
بوسيله آيد.و Ͷم بدست ربات Ͷفعل موقعيت سنسور يك بوسيله كه است صورت بين كار روش

ي محاسبه جهت خطا گردد.اين Ͷم محاسبه سيستم ،خطاي مطلوب موقعيت از موقعيت اين تفريق

گردد. Ͷم استفاده مقدار سه

پذيري اثر ميزان گر بيان و است سيستم Proportional قسمت ي سازنده واق΄ در كه اول مقدار

است. Ͷفعل خطاي و موقعيت از سيستم Ͷخروج

پذيري اثر ميزان گر بيان (؟)و است سيستم Integration قسمت سازنده واق΄ در كه دوم مقدار

است. داشته گذشته در سيستم كه است خطاهايي جم΄ از سيستم

سيستم پذيري اثر ميزان گر بيان و است سيستم Derivative قسمت سازنده واق΄ در كه سوم مقدار

داشت. خواهد آينده در سيستم كه است خطايي احتمال از
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