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ABSTRACT  

This research presents a performance based comparative study fuzzy PI 

controller to control the speed of squirrel-cage induction motor (SCIM) by 

replacing the conventional proportional−integral (PI) controller.  

Performances of fuzzy PI controller also compared with the conventional PI 

speed controller in terms of several performance measures such as peak 

overshoot (Mp%), settling time (Ts). 

The indirect vector control is simulated both with PI and Fuzzy pi controller and 

results are analyzed and compared.  Fuzzy pi controller is found to perform 

better than the conventional PI controller. 
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ستخلصالم  

التناسبى التكاملى الغامض المتحكم عند استخدام یقیم اداء المحرك الحثى  البحث هذا

  .المتحكم التناسبى التكاملى بدلا عن

بـــــــــــــالمتحكم التناســـــــــــــبى  تمـــــــــــــت مقارنتـــــــــــــه  الغـــــــــــــامض التناســـــــــــــبى التكـــــــــــــاملى المـــــــــــــتحكم

  .قیمة لتجاوز الحد وزمن الاستقرار اقصىالتكاملى وقیاس الاداء بواسطة 

ــــــــــتحكم   ــــــــــه المجــــــــــالنظــــــــــام ال ــــــــــه بواســــــــــطةالمتحكم التناســــــــــبى التكــــــــــاملى  بتوجی تــــــــــم تمثیل

  .والمتحكم التناسبى التكاملى والنتائج تم تحلیلها ومقارنتها الغامض

  المتحكم التناسبى التكاملى الغامض افضل من اداء المتحكم التناسبى التكاملى وجد ان
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