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Dijital geri beslemeli geleneksel kontrolör 

Hata üzerine oransal eylem: 

Hata üzerine İntegral eylem: 

Hata üzerine türevsel eylem: 

Oransal integral türevsel kontrolör: 

Oransal integral türevsel kontrolör sayısal formülü: 
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Oransal integral kontrolör sayısal formülü: 

Bir önceki zaman adımına kadar geçmiş hatalar toplamı: 

Bir önceki zaman adımına kadar geçmiş hatalar toplamı gösterimi ile oransal integral 

kontrolör sayısal formülü: 

Bir önceki zaman adımına kadar geçmiş hatalar toplamı gösterimi ile oransal integral 

türevsel kontrolör sayısal formülü: 
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Oransal integral türevsel kontrolör için hız formunda sayısal formül çıkarımı: 

PID kontrolör ayrık zaman hız formu ifadesi: 
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Üç giriş bir çıkış 

değişkenli proses 

blok diyagramı:  

Üç giriş bir çıkış 

değişkenli 

prosesin detaylı 

blok diyagramı:  
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Üç giriş bir çıkış değişkenli prosesin modeli: 

V sapma değişkenine (=0) bir değişim 

verilmemesi durumunda model  

Çıkış değişkeninin sapma cinsinden değerinin sıfır olması durumu sağlandığı zaman elde 

edilen bağıntı: 

İki giriş iki çıkış değişkenli sistemde “Decoupler” tasarımı: 

İki giriş iki çıkış değişkenli proses blok diyagramı:  
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İki giriş iki çıkış değişkenli prosesin detaylı blok diyagramı:  
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Etkileşim önleyici tasarlamak üzere önce çıkış değişkeni modelleri oluşturulur: 

Sapma değişkeni cinsinden çıkış değişkenleri sırasıyla sıfırlanarak D1 ve D2 belirlenir. 

Etkileşim önleyici (decoupler) kullanarak çıkış değişkeni modelleri ayar değişkenleri ile 

bağlantılı olarak yeniden oluşturulur: 
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Kendinden Ayarlamalı kontrolörler 

  

Bu mekanizmada, kontrol edilen sistemin giriş ve çıkış değişkenleri anlık kesikli sinyaller halinde 

ölçülür ve sistem tanımlayıcıya gönderilir. Burada kullanıcının seçtiği modele göre parametreler 

hesaplanır. Kontrol sentezi bölümünde bu parametreler ve kullanıcının seçtiği tasarım kriterine 

göre kontrol edici parametreleri hesaplanır. Kontrol ediciye bu kontrol parametreleri ve 

uygulamada seçilen ayar parametresi (ağırlık faktörü) ve set noktası ile kontrol edilen değişken 

arası fark olarak tanımlanan hata sinyali gönderilir ve burada kontrol sinyali hesaplanır ve 

sisteme iletilir. Tasarım kriteri bölümünde kutup yerleştirmeye veya maliyet fonksiyonunu 

minimize etmeye dayalı amaçlar seçilebilir. 
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Kendinden ayarlamalı kontrol stratejilerinin kutup yerleştirmeye veya maliyet 

fonksiyonu minimize etmeye dayalı olarak ifade edilmesi gelişigüzel bir ayırımdır. 

Çünkü eğer kontrol stratejisi kararlı bir kapalı hat sağlıyorsa,  daima kutupları birim 

çember içine yerleştiriyor ve bir maliyet fonksiyonunu minimize ediyor demektir. 


