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  تأييديه هيات داوران

  

  

ارائه « عنوان  بارا  جيني ي شيرههادي قادري آقاپايان نامه  ينسخه نهائ ،ئت داورانيه ياعضا

 يبررس ير فرم و محتواز نظ»  ديد با هدايت خط آن اي بهينه و مقايسه هنقط سه الگوريتم هدايت

  .كند مي تأييد كارشناسي ارشدل درجه يتكم يرش آن را براينموده و پذ

  

  امضاء  رتبه علمي  نام و نام خانوادگي  اعضاي هيئت داوران

    استاديار  حيراني نوبري آقاي دكتر  استاد راهنما - ١

      عظيمي دكترآقاي   استاد مشاور - ٢

    استاديار  دكتر نوين زادهآقاي   داخلي استاد ممتحن - ٣

    استاديار  دكتر نوبهاريآقاي   خارجي استاد ممتحن - ٤

    استاديار  دكتر نوين زادهآقاي   نماينده تحصيلات تكميلي - ٥

  

   



 

  

  

  اظهار نامه دانشجو

  

  ي آن با هدايت خط ديد اي بهينه و مقايسه ي الگوريتم هدايت سه نقطه ارائه :موضوع پايان نامه 

  ي نوبريدكتر جعفر حيران :استاد راهنما

  جيني ههادي قادري شير :نام دانشجو

  

  

  

دانشكده كنترل  گرايشبرق  دانشجوي دوره كارشناسي ارشد مهندسي جيني هادي قادري شيرهاينجانب 

شده در اين  نمايم كه تحقيقات ارائه دانشگاه صنعتي خواجه نصيرالدين طوسي گواهي ميمهندسي برق 

باشد، و  ه و صحت و اصالت مطالب نگارش شده مورد تائيد ميپايان نامه توسط شخص اينجانب انجام شد

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

مطالب مندرج در پايان نامه تاكنون براي دريافت هيچ نوع مدرك يا امتيازي توسط اينجانب يا فرد 

مصوب دانشگاه را بطور ) فرمت( ارائه نشده است و در تدوين متن پايان نامه چارچوبهيچ جا  ديگري در

  .ام كامل رعايت كرده

  

  

  امضاء دانشجو  

  ختاري  

  

  

   



 

  سپاسگزاري

هاي اساتيد بزرگوار و دوستان گرانقدر  بينم از زحمات و راهنمائي حمد و ثناي الهي بر خود لازم ميبعد از 

تفاده از محضر اساتيد گرانقدر گروه كنترل اس .اند تشكر كنم خود كه مرا در طي اين مسير همراهي كرده

و  ها از كمك .ارزشمندي براي اينجانب بوده است فرصت خواجه نصير الدين طوسي صنعتي دانشگاه

در طرح و ارائه  ايشانسنجي و دقت  نكته نهايت تشكر را دارم، جناب آقاي دكتر نوبري هاي مساعدت

همچنين از دوست و بردار عزيزم جناب . است طالعهو مگشاي من در مسير تحقيق  مطالب همواره راه

دريغ  هاي بي از كمك. كنم مي شان صميمانه تشكر هاي ارزنده آقاي دكتر ميثم عظيمي به خاطر راهنمايي

از پدر و مادرم نيز كه همواره دعاي  .آقايان ميرزازاده، يادگار، عباداللهي و دهقاني نيز كمال تشكر را دارم

  .كنم بوده تشكر و قدرداني مي شامل حالمخيرشان 

   



 

  چكيده

در . شود مياي پرداخته  نقطه هاي بهينه در هدايت سه روش پيرامون نامه به بحث و بررسي در اين پايان

 و هاي هدايت روش بندي سپس به طبقه ،ابتدا بياني از مفهوم و كاربرد هدايت ارائه شده اين راستا

تحقيقات  مرور در ادامه. پرداخته شده است ها آنعملكردي  و تفاوت كلي هاي ويژگي معرفي همچنين

ها موضوع بحث  با بحث روي ملزومات و دستاوردهاي آناي  نقطه سازي هدايت سه انجام شده براي بهينه

رماني هدايت تناسبي سازي ف پياده ،اي نقطه هاي سه نامه براي سيستم يكي از پيشنهادات اين پايان .اند بوده

 واقع شدهمورد بحث يابي و تعيين محدوده ديد سنسور زميني  آن با روش آشيانهمقايسه رو اين  است از

معرفي و با هدايت اي بهينه نيز بر مبناي معادلات غيرخطي هندسه درگيري  نقطه يك روش سه. است

ياز متغيرهاي سينماتيكي مورد نروش ارائه شده داراي عملكرد مطلوب بوده و . ديد مقايسه شده است خط

  .خواهد داشتسينماتيكي  شود اما نياز به تخمين چند متغير حاصل ميآن از سنسور زميني 

  

  .گر، فرمان شتاب اي بهينه، هدايت ناوبري تناسبي، هندسه درگيري، تعقيب نقطه هدايت سه :كليد واژه
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  3 مقدمه: فصل اول

 

 

  مقدمه  - 1

  پيشگفتار  - 1- 1

يك  .[1] است 3هدف به سمت 2كننده ژي حركت يك تعقيباستراتي  تعيين كننده 1الگوريتم هدايت

نوع و  .[3] ، [2] و غيره باشد ها UAV هدايت رباتيك،در  تواند داراي كاربردهايي الگوريتم هدايت مي

 به عبارت ديگر ،الگوريتم هدايت استيكي از مهمترين عوامل دخيل در طراحي يا انتخاب  رفتار هدف

نشان  )...مانند حركت بالستيكي و  ( و نحوه حركت آن هدف، وجود يا عدم وجود مانور سرعت محدوده

عملكرد مورد ناحيه بايد متناسب با هدف و كننده  ت تعقيبخصوصيا طرفياز  .دهنده رفتار هدف است

مناسب  ساختار يك سنسور و ،نيروي پيشرانبايد  مثلاً براي يك موشك زمين به هوا .نياز تعيين شوند

براي  از ديگر عوامل مهم در هدايت استشرايط اوليه شليك نيز  .براي سيستم كنترل در نظر گرفته شود

ين به هوا تعيين شرايط شليك تا حدودي در اختيار طراح قرار دارد اما يك موشك مثال در يك سامانه زم

 اي مانند جهت، سرعت و هوا به هوا يا هوا به زمين هنگام رهاسازي از هواپيماي حامل داراي شرايط ويژه

شكل  با توجه به. در روند هدايت باشدنامطلوب  اتتأثير منشأ و اين عامل ممكن استچرخش اوليه بوده 

با استفاده  قانون هدايت توان گفت مي ستدياگرام بلوكي حلقه هدايت احالت كلي كه نشان دهنده  1-1 

حلقه  كند؛ ايجاد ميورودي مرجع براي سيستم كنترل يك ، گر و هدف از اطلاعات سينماتيكي تعقيب

براي آن دستورات هدايت را اجرا  شده بيني اي پيشكنترل وظيفه دارد با استفاده از سنسورها و عملگره

انتخاب نهايي روش هدايت با طراحي هدايت نيازمند نگاه جامع به سيستم بوده و  توصيفات با اين .كند

خصوصيات چيدمان و  الزاماتي برايمتقابلاً  اين انتخاب .گيرد ميمأموريت كلي سيستم صورت توجه به 

اين حركت رفت و برگشت به همراه  در نهايت .يت به وجود خواهد آوردسامانه هدا افزاري سخت اجزاي

  .شود منجر ميملاحظات و مصالحات به تصميم نهايي در طراحي الگوريتم هدايت يك سري 

  

                                                 
1 Guidance algorithm 
2 Pursuer 
3 Target 



  4  اي بهينه و مقايسه آن با هدايت خط ديد نقطه ارائه الگوريتم هدايت سه

 

 

 
  [4]ت و حلقه كنترل دياگرام بلوكي مربوط به حلقه هداي -1-1 شكل 

  

  تاريخچه  -2- 1

هاي هدايت به  نياز به توسعه روشهاي معمولي در مقابله با حملات هوايي  سلاح به دليل ناكارآمدي

هاي هدايت  گسترش و بهبود روش ،با پيشرفت منابع تهديد. ها احساس شد هوشمندسازي سلاح منظور

هاي هدايت  مقالات اوليه در اين زمينه به توسعه و مرور روش .شدندبرخوردار اهميت خاصي از  نيز

براي مقابله  ها روشاما اين . اند پرداخته ،برخورد يك موشك برد بلند به اهداف زميني ثابت برايرسي اين

موقعيت هدف و  2واقعي گيري زمان كه نياز به اندازه 1مانند هواپيماهاي مانور دهنده متحركبا اهداف 

جديد از هدايت  3هاي پدافندي براي همين موشك .پاسخ به تغييرات سريع آن را دارد، كافي نيست

موشك اطلاعات مورد نياز الگوريتم  در اين روش سنسور نصب شده بر روي. كنند استفاده مي 4ياب آشيانه

گيري سنسور  اندازه كيفيتشك به هدف با نزديك شدن مو از آنجائيكه .كند هدف را تأمين ميهدايت از 

 .[5] آيد به دست نمي ابي با استفاده از هيچ روش هدايت ديگريي ، دقت هدايت آشيانهگردد بيشتر مي

  هاي نوين هدايت شيوه  -3- 1

هاي گوناگون  ل و محدوديتتحت تأثير عوام ،عمليات هدايت يك موشك تاكتيكي به سمت يك هدف

  .چند نمونه از اين عوامل به صورت زير است. قرار دارد

 قابليت مانور هدف -

 گيري سنسورهاي هدايت اندازه خطاي -

 ديناميك اتوپايلوت -
                                                 
1 Maneuvering aircraft 
2 Real time 
3 Air defense missile 
4 Homing guidance 


