
 ( است. mobile robot، ربات مورد نظر ربات متحرک ) است  کیو کاربرد آن در ربات  یپروژه  بهبود درک کنترل منطق فاز  نیاهدف  

 ،حرکت کند  Bبه نقطه    Aتا از نقطه دلخواه    دیکن  یطراح  متحرکربات    یبرا   PIDکنترلر    کیالف(  

 ،دیکن  یطراح  ستمیکنترل س  یبرا   یکنترل کننده منطق فاز  کیب(  

 .دیسیبنو  جینتا  سهیخود را بر اساس مقا  یریگ  جهینتج(  

 

   نمودارهای   شامل تمام    دیبا  جیصفحه باشد. نتا  15از    شیب  دیباشد و نبا  یریگ  جهیبحث و نت  ج،ینتا  ه،یمقدمه، نظر  ده،ی شامل چک  دیگزارش با

شود که با    رهی ذخ  یشما به گونه ا   MATLAB  لیاست که فا  یضرور   نیهمچنباشد.    plant outputsو    control effortلازم از جمله  

MATLAB 2020b  .فایل    قابل خواندن باشدmrobot.slx    ربات به صورت    کینماتیاست. س  نک یمولیدر متلب س  لیربات موبا  کی  یبرا   یمدل

.  کندمورد نظر را دنبال    ریتا دستورات فرمان و سرعت را به ربات بدهند تا مس  دیاضافه کن  ییکنترلرها  د ی تک چرخه مدل شده است. شما با

ها، محدوده    تیمحدود  لی. به دلد یکن  یو عملکرد کنترلر را بررس  دیاضافه کن  ستمیرا به س(disturbance and noise)  زیاختلال و نو  نیهمچن

   محرکه ربات متحرک محدود است.  یرو ین  اریز  د،یاضافه کن  plantرا به    saturation blocksو    دیانتخاب کن  یسرعت ربات را به درست

 . شود  نجامند و مراحل بالا او تنها باید اعمال شود  این مساله در فایل زیپ قرار داده شده استحل  به دست آمده از    تصاویر  نکته:  


