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	طراحی کنترل‌کننده سطح دینامیکی مبتنی بر رویداد برای کلاسی از سیستم‌های غیرخطی دارای نامعینی تحت شبکه


	چكيده
امروزه‏ با توسعه سیستم‌های کنترل تحت شبکه، کنترل مبتنی بر رویداد به دلیل دارا بودن مزیت استفاده بهینه از منابع شبکه نسبت به کنترل مبتنی بر زمان‏، مورد توجه زیادی واقع شده است. از‎‎‎‎‎‎‎‎‎ طرفی کنترل غیرخطی به دلیل کاربرد گسترده در زمینه‌های مختلف دارای اهمیت تحقیقاتی بسیار بالایی است و در میان روشهای موجود در این زمینه‏، کنترل سطح دینامیکی به دلیل سادگی قانون کنترل و کاربرد برای سیستم‌های دارای نامعینی ناسازگار از اهمیت ویژه‌ای برخوردار است. در این رساله، به طراحی کنترلگر سطح دینامیکی مبتنی بر رویداد برای سیستم‌های غیرخطی پسخور-اکید دارای نامعینی تحت شبکه پرداخته می‌شود. طراحی موردنظر ابتدا با فرض ایده‌آل بودن شبکه و سپس با فرض وجود تاخیر زمانی در شبکه صورت می‌گیرد. در هر یک از طراحی‌های مذکور، ابتدا با تعریف سیگنالهای ‎‎خطا و توابع لیاپانوف متناظر با آنها‏، ورودی‌های کنترل ساختگی و قانون کنترل مبتنی بر رویداد به گونه‌ای طراحی می‌شوند که مشتق توابع لیاپانوف منفی شود. بکارگیری مجموعه‌ای از فیلترهای دینامیکی در طراحی‏ موجب سادگی محاسبات سیگنال کنترل و عدم وجود مشکل انفجار پیچیدگی در روش ارائه شده می‌شود. با قرار دادن یک کران بر روی میزان تغییر ورودی کنترل نسبت به آخرین مقدار منتقل شده آن از طریق شبکه‏، مکانیزم تحریک مبتنی بر رویداد طراحی می‌گردد‏، که موجب کاهش میزان انتقال اطلاعات از طریق شبکه و جلوگیری از اشغال بیهوده پهنای باند می‌شود‎. سپس دینامیک خطای سیستم حلقه‌بسته به دست می‌آید. با استفاده از ویژگی لیپشیتز بودن توابع سیستم‏، جملات غیرخطی موجود در دینامیک به دست آمده به صورت ترکیبی از آشفتگی‌های میرا و غیرمیرا بازنویسی می‌شوند و دینامیک خطا به یک مدل خطی دارای چند آشفتگی تبدیل می‌گردد. در نهایت شرایط کرانداری نهایی خطا در قالب مسائل بهینه‌سازی محدب ارائه می‌شود. ‎‎به عنوان یک ویژگی مهم، اثبات می‌شود که در روش کنترل ارائه شده پدیده زنو رخ نمی‌دهد. روش کنترل موردنظر که ابتدا برای سیستم‌های تک-ورودی‎ تک-خروجی ارائه می‌شود‏، به سیستم‌های چند-ورودی چند-خروجی نیز تعمیم داده می‌شود. صحت و کارایی نتایج به دست آمده با بکارگیری روش ارائه شده برای کنترل وسایل نقلیه زیردریایی‏، کنترل سطح دینامیکی توزیع شده یک گروه خودرو با ارتباط مبتنی بر رویداد بین خودروها و همچنین کنترل سیستم تعلیق مغناطیسی آزمایشگاهی نشان داده می‌شود.
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