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 دانشكده مهندسي مكانيك
عصبي-كنترل فازي  

 
 

:)1(پروژه درسي شماره   
كنترل فازي سيستم پاندول معكوس  

 

  منطقبه كمك  را تعيين و سپس سيستمرياضي  مدل ابتدا،  ارائه شده ارابه و پاندول  هاي سيستمبراي 

  :نشان دهيدرا  نتايجرا كنترل نموده و سيستم  فازي

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 

 

  

  

 موفق باشيد

جرم متمركز با  معكوس پاندولسيستم شامل يك  - 1

m به جرم  روي يك ارابهM بدون صلب و ميله (. است

  .)است Lو به طول  وزن

با جرم يكنواخت  اي ميله پاندولسيستم شامل يك  - 2

m  2و بطولL به جرم  روي يك ارابه M است.  

هاي  با جرمسيستم شامل يك پاندول معكوس دوبل  - 3

است  Mبه جرم  يك ارابهروي  m2و  m1متمركز 

 .)است L2و  L1و به طول  بدون وزنصلب و  ها ميله(

مجاز است در فقط ارابه با اين تفاوت كه  3سيستم بند  - 4

1( جابجا شودمتر  a ه اندازهب اي محدودهطول  2x a x≤ ≤.(  

 Mو  m1  ،m2 ، L1  ،L2با توجه به پارامترهاي سيستم، (

براي ارابه بر حسب اين  aمقدار  محدوده ، عبارتي براي 

ا بدست آوريد كه سيستم در آن محدوده قابل پارامتره

 .ماند ل باقي ميكنتر


