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PID Controls - Introduction

•지금까지논의한것은 system의구성 –얼마나 stable한가?

• 지금부터는 Controller 𝐷(𝑠)를어떻게만들것인가에대해논의

How?
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•이런 block diagram에서는어떻게나타낼것인가?
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•이런 block diagram에서는어떻게나타낼것인가?

많이떨어지면, 
많이올려야한다.

Error



P Control

• P : Proportional(비례) 제어
• Error에비례한양만큼제어→ 𝑢 𝑡 = 𝑘𝑝𝑒 𝑡 , 𝐷 𝑠 = 𝑘𝑝
• 모델 G(s) = 𝐴

𝑠2+𝑎1𝑠+𝑎2
라고가정후전달함수를구해보면?

• FVP?
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P Control

•그래프로이해하기



P Control

•그래프로이해하기 – plotting code



PI Control

• PI : Proportional-Integral(비례-적분) 제어
• P 제어에서 steady-state error 발생

→발생하는 error를적분해서보정하자
• 모델 G(s) = 𝐴

𝑠2+𝑎1𝑠+𝑎2
라고가정후전달함수를구해보면?

• FVP?
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PI Control

•그래프로이해하기

1



PI Control

•그래프로이해하기 – plotting code



PID Control

• PID : Proportional-Integral-Derivative(비례-적분-미분) 제어
• PI 제어에서 𝑡𝑠,𝑀𝑝증가→너무많은제어량을사용하는것같다.

→ error의움직임을미분해서보정하자
• 모델 G(s) = 𝐴

𝑠2+𝑎1𝑠+𝑎2
라고가정후전달함수를구해보면?

ControllerDCs Kpt Kbs

statsta pt 14s sza
l

9 It s4a a pt 14s it sea

A k s Kps Kz
53 a.tk A s artakpStake



PID Control

•그래프로이해하기



PID Control

•그래프로이해하기 – plotting code


