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「やってみましょう 29、30、31」で電流フィードバックを構築してトルク指示ができるこ

とを前提としてモデリング（モデル化）、アナリシス（解析）そしてデザイン（制御器設

計）をした。ここでは、電流フィードバックを構築して実際に設計したゲインで制御す

る。 

 

 
今回作成するプログラムの概要を図 32.1 に示す。色のついている電流フィードバッ

ク制御の部分を「やってみましょう 26」のプログラムに追加することになる。 
角度制御の制御器から見たとき、目標電流値に対して実電流がすぐさま追従し、

遅れが無視できるくらい電流の応答を速くしたい。その為、角度制御の制御周期

10msec よりも高速に電流フィードバックを制御する。ここでは、400ƒsec の制御周期と

する。H8 マイコンの性能では、400ƒsec の PID 制御を浮動小数点演算による実装は

困難なので、整数演算による実装をする。 
本書は、• 組み込みプログラミングの基礎• というコンセプトで「LED を点灯させる

（やってみましょう 4）」という初歩の初歩から一つずつ学習してきた。そのため、理解し

やすいという観点から角度制御の PID 制御などは浮動小数点（float）を使って実装し

てきた。しかし、通常はより安価なマイコンでより多くの処理をしたいという要求がある

ので float はあまり使われない。今回の「やってみましょう」で整数演算の基本的な考

え方を習得すること。 
また、電流フィードバックは、姉妹教材 e-nuvoWHEELとほぼ同様の処理をしている

ので BASIC から WHEEL へステップアップして学習することができる。また、W HEEL
のプログラムを理解したい方も e-nuvoBASIC は有効である。 
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図 32.1 プログラムの概要 

実験の概要 


