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Abstract 
 

          This project describes speed control of separately excited DC motor 

using Chopper as power converter and PID  controller as  current  

controller tuned using  fuzzy self tuning  PID . The  separately  excited  

DC  motor  can  becontrolled  from  below  and  up  to  rated speed. 

Optimization filter of speed is obtained using Modulus Hugging 

Approach. After  obtaining the  complete  model  of DC  drive  system,  

the model is simulated  using  MATLAB. The  simulation  is doneand 

analyzed under varying speed and load  torque  conditions  like  rated  

speed  and load  torque,  half  the  rated  load  torque and half speed . 
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 المستخلص
 

یوضح البحث طریقة السیطرة علي سرعة محرك تیار مستمر ذو اثاره مستقلة باستخدام            

كن السیطرة علي بھذه الطریقة یم للتحكم  فيمسیطر تناسبي تكاملی باستخدام) مغیر قدرة(مقطع 

ام وموالفة المعاملات عن طریق الموالفة الذاتیة باستخد سرعة المطلوبةسرعة المحرك للوصول لل

قدح المقطع الإشارة من المسیطر لتجھیز فولتیة متغیرة الي  دائرةتستلم . المنطق الغامض نظریة

تم تصمیم وتنفیذ مسیطرین الأول للسرعة والثاني للتیار . منتج المحرك للوصول للسرعة المطلوبة

لمحرك تم اخذ نموذج . وذلك للحصول علي سرعة دوران ذات استجابة جیدة و باستقراریھ عالیة

تم تنفیذ المحاكاة وتحلیل . تیار مستمر ذو اثارة مستقلة وتمثیلة بنموذج محاكاة باستخدام الماتلاب

النتائج والعلاقات بین السرعة وعزم الحمل مثل علاقة السرعة المطلوبة مع عزم الحمل الكامل 

وبعدمة  والعلاقة بین نصف السرعة المقررة مع نصف الحمل بوجود ملف تحسین السرعة مره

.مره اخري   
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