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The thesis work mainly relies upon designing of compensator especially lead 

compensator which can be incorporated into the system in order to improve the 

response of dc motor without affecting the other parameters. Compensators are 

specially designed under some design constraints like settling time, rise time, 

peak overshoot and steady state error. Improving steady state error is the key 

parameter which has to be taken under consideration. 

By suitable choice of BLDC motor constants, transfer functions .The 

mathematical formulation of transfer function and location of poles and zeros has 

also been studied. The stability of the system can be analyzed by plotting poles 

and zeros on the root locus plot.

 Different compensators are designed by choosing suitable values of poles and 

zeroes by trial and error method and the corresponding response curves of 

different compensators are compared. 

In order to calculate gain margin and phase margin, bode plot has been plotted. 

MATLAB is used in order to study different parameters and to plot different 

response curves.

Also the compensator is designed by using anew technique (non-trail and error 

method).

The simulation environment provided in the MATLAB SISOTOOLBOX is used 

to perform experimental analysis. The thesis paves the way for subsequent 

hardware implementation as an anticipated augmentation to this work.
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صميم علي عملها في الدراسة هذه اعتمدت    عوض ت يدا ، الم عوض وتحد قدم الم لذي المت  وا

ستعان ظام في به ي كم ن جل من التح سين ا ستجابة تح حرك ا يار م ستمر الت ساس دون الم  الم

ستقرار زمن: منها خاصة لمتطلبات تبعا المعوضات تصمم الأخري بالثوابت من ، ال صعود ز  ، ال

هدف تجاوز صي ال طأ  الأق ند والخ ستقرار ع سين . الأ يل تح طأ وتقل لة خ ستقرة الحا تبر الم  يع

 الأعتبار. في وضعه يجب الذي الساس

يار  سب بالإخت ثوابت المنا يل ودوال ل حرك تحو يار م ستمر الت فرش عديم الم شكيل فإن ال  الت

لة الرياضي يل لدا قع التحو طاب كل ومو صفار الق ضع والأ سة ستخ ما . للدرا كن ك يل يم  تحل

 للجذور. الهندسي المحل مخطط في والأصفار الأقطاب برسم النظام استقرارية

 طريقة باستخدام والأصفار للأقطاب مناسبة قيم باختيار وذلك تصميمها تم مختلفة معوضات

 المعوضات. لمختلف الأستجابة منحنيات ومقارنة رسم وتم والخطأ المحاولة

جل من ساب ا سب هامش ح هامش الك طور و سم تم ال طط ر ستخدم . بودي مخ مج ا  برنا

MATLAB   المختلفة. الأستجابة منحنيات ورسم المتغيرات دراسة اجل من 

 والخطأ). المحاولة عدم طريقة ( حديثة تقنية باستخدام تصميمه تم المعوض وايضا

ُل َتعم َة بيئة ُتس ِل لإداء MATLAB SISOTOOLBOXفي المدرجة المحاكا ِي. تحلي ُد تجريب ّه  ُتم

ُة ِق الطريق الإطروح ّقعة كزيادة عملي لتطبي َو َت ِل. هذا إلى ُم العم
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