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ABSTRACT 

The development of performance longitudinal autopilot is very important to maintain 

aircraft in the longitudinal stability mode during flight operation. The longitudinal 

control consists of four control loops which pitch angle attitude, altitude, vertical 

speed and forward speed. This research exhibits comparative assessment based on 

the time response specification between using fuzzy logic control and conventional 

Proportional-Integral-Derivative (PID) controller for pitch angle attitude control 

using MATLAB/SIMULINK toolbox. The performances of pitch angle control 

systems are investigated and analyzed based on common criteria of step response in 

order to identify which control strategy delivers better performance with respect to 

the desired pitch angle. The simulations results demonstrate that the using fuzzy 

logic control give better performance than conventional PID controller to achieve the 

design requirements. 
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 المستخلص

. يرانناء الطأث الطولي الاستقرارع ــوض فيتطوير الطيار الألى الطولى فى غاية الأهمية لحفظ الطائرة 

ية، ــــلرأسرعة ااع، السالارتف الانحدار،سلوك زاوية  وهيالتحكم الطولى يتكون من أربعة حلقات تحكم 

بين  الزمنية ةلاستجاباائص ـــــــــساس خصذا البحث تقيم مقارنة تستند على أيسلك ه الأمامية.رعة والس

لوك زاوية ـــــــس في للتحكم التقليدي التفاضلى والمتحكم النسبى التكاملى التحكم الغامض دام منطقاستخ

التحقيق  مت فى زاوية الإنحدارحكم ــأداء نظم الت. ختبر الرياضيات/ وأدوات المحاكاةم دامباستخ الانحدار

 ققالتي تحلتحكم ة اتحديد استراتيجي الخطوة بغية ستجابةلاإلى معايير مشتركة  دا  تناــــــها وتحليلها اسـفي

منطق التحكم  تخدامــــــــاسنتائج المحاكاة بينت أن  وبة.ـالمطل اردالانحق بزاوية ـا يتعلــــفيم أفضل أداء

التصميم.بات فاضلى للتحقيق متطلالغامض يعطى أفضل أداء مقـارنة بالمتحكم النسبى التكاملى الت                                                                     
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