
ها آن مراجع شماره و شده بررسͬ کنترلͬ های روش :١ جدول

مرجع خطͬ خطͬ غیر مساله حل روش
(٢٠١٧ ،Tabatabaei and Naderolasli)] – ✓ تطبیقͬ کسری مرتبه لغزشͬ مد

(٢٠١۶ ،Arefi and Khayatian) ✓ – تطبیقͬ کنترل
(٢٠١٨ ،Lu and Fei) ✓ – مصنوعͬ عصبی شبͺه

(٢٠١۴ ،Dewan and Bansal) ✓ – PID کننده کنترل
(٢٠١۴ ،Farooq and Daobo، Ghaeminezhad، ٢٠١۴؛ ،Arvan and Toloei، Vali، Abdo،) – ✓ Fuzzy PID کننده کنترل

(٢٠١۵ ،Nierhoff) – ✓ بهینه کنترل سیستم

استفاده اخیر ی یͷدهه در که گرفت نتیجه توان مͬ آماری بصورت ١ جدول به توجه با
دارد. بالاتری اهمیت و جایͽاه دیͽر های روش به نسبت بهینه کنترل های روش از

پیشنهادات

کنترل روش دو با را آزادی درجه سه و دو با گیمبال توان مͬ پیشنهاد ͷی بعنوان .١
و نمود سازی شبیه و طراحͬ سریع ترمینال لغزشͬ مد روش و PID-Fuzzy کننده

کرد. مقایسه را آن نتایج

بهینه ترمینال لغزشͬ مد کننده کنترل ͷی ازادی درجه دو طوقه سیستم کنترل جهت .٢
های روش به نسبت پیشنهادی روش رود مͬ انتظار شود. طراحͬ رویتگر بر مبتنͬ

باشد. داشته تری مطلوب نتایج و بهتر دیͽر

١
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