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計畫重點： 現今實用的控制方式中 PID 控製約占了 90%。主要的魅力在於其實用性。其理論成熟度

高也適合新的控制器開發。另外 PID 控制器的歷史久遠，蓄積了很多的技巧。

                                          近幾年有不少人將 PID 應用於馬達轉速控制、機器手臂、電動車、及空調上，由於 PID 

控制器被應用範圍是相當廣泛的，對大部分製程皆可適用，並可以在不知道系統轉移函

數下，利用試誤法得到所要的結果。但是對現場人員來說，是一件麻煩事。除了比例、

積分、微分三項控制的交互影響外，還要面對外部干擾、迴路控制、系統動態的影響。

一般條件下調整完成的系統不會立即被察覺問題，往往在外部干擾改變，或者設定值改

變時，因為響應太慢或者震盪過大而無法控制變為不穩定。

效益 / 特色： 只要暸解三者的關係即可掌握其控制原理，比例控制器是利用誤差大小，控制輸出，使

用積分器消除穩態誤差，微分器依據累積誤差來預測變化趨勢。現今有非常多的控制方

法皆有相同的做法。現今拜電腦科技的進步，所有的設計都有輔助模擬系統可以協助做

好模擬，使得控制系統的開發更為快速時間。由於現今許多產品製程的精密度不斷在增

加，使得高精密機械加工技術的需求越來越高，而隨著製程技術精密度提高，製造廠商

也越來越需要降低微小灰塵存在於製程環境的可能性，因此非接觸式的相關技術已越來

越受到重視。
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