
(مزایا و معایب)و خطی سازی خطی  با رویکرد کنترل رموقعیت مکانی فضاپیمای انعطاف پذی بررسی  

 

 بر انعطافپذیری اثر افزایش و هاهسامان این هایسازه توسعه به توجه با پذیر انعطافهای فضاپیما کنترل امروزه

در فرایند طراحی کنترلر، تحلیل پایداری سیستم کنترل از جمله  است گرفته قرار توجه مورد هاآن پرواز دینامیک

هایی همراه دارد پذیر چالشصلب و انعطاف با دینامیکپذیر ای انعطافکنترل فضاپیماه. مهم است مسائل مطرح و

لذا ما در این مقاله به بررسی روش کنترل خطی .پیشرفته ترغیب کرده است که طراحان را به توسعه کنترلرهای

در حالت کلی معادلات حرکت سیستمهای دینامیکی انعطاف پذیری سازه ای غیر خطی  کهبا  وجود آن.می پردازیم

و همینطور در استفاده از . میشود PDو  PIDدارند در برخی  موارد بدلیل سادگی از کنترلهای خطی مانند

سگرها و عملگرها حول وضعیت کاری معینی سیستمهای کنترل خطی معادلات غیرخطی دینامیک دستگاه،ح

طراحی بر این اساس تنها برای  خطی سازی با روشهای مختلفی انجام میشود و روشن است که.خطی سازی میشوند

ابت و نقاط کنترلهای خطی علاوه بر انکه بهره های ث می توان دریافتلذا.کاری خاص سیستم معتبر است محدوده

و همیشه نمیتوان از  .کاری محدودی دارند،قابلیت تعقب مسیر ندارند و تنها برای دستیابی به نقطه هدف مناسبند

 انعطافپذیری دینامیکی اندرکنش در روی پایداری سیستم خطی شده درباره پایداری سیتم غیر خطی قضاوت کرد

 و سازه محلی انعطافپذیری حسگرها، موقعیت از متاثر که میشود مشکلاتی ظهور باعث کنترل سیستم و سازه

 را انعطافپذیری اثرات نتوانند اصلاحاتی و تغییرات چنین اگر .هستند سازه مود شکل و میرایی ویژگیهای فرکانس،

 .دهد کاهش را اثرات این تا شود طراحی دوباره یبایستم سازهلذا  کنند، حل
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