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:عنوان  

 کنترل راحتی سفر با استفاده از شبیه سازی دینامیکی بدن انسان

 
 استاد راهنما

 آقای دکتر شهرام آزادی

 نگارش

 محمدرضا دولیخانی
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 تأییدیه هیات داوران

 لرتنکعنوان نامه تهیه شده تحت  نامه و شرکت در جلسه دفاع از پایان هیأت داوران پس از مطالعه پایان      

، صحت و  یناخیلود اضردمحمتوسط آقای  ناسنا ندب یکیمانید یزاس هیبش زا هدافتسا اب رفس یتحار

های  گرایش سیستمبرای اخذ درجه کارشناسی ارشد در رشته مهندسی مکانیک  شده را انجامکفایت تحقیق 

 .دهند انرژی مورد تأیید قرار می

 

 

 امضا                         یدازآ مارهشجناب آقای دکتر :                  استاد راهنما -1

 امضا                            یمظاک اضرجناب آقای دکتر :                استاد ممتحن -2

 امضا                                  یرفعججناب آقای دکتر :                استاد ممتحن -3
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 اظهارنامه دانشجو

 

 متسیس یحارطگرایش  مکانیکدانشجوی کارشناسی ارشد رشته  یناخیلود اضردمحماینجانب 

گواهی می نمایم که تحقیقات ارائه شده در  فنی خواجه نصیرالدین طوسیدانشکده  وردوخ قیلعت یاه

با راهنمایی استاد  ناسنا ندب یکیمانید یزاس هیبش زا هدافتسا اب رفس یتحار لرتنکپایان نامه با عنوان 

، توسط شخص اینجانب انجام شده و صحت و اصالت مطالب نگارش شده یدازآ مارهشمحترم جناب آقای دکتر 

می باشد و در مورد استفاده از کار دیگر محققان به مرجع مورد استفاده اشاره شده در این پایان نامه مورد تایید 

بعلاوه گواهی می نمایم که مطالب مندرج در پایان نامه تاکنون برای دریافت هیچ نوع مدرک یا امتیازی . است

( فرمت)چارچوب توسط شخص اینجانب یا فرد دیگری در هیچ جا ارائه نشده است و در تدوین متن پایان نامه 

 .مصوب دانشگاه را بطور کامل رعایت کرده ام

‌

‌

   :امضاء دانشجو 

    :تاریخ   
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 نتایج مالکیت و نشر و طبع حق

 کل صورت هب برداری کپی هرگونه. باشد می آن نویسنده به متعلق نامه پایان این تکثیر و چاپ حق -1

 صنعتی دانشگاهمهندسی مکانیک  دانشکده کتابخانه یا نویسنده موافقت با تنها آن از بخشی یا نامه پایان

 .باشد می مجاز طوسی نصیرالدین خواجه

 

 اجازه بدون و باشد می طوسی نصیرالدین خواجه صنعتی دانشگاه به متعلق اثر این معنوی حقوق کلیه -2

 .نیست واگذاری قابل ثالث شخص به دانشگاه کتبی

 

 .باشد نمی مجاز مراجع ذکر بدون نامه پایان در موجود نتایج و اطلاعات از استفاده همچنین
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 قدردانی و تشکر

با کمال قدردانی و تشکر از زحمات استاد راهنمای اینجانب ، جناب آقای دکتر شهرام آزادی و با سپاس گذاری 

رضا کاظمی و جناب آقای دکتر جعفری و با تشکر از کلیه دوستانی که مرا از اساتید ممتحن ، جناب آقای دکتر 

.در انجام این پروژه یاری نمودند  
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 چکیده

هنگام طراحی سیستم تعلیق در خودروهای سواری معمولی نمی توانیم معیارهای راحتی و پایداری را به تنهایی 

کاری خودرو معیارهای راحتی و پایداری همراه یکدیگر و با  در این مواقع با توجه به کلاس.در نظر بگیریم

اصولاً در چنین مواقعی مزایای معیارهای ذکر شده .نسبتی معین در طراحی سیستم تعلیق دخالت خواهند داشت

 .را به دلیل در نظر گرفتن نسبی معیار دیگر از دست می دهیم

طراحی کنترلری است که شتاب ناشی ازارتعاشات منتقل آنچه در این پایان نامه مورد بررسی قرار گرفته است،

 .شده به بدن انسان را کاهش دهد و همچنین در مواقع بحرانی میزان جابجایی تایر نسبت به جاده را کمتر کند

مدل پیشنهادی برای بدن یک مدل چهار درجه آزادی و مدل پیشنهادی برای خودرو یک مدل هفت درجه 

فازی است که کنترلر بهینه برای طراحی فیدبک حالت و -هادی یک کنترلر بهینهکنترلر پیشن. آزادی است

برای تأیید مقاوم بودن کنترلر .کنترلر فازی برای تغییر در توابع وزنی کنترلر بهینه مورد استفاده قرار گرفته است

نتایج به .شده استطراحی شده ،انواع ورودی های جاده واقعی با تغییر در سرعت حرکت خودرو به مدل اعمال 

دست آمده نشان می دهد که این کنترلر تأثیر بسیار زیادی در کاهش شتاب منتقل شده به بدن و همچنین در 

 .مواقع بحرانی باعث کاهش جابجایی تایر نسبت به ورودی جاده شده است

، شتاب  سیمولینک ،3منطق فازی ،2حالت ،فیدبک1سیستم تعلیق نیمه فعال:کلمات کلیدی

 . ، مدل بیودینامیکی بدن یعمود

                                                             
1 Semi-active suspension 
2 State feedback 
3
 Fuzzy logic 

4
 Simulink 

5
 Bounce acceleration 

6 biodynamic models of human 
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