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ABSTRACT 

Field-Oriented Control (FOC), allows high performance of the induction 

motor drive by using vector control to overcome the coupling effect and 

inferior dynamic response of scalar control. The basic idea of the vector 

control is to decompose a stator current into a magnetic field-generating 

component (ids) and a torque generating component (iqs) and both 

components can be separately controlled to make the performance of the AC 

machine similar to that of DC machine. The instantaneous current magnitude 

and position of the rotor flux space vector must continuously be known with 

precision in order to achieve and maintain perfect field orientation. The 

effectiveness of the proposed control method is verified by using 

MATLAB/SIMULINK Software and results are presented to validate the 

effectiveness of topology.                   
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 المستخلص

باستخدام التحكم  ذات القدرة العالية للمحركات الحثية(، يسمح FOC) التحكم الموجه للفيض

تغلب على  التأثير المزدوج والاستجابة الديناميكية الضعيفة  للتحكم القياسي. الفكرة بالالاتجاهي 

( idsالأساسية للتحكم الاتجاهي هي تحليل تيار العضو الثابت إلى مركبة المجال المغناطيسي )

ا بشكل منفصل لجعل أداء ماكينة مكن التحكم عليه( وكلا العنصرين يمiqsومركبة عزم الدوران )

التيار التردد مماثلة لماكينة التيار المستمر. القيمة اللحظية للتيار وموضع العضو الدوار  يجب أن 

من  بشكل مستمر بدقة من أجل تحقيق افضل توجيه للفيض المغناطيسي. يتم التحقق ينمعروف ايكون

وتعرض النتائج  MATLAB/SIMULINKتخدام برنامج باس فعالية أسلوب التحكم المقترح

  للتحقق من فعالية النظرية.
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