
هاي ارشد و دكتري را در زمينههاي كنترل هوشمند امكانات محاسباتي و تحقيقاتي دانشجويان كارشناسيآزمايشگاه سيستم
هاي هوشمند، سيستم هاي آشوبناك، كنترل هاي عصبي فازي، عاملهوش محاسباتي، شناسايي و كنترل هوشمند، سيستم

 .آوردمقاوم، كنترل غيرخطي و رباتيك فراهم مي

 هافعاليت

 هدف فعاليت

هاي هوش محاسباتي، شناسايي ارشد و دكتري را در زمينهاين آزمايشگاه امكانات محاسباتي و تحقيقاتي دانشجويان كارشناسي
 هاي عصبي فازي،و كنترل هوشمند، سيستم

 وهشي انجام شده و يا در حال اتمامهاي علمي پژن طرحعناوي

 كننده به منظور پاشش يكنواخت رنگ، وزارت صنايع و معادن بررسي  طراحي و ساخت و تدوين دانش فني يك روبات نوسان
 ها و ارائه طرح اجرائي آن براي كشور، وزارت راه و ترابريهاي كنترل هوشمند تونلسيستم

 هاي علمي كشوريستم آزمايشگاهي ترمز ضد قفل، سازمان پژوهشطراحي و ساخت يك س 

 تن هوائي پروژه نفتي خارك ٣٢٠طراحي و اجراي سيستم كنترل هوشمند چيلرهاي 

 هاي تحقيقاتي اخير دانشجويان فعال در آزمايشگاهاهم عناوين فعاليت

هاي كنترل هوشمند و كنترل مقاوم و غيرخطي در حال انجام است كه اهم آنها به هاي مختلفي در آزمايشگاه با رويكرد سيستمدر حال حاضر فعاليت

 :باشدشرح زير مي

 هاي وقايع گسسته همزماناي در سيستمطراحي الگوريتم تشخيص عيب به روش پيمانه 

 اي ناوبري رباتطراحي كنترلگر عاملگراي هوشمند بر 

 طراحي تعادل دهنده هوشمند بين كاوش و استفاده از تجربيات در آموزش تقويتي 

 هاي تكامليپايدارسازي يك بازار ديناميكي بر اساس نظريه بازي 

 هاي كارگزار هوشمند براي مذاكرات دوجانبه در بازارطراحي سيستم 

 هاي كنترلي دلخواهها و مشخصهتمطراحي خودكار كنترلگر بر اساس هم دسته بندي فازي سيس 

 سازي فازي بازه اي به كمكهاي غيرخطي با عدم قطعيت با مدلشناسايي و كنترل سيستم LMI 

 طراحي پايدارساز DPDC هاي فازيكارانه بازخورد خروجي ديناميكي سيستممحافظهكم T-S با LMI 

 اينترنت در با تأخير غير قطعي دوگان در شبكه-بررسي پايداري الگوريتم كنترل ازدحام اوليه 

 هاي غيرخطيخورد براي سيستمطراحي يك كنترلگر چندمدله مقاوم با خطي سازي باز 

 طراحي رويتگر تطبيقي چندمنظوره مقاوم براي تشخيص زودهنگام عيب در ژنراتورهاي سنكرون 

 طراحي كنترلگر DPDC هاي فازيچند هدفه مقاوم براي سيستم T-S با عدم قطعيّت 

 هاي مقياس وسيع داراي تأخير زمانيطراحي كنترلگر مقاوم براي سيستم 

 هاي داراي عدم قطعيت چند وجهيكنترل پيش بين مقاوم با بازخورد خروجي براي سيستم 

 گر غيرخطيطراحي كنترلگر مد لغزشي براي سيستم ترمز ضد قفل با استفاده از رؤيت 

 اصطكاك چرخ و جاده گر بهينه مقاوم براي تخمينطراحي يك رؤيت 

 پذيزسازي عصبي تطبيقي اصطكاك براي بازوهاي انعطافجبران 

 هاي عصبي جعبه خاكستريگسسته غير قطعي با مدلهاي غيرخطي زمانسازي بازخورد سيستمخطي 
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 پيشنهاد براي همكاري

هاي كنترل هوشمند از اساتيد، دانش آموختگان و دانشجويان اين آمادگي را دارند كه در زمايشگاه سيستمهمكاران ما در آ
اي، هاي تحقيقاتي، مشاورههاي خصوصي و دولتي در زمينهها، مراكز صنعتي، سازمانراستاي مرتفع ساختن نيازهاي شركت
ري نمايند و در جهت خودكفائي كشور و دستيابي به هاي كنترل هوشمند همكاطراحي و ساخت در ارتباط با سيستم

هاي مشترك پژوهشي با مراكز تحقيقاتي و دانشگاهي كشور اعلام هاي برتر گام بردارند. همچنين براي همكاريتكنولوژي
 .گرددآمادگي مي

 هاي دانشجوييپروژه 

 : وهشي انجام شده و يا در حال اتمامعناوين طرح هاي علمي پژ

 كننده به منظور پاشش يكنواخت رنگ، وزارت صنايع و معادنطراحي و ساخت و تدوين دانش فني يك روبات نوسان 

 طرح اجرائي آن براي كشور، وزارت راه و ترابريها و ارائه هاي كنترل هوشمند تونلبررسي سيستم 

 طراحي و ساخت يك سيستم آزمايشگاهي ترمز ضدّ قفل، سازمان پژوهشهاي علمي كشور 

 تن هوائي پروژه نفتي خارك ٣٢٠طراحي و اجراء سيستم كنترل هوشمند چيلرهاي 

 هاي تحقيقاتي اخير دانشجويان فعال در آزمايشگاهاهم عناوين فعاليت
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  ٨٦  ارشدكارشناسي     عليرضا سليم پور  ٧
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 ط با ماارتبا

 مسئول آزمايشگاه: دكتر وحيد جوهري مجد 

 كارشناس آزمايشگاه: محمدرضا ابراهيمي 

  طبقه سوم، گروه كنترل٦آدرس: دانشكده مهندسي برق و كامپيوتر، بلوك ، 

  :٤٣٢٧تلفن 

 ايميل: ICSLAB@modares.ac.ir 

 


