


 



 



 

 

 

 

 ملخص:

  حيت  .مستويين ذو التوتر   مموج بواسطة  طاقةالب  تزويده يتم الذي متزامن غير  محرك في التحكم لطرق  الجاري التقدم مستوى مراجعة عن بارةع لمعال ا هذ

 تحسينات  ومقارنة  عرض  ايضا   يتم.  الدوران  عزم   في  المباشر   والتحكم  المجال  في  المباشر   وغير   المباشر   التحكم   وطرق  القياسي،  التحكم  حول  مراجعة  تقديم   يتم

 .المستشعر   غير  والتحكم  الذكية التحكم   طرق  تقديم يتم اخيرا. المختلفة التدفق تقدير  لطرق   مراجعة إجراء  يتم و  الدوران  عزم  في المباشر  التحكم 

 .المحرك في التحكم  الشعاعي،  الدوران، التحكم  عزم  في المباشر  التحكم العددي،  التحكم   الجاري، التقدم   مستوى استعراض المفتاحية: الكلمات
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