PID 제어기 제어동작
PID제어기는 제어 변수와 기준 입력 사이의 편차에 근거하여 계통의 출력이 기준전압을 유지하도록 하는 피드백 제어의 일종으로, 오늘날 산업체의 설비에 가장 많이 사용되고 있는 제어기 형태이다.
 (1) 비례동작(Proportional action) - P 동작
제어기는 기준 입력과 현재값과의 편차를 줄이는 방향으로 제어한다. 제어장치에 동작신호 Z(t)가 주어졌을때, 조작량 y(t)가 얻어지는 경우, 즉 조작량 y(t)가 동작신호 Z(t)에 비례하여 변할 때의 그 관계식은
 
y(t) = K Z(t)
가 된다. 이것을 비례동작이라 한다. 여기서 K는 비례정수로 비례동작을 강하게 할것인가. 약하게 할것인가를 결정한다.   비례정수의 크기가 크면 기준입력에 현제치가 빠르게 접근하나 출력이 진동하여 제어의 안정성에 악영향을 미칠수 있고, 비례정수의 크기가 작으면 기준입력에 천천히 진동하여 현재치에 접근하며 잔류편차가 생길 우려가 있다.
 (2) 적분동작(Integral control action) - I 동작
제어대상에 주어지는 조작량의 변화속도가 동작신호에 비례 하는 동작, 적분동작은 적분 시간을 조정하여 적분동작을 크게 또는 작게 한다. 즉 적분시간을 길게하면 조작량이 적어지고 따라서 기준치에 접근하는 시간이 길어진다. 적분시간이 짧으면 조작량이 많아지게 되어 기준치에 접근하는 시간이 짧아진다. 적분동작의 관계식은
 
y(t) = K   Z(t) dt
가 된다. 적분동작은 단독으로 사용되지 않으며 P동작이나 D동작과 결합하여 PI, PID동작에 사용한다. 적분동작은 P동작에서 발생할수 있는 잔류편차를 없앨 수 있다. 적분시간이 너무 짧으면 제어 불능 상태에 빠질수 있다.
 (3) 미분동작(Derivative action)
조작량 y(t)가 동작신호 Z(t)에 미분동작을 한다.  미분동작은 편차의 변화율에 상응하는 조작량을 연산하여 편차의 변화를 억제한다. 미분동작의 관계식은
 
y(t) = K dZ(t)/dt
가 된다. 미분동작은 단독으로 사용되지 않으며  P 동작이나 D동작과 결합하여 PI, PID동작에 사용한다. 일반적으로 미분동작을 사용한 제어기는 기준 입력에 접근하는 속도다 빨라지고 현재치의 급변이나 외란을 억제하는 효과가 있다.
 (4) PID 제어 유니트 
비례 적분 미분 동작은 위에서 설명한 3가지 동작을 조합한 동작으로 관계식은    
 
y(t) = K ( Z + 1/Ti   Z(t) dt + Td dZ(t)/dt )
가 된다. 
 (5) 제어동작 특성
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