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چكيده تز:  
هدف از طراحي يك كنترل كننده افزايش كارايي يك سيستم از طريق توليد سيگنال كنترل با استفاده از سيگنالهاي اندازه گيري شده و تزريق آن به ورودي سيستم مي باشد. معمولأ كارايي يك سيستم توسط سيگنالهاي خطا مورد اندازه گيري و قضاوت قرار ميگيرد, بنا براين يك كنترل كننده بهينه مي بايد اندازه يا نرم سيگنالهاي خطا را كمينه نمايد. بعنوان مثالهايي از نرمهاي رايج مي توان به انرژي, دامنه و  واريانس سيگنال خطا اشاره نمود. 
امروزه بسياري از روشهاي طراحي كنترل كننده مبتني بر استفاده از يك مدل براي سيستم مورد كنترل مي باشند, اما در عمل پيدا كردن يك مدل دقيق براي يك سيستم به دليل خصوصيات غير خطي يا تغيير پذيري با زمان و يا  بالا بودن رتبه آن عموما امكان پذير نيست. به اين دلايل مي بايد وجود نويز در سيگنالهاي اندازه گيري شده و مورد استفاده در پروسه شناسايي مدل سيستم را هم اضافه نمود. اصولا اختلاف بين يك سيستم واقعي و مدل آن مي تواند ناشي از وجود  خطا در شناسايي پارامتر هاي سيستم  يا تقريب سيستم غير خطي و تغيير پذر با زمان توسط يك مدل خطي تغيير ناپذر با زمان باشد. در هر صورت كنترل كننده طراحي شده مبتني بر مدل نامي سيستم, بايد قادر باشد تا سيستم واقعي را هم به نحو مطلوب كنترل نمايد. 
روشهاي معمول در طراحي كنترل كننده هاي مقاوم (در برابر خطاهاي مدل سازي) معمولا به يك مدل نامي و يك كمييت كه نشانگر اندازه خطاي مدل سازيست نياز دارند. اين كمييت درواقع بيانگر فاصله مدل نامي از سيستم واقعيست و در نرمهاي مختلفي همچون نرم 
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  و يا متريك gap  قابل بيان مي باشد. بنا بر اين در بررسي الگوريتم هاي شناسايي سيستم بايستي به نحوه محاسبه اين كمييت دقت نمود. 

در اين تز دو روش متفاوت براي شناسايي يك مدل خطي تغيير ناپذر با زمان و محاسبه خطاي مدل سازي ارايه مي شود. در روش اول ابتدا يك مدل نامي شناسايي شده و سپس در يك مرحله جداگانه خطاي مدل سازي محاسبه مي شود درحالي كه در روش دوم اين دو كار در يك مرحله و بطور همزمان انجام مي شود. درضمن درهر دو روش خطاي مدل سازي در يكي از نرم هاي 
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  و يا متريك gap , بر وفق انچه كه در طراحي كنترل كننده مقاوم لازم است, بيان مي شود.
 الگوريتم هاي ارايه شده در اين تز توسط روشهاي عددي convex از نوع  LMI  و يا  LP, با بازدهي محاسباتي بالا پياده مي شوند. درستي هر الگوريتم با شبيه سازي هاي متعدد ارزيابي مي شود. در ضمن اين الگوريتم ها بر روي يك سيستم مكانيكي نوساني مورد آزمون عملي قرار مي گيرند.                                           
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