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 تعبيرهاي با استفاده از روش. شويمهاي كنترل آشنا ميسازي، تحليل و طراحي سيستمدر اين درس با مفاهيم عدم قطعيت در مدل: هدف

  . گرددمعرفي مي μ وسنتز H∞كنندة مقاوم هاي طراحي كنترليافته و غير ساختار يافته، روشعدم قطعيت به صورت ساختار 
  

تعريف  ،قوامتعريف تابع حساسيت و ارتباط آن با  نامعيني و مقاوم بودن نسبت به عدم قطعيت در مدل، مقدمه شامل تعبير: شرح درس
روش   ها، ارتباط بين نرم سيگنال و نرم سيستم،ها و سيستمنرم سيگنالا شامل هاي بر نرممقدمه .عمومي تنظيم، قضية بهرة كوچك مسأله

سازي، تعريف هاي مختلف در مدلتعيين نامعينيمعرفي قوام شامل  .MIMOهاي چند متغيره محاسبة نرم دو و نرم بينهايت، نرم در سيستم
، هاي به هم اولمتريزه كردن كنترل كنندة مقاوم توسط فاكتورپايداري مقاوم، عملكرد نامي، عملكرد مقاوم و قضاياي مرتبط، پارا

 Modelمعرفي روش  شامل پايداري مقاوم و عملكرد نامي مسألهپاسخ . كنندة مقاومهاي جبري و تحليلي در طراحي كنترلمحدوديت

Matching  ،تحليل و سنتز  قاوم،كننده براي پايداري مكننده براي عملكرد نامي، طراحي كنترلطراحي كنترلو حل آنμ  ، مسألهحل 
  LMIمقدمه اي بر   .كنندهسازي كنترلهاي سادهبرخي از روش . H2 /H∞تركيبي  مسألهحل و  2H ،Hبر مبناي نرم  حساسيت مخلوط

هاي تحليلي و عددي مورد نظر با روشهاي كاربردي در تعيين پاسخ هايبررسي و حل مثال .كنترليمختلف و كاربرد آن در حل مسائل 
اين درس با . MATLABنرم افزار  در μو جعبه ابزار تحليل و سنتز  lmi Control جعبه ابزار ،Robust Controlجعبه ابزار و استفاده از 

   .شودكامل ميتوسط دانشجويان  انجام يك پروژه 
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