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ت غيرخطی اینجا، معادلا است. دردر این پژوهش یک قانون هدایت فازنهایی سه بعدی مبتنی بر کنترل مدلغزشی طراحی شده - چکيده

ته شده و تنها ی در نظر گرفاست. در این قانون هدایت، مانورهای هدف به عنوان نامعينسينماتيک نسبی رهگير و هدف برای طراحی استفاده شده

ائه تابع اشد. با اربگيری یا تخمين دقيق مانورهای هدف نمیها قانون هدایت طراحی شده است، لذا نيازی به اندازهی این مانوربا داشتن محدوده

جای رینگ از توابع هذلولی بهاهش اثرات مخرب پدیده چتکاست. همچنين، برای لياپانوف مناسب پایداری سيستم به صورت تحليلی ارائه شده

شده، درگيری سه بعدی رهگير و هدف شبيه سازی است. برای بررسی کارایی قانون هدایت طراحیتابع علامت در ورودی کنترلی استفاده شده

ادی برای اهداف پيشنه دهد قانون هدایتمیشده است و نتایج با قانون هدایت تناسبی افزوده مقایسه شده است. نتایج شبيه سازی نشان

 مانوردار عملکرد خوبی دارد.
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 مقدمه -1

های آشیانه یاب ارائه تاکنون قوانین هدایت متنوعی برای رهگیر

و انواع  2یا ناوبری موازی 1ناوبری تناسبی قانونشده است. 

، ناوبری 3ی آن نظیر ناوبری تناسبی حقیقیهای بهبود یافتهروش

بیش از چهار دهه  5و ناوبری تناسبی افزودنی 4آلتناسبی ایده

 .[1]شود ها به کار گرفته میاست که در بسیاری از رهگیر

های کنترل مدرن، نظیر کنترل بهینه، گام به همچنین روش

قوانین هدایت رهگیر به طور عقب و مدلغزشی برای طراحی 

. روش کنترل مد لغزشی به علت [2]شوندگیری استفاده میچشم

 

 

 

 
 

 
1 Proportional Navigation 
2 Parallel Navigation 
3 True proportional navigation 

4 Ideal proportional navigation 
5 Augmented proportional navigation 

ی آن در مقاوم ساختن سیستم تحت کنترل در برابر توانایی بالا

ای در ها به عنوان یک ابزار قدرتمند به طور گستردهنامعینی

گیرد. طراحی قوانین هدایت غیرخطی مورد استفاده قرار می

مزیت کنترل کننده مدلغزشی عدم حساسیت پاسخ  مهمترین

به  [3]باشدسیستم در مقابل اغتشاشات و نامعینی های مدل می

یک قانون هدایت مد لغزشی برای یک  [4]عنوان نمونه در مرجع

رهگیر هوا به هوا با درنظرگرفتن دینامیک غیرخطی طراحی 

ته است که قانون هدایت حلقه بساست. همچنین ثابت شدهشده

بدست آمده، در برابر تغییرات پارامترهای مدل مقاوم است. در 

های مجهز به کنترل بردار پیشران، با برای رهگیر [5]مرجع 

استفاده از کنترل مد لغزشی و کنترل تطبیقی، برای کمینه 

کردن فاصله نسبی رهگیر و هدف به صورت نمایی، یک قانون 

همچنین در مرجع است. هدایت مدلغزشی تطبیقی طراحی شده

برای اهداف ثابت یا اهداف دارای حرکت آرام، با استفاده از  [6]

یاب فعال ارائه لغزشی یک قانون هدایت آشیانهکنترل مد

 است.شده

در این تحقیق، ابتدا مدل سه بعدی سینماتیک رهگیر و هدف 

بیان خواهد شد. سپس، به ترتیب قوانین هدایت تناسبی، هدایت 

شد. در ادامه نتایج وده و هدایت مدلغزشی ارائه خواهدتناسبی افز


