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قســم هندســـة الحواسيــــــــــب والأتمتـــة

ماجستير هندســة التحكــــــــــــم والأتمتـــة

بيين المتغييراغ غيير متنا،يب ى   ي  ال لايي النظام الدوري غير الخطي المتغير مع الزمن هو نظام رياضيي وو نظيام واي يي  يي 

. كس الأنظم  الخطي  الدوري  التي يتنا،ب فيها تغير المخرجاغ بشكل مباشر مع التغيراغ في المدخلاغ

فاضي ي  لتميي هيا ت رف الأنظم  الدوري  غير الخطي  بديناميكيتها الم قدة و ،ا،يتها ل ظيروف الأوليي ى وييتم ا،يتخدام الم يادتغ الت

ضيروري وجيود رياضياىً ولكن هناك مجمو   من المشاكل ميل الت قيد في نمذجتها والص وباغ في التنبؤ ب، وكهاى لذا كيان مين ال

.خوارزمياغ ل ل هذه المشاكل

والتيي ) αلنظام طائرة بدون طيار  ي  يتم الت كم بأداء النظام مع كيون /AC/يهدف هذا الب   ال  ت ،ين  م ي  الت كم الموائم 

يويين هما ضيجي  غير ياب   ل قياس وتتغير ب،ر   مع الزمن وبشكل غير خطي نتيج  ت رض النظام لضجيجين( ت بر  ن الوزن

.  Wnوضجي  الخرج  Wdاتضطراب

بالإضياف  الي  مرشيس م،يتمر ميع اليزمن ي،يتخدم مين وجيل يشيارة تصي يس وو Tيقوم هذا الب       ايتراح ميت كم دوري بيدور 

ارامتراغ ى وما مت كم ربس الجدول  الم،تخدم فهو متقطع زمنياىً وتتم  م ي  التخمين  ن طريق مخمن بprobing signalت ،س 

.h=T/2ي تمد     وخذ ال يناغ  ي  ون دور وخذ ال يناغ هو 

الم خـــــــص

https://fourweekmba.com/ar/%D9%85%D8%A7-%D9%87%D9%88-%D8%AA%D8%B3%D9%88%D9%8A%D9%82-%D8%A7%D9%84%D8%B9%D9%84%D8%A7%D9%82%D8%A7%D8%AA/


Master's thesis summary entitled

Student Name

SupervisorCo-Supervisor

Department

Summary

Non-linear periodic adaptive control with time-variant systems

Eng. Mohammad Zomorrod

Dr.Eng.Hiyam Khadam                                        Dr.Yasser Dibban

Department of computer and 
automatic control

A nonlinear time-varying cyclic system is a mathematical or realistic system in which the 
relationship between variables is not proportional, unlike linear cyclic systems in which the 
change in output is directly proportional to the change in input.

Nonlinear periodic systems are known for their complex dynamics and sensitivity to initial 
conditions, and differential equations are used to represent them mathematically, but there 
are a group of problems such as complexity in modeling them and difficulties in predicting 
their behavior, so it was necessary to have algorithms to solve these problems.

This research aims to improve the adaptive control process (AC) for a drone system, where the 
performance of the system is controlled while α (which expresses the weight) is not 
measurable and changes quickly with time and in a non-linear manner as a result of the 
system being exposed to two strong noises, namely the disturbance noise Wd and the output 
noise Wn.

This research is based on the suggestion of a periodic controller with the period of T in 
addition to a continuous filter with soupling time that is used for a correction signal or a 
probing signal is h=T/2.


