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چکیده: در این پایاننامه، هدف طراحی یک روش کنترل موقعیت و وضعیت برای کوادروتور همراه با نامعینی 
پارامتری، اغتشاش خارجی و خرابی عملگر است. به همین جهت، ابتدا معادلات دینامیکی سیستم استخراج شده 
است. در ادامه، با استفاده از روش کنترل LQT گسسته در زمان یک کنترل بهینه مبتنی بر پایداری جهت کنترل 
وضعیت و ارتفاع کوادروتور با یک سیگنال کنترل عملی طراحی شده است. سپس، یک روش کنترل موقعیت با 
استفاده از ساختار کنترل دو حلقهای برای کنترل زیرسیستمهای وضعیت و موقعیت ارائه شده است. در این روش، به 
منظور مقابله با انواع اغتشاش (اغتشاش خارجی، خرابی عملگر و تغییرات پارامترها) یک روش مد لغزشی مرتبه 

دانشگاه صنعتی همدان



کسری تطبیقی همراه با رویتگر اغتشاش پیشنهاد شده است. پایداری سیستم حلقه بسته به همراه دینامیک رویتگر 
اغتشاش توسط تئوری لیاپانوف اثبات شده است. در ادامه، به منظور بهبود سیگنال کنترل و کاهش حجم محاسبات 
یک روش کنترل خطیسازی فیدبک تطبیقی فازی معرفی شده است. در این روش، از یک کنترلکننده خطیسازی 
فیدبک همراه با قانون تطبیق جرم در حلقه داخلی و از روش مد لغزشی در حلقه خارجی بهره برده شده است. در 
این ساختار، برای افزایش سرعت همگرایی از یک سیستم فازی جهت تخمین برخط بهره تطبیق موجود در قانون 
تطبیق استفاده شده است. در آخر، نتایج شبیهسازیهای عددی با استفاده از مسیرهای مرجع و اغتشاشهای 
گوناگون در دو سناریو نشان داده شده و با سایر روشها مقایسه شده است. نمودارها و نتایج شبیهسازی عملکرد موثر 

و قوام کنترلکننده پیشنهادی را تایید میکنند.


