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$EVWUDFW�

7KH�DFWLYH�VXVSHQVLRQ�V\VWHP�RIIHUV�WKH�EHVW�ULGH�TXDOLW\�FRPSDUHG�WR�SDVVLYH�DQG�VHPL�

DFWLYH�V\VWHPV��EDVHG�RQ�WKH�HYDOXDWHG�FKDUDFWHULVWLFV��,Q�WKLV�VWXG\��OLQHDU�DQG�QRQOLQHDU�

DFWLYH� VXVSHQVLRQ�PRGHOV� ZHUH� GHVLJQHG� WR� HQKDQFH� WKH� TXDUWHU�FDU� DFWLYH� VXVSHQVLRQ�

V\VWHP��7R�VLPSOLI\� WKH�VWDELOLW\�DVVHVVPHQW�RI� WKH�V\VWHP�� D�VHFRQG�RUGHU� V\VWHP�ZDV�

SURSRVHG� IRU� ERWK� OLQHDU� DQG� QRQOLQHDU� FDVHV�� FRQWDLQLQJ� PDVV�� VSULQJ�� DQG� GDPSHU�

FRPSRQHQWV�ZLWK�DGGLWLRQDO�QRQOLQHDU�SDUWV�IRU�VWLIIQHVV�DQG�GDPSHU�LQ�WKH�ODWWHU��7KH�VWDWH�

VSDFH�RI�WKH�PRGHOV�ZDV�SUHVHQWHG�DV�D�SUHSDUDWLRQ�VWHS�EHIRUH�FRQGXFWLQJ�WKH�DQDO\VLV�WR�

YDOLGDWH�WKH�PRGHOV��

7KH� SULPDU\� REMHFWLYH� RI� WKH� UHVHDUFK� ZDV� WR� FRPSDUH� WKH� ULGH� TXDOLW\� RI� DFWLYH�

VXVSHQVLRQ�V\VWHPV�EDVHG�RQ�SUHGHWHUPLQHG�SDUDPHWHUV�WR�HYDOXDWH�WKH�HIIHFWLYHQHVV�RI�

WKH� YHKLFOH� VXVSHQVLRQ� V\VWHP�� 7KH� TXDUWHU�YHKLFOH� PRGHO� ZLWK� WKUHH� HYDOXDWLRQ�

FKDUDFWHULVWLFV��LQFOXGLQJ�VXVSHQVLRQ�GHIOHFWLRQ��VSUXQJ�PDVV�GLVSODFHPHQW��DQG�XQVSUXQJ�

PDVV� GLVSODFHPHQW�� ZDV� WDNHQ� LQWR� DFFRXQW�� 6LPXODWLRQ� RI� WKHVH� SDUDPHWHUV� XVLQJ�

0$7/$%� SURGXFHG� SHUIRUPDQFH� JUDSKV� IRU� WKH� XQVSUXQJ�PDVV� GLVSODFHPHQW�� VSUXQJ�

PDVV� GLVSODFHPHQW�� DQG� VXVSHQVLRQ� GHIOHFWLRQ�� 7KH� VWDELOLW\� RI� OLQHDU� DQG� QRQOLQHDU�

V\VWHPV� ZDV� FKDUDFWHUL]HG� XVLQJ� 0$7/$%� VLPXODWLRQV�� FRPSDULQJ� VXVSHQVLRQ�

SHUIRUPDQFH�SDUDPHWHUV�VXFK�DV�ULVH�WLPH��WU���VHWWOLQJ�WLPH��WV���DQG�SHDN�RYHUVKRRW��0S���

7KH�VLPXODWLRQ�UHVXOWV�RI�WKH�OLQHDU�DQG�QRQOLQHDU�V\VWHPV�LQGLFDWHG�D�QHHG�IRU�LPSURYLQJ�

ULGH�FRPIRUW�DQG�EHWWHU�URDG�KDQGOLQJ��

9DULRXV� VWXGLHV� KDYH� EHHQ� FRQGXFWHG� RQ� VXVSHQVLRQ� FRQWURO� V\VWHPV�� DGGUHVVLQJ�

QXPHURXV� GHVLJQ� SUREOHPV� DQG� GLIILFXOWLHV�� 7ZR� W\SHV� RI� FRQWUROOHUV�� QDPHO\�

3URSRUWLRQDO�,QWHJUDO�'HULYDWLYH� �3,'�� &RQWURO� DQG� )X]]\� /RJLF� &RQWURO� �)/&��� ZHUH�

SURSRVHG�WR�FRPSHQVDWH�IRU�LVVXHV�LQ�DFWLYH�VXVSHQVLRQ�V\VWHPV��7KH�VLPXODWLRQ�UHVXOWV�

VKRZHG�DQ�LPSURYHPHQW�LQ�WKH�V\VWHP
V�SHUIRUPDQFH�DQG�VWDELOLW\�DIWHU�DSSO\LQJ�3,'�DQG�

)/&�FRQWUROOHUV��7KH�UHVXOWV�IRU�WV�DQG�0S�IRU�WKH�OLQHDU�DQG�QRQOLQHDU�V\VWHPV�DIWHU�XVLQJ�

3,'�ZHUH��������VHF���������FP��������VHF����������FP��DQG�IRU�)X]]\�ORJLF�ZHUH��������

VHF���������FP��������VHF��������FP���UHVSHFWLYHO\��)LQDOO\��WKH�DFWLYH�VXVSHQVLRQ�V\VWHP�

IRU�ERWK� OLQHDU� DQG�QRQOLQHDU� V\VWHPV�ZDV� LPSURYHG� E\�DSSO\LQJ�3,'�DQG� IX]]\� ORJLF�

FRQWUROOHU��7KH�UHVXOWV�VKRZHG�WKDW�WKH�LPSDFW�RI�)/&�RQ�WKH�OLQHDU�DQG�QRQOLQHDU�V\VWHPV�

ZDV�EHWWHU�WKDQ�WKDW�RI�3,'�FRQWURO��
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والمنطق�المضبب�على�نظام�تعلیق�السیارة���',3مقارنة�بین�المسیطرات�
�غیر�الخطي�
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�

�عبد�الله�مصطفى�إبراھیم�نجم

�
�في�علوم��رسالة�ماجستیر

�الھندسة�المیكانیكیة�

�
�بإشراف�

�أستاذ�مساعد�د.�علاء�دحام�یونس�

�مدرس�د.�فراس�أحمد�مجید�الدرزي�
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�الخلاصة

ومن�السھل����النشطة،یوفر�نظام�التعلیق�النشط�أفضل�جودة�للقیادة�مقارنة�بأنظمة�التعلیق�السلبیة�وشبھ��

یقترح�تصمیم�خطي�وغیر�خطي����العمل،الاستدلال�بناء�على�ھاتین�الخاصیتین�اللتین�تم�تقییمھما.�في�ھذا��

یقترح�نظام�الدرجة�الثانیة�من����وبالتالي،لنماذج�التعلیق�النشطة�من�أجل�تطویر�وتحسین�أنظمة�ربع�السیارة.��

الخطیة�وغیر�الخطیة.�احتوى�النظام�الخطي�على�� الحالات� البساطة�لتقییم�استقرار�النظام�في�كل�من� أجل�

ا بینما�احتوى� والمثبط� إضافة�أجزاء�غیر�خطیة��الكتلة�والربیع� مع� المكونات� نفس� على� الخطي� لنظام�غیر�

یتم�تقدیم�مساحة�الحالة�الخطیة�وغیر�الخطیة�كخطوة�تحضیر�قبل�استخدام����ذلك،للصلابة�والمثبط.�علاوة�على��

طرق�التحلیل�للتحقق�من�صحة�النماذج.�الھدف�الرئیسي�من�ھذه�الدراسة�ھو�مقارنة�جودة�الركوب�لأنظمة��

النشطة�وفقا�للمعاییر�المحددة�مسبقا�من�أجل�تقییم�فعالیة�نظام�تعلیق�السیارة.�أخذ�البحث�في�الاعتبار��التعلیق��

��المنبثقة،�وإزاحة�الكتلة����التعلیق،حقا�طراز�السیارة�الربع�مع�ثلاث�خصائص�تقییم.�ھذه�المتغیرات�ھي�انحراف��

��المنبثقة،�وإزاحة�الكتلة����المنبثقة،ء�لإزاحة�الكتلة�غیر��وإزاحة�الكتلة�غیر�المنبثقة.�تم�إنتاج�الرسوم�البیانیة�للأدا

�وانحراف�التعلیق�عندما�تم�محاكاة�ھذه�المعلمات�باستخدام�برنامج�ماتلاب.�

یتمیز�استقرار�الأنظمة�الخطیة�وغیر�الخطیة�باستخدام�محاكاة�ماتلاب�لمقارنة�معلمات�أداء���ذلك،بعد���

).�وأظھرت�نتائج�المحاكاة�للنظام��0Sوذروة�تجاوز�(��)،WVوتسویة�الوقت�(���)،WUالتعلیق�مثل�وقت�الارتفاع�(�

أن�النظام�یحتاج�إلى�تحسین�راحة�الركوب�وتحسین�التعامل�مع����WU،��WV�،��0Sالخطي�وغیر�الخطي�لكل�من��

والتي�تغطي�مجموعة�متنوعة�من����التعلیق،الطریق.�تم�إجراء�العدید�من�الدراسات�حول�أنظمة�التحكم�في��

�التصمیم�والصعوبات.���مشاكل

)�والتحكم�المنطقي��',3المشتق�(�المتكامل�تم�اقتراح�نوعین�من�وحدات�التحكم�وھما�التحكم�النسبي

أظھرت����ذلك،)�من�أجل�التعویض�عن�المشكلات�في�أنظمة�التعلیق�النشطة.�بعد��X]]\�ORJLF(الضبابي�(�

ومن�ثم�تصبح�النتیجة�للنظام�الخطي�وغیر�الخطي�لكل�من�����نتائج�المحاكاة�تحسنا�في�أداء�النظام�واستقراره

WV،��0Sاستخدام���� للمنطق�������������ثانیة،����������سم،����������ثانیة،����������',3بعد� سم)�وأیضا�

التوا���������ثانیة،���������سم،�����������ثانیة،��������الضبابي�( نظام��لي.�وأخیراً�سم)�على� تم�تحسین� �،

وقد����الضبابي،المنطق����وتحكم��',3التعلیق�النشط�لكل�من�الأنظمة�الخطیة�وغیر�الخطیة�من�خلال�تطبیق��

تحكم��معلى�النظم�الخطیة�وغیر�الخطیة�ھو�أفضل�من�نتائج�ال��منطق�المضبب�الأظھرت�ھذه�النتائج�أن�تأثیر��

3,'�.�


