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 عنوان فارسی مقاله :

نقلیه وسایل کشش و طولی سرعت در ترکیبی کنترل  

 عنوان انگلیسی مقاله :

Hybrid Control for Longitudinal Speed and Traction of Vehicles 

 توجه !

برای تهیه مقاله ترجمه شده کامل  این فایل تنها قسمتی از ترجمه میباشد.  

ید.کلیک Qایاینجا (قابل ویرایش) همراه با نسخه انگلیسی مقاله، با فرمت ورد   
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 توجه !

برای تهیه مقاله ترجمه شده کامل با فرمت این فایل تنها قسمتی از ترجمه میباشد.

 کلیک Qایید.اینجا ورد (قابل ویرایش) همراه با نسخه انگلیسی مقاله، 

کلیک Qایید.اینجا همچنین برای مشاهده سایر مقالات این رشته   

 بخش 5- نتیجه گیری

 در این مقاله یک روش کنترل ترکیبی برای سرعت طولی و کنترل کششی از یک وسیله نقلیه با

 محدودیت لغزش چرخ پیشنهاد شد. مدل خودرو طولی با لغزش چرخ در نظر گرفته شده است که

 برای کنترل کششی بسیار مهم است. حالتهای تعریف شده توسط شرایط داده می شود و مدل خودرو

 به عنوان یک سیستم است که متشکل از زیر سیستم ها می باشد. کنترل زیر سیستم خاص محلی در

 زمینه چارچوب سیستم هیبریدی طراحی شده است .روشهای کنترل پیشنهادی ساده و کارآمد آن به

 صورت یک الگوریتم ساده و شهودی خوب بود که عملکردی برای تطابق با هدف کنترل را فراهم

می کند. امکان سنجی از روش ارائه شده توسط شبیه سازی عددی، تایید شده است
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