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aG³ÂB﹞1﹋ ² قa? ¿i]°¼﹞ ¶]﹊l±0\

®0a¼G ¶1﹍l±0\

http://courses.fouladi.ir/cyber

Doctrine of Control
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¾d³©³¬ÂG0 ĞلaF°﹋ĝ

CONTROL

contrarotulum contrerole

MEDIEVAL LATIN OLD FRENCH MIDDLE ENGLISH

a counter-roll or register 

used to verify accounts

conterrolle

contra 

LATIN

against, 

opposite

rotulus

LATIN

+

rotula

LATIN

roll, 

a little wheel

ENGLISH

control
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CYBERNETICS

kubernan kubernetes

GREEK GREEK ENGLISH

(1940s)steersmanto steer

Cyberspace 
(William Gibson ,1984)

cybernetics

κυβερνήτης

cyber-
(prefix)

gubernare

LATIN

govern

ENGLISH

cybernétique

FRENCH

The future science 

of government
(Ampere, 1843)



http://www.azquotes.com/quote/899233
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¶]±³m لaF°﹋ kZ? ² ¶]°°﹋ لaF°﹋ kZ?

kZ?
﹋°aFل ﹋°°[¶

controlling part

kZ?
¶]±³m لaF°﹋
controlled part
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¾da±0 ² D1︻﹑y0

kZ?
﹋°aFل ﹋°°[¶

controlling part

kZ?
¶]±³m لaF°﹋
controlled part

¾da±0

information
D1︻﹑y0

energy
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 «FhÂi﹉ÂF±a>Ã1i wÂV﹞ `\

kZ?
﹋°aFل ﹋°°[¶

controlling part

kZ?
¶]±³m لaF°﹋
controlled part

¾da±0

information
D1︻﹑y0

energy
wÂV﹞
environment

D1︻﹑y0 ¾da±0

k°﹋
action
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﹉?]Â﹁  «FhÂi `\﹉ÂF±a>Ã1i
¿G1︻﹑y0 `0]﹞ ﹏Â﹊lG

kZ?
﹋°aFل ﹋°°[¶

controlling part

kZ?
¶]±³m لaF°﹋
controlled part

¾da±0
wÂV﹞
environment

D1︻﹑y0 ¾da±0

k°﹋wÂV﹞ a?

wÂV
﹞ b

0

D1︻﹑y0
D1︻﹑y0



10مباحث وىژه پىرامون فضای ساىبر

P
re

p
a

re
d

 b
y

 K
a

z
im

 F
o

u
la

d
i  

| 
  

S
p

ri
n

g
 2

0
1

7
  

| 
2
n
d

E
d

it
io

n

 «FhÂi `\ لaF°﹋﹉ÂF±a>Ã1i

kZ?
﹋°aFل ﹋°°[¶

controlling part

kZ?
¶]±³m لaF°﹋
controlled part

D1︻﹑y0 D1︻﹑y0
®1﹞a﹁

D1︻﹑y0
k°﹋
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﹁aF°﹋ ]°Ã2aل

Monitoring         D`1|±
¾ ¶]½1l﹞ E©1Wď «FhÂi ¿O²a[¶]±³m لaF°﹋

Evaluation         ¿?1Ãb`0
E©1W ¿?1Ãb`0ď «FhÂi ¿O²a[¶]±³m لaF°﹋

                     Command Selection         ®1﹞a﹁ <1ZF±0
E©1W aÂÂ︽G ¾0a? =i1°﹞ ®1﹞a﹁ <1ZF±0ď «FhÂi ¿O²a[¶]±³m لaF°﹋

       Command         ¿½\ ®1﹞a﹁
 «FhÂi ¾\²`² ·? ®1﹞a﹁ ³±[¶0︻¬1لm لaF°﹋

              Running         ®1﹞a﹁ ¾0aO0
 «FhÂi wi³G ®1﹞a﹁ ¾0aO0¶]±³m لaF°﹋
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±﹆aF°﹋ kل

aل
F°﹋

¾ ·Ã_︽G ]°﹞ E¼O  ²]°﹞ ف]½ D1︻﹑y0
 «FhÂi ·?¶]±³m لaF°﹋

 ﹅Ã`cG¿C²aF±2  ¿﹀°﹞ĚD1︻﹑y0ę
 «FhÂi ·?¶]±³m لaF°﹋

 k½1﹋¿C²aF±2  E>J﹞Ě¿¬|± ¿?ę
 «FhÂi `\¶]±³m لaF°﹋

<³¨x﹞ «|± kÃ0c﹁0
 «FhÂi `\¶]±³m لaF°﹋

`1F﹁` ² E©1W \³>¼?
 «FhÂi `\¶]±³m لaF°﹋
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aF°﹋ ¾0a? ªb﹐ wÃ0amل

 «FhÂi b0 ¿F©1W <1ZF±0¶]±³m لaF°﹋ ف]½ E©1W ®0³°︻ ·?

 «FhÂi `\ ف]½ E©1W ·? ®]Âi` ®1﹊﹞0¶]±³m لaF°﹋

 ®1﹊﹞0¾`0_﹎aÂK5G  «FhÂi E©1W ¾²` a?¶]±³m لaF°﹋  ﹅Ãay b0¾1½ ¾\²`² ®2 �
��
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¾1½ ¿﹎eÃ² لaF°﹋

• ċلaF°﹋ ·? v³?a﹞ D1︻﹑y0 b0¾1½ k°﹋  ¿©aF°﹋Ě1½ ®1﹞a﹁ ę ·NÂF±m ¿﹞\³Ċ

•¾1½ k°﹋  ċلaF°﹋ `\ ·F﹀¼± D1︻﹑y0 a? ¿°F>﹞¾1½ ®1﹞a﹁ Ei0 ¿©aF°﹋Ċ

aF°﹋  ·﹋ \`0\ ®1﹊﹞0 ¿±1﹞b ·°Ãc﹎ ]°S ²<1ZF±0 ]m1? ·Fm0\ \³O²Ċل•

• ċلaF°﹋ «FhÂi `1F[1i¶]±³m لaF°﹋  aÂÂ︽G 0`]½\ ¿¬±ay b0 ·﹊¨? ċ aÂK5G ﹅Ã
Âi `1F﹁` ² ¿O²a[ ċ«FhÂi ¾\²`² ¾`1﹊Fi\ 1? ċلaF°﹋ aÂ︽F﹞ ¾²` «Fh

 aÂÂ︽G 0`]½\ ¿﹞Ċ
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﹝aF°﹋ aÂ︽Fل

CONTROL VARIABLE

¾0 ·°Ãc﹎  ·﹋ «FhÂi ﹉Ã b0®0³G ¿﹞ 0\ aÂÂ︽G ®2 1? 0` `1F﹁`\Ċ
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¾ ¶`1S ĞلaF°﹋ĝ

﹋°aFل
ĈEhÂS

Ĉ0aS
Ĉ·±³﹍S

¶1﹎ ·SĈ
1O ·SĈ

g﹋ ·SĈ

¾ ·Ã_︽G ]°﹞ E¼O  ²]°﹞ ف]½ D1︻﹑y0

 ¾0a? «FhÂi 0فaV±0 b0 ¾aÂ﹎³¨O²ď 1Ã«FhÂi ®]m aF¼?

 a? aÂK5GلaF°﹋ aÂ︽F﹞  ﹅Ãay b0®1﹞a﹁¾1½  ¿©aF°﹋

«FhÂi ¿﹎]±b ³لy `\ č·lÂ¬½

 `\«FhÂi  ²wÂV﹞ «FhÂi

 wi³G¶]°°﹋ لaF°﹋  ¾0a?¶]±³m لaF°﹋
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=G0a﹞ ·¨h¨i لaF°﹋ `\
﹝1Jل

kZ?
﹋°aFل ﹋°°[¶

controlling part

kZ?
¶]±³m لaF°﹋
controlled part

ĊکĊک ĊjĊک

ĊکĊک
Ċک

jĊ

ĊکĊک ĊjĊک

ĊکĊک ĊjĊک

ĊکĊک
Ċک

jĊ

ĊکĊک
Ċک

jĊ

ĊکĊک
Ċک

jĊ

ĊکĊک ĊjĊک

ĊکĊک ĊjĊک

ĊکĊک
Ċک
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¾ ·Ãa|± لaF°﹋

D1Âu1Ã` ² ¿i]°¼﹞

¾ ·Ãa|± ¿︻1¬FO0 لaF°﹋ ¾ ·Ãa|± لaF°﹋
 ¿︻1¬FO0 ª³¨︻Ě¿i1°m ªaOę
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¿︻1¬FO0 لaF°﹋ ¾ ·Ãa|±

D1Âu1Ã` ² ¿i]°¼﹞

¾ ·Ãa|± ¿︻1¬FO0 لaF°﹋ ¾ ·Ãa|± لaF°﹋
 ¿︻1¬FO0 ª³¨︻Ě¿i1°m ªaOę
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¿︻1¬FO0 ]°Ã2a﹁ ¾1½ ·Ãa|±

SOCIAL PROCESS THEORIES

Source: Larry J. Siegel, Criminology: The Core, 4th Edition, Wadsworth, Cengage Learning, 2011
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 ¿︻1¬FO0 لaF°﹋ ¾ ·Ãa|±Ğ¿maÂ½ĝ

HIRSCHI’S SOCIAL CONTROL THEORY (SOCIAL BOND TEHORY)

۱۹)۹

Source: Larry J. Siegel, Criminology: The Core, 4th Edition, Wadsworth, Cengage Learning, 2011
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D1Âu1Ã` ² ¿i]°¼﹞

¾ ·Ãa|± ¿︻1¬FO0 لaF°﹋ ¾ ·Ãa|± لaF°﹋
 ¿︻1¬FO0 ª³¨︻Ě¿i1°m ªaOę
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Âi﹍°1ل ﹋°aFل

CONTROL SIGNAL

¯ÃaF﹋\ a>Ã1i ¾1t﹁ ︹﹞1O

¿©1°﹍Âi i0 لaF°﹋ ¾1½aÂ︽F﹞ <³¨x﹞ aÃ\1﹆﹞ ·? v³?a﹞ ª1ÂC ¾²1W ·﹋EĊ
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\aF°﹋ ¶1﹍Fiل

CONTROL DEVICE

¯ÃaF﹋\ a>Ã1i ¾1t﹁ ︹﹞1O

 ·﹋ «FhÂi ﹉Ã b0 ¾aq1°︻ ·︻³¬N﹞¾1½ 1ل°﹍Âi  ]Â©³G 0` لaF°﹋﹋ ¿﹞]°Ċ
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¾ ·﹞1±a? لaF°﹋

CONTROL PROGRAM

¯ÃaF﹋\ a>Ã1i ¾1t﹁ ︹﹞1O

¾ ·©1>±\ ¾1½ ®1﹞a﹁ لaF°﹋
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«FÃ`³﹍©0 لaF°﹋

CONTROL ALGORITHM

¯ÃaF﹋\ a>Ã1i ¾1t﹁ ︹﹞1O

 «FhÂi `\ D1︻﹑y0 j\a﹎ ¿﹍±³﹍S ]︻0³﹇ ·︻³¬N﹞°﹋ لaF°﹋¶]°
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﹝﹆aF°﹋ ]q1ل

Stabilization
¾b1i`0]Ã1C

Protection
E}1﹀W

Compensation
¾b1i ®0a>O

Tracking
¾aÂ﹎\`\a﹍ÂC ċ

Program Running
·﹞1±a? ¾0aO0

Optimization
¾b1i ·°Â¼?

Regulation
«Â|°G

Guidance
EÃ0]½



 ¾0a? لaF°﹋¾b1i`0]Ã1C
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ROTECTIONPFORONTROLC
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aF°﹋·Fh? ·﹆¨Wل aF°﹋b1? ·﹆¨W  ďل 

OPEN-LOOP CONTROL / CLOSED-LOOP CONTROL
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 �&� ��. ��� 	� '3,�. F��,�, ��BD� �� G���� '1.

 ��
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