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ABSTRACT

Vector control schemes are increasingly used in induction motor drive 

systems to obtain high performance. However, in order to implement the 

vector control technique, the induction motor speed information is required. 

Different speed sensors are used to detect the speed. But in most applications, 

speed sensors have several problems. These problems are eliminated by speed 

estimation by using different speed estimation algorithms. Out of which, 

model reference adaptive system techniques are one of the popular methods to 

estimate the rotor speed due to its good performance and simplicity. Each 

technique has advantages and drawbacks. In this project, the induction motor 

with rotor flux based model reference adaptive system rotor speed estimator is 

designed and validated through MATLAB/SIMULINK software package.

The results of simulations show that the performance of the speed estimation 

is very good. The high performance of the proposed control scheme under 

different speed commands, load disturbances and parameter uncertainties is 

also demonstrated via simulation results.
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صلخستم

جهى بشكل متزاید فى أنظمة القیادة للمحرك الحثى للحصول على الأداء تتستخدم مخططات التحكم الم

. سرعة المحـرك الحثـىعن مطلوب معلومة ، و رغم ذلك من أجل تنفیذ تقنیة المتحكم المتجهى. العالى

ات الـــسرعة لـــدیها و لكـــن فـــي معظـــم التطبیقـــات، محـــساس. تـــستخدم محـــساسات مختلفـــة لقیـــاس للـــسرعة

یـــتم التقلیـــل مـــن هـــذه المـــشاكل عـــن طریـــق تقـــدیر الـــسرعة باســـتخدام خوارزمیـــات . العدیـــد مـــن المـــشاكل

 منهــا، تقنیــات نظــام النمــوذج المرجعــي التكیفــى التــى تعتبــر واحــدة مــن الطــرق .مختلفــة لتقــدیر الــسرعة

فـــى هـــذه . مزایـــا وعیـــوبلهـــا هـــا منكـــل تقنیـــة . ًالـــشائعة لتقـــدیر الـــسرعة نظـــرا لأدائهـــا الجیـــد والبـــساطة

ً، تـــم تـــصمیمه المحـــرك الحثـــى مـــع فـــیض العـــضو الـــدوار بنـــاءاعلى نظـــام النمـــوذج المرجعـــي المـــشروع

نتـائج .  MATLAB/SIMULINK حزمـة برنـامجخـلالمن لتقدیر السرعة وتم التحقق منها  التكیفى

. مختلفةالمحاكاة تبین أن أداء السرعة المقدرة جیدة جدا تحت ظروف التشغیل ال
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