_speed = _speed_Old + Kl*L*sin(ang) + Kd * ∆ang;

Kl – перевод метров в шаги
Kl= 1/0.00031375 , если L в метрах 0.15м
478,08764940239043824701195219124
_speed = _speed_Old + 478*sin(ang) + Kd * ∆ang;
, а  можно проще
_speed = _speed_Old + 478*0,01745*sin(ang) + Kd * ∆ang;
_speed = _speed_Old + 8,3411 * ang + Kd * ∆ang;

Есть угловая скорость, или скорость падения робота.
Есть текущая скорость, или скорость передвижения колес робота.
Задача: выработать скорость, которая способна уравновесить робота.

velosity_angular = Kvi*speed;
speed  = velosity_angular/ Kvi;
Kvi = velosity_angular/ speed;
New_speed = KP*X+ KD*velosity_angular/ Kvi;




