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  چکیده 
 Zeta از نوع DC-DCین مقاله به بررسی استفاده از کنترلر منطق فازي با استفاده از یک مبدل ا

هاي خورشیدي جدا از شبکه تحت شرایط تابش و دماي جهت بهبود نقطه حداکثر توان در سلول
که مبتنی بر استفاده از  تکنیک ارائه شدهپردازد. متغییر در محیط سیمولینک نرم افزار متلب می

آشوب و داراي سرعت پاسخ دهی بالاتري نسبت به تکنیک  کنترلر منطق فازي بهبود یافته می باشد،
جهت اثبات عملکرد  .گیردمشاهده می باشد، که به طور گسترده در سطح تجاري مورد استفاده قرار می

اند. در پایان نشان داده شده است که مناسب تکنیک پیشنهادي، دو کنترلر با یکدیگر مقایسه شده
نترلر آشوب و مشاهده کنترلر منطق فازي مورد استفاده در این مقاله داراي عملکرد بهتري نسبت به ک

  .است
  

الگوریتم ، DC-DCمبدل هاي، کنترلر منطق فازي ،ردیابی نقطه ماکزیمم توان ،فتوولتائیک  :ها هکلیدواژ
  ژنتیک
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  ه مقدم -1

هاي مهم در سر راه توسعه کشورها بوده است. افزایش جمعیت و نیز نیاز به تامین انرژي همواره یکی از چالش
باشد. نیاز به امنیت و پایداري تامین انرژي، حرك بزرگ براي رشد تقاضاي انرژي میرشد اقتصادي دو م

هاي فسیلی برحذر دارد. همچنین مسائل زیست کشورها را بر آن داشته است که از وابستگی به سوخت
هاي حد و اندازه سوختي جهانی را نسبت به ادامه استفاده بیمحیطی نیز در چند سال اخیر به شدت جامعه

فسیلی نگران کرده است. رشد پیوسته تقاضاي انرژي در سراسر جهان، جوامع را به فکر منابع جایگزین 
رود تا یکی از منابع انداخته است. در این بین انرژي خورشیدي یکی از منابع وافر روي زمین است و انتظار می

نار مزایاي زیست محیطی به علت تجهیزات نه اولیه تامین انرژي در آینده باشد.  این سیستم تولید انرژي درک
چندان زیاد براي نگهداري و همچنین قابلیت انعطاف توان خروجی از چند میکرووات تا چند مگاوات، مورد 
توجه جدي در سراسر جهان قرار دارد. کاربردهاي انرژي خورشیدي از صنعت گرفته تا کاربردهاي نظامی و 

از انرژي خورشیدي نیازمند تکنولوژي هاي مدیریت صحیح  استفاده بهینه تجاري گسترده است. با این وجود
هایی که تولید انرژي بدین علیرغم همه مزیت)معتقد است 2012( 1سولانکی باشد.ها میگونه سیستماین

اي بالاست و راندمان آن به طور ها به طور قابل ملاحظهروش براي ما دارد، هزینه احداث اولیه این سیستم
وابسته به سطح تابش خورشید و دماي  PVهاي از آنجا که قدرت خروجی ماژول. چشمگیري پایین است

را تغییر داده و باعث اختلال در آن شود. در حال  PVتواند عملکرد سیستم ها میباشد تغییر آنها میسلول
. دلیل آن را می توان در باشدها میهاي خورشیدي پایین بودن راندمان آنترین چالش سیستمحاضر عمده

روند. بیشترین قسمت تابش ها فقط در باند محدودي از طیف نور خورشید به کار میاین دانست که این سلول
شود. تغییر دماي سلول ها میشود و صرفا باعث گرم شدن سلولخورشید تبدیل به الکتریسیته نمی

. ان خروجی سیستم خورشیدي دچار نوسان شودشود که توخورشیدي و همچنین تغییر شدت تابش باعث می
ها از اهمیت زیادي برخوردار است. مساله حداکثر از این رو دستیابی به حداکثر نقطه توان در اینگونه سیستم

آید. در واقع شناسیم با دستیابی به حداکثر جریان و ولتاژ به دست میمی 2MPPTنقطه توان که آن را با 
-می MPPTاي فتوولتائیک طراحی الگوریتمی سریع و دقیق براي دستیابی به نکته کلیدي در سیستم ه

  باشد.
- ماکزیمم نقطه ردیابی توان یک سیستم الکتریکی است که به ماژول )،2013(3بنا بردیدگاه ایریلینو 

ر داشت نقطه کار یک سیستم ها حاصل شود. باید در نظدهد تا حداکثر قدرت آناین امکان را می PVهاي 
نقطه ماکزیمم  یک V-Pشود. در منحنی مشخصه خورشیدي به وسیله باري که به آن متصل است تعیین می

گویند. در این نقطه ماژول داراي ماکزیمم عملکرد خود است. زمانی می MPPوجود دارد که به آن اصطلاحاً 
به ندرت در نقطه ماکزیمم  PVته باشد خروجی ماژول و بار وجود داش PVکه یک اتصال مستقیم بین ماژول 

گیرد، به همین دلیل عملکرد سیستم بهینه نیست. براي مقابله با این مشکل لازم است تا یک وسیله قرار می
بین منبع و بار  DC-DCبا یک مبدل  MPPTگر به سیستم اضافه گردد. این سیستم یک کنترلر تطبیق

                                                           
1 solanki 
2 Maximum power point tracking 
3 Aureliano 
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به وسیله واحد کنترل   DC-DCجستجو و فراهم کردن عملکرد بهینه مبدل  MPPTباشد. عمده وظیفه می
  .باشد.کند میاستفاده می  MPPهاي ردیابی شناخته شده  که  از یکی از الگوریتم

 P&Oهاي با متدهاي کنترلی ساده مانند فیدبک ولتاژ و جریان آغاز شد. سپس تکنیک MPPTهاي تکنیک
اي مورد توجه محققان قرار هاي هوشمند به صورت گستردهد. اخیراً نیز تکنیکو هدایت افزایشی معرفی گردی

هاي فتوولتائیک انجام شده گرفته است. تاکنون کارهاي زیادي توسط محققان در زمینه بهبود عملکرد سیستم
عداد باشد. تهاي مناسب براي ردیابی حداکثر نقطه توان میها مبتنی بر طراحی روشاست. عمده این روش

ها در تفاوت این روش.)2013ایریلینو ( .روش رسیده است 19هاي شناخته شده و مرسوم تاکنون به روش
-باشد. مهمپیچیدگی، تعداد و نوع سنسورها، سرعت، عکس العمل، همگرایی، هزینه و نیاز سخت افزاري می

  ها عبارتند از :ترین این روش
مدار باز جزیی و  ) وRCC(3وکنترل وابسته به ریپل2ایشیو کنداکتانس افزHill Climbing ,P&O1روش 

 اتصال کوتاه جزیی و کنترل منطق فازي .
باشد و دماي هاي خورشیدي غیرخطی میجریان ماژول–از آنجا که مشخصه ولتاژ) می گوید 2013( 4التاویل

و متغیر با  محیط و شدت تابش خورشید نیز متغیر است لذا یک سیستم فتوولتائیک سیستمی غیر خطی
   .کننده آن این نکته حائز اهمیت استزمان است و در طراحی کنترل

استفاده کرد. اثبات  PVهاي هایی است که می توان در سیستمترین کنترلرکنترلر منطق فازي یکی از مناسب
وجه به این هاي اخیر تهاي هوشمند دارد. درسالشده است که این کنترلر پاسخ بهتري نسبت به سایر کنترلر

هاي خورشیدي افزایش نشان می دهد. عدم نیاز به مدل ریاضی دقیق و همچنین نوع کنترل در سیستم
هاي غیرخطی باعث شده است که بتوان از این کنترلر به طور گسترده بهره گرفت. این پروژه کاربرد در سیستم

 PVوان به ماکزیمم قدرت یک سیستم تباشد که با استفاده از آن میمتمرکز بر روي طراحی کنترلري می
  دست یافت.

                                                           
1 Perturb & Observe 
2 Incremental Conductance 
3 Ripple Correlation Control 
4 Eltawil 
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  مدل سازي سلول خورشیدي -2
نیمه هادي تشکیل شده است که انرژي تابشی را به انرژي  p-nیک سلول خورشیدي اساسا از یک پیوند 

 Rsشوند که مقاومت سري هاي سري و موازي هم میکند. این مدل شامل مقاومتالکتریکی تبدیل می
توان از آن صرفنظر کرد و مقدارش را صفر قرار داد در حالی که معمولا مقدار خیلی کوچکی دارد که می

مقدار خیلی بزرگ دارد و می توان آن را مدار باز در نظر گرفت. همچنین وقتی سلول در  مقاومت موازي 
 DCگیرد جریان صفر خواهد بود. زمانی که سلول در معرض نور قرار می تاریکی قرار دارد جریان منبع 

دهد که جریان تولیدي بستگی به تابش خورشید، دما و جریان بار دارد. مدار شود. تحقیقات نشان میتولید می
  در شکل زیر نمایش داده شده است. PVمعادل یک سلول 

 
  دار معادل یک سلول خورشیديم: 1شکل 

  
  
  مدل پیشنهادي  - 1- 2

ایجاد   )mfile.(به صورت یک فایل  )2013تکنیک التاویل(در این پروژه ما ابتدا معادلات را با استفاده از 
ایم و سپس به محیط سیمولینک متلب ارجاع داده ایم. در این مطالعه تمامی پارامترهاي مداري از قبیل  کرده

موازي در مدل لحاظ شده است. مشخصات پنل خورشیدي استفاده شده در این مقاله در  مقاومت سري و
  آورده شده است. 1جدول

  1STCدر شرایط  KC200GTمدل PVپارامترهاي : 1ل جدو
  210 ماکزیمم قدرت

 26.3 ولتاژ
  33 ولتاژ مدار باز

  8.21 جریان اتصال کوتاه
  

  
 ZETAمبدل  -3
هــاي در سیســتم DC-DCهــاي معیــار انتخــاب مبــدل )2014( 3)،خاتــب2012(2بنــابر دیــدگاه نابولســی 

پـذیري و شـارش انـرژي اسـت.     فتوولتائیک وابسته به عوامل مختلفی است از جمله هزینـه، رانـدمان، انعطـاف   
در حالی کـه   .  .گرددهاي متفاوت بر میپذیري به توانایی مبدل براي نگهداري خروجی با وجود وروديانعطاف

                                                           
1 Standard temperature condition 
2 Nabulsi  
3 Khateb 
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  نرژي تاکیدي بر جریان پیوسته مبدل دارد.  شارش ا
داراي این قابلیت  CUKو  SEPIC  ،BUCK-BOOSTهاي شناخته شده و معروف مبدل در میان مبدل

تواننـد همـه سـطوح  انـرژي     ها مـی باشند که ولتاژ ورودي را افزایش و یا کاهش دهند. از این رو این مبدلمی
 و  Buckهـاي  مبـدل ) معتقد است که 2012نبولسی (ا انتقال دهند. تابشی در سیستم فتوولتائیک را براي م

Boostهـاي  هـاي چنـدان مناسـبی نیسـتند. بـه طـور مثـال در سیسـتم        پذیري مبـدل به علت فقدان انعطاف
قـادر بـه شـارژ پیوسـته      Boostو  Buckروند، هر دو مبـدل  فتوولتائیکی که به منظور شارژ باتري به کار می

کند توان با تغییر سطح تابش تغییر می-نیستند چرا که منحنی ولتاژ MPPTییر در عملیات باتري با وجود تغ
کند مبدل بوست معمولا رانـدمانی بـالاتر از   و از  این رو ولتاژ مورد نیاز براي ایجاد ماکزیمم توان تغییر پیدا می

است کـه باعـث عـدم انعطـاف     خروجی همیشه از ولتاژ ورودي آن بالاتر  دارد هرچند که ولتاژ SEPICمبدل 
تنها ملاك براي انتخاب بـین  ) 2014حالی که در کار خاتب (شود. در پذیري در دستیابی به ماکزیمم توان می

باشـد و بـه همـین دلیـل     معکـوس ورودي آن مـی   Cukآن است که خروجی مبدل   cukو Sepicدو مبدل 
-dcهـاي  ی در جهت اینکه کدام یک از مبـدل به آن ترجیح داده شده است. به طور کلی اجماع Sepicمبدل 

dc .کنند که حتی بـا وجـود انتخـاب بهتـرین و     چنین ادعا می) 2014( 1احمد مناسب تر هستند وجود ندارد
ترین نوع الگوریتم ردیابی نقطه حداکثر توان همچنان در مواردي نتیجه مطلوب به دست نیامده اسـت. از  دقیق

هـاي  به بررسی تـاثیر مبـدل   ) نیز2004(2والکر کند.ضرورت پیدا می DC-DCاین رو انتخاب مناسب مبدل 
DC-DC  ــدل ــت و مبـ ــه اسـ ــابی پرداختـ ــدمان ردیـ ــت رانـ ــاي از جهـ -BUCK,Boost, BUCKهـ

Boost,CUK,SEPIC, ZETA  در پایـان بـه ایـن     هاند. نویسندبا در نظر گرفتن بار مقاومتی تحلیل شده
امکان شکست در ردیابی حداکثر توان وجـود دارد   BOOSTو  BUCKهاي که در مبدل استنتیجه رسیده

پـس از بررسـی نتـایج      ) نیز2015(3کارتیکو ممکن است سیستم از رسیدن به نقطه ماکزیمم توان باز بماند.
انـد کـه هـر سـه مبـدل کـارایی       نویسندگان به این نتیجه دست یافته zetaو  sepic، cukعملکرد سه مبدل 

اند و انتخاب آنها بسته به شرایط کاري دارد. لتاژ خروجی و میزان ریپل خروجی داشتهخوبی در مورد حصول و
بر سایر مبدل هاي مرسوم براساس کارائی و نیز نوآوري تـرجیح   zetaبر اساس مطالب ذکر شده در بالا، مبدل 

  تحلیل و شبیه سازي شده است. (CCM)داده شد.این مبدل در مد پیوسته 
  

 کنترلیطراحی سیستم  -4

سازي تکاملی است که به عنوان یک روش بهینه سازي قوي داراي هاي بهینهالگوریتم ژنتیک یکی از روش
کند. این الگوریتم با توجه به در طبیعت تقلید می "تئوري تکاملی تدریجی "باشد و از اصول کاربرد وسیع می

روي طیف وسیعی از توابع، کاربرد زیادي در سرعت زیاد و همچنین قابلیت یافتن ماکزیمم و مینیمم مطلق بر 
مهندسی پیدا کرده است. لذا می توان از این الگوریتم در مسایل مختلف اعم از خطی، غیر خطی، پیوسته یا 

توان براي تنظیم بهینه کنترلر فازي به صورت گسسته، مقید بودن یا بدون قید بهره گرفت. از جمله می
  تفاده کرد.خودکار از الگوریتم ژنتیک اس

                                                           
1 Ahmad 
2 Walker 
3 Karthick 
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الگوریتم ژنتیک در مقایسه با سایر روشهاي جسـتجو مزایـاي قابـل تـوجهی     ) 2004افرازي(سربر طبق گفته  
دارد. از جمله اینکه این الگوریتم به جاي کار کردن بر روي یک جواب و بهینه سازي آن در تکرارهـاي بعـدي   

شـود.  کند و به تدریج بـه سـمت نقطـه بهینـه همگـرا مـی      ها به طور همزمان کار میاي از جواببر روي دسته
هاي موضعی قرار بگیرد بسیار کم است. این الگـوریتم تنهـا بـه اطلاعـات     بنابراین احتمال اینکه در دام مینیمم

خروجی سیستم نیاز دارد و بنابراین هیچ گونه قیدي از جمله خطی بودن، پیوسته بودن و یا مشـتق   –ورودي 
  .شود. از این رو قابل کاربرد به دسته وسیعی از مسایل استابع تحمیل نمیپذیر بودن بر ت

 کنترلر فازي- 1- 4

ارائه شد.  1975توسط دکتر لطفی زاده در سال  کنترل منطق فازي ابتدابیان می دارد که ) 2014( 1چما
خبره به هنگام کنترل فازي یک روش کنترلی غیرخطی با ساختار خاص است که رفتاري شبیه به آنچه انسان 

هاي کنندههاي فازي بر خلاف کنترلکنندهدهد. کنترلدهد از خود نشان میکنترل سیستم انجام می
 - کلاسیک، بدون نیاز به مدل دقیق ریاضی از سیستم با استفاده از تجربیات افراد خبره که در قالب قوانین اگر

  .مرحله است 4نطق فازي داراي پردازد کنترل مشود، به کنترل سیستم میانگاه بیان می

  
  مکانیزم منطق فازي: 2شکل 

a (کند.فازي سازي که مقادیر را جهت ورود به سیستم آماده می  
b( کند.آنگاه تعیین می - قواعد فازي سازي که رفتار کنترلر را به وسیله قواعد اگر  
c(ند.رساموتور استنتاجی که ورودي فازي توسط قواعد فازي را به خروجی می  
d(کند.سازي که مقادیر فازي را به مقادیر قابل فهم براي سیستم تبدیل میغیرفازي  

باعث شود تا توان  (D)روش کار به این شکل است که اگر آخرین تعییر در سیگنال کنترل مقالهدر این 
قدرت کاهش کند در غیر این صورت اگر باعث شود تا افزایش یابد حرکت به سوي مسیر فعلی ادامه پیدا می

این به کار گرفته شده روش ممدانی است. باشد. روش منطق فازي یابد حرکت به سوي عکس حالت فعلی می
ترین نقطه، به نقطه اي از آرایه خورشیدي که نزدیکروش در واقع به طور پیوسته حرکت به سوي نقطه

  باشد.جا ردیابی خطا و تغییر خطا میدهد. دو ورودي پیشنهاد داده شده در این ماکزیمم توان است انجام می

  
  

E وE∆  ،خطا و تغییر خطاn برداري و زمان نمونهP(n) اي تولید شده توسط قدرت لحظهPV   و V(n) 
شود،که به گفته می Dاست که به آن  (PWM)اي می باشد. متغییر خروجی یک سیگنال ولتاژ لحظه

اقدام به ایجاد  )2014خاتب(با استفاده از جدول قواعد فازي ر این مقاله شود. ما دفرستاده می  Zetaمبدل

                                                           
1 Cheema 
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ایم. در بخش بعدي با استفاده از الگوریتم ژنتیک این فایل متغیره به صورت معمول کرده 5یک کنترلر فازي 
  ایم.فازي را بهینه سازي کرده

   : جدول قواعد فازي 2 جدول

  

 فاده از الگوریتم ژنتیکبهینه سازي کنترلر فازي با است- 2- 4

الگوریتم ژنتیک مبتنی بر مفاهیم موقعیت ) الگوریتم ژنتیک را این گونه توضیح داده است که 2014( 1محمد
تئوري تکامل بنا شده است و یک راه حل موثر جستجو فضاي مساله پیچیده و بزرگ براي دستیابی به راه 

لگوریتم ژنتیک با ایجاد یک جمعیت اباشد. ادفی میهاي بهینه و سریع از طریق روش سعی و خطا  تصحل
مکانیزم  رود.شود و به سمت بهتر شدن مساله به وسیله اعمال فرآیند ژنتیک پیش میاولیه رندم شروع می

  :این الگوریتم به شرح زیر است
   هاتعیین زنجیره کروموزوم 1
  تابع. تعیین تابع معیار 2
  تولید جمعیت اولیه 3
  الگوریتم ژنتیک  بعدي یا توقفتولید نسل  4

کردن توابع عضویت استفاده   tuneاز الگوریتم ژنتیک جهت) 2011(3) و میسا 2013(2مطابق با پیتالوا دیاز 
سازي سیستم فازي کدینگ ضرایب شده است. اولین مرحله براي استفاده از الگوریتم ژنتیک در جهت بهینه

بر روي توابع عضویت انجام شده است از  اًسازي صرفعلت اینکه بهینهبه مقاله توابع عضویت می باشد. در این 
باشند که داراي سه ایم. توابع ما در این پروژه از نوع توابع مثلثی میسازي قواعد فازي صرف نظر کردهبهینه

ویت براي هر تابع عض 1،2،3ي توابع عضویت به طور نمونه نقاطباشند. براي کدگذارنقطه براي کدگذاري می
مشخص است براي هر تابع عضویت سه نقطه در نظر گرفته شده  )4شکل(لحاظ شده است. همان طور که در 

مشخص گردیده است. نکته مهم در مورد این  Paramاست که این سه نقطه در کدنویسی براي هر 
Param نباید از نقطه  2 بزرگتر باشد و همچنین نقطه 2ي نباید از نقطه 1ها این است که به طور مثال نقطه

توان این بزرگتر باشد براي جلوگیري از ایجاد چنین مشکلی در سیستم باید قیود لازم را تعریف نمود. می 3
کار را از طریق نوشتن یک کد مناسب و یا از طریق یک ماتریس ایجاد نمود. در اینجا دامنه توابع ورودي و 

ته شده  است. ذکر این نکته مهم است که این مقادیر در نظر گرف {100,100-}خروجی متغیرها  به صورت 
   جدا از شبکه می باشد PVاز محاسبه ماکزیمم و مینیمم هر متغیر در سیتم 

                                                           
1 Mohamed 
2 Pitalua Diaz 
3 Messai 
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تواند عملکرد دینامیکی و . این شاخص میشده استبه عنوان تابع هدف تنظیم  (IAE)خطاي مطلق انتگرال 
  استاتیک سیستم کنترل را تخمین بزند.

باشد. در کاربردهاي کنترلی، اي با حدقل اورشوت و زمان نشست میر به دست آوردن خروجیهدف از کنترل
تابع هدف معمولا به صورت تابعی از خطاي پاسخ و یا انتگرال خطاي خروجی در دنبال کردن ورودي مورد 

لا از توابع نظر است. کوچک شدن این تابع باید نشان دهنده برازندگی بهتر جواب باشد. بدین منظور معمو
در تابع هدف  IAEدر این مقاله از معیار .شوداستفاده می MSEو ITAE ،IAE ،ISEهدفی همچون : 

  الگوریتم ژنتیک استفاده شده است که در آن :  
 

  شود.تعریف می در جایی که 
دي به دست آورد یخورش توان از این نوع آرایهمی STCحداکثر قدرتی است که در شرایط    
ینک اجراي تابع معیار را مدل سیمول )3شکل(است.   PVتوان ثابت فراهم شده به وسیله ماژول  و

  .نمایش می دهد

  
  اجراي تابع معیار در محیط سیمولینک متلب :3شکل 

  
  توابع عضویت فازي 4شکل 

  

  نتایج شبیه سازي -5
به  )5شکل(طبق   PVهاي مختلف سیستم سازي شده، قسمتزي بهینهبه منظور تست کارایی کنترلرفا

در ادامه عملکرد سیستم  اند.سازي شدههاي جداگانه در محیط سیمولینک نرم افزار متلب مدلوسیله بلوك
 w/m^2تا 0مقایسه شده است. عمل مقایسه در سطح تابشی   P&Oکنترلري به کار گرفته شده با روش 

از  DC-DCدرجه سانتی گراد صورت گرفته است. لازم به ذکر است شرایط مبدل  25 و دماي ثابت 1000
باشد. ژنتیکی بهینه شده می–مشابه شرایط استفاده شده در کنترلر فازي P&Oبراي کنترلر  Zetaنوع 

داراي زمان نشست زیاد و همچنین نوسان زیاد در شرایط گذرا و ماندگار  P&Oگردد که کنترلر مشاهده می
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سازي شده فازي پاسخی سریعتر دارد گردد کنترلر بهینههمان طور که به وضوح مشاهده می.)8(شکل  است
  به زمان بیشتري نیاز دارد P&Oدر حالی که 

  

  
  شکل هاي بلوکی شبیه سازي اشده در محیط سیمولینک متلب: 5شکل 

  
  تابشی و دماي ثابت آرایه خورشیدي مورد بررسی در تحت شرایط V-Pمنحنی مشخصه  : 6شکل 

  
  Zetaشکل موج ولتاژ خروجی مبدل : 7شکل 
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  و فازي بهینه شده و فازي معمولی P&Oهاي مقایسه روش: 8شکل 

   
  براي حالت هاي مختلف تابش ماکزیمم توانپاسخ : 9شکل 

  
و  w/m^2 1000تا  800در آخرین مرحله از شبیه سازي انجام گرفته نیز با تغییر تابش و دما از حدود 

  .)10(شکل درجه سانتی گراد عملکرد کنترلر بررسی گردیده است  35تا  18تغییرات دمایی از 
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  ازریابی کنترلر فازي بهینه شده در سطوح تابشی متفاوت :10شکل 

  

  : عملکرد کنترلر فازي بهینه شده3جدول
  مقدار  پارامتر

  درصد005/0  اورشوت
  ثانیه52/0  زمان خیز

  020/0  ندگارخطاي حالت ما
  

 : پارامترهاي الگوریتم ژنتیک4 جدول
  مقدار  پارامتر

Population size 50  
generation  50  
Selection method Roulette Wheel  
Rate of crossover 8/0 
Mutation Method Gaussian 
Rate of Mutation  03/  

  
 

 نتیجه گیري -6

مدل به کار گرفته شده مطابق با  رار گرفت که منحنی مشخصهمورد بررسی ق PVدر ابتدا شبیه سازي مدل 
سازي این و همچنین نحوه مدل Zetaمشخصه داده شده در دیتا شیت سازنده بود. سپس علت انتخاب مبدل 

هاي خورشیدي کاربرد زیادي داشته باشد. تواند در سیستممبدل بیان شد و نشان داده شد که این مبدل می
سازي تنها بر روي بهینه سازي شده از طریق الگوریتم ژنتیک نمایش داده شد. روش بهینه سپس کنترلر فازي

از طریق کنترلر  PVتوابع عضویت اعمال شد و از تغییر قواعد فازي اجتناب گردید. در پایان عملکرد سیستم 
ادي ما داراي مقایسه گردید. نتایج نشان داد که کنترلر پیشنه P&Oپیشنهادي تحلیل و با روش معمول 

  باشد.و کنترلر فازي کلاسیک می P&Oعملکرد بهتري نسبت به روش هاي 
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