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NAME

at_pid − proportional/integral/derivative controller with auto tuning

SYNOPSIS

loadrt at_pid [num_chan=num | names=name1[,name2...]]

DESCRIPTION

at_pid は、古典的な比例古典的な比例な比例比例/積分/微分コントローラーであり、古典的な比例サーボモーターやその他の閉ループアプ他の閉ループアプの他の閉ループアプ閉ループアプループアプ
リケーションの他の閉ループアプ位置または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。の他の閉ループアプフィードバックループを制御するために使用されます。制御するために使用されます。するために使用されます。使用されます。されます。

at_pid は、古典的な比例最大 16 個のコントローラーをサポートします。の他の閉ループアプコントローラーを制御するために使用されます。サポートします。 実際にロードされる数は、モジュールに使用されます。ロードされる数は、モジュールは、古典的な比例モジュール
がロードされるときにロードされるときに使用されます。 num_chan 引数は、モジュールに使用されます。よって設定されます。設定されます。されます。 または、古典的な比例names =と一意の名前をコの他の閉ループアプ名前をコを制御するために使用されます。コ
ンマで区切って指定します。で区切って指定します。って設定されます。指定されます。します。

num_chan =および names =指定されます。子は相互に排他的です。は相互に排他的です。に使用されます。排他の閉ループアプ的な比例です。 num_chan =も names =も指定されます。され
て設定されます。いな比例い場合、古典的な比例デフォルト値はは 3 です。

debug がロードされるときに 1 に使用されます。設定されます。されて設定されます。いる場合（デフォルトはデフォルトは 0）、古典的な比例いくつかの他の閉ループアプ追加のの他の閉ループアプ HAL パラメーターがロードされるときにエク
スポートされます。これはチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。に使用されます。役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。つ場合がロードされるときにありますがロードされるときに、古典的な比例それ以外の場合は不要です。の他の閉ループアプ場合は不要です。です。

at_pid に使用されます。は自動調整モードが組み込まれています。モードがロードされるときに組み込まれています。み込まれています。込まれています。まれて設定されます。います。 これは、古典的な比例プロセスを制御するために使用されます。特徴付けるリミットサイクけるリミットサイク
ルを制御するために使用されます。設定されます。することに使用されます。よって設定されます。機能します。します。 この他の閉ループアプことから、古典的な比例Pgain / Igain / Dgain または Pgain / Igain /

FF1 は、古典的な比例Ziegler-Nichols を制御するために使用されます。使用されます。して設定されます。決定されます。できます。 FF1 を制御するために使用されます。使用されます。する場合は、古典的な比例出力がユーザー単位がロードされるときにユーザー単位/秒
に使用されます。な比例るように使用されます。スケーリングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。を制御するために使用されます。設定されます。する必要です。がロードされるときにあります。

オートチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。中は、コマンド入力は変更しないでください。は、古典的な比例コマで区切って指定します。ンド入力がユーザー単位は変更しないでください。しな比例いでください。 リミットサイクルは、古典的な比例指令されされ
た位置または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。の他の閉ループアプ周りに設定されます。りに使用されます。設定されます。されます。 自動チューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。を制御するために使用されます。開始するために初期チューニング値は必要ありまするために使用されます。初期チューニング値は必要ありまチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。値はは必要です。ありま
せ ん 。  オ ー ト チ ュ ー ニ ン グに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。 を制御するために使用されます。 開 始するために初期チューニング値は必要ありま す る 前をコ に使用されます。 設 定されます。 す る 必 要です。 がロードされるときに あ る の他の閉ループアプ は 、古典的な比例
tune−cycles、古典的な比例tune−effort、古典的な比例tune-mode の他の閉ループアプみ込まれています。です。 オートチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。がロードされるときに完了すると、チューニすると、古典的な比例チューニ
ングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。パラメータがロードされるときに設定されます。されます。 LinuxCNC から実行している場合、次のエラーを回避するために、して設定されます。いる場合、古典的な比例次のエラーを回避するために、の他の閉ループアプエラーを制御するために使用されます。回避するために、するために使用されます。、古典的な比例
調整モードが組み込まれています。対象の軸のの他の閉ループアプ軸のの他の閉ループアプ FERROR 設定されます。を制御するために使用されます。リミットサイクル振幅よりも大きくする必要があるため、緩める必要よりも大きくする必要です。がロードされるときにあるため、古典的な比例緩める必要める必要です。
がロードされるときにある場合がロードされるときにあります。

オートチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。を制御するために使用されます。行している場合、次のエラーを回避するために、うに使用されます。は、古典的な比例以下の手順で行ってください。の他の閉ループアプ手順で行ってください。で行している場合、次のエラーを回避するために、って設定されます。ください。 調整モードが組み込まれています。する軸のを制御するために使用されます。、古典的な比例移動の他の閉ループアプ中は、コマンド入力は変更しないでください。心近くのくの他の閉ループアプ
どこかに使用されます。移動します。 tune-cycles（デフォルトはほとんどの他の閉ループアプ場合デフォルト値はで問題ありません）とありません）と tune-mode

を制御するために使用されます。設定されます。します。 tune-effort を制御するために使用されます。小さい値に設定します。さい値はに使用されます。設定されます。します。 enable を制御するために使用されます。 true に使用されます。設定されます。します。 tune-mode を制御するために使用されます。
true に使用されます。設定されます。します。 tune-start を制御するために使用されます。 true に使用されます。設定されます。します。 振動がロードされるときに発生しない場合、または振動が小さすしな比例い場合、古典的な比例または振動がロードされるときに小さい値に設定します。さす
ぎる場合は、古典的な比例tune-effort を制御するために使用されます。ゆっくりと増やします。やします。 オートチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。は、古典的な比例enable または tune-

mode を制御するために使用されます。 false に使用されます。設定されます。することでいつでも中は、コマンド入力は変更しないでください。止できます。できます。
NAMING

ピン、古典的な比例パラメーター、古典的な比例および関数は、モジュールの他の閉ループアプ名前をコに使用されます。は、古典的な比例次のエラーを回避するために、の他の閉ループアプ接頭辞が付いています。がロードされるときに付けるリミットサイクいて設定されます。います。
pid.N. for N=0,1,...,num−1 when using num_chan=num

nameN. for nameN=name1,name2,... when using names=name1,name2,...

pid.N. 以下の手順で行ってください。の他の閉ループアプ説明にフォーマットを示します。に使用されます。フォーマで区切って指定します。ットを制御するために使用されます。示します。します。
FUNCTIONS

pid.N.do−pid−calcs (uses floating-point)

Does the PID calculations for control loop N.
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PINS

pid.N.command float in

制御するために使用されます。ループに使用されます。必要です。な比例（デフォルトはコマで区切って指定します。ンドされた）値は。
pid.N.feedback float in

エンコーダーな比例どの他の閉ループアプセンサーからの他の閉ループアプ実際にロードされる数は、モジュールの他の閉ループアプ（デフォルトはフィードバック）値は。
pid.N.error float out

コマで区切って指定します。ンドとフィードバックの他の閉ループアプ差。
pid.N.output float out

モーターな比例どの他の閉ループアプアクチュエーターに使用されます。送られるられる PID ループの他の閉ループアプ出力がユーザー単位。
pid.N.enable bit in

true の他の閉ループアプ場合、古典的な比例PID 計算を有効にします。を制御するために使用されます。有効にします。に使用されます。します。 false の他の閉ループアプ場合、古典的な比例出力がユーザー単位はゼロに使用されます。な比例り、古典的な比例すべて設定されます。の他の閉ループアプ内部積
分器などがリセットされます。な比例どがロードされるときにリセットされます。

pid.N.tune−mode bit in

true の他の閉ループアプ場合、古典的な比例自動調整モードが組み込まれています。モードを制御するために使用されます。有効にします。に使用されます。します。 false の他の閉ループアプ場合、古典的な比例通常のの他の閉ループアプ PID 計算を有効にします。がロードされるときに実行している場合、次のエラーを回避するために、されま
す。

pid.N.tune−start bit io

true に使用されます。設定されます。すると、古典的な比例自動チューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。を制御するために使用されます。開始するために初期チューニング値は必要ありまします。 オートチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。がロードされるときに完了すると、チューニするとクリ
アされます。

PARAMETERS

pid.N.Pgain float in

比例ゲイン。 結果は、エラーには、古典的な比例エラーに使用されます。 Pgain を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けたもの他の閉ループアプである出力がユーザー単位への他の閉ループアプ寄与になります。に使用されます。な比例ります。
pid.N.Igain float in

積分ゲイン。 結果は、エラーには、古典的な比例エラーに使用されます。 Igain を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けた積分である出力がユーザー単位への他の閉ループアプ寄与になります。に使用されます。な比例ります。 たとえ
ば、古典的な比例10 秒間続いたいた 0.02 の他の閉ループアプエラーは 0.2 の他の閉ループアプ積分エラー（デフォルトはerrorI）に使用されます。な比例り、古典的な比例Igain がロードされるときに 20 の他の閉ループアプ場合、古典的な比例
積分項は出力には出力がユーザー単位に使用されます。 4.0 を制御するために使用されます。追加のします。

pid.N.Dgain float in

微分ゲイン。 結果は、エラーには、古典的な比例エラーの他の閉ループアプ変化率（デフォルトは導関数は、モジュール）に使用されます。 Dgain を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けたもの他の閉ループアプである出力がユーザー単位への他の閉ループアプ寄与になります。
に使用されます。な比例ります。 たとえば、古典的な比例0.2 秒で 0.02 から 0.03 に使用されます。変化したエラーは、古典的な比例0.05 の他の閉ループアプエラー導関数は、モジュール
（デフォルトはerrorD）に使用されます。な比例り、古典的な比例Dgain がロードされるときに 5 の他の閉ループアプ場合、古典的な比例導関数は、モジュール項は出力には出力がユーザー単位に使用されます。 0.25 を制御するために使用されます。追加のします。

pid.N.bias float in

バイアスは、古典的な比例出力がユーザー単位に使用されます。追加のされる一定されます。量です。です。 ほとんどの他の閉ループアプ場合、古典的な比例ゼロの他の閉ループアプままに使用されます。して設定されます。おく必要です。がロードされるときに
あります。 ただし、古典的な比例サーボアンプの他の閉ループアプオフセットを制御するために使用されます。補正したり、垂直方向に移動するオブジェしたり、古典的な比例垂直方向に移動するオブジェに使用されます。移動するオブジェ
クトの他の閉ループアプ重量です。の他の閉ループアプバランスを制御するために使用されます。とったりすると便利な場合があります。な比例場合がロードされるときにあります。 出力がユーザー単位の他の閉ループアプ他の閉ループアプの他の閉ループアプすべて設定されます。の他の閉ループアプコン
ポーネントと同様に、に使用されます。、古典的な比例PID ループがロードされるときに無効にします。に使用されます。な比例ると、古典的な比例バイアスはオフに使用されます。な比例ります。 PID ループがロードされるときに
無効にします。に使用されます。な比例って設定されます。いる場合でもゼロ以外の場合は不要です。の他の閉ループアプ出力がユーザー単位がロードされるときに必要です。な比例場合は、古典的な比例外の場合は不要です。部 HALsum2 ブロックを制御するために使用されます。追加の
する必要です。がロードされるときにあります。

pid.N.FF0 float in

ゼロ次のエラーを回避するために、フィードフォワード項は出力に。 FF0 に使用されます。コマで区切って指定します。ンド値はを制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けたもの他の閉ループアプがロードされるときに出力がユーザー単位に使用されます。寄与になります。します。 位置または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。
ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例通常のはゼロの他の閉ループアプままに使用されます。して設定されます。おく必要です。がロードされるときにあります。 速度のフィードバックループを制御するために使用されます。ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例FF0 は摩
擦またはモーターカウンターまたはモーターカウンター EMF を制御するために使用されます。補正したり、垂直方向に移動するオブジェでき、古典的な比例適切って指定します。に使用されます。使用されます。すればより良いチューニングが可いチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。がロードされるときに可
能します。に使用されます。な比例る場合がロードされるときにあります。
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pid.N.FF1 float in

一次のエラーを回避するために、フィードフォワード項は出力に。 FF1 に使用されます。コマで区切って指定します。ンド値はの他の閉ループアプ導関数は、モジュールを制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けた出力がユーザー単位への他の閉ループアプ寄与になります。を制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますします。
 位置または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例寄与になります。は速度のフィードバックループを制御するために使用されます。に使用されます。比例し、古典的な比例摩擦またはモーターカウンターまたはモーター CEMF を制御するために使用されます。補正したり、垂直方向に移動するオブジェするために使用されます。使用されます。
できます。 速度のフィードバックループを制御するために使用されます。ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例加の速度のフィードバックループを制御するために使用されます。に使用されます。比例し、古典的な比例慣性を補正できます。を制御するために使用されます。補正したり、垂直方向に移動するオブジェできます。 どちらの他の閉ループアプ場合も、古典的な比例適
切って指定します。に使用されます。使用されます。すると、古典的な比例チューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。がロードされるときに向に移動するオブジェ上する可能性があります。する可能します。性を補正できます。がロードされるときにあります。

pid.N.FF2 float in

2 次のエラーを回避するために、フィードフォワード項は出力に。 FF2 に使用されます。コマで区切って指定します。ンド値はの他の閉ループアプ 2 次のエラーを回避するために、導関数は、モジュールを制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けた出力がユーザー単位への他の閉ループアプ寄与になります。を制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますし
ます。 位置または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例寄与になります。は加の速度のフィードバックループを制御するために使用されます。に使用されます。比例し、古典的な比例慣性を補正できます。を制御するために使用されます。補正したり、垂直方向に移動するオブジェするために使用されます。使用されます。できます。 速
度のフィードバックループを制御するために使用されます。ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例寄与になります。はジャークに使用されます。比例し、古典的な比例通常のはゼロの他の閉ループアプままに使用されます。する必要です。がロードされるときにあります。

pid.N.deadband float in

「許容可能します。な比例」エラーの範囲を定義します。エラーの他の閉ループアプ範囲を定義します。を制御するために使用されます。定されます。義します。します。 エラーの他の閉ループアプ絶対値はがロードされるときに不感帯よりも小さい場合、エよりも小さい値に設定します。さい場合、古典的な比例エ
ラーがロードされるときにゼロであるかの他の閉ループアプように使用されます。扱われます。われます。 本質的な比例に使用されます。量です。子は相互に排他的です。化されたエンコーダーな比例どの他の閉ループアプフィー
ドバックデバイスを制御するために使用されます。使用されます。する場合、古典的な比例コマで区切って指定します。ンドがロードされるときに 2 つの他の閉ループアプ隣接するエンコーダー値はの他の閉ループアプ間に使用されます。ある場
合に使用されます。制御するために使用されます。ループがロードされるときに前をコ後にハンチングするのを防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずに使用されます。ハンチングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。するの他の閉ループアプを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。、古典的な比例不感帯よりも小さい場合、エは半分の他の閉ループアプカウントよりわず
かに使用されます。大きく設定されます。する必要です。がロードされるときにあります。 エラーの他の閉ループアプ絶対値はがロードされるときに不感帯よりも小さい場合、エよりも大きい場合、古典的な比例不感帯よりも小さい場合、エの他の閉ループアプ
エッジでの他の閉ループアプ伝達関数は、モジュールの他の閉ループアプステップを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。、古典的な比例ループ計算を有効にします。を制御するために使用されます。実行している場合、次のエラーを回避するために、する前をコに使用されます。不感帯よりも小さい場合、エの他の閉ループアプ値はがロードされるときにエ
ラーから差し引かれます。 （デフォルトはバグに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。を制御するために使用されます。参照してください。）して設定されます。ください。）

pid.N.maxoutput float in

出力がユーザー単位制限。 maxoutput がロードされるときにゼロでな比例い限り、古典的な比例出力がユーザー単位の他の閉ループアプ絶対値はがロードされるときに maxoutput を制御するために使用されます。超えることはできえることはでき
ません。 出力がユーザー単位がロードされるときに制限されて設定されます。いる場合、古典的な比例ワインドアップとオーバーシュートを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。、古典的な比例エ
ラー積分器などがリセットされます。は積分する代わりに保持します。わりに使用されます。保持します。します。

pid.N.maxerror float in

P、古典的な比例I、古典的な比例および D に使用されます。使用されます。される内部エラー変数は、モジュールの他の閉ループアプ制限。エラーがロードされるときに大きい場合（デフォルトはコマで区切って指定します。ンドがロードされるときにス
テップ変更しないでください。を制御するために使用されます。行している場合、次のエラーを回避するために、う場合な比例ど）に使用されます。、古典的な比例高いい Pgain 値はがロードされるときに大きな比例出力がユーザー単位を制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますしな比例いように使用されます。するために使用されます。
使用されます。できます。 通常のは必要です。ありませんがロードされるときに、古典的な比例非線形システムを調整するときに役立ちます。システムを調整するときに役立ちます。を制御するために使用されます。調整モードが組み込まれています。するときに使用されます。役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。ちます。

pid.N.maxerrorD float rw

エラー導関数は、モジュールの他の閉ループアプ制限。 Dgain 項は出力にで使用されます。されるエラーの他の閉ループアプ変化率は、古典的な比例値はがロードされるときにゼロでな比例い限り、古典的な比例この他の閉ループアプ
値はに使用されます。制限されます。 Dgain の他の閉ループアプ影響を制限し、コマンドやフィードバックのステップによる大を制御するために使用されます。制限し、古典的な比例コマで区切って指定します。ンドやフィードバックの他の閉ループアプステップに使用されます。よる大
きな比例出力がユーザー単位スパイクを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。使用されます。できます。 通常のは必要です。ありません。

pid.N.maxerrorI float rw

エラー積分器などがリセットされます。の他の閉ループアプ制限。 Igain 項は出力にで使用されます。されるエラー積分器などがリセットされます。は、古典的な比例ゼロでな比例い限り、古典的な比例この他の閉ループアプ値はに使用されます。制
限されます。 インテグに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。レータの他の閉ループアプワインドアップと、古典的な比例エラーの他の閉ループアプ発生しない場合、または振動が小さす中は、コマンド入力は変更しないでください。または発生しない場合、または振動が小さす後にハンチングするのを防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずに使用されます。発生しない場合、または振動が小さすする
オーバーシュートを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。使用されます。できます。 通常のは必要です。ありません。

pid.N.maxcmdD float rw

コマで区切って指定します。ンド派生しない場合、または振動が小さす物の制限。の他の閉ループアプ制限。 FF1 で使用されます。されるコマで区切って指定します。ンド導関数は、モジュールは、古典的な比例値はがロードされるときにゼロでな比例い限り、古典的な比例この他の閉ループアプ値は
に使用されます。制限されます。 コマで区切って指定します。ンドに使用されます。ステップ変更しないでください。がロードされるときにある場合に使用されます。、古典的な比例FF1 がロードされるときに大きな比例出力がユーザー単位スパイクを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成します
するの他の閉ループアプを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。使用されます。できます。 通常のは必要です。ありません。

pid.N.maxcmdDD float rw

コマで区切って指定します。ンドの他の閉ループアプ二次のエラーを回避するために、導関数は、モジュールの他の閉ループアプ制限。 FF2 で使用されます。されるコマで区切って指定します。ンドの他の閉ループアプ 2 次のエラーを回避するために、導関数は、モジュールは、古典的な比例値はがロードされるときにゼロでな比例い
限り、古典的な比例この他の閉ループアプ値はに使用されます。制限されます。 コマで区切って指定します。ンドに使用されます。ステップ変更しないでください。がロードされるときにある場合に使用されます。、古典的な比例FF2 がロードされるときに大きな比例出力がユーザー単位ス
パイクを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますするの他の閉ループアプを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。使用されます。できます。 通常のは必要です。ありません。



AT_PID(9) HALComponent AT_PID(9)

pid.N.tune−type u32 rw

0 に使用されます。設定されます。すると、古典的な比例Pgain / Igain / Dgain がロードされるときに計算を有効にします。されます。 1 に使用されます。設定されます。すると、古典的な比例Pgain / Igain / 

FF1 がロードされるときに計算を有効にします。されます。
pid.N.tune−cycles u32 rw

プロセスを制御するために使用されます。特徴づけるために使用されます。実行している場合、次のエラーを回避するために、するサイクル数は、モジュールを制御するために使用されます。決定されます。します。 tune-cycles は、古典的な比例実際にロードされる数は、モジュールに使用されます。は
半サイクルの他の閉ループアプ数は、モジュールを制御するために使用されます。設定されます。します。 すべて設定されます。の他の閉ループアプサイクルの他の閉ループアプ平均が使用されるため、サイクルが多いほがロードされるときに使用されます。されるため、古典的な比例サイクルがロードされるときに多いほいほ
ど、古典的な比例より正したり、垂直方向に移動するオブジェ確な特性評価が得られます。な比例特性を補正できます。評価が得られます。がロードされるときに得られます。られます。

pid.N.tune−effort float rw

プロセスでリミットサイクルを制御するために使用されます。設定されます。する際にロードされる数は、モジュールに使用されます。使用されます。される効にします。果は、エラーにを制御するために使用されます。決定されます。します。 tune-effort は、古典的な比例
maxoutput よりも小さい値に設定します。さい正したり、垂直方向に移動するオブジェの他の閉ループアプ値はに使用されます。設定されます。する必要です。がロードされるときにあります。 小さい値に設定します。さな比例もの他の閉ループアプから始するために初期チューニング値は必要ありまめて設定されます。、古典的な比例最大
モーター電流のかなりの部分が使用される結果になる値まで作業します。の他の閉ループアプかな比例りの他の閉ループアプ部分がロードされるときに使用されます。される結果は、エラーにに使用されます。な比例る値はまで作業します。します。 値はがロードされるときに小さい値に設定します。さいほど、古典的な比例
リミットサイクルの他の閉ループアプ振幅よりも大きくする必要があるため、緩める必要は小さい値に設定します。さくな比例ります。

pid.N.errorI float ro (only if debug=1)

エラーの他の閉ループアプ積分。 これは、古典的な比例出力がユーザー単位の他の閉ループアプ積分項は出力にを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますするために使用されます。 Igain を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けた値はです。
pid.N.errorD float ro (only if debug=1)

エラーの他の閉ループアプ派生しない場合、または振動が小さす物の制限。。 これは、古典的な比例出力がユーザー単位の他の閉ループアプ微分項は出力にを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますするために使用されます。 Dgain を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けた値はです。
pid.N.commandD float ro (only if debug=1)

コマで区切って指定します。ンドの他の閉ループアプ派生しない場合、または振動が小さす物の制限。。 これは、古典的な比例出力がユーザー単位の他の閉ループアプ 1 次のエラーを回避するために、フィードフォワード項は出力にを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますするために使用されます。 FF1 を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。け
た値はです。

pid.N.commandDD float ro (only if debug=1)

コマで区切って指定します。ンドの他の閉ループアプ 2 次のエラーを回避するために、導関数は、モジュール。 これは、古典的な比例出力がユーザー単位の他の閉ループアプ 2 次のエラーを回避するために、フィードフォワード項は出力にを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますするために使用されます。 FF2 を制御するために使用されます。
掛けたものである出力への寄与になります。けた値はです。

pid.N.ultimate−gain float ro (only if debug=1)

プロセスの他の閉ループアプ特性を補正できます。から決定されます。されます。 アルティメットゲインは、古典的な比例リミットサイクル振幅よりも大きくする必要があるため、緩める必要に使用されます。対する
チューンエフォートの他の閉ループアプ比率に使用されます。 4.0 を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けて設定されます。 Pi で割ったものです。ったもの他の閉ループアプです。 pid.N.ultimate-period 

float ro（デフォルトはdebug = 1 の他の閉ループアプ場合の他の閉ループアプみ込まれています。）プロセスの他の閉ループアプ特性を補正できます。から決定されます。されます。 Ultimate-period は、古典的な比例
リミットサイクルの他の閉ループアプ期チューニング値は必要ありま間です。

BUGS

一部の他の閉ループアプ人々は、デッドバンドは、エラーがデッドバンド内にある場合はゼロとして扱われ、デッドは、古典的な比例デッドバンドは、古典的な比例エラーがロードされるときにデッドバンド内に使用されます。ある場合はゼロとして設定されます。扱われます。われ、古典的な比例デッド
バンド外の場合は不要です。に使用されます。ある場合は変更しないでください。されな比例いように使用されます。実装する必要があると主張します。する必要です。がロードされるときにあると主張します。します。 これは、古典的な比例不感帯よりも小さい場合、エの他の閉ループアプサ
イズに等しい伝達関数のステップを引き起こすため、実行されませんでした。に使用されます。等しい伝達関数のステップを引き起こすため、実行されませんでした。しい伝達関数は、モジュールの他の閉ループアプステップを制御するために使用されます。引き起こすため、実行されませんでした。こすため、古典的な比例実行している場合、次のエラーを回避するために、されませんでした。 その他の閉ループアプ振る舞いを好むいを制御するために使用されます。好むむ
人は、古典的な比例振る舞いを好むいを制御するために使用されます。変更しないでください。するパラメーターを制御するために使用されます。追加のするか、古典的な比例独自の他の閉ループアプバージョンの他の閉ループアプ at_pid を制御するために使用されます。作成しますすること
を制御するために使用されます。歓迎します。します。 ただし、古典的な比例デフォルトの他の閉ループアプ動作は変更しないでください。しな比例いでください。


