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これまでに学習したタイマーとシリアル通信を使って、10msec 毎にロギングデータ

を PC に送信することができるようになった。それを応用して先回の実験では、「やって

みましょう 9」の角度フィードバック制御のロギングデータを取得した。 
「やってみましょう 9」のフィードバック制御は、ON/OFF制御なのでオーバーシュート

している（図 20.5）。例えば、オーバーシュートしないように制御したい場合は、

ON/OFF 制御では難しく、もう少し制御器を工夫する必要がある。そこで、産業界で最

も広く採用されている PID 制御器をマイコンに実装することを考える。 
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図 21.1 PID 制御器 

 
図 21.1 のブロック図に示すような PID 制御器を構築するが、PID 制御器の前に「や

ってみましょう 9」では考えていなかった「角度」という概念を取り入れる。（「やってみま

しょう 9」では、ポテンショメータの電圧を A/D 変換し、その値をそのまま比較している

だけだった。） 

まず、「やってみましょう 21」で時間を引数とした TABLE を線形補間し、目標角度を

演算する手法（関数）を学習する。その関数を応用して、「やってみましょう 22」で、ポ

テンショメータの電圧の A/D 変換値を角度に変換すること学ぶ。そして、目標角度と

現在の角度から偏差を計算し、偏差が小さくなるような PID 制御器を「やってみましょ

う 23」で構築する。 

 
 

 
今回作成するプログラムの概要を図 21.2 に示す。10msec 毎に TABLE を線形補間

し、その結果をシリアル通信で PC に送信して、線形補間ができているか確認を行う。

尚、外挿補間も可能な線形補間関数を作成する。この関数は、次回以降も使用す

る。 
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図 21.2 プログラムの概要 

 
実験の流れを、以下に示す。 

 
＜Ａ＞  新規プロジェクトの作成 

H8 の統合開発環境である HEW を起動し、新規プロジェクトを作成し、プログラミン

グの準備をする。 

 
＜Ｂ＞  プログラムの作成 

C言語で、10msec 毎に時間を引数とした TABLE を線形補間するプログラムを作成

する。 

 
＜Ｃ＞ コンパイル 

作成したプログラムをコンパイルし、H8 マイコンが理解できる形式に変換する。 

 
＜Ｄ＞ プログラムをマイコンに書き込む 

PCと、H8 マイコンを接続し、コンパイルしたプログラムをマイコンに書き込む。 

 
＜Ｅ＞  PC の準備 

PCの通信端末ソフトを起動する（ハイパーターミナルなど）。 

 
＜Ｆ＞  実験 
電源を入れ、目標値 TABLE の線形補間された値がハイパーターミナルで受信でき

れば成功である。 


