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The main  objective  of  this  thesis  is  to  simulate  and 

implement  two  dimensional  )2-D)  tracking  systems 

using two DC motion control system.

In  this  thesis  an  introduction  has  been given  to  the 

importance of 2-D tracking systems and its operation. 

The  system  component  discussed  briefly  based  on 

motion control system which is the core of the system. 

It is specified to use DC motor as actuator. DC motor 

has been modeled by writing differential equations of 

its circuit, after that the component of motion control 

system  added  one  by  one  until  it  completed.  The 

motion control  system simulated and analyzed using 

MATLAB/ SIMULINK.

In  this  thesis  the Proportional–Derivative (PD)  controller 

preferred because there was integral component in the 

forward  bath  of  the  system  and  it  gave  acceptable 

Simulation results.

The  analysis  results  have  been  compared  with  the  system 

specification using MATLAB/SIMULINK software .
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مممممممم

ستخدام            بإ عاد الأب نائي ث بع تت ظام ن صميم ت هو الدراسة هذه من الرئيسي  الهدف

. المستمر        التيار بمحرك يعمل الحركة في للتحكم نظام

. لة            عم وطريقة الأبعاد ثنائي التتبع نظام أهمية المقدمة أوضحت الدراسة هذه  في

لذي            وا كة الحر في كم التح ظام ن لى ع ًا ماد إعت بإختصار النظام مكونات شرح  تم

. التتبع    نظام قلب يمثل

لدائرة            التفاضلية المعادلت من وذلك المستمر التيار لمحرك الكتلي المخطط إيجاد  تم

. النظام,              إكتمل أن إلى الحركة في التحكم نظام مكونات إضافة تم ذلك بعد  المحرك

برنامج       بإستخدام النظام وتحليل محاكاة .MATLAB/SIMULINKتم

   - نه        لأ يره غ لى ع ضلي التفا سبي التنا المتحكم إستخدام تفضيل تم الدراسة هذه  في

. للنظام       الأمامي المسار في تكاملي مكون يوجد

مج         برنا ستخدام بإ ظام الن صفات موا مع ها مقارنت مت ت يل التحل تائج  ن

MATLAB/SIMULINK.ثم مناقشتها وعرضها   
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