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 پیشگفتار
اب پیش روي شما براساس یک پژوهش کاربردي به منظور کنترل ترافیک  تک

کنترل تدوین شده است.  -هاي موجود در رشته مهندسی برقشهري برمبناي ایده 
در عصر جدید با گسترش جمعیت شهرنشینی، طراحی شبکه ترافیک شهري با  

  ه بهدف حداقل کردن زمان دسترسی بین نقاط مختلف یک مسأله جذاب است.  
هاي مناسب و نحوه  هاي شهري، طراحی خروجیطور خاص در مورد بزرگراه 

ها، اهمیت اساسی دارد. در این حوزه کمینه بودن زمان  دهی بین بزرگراه ارتباط
 باشد. رفع یک گره ترافیکی داراي اهمیت راهبردي و امنیتی بالایی می لازم براي  

صورت مسأله کنترل ترافیک   بایستمی  لو امرحله  ردر پژوهش انجام گرفته د
به فرم یک مسأله استاندارد در حوزه مهندسی کنترل بیان شود. پیچیدگی مسأله  

خطی در حوزه ریاضیات   یهاي ماتریسحاصل، استفاده از ابزار قدرتمند نامساوي
لذا در مرحله دوم، مسأله بهینه سازي حاصله  .  دونمکاربردي را اجتناب ناپذیر می 

خطی درآمد. هرچند براي دسته معدودي از   یوي ماتریساسبه فرم یک نام
هاي تحلیلی وجود دارد اما از دیدگاه مهندسی حلهاي یاد شده، راه نامساوي

اي یک قابلیت بسیار مهم بشمار  هاي حل عددي با زمان حل چندجمله روش 
و روش تبدیل یک مسأله کنترل بهینه به یک  حل عددي  ش ور  الذ رود. می 

 .  گردد  یمنامساوي خطی معرفی  



 ب  

هاي مختلف دانشگاه در کشور و روزآمد نبودن  با توجه به گسل عمیقی بین رشته
بایستی مدت زیادي را صرف فراگیري    هاي درسی، متاسفانه یک مهندس سرفصل

 Linearکتاب  نیز با استفاده از  بدر این کتامبانی تئوري مورد نیاز بنماید. 

Matrix Inequalities in System and Control Theory   تالیف آقایان
Stephen Boyd ،Laurent El Ghaoui ،Eric Feron  وVenkataramanan 

Balakrishnan    کتاب  وLinear Matrix Inequalities in Control    تالیف آقایان
Carsten Scherer  وSiep Weiland   .اصول و مفاهیم مورد نیاز بیان شده است

هاي  هاي مختلف با توجه به روحیات دانشجویان مهندسی از مثال در قسمت 
از این کتاب  فصلی عددي براي تبیین بهتر مسائل بهره گرفته شده است. 

هاي همچنین به معرفی جعبه ابزارهاي موجود براي حل عددي نامساوي 
 ارد.خطی اختصاص د یماتریس

فصل اول مقدمه، اصول و  ي مختلف این کتاب به شرح ذیل هستند. هابخش
کند. در فصل دوم  خطی را بیان می   ی هاي ماتریسمفاهیم اولیه راجع به نامساوي

شود. فصل سوم به طراحی پسخور حالت به  شمول دیفرانسیل خطی معرفی می 
و   هاي لورپردازد. در فصل چهارم روش سیستم شمول دیفرانسیل خطی می 

در فصل پنجم روش طراحی کنترل کننده بیان  شوند. ننده معرفی می کضرب
خطی با نرم افزار   یهاي ماتریس شود. فصل ششم به آموزش حل نامساوي می 
 شود.می و حل پردازد و در فصل هفتم مسأله کنترل ترافیک فرمول بندي می 

 عفت گلپر رابوکی   – مهرداد تاکی  – مولفان: فاطمه محمدي 
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