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Veamos un ejemplo :)
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SetPoint

● Proporcional -> presente

● Integrativo -> pasado

● Derivativo -> predice
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● Error
● Kp ; Ki ; Kd
● Tiempo transcurrido



● Para el Error necesitamos:
Diferencia entre SetPoint e Input
Integral del error = sum(error*tiempo)
Derivada del error (error - error pasado)/tiempo

● Kp ; Ki ; Kd

● Para el Tiempo transcurrido necesitamos:
El tiempo actual (primera iteración)
El tiempo de la iteración pasada

Output = Kp*Error + Ki*IntegralError + Kd*DerivadaError
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https://www.luisllamas.es/como-implemen
tar-un-controlador-pid-en-arduino/

Código y buen datito para entender todo

https://www.luisllamas.es/como-implementar-un-controlador-pid-en-arduino/
https://www.luisllamas.es/como-implementar-un-controlador-pid-en-arduino/
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