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Abstract 

Water flow control is highly important in industrial applications such as boilers in 

nuclear power plants. This dissertation analyses the effectiveness of water flow using 

the Proportional Integral Derivative (PID), fuzzy logic and neuro-fuzzy controllers are 

implemented in MATLAB/SIMULINK to test the behaviour of the system. The 

response of the fuzzy controller and neuro fuzzy are compared with a conventional 

PID controller. The results are shown and the effectiveness of the controllers is 

illustrated. 
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 مستخلص

في التطبيقات الصناعية مثل المراجل في وحدات القدرة  التحكم في تدفق الماء مهم جدا  
نطق ,الم هذا البحث يحلل تأثير تدفق الماء بإستخدام المتحكم التناسبي التكاملي التفاضليالنووية.

لإختبار  MATLAB/SIMULINKالغامض والمنطق الغامض العصبي التي نفذت في برنامج 
م تمت مقارنتها بالمتحكحيث النظام .إستجابه المتحكم الغامض والمتحكم الغامض العصبي  سلوك

حت.التقليدي التنا  سبي التكاملي التفاضلي . النتائج تم عرضها وتأثيرات المتحكمات قد وض 
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