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ABSTRACT 
Speed control of DC motor provides easy controllability and high performance; the 

most flexible control is obtained by means of separately excited DC Motor. Literature 

was reviewed of related study to understand the separately excited DC Motor and 

fuzzy logic. Mathematical and computer models of a DC motor and fuzzy logic were 

developed. MATLAB was used for system simulation. 

 The motor without controller gives unacceptable steady state error and gives slow 

settling time for the output time response. With PID controller gets slower settling 

time when load increase, the best choice for this motor is the fuzzy controller which 

has given good response after adjustment of its parameters.                
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 مستخلص
أكثر  تحكملحصول على یتم التحكم في محرك التیار المستمر لتسھیل التحكم وانتاج اداء العالي ویتم ا

تم مراجعة دراسات مشابھة لفھم محرك التیار .منفصل الاثارةمحرك التیار المستمر  عن طریق مرونة

نموذج ریاضي و حسابي لمحرك التیار  ایجادتم . منفصل الاثارة و فھم المنطق الغامضالمستمر 

  .استخدام برنامج الماتلاب لنمذجة النظام. المستمر

و اعطى زمن استقرار بطئ  غیر مقبولمستقرة خطأ حالة اعطى لمحرك بدون إستخدام متحكم ا

على زمن م الحصول التفاضلي التكاملي ت كم التناسبيالمتح وفي حالة. للاستجابة الزمنیة للخرج

أفضل خیار لھذا المحرك ھو المتحكم  الغامض حیث أعطى إستجابة , استقرار ابطئ عند زیادة الحمل

 .ھزمنیة جیدة بعد أن تم ضبط معاملات
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