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♦ چکيده

در اين پروژه از کارآيی های بالای شبکه های عصبی مصنوعی در تخمين پارامتر ها و حل معادلات غير خطی برای تنظيم پارامتر های کنترل کننده PID با دو روش متفاوت استفاده شده است.

در روش اول ، يک شبکه فازی – عصبی ANFIS چند لايه برای تخمين سه پارامتر کنترل کننده PID و يک پارامتر ديگر که برای وزن دهی به ورودی می باشد ، به کار رفته است. سپس کنترل کننده حاصل برای کنترل چند پروسه با ميرايی ضعيف استفاده شده است.

در روش دوم ، يک کنترل کننده PID غير خطی که برای کنترل پروسه هايی با ديناميک غير خطی به کار مي رود تعريف شده و سپس با استفاده از يک شبکه عصبی مصنوعی سه لايه پيش خور تنظيم می شود. برای دستيابی به نتايج بهتر الگوريتم گراديان کاهشی را که برای آموزش شبکه های عصبی به کار می رود برای تنظيم پارامترهای PID تغيير داده و همچنين با اضافه کردن يک عبارت تکانه به آن از گير کردن آن در کمينه های محلی جلوگيری می شود. اين الگوريتم جديد PIDGDM ناميده می شود. از اين روش برای کنترل دو رآکتور شيميايی که دارای ديناميک غير خطی هستند به کار رفته است.
