامي مراحل زندگي 

  .انجام دهم و در انجام اين وظايف قصور و كوتاهي به عمد مرتكب نشوموظايفم را  اشته،پشت سر گذ

مشوق و در انجام اين پروژه  كه در تمام مراحل زندگي و بويژه ي مهربان و دلسوزماز پدر و مادر و خانواده

اي از دارم بتوانم ذره آرزوآرزومندم و  سربلنديبراي آنها سلامتي و . اند سپاسگزارمرسان من بودهياري

  .شان را جبران كنم دريغ بيهاي  محبت

استاد عزيزم آقاي دكتر علي خاكي صديق براي هاي  و حمايتها  انجام اين پروژه بدون راهنمايي شك بي

رضا فاتحي از استاد گرامي آقاي دكتر عليهمچنين . ميشان كمال تشكر و قدرداني را داراز ا. اممكن بودمن ن

  .سپاسگزارم ،ارزنده ايشان بهرمند شدمهاي  كه در مراحل مختلف پروژه از راهنمايي

كه هر كدام به نحوي مرا در طول تحصيل و همچنين در  APACاز يكايك دوستانم در گروه پژوهشي 

از آقايان محمد قاضي مغربي، اميررضا نشاسته ريز، جعفر . كنم مي پروژه ياري رساندند تشكراين انجام 

پوري  محمد عبداالله وحيد مردانلو، ،لو، جليل شرفي، محسن معبودي، علي شمس الدينشالچيان، پيمان باقري

در آزمايشگاه كنترل پيشرفته، همچنين آقاي حامد طلوعي در  صالحه چوبكارو  وبختيانسيه نها و خانم

. كنم مي و قدردانيكه به طرق مختلف مرا در انجام پروژه كمك نمودند تشكر پيشرفته آزمايشگاه اتوماسيون 

كار با دستگاه  كه مرا در مورد فرآينددر آزمايشگاه كنترل و سياوش فخيمي خواه  همچنين از خانم بهاره وطن

  .روزافزون آرزومندمهاي  اين دوستان موفقيت يتمامبراي . راهنمايي نمودند سپاسگزارم چهارمخزن



 

 

  چكيده

  

اخير براي كنترل هاي  كنترلي است كه درسالهاي  يكي از روش چندگانههاي  مدلكنترل بر اساس 

اين روش با وجود . قرار گرفته است مورد توجهكه تغيير ناگهاني دارند هايي  غيرخطي و سيستمهاي  سيستم

يا هاي چندگانه  يكي از مشكلات مهم روش مدل. استبا مشكلاتي مواجه  سازي پيادهكه دارد در تمام مزايايي 

انتقال  مسألهحل اين موضوع به . هاي خروجي در هنگام كليدزني است هاي مبتني بر كليدزني، پرش روش

  .اند ون پرش معروف است، كه محققان بسياري بر روي آن كار كردهبد

 مسألهاست كه براي حل هايي  از روش يكيحالت  گذاري اشتراكچندتحققي به عنوان يك روش روش 

كه  طور همان. تحقق دانست مسألهتوان مشابه  چندتحققي را مي مسأله. ارائه شده استن پرش دوانتقال ب

 مسألهتحقق براي يك سيستم به صورت يافتن يك نمايش فضاي حالت براي آن سيستم مطرح است،  مسأله

توان به صورت يافتن يك نمايش فضاي حالت با پارامترهاي قابل تنظيم براي يك مجموعه  چندتحققي را مي

هاي  براي ماتريس پوپوف صورتبا استفاده از  مسألهاين  هاي گذشته، در پژوهش .از توابع تبديل مطرح نمود

در اين پروژه راه حل جديدي با . است حل شده است ولي راه حل ارائه شده بسيار پيچيده اي چندجمله

از  تر آسانچندتحققي ارائه شده است كه بسيار  مسألههرميت براي  صورتبه  اي چندجملهاستفاده از ماتريس 

  .برخوردار استقبلي نسبت به روش  يساز همچون سادگي پيادهروش قبلي است و از مزاياي ديگري 

بر  سازي پيادهبه صورت  ها سازي اي از شبيه  پس از انجام مجموعههمچنين در اين پروژه روش ارائه شده 

  .اند باشند آورده شده ميانتقال بدون پرش آزمايش شده است و نتايج آن كه نشانگر  چهارمخزنروي سيستم 

  .انتقال بدون پرشكنترل كليدزني، حالت، مدل چندگانه،  گذاري اشتراكچندتحققي،  :كلمات كليدي
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  1 فصل

 

 مقدمه

 

 

  

هدف اول كه شرط لازم براي . كند مي هر سيستم كنترلي چندين هدف را دنبال ،در طراحي واقعي

رديابي  اهداف پس از آن عبارتند از. است تضمين پايداري سيستم حلقه بسته ،هاستهدفرسيدن به ساير 

  . ...ع اغتشاش و تضعيف اثر نويز و ورودي مرجع يا تنظيم، رف

بر ها  قانون كنترل در اين روش. كنترلي بر يك مدل از سيستم مبتني هستندهاي  اي از روشبخش عمده

 نقص داشته باشد عملكرد سيستم كنترلي تضعيفمدل بنابراين چنانچه اين . استوار است فرآيند مدل

در تمام شرايط كاري  فرآيند سازي مدليستم كنترلي قوي بايد سپس براي در اختيار داشتن يك . شود مي

ها رآيندفچرا كه اكثر . كاري عملا كاري سخت و غير ممكن است نقاطدقيق در تمام  سازي مدل. دقيق باشد

يند كافي نيست و تعيين مدل رآميشه براي توصيف آن فهبنابراين مدل خطي . هستند غيرخطي ذاتاً

 علاوه بر. دشوار استبسيار  ،فراگير براي تمام نقاط كاري سيستم اگر هم در مواردي ممكن باشد غيرخطي

محيطي مانند دما و فشار سبب بروز فرسودگي و عوامل . باشند نمي با زمان تغييرناپذيرواقعي هاي  اين سيستم

از طرف ديگر برخي از . شوند مي به آهستگي ايجاد معمولاًشوند كه اين تغييرات  ها مي غييرات در سيستمت

ها و حسگرخطاي . شوند مي هاي خارجي سبب تغيير ناگهاني، سريع و بزرگ در شرايط كاري سيستماغتشاش

 مسألههاي شيميايي همگي از مشكلاتي هستند كه مهندس كنترل در فرآيندو تغيير مواد اوليه در  1عملگرها

                                              
1
 Actuator 



  2  مقدمه 1فصل 

  

 

خطي بسيار كوچك مدل ي اعتبار براي يك شود كه محدوده مي امل باعثواين ع. كنترل با آنها مواجه است

  .طراحي شده براي آن ناحيه كاري در ديگر شرايط كاري قابل اطمينان نباشد كننده كنترلباشد و 

آن، در عمل محدود و ناكارآمد  نظريرغم جذابيت در سادگي و پيشرفت رل خطي عليكنت نظريه بنابراين

كنترل پيشرفته مانند هاي  موارد عملي از ساير روشاي از  پارهشود كه در  مي به همين علت پيشنهاد. شودمي

  .كنترل تطبيقي و يا كنترل هوشمند استفاده شود كنترل مقاوم، ،غيرخطيكنترل 

بزرگي از پيشرفت خود را با الهام گرفتن از رفتارهاي انسان در مواجهه با مسايل مختلف  علم كنترل بخش

مهندسان را بر آن  دهد مي اين كه انسان در طول زمان خود را با شرايط مختلف تطبيق. دست آورده استه ب

تيب كنترل به اين تر. داشت كه به اين موضوع كه يك مدل خود را با شرايط جديد وفق دهد فكر كنند

دريافتي هاي  گذاري شد كه در آن يك مدل خطي پارامتري شده، در طول زمان و بر اساس دادهتطبيقي پايه

لي از دپس در هر لحظه از زمان م. شود تا ميزان تفاوت مدل با سيستم كاهش يابد مي روز هاز سيستم ب

در هر لحظه از  كننده كنترلراحي از اين مدل براي ط 1قطعيت ارزي همسيستم در دست است كه طبق اصل 

  .شود مي زمان استفاده

شود كه سرعت  مي مواردي سبب بهبود در پاسخ سيستم در كلاسيكتنظيم يك مدل در كنترل تطبيقي 

كمتر از سرعت تطابق باشد و مدل اوليه به عنوان نقطه اوليه در بهينه سازي عددي به شرايط  فرآيندتغيير 

به طور كلي كنترل . صورت پاسخ حالت گذرا بسيار نامناسب خواهد بود غير ايندر . نزديك باشد فرآيند

  :توان به اين موارد اشاره كرد مي از آن جمله كه استهايي  ضعفتطبيقي كلاسيك داراي 

 محدوديت در سرعت الگوريتم شناسايي •

 گيري  هاي خارجي و نويز اندازه حساس بودن سيستم شناسايي به اغتشاش •

  حافظه براي ذخيره اطلاعات گذشته و تكرار رفتارهاي گذراي نامطلوبنداشتن  •

  .در عمل با محدوديت مواجه كرده استرا مجموعه اين مشكلات كاربردهاي كنترل تطبيقي  

 هايكنترل بر اساس مدلپيشنهادي هاي  يكي از روش. ه استانجام شدهايي  تلاشها  براي رفع اين نقص

 تقسيمتر  و ساده تر كوچك سيستم زيربه چندين  غيرخطيسيستم پيچيده  در اين روش. است 2چندگانه

بنابراين . حل شودها  سيستم زيربتواند مستقل از ساير  سيستم زيركنترلي براي هر  مسألهشود به طوري كه  مي

                                              
1
 Certainty Equivalence Principle 

2
 Multiple Model Control 
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 در سيستم قرار داده 1سپس ناظري. شود مي طراحي كننده كنترل - يك جفت مدل سيستم زيربراي هر 

و كنترل سيستم را بر عهده  سازي مدلشود تا تعيين كند كه در چه زماني و كدام جفت بايد مسئوليت  مي

  .داشته باشد

 از پيش تعيين شده تبديلهاي  از حالتاي  موعهجايي سيستم به مسبنابراين در اين شيوه كنترلي شنا

 سازي مدلتوان از  مي شود مي هي تجزيتر كوچكهاي  از آنجايي كه سيستم غيرخطي كلي به سيستم. شود مي

براي  اصولاًچندگانه، هاي  كنترل بر اساس مدل. كنترل خطي استفاده كرد نظريهخطي و به دنبال آن از 

براي اين را هايي  بدين ترتيب برتري. مناسب است كه داراي تغييرات سريع و ناگهاني هستندهايي  سيستم

روش كنترلي  از جمله بهبود پاسخ گذراي سيستم نسبت به كنترل تطبيقي و تقويت پاسخ در مقابل تغييرات 

  .توان ذكر كرد مي فرآيندناگهاني و بزرگ در مدل 

  چندگانههاي  مدلكنترل بر اساس  راهكار 1- 1

و يا  استعلوم و ثابت يك سيستم خطي با پارامترهاي نام فرآيندكه بيان شد در مواردي كه  طور همان

تواند كند، كنترل تطبيقي كلاسيك مي مي آهستگي در طول زمان تغيير و بهتغييرپذير با زمان است  فرآيند

كنترل مبتني بر  راهكاربراي حل برخي از مشكلات كنترل تطبيقي كلاسيك . دشعملكرد مناسبي داشته با

كاري  نواحيه كل ناحيه كاري سيستم به تعدادي از پايه اين روش تجزي. ارائه شده است چندگانههاي  مدل

هاي  اين مدل. شود مي طراحي 2محلي كننده كنترلكاري يك مدل محلي يا  ناحيهدر هر . است تر كوچك

به فراگير  كننده كنترلشوند تا مدل يا  مي محلي سپس به طريقي با هم تركيبهاي  كننده كنترلمحلي يا 

  .آيد دست

تر  محلي سادههاي  يا مدلها  كننده كنترلق استفاده از چنين روشي آن است كه طراحي و ساخت منط

 كاري وقتي به طور محلي بررسيناحيه مرتبط و مختلف در هر هاي  تداخلات بين پديدهاست چرا كه 

 يچندگانه روش هاي روش مدل. گيرند مي مورد بررسي قراراز زماني است كه به طور فراگير تر  ساده ،شوند مي

و كنترل سيستم غيرخطي است به ويژه در مواردي كه سيستم  سازي مدلقوي براي تخمين، شناسايي، 

 ،چندگانه ارائه شدههاي  مدلمختلفي كه براي كنترل بر اساس هاي  روش [1] در . استپيچيده و بزرگ 

  .توضيح داده شده است

                                              
1
 Supervisor 

2
 Local Model-Controller 
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  چندگانههاي  مختلف كنترل بر اساس مدلهاي  بخش 2- 1

. كنترل تطبيقي داراي دو حلقه استهاي  مانند ساير روش چندگانههاي  مدلبه طور كلي ساختار كنترل 

تعيين پارامترهاي  وشناسايي  برايحلقه بيروني  و قرار دارد فرآيندو  كننده كنترلحلقه داخلي در 

ندگانه نسبت چروش كنترل مبتني بر مدل هاي  بديهي است كه افزايش توانايي. شود استفاده مي كننده كنترل

حلقه شناسايي در اين روش به جاي يك . در تقويت حلقه شناسايي است ،مبتني بر يك مدلبه روش كنترل 

. است 2يا يك بخش تخمين چندگانه 1انك مدلشده است و داراي يك بتر  پيچيده ،شناساگر ساده و تنها

ساختار عمومي اين روش كنترلي را  1-1شكل  . م در اين ساختار قرار داردهمچنين يك ناظر يا سرپرست ه

  .دهد مي نشان

  
  چندگانههاي  مختلف كنترل بر اساس مدلهاي  بخش 1-1 شكل

با هاي  زن  تخميناز اي  تواند شامل مجموعه مي در ساختار مورد نظر يك بانك مدل وجود دارد كه

ها  خطاي تخمين براي هر يك از مدل. كنند مي بت باشد كه تخميني از خروجي سيستم را توليدثا رهايپارامت

 ناظر بر اساس اين خطاها ميزان احتمال صحت هر مدل را محاسبه و شود مي در اختيار ناظر قرار داده

ت و كند كه كدام مدل براي شرايط كاري كنوني سيستم بهتر اس مي در نهايت ناظر تعيين. كند مي

  .شود مي ن مدل در حلقه كنترل قرار دادهآبا  رتناظم كننده كنترل

                                              
1
 Model Bank 

2
 Multi Estimation 
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توان  مي ارائه شده است كه برخي از آنها را چندگانههاي  مدلكنترلي  راهكارمتعددي براي هاي  الگوريتم

  .ه كردعمطال [1] در 

هاي چندگانه  روش كنترل بر اساس مدلبا به اشتباه  معمولاًكه است روشي  1بهره بندي جدولروش 

 هاي غيرخطي مانند هواپيما و موتورهاي بهره در كنترل سيستم بندي جدول. شود يكسان در نظر گرفته مي

كند كه از كدام مدل خطي در  گيرد و در آن يك يا چند متغير كمكي تعيين مي جت مورد استفاده قرار مي

توانند نسبت به سيستم تحت كنترل متغير  اين متغيرها مي. مجموعه از پيش تعيين شده بايد استفاده كرد

  .هر مدل تعيين شده است متناظر با كننده كنترلدر اين روش نيز يك . بيروني يا دروني باشند

معرفي  چندگانههاي  مدلبهره و آنچه با نام روش كنترل بر اساس  بندي جدوليك تفاوت عمده بين روش 

هيچ متغير كمكي يا ورودي خارجي بر خلاف  چندگانههاي  مدلدر روش كنترل بر اساس . شد وجود دارد

هاي ورودي و خروجي  صيف كننده فرآيند از دادهبلكه براي تعيين مدل تو. بهره وجود ندارد بندي جدولروش 

  .شود شده از فرآيند استفاده مي گيري اندازه

  كليدزنيهاي  سيستم 3- 1

ذكر اين نكته ضروري . همراه است 2با كليدزني چندگانههاي  مدلبتني بر مكنترل هاي  بخشي از الگوريتم

. گسسته و پيوسته هستندهاي  ناميكديناميكي بسياري وجود دارند كه تركيبي از ديهاي  است كه سيستم

ديده شده است كه عملكرد چنين . شوند مي ناميده 3بريدهاي هاي سيستم معمولاًهايي  چنين سيستم

اما در . يابد مي ساده بهبود با زمان نسبتاً تغييرناپذيرخطي هاي  كننده كنترلبا كليدزني بين هايي  سيستم

توان نشان داد كه  مي براي مثال به راحتي. مورد توجه قرار گيردكليدزني نكات مهمي وجود دارد كه بايد 

پايدار ممكن است به ناپايداري منجر شود و يا حتي ممكن است كليدزني بين هاي  كليدزني بين سيستم

  .ناپايدار به سيستم پايدار منجر شودهاي  سيستم

. است كنترلهاي  در طراحي سيستم ارزشمندهاي  راهكاراز ها  كننده كنترلكليدزني بين يك مجموعه از 

. يد مفيد استآ مي به دلايل متعددي از جمله آنچه در ادامهها  كننده كنترلمابين يك مجموعه از  زني كليد

كه هايي  كننده كنترل. محلي توصيف شوندهاي  توانند با كليدزني بين مدل مي واقعيهاي  بسياري از سيستم

                                              
1
 Gain Scheduling 

2
 Switching 

3
 Hybrid 
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همچنين كليدزني بين . استهايي  وب براي مواجهه با چنين سيستميك راه حل خ هستند زني كليدشامل 

طراحي خطي هاي  كه به محدوديتشود  مي كنترليهاي  منتج به سيستم ،تعدادي از ساختارهاي كنترلي

 ،همراه استها  كننده كنترلتوان ادعا نمود كه روش كنترلي كه با كليدزني بين تعدادي از  مي .محدود نيستند

  .از عملكرد مقاومي برخوردار است

 1كليدزني با انتخاب نامناسب سيگنال كليدزنيهاي  به خوبي دانسته شده است كه سيستم مسألهاين 

توان نشان  مي حتي. پايدار انجام شودهاي  توانند ناپايدار شوند، حتي اگر كليدزني بين تعدادي از سيستم مي

پذيرد، سيستم حلقه بسته به  مي با تابع تبديل يكسان انجامهايي  مداد كه در مواردي كه كليدزني بين سيست

  .كن است ناپايدار شودواسطه كليدزني نامناسب مم

متعددي براي جلوگيري از ناپايداري در هاي  روش 2چندگانه كليدزنيهاي  در بحث كنترل بر اساس مدل

دارسازي ارائه شده است كه سرعت تغيير براي پايهايي  روش. پيشنهاد شده استها  كننده كنترلاثر تغيير 

بين  3حداقل زماني را به نام زمان سكونها  يكي از اين روش. دهد مي انتخاب شده را كاهشهاي  كننده كنترل

به اين ترتيب .  [2] به طوري كه پايداري سيستم حلقه بسته تضمين شود ،دهد مي متوالي قرارهاي  كليدزني

همچنين در  .براي مدت زماني به اندازه زمان سكون در حلقه كنترلي قرار خواهد گرفتحداقل  كننده كنترل

شاخص  در اين نوع كليدزني چنانچه. كليدزني با هيسترزيس معرفي شده استهاي  برخي مراجع سيستم

 ،مدل فعلي باشدشاخص عملكرد از  تر كوچكبه اندازه ضريب مثبتي اي  كننده كنترلمدل يا  4عملكرد

 .توان تعبير فيزيكي در نظر گرفت مي براي اين روش بر عكس روش زمان سكون. گيرد مي كليدزني انجام

توان  مي ي مطالعه در اين موردئه شده است كه برااارها  كننده كنترلديگري نيز براي كليدزني بين هاي  روش

  .مراجعه كرد [1] به 

  حالت و چندتحققي گذاري اشتراك 4- 1

 در عمل با مشكلاتي مواجه است كه حلكليدزني چندگانه هاي  روش كنترل بر اساس مدل سازي پياده

 چندگانههاي  مدلدر كنترل يك مشكل اين است كه . اخير مورد توجه بوده استهاي  اين مشكلات در سال

شوند و اين در حالي است كه در هر لحظه از زمان تنها از يكي  مي همزمان اجرا كننده كنترلچندين كليدزني 

                                              
1
 Switching Signal 

2
 Switching Multiple Model Control 

3
 Dwell Time 

4
 Performance Index 
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مشكل ديگر اين . اجرا شوندها  كننده رلكنتلزومي ندارد كه تمام بنابراين . شود مي استفادهها  كننده كنترلاز 

 به دليل اين شود، مي دتولي كه در حلقه كنترلي قرار ندارندهايي  كننده كنترلسيگنال كنترلي كه توسط  كه

  .ممكن است ناپايدار شودقرار دارد حلقه باز در يك  كننده كنترلكه 

 چندگانههاي  مدلتوان اين دو مشكل را در كنترل بر اساس  مي 1حالت گذاري اشتراكبا استفاده از روش 

توان با استفاده از آن يك مجموعه از  مي حالت روشي است كه گذاري اشتراكروش . حل نمودكليدزني 

از اي  بدين طريق كه مجموعه. كرد سازي پيادهبا پارامتر متغير  واحد را به صورت يك سيستمها  سيستم

بدين ترتيب به جاي . شوند مي به اشتراك گذاشتهها  بين تمام سيستمها  و اين حالتشوند  مي اجراها  حالت

رامتر مورد نظر شود و با تغيير دادن پا مي سازي پيادهتنها يك سيستم  ،كننده كنترلمجموعه يك  سازي پياده

اين نگراني از بنابر. شود مي گيرد عوض مي كه در حلقه كنترلي قراراي  كننده كنترلدر تك سيستم حاصل، 

  .كه در حلقه كنترلي قرار ندارند وجود نداردهايي  كننده كنترلسيگنال كنترلي مربوط به  ناپايداريبابت 

مطرح است اين است كه در  كليدزني چندگانهمشكل بسيار مهم ديگري كه در كنترل بر اساس مدل 

شود و در  مي مقدار سيگنال كنترلي به صورت ناگهاني عوض ،شود مي عوض كننده كنترللحظه كليدزني كه 

اين پرش ناگهاني در سيگنال كنترلي نه تنها از بابت عملگرهاي سيستم . شود مي سيگنال كنترلي پرش ايجاد

يك راه حل كه . شود پاسخ گذراي نامطلوبي در لحظات كليدزني حاصل شود مي بلكه باعث ،مشكل ساز است

انجام داد كه در اي  حالت را به گونه گذاري اشتراكرائه شده است اين است كه شايد بتوان ابراي اين موضوع 

كه در واقع سيگنال  ،سيگنال خروجي ،شود مي عوضدر تك سيستم كه پارامتر مورد نظر  زني كليدلحظات 

انتقال بدون داشته باشد كه به آن نپيوسته باشد و پرش ناگهاني  ،باشد مي كنترلي اعمال شده به سيستم

حالت است كه براي حل اين مشكل  گذاري اشتراكهاي  يكي از روش 3روش چندتحققي. شود مي گفته 2پرش

در اين روش يك تحقق با پارامتر متغير براي . ارائه شده است كليدزني چندگانههاي  مدلبر اساس در كنترل 

 تغيير كننده كنترلكه با تغيير پارامتر مورد نظر اي  به گونه ،شود مي محاسبهها  كننده كنترلاز  اي مجموعه

يابد و ويژگي خاص آن اين است كه در لحظه كليدزني خروجي سيستم حاصل از چندتحققي پرش  مي

  .شود مي ناگهاني ندارد و انتقال بدون پرش با استفاده از روش چندتحققي حاصل

                                              
1
 State Sharing 

2
 Bumpless Transfer 

3
 Multirealization 


