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 الآية

  بِســمِ االلهِ الرحمنِ الرحيـمِ
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ABSTRACT 

This thesis presents a comparative study of various controllers for the speed 

control of DC motor. The most commonly used controller for the speed control 

of DC motor is conventional Proportional- Integral- Derivative (PID) controller. 

However, the PID controller has some disadvantages such as: the high starting 

overshoot, sensitivity to controller gains and sluggish response due to sudden 

disturbance. So, the relatively design PID controller with computational 

optimization approach method is proposed to overcome the disadvantages of the 

conventional PID controller. Further, two fuzzy logic based controllers namely; 

fuzzy control and neuro-fuzzy control are proposed in this study and the 

performance of these controllers are compared with PID controller performance. 

Simulation results are presented and analyzed for all controllers. It is observed 

that neuro-fuzzy controller gives a better response than other controllers for the 

speed control of DC motor drives. 
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  المستخلص

أغل�ب . متحكم�ات مختلف�ة لل�تحكم ف�ي س�رعة مح�رك التي�ار المس�تمر دراس�ية ب�ين مقارن�ة  ذا البحثقدم ھي

المس��تمر ھ��ي المتحكم��ات التقليدي��ة المعروف��ة المتحكم��ات المس��تخدمة لل��تحكم ف��ي الس��رعة لمح��رك التي��ار 

المتحكم التناسبي التكاملي التفاضلي ولكن رغم ذلك نجد أن ). PID(بالمتحكم التناسبي التكاملي التفاضلي 

وا?س�تجابة البطيئ�ة  تھا لكس�ب المتحكم�ة بمج�اوزة عالي�ة للھ�دف، حساس�ي البداي�ة لديه بع�ض العي�وب مث�ل

بالطريقة الحسابية التقريبية اFمثل تتغلب على  بع�ض  PIDن تصميم المتحكم للتغيرات المفاجئة وعليه فإ

الم�تحكم  م�اوللمزيد إثنين م�ن المتحكم�ات تعتم�د عل�ي المنط�ق الغ�امض وھ.التقليدي  PIDعيوب المتحكم 

م�ع  أداء ھذه المتحكمات مقارنةوتمت في ھذه الدراسة ا ھمحاقترإ تم  الغامض والمتحكم العصبي الغامض

ل��وحظ أن  .ت��م ع��رض نت��ائج المحاك��اة وتحليلھ��ا لكاف��ة المتحكم��ات. م التناس��بى التك��املي التفاض��لي الم��تحك

المتحكم العصبي الغامض له  ا?ستجابة اFفض�ل م�ن ب�ين المتحكم�ات اFخ�رى لل�تحكم ف�ي س�رعة مح�رك 

  .التيار المستمر
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