
 

 

  

 

 

 

 

 

 

65 

 

 ٔغبِؼبت ػّْٛ وبسثشدی دس ٟٔٙذسی

 1395، پبییض 3، ضٕبسٜ 2دٚسٜ 

 77 -65صفحبت 

Online ISSN: 6742-7054 

Print ISSN: 6052-6500 

www.irijournals.com 

 

 استفادُ از کٌترلر هٌطق فازی در طراحی پایذارساز سیستن قذرت
 

 1 اشکفتکی اهیي علَی

 ، ایشاٖضٟشوشد، ضٟشوشد، دا٘طٍبٜ ٟٙذسی ثشق لذستاسضذ ٔ دا٘طجٛی وبسضٙبسی  1

 

 چکیذُ

وٝ ایٗ  تٛا٘ذ تحت تبثیش اختلالات لشاس ٌیشد ٚ ثسیبس ٟٔٓ است سیستٓ لذست ثٝ ػٙٛاٖ یه سیستٓ دیٙبٔیىی ٔیٞذف 

1اختلالات ٔٙجش ثٝ ٘بپبیذاسی سیستٓ ٘طٛد. پبیذاسسبص سیستٓ لذست )
PSS تجٟیضی است وٝ لبدس است ثب وٙتشَ تحشیه )

ٞبی لذست ثسیبس سایج است. ٘ىتٝ ثسیبس  ط٘شاتٛس سٙىشٖٚ، پبیذاسی ضجىٝ سا تبٔیٗ ٕ٘بیذ. ثٝ ٕٞیٗ دِیُ استفبدٜ اص آٖ دس سیستٓ

وٙٙذٜ پیطفبص  ٞبی سٙتی اص یه وٙتشَ ٌشدد. دس سٚش دس عشاحی ایٗ تجٟیض اص آٖ استفبدٜ ٔی ٟٔٓ، ٘ٛع سٚش وٙتشِی است وٝ

ضذٜ است وٝ ایٗ ٘ٛع وٙتشِش تٟٙب ثشای یه ٘مغٝ وبس جٛاثٍٛ است ٚ دس ٘مبط وبس دیٍش ِضٚٔب ػّٕىشد  پسفبص استفبدٜ ٔی -

سبختبس پبیذاسسبص سیستٓ لذست ٌشدیذ. یىی اص ایٗ  ٞبی دیٍشی دس ٔٙبسجی ٘ذاسد. ایٗ ػیت ثضسي ٔٙجش ثٝ استفبدٜ اص سٚش

FLCٞب استفبدٜ اص وٙتشِش ٔٙغك فبصی ) سٚش
ثبضذ. دس ایٗ  ( است وٝ یه سٚش ٞٛضٕٙذا٘ٝ ثشای حُ ٔطىُ ٔغشح ضذٜ ٔی2

 ضٛد. ٞبی سٙتی ثٝ ٚضٛح ٘طبٖ دادٜ ٔی ٔمبِٝ وبسآٔذ ثٛدٖ ٚ ثشتشی ایٗ سٚش ٘سجت ثٝ سٚش

وٙٙذٜ  ست، سیستٓ دیٙبٔیىی، پبیذاسسبص سیستٓ لذست، ط٘شاتٛس سٙىشٖٚ، پبیذاسی ضجىٝ، وٙتشَسیستٓ لذّای کلیذی:  ٍاشُ

 .پیطفبص، وٙتشِش ٔٙغك فبصی

 

                                                           
1
 Power System Stabilizer 

2
 Fuzzy Logic Controller 
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 هقذهِ -1

سیستٓ لذست یه سیستٓ دیٙبٔیىی است وٝ اختلالات ثش آٖ تبثیشٌزاس ثٛدٜ ٚ ایٗ اختلالات ٔٙجش ثٝ تغییشات صاٚیٝ سٚتٛس 

ٞب حبصُ ضذ، سیستٓ پبیذاس  اص ایجبد ایٗ تغییشات ٘مغٝ وبس جذیذی ثشای صاٚیٝ سٚتٛس ط٘شاتٛس ضٛ٘ذ. اٌش پس ٞب ٔی ط٘شاتٛس

AVRوٙٙذٜ ِٚتبط ) ثبضذ دس غیش ایٗ صٛست ٘بپبیذاسی ثٝ ٚجٛد آٔذٜ است. صٔب٘ی وٝ اص تٙغیٓ ٔی
( دس سبختبس ط٘شاتٛس استفبدٜ 3

ایٗ ٔٛضٛع دس استجبط ٔستمیٓ ثب ٘بپبیذاسی سیستٓ لشاس داسد. ثٝ تٛا٘ذ ٔٙجش ثٝ ٔٙفی ضذٖ ٌطتبٚس ٔیشاسبص ٌشدد وٝ  ضٛد، ٔی

تٛا٘ذ پبیذاسی سیستٓ سا افضایص دٞذ؛ ثٝ ٕٞیٗ دِیُ ثبیستی ثب استفبدٜ اص  ػجبست دیٍش افضایص ٌطتبٚس ٔیشاسبص است وٝ ٔی

سیستٓ ایجبد ٕ٘ٛد. ثٝ دِیُ پبیذاسسبص سیستٓ لذست ایٗ ٌطتبٚس سا افضایص داد ٚ دس حمیمت ٘مغٝ وبس پبیذاس جذیذی ثشای 

وبسثشد ثسیبس حیبتی ایٗ تجٟیض یؼٙی پبیذاسسبص سیستٓ لذست، استفبدٜ اص آٖ دس ضجىٝ لذست ثسیبس سایج است. ایٗ تجٟیض دس 

ٔٛسد  PSSٕ٘بیذ. ٘ىتٝ ٟٔٓ ٘ٛع سٚش وٙتشِی است وٝ دس  حمیمت اص عشیك وٙتشَ تحشیه، پبیذاسی سیستٓ سا تبٔیٗ ٔی

پسفبص، تٟٙب ثشای یه ٘مغٝ وبس ٘تیجٝ ٔغّٛثی داسد ٚ ٞیچ  –وٙٙذٜ پیطفبص  ٌیشد. سٚش سٙتی یؼٙی وٙتشَ استفبدٜ لشاس ٔی

ٞبی دیٍشی ثشای حُ ایٗ ٔطىُ ٔغشح  اِضأی ثشای وبسایی ٔٙبست دس ٘مبط وبس ٔختّف ٚجٛد ٘ذاسد. ثٝ ٕٞیٗ دِیُ سٚش

 ا٘ذ.  ضذٜ

دٞذ وٝ ایٗ سٚش  دست آٔذٜ اص ضشایظ ٔختّف وبسی ٘طبٖ ٔی ج ثٝاست. ٘تبی ∞Hیه سٚش وٙتشِی دس پبسخ ثٝ ایٗ ٔطىُ، 

ثشای  BATسبصی  (، اص اٍِٛسیتٓ ثٟیJabali et al, 2013( .)Islam et al, 2013ٝٙدٞذ ) ػّٕىشد ٔٙبسجی سا اص خٛد ٘طبٖ ٔی

دس ضشایظ  PSSست ثشای ٞبی ٔٙب سبص ثٝ د٘جبَ پبسأتش ذ. دس حمیمت ایٗ اٍِٛسیتٓ ثٟیٙٝوٙ استفبدٜ ٔی PSSعشاحی ثٟیٙٝ 

سبص فبص ٔحّی ا٘جبْ ٌیشد. دس ایٗ سٚش ثشای حزف ٘ٛسب٘بت ثٝ ٚجٛد  تٛا٘ذ ثش اسبس ججشاٖ ٔی PSSٌشدد. عشاحی  ٔختّف ٔی

ٔجتی سا  PSS(، عشاحی Lv et al, 2015( .)Farah et al, 2012وٙٙذ ) ٞبی ط٘شاتٛس ٚ تشا٘س ثٝ تٟٙبیی وفبیت ٔی آٔذٜ پبسأتش

ٌشدد.  سبصی ٔغشح ٔی . دس حمیمت دس ایٗ سٚش ٔسئّٝ عشاحی ثٝ ػٙٛاٖ یه ٔسئّٝ ثٟیٙٝدٞذ ا٘جبْ ٔیٞبی تىبّٔی  ثش اٍِٛسیتٓ

(Sharma et al, 2012 ،) عشاحی ثشایPSS ٖتٛاٖ  . ٔیٕ٘بیذ استفبدٜ ٔی 4اص یه سٚش ٔتفبٚت یؼٙی سٚش ثشش تٛاص

سبصی  ثٝ دست آٚسد. ایٗ اٍِٛسیتٓ ثٟیٙٝ 5ثًٙ ثضسي -ضذٜ ثیً  سا ثب استفبدٜ اص اٍِٛسیتٓ صذای خشد PSSٞبی ثٟیٙٝ  پبسأتش

(، عشاحی ثٟیٙٝ Dincel and Gene, 2012( .)Pombo et al, 2013لبدس است دس ضشایظ ٔختّف ٘تبیج ٔٙبسجی سا ایجبد ٕ٘بیذ )

PSS  دٞذ.  سا ٘طبٖ ٔی. ٘تبیج ثٝ دست آٔذٜ وبسایی ٔٙبست ایٗ سٚش دٞذ ا٘جبْ ٔیٞب  ثش اسبس ٔٛلؼیت ثٟیٙٝ لغتسا 

ایٗ وٙتشِش ضٛد.  اص وٙتشِش ٔٙغك فبصی استفبدٜ ٔی PSSدس ایٗ ٔمبِٝ ثشای حُ ٔطىُ ٔغشح ضذٜ دس استجبط ثب عشاحی سٙتی 

ٕ٘بیذ ٚ ٕٞیٗ ٔٛضٛع ثبػث سبدٌی آٖ دس ػیٗ وبسایی ثبلایص  ٞٛضٕٙذ ثٝ جبی ٔٙغك سیبضی اص ٔٙغك جٕلات استفبدٜ ٔی

سبصی ٚ  ایٗ ٔمبِٝ اثتذا ٔذَ ٔبضیٗ سٙىشٖٚ ٚ وٙتشِش ٔٙغك فبصی ٔؼشفی ضذٜ سپس ضجیٝ ٞبی ثؼذی ٌشدد. دس لسٕت ٔی

 ضٛد. ٌیشی ایٗ ٔمبِٝ روش ٔی ٌشدد ٚ دس ا٘تٟب ٘تیجٝ ٘تبیج آٖ ٔغشح ٔی

 

 ًْایت رٍش هذل هاشیي سٌکرٍى هتصل بِ شیي بی -2

لبثُ  1 ضٕبسٜ ٟ٘بیت وٝ دس ضىُ ثٝ ضیٗ ثیدس ایٗ ٔمبِٝ اص ٔذَ ٞفشٖٚ فیّیپس ثشای ٔذَ سبصی ٔبضیٗ سٙىشٖٚ ٔتصُ 

 .(Kushwaha and Khare, 2013) ٌشدد ٔطبٞذٜ است، استفبدٜ ٔی

 
 ًْایت هذار هعادل شًراتَر سٌکرٍى هتصل بِ شیي بی .1 شوارُ شکل

                                                           
3
 Automatic Voltage Regulator 

4
 Balance Truncation Method 

5
 big bang-big crunch algorithm 
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 ,Kushwaha and Khare)اسائٝ ضذٜ است  2 ضىُ ضٕبسٜدس  ٘یض PSSثّٛن دیبٌشاْ ٔشثٛط ثٝ ایٗ ٔذَ ثب دس ٘ظش ٌشفتٗ ثّٛن 

2013). 

 
 PSSبلَک دیاگرام هذل ّفرٍى فیلیپس با در ًظر گرفتي بلَک  .2 شکل شوارُ

 .(Kushwaha and Khare, 2013)ا٘ذ  روش ضذٜ 1 ضٕبسٜ اعلاػبت ٔشثٛط ثٝ سیستٓ ٔٛسد ٘ظش دس جذَٚ

 اطلاعات هربَط بِ سیستن هَرد ًظر .1 شوارُ جذٍل

 ٔمذاس پبسأتش ٔمذاس پبسأتش

P 9/0 KD 0 

Q 3/0 Xe 65/0 

Xd 81/1 Re 003/0 

Xq 76/1 T’d0 8 

X’d 3/0 0ω 314 

H 5/3 f0 50 

  آیٙذ. ثٝ دست ٔی( Padiyar, 2008)ثب تٛجٝ ثٝ  K6تب  K1ضشائت  2 ضىُ ضٕبسٜدس ثّٛن دیبٌشاْ 

 

 کٌترلر هٌطق فازی -3

ثبضذ. ایٗ وٙتشِش  وٙتشَ ثش اسبس ٔٙغك فبصی ٔیوٙتشَ فبصی وٝ دس حمیمت ٔحبسجٝ ثب وّٕبت ثٝ جبی اػذاد است، یه سٚش 

ٞب پشداص٘ذٜ لبدس خٛاٞذ ثٛد ثب دس ٘ظش ٌشفتٗ سیٍٙبَ ٚ ٔطتك آٖ، سیٍٙبَ  ضبُٔ یه سشی اص لٛاػذ است وٝ اص عشیك آٖ

 تٛاٖ اجشای ػُٕ وٙتشَ تٛسظ یه اپشاتٛس دا٘ست. وٙتشِی سا ثٝ دست آٚسد. ایٗ ٘ٛع وٙتشَ سا ٔی

 

ٞبی خٛد )پبیٍبٜ لٛاػذ( یه فشٔبٖ  ٘ظش ٌشفتٗ سفتبس سیستٓ )ٚسٚدی ثٝ اپشاتٛس( ٚ عجك تجشثیبت ٚ دا٘ستٝیه اپشاتٛس ثب دس 

ٕ٘بیذ. یه وٙتشِش فبصی ٔتطىُ اص چٟبس جضء اصّی  وٙٙذٜ سا تٙظیٓ ٔی ٞبی یه وٙتشَ دٞذ یب پبسأتش وٙتشِی )خشٚجی( سا ٔی

 است.  3 ضىُ ضٕبسٜوٙٙذٜ عجك  صیٌیشی ٚ غیشفب وٙٙذٜ، پبیٍبٜ لٛاػذ، ثخص تصٕیٓ فبصی
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 اجسا هختلف کٌترلر فازی .3 شکل شوارُ

تشی ثشسسی  ی ثٝ عٛس دلیكسبص ٞبی ایٗ وٙتشِش سیٍٙبَ سشػت ٚ ٔطتك آٖ یؼٙی ضتبة است وٝ دس ثخص ضجیٝ ٚسٚدی

 ضٛ٘ذ.  ٔی

 

 سازی شبیِ -4

ٞب ٌطتبٚس ٔىب٘یىی  آٖ است وٝ دس تٕبٔی ٌبْ ٌیشد. فشض ثش صٛست ٔی MATLABافضاس  سبصی دس چٟبس ٌبْ تٛسظ ٘شْ ضجیٝ

 یبثذ. افضایص ٔی 1دس ثب٘یٝ  05/0ٚسٚدی ثٝ ٔیضاٖ 

 ٌبْ اَٚ: ِٚتبط تحشیه ثبثت

 AVRٌبْ دْٚ: ِحبػ وشدٖ 

 ثب سٚش وٙتشِی سٙتی PSSٌبْ سْٛ: دس ٘ظش ٌشفتٗ 

 ثب سٚش وٙتشِش ٔٙغك فبصی PSSٌبْ چٟبسْ: ِحبػ وشدٖ 

 ک ثابتگام اٍل، ٍلتاش تحری -4-1

آیذ. فشض ثش آٖ است وٝ ٌطتبٚس  تشیٗ ٔذَ ٕٔىٗ ثٝ دست ٔی ضٛ٘ذ ٚ سبدٜ دس ٘ظش ٌشفتٝ ٕ٘ی AVR  ٚPSSدس ایٗ حبِت 

لبثُ ٔطبٞذٜ  4 ضىُ ضٕبسٜوٙذ. ثّٛن دیبٌشاْ ٔشثٛط ثٝ ایٗ ٚضؼیت دس  افضایص پیذا ٔی 1دس ثب٘یٝ  05/0ٚسٚدی ثٝ ٔیضاٖ 

 آیٙذ. ثٝ دست ٔی (Padiyar, 2008)ٚ سٚاثظ ٔشثٛط ثٝ  1 جذَٚ ضٕبسٜٞبی  اص دادٜ ٘یض ثب استفبدٜ  K4تب  K1است. ضشائت 

K1=0.7635, K2=0.8643, K3=0.3230, K4=1.4188 
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 بلَک دیاگرام گام اٍل .4 شکل شوارُ

ٌطتبٚس ٚسٚدی  دٞٙذٜ پبیذاسی سیستٓ ثؼذ اص تغییش دس ا٘ذ، ٘طبٖ اسائٝ ضذٜ 5 ضىُ ضٕبسٜسبصی وٝ دس  ٘تبیج حبصُ اص ضجیٝ

 است ِٚی صٔبٖ ٘طست ثسیبس ثبلا ثٛدٜ ٚ لبثُ لجَٛ ٘یست. 

 
 4 شکل شوارًُتایج حاصل از بلَک دیاگرام  .5 شکل شوارُ

 AVRگام دٍم، لحاظ کردى  -4-2

تشتیت  ( ثTRٝ( ٚ ثبثت صٔب٘ی )KA، ٔمبدیش ثٟشٜ )1دس ثب٘یٝ  05/0دس ایٗ حبِت ٔطبثٝ ٚضؼیت لجّی تغییشات دس ٌطتبٚس ٚسٚدی 

تب  K1ا٘ذ. ضشائت  اسائٝ ضذٜ 7ٚ  6 ضٕبسٜ ٞبی ضٛ٘ذ. ثّٛن دیبٌشاْ ایٗ ٚضؼیت ٚ ٘تبیج آٖ ٘یض دس ضىُ فشض ٔی 02/0ٚ  200

K6 :ػجبستٙذ اص 

K1=0.7635, K2=0.8643, K3=0.3230, K4=1.4188, K5=-0.1462, K6=0.4166 

 
 بلَک دیاگرام گام دٍم .6 شکل شوارُ



 ٔغبِؼبت ػّْٛ وبسثشدی دس ٟٔٙذسی

77 -65، صفحبت 1395 پبییض، 3، ضٕبسٜ 2دٚسٜ   

70 

 

 
 هٌفی K5بِ ازای  6 شکل شوارُّای بلَک دیاگرام  رًوَدا .7 شکل شوارُ

ٔٙجش ثٝ ٘بپبیذاسی دیٙبٔیىی ضذٜ است. ثٙبثشایٗ ثبیستی اص  AVRتٛاٖ دسیبفت وٝ دس ٘ظش ٌشفتٗ  ثب تٛجٝ ثٝ ٕ٘ٛداسٞبی فٛق ٔی

PSS .استفبدٜ ضٛد تب سیستٓ سا پبیذاس ٕ٘بیذ 

آیٙذ. ثب تٛجٝ ثٝ ایٗ ٕ٘ٛداسٞب پبیذاسی سیستٓ ٔطٟٛد  ثٝ دست ٔی 8 ضىُ ضٕبسٜٔثجت فشض ضٛد، ٕ٘ٛداسٞبی  K5اٌش ضشیت 

 است.

 
 هثبت K5بِ ازای  6 شکل شوارُّای بلَک دیاگرام  ًوَدار .8 شکل شوارُ

 با رٍش کٌترلی سٌتی PSSگام سَم، در ًظر گرفتي  -4-3

استفبدٜ ٌشدیذٜ است. تبثغ تجذیُ ایٗ ثّٛن،  PSSدس ایٗ ٌبْ تٕبٔی اعلاػبت ٔطبثٝ ٌبْ لجّی است ثب ایٗ تفبٚت وٝ اص ثّٛن 

 ا٘ذ. اسائٝ ضذٜ 12ٚ  11، 10، 9 ضٕبسٜ ٞبی ٔٙفی ٚ ٔثجت ثٝ تشتیت دس ضىُ K5ثّٛن دیبٌشاْ وّی ایٗ ٔذَ ٚ ٘تبیج ثٝ اصای 

 
 PSSبلَک  .9  شکل شوارُ

 

 



 ٔغبِؼبت ػّْٛ وبسثشدی دس ٟٔٙذسی

77 -65، صفحبت 1395 پبییض، 3، ضٕبسٜ 2دٚسٜ   

71 

 

 
 بلَک دیاگرام گام سَم .10  شکل شوارُ

 
 هٌفی K5بِ ازای  10 شکل شوارُام ّای بلَک دیاگر ًوَدار .11 شکل شوارُ

 آیذ. ٔٙفی ٘یض پبیذاسی ثٝ دست ٔی K5تٛاٖ ٘تیجٝ ٌشفت وٝ حتی ثب  ٔی 11 ضىُ ضٕبسٜثب تٛجٝ ثٝ 

 
 هثبت K5بِ ازای  10 شکل شوارُّای بلَک دیاگرام  ًوَدار. 12 شکل شوارُ

 

تٛاٖ  فشض ضٛد، ٔی -K5 ،1462/1ٛة است. اٌش ضشیت ٔغّ  K6تب  K1اِجتٝ ایٗ ٘ٛع وٙتشِش تٟٙب ثشای ایٗ ٘مغٝ وبس ثب ضشائت 

 ٔشثٛط ثٝ ایٗ ٚضؼیت است.  13 ضىُ ضٕبسٌٜشدد.  دیذ وٝ حتی سیستٓ ٘بپبیذاس ٘یض ٔی
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 K5 ;  -1462/1 بِ ازای 10 شکل شوارُّای بلَک دیاگرام  ًوَدار .13 شکل شوارُ

 با رٍش کٌترلر هٌطق فازی PSSم، لحاظ کردى چْارگام  -4-4

است. ثّٛن دیبٌشاْ ٔشثٛط ثٝ ایٗ حبِت دس  PSSیٗ ٌبْ ٘یض تٕبٔی اعلاػبت ٔطبثٝ ٌبْ لجّی است ٚ تٟٙب، تفبٚت دس ثّٛن دس ا

ٞبی سشػت ٚ ضتبة ٞستٙذ. ثشای ایٗ ٔٙظٛس اص پٙجشٜ  ٞبی وٙتشِش ٔٙغك فبصی سیٍٙبَ اسائٝ ضذٜ است. ٚسٚدی 14 ضىُ ضٕبسٜ

FIS EDITOR ْافضاس  دس ٘شMATLAB  اسائٝ ضذٜ است، استفبدٜ ٌشدیذ. ضشائت ٚص٘ی ٔشثٛط ثٝ  15 ىُ ضٕبسٜضوٝ دس

 : ]8[ٞب ٚ خشٚجی وٙتشِش ٔٙغك فبصی ػجبستٙذ اص  ٚسٚدی

Kin1=1.62 
Kin2=29.58 
Kout=1.08 

 
 بلَک دیاگرام گام چْارم. 14 شکل شوارُ
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 MATLABافسار  در ًرم FIS EDITORپٌجرُ  .15 شکل شوارُ

جذَٚ ، لٛا٘یٗ ٔٛسد استفبدٜ دس ایٗ وٙتشِش دس 16 ضىُ ضٕبسٜای دٚ ٚسٚدی ٚ خشٚجی ایٗ وٙتشِش دس ٞبی ػضٛیت ثش ٔجٕٛػٝ

 ا٘ذ.  اسائٝ ضذٜ 18 ضىُ ضٕبسٜٚ ٕ٘ٛداس سغحی لٛا٘یٗ ٘یض دس  17 ضىُ ضٕبسٌٜش ایٗ لٛا٘یٗ دس  ، ٕ٘ٛداس ٔطبٞذ2ٜ ضٕبسٜ

 
 یّای عضَیت برای دٍ ٍرٍدی ٍ یک خرٍج هجوَعِ .16 شکل شوارُ

 قَاًیي هَرد استفادُ در کٌترلر هٌطق فازی .2 شوارُ جذٍل

PB PM PS ZE NS NM NB input2 

input1 
PS ZE ZE NS NB NB NB NB 
PM PS ZE NS NM NB NB NM 
PB PM PS ZE NM NB NB NS 
PB PM PS ZE NS NM NB ZE 
PB PB PM ZE NS NM NB PS 

BP PB PM PS ZE NS NM PM 
PB PB PB PS ZE ZE NS PB 
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 گر قَاًیي ًوَدار هشاّذُ .17 شکل شوارُ

 
 ًوَدار سطحی قَاًیي .18 شکل شوارُ

تٛاٖ دیذ وٝ حتی ثٝ  لبثُ ٔطبٞذٜ ٞستٙذ. ٔی 20ٚ  19 ضٕبسٜ ٞبی ٔٙفی ٚ ٔثجت دس ضىُ K5٘تبیج ثٝ دست آٔذٜ ثٝ اصای 

 ضٛد.  ٔٙفی ٞٓ پبیذاسی حبصُ ٔی K5اصای 

 

 هٌفی K5بِ ازای  14 شکل شوارُی بلَک دیاگرام ّا ًوَدار .19 شکل شوارُ
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 هثبت K5بِ ازای  14 شکل شوارُّای بلَک دیاگرام  ًوَدار .20 شکل شوارُ

 ،K5ثبضذ. ثٝ ػٙٛاٖ ٔثبَ اٌش  ٞبی سٙتی ػّٕىشد ٔغّٛة آٖ ثشای تٕبٔی ٘مبط وبس ٔی وٙٙذٜ تفبٚت ایٗ وٙتشِش ثب وٙتشَ
 ضىُ ضٕبسٜٞبی ٔشثٛط ثٝ ٚضؼیت روش ضذٜ دس  ٔب٘ذ. ٕ٘ٛداس ٕچٙبٖ سیستٓ پبیذاس ثبلی ٔیتٛاٖ دیذ ٞ فشض ضٛد. ٔی -1462/1

 اسائٝ ضذٜ است. 21

 
 K5 ;  -1462/1 بِ ازای 14 شکل شوارُّای بلَک دیاگرام  ًوَدار .21 شکل شوارُ

سٙتی، صٔبٖ ٘طست ٚ ثبلاصدٌی  ٞبی ػلاٜٚ ثش وبسایی وٙتشِش ٔٙغك فبصی دس تٕبٔی ٘مبط وبس، ٔضیت دیٍش آٖ ٘سجت ثٝ وٙتشِش

ثٝ تشتیت لبثُ ٔطبٞذٜ  25تب  22  ٞبی ضٕبسٜ ضىُدس   K5 = -0.1462  ٚK5 = 0.1462وٕتش آٖ است. ایٗ ٔٛضٛع ثٝ اصای 

 است.

 
 هٌفی K5کٌذُ هٌطق فازی بِ ازای  ًوَدار تغییرات هَقعیت زاٍیِ شًراتَر با کٌترلر سٌتی ٍ کٌترل .22 شکل شوارُ
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 هثبت K5کٌذُ هٌطق فازی بِ ازای  ًوَدار تغییرات هَقعیت زاٍیِ شًراتَر با کٌترلر سٌتی ٍ کٌترل .23 رُشکل شوا

 
 K5کٌذُ هٌطق فازی بِ ازای  ای شًراتَر با کٌترلر سٌتی ٍ کٌترل ًوَدار تغییرات سرعت زاٍیِ .24 شکل شوارُ

 هٌفی

 
 K5کٌذُ هٌطق فازی بِ ازای  با کٌترلر سٌتی ٍ کٌترل ای شًراتَر ًوَدار تغییرات سرعت زاٍیِ .25 شکل شوارُ

 هثبت

ٔطخص است وٝ دس ٞش دٚ ٘ٛع وٙتشِش ثؼذ اص تغییش دس ٌطتبٚس ٚسٚدی ٟ٘بیتب تغییشات سشػت  25ٚ  24ثب تٛجٝ ثٝ ٕ٘ٛداسٞبی 

ٞبی فٛق وبٔلا  ٕ٘ٛداس ٞبی سٙتی ٘یض دس تش وٙتشِش ٔٙغك فبصی ٘سجت ثٝ وٙتشِش ای صفش خٛاٞذ ضذ. ٕٞچٙیٗ پبسخ ٔغّٛة صاٚیٝ

 ٔطٟٛد است.

 

 

 گیری ًتیجِ -5
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تٛاٖ اص  حفؼ پبیذاسی سیستٓ لذست دس صٛست ایجبد تغییش یب اختلاَ أشی ضشٚسی است. ثشای ٘یُ ثٝ ٞذف ٔزوٛس ٔی ٕٞٝ

ستفبدٜ پسفبص ا –پبیذاسسبص سیستٓ لذست استفبدٜ وشد. دس صٛستی وٝ ثشای عشاحی ایٗ تجٟیض اص وٙتشِشٞبی سٙتی پیطفبص 

ضٛد، ػّٕىشد ٔغّٛثی دس آٖ ٘مغٝ وبس اص خٛد ٘طبٖ خٛاٞذ داد ِٚی دس ٘مبط وبس دیٍش ٕٔىٗ است چٙیٗ ٘جبضذ. ثشای حُ ایٗ 

ٔطىُ اص وٙتشِش ٔٙغك فبصی استفبدٜ ٌشدیذ. ایٗ وٙتشِش ٘ٝ تٟٙب دس تٕبٔی ٘مبط وبس پبیذاسی سا فشاٞٓ ٔی ٕ٘بیذ ثّىٝ پبسخ 

ای است وٝ ثٝ جبی  ٕ٘بیذ. ایٗ سٚش یه سٚش ٞٛضٕٙذا٘ٝ ثبلاصدٌی وٕتشی سا ٘یض ایجبد ٔیتش یؼٙی صٔبٖ ٘طست ٚ  ٔغّٛة

 سبصد. دسٌیشی دس ٔٙغك سیبضی، تٟٙب ثب استفبدٜ اص ٔٙغك جٕلات ٞذف ٔب سا ثشآٚسدٜ ٔی
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