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 کیدهچ
فازی مبتنی بر حداقل  کننده منطقرلاین مقاله به طراحی یک کنت

های شلوغ بر قانون برای ناوبری روبات و اجتناب از مانع در محیط

 سهکننده دارای این کنترل ممدانی می پردازداساس روش فازی نوع 

ورودی و یک خروجی است. این روش، کنترل مناسبی را برای مانور 

ط روبات جهت کند که توسزاویه سمت وسایل خوداتکا ایجاد می

های شلوغ بکار گرفته رسیدن به هدف ایمنی بدون برخورد در محیط

توان برای دهد که این روش را میسازی نشان میشود. نتایج شبیهمی

های شلوغ با موانع زیاد دار که در محیطهای متحرک چرخروبات

مسیر  ریزییک سیستم برنامه در این مقالهکنند بکار برد. حرکت می

تواند روبات را کنترل کرده و آن را بطور ایمن که می شده استائه ار

در یک محیط ساکن حرکت دهد. موفقیت کنترل ناوبری روبات 

گیری مطلق موقعیت روبات، متحرک عمدتاً بستگی به دقت اندازه

فاصله از موانع، فاصله از مقصد، سرعت، وضعیت، و نرخ تغییر زاویه 

سازی تست شد و ری در یک محیط شبیهسمت دارد. کل سیستم ناوب

 بخش بود.نتایج آن رضایت

؛ محیط از مانع : روبات متحرک؛ منطق فازی؛ اجتنابهاکلیدواژه

  شلوغ

 مقدمه
اتکا،  های متحرک خودواقعی برای ناوبری روبات در مساله دنیای

روبات باید قادر به حس محیط اطراف، درک اطلاعات حس شده 

ریزی ی از موقعیت خود و محیط اطراف، برنامهبرای دریافت شناخت

یک مسیر بلادرنگ از نقطه شروع تا موقعیت هدف همراه با اجتناب 

از مانع، و کنترل زاویه فرمان و سرعت خود برای رسیدن به هدف 

های ممکن جهت انجام حلباشد. از منطق فازی برای طراحی راه

، کنترل فرمان و کنترل ریزی مسیرناوبری محلی، ناوبری کلی، برنامه

( و FLشود. منطق فازی )های متحرک استفاده میسرعت روبات

( برای کمک به حرکت ANNهای عصبی مصنوعی )شبکه

های متحرک خوداتکا، یادگیری محیط و رسیدن به هدف روبات

 [. 1گیرند ]مطلوب مورد استفاده قرار می

توسط ممدانی  1٥٧٩کنترل کننده های فازی برای اولین بار در سال 

 1٥٧١در ستال   جهت کنترل کوره سیمان استتفاده شتد   و اصیلیان 

هولمبلاد و اوسترگارد اولین کنترل کننده فازی را برای کنتترل یتک   

فرآیند صنعتی کامل، یعنی کوره سیمان به کار بردند. از آن پس بتود  

ها از قبیل ماشتین   که کنترل کننده های فازی در بسیاری از دستگاه

، دوربین فیلمبرداری و فرآیندهای صنعتی مانند متترو و  باس شوییل

کنتترل فتازی یتک روش کنتترل بتر       .به کار برده شد …روباتیک و 

اساس منطق فازی است. در حقیقت اگر منطق فازی را به طور ستاده  

” ، کنترل فازی را می توان بنامند” محاسبه با کلمات به جای اعداد ” 

 .نامید” ای معادلات کنترل با جملات به ج

 قواعد کنترل کننده های فازی

کنترل کننده های فازی شامل یک سری قواعد است. برای مثال برای 

 : داریم یک کنترل کننده فازی

اگر خطا منفی بود و مشتق خطا منفی بود، آنگاه خروجی خیلی  – 1

 .منفی می باشد

وجتی کمتی   اگر خطا منفی بود و مشتق خطا صفر بود، آنگاه خر – ٢

 منفی باشد. 

. یندمی گو” پایگاه قواعد“به مجموعه قواعد کنترل کننده های فازی، 

می باشند. با مجموعه قواعدی نظیر ” اگرآنگاه” قواعد به شکل آشنای 

فوق، کامپیوتر قادر خواهد بود با در نظر گرفتن خطا و مشتتق خطتا   

کنتترل  برنامه مربوطه را اجترا کترده و ستیگنال کنترلتی )خروجتی      

 .کننده( را محاسبه کند

عمل کنتترل توستط یتک اپراتتور     این نوع کنترل را می توان اجرای 

. یک اپراتور با زیر نظر گرفتن رفتار سیستم )ورودی به اپراتور دانست

( و طبق تجربیات و دانسته هتای ختود )پایگتاه قواعتد( یتک فرمتان       

نتده را  کنترلی ) خروجی ( می دهد یتا پارامترهتای یتک کنتترل کن    

تنظیم می نماید. برای طراحی فازی روش هایی مانند مکتان ریشته،   

 .طراحی بر اساس پاسخ فرکانسی، جابجایی قطبها و غیره وجود ندارد

ی مبتنی بر حداقل قانون و کننده منطق فازدر این مقاله یک کنترل

ریزی مسیر ناوبری یک روبات متحرک در برای برنامه ممدانی از نوع

غ طراحی شده است. یک سیستم منطق فازی جهت دو محیط شلو

هدف اصلی پایه طراحی شده است، هدف اول جستجو و هدف دوم 

های های شلوغ بوده است. ورودیاجتناب از مانع در محیط

کننده فازی، سیستم چند متغیره شامل فاصله از موانع کنترل

و  گیری شده از گروه سنسورهای جلو، چپ، و راست بودهاندازه

خروجی آن، یک زاویه سمت است که حرکت روبات متحرک را 

های ناوبری با روبات متحرک در انواع سازی[. شبیه٢کند ]کنترل می

های پر از مانع( انجام گرفت. این روبات های شلوغ )محیطمحیط

تواند از برخورد به موانع پیچیده اجتناب کرده و با موفقیت به می

 [.3هدف خود برسد ]

 کننده فازی برای هدایت ایمن و خودف ما طراحی یک کنترلهد

اتکای روبات بدون هیچگونه برخورد در محیط شلوغ از نقطه شروع به 

نقطه هدف است. این روبات باید اعمالی نظیر تغییر زاویه سمت 

گیری یا کنترل مقدار متغیر )فرمان( داشته باشد. این اعمال با اندازه

[. برای 4گیرند ]خروجی است( انجام می زاویه سمت )که متغیر

توان تغییر متغیرهای ورودی نظیر محاسبه مقدار متغیر خروجی می
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