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5.1. Control by traditional PID neutral network

The first simulation is controlling the system by traditional PID
neutral network. Fig. 3 illustrates the control laws changed with time.
Fig. 4 shows the contrast between the actual output values and the
object output values. Fig. 5 shows control error with time variation.

Simulation results show that the actual output is close to
expected output, control law is gradually stabilized, and control
error is close to 0. That is to say, this method has some effect on
control the system.

5.2. Control by PID neutral network though standard PSO
optimization

The second simulation is controlling the same system by PID
neutral network which is optimized by standard PSO. Fig. 6 shows
the control laws changed with time. Fig. 7 depicts the contrast
between the actual output values and the object output values.
Fig. 8 illustrates the control error with time variation.

Simulation results show that the actual output is close to the
expected output, and the speed of convergence is faster than the
previous method and the control law is gradually stabilized.

5.1 کنترل با استفاده از شبکه ی عصبی تناسبی-
انتگرالی-مشتقی:

اولین شبیه سازی کنترل کردن سیستم با استفاده از 
شبکه ی عصبی تناسبی-انتگرالی-مشتقی مرسوم 

است. شکل 3 قوانین کنترلی که با زمان تغییر می کند را 
نشان می دھد. شکل 4 تضاد بین مقادیر خروجی واقعی 
و مقادیر خروجی ھدف را نشان می دھد. شکل 5 خطای 

. کنترل با تغییرات زمان را نشان می دھد
نتایج شبیه سازی نشان می دھد که خروجی واقعی به 

خروجی مورد انتظار نزدیک شده است، قانون کنترل به 
تدریج پایدار شده است، و خطای کنترل نزدیک صفر شده 

است. می توان گفت که این متد تاثیراتی روی کنترل 
. سیستم داشته است

5.2 کنترل با استفاده از شبکه ی عصبی تناسبی-
انتگرالی-مشتقی از طریق بھینه سازی استاندارد 

بھینه سازی ازدحام ذره:
شبیه سازی دوم کنترل ھمان سیستم با استفاده از 

شبکه ی عصبی تناسبی-انتگرالی-مشتقی است که با 
استفاده از روش استاندارد بھینه سازی ازدحام ذره بھینه 
شده است. شکل 6 قوانین کنترل را که با زمان تغییر می 
کند را نشان می دھد. شکل 7 تضاد بین مقادیر خروجی 

واقعی و مقادیر خروجی ھدف را نشان می دھد. شکل 8 
. خطای کنترل با تغییرات زمان را نشان می دھد

نتایج شبیه سازی نشان می دھد که خروجی واقعی به 
خروجی مورد انتظار نزدیک شده است، و سرعت 

ھمگرایی سریع تر از متد قبلی می باشد و قانون کنترل 
. به تدریج پایدار شده است
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