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 المستخلص

 
 

ات المعتمدة على البيانات من أهم الموضوعات في عمليات التحكم  التقني استخدام 

 المعقدة ، والتي انتشرت بشكل كبير في المجالات الصناعية في الآونة الأخيرة.  

أضف إلى ذلك أن المتحكمات الكسرية أصبحت ممكنة وقابلة للتطبيق وتجذب  

 الباحثين في الدراسات التطبيقية. 

( للتحكم بمفصل دوار مرن  FICتحكم تكاملي كسري )الدراسة ، تم استخدام مفي هذه 

(RFJ  المستخدم عادة في الروبوتات. كما تتميز الدراسة باستخدام تقنية ضبط )

في   ( لضبط هذا المتحكم التكاملي الكسري.VRFTالتغذية المرجعية الافتراضية )

خصائص التغذية   بناءً علىي كسرال تكاملي المتحكم التم تصميم هذه الطريقة ،  

تناقش الرسالة   .VRFT باستخدام  كسري التكاملي المتحكم ال ثم يتم ضبط  الراجعة

تطبيقها على من خلال  وفعاليتها كسريالتكاملي المتحكم على الVRFT  إضافة

 .طبيقنتائج المحاكاة والتأجهزة معملية حقيقة وعرض 

 

 ب

 



 

 

 

  للذراع الدوراني و تبع المتحكمت خلال جودةمن  المقترحةالطريقة  تم تقييم أداء 

زات في طرف الذراع. كما تم عرض مقارنة بين الطريقة  تقليل الاهتزامستوى 

   .VRFTالمتحكم التكاملي الكسري دون  المقترحة وبين 
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Abstract 

 

 

As one of the hottest topics in complicated control processes, data-driven techniques 

have been widely used in numerous industrial sectors and have developed over the past 

two decades. In addition, the fractional-order controller has become more attractive in 

applied studies. In this thesis, a fractional integral control is implemented for a rotary 

flexible joint system. Moreover, an adjusted virtual reference feedback tuning (VRFT) 

technique is used to tune that fractional-order integrator. In this method, fractional 

integral control is designed based on state feedback control. Then, VRFT is adjusted and 

applied to the fractional integral controller. The effectiveness of the proposed adjusted 

VRFT method is discussed and presented through simulation and experimental results. 

The tracking performance of the rotary arm and the minimization of the vibration tip are 

evaluated based on the proposed method and compared to pure state feedback control 

and state feedback with fractional integral control. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


