
     طرح پیشنهادی پایان نامه كارشناسي ارشد

 منطق فازی های انرژی موثر در مکان های ناشناخته با استفاده ازUAVمسیر یابي 

Energy efficient UAV navigation in unknown areas by 

fuzzy logic 
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 مقدمه )تشریح و بیان مساله(:-1

 ( WSN )میباشند . شبکه های حسگر بیسیمWSNپهپادها زیر مجموعه ای از شبکه حسگر بي سیم 

 شده و انجام اقدامات متناسب مستقر های حس معمولاً در مناطق مختلف مورد علاقه برای پردازش داده

 ها نیاز به همکاری با روبات های متحرکWSNمیشوند. با توجه به منابع محدود گره های حسگر ایستا، 

 در توسعه(UAV) یا وسایل نقلیه هوایي بدون سرنشین(UGV) مانند وسایل نقلیه زمیني بدون سرنشین

 فردی كه دارند از توجه ویژهای برخوردار شده های منحصربه خود دارند. پهپاد ها امروزه به دلیل ویژگي

سازی سریع آنها و همچنین توانایي كاركرد آنها در  پذیری بالا و پیاده فهایي نظیر قابلیت انعطا ویژگي .اند

ها آنها را به ابزارهای مناسبي برای كاربردهایي نظیر عملیات جستجو و نجات در محیطهای  محیط انواع

عنوان ایستگاههای متحركي برای وصل كردن نقاط  تبدیل كرده است. پهپادها همچنین میتوانند به خشن

های مهم در  یابي پهپاد یکي از چالش ، جهت ارتباطي استفاده شوند. با توجه به تحرک بالای پهپادها كور

،  ردیابي یک شي، پرواز از میان موانع ، از كاربردهای پهپاد میتوان به عکس برداری  .پهپادها میباشد زمینه

قبل از هر چیز دیگر اشاره امنیت عمومي، نجات اضطراری و عملیات جستجو  حفاظت ازمرزها ،كمک به

 : حل كرد اعم ازUAVمشکلاتي كه میتوان در حیطه   .نمود

 . کندیپهپاد را مشخص م نیارتباطات كه چگونگي ارتباط ب

 .کندیكه چگونگي پوشش دهي پهپاد را مشخص م پوشش

 کندیپهپاد را مشخص م ابيیكه چگونگي جهت  ابيیریمس

 بهبود پوشش یحركت میکنند و كاركرد خودكار آنها برا عيیدر محدوده وس شهیپهپادها هم نیهمچن

 برخوردار است.  يیبالا تیانواع كاربردها از اهم یآنها برا نهیبه یریگ تیو موقع ابيیجهت زیو ن ارتباطي

محوره، ارتفاع سنج سونار و دوربین های  3محوره، ژیروسکوپ  3پهباد قبلا چندین حسگر مانند: شتاب سنج  

ن داشته است. علاوه بر این، این پهپاد مجهز به یک كامپیوتر داخلي است كه مي تواند برای جلو و پایی

برند پاروت استفاده شود ) Wi-Fiبرخاستن عمودی، فرود، شناور شدن و پخش ویدئو از دو دوربین از طریق 

رسمي منتشر كرده است كه مي تواند به كاربران برای دسترسي به صفحه داخلي پهباد  SDKهمچنین یک 

كمک كند. هنگامي كه پهباد روشن مي شود، برد داخلي به طور خودكار به عنوان یک سرور عمل مي كند 



د بدون ( تکمیل مي شود، به طوری كه كاربران مي تواننDHCPكه با امکانات پروتکل پیکربندی میزبان پویا )

( روی كامپیوترهایشان. با استفاده از صفحه داخلي، IPنیاز به تنظیم پروتکل اینترنت به پهباد متصل شوند. )

توانند پرواز اصلي )برخاست، شناور كردن، فرود و توقف اضطراری( را كنترل كرده و با دادن مقداری كاربران مي

 1-( ورودی مقدار 2رخ عمودی، پرواز را مانور دهند.)در گام، چرخش، سرعت انحراف و ن 1تا  -1در محدوده 

نشان دهنده حداقل و حداكثر مقدار هر ورودی است كه مقدار آن را مي توان از پیکربندی داخلي تنظیم  1و 

، رول، نرخ انحراف و نرخ عمودی را نشان مي دهد كه با حداقل و حداكثر پهباد كرد. این مقدار زاویه گام 

ستند. مقادیر مثبت و منفي جهت ها را نشان مي دهد. مقادیر مثبت )+( در زمین باعث مي دامنه متناسب ه

 ( 3شود پهپاد به سمت عقب حركت كند، در حالي كه منفي است)

در جهت عقربه های ساعت، به ورودی نرخ انحراف یک مقدار مثبت داده مي شود و خلاف جهت عقربه های 

ه نرخ انحراف ورودی است. برای پرواز به بالا، به نرخ عمودی مقدار مثبت ساعت به معنای دادن مقدار منفي ب

داده مي شود، در حالي كه برای حركت به سمت پایین، نرخ عمودی مقدار منفي داده مي شود. نکته این است 

( NavDataرا كنترل كنید. پهپاد برای ارسال دستورات به صفحه داخلي و دریافت داده های ناوبری ) ARكه 

، انحراف و نرخ عمودی هستند، در pitch، rollاست. این دستورات به صورت  Wi-Fiدوربین دار از طریق 

حالي كه داده های كلي به صورت مقدار واقعي حركت پهباد رو به جلو سرعت رو به جلو، مقدار واقعي رول، 

 (4د )سرعت به سمت، مقدار واقعي نرخ انحراف، مقدار انحراف، مقدار عمودی هستن

بر اساس این توضیحات، پهباد به عنوان بستر این تحقیق انتخاب شده است. نوع پهباد مورد استفاده در این  

 28500وات  14.5موتور براشلس اینرانر.  4تحقیق پهباد مدل پروت مي باشد كه دارای مشخصات زیر است: 

مگاهرتز،  200گیگابایت رم در  1ز ، مگاهرت 800بیتي گیگاهرتزی، ویدیوی  32دور در دقیقه، پردازنده 

ی بیش از حد دهندهای/ثانیه، شتابدرجه 6زای درجه در ثانیه، پرس مگنت 2000محوری  3های ژیروسکوپ

های گیری ارتفاع زمین، دوربین، سنسورهای اولتراسوند برای اندازهPa 10سنسورهای دقیق  -محوری/ثانیه +/

، Wi-Fiهای افزودني، با سرعت بالا برای برنامه 2.0، 2.6.32، لینوكس گیریبرای اندازه 60سرعت عمودی 

 فریم بر ثانیه HD. 720p 30دوربین 

 

 

 

 مقدمات طرح مسئله: 



ي نقطه ای یک فناوری جدید است كه به پهپادها اجازه مي دهد از یک نقطه به نقطه دیگر پرواز جهت یاب

توانند در ارتفاع معین، با سرعت مشخص، با الگوهای پروازی خاص  كنند. با استفاده از این فناوری، پهپادها مي

كنترل از راه دور در نقطه مقصد شناور شوند. در آینده این فناوری به ویژه ي جهت یاب پرواز كنند و با نرم افزار

ل كالا برای ماموریت های تجاری و اجتماعي بسیار مفید خواهد بود. به عنوان مثال، مي توان از آن در تحوی

و  GPSبرای ماموریت های تجاری یا بشردوستانه در مناطق حادثه دیده استفاده كرد. این فناوری معمولاً از 

 (.5نقشه روی صفحه رایانه برای نظارت و كنترل استفاده مي كند )

واهد شد. نقطه راه با استفاده از پهباد به عنوان یک پلت فرم پیاده سازی خي جهت یابدر این مقاله، فناوری 

 (6پهباد طوری طراحي خواهد شد كه از موقعیت اولیه پرواز كند)

كنترل از راه دور استفاده خواهد شد كه با استفاده از نرم  يجهت یابالگوریتم كنترل كننده منطق فازی برای 

ی از محقق مي شود. اجرای الگوریتم فازی مورد استفاده برای كنترل پهباد هنوز توسط بسیارمتلب افزار 

محققان انجام نشده است. بنابراین، طرح كنترل فازی برای كاربرد نقطه راه، مزایایي را برای توسعه كنترل 

 ( 7پهباد فراهم مي كند)

 جزئیات مسئله:  

در این تحقیق، سه طرح مسیریابي پهباد با استفاده از كنترل كننده منطق فازی ساخته شده توسط نرم افزار 

یک فرمان پروازی پهباد از موقعیت اولیه خود  Waypoint navigationپیاده سازی خواهد شد.  متلب

(x,y,z به موقعیت مورد نظر  است كه به عنوان ایستگاه بین راه شناخته مي شود. برای مانور پرواز از سه )

سه كنترل كننده منطق سیگنال كنترلي استفاده مي كنیم كه عبارتند از گام، رول و سرعت عمودی و نتایج 

 4فازی است. طراحي كنترل منطق فازی در این تحقیق به نکات زیر توجه دارد. زمین مورد استفاده به طول 

متر مي باشد. با فرض موقعیت اولیه در حالي كه پرواز در مركز میدان است،  4متر و ارتفاع  4متر، عرض 

متر است. محدوده هر خروجي بر اساس  2تا  2-ن محدوده موقعیت ورودی فازی سازی و موقعیت مرجع بی

یک روش تجربي برای تعیین محدوده مقدار است تا سرعت خیلي آهسته یا خیلي سریع نباشد. طراحي پهباد 

به دلیل سرعت آن در محاسبه فرآیند فازی سازی انتخاب شده است. جزئیات هر كنترلر در زیر توضیح داده 

 شده است:

(، یک حلقه كنترل حركت روبه جلو و دو ورودی xdesمورد نظر ) xمختصات موقعیت  الف( برای رسیدن به

از داده های عمومي هستند. محدوده فازی  xو موقعیت  xفازی طراحي شده است كه مختصات مورد نظر 

تابع عضویت مثلثي بیان شده است. در همین حال، خروجي فازی مقدار گام  5متر است كه در  2تا  -2شدن 

 (8تک تن بیان مي شود) 5است كه در  0.5تا  0.5-محدوده  در



مورد نظر، یک حلقه كنترل رول و دو ورودی فازی طراحي y (ydesب( برای رسیدن به مختصات موقعیت) 

متر  2تا  -2از داده های عمومي هستند. محدوده فازی شدن  yو موقعیت  yمي شود كه مختصات مورد نظر 

 3/0تا  -3/0مثلثي بیان شده است. در ضمن خروجي فازی مقدار رول در محدوده  تابع عضویت 5است كه در 

 بیان شده است.فاز  5است كه در 

(، یک نرخ كنترل عمودی و دو ورودی فازی طراحي zdesمورد نظر ) zج( برای رسیدن به مختصات موقعیت 

متر  2تا  -2محدوده فازی شدن از دیتاهای عمومي هستند.  zو موقعیت  zشده است كه مختصات مورد نظر 

 -7/0محدوده  تابع عضویت مثلثي بیان شده است. در ضمن خروجي فازی مقدار نرخ عمودی در 5است كه در 

 (.9بیان شده است)است كه  7/0تا 

 رویکرد پایان نامه: 

( و در ydesمورد نظر ) yمورد نظر و سپس به موقعیت  x (xdes )در این طرح، پهباد با رسیدن به موقعیت

)پیچ، رول، نرخ عمودی( به صورت  FLCمي رسد. سه راه مورد نظر به مختصات نقطه بین  -zنهایت به 

 وابستگي با هم كار خواهند كرد. كنترل كننده در طرح پرواز به این صورت عمل مي كند:

 FLCعمودی حركت كند و سیستم نرخ  xdesباعث مي شود پهباد به سمت مختصات  FLCالف( سیستم گام 

سیگنال های منطقي را برای فعال  FLCرسید، سیستم  xdesرا خاموش كند. هنگامي كه پهباد به  FLCو 

 ارسال مي كند. FLCكردن سیستم رول 

حركت كند و سیستم  ydesباعث مي شود پهباد به سمت موقعیت  FLCب( فعال شدن این سیستم رول 

سیگنال های  FLCرسید، سیستم رول  ydesه پهباد به و عمودی را متوقف كند. هنگامي ك FLCسرعت 

 نرخ عمودی ارسال مي كند. FLCمنطقي را برای فعال كردن سیستم 

حركت كند و  zdesبه سمت موقعیت پهباد باعث مي شود  FLCج( فعال شدن این سیستم نرخ عمودی 

نال های منطقي را برای سیگ FLCرسید، سیستم رول  zdesا متوقف كند. هنگامي كه پهباد به ر سیستم

 ارسال مي كند و دنباله بالا را تکرار مي كند. FLCفعال كردن سیستم 

ممکن است تغییری در موقعیت ایجاد  FLCد( این فرآیند به این دلیل انجام مي شود كه هنگام تعویض 

 (10)شود

 

 فرضهای سیستم مدل در پایان نامه: 

 كه پهباد مورد نظر ما :ما فرض میکنیم 



متری از زمین به پرواز در مي آید. آن  1لف( از طریق نرم افزار پنل جلویي، پهباد در حالت شناور در فاصله ا

 ( نامیده مي شود.0،0،1نقطه موقعیت اولیه با مقدار مختصات )

ب( در مرحله بعد، مختصات نقطه راه مورد نظر از طریق پانل جلویي وارد مي شود. با خاموش كردن حالت 

 ساخته شده به طور مستقل به سمت نقطه بین راه پرواز مي كند. FLCشناور، پهپاد با كنترل 

 ثبت مي شوند. zیت ، و موقعxج( هنگام پرواز از موقعیت اولیه به مختصات نقطه بین، مقادیر واقعي موقعیت 

د( پس از رسیدن به مختصات ایستگاه بین راه، نشان داده شده با حالت شناور، پهباد به سمت ایستگاه زمیني 

 (11) فرود مي آید.

 

 

 .طرح نقطه راه رسیدن در یک دنباله پهباد1شکل 

 

 

 

 

 

 

 رول و ورودی و خروجي پهباد مورد نظر -1جدول 

 خروجي ورودی رول



 فاصله تا مقصد كم استاگر -1

 و زاویه ی رسیدن به مانع زیاده

 پهباد باید به سمت چپ بپیچد

 فاصله مبدا تا مقصد

 

 بالا رفتن سرعت پهباد

 

 

اگر فاصله تا مانع كم است و زاویه ی رسیدن تا -2

 مانع زیاد است پهباد باید به سمت چپ بپیچد.

 

 

 فاصله مبدا تا مانع

 

 مقصدكم شدن فاصله مبدا تا 

 

 

اگر فاصله تا مقصد زیاده ولي فاصله تا مانع كم -3

 پهباد باید به سمت بالا بپیچد.

 

 

 

 

 فاصله مبدا تا مقصد

 

 

 كم شدن فاصله ی مبدا تا مقصد

 

اگر فاصله تا مانع كم است و زاویه رسیدن به مانع -4

 زیاده پهباد باید به سمت بالا بپیچد.

 

شدن زاویه ی پهباد نسبت كم  زاویه پهباد نسبت به مانع

 به مانع

 

 

اگر فاصله تا مانع زیاد باشد و فاصله تا الفا كم -5

 باید پهباد سمت راست بپیچد.

 

 

 

 

 فاصله مبدا تا مقصد

 

 كم شدن فاصله مبدا تا مقصد

 

 

اگر فاصله تا مانع خیلي زیاد باشد و فاصله تا الفا -6

                           متوسط پهباد باید به سمت بالا برود.

 

 

 فاصله ی مبدا تا مانع

 

 

 

 كم شدن فاصله ی مبدا تا مانع

 

صله تا الفا -7 شد و فا صله تا مانع خیلي زیاد با اگر فا

 كم پهباد باید به سمت شرق برود.

 فاصله ی مبدا تا مقصد

 

 كم شدن فاصله ی مبدا تا مقصد

 



 

 

شد و -8 صله تا مانع خیلي دور با صله تا الفا اگر فا فا

 خیلي كم پهباد باید به سمت بالا برود.

 

 فاصله ی مبدا تا مانع

 

 كم شدن فاصله ی مبدا تا

 مانع

 

 

اگر فاصللله تا مانع دور باشللد و فاصللله تا مانع كم -9

 پس باید پهباد به سمت راست برود.

 

 فاصله ی مبدا تا مانع

 

 كم شدن فاصله ی مبدا تا مانع

صله تا -10 صله مبدا اگر فا شد و فا مبدا خیلي دور با

 تا مانع زیاد پهباد باید به سمت بالا برود.

 

 فاصله ی مبدا تا مقصد

 

 كم شدن فاصله ی مبدا تا

 مقصد

 

 

اگر فاصله تامانع خیلي دور باشد و فاصله مبدا تا -11

 مانع متوسط پهباد باید به سمت شرق برود.

 

 مبدا تا مقصدكم شدن فاصله ی  فاصله ی مبدا تا مقصد

 

 

صله مبدا -12 شد و فا صله تا مبدا خیلي دور با اگر فا

 تا مانع هم زیاد باشد پهباد باید به سمت بالا برود.

 

 

 زاویه پهباد تا مانع

 

 كم شدن زاویه ی پهباد تا مانع

اگر فاصله مبدا تا مقصد بسته باشد و فاصله مبدا -13

 تا مانع كم پهباد باید به سمت شرق برود.

 

 

 فاصله ی مبدا تا مانع

 

 

 كم شدن فاصله مبدا تا مانع

 

اگر فاصللله مبدا تا مقصللد دور باشللد و زاویه ی -14

شرق  سمت  شد باید به  سبت به مانع زیاد با پهباد ن

 برود.

 

 فاصله ی مبدا تا مقصد

 

 

 كم شدن فاصله مبدا تا مقصد

 



 

صله ی -15 شد و فا صد دور با صله مبدا تا مق اگر فا

سمت بالا مبدا تا  شد پهباد باید به  مانع خیلي كم با

 برود.

 

 زاویه پهباد نسبت به مانع

 

كم شدن زاویه ی پهباد نسبت به 

 مانع

 

صله مبدا -16 شد و فا صله مبدا تا مقصد دور با اگر فا

 تا مانع كم پهباد باید به سمت شرق برود.

 

 

 فاصله مبدا تا مقصد

 

 كم شدن فاصله مبدا تا مقصد

 

 

صله اگر -17 شد و فا سط با صد متو صله مبدا تا مق فا

 مبدا تا مانع كم پهباد باید به سمت غرب برود .

 

 فاصله مبدا تا مانع

 

 كم شدن فاصله مبدا تا مانع

 

 

صله  -18 صله مبدا تا مقصد متوسط باشد و فا اگر فا

 مبدا تا مانع زیاد پهباد باید به سمت شرق برود.

 

 

 زاویه پهباد نسبت به مانع

 

شدن زاویه پهباد نسبت بهكم   

 مانع

 

 

اگر فاصللله مبدا تا مقصللد زیاد باشللد ولي زاویه -19

رسللیدن به مانع زیاد باشللد پهباد باید به سللمت بالا 

 برود.

 

 

 فاصله ی مبدا تا مقصد

 

 كم شدن فاصله ی مبدا تا

 مقصد

 

شد و زاویه -20 سط با صد متو صله مبدا تا مق اگر فا

باشد پهباد باید به سمت رسیدن به مانع هم متوسط 

 بالا برود.

 

 فاصله مبدا تا مانع

 

 

 كم شدن فاصله مبدا تا مانع

 

 

اگر فاصللله مبدا تا مقصللد كم باشللد و زاویه ی -21

 رسیدن به مانع هم كم باشد باید به سمت بالا برود.

 

 زاویه پهباد تا مانع

 

 كم شدن زاویه پهباد تا مانع

 

 



خیلي كم باشد و زاویه اگر فاصله مبدا تا مقصد  -22

شد پهباد باید به  سیدن به مانع هم خیلي كم با ی ر

 سمت بالا برود.

 

 فاصله مبدا تا مقصد

 

 كم شدن فاصله مبدا تا مقصد

 

 

اگر فاصلللله ی مبدا تا الفا كم باشلللد و زاویه ی -23

رسیدن به مانع هم كم باشد پهباد باید به سمت بالا 

 برود.

 

 

 فاصله ی مبدا تا مقصد

 

 كم شدن فاصله مبدا تا مقصد

 

 

الگر فاصلللله مبدا تا الفا زیاد باشلللد و زاویه ی -24

رسللیدن به مانع هم زیاد باشللد پهباد باید به سللمت 

 چپ بپیچد.

 

 فاصله ی مبدا تا الفا

 

 كم شدن فاصله ی مبدا تا الفا

 

اگر فاصله مبدا تا مقصد كم باشد و فاصله مبدا  -25

 به سمت بالا برود تا مانع متوسط پهباد باید

 

 

 فاصله مبدا تا مقصد

 

 كم شدن فاصله مبدا تا مقصد

 

 

اگر فاصللله تا مقصللد خیلي كم باشللد و زاویه تا -26

 مانع زیاد باید به سمت چپ بپیچد.

 زاویه پهباد نسبت به مانع

 

 كم شدن زاویه پهباد نسبت به

 مانع

 

 

 

 

 

 

 منطق فازی با  مشاهده بخشي از فضا:



كنترل از راه دور استفاده خواهد شد كه با استفاده از نرم  جهت یابي كنترل كننده منطق فازی برایالگوریتم 

محقق مي شود. اجرای الگوریتم فازی مورد استفاده برای كنترل پهباد هنوز توسط بسیاری از متلب افزار 

مزایایي را برای توسعه كنترل محققان انجام نشده است. بنابراین، طرح كنترل فازی برای كاربرد نقطه راه، 

 (12)پهباد فراهم مي كند

( به موقعیت مورد x,y,zدر این مقاله، یک هواپیمای بدون سرنشین پهباد به طور مستقل از موقعیت اولیه )

از سه حلقه كنترل  FLC( پرواز مي كند. FLCنظر به نام نقطه راه با استفاده از كنترل كننده منطق فازی )

ت كه عبارتند از حلقه كنترل پیچ، حلقه كنترل رول و حلقه كنترل سرعت عمودی. برای هر تشکیل شده اس

استفاده مي شود، در حالي كه سرعت،  FLCحلقه كنترلي، موقعیت دلخواه و موقعیت واقعي به عنوان ورودی 

حقق یافته و رول و نرخ عمودی به ترتیب به عنوان خروجي استفاده مي شود. الگوریتم در سه طرح پرواز ت

دلخواه  yمورد نظر پهباد ابتدا به موقعیت  xثبت مي شود. اولین طرح پرواز: یک موقعیت  جهت یابيداده های

مورد نظر به طور همزمان به یک  yو  xدلخواه مي رسد. طرح دوم پرواز: موقعیت  zو در آخر به موقعیت 

 مزمان به سمت موقعیت مورد نظر پرواز مي كنددلخواه مي رسد. طرح سوم پرواز: پهباد به طور ه zموقعیت 

 

 

 

 تابع عضویت مثلثي بیان شده است 5متر است كه در  2تا  -2محدوده فازی شدن 

 



 

مورد نظر، یک حلقه كنترل رول و دو ورودی فازی طراحي مي  y (ydes)برای رسیدن به مختصات موقعیت 

 عمومي هستند از داده های yو موقعیت  yشود كه مختصات مورد نظر 

 

 كنترل فاز نرخ عمودی پهباد و نرمال سازی ان

 

 

 مروری بر كارهای انجام شده:

 منطق فازی:

 يقیهر عدد حق توانديم رهایمتغ يبوده كه در آن ارزش منطق يچندارزش یهااز منطق يشکلمنطق فازی 

به  شود،يم یریكارگبه يجزئ يمفهوم درست یریكارگمنطق به منظور به نیها باشد. او خود آن 1و  0 نیب

 (.13د )كاملاً درست و كاملاً غلط باش نیب یهر مقدار توانديم يدرست زانیكه م یطور

 

 



 

 پهباد: جهت یابي

اینرسي  جهت یابي ماهواره ای جي پي اس و گلوناس یا سیستم جهت یابيبرای هدایت پهپاد مي توان از 

جهت ماهواره ای، وابستگي  جهت یابيصرفه بودن استفاده از  استفاده كرد. با وجود دقت خوب و مقرون به

پهپاد به یک سیستم خارجي در شرایط جنگي به دلایل مسایل فني و سیاسي ممکن است امکان پذیر  یابي

اینرسي به دلیل این كه خطایش با گذشت زمان افزایش مي یابد قابل  جهت یابينباشد. همچنین سیستم 

كه به عوامل خارجي وابستگي  جهت یابيه بر این مشکل، استفاده از یک سیستم اعتماد نیست. برای غلب

لازم است. یکي از روش هایي كه مي  جهت یابينداشته باشد به صورت منفرد یا در كنار سایر سیستم های 

 (.14)مبتني بر تصویر مي باشد جهت یابيتواند برای این منظور مورد استفاده قرار گیرد استفاده از 

 

 اهداف پایان نامه و روش انجام كار :

( برای FLC، نرخ عمودی FLC، رول FLC)پیچ  FLCبه طور كلي، سه طرح پرواز را مي توان با استفاده از سه 

دهد كه طرح پرواز مستقیم به سمت نقطه ها نشان مينقطه بین راه اجرا كرد. نتایج این آزمایش جهت یابي

ترین است. محاسبه بخشكند، در مقایسه با دو طرح پرواز دیگر رضایتار ميكه به طور همزمان ك FLCبین با 

( هنوز در معرض نویز است. مي توان از یک جبران كننده در كنار زمین استفاده كرد و yو  xموقعیت های )

 برای گرفتن نتایج بهتر، رول كرد.

ه منطق فازی ساخته شده توسط نرم افزار در این تحقیق، سه طرح مسیریابي پهباد با استفاده از كنترل كنند

( به موقعیت مورد نظر  x,y,zپیاده سازی خواهد شد. یک فرمان پروازی پهباد از موقعیت اولیه خود )متلب 

است كه به عنوان ایستگاه بین راه شناخته مي شود. برای مانور پرواز از سه سیگنال كنترلي استفاده مي كنیم 

و سرعت عمودی و نتایج سه كنترل كننده منطق فازی است. طراحي كنترل منطق كه عبارتند از گام، رول 

متر  4متر و ارتفاع  4متر، عرض  4فازی در این تحقیق به نکات زیر توجه دارد. زمین مورد استفاده به طول 

سازی مي باشد. با فرض موقعیت اولیه در حالي كه پرواز در مركز میدان است، محدوده موقعیت ورودی فازی 

متر است. محدوده هر خروجي بر اساس یک روش تجربي برای تعیین محدوده  2تا  2-و موقعیت مرجع بین 

مقدار است تا سرعت خیلي آهسته یا خیلي سریع نباشد. طراحي پهباد به دلیل سرعت آن در محاسبه فرآیند 

 فازی سازی انتخاب شده است

 

 



 اهداف: 

 ظور كاهش پیچیدگي استفاده از  روش منطق فازی به من 

 بالابردن سرعت پهبادمقدار فاصله پهباد از مبدا به مقصد و تعیین  

 شبیه سازی توسط تعداد متفاوتي از موانع در گرید های با سایز متفاوت و بررسي تأثیر تعداد  

 موانع در مسیر یادگیری 

 

 زمان بندی :

 ارائه گزارش پیشرفت كارها و مراحل اجرایي تحقیق و بندی فعالیتبیني زمانپیش

ماه و  6نامه كارشناسي ارشد بیني مراحل مطالعاتي و اجرایي پایانحداقل زمان قابل قبول برای پیش -2  

 باشد.ماه مي 12حداكثر 
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