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先回のやってみましょう 25 で学習した一次遅れフィルタをマイコンに実装する。 

一次のローパスフィルタは、図 26.1 にあるようにA/D変換値を角度[rad]に変換した

後に実装することにする。 
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図 26.1 PID 制御器 

 
 

 
今回作成するプログラムの概要を図 26.2 に示す。 
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図 26.2 プログラムの概要 

 
 
 
 

実験の概要 


