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 چکیده

باشد، در این تحقیق سعی شده است که سیستم شناور مغناطیسی را که یک سیستم ناپایدار غیرخطی می

 پذیرد.کننده با استفاده از روش پسگام انجام میپایدار کرده و این کار با طراحی کنترل

-با پسخور گرفتن از حالات سیستم و اعمال ترکیب غیرخطی آنها طبق روابط خاص، تضمینروش پسگام 

باشد. یکی از عواملی که کننده تابع لیاپانوف سیستم میکننده پایداری مجانبی سیستم و همچنین تعیین

ن در تواپس از کنترل یک سیستم باید مدنظر قرار داد، بهبود پاسخ سیستم می باشد. بدین منظور می

کننده از معیارهایی مانند کاهش خطا، افزایش سرعت، محدودتر شدن ورودی کنترل و . . طراحی یک کنترل

آیند. تاکنون باشد که در هر گام این روش، بوجود می. استفاده نمود از طرفی روش پسگام دارای ضرایبی می

ه شده است اما معمولا به صورت دلخواه هایی برای تعیین مقادیر بهینه و مناسب برای این ضرایب ارائروش

سازی ضرایب پسگام استفاده ( برای بهینهFA) 1شدند، در این تحقیق از الگوریتم کرم شب تابانتخاب می

 ای بهینه بدست آید.شده است تا کنترل کننده

به پیدا کردن مقادیر مناسب ضرایب روش  2الگوریتم کرم شب تاب  با مینیمم کردن تابع برازندگی

شود باشد که باعث میپسگام می پردازد. تابع برازندگی انتخاب شده، مجموع مربعات خطای سیستم می

 کنترل کننده، سیستم را با خطای کمتر، سرعت بیشتر و ورودی کنترلی محدودتر، پایدار سازد. 
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