
陀螺儀 PID 控制



PID 控制

簡單來說：自動控制 -> 以達到精確的控制

閉環控制



比例控制項



比例控制項 

- 比例控制是一種最簡單的控制方式。 

- 其控制器的輸出與輸入誤差訊號成比例關係。 

- 比例控制考慮當前誤差，誤差值和一個正值的常數Kp（表示比例）相乘。 

- 比如說，一個電熱器控制器是在目標溫度和實際溫度差多於10°C時有100%
的輸出，而其目標值是25°C。 

- 那麼它在15°C以下的時候會輸出100%，在20°C的時候會輸出50%，在24°
C的時候輸出10％，注意在誤差是0的時候，控制器的輸出也是0。

 





比例值 Proportional

- 當錯誤值越大，修改值越大

算式：

偏差值 = 目標量 - 當前量

比例P = 偏差值* 比例P系數(調整數值範圍)

不過：

由於比例P系數不能動態地調整，當誤差很小時修改值亦會很小，從而無
法消除穩態誤差



積分I (參考)

解決比例P過小的問題

算法：

積分I = 積分I + 偏差量* 積分I 系數

執行量 = 積分I + 比例P

例子：

如果偏差量維持偏向正數，積分I 就會不斷增大，以彌補比例Ｐ不足的問題

如果偏差量在正負數不斷浮動，積分I則會互相抵消，從而不產生效果



微分D (參考)

防止P過大產生超出目標的問題

算法：

微分D = (偏差量 - 上一次偏差量)* 微分D系數

執行量 = 積分I + 比例P ＋ 微分D

上一次偏差量 ＝ 偏差量

例子：

當偏差值大幅移動時（偏差量＞＞＞上一次偏差量），大幅增加執行量



利用PID control 使小車轉至指定角度



先做好前設任務



先做好前設任務 cont.



背後原理

1. 先設定目標角度

2. 再計算角度誤差值

3. 利用(Kp *誤差值)作為麥克姆輪的加減速

4. 若角度誤差值為0則停止，否則：

5. 利用if else 判斷偏離方向，在其偏離方向的麥克姆輪向前，另一方向的麥克姆輪

減向後，使車子返回正軌



void loop()



void loop() cont.



如果將目標角度設成-179度會發生什麼?



Program



利用PID control 使小車走直線



先做好前設任務



先做好前設任務 cont.



背後原理

1. 先設定目標角度為0
2. 再計算角度誤差值

3. 利用Kp 倍大誤差值作為麥克姆輪的額外加減速

4. 若角度誤差值為0則繼續直走，否則：

5. 利用if else 判斷偏離方向，在其偏離方向的麥克姆輪加速，另一方向的麥克姆輪

減速，使車子返回正軌



void loop()



void loop() cont.


