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ABSTRACT 

             This thesis presents a comparative study of various controllers for the 

position control of DC servomotor . The position control system is one of the 

interesting terms in control system engineering .Proportional-Integral-

Derivative(PID) controller is a well-known controller and widely used in 

feedback control in industrial processes .  

               The most commonly used controller for the position control of DC 

servomotor is conventional Proportional –Integral –Derivative (PID) 

controller. However, the PID controller has some disadvantages such as: the 

high starting overshoot, sensitivity to controller gains and sluggish response 

due to sudden disturbance. So, the relatively design PID controller with 

computational optimization approach method is proposed to overcome the 

disadvantages of the conventional PID controller.  

                 In  position control system , PID controller sometimes cannot make 

this application accurate because of nonlinear properties .Therefore, in this 

thesis the fuzzy logic controller is proposed to overcome the problem of PID 

controller . Fuzzy logic controller has ability to control the nonlinear system 

because of the algorithm is implementing in language. Based on the 

simulation result the fuzzy logic controller designed is able to improve the 

performance of the position control system compared to the PID controller in 

term of rise time (Tr) and settling time (Ts). 
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 مستخلص

للتحكم في وضع محرك خدمة  ،يقدم هذا البحث مقارنة دراسية بين متحكمات مختلفة              

من الفروع المهمة في هندسة نظم التحكم و يعتبر  ،تعتبر أنظمة التحكم في الوضع و .التيار المستمر 

و المستخدمة بكثرة في التحكم عن  ، التفاضلي التكاملي من المتحكمات المعروفةالمتحكم التناسبي 

 .طريق التغذية العكسية في المجال الصناعي 

هي  المتحكمات التقليدية المعروفة  ،أغلب المتحكمات المستخدمة للتحكم في الوضع  نإ            

 ،متحكم التناسبي التكاملي التفاضلي بالمتحكم التناسبي التكاملي التفاضلي، لكن رغم ذلك نجد أن ال

حساسية لكسب المتحكمة و الإستجابة البطيئة  ،مثل البدء بتجاوز عالي للهدف  ،لديه بعض العيوب 

و عليه فان مقترح تصميم المتحكم التناسبي التكاملي التفاضلي بالطريقة الحسابية  .للتغيرات الفجائية 

 .اسبي التكاملي التفاضلي التقليدي المثلي هو يتغلب علي بعض عيوب المتحكم التن

 ،وجد أنه لا يعطي الدقة المطلوبة  ،عند استخدامه للتحكم في أنظمة التحكم في الوضع             

و لذلك في هذا البحث تم تصميم المتحكم الغامض لتفادي هذه المشكلة  .نسبة لخواصها غير الخطية 

لأن الخوارزمية المستخدمة تنفذ  ، غير الخطية للمتحكم الغامض القدرة علي التحكم في الأنظمة .

نجد أن المتحكم الغامض له القدرة علي تحسين أداء  ،و إعتماداً علي نتائج المحاكاة  .بتعليمات لغوية

 .  مقارنة بالمتحكم التناسبي التكاملي التفاضلي  ،النظام المتمثل في تقليل زمن الصعود و زمن السكون
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