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  لثالثاالبحث  ملخص
 

   ملخص البحث باللغة العربیة :
AFPMSM  وأقل تكلفة ، ولھ كفاءة أعلى من ، ً أخف وزنا ، ولھ نسبة طاقة إلى وزن أعلى ، وأقصر طولا

من محرك التدفق الشعاعي. التقنیة  EVھو أكثر ملاءمة لقیادة  AFPMSMمحرك التدفق الشعاعي. ثم 
لقیادة  AFPMSMمن عن بعد القائمة على أجھزة الاستشعار  SVPWM-DTCالمقترحة في ھذه الورقة ھي 

المركبات الكھربائیة. یصبح البحث غیر المستشعر أكثر أھمیة في ھذا الظرف حیث یمكن وضع المحرك 
ا لحجمھ المكثف وشكلھ المماثل للإطارات. یوفر  ً تقلباً أقل للسائق أثناء  DTCالمحوري داخل إطار السیارة نظر

عالي. عند قیاس السرعة باستخدام مقدر غیر لأدائھ ال SVPWMالقیادة من أجل السلامة والراحة. یفُضل 
داخل الإطار. یتم اختبار  AFPMSمستشعر ، یتم تقلیل دقة المستشعر إلى الحد الأدنى ، ویمكن تركیب محرك 

. یتم استخدام دورات قیادة  ٍ نظام التحكم باستخدام دورتین قیادة للمركبات الكھربائیة ، والنتائج تعد بأداء عال
NEDC  وHWFET مرة أقل من وقت دورات القیادة الفعلیة لاختبار  100ختبار مخطط التحكم المقترح في لا

تماسك المقدر غیر المستشعر. توضح النتائج أن التقنیة المقترحة صالحة للتطبیقات في الوقت الفعلي ذات الأداء 
   والحالة المستقرة.العالي والحد الأدنى من تقلبات عزم الدوران والحد الأدنى من الأخطاء العابرة 

       


