
 

1 

بازگشتی تصویر برای  سازی شبکه عصبیبین مبتنی بر بهینهپیشکنترل مدل

 دارربات متحرک چرخ هدایت
 

 2محمد فرخی، *1نساریانرویا خو
 

 دانشگاه علم و صنعت ایران، دانشکده مهندسی برق، کارشناسی ارشد1
 دانشگاه علم و صنعت ایران، دانشکده مهندسی برق، استاد2

 

 

 چکیده         
های  جا که سیستم از آن. است استفاده شده هولونومیک دار غیر متحرک چرخ خطی برای کنترل ربات غیر MPCدر این مقاله، از     

ها در قالب تابع  گرفتن این محدودیت نظر با در MPCباشند،  هایی در عملگرها و نیز میزان هزینه مصرفی می واقعی دارای محدودیت

دلیل نیاز به سرعت همگرایی بالا و پایداری  سازی تابع هزینه، به منظور بهینه نماید. به نظر می نترل سیستم موردهزینه اقدام به ک

مدل دینامیکی  کننده، منظور طراحی کنترل است. بههای عصبی بازگشتی مبتنی بر تصویر استفاده شده بسته سیستم از شبکه حلقه

اند که  شده ای تنظیم گونه ضرایب تابع هزینه در هر لحظه بهبینی استخراج شده و  وان مدل پیشعن شده ربات متحرک به گسسته

سازی، کارآیی روش پیشنهادی برای هدایت  نتایج شبیهربات بهترین عملکرد را در طول مسیر با حفظ محدودیت قیود داشته باشد. 

 دهد.را نشان می هولونومیکی در مسیر دارای مانع های متحرک غیر ربات

 

 کلیدیکلمات          
 غیرهولونومیک ، ربات متحرکبازگشتی تصویر سازی، شبکه عصبیبین، بهینهکنترل مدل پیش

 

 نکات برجسته پژوهش
 داربین بر مبنای مدل دینامیکی ربات متحرک چرخکنترل مدل پیش 

  تصویر عصبی بازگشتیسازی شبکهکمک بهینهبه درنگ و برخطصورت بیبهدار چرخکنترل و هدایت ربات متحرک 

  موجود در مسیر حرکت مختلف با موانع دارچرخ ربات متحرک جلوگیری از برخوردمسیریابی و 
 

 مقدمه -1
دار های چرخرا داشته باشد. ربات 1صورت خودمختارجایی بهباشد که قابلیت جابهها میای از رباتدستههوشمند ربات متحرک 

باشند. کنترل حرکت شتن پیچیدگی کم از لحاظ ساختار مکانیکی و نیز مصرف پایین انرژی، برای اکثر کاربردها متداول میدلیل دابه

-های اخیر بسیار موردرود که در دههشمار میدار با توجه به کاربردهای عملی آن، چالش تحقیقاتی مهمی بههای متحرک چرخربات

 است. گرفتهتوجه قرار

برخلاف است. ی کنترل مورداستفاده قرارگرفتهدر حیطه های موفقالگوریتمعنوان یکی از به MPC ی گذشته،ههدر چند د

آید، روشی بهینه مبتنی بر مدل است دست میها قانون کنترلی براساس خروجی گذشته سیستم بههای کنترلی موجود که در آنروش

. اولین کاربردهای این روش در [2]و  [1]کند ست آوردن قانون کنترلی استفاده میدبینی خروجی آینده سیستم برای بهکه از پیش
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