
  تصاراتليست علائم و اخ
  

 خ 

  a  تابع فعاليت نورون
 B  چگالي شار آهنرباي دائم روتور

 BLDC fBمحور موتور ضريب اصطكاك 

 D   اينورتردوره عملكرد سوئيچ

 aتابع سوئيچينگ فاز 
aD  

  a comp,aDشده  فاز  تابع سوئيچينگ بهينه
 xD(x=1,2) Dx_aDدوره عملكرد ديود 

  xS (x=1,2)  Sx_aDدوره عملكرد سوئيچ 
  اينورترDCجريان لينك 

dci  
 .IRef  جريان مرجع فازهاي استاتور

  (x=1~4) ام xجريان ديود 
DxI  

  bتابع سوئيچينگ فاز 
bD  

  b comp,bDشده  فاز  تابع سوئيچينگ بهينه
 xD(x=3,4) Dx_bDدوره عملكرد ديود 

  xS (x=3,4)  Sx_bDدوره عملكرد سوئيچ 
  Low,xD (x=1~6) ام x ناحيه Cدوره عملكرد در حالت 
  High,xD (x=1~6) ام x ناحيه Bدوره عملكرد در حالت 

 e   عصبي-كننده فازي  كنترلyرديابي خروجي خطاي 
 (x=a,b,c) ام x فاز  ضد محركهولتاژ

xe  
y (x,y=a,b,c) xyeنسبت به فاز  x فاز  ضد محركهاژولت  

 E  حداكثر دامنه ولتاژ ضدمحركه فاز موتور
  Ee  تابع انرژي خطا

  (x=a,b,c)  موتور ام نسبت به نقطه ستارهxفاز  ولتاژ
xnv  

  (x=a,b,c)  اينورترDC ام نسبت به وسط باس xفاز  ولتاژ
xov  

k   امk ام نورون لايه iوزن 
iW  

 y  خروجي سيستم تحت كنترل
 yd  خروجي سيستم تحت كنترلمقدار مطلوب 

  BLDC pZ هاي موتور تعداد زوج قطب
C Δزير بازه دوم بازه كموتاسيون در حالت  ′′  

 BLDC Ψ موتور دار شار پيونديبر

 cω آل سرعت كموتاسيون ايده

  سرعت مرجع اعمال شده به درايو الكتريكي
.fReω  

  ijσ  امjپهناي توابع گوسي موردنظر مجموعه فازي 
 


