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  تعريفي كه از كنترل تطبيقي در دانشنامه ازاد آمده است به شرح زير است:

 شـده  طراحـي  كنترلر كه است آن) Adaptive control: انگليسي به( تطبيقي كنترل از استفاده از هدف"
 مناسـب  پاسـخ  سـازي  مـدل  خطاهـاي  همچنين و سيستم در آرام تغييرات مقابل در بتواند روش، بدين
 كـاري  بـازه  دانسـتن  به نيازي تطبيقي كنترل در كه است آن مقاوم كنترل و تطبيقي كنترل تفاوت. بدهد

 انجامد مي كنترلري به مقاوم كنترل ديدگاه از طراحي عبارتي، به. نيست پارامترها خطاي ميزان يا سيستم
 ولـي،  باشد، كنترلي قوانين تغيير به نيازي آنكه بدون انجامد مي سيستم پايداري به مشخصي بازه در كه
 پايـدار  سيسـتم  كه داد تطبيق شرايط تغيير با اي گونه به را كنترلي قوانين توان مي تطبيقي كنترل روش با

  ".شود

ي محتوايي كتاب حفظ ها كنيم تا جذابيت و ديگاه ميبه همين توضيح اكتفا  ،عنوان مقدمهما در اينجا به 
باشـد. دو پـيش فصـل بـا      مـي تـرل تطبيقـي   نكمينـه  زبرخي كتب مهـم در  گردد. اين كتاب اقتباسي از 

هاي كتـاب گنجانـده شـده     در خلال فصل "2رياضيات مقدماتي "و  "1رياضيات مقدماتي "هاي  عنوان
تسلط كافي بـر روي ايـن دو   شود براي فهم و درك بهتر مطالب كتاب، خوانندگان  اد ميپيشنهاست كه 

  L1 Adaptiveها و به منظور مطالعـه ازاد مبحثـي بـا عنـوان     پيش فصل داشته باشند. در قسمت پيوست
 ـ آآورده شده است. همانطور گفته شد اين فصل به عنوان مطالعه ازاد در اين كتاب  ذا ورده شده اسـت ل

نمـاييم.   مـي مينه را به خواننـده واگـذار   زاز باز كردن مطالب آن صرف نظر شده است و تحقيق در اين 
  مينه باشد.زاميد است كه اين كتاب بتواند راهگشا در فهم و تسلط دانشجويان در اين 

و  تشـكر كمـال   ام اين اثر ياري و همكاري كردندما را در انجسركار خانم مريم مقدسي كه در آخر از 
دهند  . از همه اساتيد، دانشجويان و همه كساني كه اين كتاب را مورد مطالعه قرار ميقدر داني را داريم

  تقاضا داريم كه نظرات و پيشنهادات خود را به ادرس ايميل زير با ما در ميان بگذارند.
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  1فصل 

  مقدمه
  

تطبيق به معناي تغيير (خود) به طوري كه رفتاري فـرد بـا شـرايط جديـد يـا       ديكشنري وبستربا بق اطم
 1950سـال   اوايـل هاي تطبيقي و كنترل تطبيقي در  هاي سيستم تغيير يافته انطباق پيدا كند. لغات و واژه

هـا و رويكردهـا در    هاي تطبيقي بـراي برچسـب زدن بـه روش    سيستماز . اين تعريف كلي استفاده شد
هـاي دنبـال شـده اغلـب      هاي متنوعي استفاده شده است با اين وجود مسائل فرض شده و روش حوزه

كنيم: كنتـرل   اده ميباشند. در اين كتاب از تعريف خاص كنترل تطبيقي استف هاي كمتري مي داراي حوزه
هاي پارامتري را با يك قانون كنتـرل بـراي    گر پارامتري است كه ارزيابي تطبيقي، تركيبي از يك تخمين

كند كه پارامترهايشان به طور كامـل شـناخته    ارزيابي مي onlineاي از دستگاهها، به صورت  كنترل دسته
گـر پـارامتري،    توانند تغيير كننـد. انتخـاب تخمـين    بيني با زمان مي اند و يا با روشي غير قابل پيش نشده

شوند تا دسته متفاوتي از ساختارهاي كنترل تطبيقـي را   انتخاب قانون كنترل و روشي كه آنها تركيب مي
بـه  طور كه در بالا تعريـف شـد    گيرد. كنترل تطبيقي همان ايجاد كنند، در اين كتاب مورد بحث قرار مي

هـاي مبتنـي بـر غيـر شناسـاگر       اگر نيز اشاره دارد كه آن را از ديگـر روش كنترل تطبيقي مبتني بر شناس
شـوند.   ، حل ميonlineگر پارامتر  كند. در اينجا مسائل مشابه با كنترل بدون استفاده از تخمين متمايز مي

هـاي اوليـه بـراي     يكـي از انگيـزه  براي هواپيماي با عملكرد بالا  autopilotsطراحي (خلبان اتوماتيك) 
هـا   اي از سرعت بود. هواپيماها فراتر از دامنه گسترده 1950حقيق فعال در كنترل تطبيقي در اوايل دهه ت

باشد. براي نقطـه عمليـاتي    كنند و ديناميك آنها غيرخطي است و متغير با زمان مي و ارتفاعات عمل مي




