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انطور که هم. در شکل زیر برتری این کنترلر نسبت به دیگر کنترلرها نشان داده می شود
درصد نسبت به کنترلر های مرسوم 20مشخص است مقدار فراجهش و زمان نشست حدود 

.بهتر عمل می کند

جمع بندی
وسانی برای کاهش نوسان یا همان کاهش طول مسیر پیمایش قطب های یک سیستم ن

ی کنیم شدید بهتر است تابع هزینه را طول مسیر پیمایش قطب ها تعریف کرده و سع
م درنتیجه سیست. هزینه را کاهش دهیم... یا ژنتیک و یا PSOبا الگوریتم هایی چون 

.به سرعت به حالت مانا خواهد رسید
ه همچنین پیاده سازی این پروژه در عمل هم بطور مفصل مورد بحث قرار گرفت و ب

.نشان داده شدMLCطور کامل نتیجه گرفت و صحت بهینگی کنترلر 
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یاد در بعضی از سیستم های تعلیق بقدری نوسانات به ازای ناهمواری های جاده ز
دبغیر از روش های مرسوم ماننیهایروش است که برای کنترل آن بهتر است از 

ISE وIAEشود.
برای طراحی یک phase trajectory length conceptدر این پروژه از روش 
برای یک سیستم نوسانی ( استPIDکنترلر شبیه که بسیار )کنترلر فیدبک حالت 

های پیشنهادی استفاده شده است که از کنترلر (  bus suspension)شدید 
.کارامد تر بوده است

روی سخت افزار انجام شده و controllerو plantهمچنین پیاده سازی عملی 
dampو کنترل شدن نوسانات و open loopبخوبی نوسانات شدید در زمان 

را  closed loopثانیه ای را در کمتر از دو ثانیه در حالت 50شدن نوسانات 
.اندروید نشان می دهدsmart phoneروی real timeبخوبی و به صورت 

سخت افزار
استفاده HC-05 Bluetoothو ATmega32Aدر پیاده سازی سخت افزار از میکرو کنترلر 

سیستم می تواند در دو مد . به سیستم داده می شودstepبا فشردن دکمه آبی یک . شده است
.حلقه باز و حلقه بسته کار کند

حلقه بازMLCحلقه بسته با کنترلر 


