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ABSTRACT 

 

 Since the Climate factors have strong negative effect on the process of 

landing, which makes crew needs a proper automatic landing system, to 

reduce the total landing cost by landing the aircraft at prescribed time. 

 This project presents an intelligent control scheme that use a fuzzy logic 

controller  in automatic aircraft landing control that will make the automatic 

landing systems (ALS) more intelligent. A design methodology has been 

proposed based on conventional control and repeated using fuzzy logic. 

The main goal of this research is to design a fuzzy logic controller to aid in 

landing the aircraft safely in all weather conditions. To examine the fuzzy 

controller performance, MATLAB fuzzy tool box is used. 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 مستخلص 

 

 

يجعل الطاقم في حوجة الي نظام  مما, سلباً وبقوة في عملية الهبوطبما ان العوامل المناخية تؤثر 

 .لتقليل تكلفة الهبوط الاجمالية وذلك بهبوط الطائرة في زمن الهبوط المحدد, هبوط آلي فعال

 المنطق الغامضهذا البحث يعرض فكرة التحكم الذكي في الهبوط الآلي للطائرات باستخدام متحكم 

م التقليدي من ثم اعادته كميم باستعمال التحخطة التصميم المقترحة هي التص. لجعل النظام اكثر ذكاءاً 

 .الغامض منطقالباستخدام 

لهذا البحث هو تصميم متحكم غامض للمساعدة في هبوط الطائرة بأمان في جميع  الهدف الاساسي

لإختبار أداء المتحكم الغامض تم استخدام صندوق ادوات المنطق الغامض في برنامج . حالات الطقس

 .الماتلاب
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