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والأتمتةقسم هندســة الحواســيب 

إن ضبط بارامترات توابع الانتماء
ن العائمة لنظام التحكم العائم م

النمط الثاني يعد مهمة صعبة في
. وجود عدم اليقين وعدم الدقة

ائم تحسين أداء المتحكم العيمكن 
من النمط الثاني عن طريق ضبط
بارامترات المتحكم بالاعتماد على
ة خوارزميات الأمثلة مثل خوارزمي

((PSOأمثلة سرب الجسيمات 
(Particle Swarm Optimization) 

 (GOA)وخوارزمية أمثلة الجراد 
(Grasshopper Optimization 

Algorithm. )

ام البحث إلى تحسين أداء نظيهدف 
النواس المقلوب الذي تمت 

 MATLABمحاكاته في برنامج 
مط بواسطة المتحكم العائم من الن

و الذي يتم ضبط (T2FLC)الثاني 
بارامتراته بواسطة خوارزميتي 
أمثلة سرب الجسيمات وأمثلة 

.  الجراد
.

ت تــمّ في هــذا القســم تنخيــذ الخطــوا
:التالية

ــــميم 1. ــــب الت  ــــق في جوان التعمّ
, وبوالتنخيذ لنظام النـواس المقلـ

حيــــث تــــمّ وصــــم بنيــــة النظــــام 
على الشاملة ومكوناته مع التركيز
.نمذجة حركة النواس المقلوب

تحديــــد الاعتبــــارات والبــــارامترات 2.
حكم المستخدمة في ت ميم المـت

ــائم مــن الــنمط الأوا والثــاني  الع
MATLAB/Simulinkباستخدام 

عـــرخ مخطـــط تخ ـــيلي لنمـــو   3.
المحاكاة 

ابــع تحديــد المتاــاات اللاويــة وتو 4.
قة الانتماء والقواعد العائمة وطري

.إزالة التعويم المستخدمة
ــــــة 5. ــــــق خــــــوارزميتي الأمثل تطبي

PSO,GOA على النظـام والمقارنـة
.بينهما

نــات يتكـون النظـام المقــتر  مـن المكو 
:التالية

PSO, GOAخــــوارزميتي الأمثلــــة 1.
يــد التــي ســيتم اســتخدامهما لتحد
سـين بارامترات المتحكم العائم لتح

.كخاءته
ني المتحكم العائم مـن الـنمط الثـا 2.

. ي المجاا
ـــذي 3. ـــوب ال ـــواس المقل ـــام الن نظ

ق ســـيتم تحســـين أداءق واســـتقرار 
.بواسطة المتحكم العائم

يعتبر النواس المقلوب مشكلة 
ات في علم الحركة ونظريكلاسيكية 

لاختبارالتحكم، ويستخدم كمعيار 
حديات استراتيجيات التحكم، حيث يطر  ت
لكباة بسبب عدم استقرارق المتأص

هذا النظام بتثبيت نواس يمثل و 
مقلوب على عربة، ويكمن الهدف 

كل بشمستقرا ُبالحخاظ على النواس 
.مستقيم للأعلى

يتطلب تحقيق هذا الهدف تحكماً 
ط حيث أنّ أيّ اضطراب بسي, مستمراً 

وعه يمكن أن يسبب انحراف النواس ووق
همة في منطقة غا مستقرة وتعتبر م
نا تحقيق سيطرة مستقرة في نظام
المدروس ليست بالمهمة سهلة 

.التحقيق
سيتم , ولمعالجة هذق المشكلة

استخدام المنطق العائم من النمط 
الثاني  ي المجاا الذي يعتبر نهج 
ظمة متميز بقدرته على التعامل مع الأن

المعقدة وسيتم استخدامه في هذا
البحث لتحقيق استقرار النواس 

ديد المقلوب وتتبع حركته و لك بعد تح
بارامتراته باستخدام خوارزميتي الأمثلة 

PSO,GOA

مات أفضل أثبت البحث أن النظام المعتمد في تحسينه على خوارزمية أمثلة سرب الجسي
رة مــن النظــام المعتمــد في تحســينه عــلى خوارزميــة أمثلــة الجــراد مــن حيــث تعزيــز قــد

لحد الأدنى المتحكم على تقليل التذبذبات بسرعة والاستقرار في الموضع المطلوب مع ا
من التجاوز الأعظمي وزمن الاستقرار
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