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Aufgabe 1)

Zu implementieren war die Funktion pid(..): 

#include "pid.h"

int pfactor = 0.0;

int ifactor = 0.0;

int dfactor = 0.0;

int old_pPart = 0;

int setuppid(int p, int i, int d)

{


pfactor = p;


ifactor = i;


dfactor = d;


return 1;

}

int pid(int currspeed, int target)

{


int pPart=0;


int iPart=0;


int dPart=0;


int corr=0;


pPart = target - currspeed;


iPart += pPart;


dPart = pPart - old_pPart;


old_pPart = pPart;


corr = pfactor*pPart + ifactor*iPart + dfactor*dPart;


if(corr>255)corr=255;


if(corr<-255)corr=-255;


return corr;

}

Aufgabe 2)

Parameters.txt: (p i d 100 160 50 0 200 -30 100 50 100 –50)
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Proportionalteil=10,  Integralteil=0,  Differentialteil=0

Proportionalteil=10,  Integralteil=10,  Differentialteil=0 
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Proportionalteil=10,  Integralteil=10,  Differentialteil=20
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Proportionalteil=10,  Integralteil=30,  Differentialteil=0
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Proportionalteil=2,  Integralteil=0,  Differentialteil=0

[image: image5.jpg]200

Ziel
i Homentan
Fehlertntagral
150
10
Dlaithubiy
)
Ll
o

-100
0 100 200 0 400 500 500




Proportionalteil=2,  Integralteil=30,  Differentialteil=0
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Aufgabe 3)

Gebe für eine beliebige Kurve die Raise-Time, Settle-Time und den Overshoot an.

Betrachte den Zielwert 50 , an Stelle 350. Da ist die Raise-time ~ 10, Settle-Time ist ~15, und Overshoot ~5 (die grüne linie übertrifft das Ziel um 5)
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