چکيده
در سيستمهاي اتوماتيک، خطا باعث پيدايش عکس العمل‏هاي ناخواسته، کاهش بازده و کارايي و يا حتي از کار افتادن کلي سيستم مي‏شود که اين فرايند ممکن است باعث ايجاد صدمات جدي به سيستم، پرسنل و يا محيط شود. با توجه به اهميت عملکرد مداوم در بسياري از سيستم‏ها از قبيل خودرو برقي و هواپيما و همچنين فرآيندهاي صنعتي مختلف، استفاده از روش‏هاي مقابله با خطا امري اجتناب‏ناپذير مي‏باشد. کنترل متحمل خطا با به کارگيري روشهاي تعيين خطا و روشهاي جبران خطا، سعي در بهبود شرايط عملکرد سيستم دارد. با اين عمل از تبديل خطاهاي ساده به مشکلات جدي جلوگيري شده و قابليت اطمينان سيستم افزايش مي‏يابد. جهت استفاده از کنترل کننده متحمل خطا، لازم است خطا به صورت برخط (Online) تشخيص داده شود، شرايط عملکرد سيستم در نظر گرفته شود و در نهايت روش کنترل مناسب که بتواند سيستم را در برابر خطا محافظت کند، انتخاب گردد. در اين پايان نامه پس از بررسي روشهاي کنترل سرعت موتور القايي، روشي جهت مقابله با خطاي بوجود آمده در حسگرهاي موردنياز جهت کنترل، ارائه شده است. روش ارائه شده مبتني بر استفاده همزمان از چهار روش کنترل موتور القايي با وابستگي مختلف به حسگرها و ترکيب داده‏ها با منطق فازي مي‏باشد. نهايتاً صحت عملکرد روش ارائه شده با استفاده از شبيه سازي تحت شرايط مختلف خطا، نشان داده شده است.
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Abstract
In automatic systems fault causes unwanted reactions, efficiency reduction or entire failure of the system that may cause severe problems for systems and personnel or environment. According to continous performance importance of  many systems such as airplanes, trains, Electrical Vehicles and different industrial processes, use of fault  tolerant control methods are inevitable. Fault tolerant control will improve the performance of the system by the use of fault recognition and compensation methods. This will reduce failures by simple faults and increase the reliability of the system. In order to use the fault tolerant control, it is necessary to detect the faults online and consider the conditions of the system, and finally the appropriate method will be selected to protect the system. In this thesis, after introducing the methods used to control the speed of the induction motors, a method is proposed to override the errors occurred in sensors used for control the induction motors. The system comprises four different flux estimators which are fused by a Fuzzy aggregation system in order to give a reliable estimate of motor flux. Thus this method is categorized as fault tolerant control by the use of reconfigurable controller. Finally the accuracy of the proposed method is evaluated by simulations under different fault conditions. 
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