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20_b: Master及 Slave的 PID參數調整紀錄 

Date: May 21st, 2020 

 

1. TOMCAT 240+400W馬達展示櫃, 無負載. 電流環, 速度環及位置環測試調件及參數分別如下: 

5/21 第 2次量測 

 上次量測 5/19 這次量測 

測試條件/參數 Master Slave(未調整) M M M M M  

電流環         

Half Period[s] 0.02  0.02      

Current[%] 50  50      

Kp 613 613 1014 1014 1014 1014 1014  

Ki 222 222 233 233 233 233 23  

Kd 1 1 1 1 1 1 1  

速度環         

Half Period[s] 0.5        

Velocity[RPM] 300        

Kp 878 878 1500 1500 1700 1700 1700  

Ki 18 18 30 40 50 50 50  

Kd 1 1 1 1 1 1 1  

位置環         

Kp 1 1 400 400 400 500 600  

Pos. Errors[counts] 900 1800 

同動時設定值 

      

Time Errors[ms] 50 50       

跑位置, 量測跑 180

度位置誤差 counts 

  170 150 130 118 108  

PS: 馬達感

覺電流

聲較大 

馬達感覺電流

聲較小 

      

Master之相關波型及圖形如下所示 

第 2次(本次) 
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跑位置, 量測位置誤差 
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PS: 若將Master的 ivt直接 copy到 Slave, 則會發生 position error大於 900 counts的狀況, 將 Slave

的 positon設為 1600counts, 則下列 Master的 position table OK. 梯型加減速. 



6 
 

 

2. 若只量測 Slave的 position error, 看出來比同動時小.  

 

 

 

 

 

以下空白 
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