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ABSTRACT 

 

Proportional, Integral and derivative (PID) controllers a control 

strategy that has been successfully used over many years. Most widely-

used controller in the industries because of their simplicity, robustness 

and successful practical application. 

PID controller have many type (P, PI, PD, PID) is this research will 

study the design and theory of it. 

Many tuning methods have been proposed for PID controllers. In 

this study will compare some of these tuning methods for step input with 

third order system with the aid of MATLAB and SIMULINK we extract 

the results and compare the result. 
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 مستخلص

 

ىي استساتيديت تحكن تن تطبيقيا بنداذ  (PID) التفاضليت التكاهليت التناسبيت الوتحكوت 

 ػلى هس السنين في نطاق ًاسغ ً ذلك لبساطتيا ًهتانتيا ً النداذ الؼولي ػند تطبيقيا.

هن حيث زاست الوتحكوت سنقٌم بد  (P, PI, PD and PIDػدة انٌاع ) للوتحكوت

 .التصوين ًالنظسيت

وقازنت سنقٌم باقتسحت الؼديد هن الأساليب لضبظ )تٌليف( ًحداتيا، في ىره الدزاست 

 SIMULINK andالثالثت ًهحاكتو بوساػدة بسناهدي )بؼض طسق الضبظ لنظام هن الدزخت 

MATLAB) ج النتائحًاستخسا. 
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