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  סוגי בקרה
  :ניתן לראות מערכת בקרה בתרשים הבא
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  .בפונקצית הבקרה על פי סוג הבקר ותלוי eיחסי לשגיאה  mאות המוצא של הבקר 
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  Pבקרה  –בקרה פרופורציונאלית 

  :משואת הבקר , אות מוצא הבקר יחסי לשגיאה

0MeKm +⋅=  

K- הגבר הבקר  

0M- 0-ל הקבוע הניתן לכוונון וכיול המערכת כאשר השגיאה שו  

  :מוגדר) PB)Proportional Bandתחום פרופורציונאלי מושג 

K
PB %100

=  

PB הוא השינוי ב-e הדרוש להעביר את  %-בm  100%-ל  0%-מ  

 

00צית הבקר בזמן ובמישור לפלאס עבור ניתן לתאר את פונק =M 

)()()()( sstt EKMeKm ⋅=⇔⋅=  

גדול יותר השגיאה  K-ככל ש,  Kהשגיאה במערכת בקרה בחוג סגור תלויה בגודל ההגבר : הערה
  )את השגיאה ניתן לחשב לפי קבועי השגיאה( קטנה יותר  essבמצב מתמיד 

  מימוש אלקטרוני של הבקר

: שהגברו  דוגמא מגבר עוקב, בר יכול לשמש למטרה זוכל מג
1

21
R
RK +=  

  

m

e

R2

R1

  

 

 

 



3 

 

 חיון אבי: ערך                                                                                   סוגי בקרה                               

  Iבקר  –בקר אינטגראלי 

  . מוצא הבקר תלוי באינטגרל השגיאה

מוצא הבקר משתנה כל עוד , )אינו מסוגל Pמה שבקר (תפקיד הבקר לתקן את השגיאה לאפס 
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  .במצב מתמיד 0ואז עבור כניסת מדרגה נקבל שגיאה  1עוברת לסוג 0לדוגמא מערכת מסוג 

  מישור הזמן ומישור לפלאס הבקר פונקצית
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  לגל מדרגה בכניסה Iתגובת בקר 
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  .קטן Rנותן תגובה דינמית טובה אפילו אם גורם האינטגרציה  P-והחלק ה) מתמיד

  :פונקצית הבקר היא
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K- הגבר הבקר  
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M1 - קבוע לכוונון המערכת  

  M1=0פונקצית בזמן ובלפלאס כאשר 
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  PIתגובה לאות מדרגה של בקר 

  

  e 

   E1  
  0    
    

       t1  ‐E2 
    t2    

  m  

    

  t    

      

  חישוב

eKmנחשב לפי  P -עבור חלק ה   Kכלומר כל קפיצה מהירה מועברת למוצא פי  ∆=⋅∆

  נחשב לפי שטח המלבן ועוד הערך הקודם I-עבור חלק ה

256
2245
234
123

1112
11

EKMM
tEMM

EKMM
EKMM
tEMM

EKM

⋅+=
⋅−=
⋅−=
⋅−=
⋅+=

⋅=

  

  

 

 

  

 

  

M2  
M1 
M3 
M4 
M6 
M5  



6 

 

 חיון אבי: ערך                                                                                   סוגי בקרה                               

 Dבקרה  –בקרת נגזרת 

ככל שקצב השינוי בזמן גדול יותר תפוקת הבקר גדולה , נגזרת -בקרה המגיבה לקצב השינוי בזמן
  יותר
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  תגובה לגל שיפועי
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  PIDבקר  – PIאו עם  PDבקר  – Pעצמה ומשלובת יחד עם  אינה עומדת בפני Dבקרה 
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 I-חלק ה, משפר את התגובה הדינמית P-חלק ה, משלב את היתרונות של כל הבקרים PIDבקר 
לשינויים מהירים בזמן  מגיב  D-וחלק ה) תגובה הסטטית( מתקן את השגיאה במצב מתמיד לאפס 

  .ונכנס לפעולה בזמן הפרעות מהירות הדורשות תגובה חזקה


