
やってみましょう 28  e-nuvo BASIC  
  2008 年度版 

複製禁止 <28-1> c ZMP INC. 
株式会社ゼットエムピー  All Rights Reserved 

PID制御のチューニング28やってみましょう
PID制御のチューニング28やってみましょう

 
やってみましょう 25～27 で図 28.1 のようなスパイクノイズを一次遅れフィルタによっ

て除去することを試みた。 
ここでは、フィルタで除去するのではなくノイズを根本的に消すことを考える。 
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図 28.1 ノイズの乗ったデータ 

 
e-nuvoBASIC は、モータ系と計測系のグランド線を分けている（回路図では、それ

ぞれ GND、AGND と記載されている。また、これらは境界で１点接地されている。）。

これは、大電流の流れるモータのグランドとは分けることでモータノイズの影響が、そ

の他の計測に影響を与えないようにするためである。しかしながら、この計測系のグ

ランド（AGND）のパターン（取り回し）が悪いのか、グランドラインの線が細いためか、

またはこの線がアンテナになってしまっているのか、外部から影響を受けてグランドの

電位が暴れてしまい、実はこのようなスパイクノイズが乗ってしまっている。 

そこで、図 28.2 にあるように、AGNG からベタグランドである GND にジャンプする。  

 
 

ノイズではなく、オーバーシュート 

スパイク状の信号がノイズ 

スパイクノイズの乗ったデータを差分によって微分すると、

このような信号になってしまう。 

実際の立ち上がり時の角速度の信号がノイ

ズに埋もれてしまっている 


