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حيويصا  في هي مفاهيم أساسية في الفيزياء والعلوم بشكل عام، وهي تلعصب دواا  واللاخطيةإن النظم الخطية 
لطبيعيصة فهم الكون والطبيعة، في الحياة العمليصة تكصون الصنظم الخطيصة ةصاداة ة صبيا  لأن العديصد مصر الظصواه  ا

ون ولا يمكصر هي أكثر تعقيد وتشمل الغالبيصة العظمصم مصر الصنظم في الكصاللاخطيةوالنظم لاخطيا  تظه  سلوكا  
واه  التنبؤ ب لوك هذه الأةظمة لذلك اهصتم العلص ء بهصذا النصو  مصر الصنظم لأةهصا تحمصل مفتصام العديصد مصر الظص
 وبوتصال الغامضة والمعقدة في العالم مر حولنا وتظه  في العديصد مصر التطبيقصال الهندسصية والعلميصة مصر ال

التحصديال ال يي صية والم كبال ذاتية القيادة إلى الأةظمة البيولوجية والبيئية، وإن التحكم بهذه النظم يشكل أحصد
 ذج ال ياضصية في مجال هندسة التحكم والأتمتة فهي تتصف بديناميكيال معقدة وتشصمل عصدم اليقص  في الصن

أو مر الاضصط ابال الخااجيصة وبالتصاع تعصاه هصذه الصنظم مصر مشصاكل ومنهصا عصدم اليقص  النصات  مصر أخطصاء في
تصصميم القياس أو تقدي ال غير دقيقة لمعاملال النظام وعدة أسباب أخ ى، اةطلاقصا  مصر ذلصك يعمصل البحص  عصى

يقص  المتملصل غير مؤكدة يعال  المتحكم عدة مشاكل أولها عدم اللاخطيةمتحكم عصبوه تكيفي للتحكم بنظم 
حالصصة غصصير مع وفصصة وذلصصك باسصصتخدام الشصصبكال العصصصبوةية بتوابصص  ذال أسصصاس  صصعاعي ومعالجصصةلاخطيصصةبتوابصص  

للنظصصام التصصيرخير الزمنصصي في إ صصااة الصصدخل بالاسصصتعاةة بنظصصام م صصاعد دينصصاميو يضصصاا لكافصصة متحصصولال الحالصصة
 Barrier)ودالمحصدليصابوةواالمداوس وي اعي المتحكم حالة وجود قيود عى متحولال الحالة بالاعت د عى تاب  

Lyapunov Function)وكصص  أن المصصتحكم يتعامصصل مصص  قيصصد الا صصبا  المطبصصخ عصصى إ صصااة الصصدخل باسصصتخدام ةظصصام
(Backstepping)م اعد ديناميو يضاا لأخ  متحول حالة في النظام، تم بناء المتحكم بط يقصة التغذيصة ال اجعصة

داجصة ح يصة باوبوتيصةغصير مؤكصدة كنظصام ذاا  لاخطيصة، أجُ يَّت المحاكاة لعدة ةظصم ليابوةواالمعتمدة عى تاب  
المصتحكم واحدة وةظام مح ك التياا الم تم  م  حمل وتطبيخ المتحكم عى هذه الأةظمة وتظهص  النتصاي  قصدال
.  لعى ض ن استق اا النظم المتحكم بها وعدم تجاوز القيود المف وضة وتعويض التيرخير الزمني الحاص
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The linear and nonlinear systems are vital in understanding fundamental concepts in physics and sciences in 
general. They play a relatively significant role because many natural phenomena exhibit both linear and nonlinear 
behaviors.

Linear systems are rare but nonlinear systems are more complex and encompass the vast majority of systems in 
the universe and nature.

Predicting the behavior of these systems is challenging due to their key role in many mysterious phenomena, 
Scientists are therefore interested in these intricate systems that surround us, as they manifest in numerous 
engineering and scientific applications, from robots and self-driving car to biological and environmental systems, 
Controlling these systems poses a major challenge in the field of control engineering and automation, as they are 
characterized by complex dynamics and involve uncertainty in mathematical models or external disturbances. 
Consequently, these systems suffer from problems such as uncertainty resulting from measurement errors or 
estimations. Research is thus focused on designing precise adaptive neural controllers for system parameters and 
other reasons for controlling uncertain nonlinear systems. The controller addresses several problems, the foremost 
being uncertainty represented by unknown nonlinear functions, using radial basis function networks and 
compensation the time delay in the controller's signals. This is done by utilizing a dynamic auxiliary system that is 
added to all state Variables, The Barrier Lyapunov Function in this work ensures the compliance of the full-state 
constraints and also holds the asymptotic output tracking performance, then. an auxiliary control signal is adopted 
to deal with input saturation, Furthermore, the controller was constructed using backstepping control based on 
Lyapunov function. Simulation was carried out for several uncertain nonlinear systems such as a single-degree-of-
freedom robotic arm system and a DC motor system with load. The controller was applied to these systems, and 
the results show the controller's ability to ensure the stability of the controlled systems, not to exceed the imposed 
constraints, and to withstand the imposed time delay.
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