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Kendinden ayarlamalı PID kontrol stratejileri, ayar parametreleri [1-13] 
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Ayrık zaman oransal integral türevsel kontrol algoritması düşünülerek kendinden ayarlamalı 

eşdeğeri algoritma oluşturulması [13]: 

Burada, S polinomu katsayıları ve bu katsayıların örnek alma zaman periyodu, integral 

zamanı, türev zamanı ve oransal kazanç ile bağlantısı: 
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Hata tanımı, R ve S polinomları açık yazılışları ile kontrolör ayrık zaman transfer fonksiyonu:  

Geri beslemeli kontrol blok diyagramı: 
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Geri beslemeli 

kontrol sistemi 

transfer 

fonksiyonu: 

Burada r(t) set noktası, e(t) gelişigüzel gürültü sinyalleridir. Geri beslemeli kontrol sistemi 

transfer fonksiyonu blok diyagramı: 
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Burada geri beslemeli kontrol edilen sistem kutuplarının bulunduğu karakteristik eşitlik: 
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T polinomu derecesi nt , diğer polinom derecelerinin toplanması ile elde edilebilir. Buna göre 

A ve B polinomu dereceleri seçilmelidir: 

Eğer proses transfer fonksiyonunda  B polinomu derecesi sıfırıncı derece (nb=0) ve A 

polinomu derecesi ikinci derece (na=2) seçilirse : 

Bu seçim dikkate alınarak geri beslemeli kontrol edilen sistem transfer fonksiyonu: 

Burada karakteristik payda kısmını T polinomu olarak gösterelim: 
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T polinomunun her bir parametresini diğer polinom parametreleri cinsinden formüle edersek: 

Burada  t1=-0.9, t2=0, t3=0.157 olması durumunda 
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Seçilen bu T polinomunun kökleri yani geri beslemeli sistem kararlı yapıdadır. Tüm kutuplar 

birim çember içindedir. 

Sistem transfer fonksiyonundaki bo=0.348 ; a1=-0.473; a2=-0.157 olması durumunda  
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Burada sistem kontrolsüz durumda kararlı yapıdadır. 

Burada ayrık zaman kontrolör için s0, s1 ve s2 değerleri şu eşitliklerden hesaplanır: 

Burada           

s0=(-0.9+0.473+1)/0.347=1.6513;   

 s1=(0.157-0.473)/0.347=-0.316;  

 s2=(0.157-0.157)/0.347=0 

S polinomu parametreleri 

hesaplanmıştır. Bu örnek duruma göre 

Kontrolör son örnek alma adımındaki ve 

bir önceki örnek alma adımındaki hata 

değerlerine göre çıkış hesaplamaktadır.  

Burada t1 , t2, t3 ayar parametrelerinin değiştirilmesi ile geri beslemeli sistem kutupları 

birim çember içinde uygun olarak yerleştirilebilir. Böylece kararlı ve iyi etkinlikte  çıkış 

değişkeni cevabı elde edilir. 


