
به دو صورت DCکنترل سرعت موتور 
PIDفازی و 



 در این مقاله سعی شده است که سرعت موتورDC به دو صورت

DCبرای این منظور ابتدا باید موتور .کنترل شود pidمنطق فازی و 

.مدل گردد و این دو کنترل روی آن اعمال گردد 



DCموتور 
یک.تاسالکتریکیآهنربایازآرمی‌چریدارایمستقیمجریانکلاسیکموتور

باردوسیکلهردرراالکتریکیجریانجهتکموتاتورنامبهگردشیسوییچ
دائمیآهنربایالکتریکی،آهنرباهایویابدجریانآرمیچردرتامی‌کندبرعکس

وولتاژازمجموعه‌ایبهDCموتورسرعت.کننددفعوجذبموتوربیروندررا
.داردیبستگترمزی،گشتاوریاموتورباروموتورپیچ‌هایسیمازعبوریجریان

ریانجبهوابستهآنگشتاوروولتاژبهوابستهمستقیمجریانموتورسرعت
‌هاتپازاستفادهباوجریانعبوریامتغیرولتاژتوسطسرعتمعمولاً.است

یکداشتنابیاموتورسیم‌پیچیدر(سیم‌پیچوضعیتدهندهتغییرکلیدنوعی)
درواندمی‌تموتورازنوعایناینکهبدلیل.می‌شودکنترلمتغیر،ولتاژمنبع

شیکشکاربردهایدرآنازمعمولاً‌کند،ایجادزیادگشتاوریپایینسرعت‌های
.می‌کننداستفادهلوکوموتیوهانظیر



DCموتور 
کهداردوجودمتعددیمحدودیت‌هایکلاسیکطراحیدرهرحالبهاما

موتاتورکبهاتصالبرایجاروبکهاییبهنیازازناشیمحدودیت‌هااینازبسیاری
تسرعکهچههرومی‌کنداصطکاکایجادکموتاتور،وجاروبک‌هاسایش.است
خوبیالاتصتاشونددادهفشارمحکمترمی‌بایستجاروبک‌هاباشد،بالاترموتور

لکهبمی‌شودموتورصدایوسربهمنجراصطکاکاینتنهانه.کنندبرقراررا
تاسمعنیاینبهومی‌کندایجادسرعترویرابالاتریمحدودیتیکامراین
ناقصاتصال.می‌کنندپیداتعویضبهنیازرفتهبینازنهایتاًجاروبک‌هاکه

جابجاباکلاتمشاین.می‌کندمتصلمداردرالکتریکینویزتولیدنیزالکتریکی
رددائمآهنرباهایدادنقراربامی‌روند،بینازآنبیرونباموتوردرونکردن
.می‌رسیمجاروبکبدونطراحییکبهبیروندرپیچ‌هاسیموداخل



DCمدل دینامیکی موتور 





DCتابع تبدیل موتور 





DCشبیه سازی موتور 



dcخروجی موتور 



و تنظیمات آنPIDکنترل 



PIDبا کنترل DCخروجی موتور 



PIDتحلیل خروجی موتور با کنترلر 

Zero steady state error with respect to a step input.

80% rise time < 1 second.

Settling time < 2 seconds.

Maximum overshoot < 20%.

Open-loop crossover constraint of less than 5 rad/s.



DCشبیه سازی کنترلر فازی موتور 



DCشبیه سازی کنترلر فازی موتور 

 این الگوریتم در نرم افزارMATLABبا سیستم استنتاج فازی پنج

عضو مورد استفاده برای پارامترهای ورودی اجرا شده است، خطا و 

.تغییر در خطا و همچنین برای خروجی 



DCشبیه سازی کنترلر فازی موتور 

NB قرار می گیرد 0به عنوان یک منفی بزرگ با علامت عددی

NM 0.25مخفف متوسط منفی با معادل عددی

ZR 0.5مخفف صفر با مقدار عددی معادل

PM 0.75مخفف متوسط ​​مثبت با معادل عددی

 وPB 1مخفف بزرگ مثبت با معادل عددی از



درشودمیاجراسازیشبیههنگامدرکهقوانیناینازگرافیکینمایی
:استشدهدادهنشانزیرشکل



DCخروجی کنترلر فازی موتور 



:شبیه سازی این دو مدار در کنار هم 



در DCخروجی این دو کنترلر برای موتور 

:کنار هم 


