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  بسمھ تعالی
  دانشکده فنی و مھندسی

 ********************************************  
  )این چکیده بھ منظور چاپ در پژوھش نامھ دانشگاه تھیھ شده است(
  10140101911006:کد شناسایی پایان نامھ  ١٠١:کد واحد  تھران مرکزی        : نام واحد دانشگاھی

  بھبود عملکرد موتور مغناطیس دائم با استفاده از کنترل کننده فازی : عنوان پایان نامھ
  مریم الاسوندی: نام و نام خانوادگی دانشجو

  ٨٩١٢۵٢٨۵٠: شماره دانشجویی
  الکترونیک –برق : رشتھ تحصیلی

1/4/1391:تاریخ شروع پایان نامھ   
1/10/1391:تاریخ اتمام پایان نامھ  

  
  دکتر سید زین العابدبن موسوی : راھنما استادان /استاد 
  دکتر شھرام جوادی: مشاور استادان /استاد

. جنب اموزش رانندگی اطمینان –ھشت بنگلھ  - مسجدسلیمان - خوزستان: آدرس و شماره تلفن
٠۶٨١٢٢٧۴۶١  
  ):خلاصھ، اھداف، روش ھای اجرا و نتایج بھ دست امدهشامل ( چکیده پایان نامھ

موتور ھای مغناطیس دائم علاوه بر کاربرد ھای عمومی دارای کاربرد ھای ویژه ای ھستند، برای     
مثال  این نوع موتور ھا در وسایل نقلیھ ریلی و پمپ ھای سوخت مورد استفاده قرار می گیرند؛ 

را بایستی بھ عنوان محرکی با کاربرد گسترده در صنعت بھ حساب بنابراین موتورھای مغناطیس دائم 
روش ھای کنترلی متعددی برای  بھبود عملکرد موتور ھای مغناطیس دائم بھ کار گرفتھ شده . آورد

است، اما  بھ کاربرد روش ھای ھوشمند کنترلی از جملھ کنترل فازی ، کنترل مبتنی بر شبکھ ھای 
کمتر توجھ شده است، اکنون این روند رو بھ گسترش نھاده است، فازی - عصبی و کنترل عصبی 

می تواند موضوع جالبی " بھبود عملکرد موتور مغناطیس دائم با استفاده از کنترل فازی"بنابراین 
ھدف این  پایان نامھ طراحی کنترل کننده سرعت برای موتور .  برای انجام پژوھش ھای صنعتی باشد

برای طراحی . یس دائم و موتور ھای سنکرون خطی مغناطیس دائم استھای جریان مستقیم مغناط
یکی روش متعارف یعنی استفاده از مدلسازی . کنترل کننده فازی از دو روش استفاده گردیده است

فرآیند و استفاده از تجربیات کارشناسان و اپراتور ھا و دیگری استفاده از ترکیب شبکھ ھای عصبی و 
در نھایت سیستم ھای کنترلی مورد اشاره را از نظر شاخص کارآیی با ھم مقایسھ  . استنتاج فازی است

معیار بررسی .  نموده ایم و با توجھ بھ کاربرد مورد نظر بھ روش کنترلی مطلوب اشاره شده است
کارآیی در این پایان نامھ دارا بودن حداقل مقدار ماکزیمم جریان و در عین حال داشتن زمان صعود، 

نشست، خطای حالت ماندگار و درصد فراجش مناسب و ھمچنین دارا بودن رفتار مناسب ھنگام زمان 
  .اعمال بار و نویز  و افزایش سرعت می باشد
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 و ھدف تحقیق انگیزه .١-١
موتور  ،از این میان. ھستندکاربرد گسترده ای در صنعت دارای موتور ھای الکتریکی 

شتاب  ،گشتاور مناسب ،ھای مغناطیس دائم بھ دلیل مزایایی ھمچون چگالی توان بالا، لختی اندک
گیری سریع و سھولت عملیات نگھداری در بازه سرعت وسیع بھ صورت گسترده در صنعت 

برای دستیابی بھ عملکرد مطلوب در موتور ھا روش ھای کنترل . می گیرندمورد استفاده قرار 
در این میان استفاده از . ، کھ ھریک دارای ویژگی خاص خود می باشندی موجود استمتعدد

فازی بھ دلیل قابلیت تطبیق   -ھوشمند از جملھ کنترل فازی، کنترل عصبی و کنترل عصبیکنترل 
 کننده فازینترل طراحی ک در این پایان نامھ .ر حال حاضر رو بھ گسترش استبا شرایط محیط د

پاسخ گویی بھ دو سوال زیر . صورت گرفتھ استس دائم موتور ھای مغناطیت سرعجھت کنترل 
  : پایان نامھ بھ شمار می آید از اھداف این 

آیا امکان بھره گیری از کنترل کننده ھای فازی در کنترل موتور ھای مغناطیس دائم جھت _
خطای  فراجھش وحداکثر درصد ، صعودبھبود شاخص ھای کارآیی ھمچون زمان نشست، زمان 

نیز با استفاده از کنترل کننده فازی تطبیق با شرایط محیط تا چھ حدّ  حالت ماندگار وجود دارد و
  می گردد؟      میسر

متعارف برای کنترل موتور  PID١آیا امکان ترکیب کنترل کننده ھای فازی و کنترل کننده ھای_ 
ی کارآیی ھمچون زمان نشست و مغناطیس دائم جھت بھبود پاسخ سیستم از نظر شاخص ھا

حداکثر فراجھش و خطای حالت ماندگار و نیز بھبود تطبیق با شرایط درصد و  صعودزمان 
  متعارف وجود دارد؟ PIDمحیط نسبت بھ استفاده از کنترل کننده ھای 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

                                                             
1 . Proportional-Integral-Derivative (PID) 
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  پیشینھ موضوع . ٢-١
    بھ کاربردھای ویژهبا رواج کنترل ھوشمند و بکار گیری آن در صنایع و خدمات و نظر 

موتور ھا حائز اھمیت نوع طیس دائم، طراحی انواع کنترل کننده ھا برای این موتور ھای مغنا
یرفتھ است کھ از آن ذرت پوص "کنترل ھوشمند موتور"تحقیقات متعددی روی موضوع . است
   .می توان بھ موارد زیر اشاره نمود      جملھ

    وی کنترل سرعت موتور با استفاده از کنترل کننده فازیاز جملھ تحقیقات انجام شده بر ر
اشاره نمود " Fuzzy Logic Applied to Motor Control"عنوان می توان بھ مقالھ ای با 

در این مقالھ از یک کنترل کننده فازی با دو ورودی  .بھ چاپ رسیده است١٩٩۶کھ در سال 
سیکل کار  کھ خروجی آن تغییرات  ،خطای سرعت و مشتق خطای سرعت استفاده شده است

PWM٨[و از این کنترل کننده فازی برای کنترل سرعت موتور استفاده شده است  است٢[.  

پیشنھاد گردیده است، کنترل کننده  ٢٠٠٩ھمچنین در روش کنترلی دیگری کھ در سال 
فازی با دو ورودی و سھ خروجی جھت کنترل موتور جریان مستقیم مغناطیس دائم بھ کار گرفتھ 

غیر فازی  مشاھده گردیده  PIشده است و در نھایت بھبود در کارآیی پاسخ نسبت بھ کنترل کننده 
  . ]٩[است

با استفاده از سیستم  بھ چاپ رسیده است،  ٢٠١١کھ در سال  نین در مقالھ دیگریھمچ
فازی روشی برای کنترل سرعت موتور جریان مستقیم بدون جاروبک  -استنتاج تطبیقی عصبی

مشتقگیر و یک کنترل کننده مبتنی  –ارائھ شده است کھ در آن با ترگیب یک کنترل کننده تناسبی
  .]١٠[فازی روش کنترل سرعت پیاده سازی شده است -بیقی عصبیبر سیستم استنتاج تط

فازی روی موتور سنکرون  PIDبررسی کنترل "مقالھ ای با عنوان  ،٢٠١٢در سال 
بھ بررسی عملکرد سیستم کنترل سرعت موتور مغناطیس دائم  با استفاده " خطی مغناطیس دائم

  .]١١[از روش کنترل فازی پرداختھ است

نیز بھ صورت گسترده  کاربرد کنترل فازی در کنترل موتور در مقالات فارسی زبان 
طراحی  "ای با عنوان مورد بحث و بررسی قرار گرفتھ است، از آن جملھ می توان بھ مقالھ 

جریان مستقیم بدون کنترلر فازی تطبیقی با استفاده از مفھوم تضاد در کنترل سرعت موتور 
در پانزدھمین کنفرانس سیستم ھای فازی ایران بھ  ١٣٩٠کھ در سال  اشاره نمود" ٣جاروبک

مورد بحث قرار فازی تطبیقی  کننده مبتنی بر کنترل یروشچاپ رسیده است و در این مقالھ 
دات و بھره گیری از سیستم فازی تطبیقی با توجھ بھ تفسیر تقریبی مشاھبا ، کھ در آن گرفتھ است

                                                             
2 . Pulse Width Modulation 
3 . Brush Less Direct Current Motor 
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 جریان مستقیم مناسبی برای کنترل ھوشمند و مقاوم سرعت موتور تعیین فرامین تقریبی، بستر
  .]٧[است شدهدر شرایط بار متغیر و حضور اختلال فراھم (BLCD)  بدون جاروبک 

با توجھ بھ این کاربرد ھا و این روش ھای کنترلی در این پایان نامھ ھدف بر آن است کھ 
ترل کننده ھای فازی طراحی شده با استفاده از کنو متعارف با استفاده از کنترل کننده ھای فازی 

فازی عملکرد موتور را نسبت بھ روش ھای کنترل متعارف  -عصبیسیستم استنتاج تطبیقی 
  . بھبود دھیم و روش ھای کنترلی مطرح شده را با ھم مقایسھ نماییم
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  ان نامھیرئوس مطالب موجود در پا. ٣-١
ھمانگونھ کھ مشاھده شد، فصل اول بھ طرح مسئلھ . این پایان نامھ داری پنج فصل است

مغناطیس  جریان مستقیم ھای فصل دوم بھ معرفی و بررسی موتوردر . اختصاص یافتھ است
و در این فصل سعی ما بر آن  می پردازیمموتور ھای سنکرون خطی مغناطیس دائم دائم و 

در فصل سوم، کنترل کننده . نماییم سازی موتور ھا ارائھ از برای مدلنیمورد دادهکھ  خواھد بود
فازی مورد بررسی  -عصبی سیستم ھای استنتاج تطبیقیھای متعارف، کنترل کننده ھای فازی و 

  . می گیرندقرار 

     در فصل چھارم روش ھای کنترلی مورد نظر روی موتور ھای مغناطیس دائم پیاده سازی
          می شوند و ھر یک از این روش ھای کنترلی از نظر شاخص ھای کارآیی مورد بررسی قرار

نتیجھ گیری و مقایسھ روش ھای کنترلی اجرا شده روی بھ فصل پنجم  ،می گیرند و در نھایت
  .اختصاص می یابد ھاموتور

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

   

  

  

  

  


