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يابد. زيرا  بل کاهش می دسی 66توجه  مطدار قابل تعبیطی، دامنه پاسخ فرکانسی ابزار به FIRلر براي کنتر

در اين کنترلر، تمام هزينه عملگر فطط صر  مطابله با سیگنال ایتشاش ورودي به ابزار ناشی از تحريـک  

ز هزينه عملگر صـر   شده، بخشی ا هاي کنترل اراله که در ساير الگوريتم شود. در حالی  ضربه خارجی می

گردد. در نتیجـه، کـارايی سیسـتم      کنترل دامنه شتاب ايجادشده در اثر عملکرد خود سیستم کنترل می

 باشد.  PIDتواند بهتر از کنترلرهاي  تعبیطی، در عمل می FIRکنترلر 

میک تعبیطی، علاوه بر مدل دينامیکی مسیر مستطیم، تغییرات دينا FIRتعبیطی و  PIDدر کنترلرهاي  .5

پذير کنترلر ديجیتال لحـاظ شـده اسـت. لـذا در      فرآيند برش نیز در الگوريتم تنظیم پارامترهاي تعبیق

 PIDبرابر نسـبت بـه کنترلـر     5تا  6میزان  شرايط برشی يکسان، هزينه عملگر کنترل فعال ارتعاشات به

کارهـا در   عح قععـه س ـ بهینه کاهش داشته است. همچنین، براي پارامترهاي برشی يکسان، مطدار زبـري 

 ها در حضور دو کنترلر ديگر کمینه شده است.  تعبیطی، نسبت به مطادير متناظر آن FIRحضور کنترلر 

 پیشنهادهایی برای ادامه پژوهش  9- 3

توان پیشنهادات مختلفی را براي  هاي موجود، می شده در اين رساله دکتري و محدوديت با توجه به اقدامات انجام

 ها اشاره شده است0 اي از آن راله کرد، که در ادامه به نمونهتکمیل اين پژوهش ا

گیـري از حـداقل دو سـیگنال     منظور بهره افزاري سیستم کنترل، به افزاري و نرم روزرسانی اجزاء سخت به .1

، بتوان از سیگنال شتاب نوک ابـزار و نیـروي خروجـی از     عنوان مثال خور در ورودي بلوک کنترلر. به پس

 تعبیطی استفاده نمود.  PIDرت همزمان براي تنظیم پارامترهاي کنترلر صو عملگر، به

ورودي بـه کنترلـر، بـا هـد  ارتطـاء سـفتی        خـور  پـس  عنوان سـیگنال  بهگیري از سنسور موقعیت  بهره .2

 .8قعر بالاتر از  به طول هاي کار در نسبت سعح قععه کیفیت بسته و بهبود  استاتیکی سیستم کنترل حلطه

تحلیل و ساخت يک عملگر الکترومغناطیس خعی با قابلیت اعمال نیروي فعال دوجهته هدر دو طراحی،  .6

 کار( و داراي امکان نص  در داخل بدنه ابزار برشی. راستاي عمود و مماس بر سعح قععه

دامنـه   کـردن  کمینـه ، بـراي  تعبیطی FIRساختار کنترلر تر در  پیشرفته تکراريهاي  از الگوريتم استفاده .4

مبتنـی بـر روش    تکـراري هـاي   در فرآيند تراشکاري داخلی عمیـق. درالگـوريتم   ابزار عاشات باقیماندهارت

کـردن مطـدار    (، ضراي  وزنی فیلتـر کنترلـر بـا هـد  کمینـه     NLMSگراديان تصادفی همانند الگوريتم 

اقل مبتنـی بـر روش تخمـین حـد     تکـراري هـاي   الگـوريتم شوند. اما در  تعیین می خعا مربعاتمیانگین 
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در هر لحظـه  خعا  ربعاتدار م کردن مجموع وزن (، اين ضراي  وزنی با هد  کمینهRLSمربعات همانند 

   .1شوند می از زمان تنظیم

هنگـام دينامیـک    تر، داراي قابلیت تخمین بـه  تعبیطی با ساختار پیشرفته FIRهاي  گیري از کنترلر بهره .5

. در کنترلرهــاي تعبیطــی داراي ســاختار فرآينــد تراشــکاري داخلــی عمیــقحــین در مســیر مســتطیم 

با ضراي  وزنـی   FIRشناسايی اولیه دينامیک مسیر مستطیم نبوده، و از يک فیلتر   تر، نیازي به پیشرفته

 شود. هنگام دينامیک مسیر مستطیم استفاده می منظور تخمین به متغیر به

ازي و تحلیل رفتـار ییرخعـی ايـن    و تمرکز بر مدلس chatterمعالعه دقیق ماهیت ناپايداري دينامیکی  .6

 پديده در فرآيند تراشکاري داخلی.
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