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  خواص کنترل کننده ي انتگرالي
  . سيستم پله واحد را بدون خطاي ماندگار تعقيب مي کند - ۱
  .سرعت سيستم کاهش مي يابد - ۲
  .امکان ناپايداري سيستم بيشتر مي شود - ۳
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  خواص کنترل کننده ي مشتق گير

  افزايش سرعت سيستم- ۱
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 )تمبهبود رفتار ماندگار و گذراي سيس(PIDانتگرال گير,تناسبي ,کنترل کننده ي مشتق گير 
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  جايابي قطبطراحي کنترل کننده ها بر اساس روش 

 
  

  نيم جايابي قطب استيکي از روشهايي که امکان مي دهد قطب مورد نظر را ايجاد ک
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  مشخصات گذاري مطلوب
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  :به اين ترتيب بر اساس مشخصات گذراي مطلوب به محل قطبهاي غالب مطلوب دست مي يابيم
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قطعاً يکي از پاسخهايي که در مورد کنترل کننده . يد آ مناسب مقادير مورد نظر بدست ميαبا انتخاب
PIDسخ کنترل کننده  به دست مي آيد همان پاPD 0 مي باشد که با انتخاب=α 

)1=DK2=PK0=IK (ولي در اين حالت چند جمله اي حلقه بسته ريشه . به اين نتيجه مي رسيم
ولي با .  متفاوت به نظر مي رسدPDبا نتيجه کنترل کننده  داشت که ظاهراً s=0سومي هم در خواهد 

 خواهد داشت که s=0 يک صفر در α=0دقت در تابع تبديل حلقه بستهء متوجه مي شويم که به ازاي 
  . در ازبين خواهد رفتs=0به اين ترتيب اثر قطب 

  
  اجبران سازه

  هر کنترل کننده نوع خاصي از جبران ساز است
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  ينيمم فازسيستمهاي م
براي با توجه به اينکه .  باشند محور موهوميفاز قطبها و صفرها بايد در يک طرف در سيستم هاي مينيمم

 لذا در سيستمهاي پايدار مينيمم فاز، علاوه باشندمحور موهومي سمت چپ قطبهاي سيستم پايداري بايد 
برعکس در سيستمهاي پايدار . دبر قطبها، صفرهاي سيستم نيز در سمت چپ محور موهومي واقع شده ان

چنين  در پاسخ پله غير مينيمم فاز صفرهاي سيستم در سمت راست محور موهوي قرار گرفته اند
وجود دارد که بيانگر تأخير در رسيدن پاسخ پله سيستم به مقدار نهايي است ي  يک فروجهش يسيستمها
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    .ورودي پله را با خطا تعقيب مي کند
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