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Simulink’de PID Benzetimi
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Simulink blok setinde bulunan
step fonksiyonu referans sinyal
olarak kullanilir.
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Ikonunu ekleriz

14 1ot

Fls Bt Umw Smulstion Fomat Took Heb

I = =) L >

Simulink bloksetinin Continuous

altinda Sistemi temsil etmek 1¢in T & & =

Transfer Fonksiyonu ikonunu
ekleriz

/

= =]

Nmf",’ '} g&ﬁ E’]

adedS



B TiFl

File Edit View Simulation  Formatb  Tools  Help

A=

O =HES £ P =5

|Nonnd

- e R

1
@ FID ST
s+

PID Controller Transfer Fen

Step

Ready 100%:

Bloklar birlestirilerek
Kapal1 dongii blok
diyagrami

Cizilmis olur.

l

Scope Simulink blocksetinin

=J.___— Sinks’in altinda bulunur .

SKMUX Ise Commenly used Block
altinda bulunur

ode45

B Uil
Fil= Edit Wiew Simulation

BEE

Faotmat Tools Help

DhEEE = 3

1
51 S

cope

Step PID Controller Transfar Fcn

100%

odeds



Simulink’de ¢izilmis 6rnek bir PID kontrol blok diyagrami
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Program ¢alistirildiginda birim basamak etkisi i¢in kontrol edilen
degisken ve ayarlanabilen degiskenin zamanla degisimi elde edilir
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