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ABSTRACT 

Since the beginning of the 19th century progress has increased in scientific 

and practical life. There are many requirements, including control systems. 

The Brushless DC motor is one of the most commonly used engines in the 

working life due to  high efficiency and high resolution. Due to the remaining 

magnetism and the speed error of the motor, the control methods such as the 

differential integral proportional control are used to adjust the speed and 

estimate the error, making the motor very suitable for applications requiring 

precise speeds such as small aircraft and motor winding. This study use PID 

controller tuned manually to adjust these PID controller parameters. 
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 المستخلص

لوتطلثاخ ًالعولٍح فأصثح ىنالل مثٍز هن اهنذ تذاٌح العصز التاسع عشز اسداد التقذم فً الحٍاج العلوٍح 

ًهحزماخ التٍار الوستوز خالٍح الفزش تعتثز هن الوحزماخ الأمثز استخذاها  هن تٍنيا أنظوح التحنن .

نظزا للوغناطٍسٍح  .لعالً الذي ٌعتثز أمثز ها ٌوٍشىاًشٌٍعا فً الحٍاج العولٍح نظزا للنفاءج ًالعشم ا

ح الوحزماخ تستخذم طزق التحنن هثل الوتحنن التناسثً التناهلً الوتثقٍح ًهقذار الخطأ فً سزع

التفاضلً فً ضثظ السزعح ًتقذٌز الخطأ هوا ٌجعل الوحزك هناسة جذا للتطثقٍاخ التً تحتاج الى 

ىذه الذراسو تستخذم الوتحنن التناسثً  .الطائزاخ الصغٍزج ً لف الوحزماخسزعاخ دقٍقح هثل 

 .الوتحننلضثظ الٍذًي لتحذٌذ قٍن تطزٌقح ا التناهلً التفاضلً
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