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 تقدیر و تشکر

 

 

 با تقدیم احترام و سپاس 

 مه را بتوانم این پایان نا تااز پروردگار دادار هور و گرداننده آسمان ها و زمین ها که به من عمر مکفی داد 

در قلم پیاده سازی کنم، را شکرگذارم. و تا آنجایی که استخوان کتفم اجازه دهد؛ دستان خالی خود را به 

کنم و بلند مین از طراحی و ساخت بدن انسان هم پیچیده تر است، حی و ساخت آسوی آسمانی که طرا

 امید به اعتلا و ارتقای سطح ایران عزیز را دارم.
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 علمی مربوطه ذکر شود . تولیدات

 بدون ذکر مرجع مجاز نمی باشد استفاده از اطلاعات و نتایج موجود در پایان نامه. 

 



 خ  

 

 چکیده:

تر، تر و پربازدهمحصولات با کیفیتافزون تقااای مشتریان بزرگ و کوچک صنعتی برای تولید با افزایش روز

ی های پیشرفته تشخیص و شناسایروشوان تشخیص و شناسایی خطا بوجود آمد. نوعی کنترلر ناظر تحت عن

 های تحلیلی است که از راه تحلیل تئوری سیستم و گاهابیشتر بر مبنای ریاایات سیگنالی و مدل نیز خطا
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گر بر روی مشاهده الگوریتم بهینه سازیپیاده سازی ایده بکار گرفته شده  ایم.تشخیص خطا روی آورده

سی برای برر منظور تشخیص خطا، بدون انجام خطی سازی است.به شبکه عصبیمود لغزشی مبتنی بر 

؛ مقایسه ای بین خطای تخمین حالات، خطای تخمین خطا، تخمین حالات و تخمین ایدهصحت و کارایی 

 خطا انجام شده است. 
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 آشنایی با خطا و اصطلاحات خطا -1

قبل از وارد شدن به مقوله خطا و اصطلاحات خطا، لازم بود که برای بحث شناسایی و تشخیص خطا؛ ادبیات 

 درخور شأنی تهیه ببینیم که اهداف ما از مفاهیم این حوزه از علم را تحت پوشش قرار دهد.

و نیز از  شکست، بدعمل کردن، اشتباه ،واقعا چه تفاوتی بین خطابه نظر شاید کمی دشوار به نظر برسد که 

وجود دارد؟ در اینجا بود که اصطلاحات  ، جداسازی، شناسایی و شناخت نگاهی دیگر چه تفاوتی بین تشخیص

 [1]دوتمایزی بین این مفاهیم برقرار ش و مفاهیمی تعریف شد تا

 تعریف خطا -1-1

 مشخصه و یا پارامتر سیستم از مقدار مطلوب یا شرایط استاندارد.انحراف حداقل یک :  (Faultخطا)

 تمیز دادن خطا-1-1-1

 بر اساس مشخصه سیگنالی

 انحراف حداقل یک مشخصه و یا پارامتر سیستم از مقدار مطلوب یا شرایط استاندارد.:  (Faultخطا)

که توانایی انجام یک عملکرد مطلوب در یک  ،: وقفه دائمی یک سیستم در حال کار (Failureشکست)

 .معمولا با خاموشی و صدای ناگهانی همراه استاین نامطلوبی شرایط عملیاتی مشخص را دارد. که 

بی نظمی متناوب در تحقق انجام یک عمل مطلوب در سیستم است، که  ( :Malfunctionبدعمل کردن)

 این نامطلوبی معمولا همراه با صداهای اهسته و متناوب قابل شنیدن هم هست.
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به انحراف بین مقدار اندازه گیری شده یا مقدار محاسبه شده یک متغیر خروجی از میزان :  (Errorاشتباه)

 شود.ات روی کاغذ یا محیط شبیه سازی است، گفته میصحیح نظری که معمولا حاصل محاسب

ورودی ناخواسته ای از جنس دینامیک مدل نشده که در فرکانس های پایین ( : Disturbanceاغتشاش)

 کند و غیر قابل کنترل بوده، نیز خروجی مشخصی هم ندارد.د پیدا مینمو

موجبات خروج موقتی سیستم را از نوعی ورودی کنشی به سیستم است که  :(Perturbationاختلال)

 حالت جاری و فعلی خودش را رقم بزند.

عملی اندازه گیری شده به نوعی اشاره گر خطاست، که مبتنی بر میزان انحراف مقادیر  :(Residualمانده)

 و محاسبات معادلات مدلی سیستم است.

 بر اساس مشخصه تابعی

تم را دارد، و یا به نوعی معرف این مهم سخطا در سیاشاره به وجود :  (Fault detectionتشخیص خطا)

 است که آیا در سیستم خطا رخ داده است یا نه؟

قسمت از سیستم است که در آنجا خطایی رخ داده  یاتعیین آن مکان :  (Fault isolationجداسازی خطا)

 است. که این در دنباله تشخیص خطا است.

مدت زمانی است که سیستم با خطا مواجه بوده و نیز بیانگر معرف  :(Fault determinationتعیین خطا)

 میزان دامنه خطای رخدادی است.

 



 معرف نود، مکان، میزان و زمان خطایی است که رخ داده است. : (Fault diagnosisشناسایی خطا)

 که این مرحله در امتداد تشخیص، جداسازی و تعیین خطا است.

اخرین مرحله از فرآیند این مقوله است، و شکل نموداری خطا : (Fault reconstructionsبازسازی خطا)

 کند.ما معرفی میههای خطا است را برا که معرف تمام ویژگی

 بر اساس مشخصه مطلوبیتی

 رد ،معلوم شرایط تحت نیاز مورد عملکرد یک انجام برای سیستم توانایی: (Reliabilityاطمینان پذیری)

 و مشخص. معینزمانی  دوره یک طول درو نیز  ،و مشخص شده داده دامنه یک

برای افراد انسانی، محیط و تجهیزات  یو تهدید ی سیستم از بابت این مهم  که خطرتوانای : (Safetyایمنی)

 .نداشته باشد

امکان این مهم که سیستم یا تجهیزات مربوطه، در هر لحظه از زمان :  (Availabilityدسترس پذیری)

 آورد.یستم؛ راایت مندی و مفید بودن را برای ما به ارمغان میسعملکردی 

ملاا ها و نیاز های مورد نیاز در واقع نوعی از دسترس پذیری بوده که : (Dependabilityاعتمادپذیری)

 کند.در طول دوره زمانی کارکرد سیستم را تأمین می ،عملکردی معین
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 مشخصه زمانی خطابر اساس 

: خطای مدل شده ای است که شبیه تابع پله بوده و بیانگر خرابی در (Abrupt faultخطای ناگهانی)

 دهنده تنظیم نامناسب است.قسمتی از سیستم بوده و نیز نشان

دهنده رانش در خطای مدل شده ای است که شبیه تابع شیب بوده و نشان (:Incipient faultخطای نرم)

 سیگنال مطلوب است.

 .پالس بوده و نیز متناوب است خطای مدل شده ای که شبیه تابع :(Intermittent fault)خطای موقتی

 تاریخچه خطا-1-2

ه طور گستردهای صنعتی بههای صنعتی و طراحی پردازنده، تاثیر عملکرد اتوماسیون9112در حدود سال  

زایش دلیلی برای تقااای افی اتوماسیونی شدن، افزونی افزایش یافت. این گسترش روندِ در حال توسعهو روز

عملکرد پردازش یا کیفیت محصولات بود، که خود خواهان استقلال انجام عملکرد پردازش از حضور 

شکل مستقیم حضور نخواهد داشت؛ لذا  انسان)پردازش بدون حضور انسان( است؛ و چون گزینه انسان به

نواخت و نیز از انجام وظایف و کارهای  یکاین عدم وابستگی به انسان، هر چند که مزیت رهایی کاربرها 

 داد.جود خطا را افزایش میومزدها را در بردارد، اما موجبات کاهش دست

، راهی نوین برای بهبود و پیشرفت 9112سازی آنلاین)روی خط( فرآیندهای کامپیوتری عملی در سال پیاده

کنترلرهای قابل  9118در امر نظارت. در سال های نظارت را باز کرد، مانند روند تجزیه وتحلیل در  روش

شدند.  افزاری معرفیهای الکترومکانیکی به کنترلرهای سختمنظور جایگزینی از رلهریزی منطقی بهبرنامه

و  9179تر شد. ظهور و پیدایش میکروکنترلرها در سال های حفاظی آسانکه این موجب تحقق سیستم

، شروعی بر محاسباتی 9175های اتوماسیونی در سال ی فرآیند سیستمافزایش کارایی آنها در مرکز زدای



های تشخیص خطا بود. نخستین انتشاراتی که افزارهای مبتنی بر نظارت و الگوریتمشدن هرچه بیشتر نرم

افضا های هوهای تشخیص خطا منتشر شد، در خصوص ارتباطات سیستمبر فرآیندهای مبتنی بر مدل و روش

های رابط عنوان روشتوان بهتعدادی از این مفاهیم اولیه را می. های دارویی و شیمایی بود[ وطرح2بود،]

توانند شامل بررسی سازگاری وسایل استفاده شده و توازن مواد ها میبندی کرد، که این روشی طبقهبرابر

ای توانند بر، برای مثال میشوندباشند. این توازن مواد که گاها باعث تولید مانده وزن)عدم دقت در وزن( می

 [.3تشخیص نشتی در یک خط لوله استفاده شود،]

برگر لوئنتوسط گر حالت مانند مشاهده منظور تولید مانده در خروجیگر حالت بههای مبتنی بر مشاهدهروش

ه بین ک افزونیهای مازاد و رو به علت بروز تحلیلبه ، بعدهاگسترش یافتند به سرعت [5]فیلتر کالمن  و [1]

مورد تأیید و استفاده  گرهاوجود آمد، بانکی از مشاهدهبرای تشخیص خطای سنسورها به تعدادی اقدامات

گرهای ورودی گیری نشده در یک سیستم، مشاهدهاندازه یهامنظور جبران ورودیبهو بعدها [1]قرار گرفته

 .[7گسترش یافتند،] نیز گرهای خروجیناشناخته یا مشاهده

[ انتشار یافت؛ 8]های تشخیص خطا است، که برای اولین بار در استفاده از تخمین پارامترها، از دیگر روش

 DCموتورهای های در گردش، برای فرآیندهای عمومی مانند پمپ و بعدها .جت بود نکه در زمینه توربی

 .[1] و موتورهای الکتریکی مورد استفاده واقع شد

در بالا چندین کتاب ارزشمند در زمینه تشخیص خطا،و خلاصه هایی از کارهای  علاوه بر موارد ذکر شده

های یاد شده بیشتر بر لازم به ذکر است که کتابآورده شده اند. [،93[، ]92] ،[99[، ]92] انجام شده در

 ند.اهای مناسبی هم عراه کردههای مبتنی بر مدل و مبتنی بر فرایند فعالیت داشته و عکسزمینه روش


