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ABSTRACT 

The goal of adaptive control is to adjust unknown or changing plant 

parameters. This is accomplished by either changing parameters in the 

controller to minimize error, or using plant parameter estimates to change 

the control signal. Therefore, there are many different approaches to 

adaptive control such as self-tuning and model reference adaptive control 

(MRAC). 

Use of variable speed control to improve DC motor performance and 

efficiency has become the core of recent developments in industry. Among 

adaptive control methods the MRAC has earned wide respect since its 

effectiveness is sufficiently illustrated in real time applications.  

In this study the idea is for a further perfection to the MRAC method. This 

is examined when combining the MRAC method with the fuzzy logic 

control (MRAFC). The choice of the fuzzy logic is based on its main 

feature; that its logic flow approaches real time situations more than most of 

the other known algorithms. The idea of perfection is to provide an even 

more smooth control to the DC motor and to minimize deficiencies of the 

traditional MRAC method. 

This study deals with the conventional MRAC and replaces it with MRAFC. 

The performance of the drive system obtained, formed a set of test conditions 

with MRAFC. The performance of the drive is tested for load disturbances 

along with reference model. This study also compares the performance of 

MRAFC over conventional MRAC. To achieve these objectives the 

simulation environment is provided in the MATLAB Simulink.  
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  المستخلص

ام  معاملات لیّتعددف السیطرة التكیفیة ھ رة   النظ ة أو المتغی ذ و ،المجھول تم   اھ دیل ی ا  التع طة  إم  بواس

أ، أو  لتقلیل  متحكفي جھاز ال المعاملاتتغیّر  ات   استعمال الخط ت تخمین ام  لثواب ن أجل   النظ ر   م تغیی

ارة ال ذا، ھ. تحكمإش ة  ل رق المختلف ن الط د م اك العدی تحكمن ي لل ذاتي  التكیف تحكم ال ل ال تحكم  أومث ال

  .النموذجي المرجعي التكیفي

ار المستمر    الأداء لتحسین المتغیرة تحكم السرعة استخدام ات التی ن   صبح أ والكفاءة لمحرك  صمیمَ م

ة   التحكم تقنیات بین ومن. الصناعة في الحدیثةِ التطورات ي التحكمي      التقلیدی وذج المرجع ة النم تقنی

ي   شھرة وثقة واسعة   كسبالذي    MRACالتكیفي التقلیدي ھ ف ات  لفعالیت زمن  تطبیق ي    ال ي ف الحقیق

  .بعض الأنظمة

دي   النموذج المرجعي التح تقنیةسعى لتحسین ھذا الدراسة ت  ي التقلی ي التكیف الجمع    ،كم م ب ار ت  الاختب

ین  امي  ب ي   نظ ي التكیف وذج المرجعي التحكم ة النم تحكمو تقنی امض  ال ار   .MRAFC)( الغ إن اختی

ون     ،المنطق الغامض كان بسبب المیزة الأساسیة لھذا النظام ي تك دفق المنطق ة الت ي  وھي أن طریق  ف

 السعي لتحسین نظام التحكم من أجلو. روفة الأخرىحقیقي أكثر من أنظمة التحكم المعالزمن الحالة 

وفیر  ر  ت م  عنص اءة   تحك ر كف ار المستمر    وسلاسة   أكث ات التی ي      لمحرك ور ف ن أوجھ القص والحد م

 . MRACتقنیة النموذج المرجعي التحكمي التكیفي التقلیدي طریقة 

ذا الدراسة    ي ھ ة      ف ذه التقنی تم تحسین ھ وف ی وذج المر   ،س ة النم تبدال تقنی ي    باس جعي التحكمي التكیف

دي ي     MRACالتقلی تحكم الخط تخدام الم ي باس ي التكیف ي التحكم ط المرجع ة المخط بتقنی

امض  ر  ،  MRAFCالغ ث یختب ارن  حی ة        ویق ل والاضطرابات الخارجی ة اضطرابات الحم ع حال م

دي   وذج التقلی ة   .سویة مع النم اةَ  تُستَعملُ بیئ ي   المدرجة  المحاك لِ تح لأداء Matlab Simulinkف  لی

  . تجریبيِ
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