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Abstract 

 

The development of high performance motor drives is very important in 

industrial as well as other purpose applications such as electric trains and 

robotics. Generally, a high-performance motor drive system must have good 

dynamic speed command tracking and load regulating response to perform task. 

In this project present an implementation of self-tuned Fuzzy-PID 

controller for speed control of DC motor based Mat lab/Simulink. The 

algorithms of Fuzzy-PID controller and conventional PID controller are 

implemented using PID and Fuzzy logic simulation toolkit of the Mat lab.  

The simulation results demonstrate that the designed self-tuned Fuzzy-PID 

controller realize a perfect speed tracking with lesser over shoot and settling 

time, minimum steady state error and give better performance compared too 

conventional PID controller and Fuzzy controller. 
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 المستخلص

 

تطویرقیادة محرك عالي الاداء في غایة الاھمیة في الصناعة،فضلا عن غیرھا من التطبیقات مثل 

 القطارات الكھربائیة والروبوتات . 

لاستجابة  جیدعموما نظام قیادة محرك عالي الاداء یجب ان یكون متتبع جید للسرعة الدینامیكیة و

 ذاتي تكاملي تفاضليتناسبي  -غامض دیم وتطبیق متحكمفي ھذا المشروع تم تقتنظیم الحمل لاداء المھمة .

 ماتلاب . الخوارزمیات لمتحكم  /محاكاة التنغیم للتحكم في سرعة محرك التیار المستمر بناءا علي 

متحكم تناسبي تم تطبیقھا باستخدام  تقلیدي تناسبي تكاملي تفاضلي ومتحكم تناسبي تكاملي تفاضلي -غامض

 .   ماتلاببأدوات المحاكاة في   الغامض منطقال متحكمو  تكاملي تفاضلي

التنغیم تحقق أفضل  ذاتي تناسبي تكاملي تفاضلي -غامض ن نتائج المحاكاة أن تصمیم متحكموتبی

ء وتعطي افضل أداء مقارنة ل حالة استقرار الخطایوتقلتجاوز للحد المطلوب تتبع للسرعة مع ادني 

  .    التقلیدي ومتحكم المنطق الغامض تناسبي تكاملي تفاضلي بمتحكم
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