
تغییر را پارامتر 3 میتوان تنها معمولی PID حالت در که درحالی است تغییر قابل مختلف پارامتر 5 �
داد.

iso-damping مشخصات آوردن بدست براي معمولی PID با مقایسه در کسري مرتبه PID کنترلر �
است. مناسبتر
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