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ABSTRACT 

This research investigates the stabilization of the inverted pendulum system based 

on a full state- feedback controller via pole placement method where the closed 

loop poles to be placed at desired locations. The efficiency of the pole placement 

technique has been verified the MATLAB/SIMULINK software. Simulation results 

show good match between predicted and actual outputs. 
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 صالمستخل

الحالح للتغذيح  وحذج تحكن  اعتوادا على نظام الثنذول الوعكىس استقزاريهلفحص هذا الثحث 

.تن  ا الوزغىتحعثز طزيقح احلال القطة حيث تىضع اقطاب الحلقح الوغلقح فى هىاقعهالخلفيح 

حيث  ،  MATLAB/SIMULINK  الاقطاب تاستخذام تزناهج التحقق هن كفاءج تقنيح احلال

 يح.                                                     تطاتق جيذ تين الوخزجاخ الوتىقعح والفعلالوحاكاج نتائج  اظهزخ
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