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אKאאFאE

אאאFM(t) = 0EאאאK
אאאאאא

אאאKאF-21-1E
K

C

A

B

D

R1 R3 

R2 R4 الحاس

 مكبر
 مرحل

 محول
15V – 5V 

 إشارة التحكم



 ١١٣ אא 

 אאא אא 
 

 

 




 
 
 
 
 

F21-1JWEאא


אאW


[ ])t(E
dt
d K  )t(M D= 


אאאF21אJWE












F21-1JWEא
 




+ -

 أإشارة الخط
E(t) 

 خروج المتحكم
M(t)  الوحدة

PlantKD 

متحكم تفاضلي
 الدخل
R(t) 

 الخرج
C(t) 

إشارة التغذية الخلفية
B(t) = C(t) 

 دخل المتحكم
 E(t) ثابت 

a 

 الزمن

ج المتحكمخر
M(t) 

 الزمن 0

 دخل المتحكم
E(t)متغير  at

 الزمن

خرج المتحكم
M(t) 

aKD 

 الزمن
 الزمن

متحكم تفاضلي 
 مثالي

متحكم تفاضلي 
 عملي



 ١١٣ אא 

 אאא אא 
 

 

 

٤J٥אאIntegral Controller
אאא א (Integral Controller) א

  א     א   אא א  א א 
אאאאאK

אF22-1JEK






F22-1JWEאא
אאאאאאא

אW
E = 0

אאאאא
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∫= t
0I dt aK)t(M 

at K)t(M I= 
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אאאK
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