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１．はじめに 

現在、制御といっても車の速度や水量、明るさな

ど色々な目的で使われている。この実験ではパソ

コンでＰＩＤ制御をシュミレーションし、また、ＰＩＤ制

御をＰ、ＰＩ、ＰＤとそれぞれの動作に分けて調べ

る。 

 

２．概要 

自動制御の実験をパソコンで行うためＣ言語を

用いてプログラムを作成し、単体動作、複合動作を

調べる。 

ここで、ＰＩＤのＰ、Ｉ、Ｄはそれぞれ「比例」、「積

分」、「微分」を表している。 

 

３．フローチャート 

 
図１：Ｐ動作のフローチャート 

 

 

 
 

 

 

 

４．実験結果 

 

 
図２：実験結果 

実験結果より 

まず、定常値に落ち着くまでの時間をみてみると、 

Ｐ動作はそれに落ち着くまで時間がかかる。 

ＰＩ動作も定常値に落ち着くまで時間がかかる。 

ＰＤ動作はＰ動作より、定常値に落ち着く時間が早

い。 

ＰＩＤ動作はＰＤ動作と同様に定常値に落ち着く時

間が短いが最初の立ち上がりが大きい。 

次に、目標値に落ち着いているかどうかみてみる

と、 

Ｐ動作はオフセットが残っていた。 

ＰＩ動作はオフセットが改善された。 

ＰＤ動作はオフセットが残っていた。 

ＰＩＤ動作はオフセット改善された。 

全体の結果として 

Ｉ動作を加えたらオフセットが改善され、目標値に

落ち着いた。Ｄ動作を加えるとハンチングが改善さ

れた。ＰＩＤ動作のグラフはＰ動作に加えてＩ動作と

Ｄ動作のいい点を取り入れたものになった。 

 

５．おわりに 

他のプログラムの動作検証・比較を行った。 

ＩＤ動作だけ不安定の状態からでも定常値が目標

値に落ち着いた。 
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