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Abstract 
 

Nowadays, several applications ask for some kind of synchronization 

between the different motors. Example because of the large output power 

required for the long production line, conveyor line or assembly line in the 

industrial producing process, a single motor can't achieve the required output 

torque. So in this situation, two or more motors are necessarily applied to 

complete the control tasks synchronously and coordinately. 

The principle, on which this control scheme is based, is called the 

master slave motors control. The master motor is the reference motor to which 

one or more slave motors are synchronized. Its main characteristic is that the 

revolving speed output of the master motor will be the reference value of the 

slave motor. Any input signal or disturbance on the master motor can be 

reflected and followed by the slave motor. 

The main objective of this research is to develop a mean of 

synchronizing two induction motors based on master-slave strategy, by 

designing a speed control system for the two induction motors. Mathematical 

model for the induction motor has been derived and tested using simulink in 

open-loop direct start-up mode, also a simulink model for PWM 

inverter.Vector control technique use PI controller has been used for both the 

master and slave motors.The simulation results obtained using simulink 

showed a better tracking performance with acceptable tracking error.      
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 المستخلص
 

ج ذتثٍياخ ختَ ُْانك فً انٕقد انحاضر،  كاخعِ حراج لػعِ دّ َٕع يٍ انرسايٍ تٍٍ انًحردّ

 الإَراجعِ انتٌٕمعِ أٔ نمرج ا دجعِ ػهى سثٍم انًثال تسثة ق. انًمرهلحعِ 
طِّ  انكثٍرجعِ انًتهٕتحُ نمتَ

طِّ ال كعِ ٔإٌ  َد  انردًٍغ فً انؼًهٍحعِ الإَراخٍحعِ انصُاػٍحعِ،خطَاقمعِ أتَٔ الختَ ح عِ لا ا يحردّ

اٌ أتَٔ أكثر ذكٌٕ  يحرك، نح انحاْذجنذا فً .  انًتهٕبانمرجػسو ذٕفٍر سرتٍغ ي

. تبكم يرسايُااً ٔيرُاسيااً نركًهح ٔاَداز ػًهٍح انرحكى ضرٔدٌح 

دًّى ،ذحكى يمتطعِ النذي ٌسرُ  ػهٍّا انًث أ،ْذا  . نًحركاخلذحكى انسٍ  انراتغ  بٌس

دٌّ انًحرك انسٍ تَ    أتَٔ أكثرعِ يٍيحرك ذاتغ ْٕ انًحرك الاساسً تًٍُا ٌكٌٕ ُْانكإ

ُرٓا ايتَ دٌّ انسرػحعِ ال. يتهٕب يُستَ ٌُ ختَ نًحركعِ انسٍ عِ يٍ ا َاذدحانماصٍّ انرئٍسٍح ًْ أ كُٕ

 أتَٔ إضتراب ػهى انًحركعِ انسٍ عِ   خمأيدّ إشادج. نًحركعِ انراتغتَ ليرخؼٍح الشادجتَ الإ ًْ

كتَ تَ  ٍُ ػمْ كعِ مًْ . يحركعِ انراتغتَ ٔاستح ال بْاعتَ ذرة ْٔاٌُ

دٌّ انٓ ف انرئٍسً نم ٌٍ اػرًا ا  حثًٌٍيحرك  ْٕ ذتٌٕر ٔسٍهح نًسايُحتحثإ

 .ٌٍ حثًٌٍ، يٍ خلال ذصًٍى َظاو ذحكى فً سرػح يحركذاتغال  اسرراذٍدٍح انسٍ ػهى

 فً انحهيح simulinkإسرؼًال ب ِدا ٔإخرةاقّ إشرتدّ ي ذى انحثدّ نًحركانًُٕذج انرٌاضً ل

. simulinkػاك  ذؼ ٌم ػرض انُثضح ذى ذًثٍهّ تإسرم او انًلرٕحح، أٌضا ًَٕذج 

ك يٍ  نكمذكايهً- يرحكى ذُاسثً تإسرؼًال اخخّتانًد انرحكى ذيٍُح ندإسرؼى  ي يحردّ

ٔاظٓرخ  simulinkإسرؼًال ب   انرً ذى انحصٕل ػهٍٓاَرائح انًحاكاج .ذاتغ ٔالسٍ ال

. أ اء ذرثغ خٍ  تمتأ ييثٕل
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