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Sistem koji koji se reguliše je: 
Neka se radi o regulaciji temperature. X je snaga koja se trenutno u vidu toplote unosi u sistem a proizvodi se nekim grejačem. Pravougaonik je sistem koji se zagreva (ili hladi) i koji ima svoju prenosnu funkciju. Y je temperatura postignuta u sistemu. Prenosna funkcija opisuje zavisnost Y od X. Kako je teško definisati prenosnu funkciju sistema koji se greje, držaćemo se samo sledećih predpostavki. Sistem je sigurno linearan i sigurno je da postoji neko kašnjenje Y u odnosu na X predstavljeno sa τ.

Za željenu temperaturu Y, nije moguće znati koliko treba da je X (jer neznamo prenosnu funkciju) pa nam je zato potrebna regulacija koja na osnovu izmerene temperature Y određuje potrebnu snagu X. Dakle potrebno je sistem dogrevati razlikom željene temperature i dostignute temperature (Y).
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A je konstanta koja približno odgovara proporcionalnosti između X i Y. Ovo na izgled deluje dobro. Međutim iako se snaga smanjuje, kako se temperatura približava željenoj, posledica će biti da za postignutu temperaturu snaga koja se predaje sistemu postaje 0. Zato nije moguće održavati željenu temperaturu zbog spoljnih uticaja zagrevanja ili hlađenja. Posledica je da će se stabilno stanje postići na temperaturi koja je različita od željene taman toliko da je za to dovoljna snaga X-A*Y. Ova razlika od željene temperature se može smanjiti povećanjem konstante A. Međutim. povećanje konstante A dovodi do povećanja osetljivosti regulacije što može dovesti do premašenja, koja ako postanu uzastopna prelaze u oscilacije. Ovo se može eleminisati uvođenjem prvog izvoda od temperature Y, tako da i pri velikom A dodatno smanjujemo snagu proporcionalno brzini povećanja temperature.
Ako se dobro podese konstante A i B, onda se problemi premašenja i oscilovanja eleminišu. Ostaje problem nemogućnosti postizanja željene temperature, jer je tada Y' = 0 a takodje je i X-A*Y = 0. Zato će se stabilno stanje uspostaviti na temperaturi koja odstupa od željene kako bi se u sistem ulagala neka snaga koja je moguća ako je X-A*Y <> 0. Da bi se i ovaj problem rešio treba uvesti integral od Y.
U ovom slučaju, kada se dostigne željena temperatura ima se još jedna komponenta koja se dobija od integraljenja temperature i koja obezbeđuje potrebnu snagu da bi se temperatura održavala. Nije više potrebno da bude X-A*Y <> 0 jer će 
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 biti različito od nule.
Principijelna šema regulacije temperature sa mikrokontrolerom bi bila kao na slici koja sledi.
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Na osnovu X i Y mikrokontroler izračunava:
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i dobijenom vrednošću podešava snagu grejača.
Semplovanje uzoraka Yn se usaglašava sa brzinom odziva sistema čija se temperatura reguliše. Kako je X konstantna vrednost, barem jeste za izabranu brzinu semplovanja, diferenciranjem gornjeg izraza dobija se:
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Pošto smo diferencirali ovaj izraz, on ne daje vrednost koja treba da bude snaga, već je to vrednost za koju treba promeniti trenutnu snagu grejača, uvećati je ili smanjiti.
Pri tome je:

C*Y = C*Yn 

A*Y' = A*(Yn-Yn-1)/dt = A1*(Yn-Yn-1), jer je dt konstantno vreme između dva sempla
B*Y'' = B1*(Y'n-Yn-1) = B1*(Yn-2*Yn-1+Yn-2), gde je B1 = B/dt^2
Kada se sve ovo uradi treba samo podesiti konstante da se temperatura što brže dostigne, ali da nema premašenja. Ne treba ići na kritičnu regulaciju (koja daje najbolje performanse) već malo ispod nje. Orijentacije radi: koeficijenat uz prvi izvod utiče na stabilnost sistema.
Ovaj nacin regulacije, koji se svodi na rešavanje diferencijalne jednačine drugog reda je bolji od PID regulatora, jer daje kao rešenje 2 pola, za razliku od PID regulatora (koji je aproksimacija) i koji daje 1 pol.
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