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G12:PID控制
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討論

• 在G11的課程中，我們輸入不同的電壓給馬達控制板，讓馬達可以開始轉動，但
是當我們把自走車放在地上時，它是走直線還是會有微微的轉彎？

• 試著在馬達仍在轉動時把自走車拿起來，稍微出力用手抓著輪子，輪子的轉動
發生什麼變化？自走車在地上移動時，兩邊輪子所受的力會一樣嗎？為什麼不
一樣？

• 如果開在一班道路上的自駕車沒辦法走直線，會發生什麼事？要如何解決這個
問題？
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輪速控制

由於以上的原因，我們必須仔細的控制輪速，可能有以下作法：
- 在轉比較慢的輪子增加電壓 (缺點?)
- 讓程式想辦法補償轉比較慢的輪子或是減緩比較快的輪子。

讓程式補償需要做到什麼？
- 感測輪子的轉速

- 數位的紅外線感測器
- 碼盤
- 中斷

- 知道要補償多少
- PID
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感測輪子的轉速 I

1. 碼盤
總共有20個空格，所以每轉一格我們就知道輪軸，
也就是馬達的部分轉了9度，
假設輪框跟輪子之間沒有相對滑動，那輪子半徑是𝑥𝑥公分，
那他的周長就是2𝑥𝑥𝜋𝜋，9度是四十分之一圈，
所以每轉一格我們就知道他轉了𝑥𝑥𝜋𝜋/20公分。

2. 數位紅外線感測器
這個感測器只會傳回1或是0，
跟我們講有接收到或是沒有接收到訊號

3. 中斷
有了以上兩個，
我們還需要中斷來計算他單位時間內轉的格數？


