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هف يِهي﴿ اَ َِ وا فواا اَ هف يِهي السَّه اَ يُّ الْقايُّومُ لَا تاأْخُذُهُ سِناةٌ والَا ناوْمٌ لَّههُ  الْْارْضِ  اللَّهُ لَا إِلاَٰها إِلََّ هُوا الْحا

ههِ إِلََّ اَن ذاا الَّذِي ياشْفاعُ عِنداهُ إِلََّ  َِ هنْ عِلْ لَ   ْ َُهونا بِشاهيْ لْفامُهمْ والَا يُحِي هف خا اَ ف باهيْنا اَيْهدِيمِمْ وا اَ بِإِذْنِهِ ياعْلامُ 
ف واهُوا الْعالِيُّ الْعاظِيمُ  اَ َِ واالْْارْضا والَا يائُودُهُ حِفْظُمُ فواا اَ سِعا كُرْسِيُّهُ السَّ اْ وا ف شاف اَ  ﴾بِ
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ABSTRACT 

Linear induction motor is a special purpose motor with enhanced versatility of 

operation compared to rotary induction motor. In This thesis a simulation 

model for the linear induction machine as an electromechanical system was 

built. It was built corresponding to all governing equations implied to analyze 

the dynamic response of the machine, first a primary control system to obtain 

the desired speed and thrust at normal conditions using look-up tables was 

developed then a feedback control system is implemented to analyze the 

controlled response of the machine to overcome disturbance force and change 

in the desired speed reference. 
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 الَستخلص
 

الماكينة الحثية الخطية هي ماكينة خاصة ذات تعددية استخدامات تشغيلية مقارنة مع الماكينة 

تم بناء النموذج بحيث  ,في هذا البحث تم بناء نموذج محاكاة للماكينة الحثية الخطيةالحثية الدوارة. 

في البداية تم تصميم , الاستجابة الديناميكية للماكينة احتوى على كل المعادلات الحاكمة في تحليل

نظام تحكم أولي باستخدام جداول الاستكمال للحصول على السرعة المطلوبة و قوة الدفع المطلوبة في 

التناسبي_التكاملي  نوعالمن  , بعد ذلك تم استخدام نظام تحكم ذو تغذية عكسيةالظروف العادية 

ظام بعد تعرضه لقوى اضطراب و تغير في السرعة المرجعية المطلوبة و من ستقرارية للنلاستعادة الإ

 .النظام ءتحليل و مناقشة أدا تم ثم
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