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 مورد در و باشد، مي تأييد مورد نامه پايان اين در شده نگارش مطالب اصالت و صحت و شده انجام اينجانب

 مندرج مطالب كه نمايم مي گواهي بعلاوه .است شده اشاره استفاده مورد مرجع به محققان ديگر كار از استفاده

 ارائه جا هيچ در ديگري فرد يا اينجانب توسط امتيازي يا مدرك نوع هيچ دريافت براي كنون تا نامه پايان در

 .امهكرد رعايت كامل بطور را دانشگاه مصوب) فرمت( چارچوب نامه پايان متن تدوين در و است نشده
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 نتايجنتايجنتايجنتايج مالكيتمالكيتمالكيتمالكيت وووو نشرنشرنشرنشر وووو طبعطبعطبعطبع ققققحححح

 يا نامه پايان كل بصورت برداري كپي هرگونه .باشد مي آن نويسنده به متعلق نامه پايان اين تكثير و چاپ حق 
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 .باشد داشته وجود شده تكثير نسخه در بايد نيز صفحه اين متن ضمناً

 كتبي اجازه بدون و باشد مي طوسي نصيرالدين خواجه صنعتي دانشگاه به متعلق اثر اين معنوي حقوق كليه

 .نيست واگذاري قابل ثالث شخص به دانشگاه

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

 راهنماييلب كه مرا در پيمودن اين راه دانم كه از زحمات استاد ارجمندم دكتر محمد تشنهبر خود لازم مي

همچنين از حمايتهاي همه جانبه استاد بزرگوارم، جناب آقاي دكتر اكياي كايناك تشكر . تشكر نمايم ،كردند

همچنين از دكتر اردال كاياجان كه . نامه بودانجام اين پايانگمان كمكهاي ايشان راهگشاي من در بي. نمايممي

از داوران رساله كه قبول زحمت  به علاوه. نمايمنامه مرا همراهي كردند، تشكر ميدر قسمتي از انجام كار پايان

ر براي تاصرار اساتيد داور مخصوصا جناب آقاي دكتر مجد باعث شد كه من آناليزي كلي. نمايمنمودند، تشكر مي

و حضور فعال ايشان در سمينارهاي پيشرفت هاي آقاي دكتر فاتحي همچنين راهنمايي. كاهش نويز ارائه نمايم

كننده هاي ارائه شده در يك كنترلكنندهنامه و همگرايي كنترلنبيشتر پاياو غناي باعث انسجام پروژه اينجانب، 

كه اساتيد ديگر داور جناب آقاي دكتر علي خاكي صديق و  ها و نكات بسيار مهميهمچنين از راهنمايي. گرديد

  .نمايمجناب آقاي دكتر محمدرضا اكبرزاده توتونچي ابراز نمودند، تشكر مي

در ادامه از دوستان خود در آزمايشگاه مكاترونيك دانشگاه بغازيچي و آزمايشگاه سيستمهاي هوشمند دانشگاه 

-نامه براي اينجانب مهيا نمودند، تشكر ميانه براي انجام اين پاياننصير كه محيطي علمي و دوستصنعتي خواجه

  . نمايم

همچنين از . نمايمتشكر مي ،از تلاشها و همكاري پدر و مادرم كه همواره دعاي خيرشان بدرقه راهم بود

 ،ودفاطمه محمدي كه همواره در تمام فرازها و فرودها در كنار من بمهندس خانم  ،تلاشهاي همسر گراميم

هاي اين راه و فائق آمدن بر مشكلات بدون همراهي ايشان ممكن نبوده گمان تحمل سختيبي. نمايمتشكر مي

  .است
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        چكيدهچكيدهچكيدهچكيده

در تلاش براي . گردددر اين رساله در ابتدا تحليلي بر خاصيت كاهش نويز سيستمهاي فازي نوع دوم ارائه مي

نشان دادن خاصيت كاهش نويز سيستمهاي فازي نوع دوم يك سيستم فازي نوع دوم با يك تابع عضويت جديد 

به ساير توابع عضويت موجود اين است كه خاصيت جالب تابع عضويت ارائه شده نسبت . شوددر نظر گرفته مي

در تابع عضويت معرفي شده پارامترهاي مربوط به تعيين عرض عدم قطعيت، از پارامترهاي مربوط به مركز و 

توان به صورت عددي با تغيير در عرض عدم  بنابراين با استفاده از آن مي. باشند گسترش تابع عضويت جدا مي

ديگر خصوصيت . مركز دسته و گسترش آن يكسري تحليلهاي عددي انجام داد قطعيت تابع بدون دست زدن به

اي برگزيد كه اثر تغييرات نامطلوب سيگنال توان پارامترهاي آن را به گونهاين تابع تعلق اين است كه مي

بع در ادامه اين تابع عضويت با توا. تصادفي در ورودي به صورت نويز در قوانين سيستم فازي را كاهش دهد

شناسايي، براي كاربردهاي سيستمهاي فازي مختلف عضويت فازي نوع دوم ديگر مقايسه و با روشهاي آموزشي 

همچنين سيستم فازي بر اساس اين تابع عضويت جديد روي سيستم ترمز . گرددآزمايش ميبيني و كنترل پيش

  . شودسازي ميضد قفل پياده

كننده فازي مدل س تابع عضويت پيشنهادي براي طراحي كنترلاز سيستم فازي نوع دوم ساخته شده بر اسا

كننده فازي نوع اول تطبيقي مدل مرجع غيرمستقيم قابليت حذف  در ابتدا به كنترل. شودمرجع استفاده مي

سازي  كننده فازي نوع اول تطبيقي مدل مرجع مستقيم براساس جبران كنترلسپس . شوداغتشاش اضافه مي

از اين  .شودسوگنو طراحي و به آن قابليت حذف اغتشاش اضافه مي-تم فازي تاكاگيتك قوانين سيستك

-كنترل. شود كننده فازي نوع دوم مدل مرجع مستقيم و غيرمستقيم استفاده مي مقدمات براي طراحي كنترل

ن همچني. گرددكننده فازي مدل مرجع مستقيم وغيرمستقيم پيشنهادي روي سيستمهاي متفاوتي آزمايش مي

  .سازي مي گرددبا بار غيرخطي پياده DCكننده فازي نوع اول مدل مرجع مستقيم روي سيستم موتور كنترل

سازي هر يك از قوانين سيستم فازي  در نهايت براي سيستمهاي كنترل فازي مدل مرجع براساس جبران

قابليت حذف اغتشاش و رويتگر طراحي شده در حالت غيرمستقيم  .شودسوگنو رويتگر طراحي مي-تاكاگي

پارامترهاي  ،همچنين رويتگر طراحي شده در حالت مستقيم نيازي به شناساگر نداشته .باشد رديابي را دارا مي

در ادامه رويتگر غيرمستقيم با قانون آموزش براساس كمترين مربعات  .آيندسيستم به صورت مستقيم بدست مي

هينه طراحي شده براي مواجهه با نويز به سيستم فازي نوع دوم رويتگر ب .گرددخطاي بازگشتي نيز ارائه مي

تري در  كه سيستم طراحي شده براساس سيستم فازي نوع دوم رفتار مناسب شودمينشان داده . شودميمجهز 

  .گذاردحضور نويز از خود به نمايش مي
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اي از  منطق فازي حالت توسعه يافته. معرفي گرديد 1965زاده در سال منطق فازي براي اولين بار توسط لطفي
ها  در اين منطق خروجي. كند هاي فازي پردازش مي ها را با استفاده از مجموعه باشد كه داده مي 1منطق بولي

به . تواند به خود اختصاص دهند د صفر و يك منحصر نبوده و مقادير مياني را نيز ميمانند منطق بولي به اعدا
ها تنها درست مطلق و نادرست مطلق نبوده و عبارات تا حدي درست و اينكه  عبارت ديگر در اين منطق خروجي
توان مفاهيم زباني  با استفاده از اين منطق مي. [1]كند  تر باشد، معنا پيدا ميعبارتي از عبارت ديگر درست

. گيرند را پردازش نموده و براساس آنها تصميم گيري نمود مختلفي كه در زندگي روزمره مورد استفاده قرار مي
برشمرده  "وميك روش دقيق فكر كردن در مورد مسائل مبهم و نامفه"اي با بلر منطق فازي را  زاده در مصاحبه

 .[2]است 
به بعد اين تئوري مورد استفاده وسيع در  70اما از سالهاي . اين منطق در ابتدا با استقبال خوبي روبه رو نشد 

ده از سيستمهاي فازي با وجود اينكه سازندگان آمريكايي خيلي دير به فكر استفا. كاربردهاي مختلف قرار گرفت
هاي تجاري براساس سيستمهاي فازي  كننده افتادند اما ژاپنيها و اروپاييان خيلي سريع اقدام به ساخت كنترل

براي اولين بار با استفاده از سيستمهاي فازي اقدام به كنترل يك ماشين بخار  1974ممداني در سال . نمودند
در دانمارك  2تي منطق فازي در يك كارخانه سيمان توسط اسميتشش سال بعد اولين كاربرد صنع. ساده نمود
توليد  1980شركت فوجي الكتريك با استفاده از منطق فازي يك سيستم تصفيه آب را در سالهاي . انجام گرفت

در  1990در سالهاي آغازين . شركت هيتاچي بعدها اقدام به ساخت يك ترن اتوماتيك به روش فازي نمود. نمود
صولات الكترونيكي خانگي زيادي با استفاده از منطق فازي ساخته شد و از آن پس اين منطق ژاپن مح

ريزي سيستمهاي حمل و  كاربردهاي زيادي در سيستمهاي تصميم ساز، تشخيص خطا، تشخيص بيماري، برنامه
  .[4] [3]نقل، استراتژيهاي مديريتي و سيستمهاي اجتماعي پيدا كرد 

كند تا  يك سيستم فازي يك سيستم خبره است كه يك مجموعه از توابع عضويت فازي و قوانين را استفاده مي
  .باشند قوانين اگر و آنگاه فازي معمولا به صورت زير مي. گيري نمايد در مورد ورودي نتيجه
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 2  مقدمه
 

 
 

بخش اگر قوانين فازي . شوند تعريف مي 2Xو  1X 3هاي فازي در دنياي محاوره هستند كه با استفاده از مجموعه
  .شود به عنوان مقدم و بخش آنگاه آن با نام تالي شناخته مي

 كند كه هر قانون چقدر برآورده شده است و بخش تالي يك تابع عضويت و يا يك تابع بخش مقدم بيان مي
يك . سازد مجموعه قوانين سيستم فازي پايگاه قواعد آن را مي. سازد رياضي را به هر يك از اين قوانين مربوط مي

دو . چند خروجي باشد- تك خروجي و يا چند ورودي-تك خروجي، چند ورودي- تواند تك ورودي قانون مي
 -تمهاي فازي ممداني و تاكاگيگيرند سيس كلاس مهم از سيستمهاي فازي كه بيشتر مورد استفاده قرار مي

شوند و داراي بخش مقدم  هر دو اين سيستمها با استفاده از قوانين اگر و آنگاه تعريف مي. باشند سوگنو مي
سيستم فازي ممداني از توابع عضويت فازي در بخش تالي . باشد يكسان هستند اما قسمت تالي آنها متفاوت مي

. برد در بخش تالي خود بهره مي 4سوگنو از توابع رياضي قطعي-زي تاكاگيكند در حاليكه سيستم فا استفاده مي
در عين . دهد سوگنو قابليت تفسيرپذيري خود را از دست مي-به اين صورت بخش تالي سيستم فازي تاكاگي
شود كه بتوان با استفاده از  تر بوده باعث ميسوگنو ساده- حال محاسبه خروجي سيستم فازي تاكاگي

سازي تطبيقي به خصوص الگوريتمهاي مبتني بر گراديان نزولي، پارامترهاي آن را تنظيم  اي بهينهالگوريتمه
سوگنو در كاربردهاي مختلف كنترلي به خصوص براي - به همين دليل استفاده از سيستمهاي فازي تاكاگي. نمود

  .سيستمهاي ديناميكي غيرخطي كاربرد بيشتري دارد
ر يك زمينه كاري وجود داشته باشد كه بتوانند قوانين كنترلي را براي سيستم كه تعداد كافي متخصص د زماني

توان براي انجام كار كنترلي استفاده  با استفاده از يك سري قوانين كيفي به زبان بياورند از سيستمهاي فازي مي
في براي كنترل اما سيستمهاي فازي در بسياري از كاربردهاي صنعتي كاربرد دارد كه در آن دانش كا. نمود

هاي ورودي  در اين شرايط بايد سيستم فازي بتواند با استفاده از يك سري زوج داده. سيستم وجود ندارد
سوگنو بسيار كاربرد -در اين زمينه سيستمهاي فازي تاكاگي. خروجي از سيستم اقدام به بروز رساني خود نمايد

توان پارامترهاي مناسب را براي آن تعيين  ورودي خروجي ميهاي  دارد، چرا كه به راحتي با استفاده از زوج داده
  .نمود

هاي فازي نوع اول كه در آن تابع  استفاده از مجموعه. هاي منطق فازي وجود دارد كننده دو رويكرد در كنترل
استفاده از . باشند عضويت كاملا دقيق است و توابع عضويت نوع دوم كه در آن توابع عضويت خود فازي مي

سيستمهاي . گردند كه بخشهاي مقدم و تالي سيستم فازي نامعين گردند هاي فازي نوع دوم باعث مي وعهمجم
اي از سيستمهاي فازي نوع اول هستند كه وظيفه آنها اضافه كردن درجه آزادي  فازي نوع دوم نوع گسترش يافته

برخي از منابع . باشد قعي ميبه سيستم فازي براي مدل نمودن مستقيم عدم قطعيتهاي موجود در سيستم وا
  :باشند عدم قطعيت در سيستمهاي فازي به شرح زير مي

گيري انجام شده از با توجه به اينكه ورودي سيستمهاي فازي معمولا اندازه. عدم قطعيت در ورودي سيستم فازي
همچنين . شود يت ظاهر ميباشند، اين عدم قطعگيري ميگيريها آغشته به نويز اندازهباشد و اين اندازه سنسور مي
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