
 

 

  

 

   

 
 

 

 
 

 

 

تغییرات های مختلفی از زندگی ما دچار ، جنبههای علمی و فناوریپیشرفت بهه توجا بامروزه 

های اخیر است. در دهه مشاهدهقابلنیز  اتیدور عملهای اند. این تحولات برای سیستمچشمگیری شده

، با توسعه این جایی اجسام سنگینو جابه ترکارهای پیچیده منظوربهبرخی از صنایع و پژوهشگران 

نامه برند. در این پایانره میمشارکتی به اتیدور عملهای ها و استفاده از چندین ربات از سیستمسیستم

فرمانده -)تک استها که دارای یک ربات فرمانده و سه ربات فرمانبر ی از این سیستمانمونهرای کنترل ب

کننده با در ساز استفاده شده است. در طراحی این کنترلکننده تطبیقی همگامفرمانبر( از کنترل-و سه

های فرمانبر قادر به ردیابی ربات فرمانده های محیط، رباتو گشتاور متغیر با زمان ریتأخنظر گرفتن 

، پایداری سیستم با استفاده از تحلیل لیاپانوف برآورده شده است. در نهایت، روش علاوهبهاند. شده

 سازی شده است.مشارکتی پیاده اتیدور عملسازی برای سیستم ساز در محیط شبیهتطبیقی همگام

 

سازی، تأخیر متغیر کننده تطبیقی، همگاممشارکتی، کنترل اتیدورعملهای سیستم

 با زمان
 

دانشجو
 

  استاد راهنما

 

:  یهیات داور

 ساعت:تاریخ دفاع:

محل:   

 


