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 ّستِ ای اعوال هٌطق فاسی بز رٍی رٍبات تعویز ًیزٍگاُ ّای
 روبل لجبدی دیضد یىبى، اهیش تشاثي، * سیّذ ووبل الذیي هَسَی هطْذی

 چكیذُ

 لین کنِ بنِ د    یعیاس جولِ صنٌا  یافتِ است.افشایص  بصَرت چطن گیزی عتاسرٍبات ّا درصٌ استفادُاهزٍسُ 

اهزرا  يیباضذ.علت ا یه یّستِ ا عیضذُ است،صٌا یادیبِ استفادُ اس رٍبات ّا تَجِ س،هخاطزات هَجَد درآى

ًوَدى ایني ربنات    ٌتزلاس تواس هستقین فزد با تطعطعات ّستِ ای بیاى ًوَد.تاکٌَى بزای ک زییتَاى جلَگ یه

 لین بِ د کٌٌذُ  کٌتزل يیاستفادُ ضذُ است.اPIDهَسَم بِ 3یٍاًتگزا 2ی، هطتق1یبتٌاس یّا اس رٍش ّای کٌتز 

 يیرٍبزٍ کزدُ است. درا تیبا هحذٍد ذُیچیپ یاس پزٍسِ ّا یهَجَد درآى اهزکٌتزل را دربزخ یّا تیهحذٍد

 یسناس  ِیضنب  یخزٍج.استفادُ ضذُ است یفاسکٌٌذُ  اسکٌتزلPIDکٌٌذُ کٌتزل یکٌتزل پزٍسِ بِ جا یهقا ِ بزا

 کٌٌنذُ  . در اداهِ هقا نِ کٌتنزل  نیدادُ ا صیًواPIDًسبت بِ هطابِ یفاسکٌٌذُ  کٌتزل یاثبات بزتز یبزا ضذُ را

 صیآى ّن دربخص هزبَطِ بِ ًوا یساس ِیقزار گزفتِ ضذُ است ٍضب یهَرد بزرس َىیبزاساس هذل رگزس یفاس

 گذاضتِ ضذُ است.

 کلیذی ّای ٍاصُ
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 مقدمه -1

ثبتَرِ ثِ استفبدُ اص تشویجبت هختلف اٍساًیَم ٍهَاد سوي 

ای،لاصم است ولیِ  چشخِ سَخت ّستِدس تبسیسبت 

اص  هلاحظبت ایوٌي دس هشحلِ عشاحي دسًظش گشفتِ ضَدتب

ٍلَع حَادث رلَگیشی گشدد.اص آًزبیي وِ تبسیسبت 

چشخِ ی سَخت ّستِ ای دس دستِ تبسیسبت ضیویبیي 

عجمِ ثٌذی هي ضَد، ًىبت ایوٌي آى هطبثِ سبیش تبسیسبت 

هطغَل دس ایي  ضیویبیي هي ثبضذ. ثذیْي است وبسوٌبى

تبسیسبت ثِ ٍاسغِ اهىبى ًطت هَاد سوي،ّوَاسُ دس 

 [13]هؼشؼ خغش لشاس داسًذ.

  تَاى خغشات توبس يآى ه لِیوِ ثَس یياص ساُ ّب يىی     

 سٍثبتوبّص داد استفبدُ اص آلَدُ یٍسبصُ ّب افشادساثب ًمبط

 اوٌاَى سٍثبت ّاب  ثِ ربی اًسبى دس ایي تبسیسبت هي ثبضذ.

 يهااَسد اسااتفبدُ لااشاس هاا ياص هػاابسص غااٌؼت یبسیدس ثساا

اهشٍصُ ثب پیطشفت غاٌؼت دس ثسایبسی اص ػشغاِ ّاب     .شًذیگ

هي ثبضین،  اص سٍثبت ّبًیبصهٌذ دسیبفت رَاة سشیغ ٍدلیك 

وِ سٍثبت ّبی سبثك ثِ دلایل هختلف اص رولاِ اساتفبدُ اص   

ثِ دلیل ٍرَد لختي دسآى دس ثشخي هَاسد لبدس  PIDوٌتشلش 

یي ًیبص ًیسات دس ایاي همبلاِ ثاشای سفاغ ایاي       ثِ ثشآٍسدى ا

ًٍیاض وٌتشلاش   هطىل ضوي اسائاِ هماذهبتي اص هٌغاك فابصی     

PID      ثِ تطشیح وبهال وٌتشلاش فابصی ٍهضایابی اى ثاشPID  ثاب

 استٌبد ثش ضجیِ سبصی هي پشداصین.

 PIDکننده کنترل -2

اهشٍصُ ثػَست گستشدُ دس ثسیبسی  PIDّبیوٌٌذُ  وٌتشل

اص هػبسص غٌؼتي هَسد استفبدُ لشاس هي گیشد ٍ دس اوخش 

 وٌٌذُ هَاسد ّن داسای پبسخ لبثل لجَل هي ثبضذ.ایي وٌتشل

داسای سِ ثخص  تٌبسجي،اًتگشالي ٍهطتمي هي ثبضذ.دس صیش 

 ًوبیص ثلَن دیبگشام آى ًطبى دادُ ضذُ است.

 
 

 
ّبی هشسَم وٌٌذُ :خشٍري وٌتشل1ضىل 

 صیشهحبسجِ ثػَستu(t)وٌٌذُ وٌتشل خشٍري1ضىل اص   

 :گشدد هي

        
 

  
∫           

     

  

 

 

       استفبدُ خغب سیگٌبل ثْجَد ثشای وِ تٌبسجي ثخص-1

 .گشدد هي

         وبّص سا دائوي حبلت خغبی وِ اًتگشالي ثخص-2

 ( گیش اًتگشال ٍسیلِ گزسثِ پبییي سبص رجشاى) .دّذ هي

 هي ساوبّص گزسا حبلت خغبی وِ گیش هطتك ثخص-3

 [1](گیش هطتك ٍسیلِ ثِ گزس ثبلا سبص رجشاى) .دّذ

 صیش غَست ثِ داًین هي وِ ّوچٌبىPID وٌتشلش خغبی

 :ضَد هي هحبسجِ 

همذاس  y(t)همذاس هغلَة ٍr(t)ثشاثش خغب،e(t)وِ دس آى 

 خشٍري هي ثبضذ.

 ساختار فازی  -3

 ضىل وبسی ّبی تزشثِ اسبس ثش فبصی وٌٌذُ وٌتشل عشاحي

 ّبی سٍش تَسظ هسئلِ وِ ثسیبسی هَاسد گیشد.دس هي

 هي استفبدُ فبصی اصتىٌَلژی ضَد ًوي حل سٌتي

 ای پیچیذُ سیبضي سٍاثظ آًىِ رْت ثِ فبصی تىٌَلژی.ضَد

 غیش ّبی سیستن خغي، غیش ّبی سیستن وٌتشل ثشای ًذاسد

 هٌبسجي ػولىشد صیبد اغتطبضبت داسای ّبی سیستن ٍ خغي

 .داسد

(1) 

(2) 
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 دادُ ًطبى 2ضىل دس دس فبصی وٌتشل سیستن اغلي سبختبس

 فبصی وٌٌذُ وٌتشل ، ٍسٍدی وبًبل داسای وِ. است ضذُ

 سیستن اغلي ّستِ حمیمت دس وِ ثبضذ هي خشٍري ٍوبًبل

 [2].ثبضذ هي فبصی وٌٌذُ وٌتشل ّوبى

 [11]فازي كٌٌدُ :ساختار اصلي كٌترل2شكل                        

  یه ٍ ٍسٍدی دٍ داسای وِ فبصی وٌٌذُ وٌتشل سبختبس    

 .است ضذُ دادُ ًطبى 3 ضىل دس ثبضذ هي ثبًه  لَاػذ

               . است لسوت دٍ داسایPID فبصی وٌٌذُ وٌتشل عشاحي     

 دٍم ٍثخص خغي غیش لسوت تٌظین ثِ هشثَط اٍل خصث

 هي سیستن خغي لسوت اسبس ثش ضشائت تٌظین ثِ هشثَط

 اٍسدى دست ثِ ثبػج  همبلِ ایي دس ضذُ اضبسُ لَائذ.ثبضذ

 فبصی سبختبسّبی ثِ ًسجت ثْتش ٍهطخػبت خَاظ

PID[7].است ضذُ هشسَم 

 
 

 

  

 

 ىآ:سبختبس وٌتشلش فبصی ثِ ّوشاُ دٍ ٍسٍدی خغب ٍتغییشات 3ضىل  

ًٍسجت ثیي دٍ گیي αساKeٍKdًسجت ثیي دٍ ٍسٍدی 

KIٍK0 ثِ ػٌَاىβ.[3]تؼشیف هي ضَد 

فبصی دس  وٌٌذُ ّوبًغَس وِ هلاحظِ هي گشدد وٌتشل     

 وٌٌذُ ایي همبلِ داسای ضشایت ثیطتشی ًسجت ثِ وٌتشل

PID.هي ثبضذ 

 خغي غیش ػولىشد خغي غیش ّبیوٌٌذُ  وٌتشل وِ ًزبآ اص

 وٌٌذُ وٌتشل ثِ ًسجت ىآ پبساهتشّبی تٌظین داسًذ

PID[6]است. تش هطىل 

 روبات فازی -4

ثسیبس هَسد تَرِ لشاس  هسثبتی ػلنوِ دس خياص رولِ هجبح

 یهسیشّب هٌظَس تؼمیتِ ثً وٌتشل سثبت هخػَغب،گیشد يه

 است. ضذُ ياص پیص عشاح

 دلیلِ غیشخغي،ٍث سبختبسٍدیٌبهیه پیچیذگي لحبػ ثِ     

 ٍ اغتطبضي گطتبٍسّبی ٍ استبتیىي اغغىبن ٍرَد

 اهىبى ّوچٌیي ٍ سثبت هذل پبساهتشّبی ضذیذ تغییشات

 وٌتشل هتفبٍت، هسیشّبی ٍ هختلف ضشایظ دس وبس اًزبم

 سٍضْبی سٍ ایي اص. است دضَاس ٍ پیچیذُ ثس اهشی سثبت

 ٍ هضایب داسای وذام ّش وِ گشدیذُ اسائِ هتفبٍتي وٌتشلي

 وٌتشلي سٍضْبی اص یىي. ّستٌذ خَد ثِ هخػَظ هؼبیجي

 سیستوْبی وٌتشل دس سا ضگشفي تَسؼِ اخیش دِّ دٍ عي وِ

 ّبی وٌٌذُ وٌتشل. است  فبصی داضتِ،وٌتشل ٍغیشخغي پیچیذُ

 ایي آًىِ یىي اسبسي هي ثبضٌذ، هضیت دٍ داسای فبصی

 چگًَگي ثِ ٍ ًیستٌذ حسبس سیستن هذل ثِ ّب وٌٌذُ وٌتشل

 اًذ، ٍاثستِ غیش صیبدی حذ تب سیستن خشٍري-ٍسٍدی ساثغِ

 سَْلت ثِ ٍ ثَدُ ای سبدُ ثسیبس سبختبس داسای آًىِ دیگش ٍ

ّبی َّضوٌذ  اص آًزب وِ حشوبت سثبت .سبصی اًذ پیبدُ لبثل

دس پیست هسبثمِ ٍاثستگي ثسیبس ضذیذی ثِ ًَع ثشًبهِ ٍ 

لزا ثب تذٍیي لَاًیي ثسیبس دلیك  ًیض ضشایظ پیست داسد،

فبصی هي تَاى اص اًحشاص آًْب رلَگیشی ًوَد، ثغَسی وِ 

گَئي تَسظ اًسبى ّذایت هي ضًَذ. اص ایي سٍ تزشثیبت 

ضخع اص عشیك هٌغك فبصی رْت ػولىشدی ًِ هٌغمي تش 

ثلىِ ضجِ اًسبًي تش ثِ سثبت اػوبل ضذُ، وِ ایي ّوبى 

َش هػٌَػي دس پي چیضی است وِ ثطش ثشای تىبهل ّ

  [12] ،[13]داسد.

ّن اوٌَى سٍثبتي دسحبل سبخت است وِ ثتَاًذوبسّبی      

 ایي سٍثبت وِ. دس سآوتَس ّستِ ای اًزبم دّذ خبظ سا

IRIS (Industrial Remote Inspection System) 

ی ّوِ هٌظَسُ است وِ هي  ًبم داسدیه سیستن ثبصسس
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یضُ ون وشدى صهبى تَاًذ ػولیبت ٍاسسي خبغي سا ثب اًگ

  دسهؼشؼ تبثص لشاس گشفتي اًسبى ّب اًزبم دّذ.

ّبی  وبسثشدّبی سٍثبت دستؼویشًٍگْذاسی ًیشٍگبُ     

تبوٌَى ایي  . ّستِ ای پیطشفت ّبی صیبدی داضتِ است

وبسثشد ّب ػوذتب دسثبصپشداصش سَخت ٍحول ًٍمل صثبلِ ّب 

 تؼویش ،لَدگيآدسثشسسي  سٍثبت ّب وبسثشد اوٌَى .ثَدُ است

لایٌذُ ّبٍفؼبلیت ّبی اضغشاسی ضشٍع ضذُ آصدٍدى ،ساوتَس

 [5]. است

ایي پیطشفت ّباهىبى وبسثشدٍسبئل وٌتشل اصدٍسثشای     

وبّص صهبى دسهؼشؼ تبثص لشاسگشفتي اًسبى ّب ٍثْجَد 

 [4] ثشًبهِ ّبی تؼویش ًٍگْذاسی سافشاّن وشدُ است.

 فازی قواعد -5

ٍوٌتشل  سیستن ّبی وٌتشلي ّوبًغَس وِ هي داًین تبخیش دس 

احش ثسیبس ًبهغلَثي ثشربی هي گزاسد. ًَع PIDوٌٌذُ ّبی

دس ایي سٍثبت ثِ گًَِ ای عشاحي ثِ لحبػ هىبًیىي سیستن 

دس هسیش فیذ ثه ثلىِ هسیش هستمین ًِ تٌْبدسضذُ است وِ 

 .هي ثبضذّن داسای تبخیش 

ّبی هشسَم  وٌٌذُ وِ وٌتشل فَق ثبػج هي ضَد بهلػ    

.لزا دس ایي حبلت )ثب ثبضٌذدس ثشاثش وٌتشل ایي پشٍسِ ًبتَاى 

 وِ صهبى استفبدُ اص وٌتشل،تَرِ ثِ هَاسد یبد ضذُ دس فَق

فبصی سا هطخع هي وشد(ثْتشیي گضیٌِ سا دس استفبدُ  وٌٌذُ

 فبصی هي ثیٌین.ی وٌٌذُ ّب اص وٌتشل

 
فبصی یبٌٌذُ و صاداًِ وٌتشلآ:ولیذ ّیجشیذ ثشای اًتخبة 4ضىل

ّوبًغَس وِ هي داًین ثشای فبصی سبصی ًیبصهٌذٍسٍدی     

ّب ٍخشٍري ّبیي هي ثبضین وِ ّوبًغَس وِ اضبسُ ضذ 

 هي ثبضذ.(t)̇ ٍ (t) ٍسٍدی ّب ضبهل 

                آٍسدُ ضذُ اًذ یىسبى"ٍسٍدی ّبوِ تمشیجب ایي4دسضىل

است.ّوبًغَس وِ هطبّذُ هي گشدد تَاثغ ػضَیت ٍسٍدی 

 ٍخشٍري ثِ ضىل گَسي هي ثبضذ.

 
 :تَاثغ ػضَیت ٍسٍدی4ضىل 

ٍدس ًْبیت تَاثغ ػضَیت خشٍري ّن ثػَست صیش هي 

 (5)ضىل.ثبضذ

 
 : تَاثغ ػضَیت خشٍري5ضىل 

ایي surfaceخشیي ثخص لسوت فبصی ًوبیص سغح آ    

است.  ًطبى دادُ ضذُ 6هي ثبضذ وِ دسضىل وٌٌذُ وٌتشل

لاصم ثِ روش است تَاثغ ػضَیت فَق ثشای ًطبى دادى 

surface .صیش هَسد تغییش لشاس گشفتِ اًذ 

 
 خشٍري: ًوبی6ضىل 



International Conference on Nonlinear Modeling & Optimization 
28-29 Aug. 2012, Shomal University, Amol, Iran. 

 رگرسیون: -6

اگشچِ هذل سگشسیَى خغي ولاسیه وبسثشدّبی ثسیبس 

  هذل هخل هطىلاتي ًیض دس استفبدُ اص ایي بصیبدی داسد هٌتْ

فشؼ خغي ثَدى،اثْبم دس ساثغِ ثیي  ثي دلتي ٍخغب ثب

هتغیشّبی ٍسٍدی ٍخشٍري،اثْبم دس ٍلَع یب دسرِ ٍلَع 

سٍیذادّبٍ....هي تَاًذ ایزبد ضَد،ثٌبثشایي تحلیل سگشسیَى 

آهبسی هي تَاًذ هطىل سبص ثبضذ. لزا ایي ضشایظ هب ساثِ 

 ّذ.سوت استفبدُ اص تحلیل سگشسیَى فبصی سَق هي د

  کننده مدل رگرسیون فازی کنترل -7

تحلیل سگشسیَى ثب هذل وشدى ساثغِ ثیي هتغیشّبی ٍاثستِ 

ٍهتغیشّبی هستمل رْت پیص ثیٌي  همبدیش هتغیش ّبی 

ٍاثستِ ثش اسبس هتغیش ّبی هستمل ثىبس هي سٍد.دس تحلیل 

تبثؼي اص هتغیشّبی هستمل است (y)سگشسیَى هتغیش ٍاثستِ 

یب ًمص ّش هتغیش هستمل دسخشٍري) هتغیش  ٍدسرِ هطبسوت

ٍاثستِ(تَسظ ضشایت هتغیشّب ثیبى هي ضَد. هذل سگشسیَى 

ثش اسبس دادُ ّبی روغ آٍسی ضذُ ٍ هطبّذات سبختِ هي 

ضَد وِ هذل ػوَهي ٍاستبًذاسد سگشسیَى خغي دس حبلت 

 ولاسیه ثػَست صیش است:

yi=α0+α1xi1+…+αnxin+εi 

 ٍ(Xij)هستمل ،هتغیشّبی(yi)تِ ثِ عَسیىِ هتغیش ٍاثس     

،همبدیش لغؼي ّستٌذ ٍّویي (αi)ٍپبساهتشّبی هذل هستمل

 :خغبی تػبدفي هذل سگشسیَى است ثغَسیىεiِعَس 

E(εi)=0 

V(εi)=δ
2 

 مدل رگرسیون فازی -8

دس سٍش ّبی سایذ سگشسیَى،تفبٍت ثیي همبدیش هطبّذُ 

ضذُ ٍهمبدیشپیص ثیٌي ضذُ تَسظ هذل،خغبی پیص ثیٌي 

ثَدُ ٍیه هتغیش تػبدفي فشؼ هي ضَد.حذ ثبلا ٍحذ پبییي 

همذاس هحبسجِ ضذُ ٍاحتوبل لشاس گشفتي همذاسپیص ثیٌي دس 

ثیي ایي دٍ حذ، ثیبًگش اعویٌبى تخویي است.ثِ ػجبست 

ّبی سایذ سگشسیَى،سبختبس احتوبلي داسًذ.دس دیگشهذل 

حبلي وِ دس سگشسیَى فبصی،اختلاص ثیي همبدیش پیص ثیٌي 

ٍهطبّذُ ضذُ ًبضي اص اثْبم راتي دسسیستن است.  

همذاسخشٍري ثشای ٍسٍدی ّبی هطخع داهٌِ همبدیش 

هوىي فشؼ هي ضَد.ثٌبثشایي دس سگشسیَى فبصی،اهىبى 

مبدیش هتغیشّبی ٍسٍدی همذاسخشٍري ثبتَرِ ثِ ه شپزیش

ثشسسي هي ضًَذ.یه هذل ػوَهي سگشسیَى خغي فبصی ثِ 

 ضشح صیش است:
 Ỹ=                   

 اهیي است. iػذد فبصی iÃثِ عَسی وِ 

سگشسیَى فبصی یه داهٌِ همبدیش هوىي سا ثب یه تبثغ       

 دسرِ تَاثغ ػضَیت ثبتخػیع.پیص ثیٌي هي وٌذ ػضَیت

ثِ همبدیش پیص ثیٌي ضذُ ضىل هي ،ّبی ػضَیت هطخع

گیشًذ.ّوچٌیي تَاثغ ػضَیت ثشای ضشایت هتغیش ّبی 

 هستمل ًیض تؼشیف هي ضًَذ.

 نتایج رگرسیون فازی کنترلر فازی: -9

 سگشسیَى، ثشاسبس هَاسد روش ضذُ دس هَسد8دس ضىل

surface.وٌتشلش فبصی ًطبى دادُ ضذُ است 

 سگشسیَى فبصی:ًوبی هشثَط ثِ 8ضىل

تبثغ ػضَیت هتغیش خشٍري سگشسیَى ثِ غَست ریل ثِ 

 دست هي آیذ:

µ ={
         (     )  { |        }

                              
Ỹ

(4) 

(5) 

(3) 

(6) 
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 ثشداس هي تَاًٌذ ثِ غَست Ãپبساهتشّبی فبصی 

Ã={p,c}:ًطبى دادُ ضًَذ ثغَسیىِ  داسین 
P=(P1,P2,P3,…Pn) 

C=(C1,C2,…Cn) 
 (خَاّین داضت:7(دس )6ثبربیگزاسی هؼبدلات )

{
  

|  ∑     
 
   |

∑   |  |
 
   

    

                         
                         

Ỹµ

 هؼبدلِ خغي هشثَط ثِ ایي وٌتشلش ػجبستست اص:

                  همبدیش ػذدی ضشایت فَق ػجبستٌذ اص: 

ّشدٍ تب تَاى XٍYلاصم ثِ روش است دس هذل فَق ضشایت 

 هَسد ثشسسي ٍضجیِ سبصی لشاس گشفتِ اًذ. دٍ

)هیبًگیي هشثغ سیطِ R-squareدس ًْبیت خغبّبی

 )اًحشاص هؼیبس(ػجبستٌذ اص: RMSEّب(ٍ

  

  

 نتایج شبیه سازی: -11

 دسًظشPID وِ ثشای ایي سیستن دس حبلت  وٌٌذُ ای تشلوٌ

 گشفتِ ضذُ است ثِ غَست صیش است:

  
   

      
 

لاصم ثِ روش است ضجیِ سبصی ّبی اًزبم ضذُ دس ضىل      

  اًزبم گشفتِ است. simulinkدس هحیظ هغلت ٍ 7ٍ8ّبی

 ٍ  فبصی وٌٌذُ ثِ اصای وٌتشل سیستنخشٍري ایي 7دسضىل

PID سًگ خشٍري سا ثِ  لشهضًطبى دادُ ضذُ است.هٌحٌي

ثِ اصای وٌتشلش فبصی  سجضٍهٌحٌي PID وٌٌذُ اصای وٌتشل

ٍهٌحٌي وِ ثِ سًگ ًیلي است هشثَط ثِ هذل ًطبى هي دّذ

 .فبصی سگشسیَى هي ثبضذ

 
 8ضىل  :خشٍري اسیلَسىَح هشثَط ث7ِضىل                     

 نتیجه گیری -11

ى ًوَدین وِ هٌغك فبصی سا ثش سٍی  آدس ایي همبلِ سؼي ثش 

سٍثبت ّبی فؼبل دس ًیشٍگبُ ّبی ّستِ ای وِ ووتش اص ایي  

هٌغك پش وبسثشد ثْشُ رستِ اًذ  پیبدُ سبصی وٌین .گشچِ ایي 

ٍ سٍثبت ّوبًغَس وِ دس ضىل ًطبى دادُ ضذُ داسای د

تبخیش دس هسیش سفت ٍفیذ ثه ثَدُ است ٍلي پبسخ فبصی 

ثسیبسهغلَثي )ثذٍى اٍسضَت ٍتبخیش ووتشدس ضشٍع ًسجت 

( هي ثبضذ وِ دٍ هضیت روش  PIDهطبثِ وٌٌذُ ثِ وٌتشل

ضذُ دس وبس حسبسي چَى ًیشٍگبُ ّستِ ای ثسیبس هَسد 

 تَرِ لشاس گشفتِ ٍهغلَة است.
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 يپَرهوتاز ، عل رضای، ترجوِ عل يتارت كاسكَ ,تفكر فاز[11]

، ًاشر:  يویقس دیصفت ، عادل هقصَدپَر ،جوش ياكثر غفار

 يطَس يیرالدیخَاجِ ًص يداًشگاُ صٌعت

ًاهِ  اىی،پايتا كٌترل فاز ابیًاهِ رتات خط  اىیًام،پا ي[ ت12]

 ارشد ي/كارشٌاس يكارشٌاس

ٍ  يوٌیا تیریهد ،هجلِيدًٍیٍ احدفر يطاّر يی[ آره13] 

 ساتیدر تاس يوٌیشركت هتسا،جَاًة ا يّستِ ا يهٌْدس

 26سال ّفتن شوارُ ،يّستِ ا

 

 

 ٍ سگشسیَى فبصیPIDدس سِ حبلت فبصی ٍ  وٌٌذُ سٍثبت :ضجیِ سبصی وٌتشل 8ضىل

1
 proportional 

 2derivative 
 3

integral 

 


