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هزا انثحس َرؼايم يغ ذصًُى و يؼاَشج يرحكى رو كفائح ػانُح نُظاو ذحكى انطائشاخ 

هرطثُق ػهً الأَظًح يرؼذدج َجة أٌ َكىٌ انًرحكى انجذَذ قاتلًا ن وغُش انًأهىنح، 

. انًذخلاخ و انًخشجاخ الأخشي، كًا هى حاصم يغ انطائشاخ انغُش يأهىنح انحذَصح

و . انرفاضهٍ –انركايهٍ  –انًرحكى انًسرهذف فٍ هزا انثحس هى انًرحكى انرُاسثٍ 

َشذكز جزء كثُش يٍ انثحس ػهً انًرحكًاخ انرٍ نها ػلاقح يثاششج تانًرحكى 

انرفاضهٍ ورنك تغُح انىصىل إنً يرحكى أيصم قادس ػهً  –نركايهٍ ا –انرُاسثٍ 

انرخهص يٍ ػُىب انًرحكًاخ انحانُح وانرٍ ذحراض إنً انكصُش يٍ انىقد و انُذ 

انصىاتد انرٍ ذحراض إنً يؼاَشج دقُقح، وانرٍ ذرى ػٍ طشَق انؼايهح ورنك تسثة كصشج 

إسرخذاو انحاسىب و انرطثُق انؼًهٍ ػهً حذ سىاء نهىصىل إنً اِداء انًحاكاج ت

 –و فٍ هزا انثحس، ذى انرىصم إنً يرحكى جذَذ يٍ َىع انًرحكى انرُاسثٍ . انًطهىب

هزا انًرحكى . انرفاضهٍ قادس ػهً انرؼايم يغ الأَظًح غُش انخطُح انًؼقذج –انركايهٍ 

وقذ ذًكٍ . فشها فٍ أٌ يرحكى يصانٍانجذَذ َجًغ تٍُ جًُغ انصفاخ انىاجة ذى

انًرحكى انجذَذ يٍ ذطىَش سدج انفؼم يغ انىقد و أشثد صشايره أياو أٌ ذغُشاخ غُش 

و ذظهش يصانُح و صشايح انُظاو يٍ خلال انحاجح إنً يؼاَشج شاتد واحذ . يحسىتح

 –انركايهٍ  –شىاتد فٍ انًرحكى انرُاسثٍ  فقذ ػىضاً ػٍ انحاجح إنً يؼاَشج شلاز

وذظهش انًحاكاج انحاسىتُح أٌ انًرحكى انجذَذ قادس ػهً انرغهة . انرفاضهٍ انؼادٌ

 .ػهً أٌ يرغُشاخ أو أخطاء ًَكٍ أٌ ذظش فٍ انطائشاخ غُش انًأهىنح
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Abstract 

This thesis deals with the design and tuning of an efficient control system that satisfies 

the requirements of Unmanned Aerial Vehicles (UAVs’). The designed system is 

required to have the ability to be applicable to other Multi-Input-Multi-Output 

(MIMO) systems similar to today’s advanced Unmanned Aerial Vehicles. The 

targeted control system is a Proportional-Integral-Derivative (PID) controller. 

A great part of the thesis is targeted towards the optimization of tuning methods 

related to PID controllers to overcome the drawbacks of conventional tuning methods 

that require investing a large amount of time and a lot of manpower to deal with the 

large number of tuning parameters and repetitive adjustments through computer 

simulations and tests to achieve the desired performance. 

In this work, a new strategy to design optimal deadbeat PID controller for nonlinear 

higher-order systems is presented. The design combines deadbeat response, output 

feedback, and cascade gain techniques. The resulting control system improves time-

response dynamic properties, and assures robustness against parameter uncertainties 

and external disturbances. The optimality and robustness of the controller are ensured 

with tuning only the cascade gain which remains useful for real-time implementation. 

The design scheme is illustrated on a pitch-axis autopilot design of an Unmanned 

Aerial Vehicle (UAV). Computer simulations demonstrate that the proposed deadbeat 

PID controller guarantees optimal system performance and robustness in the presence 

of system uncertainties.  


