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  دانشگاه فردوسی مشهد– 1391آبان ماه 

 
   و فیلتر کالمنبه کمک منطق فازي رادارهاي ناسازگار  با سطحی هدفردیابی

 
  
  

  
    

  ه چکید
در این مقالـه ، روش جدیـدي جهـت تخمـین بهتـر هـدف توسـط رادارهـاي           

در . اسازگار مبتنی بر منطق فازي بـراي ترکیـب اطلاعـات ارائـه شـده اسـت              ن
 این نویز در حالت ایده آل نویز سـفید       . نویز تاثیر گذار است    ،مشاهدات رادارها 
 چون تخمین .ولی در عمل به صورت رنگی و یا بایاس دار است      فرض می شود    

بـراي بهینـه   . اشد نویز سفید ب،ها در صورتی بهینه می باشند که نویز مشاهده    
بـه  . کردن مشاهده از ترکیب اطلاعات جهت مشاهده بهینه استفاده شده است        

 و بـه فیلتـر کـالمن    استخراج مناسب ترین مشاهده از منطق فازي        صورتی که 
نتایج شبیه سازي نیـز نـشان    . کند داده تا تخمین مناسبی از هدف را محاسبه       

تـک  تر از حالت بایاس دار  می دهد که خطاهاي حاصل از ترکیب اطلاعات کم        
 .راداره می باشد

   منطق فازي – فیلتر کالمن  – ترکیب اطلاعات – تخمین :واژه هاي کلیدي
  

  مقدمه 
براي دستیابی به نتایج بهتر نسبت بـه زمـانی کـه در یـک            از ترکیب اطلاعات    

 بـه  فرآینـد یا چندین سنسور در یک  پروسه تنها از یک سنسور استفاده شود و 
ترکیب باعـث کـاهش      این روش    . کاربرد دارد  تقل از هم عمل کنند    صورت مس 

از . عـدم قطعیـت ، افـزایش قابلیـت اطمینـان و بهبـود مـشاهدات مـی شــود        
می ..... کاربردهاي این روش در زمینه هاي کنترلی، نظامی، روباتیک، هوافضا و   

  ]1[.توان اشاره کرد
اهداف در دهـه اخیـر   در زمینه ترکیب اطلاعات مقالات متعددي براي تخمین    

در بیشتر این مقاله از ترکیـب اطلاعـات بـراي بهبـود تـابع           . منتشر شده است  
در مقالات متعـددي بـراي انجـام ترکیـب     . هزینه مورد نظر استفاده شده است 

هاي مناسب تر از منطق فازي همراه با روش هاي دیگر استفاده می شـود بـه               
زي و نظریـه احتمـال بـا روش هـاي      از استراتژي فا  ]2[عنوان مثال در مقاله       

. استدلالی جهت تخمین بهتر اهداف از اطلاعات سنسورها استفاده شـده اسـت   
در مواردي دیگر نیز علاوه بر استفاده از منطـق فـازي بـا داشـتن اطلاعـات از             

از این نوع  . حرکت هدف یا مشخصات رادار سعی در تشخیص بهتر هدف دارند          
 براسـاس  يفـاز  منطـق اشاره کرد که با کمـک   می توان  ]3[مقالات به مرجع    

مشخصات فیزیکی و رفتـاري هـدف و مـشاهدات کـه از رادارهـاي مرسـوم و                   
. چندکاربرده گرفته می شود در جهت تشخیص بهتر هدف استفاده شده اسـت       

 که با استفاده از ترکیب اطلاعات و مدل ]4[ از  مقالات  مرتبط دیگر  به مقاله     
 درجه آزادي به پردازش اطلاعات 3 هاي بالستیک با ساده و دقیق پرواز موشک

گرفته شده از رادارها پرداخته و موقعیت موشک را با استفاده از فیلتـر کـالمن       
  .توسعه یافته تخمین می زند

 براي تخمین نیز در این گونه مقالات از تخمین هـاي متفـاوتی اسـتفاده مـی        
   سنسور اطلاعات ،سطتو ترکیب اطلاعات مبحث به] 5[مثلا در مقاله . شود

  
  

فیلتـر  (   توسـط فیلتـر     گانـه  چنـد  اهـداف ي  ری ـرهگي  بـرا   گانـه  چند
G H K   (       يبرا در این مقاله     .که ساده شده فیلتر کالمن است پرداخته است 

 يفـاز ي هـا  روشبـا   ي  رادار گانه چندي  ها ستگاهیا ازي  عدد ب اطلاعات یترک
  . براي تخمین هدف استفاده شده است

 جهـت تخمـین و    UKF کـه از فیلتـر       ]6[در همین راستا می توان به مقاله        
. ردیابی دقیق هدف با کمک ترکیب اطلاعات استفاده کرده اسـت اشـاره کـرد           

یکـی  . تبراي این ترکیب نیز از الگوریتم ردیابی براي پیگیري استفاده شده اس    
دیگر از این روش ها ترکیب تخمین هاي مستقل براي رسیدن به فیلتر مناسب 

در این مقالـه بـراي   .  است]7[می باشد که یکی از این مقالات به صورت مقاله   
 فیلتر کالمن بهبود یافته براي پیاده سازي فیلتـر فـدرال اسـتفاده    3تخمین از  
. . تاب هدف را تخمین می زند سرعت و ش ،این فیلتر اندازه و جهت    . شده است 

براي تخمین ارتفاع و زاویه چرخش در محور افقی از دو فیلتـر کـالمن بهبـود            
  .یافته استفاده شده است

در برخی دیگر از مقالات نیز با ترکیب منطق فازي با روش هـاي دیگـر بـراي              
از ایـن  . بهبود عملکرد ترکیب اطلاعات در تخمین مورد استفاده قرار می دهند   

 کـه در     )فـازي  همسایه طبقهنزدیکترین  ( NNFCوش ها می توان به روش     ر
بـر   تطبیقـی  الگوریتم ترکیبنیز استفاده شده است یا می توان به ] 8[ مقاله 
 اشـاره کـرد کـه در       )ANFIS( عصبی فازي تطبیقی استنتاج سیستم اساس
 ترکیـب اطلاعـات    بـا ردیـابی  توانـایی بهبـود   این روش جهت  نیز از  ]9[مقاله  

عـلاوه بـر مـوارد تخمـین از      . شده استارائه ،و مادون قرمز رادار هاي   سیستم
رادارها و ترکیب اطلاعات براي پردازش تصویر نیز استفاده مـی شـود مـثلا در        

 لف همچون سنسور نـوري و رادار در مخت با استفاده از سنسورهاي      ]10[مقاله  
  .پردازش تصویر از پردازش عددي و پردازش فازي استفاده شده است

سعی بر بیان این نکته است که استفاده از در تمام کاربردهاي ترکیب اطلاعات     
 عملکرد در تخمین یا مشاهده نسبت به یک داده          ترکیب اطلاعات باعث بهبود   

اعـث نقـص در   تنها می شود ولی توجه به اینکه استفاده غلط از این روش نیز ب    
  .عملکرد نیز می شود

شامل (در رادارها به سبب اینکه نویزهاي موجود در این رادارها سازگار نیستند   
بنابراین تخمین به وسیله این رادارها غیر بهینـه مـی شـود        ) نویز سفید نیست  

براي بهبود در این تخمین ها این مقاله با ترکیب اطلاعات براي بهینـه کـردن          
براي ترکیب اطلاعـات از   .مین بهتر هدف استفاده می شودهت تخ مشاهدات ج 

  .معیارگذاري به وسیله منطق فازي استفاده می شود
  

  رادار و مدل حرکت هدفمشاهده 
. براي تخمین هدف در رادار باید ابتدا به بررسی مدل حرکـت هـدف بپـردازیم      

در . حرکت هدف را باید در یکی از دو مختصات قطبی یا کارتزین بررسی شـود   
 موقعیت هدف با دو پـارامتر فاصـله و زاویـه از مرکـز مـورد نظـر             مدل قطبی، 

ملاحظـه مـی   ) 1( این دو پارامتر را در شکل    .به دست می آید   ) موقعیت رادار (
  . کنید
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   نمایش عملکرد رادار-1شکل 
  

 میزان زاویه بین خط فاصل      میزان فاصله رادار تا هدف و        r،)1(در شکل   
 براي راحتی موقعیت رادار را در مبدا مـی  .رادار و هدف با محور افقی می باشد    

زاویه بـین  . می شود محاسبه   )1 (فاصله هدف تا رادار از معادله     گیریم بنابراین   
  .می شودمحاسبه ) 2(خط فاصل رادار و هدف با محور افقی از معادله 
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 حاصـل  وrمعادلات حالت براي حرکت هدف با مانور را از رابطه مربوط به   
  .می شود

اي بـر  .صات از دستگاه کارتزین استفاده شده است      در این مقاله براي بیان مخت     
 باید به روابط حاکم      هدف در مختصات کارتزین    معادلات حالت حرکت  بررسی  

با توجه به اینکـه مـدل هـدف در حالـت       . ه کنیم سرعت و شتاب هدف توج     بر
سـرعت  معـادلات   که مربوط به    ) 3( روابط    از گسسته بررسی می شود بنابراین    

 رابطـه   براي شتاب نیـز از    . هدف در حالت گسسته می باشد استفاده می کنیم        
  .استفاده می کنیم) 4(
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  . شتاب هدف در مختصات کارتزین استu، )4(در رابطه 

. براي نمایش عدم قطعیت ها در شبیه سازي دو مدل بیزین و فبشر وجود دارد
در . ي عدم قطعیت اسـت  مدل بیزین یکی از مهمترین و معمول ترین مدل ها         

مدل هاي بیزین عدم قطعیت به شکل متغیرهـاي تـصادفی و یـا فرآینـدهاي                
مشخص و یا با گـشتاورهاي اول و دوم معـین   ملأ اتفاقی با توزیع احتمالاتی کا  

   .ا توجه به روابط قبل به صورت زیر است این مدل ب ]11[ دل می شودم
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   .نمایش داده شده است) 5(ماتریس هاي فضاي حالت رابطه ) 6(در رابطه 

  حالـــــت هـــــاي مـــــدل حرکـــــت بـــــه صـــــورت ،)5(در رابطـــــه 
( ) ( ) ( ) ( ) ( )

T

x yX n x n V n y n V n   
) و مـــــاتریس  )U n  ورودي ،

T مدل هدف است که بـه صـورت    

x yu u  
بـه    y و x کـه بـراي محورهـاي    

در مدل بیزین براي عـدم قطعیـت هـا از مـدل      .صورت مجزا به کار رفته است   
)هــاي احتمــالاتی اتفــاقی اســتفاده مــی شــود و  )v n ،( )w n بــه عنــوان 

  . متغیرهاي تصادفی می باشند
  .س مشاهده رادار به صورت زیر استماتری

  
)7(  ( 1) ( )Z n CX n v    
)8(  1 0 0 0

0 0 1 0
C

 
  
 

  
  

)، )7(در رابطه  1)Z n   رادار(مشاهده سیستم( ،C ماتریس فضاي حالت است 
 مشاهد می شـود کـه    Cبا توجه به ماتریس     . می باشد ) 8(که به صورت رابطه     

  . از نوعی است که تنها مختصات هدف را می خواند مورد استفادهارراد
  

   کالمنفیلتر 
 ،رهاي حالت مربـوط بـه آن  شخص باشد باید متغی براي اینکه موقعیت جسم م    

امـا ممکـن اسـت بـسیاري از     .  سرعت و شتاب اندازه گیري شوند،مانند فاصله 
ر فیلت ـ. گیـري کننـد  یرهـا را انـدازه   سیستم  هاي راداري نتوانند همه این متغ 

رهـا سـایر آنهـا را تخمـین      فقط با دریافت بعضی از ایـن متغی   کالمن می تواند  
   ]12[.بزند

   ]13[ .است) 9(ر کالمن به صورت رابطه معادلات فیلت
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 بهـره کــالمن ، K حالــت هـاي سیــستم ، x ،)9 (در روابـط 

vZ مــشاهده 
,سیستم ،    , ,A B C G  در . فضاي حالـت هـدف اسـت    مشخص  ماتریس هاي 

  .نیز روابط مربوط به، به روز رسانی زمانی است) 10(رابطه 
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  .دن مربوط به کواریانس خطا می باشQ و Rماتریس هاي ) 10(و ) 9(در رابطه 

  .محاسبه می شود) 11( از رابطه Qکواریانس خطاي 
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w(n) ر تصادفی سفید با میانگین صفر فرض می شودمتغی.  
  

)یر  متغ نوعتاثیر )v nدر تخمین   
یـر در   نـوع ایـن متغ    .  مـی باشـد    v(n)یر تـصادفی    مربوط به متغ   Rکواریانس  

 و در   اسـت داراي بهینگی   تخمین کالمن با نویز سفید      . گذار است تخمین تاثیر 
 و نتـایج حاصـله خطـاي    رفته نویز بهینگی تخمین از بین صورت تغییر در نوع  

 و تـاثیر آن در تخمـین    نـویز 3ین بخش به بررسی در ا  .بیشتري پیدا می کند   
  .ی و بایاس دار را با نویز سفید مقایسه کنیم نویزهاي رنگتا تفاوتمی پردازیم 
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یک نـویز سـفید بـا      e(n)اگر   . از نوع نویز سفید باشد     v(n)یر تصادفی   متغ -1
 در نتیجـه  گرفتـه  e(n)بـا    برابـر را v(n)یر تـصادفی   متغ .باشد 2کواریانس  
    .قابل محاسبه است) 12( از رابطه Rماتریس 
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بـراي ایـن     .باشد)  نامعلوم بایاس+ نویز سفید   ( از نوع    v(n)ر تصادفی    متغی -2

  .نمایش می دهیم) 13( را به صورت رابطه v(n)منظور 
  
)  13     (                                               ( ) ( )v n b e n    
  

 از رابطه Rماتریس .  که نامشخص می باشد استb ، مقدار v(n)میانگین 
  .محاسبه می شود) 14(
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WNمی شـود کـه   ملاحظه ) 14(و رابطه ) 12(با توجه به رابطه    b WNR R  

، بـا توجـه بـه معـادلات         v(n) در مقایسه تخمین براي دو نوع مختلـف          .است
  Pکالمن ملاحظه می شود که در هر دو فیلتر گـین هـاي کـالمن و مـاتریس         

 )15(در رابطه .  و تنها در یک رابطه به مقدار متفاوتی می رسند  یکی می شوند  
  .می شود بیان مشاهدات به صورت زیر
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) 16( در رابطه و در نتیجهداراي بایاس بوده 1Zنسبت به مشاهده  2Zمشاهده  
     . دیده می شودتاثیر این بایاس در تخمین حالات
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در  بایـاس  سـبب ملاحظه می شود که تخمین با نویز بایاس دار ) 16(در رابطه  

  .این بایاس سبب افزایش خطا در تخمین خواهد شد.  شودیمتخمین حالات 
 را بـه  v(n)براي ایـن منظـور      . از نوع نویز رنگی باشد     v(n)یر تصادفی    متغ -3

  .نمایش می دهیم) 17(صورت رابطه 
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  .محاسبه می شود) 18( از رابطه R ماتریس و ، صفر v(n)میانگین 
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به دلیل تاثیر چندین نویز سفید سبب اعوجـاج   v(n)میزان مشاهدات ناشی از     
 چـه میـزان ضـرایب نویزهـاي سـفید افـزایش یابـد          هـر . هاي شدید می شود   

اعوجاجات زیاد شده و گین کالمن کاهش می یابد در صورت کم شدن ضرایب       
  . می رودWNRنیز اعوجاجات کاهش و گین کالمن افزایش یافته و به سمت 

  
  ترکیب اطلاعات 

ظامی و غیر نظـامی   تم هاي چند سنسور اهمیت بسیاري در کاربردهاي ن        سسی
ترکیب اطلاعات باعث افزایش دقت و کاهش ناسـازگاري هـا نـسبت بـه               .دارد

 این روش سعی دارد تا بـا کـاهش ناسـازگاري هـا              .اطلاعات تک سنسور است   
  .باعث ایجاد بهینگی در تابع هزینه شود

 بـه عنـوان نـویز    3 و 2با توجه به تاثیرات نوع نویز و استفاده از نویزهاي نـوع            
 تمـام   ، تـک رادار بـراي تخمـین        از  در صورت اسـتفاده    ،ه در این مقاله   اهدمش

براي از بین بـردن چنـین   . می شوندتخمین ها داراي خطاي قابل ملاحظه اي    
در صـورتی کـه در هـر         ،خطاهایی با توجه به موارد گفته شده در بخش قبـل          

 می توان   مشاهده اي را که به مشاهده بهینه نزدیکتر است انتخاب شود،نمونه
  .کردتخمین را به تخمین بهینه نزدیک 

 مشاهدات هر چه قدر هم که مشاهدات بدي باشند ، 3 و 2با انتخاب نویزهاي    
 می توان مشاهده اي نزدیک به آن چـه کـه     زیادولی به دلیل تعداد مشاهدات      

براي یافتن  مشاهده بهینه در هر لحظه معیاري را به . مطلوب است را پیدا کرد
 هـر  اياین معیار به بررسی مـشاهده بـر  .  معیار انحراف تعریف می کنیم   عنوان

ایـن  . مشاهدات دیگـر مـی دهـد      نمونه پرداخته سپس وزنی را براي بررسی با         
 .توسط منطق فازي که در بخش بعدي بررسی شده است تعیین می شودمعیار 

کم باشد هر چه میزان انحراف بهترین مشاهده کمترین انحراف را دارد بنابراین 
  .مشاهده بهتر می شود

     

   
  بلوك عملکرد ترکیب اطلاعات براي اولین مشاهده -2شکل 

  
 نیـز  y نشان می دهد بـراي محـور   xترکیب اطلاعات را براي محور    ) 2(شکل  

  . چنین طراحی را می توان انجام داد
اهدات نیازمنـد مـاتریس   عـلاوه بـر مـش   براي تخمین به وسیله فیلتـر کـالمن      

 هر کدام از مشاهدات داراي یک ماتریس کواریانـسی        .کواریانس خطا می باشد   
 درآیـه قطـر     ،هستند با انتخاب هر کدام از مشاهدات به عنوان مشاهده بهینـه           

مربوط به محور مشاهده مورد انتخاب به عنوان درآیه قطـر مربـوط بـه محـور              
 x مثال اگر مشاهده بهینه براي محـور        به عنوان  .مشاهده انجام شده می باشد    

 yو بـراي محـور     R2(1,1) برابـر بـا   بهینه   R(1,1) باشد بنابراین    Z2مشاهده  
 R(2,2)باشد بنابراین به عنوان مشاهده حاصل از ترکیب اطلاعات  Z3مشاهده 

  بهینه شـده اسـت    مشاهدات با توجه به اینکه     .می شود  R3(2,2) برابر با بهینه  

1 (1,1)Z
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براي . محاسبه شودمشاهدات به صورت بهینه   تمامبراي  Rمقدار  بنابراین باید
WNنویز بایاس دار طبق بخش قبل        b WNR R  می باشدبهینه که مقداري  .

  CNR نویز سفید برابر نیست براي اینکه مقدار R نویز رنگی با مقدار Rمقدار 
  .استفاده کنیم) 19(ب رابطه بهینه شود باید از ضری
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 یک ماتریس مـی باشـد ولـی مـی تـوان بـه جـاي           K ،)19(با توجه به رابطه     

 ضریبی را که بتواند در رابطه قبل تـاثیر گذاشـته و مقـدار    ،استفاده از ماتریس 
CNRند استفاده کرد را به مقدار بهینه نزدیک ک .   

  
   بعد از ترکیب اطلاعاتبلوك عملکرد -3شکل 

  
اگـر ردار   . چگونگی تخمین بعد از بلوك هاي ترکیب اطلاعاتی است        ) 3(شکل  

مورد بررسی پارامترهاي دیگري از هدف را تخمین بزند به ازاء آن پارامتر یـک       
   اجـزاء داخـل  .اضافه می شـود ) 3( شکل  بلوك ترکیب اطلاعاتی به بلوك هاي     
  .نمایش داده است) 2(بلوك هاي ترکیب اطلاعاتی در شکل 

  
  :منطق فازي 

در ایـن  . تفاده مـی شـود   درست از منطـق فـازي اس ـ      ات مشاهد استخراجبراي  
میزان تغییراتش نسبت به مشاهده قبل و استدلال مشاهده اي درست است که 

نطق می توان کنترلی را بـا دو ورودي بـراي   مبراي این   . تخمین قبل کم باشد   
 اسـت کـه   1 و 0خروجی این کنترلر نیـز عـددي بـین      . انحرافات طراحی کرد  

بهترین مـشاهده، مـشاهده اي اسـت کـه میـزان          . بیانگر میزان انحرافات است   
 1 باشد و بدترین مشاهده، مشاهده اي است که میزان انحراف آن 0انحراف آن 

  .ك کنترلی این کنترلر نمایش داده شده استبلو) 4( در شکل .باشد
  

  
   بلوك کنترلر فازي براي تعیین انحراف– 4شکل 

  
این طراحی کنترلر بر اساس روش ممدانی می باشد ولی می توانیم با گذاشتن       

درست براي تابع تبدیل ورودي و خروجـی از روش سـوگنو نیـز بـراي               مقادیر  
  .قابل محاسبه است) 20(لر از رابطه ورودي ها این کنتر .طراحی استفاده کنیم

  
)   20                           (1 ( 1) ( )

2 ( ) ( 1)
error z i z i
error z i z i

  
  

  

  .  استتخمین چند راداره Zمشاهده با هر کدام از رادارها و Z،)20(در رابطه 
  . می باشد)6( و )5(توابع عضویت ورودي ها به صورت شکل 

  
   1error تابع عضویت براي ورودي -5شکل 

  

  
   2error تابع عضویت براي ورودي -6شکل 

  
  . می باشد)6(شکل تابع عضویت خروجی نیز به صورت 

  

  
   خروجی تابع عضویت براي -7شکل 

  
  .ده استقوائد  حاکم در این منطق در جدول زیر آم

  
   قوائد منطق فازي– 1جدول 

VPe Pe   Ze Ne VNe   
VBad  VBad  VBad  VBad  VBad VNe  
VBad  Bad  Good Bad VBad  Ne  
Bad  Good  VGood Good  Bad   Ze  

VBad  Bad  Good  Bad  VBad  Pe  
VBad  VBad  VBad  VBad  VBad  VPe    

  .است) 7(شکل  ، منطق فازي به صورت Surfaceشکل 
  

  
   منطق فازيSurface – 8شکل 
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  :نتایج شبیه سازي
ایـن  .  حالـت نـویز انجـام شـده اسـت     3 نتایج شبیه سازي براي تخمین به ازاء  

  .نویزها به صورت زیر می باشد
   نامعلومبایاس+  نویز سفید -2  نویز سفید                       -1
م و راداري    نـامعلو  بایاس+ نویز سفید   رادار با    2( نویز چند راداره که شامل       -3
   ) نویز رنگی با

 براي مقایسه با تخمین به وسیله ترکیب اطلاعات    2 و   1از تخمین با رادارهاي     
  .استفاده شده است

  .در این شبیه سازي مانور هدف کم فرض شده است
  

  
   در واحد زمانx تغییرات محور -9شکل 

  

  
   در واحد زمانy تغییرات محور -10شکل 

  

  
 y و xانی در محور  تغییرات مک-11شکل 

  
  :نتایج خطاها

در براي ارزیابی میزان خطاي فیلتر از معیار ریشه میانگین  مربعات خطا که 
  . استفاده شده است،مشخص شده) 21(رابطه 

  

2
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 
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   )21   (  

 
 ،)21( در رابطـه  .براي هر محور به صورت مجزا باید از این رابطه استفاده شود         

( )Z i
تخمین در نمونه i توسط هر کدام از نویزهایاست و

Re ( )alZ iموقعیت   
  .می باشدiواقعی هدف در نمونه

  
  تخمین خطاهاي – 2جدول 

  نویز رادار xمحور   yمحور 
 نویز سفید  0,1003  0,1227
  نامعلومبایاس+ نویز سفید  1,0040 1,0063
 چند رادار  0,2417  0,2406

  
  :نتیجه گیري 

 که مربوط بـه   2و همین طور جدول     ) 11(تا  ) 9(همان طور که از شکل هاي       
خطاهاست ملاحظه می شود تخمین ما بهتر از حالت نویز بایاس دار و نزدیـک    

 نتایج میزان خطاهـا بیـانگر      نتایج شبیه سازي و    .به تخمین با نویز سفید است     
این نکته است که روش ما میزان بایاس هاي موجود در نویزها را به میزان قابل 

پـس ایـن روش در صـورتی کـه در رادارهـاي مـورد        . قبول کاهش داده اسـت    
 راداریی بدون بایـاس وجـود نداشـت یـا از سـازگاري رادارهـایی کـه            ،استفاده

 می توانیم استفاده کنیم تـا جـواب   ،باشیماستفاده می کنیم  اطمینان نداشته  
  .قابل قبولی حاصل شود
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