
微分先行 PID 控制算法: 

微分先行 PID 控制结构，其特点是只对输出量 y ( k )进行微分，而对给定值 yd ( k )不做微分。

这样，在改变给定值时，输出不会改变，而被控制量的变化通常是比较缓和的。这种输出量

先行微分控制适用于给定值 yd ( k ))频繁升降的场合，可以避免给定值升降时所引起的系统

震荡，从而明显地改善了系统的动态特性。 

 
积分分离 PID 算法 

  PID 算法中,积分可消除稳态误差，提高控制精度，在系统启动或设定值大幅改变时，被控

量与设定值之间会产生较大的偏差，造成过大的积分积累，甚至使控制量超过执行机构允许

最大动作范围对应的极限控制量，引起系统过大的超调量，从而振荡，为避免这些不利的情

况出现，可在被控量与设定值之间有较大偏差时，取消积分作用，避免超调量增大；当被控

量接近设定值时，引入积分控制，消除稳态误差，提高控制进度。 

  设被控量与设定值之间的偏差阈值为 X > 0，该值人为设定，即 

 
算法表达式如下： 

 

带死区的 PID 算法 

  带死区的 PID 算法主要用于存在闭环死区的系统，当系统达到稳态时，系统的输出值仍在

设定值上下有微小的震荡，其算式为 

 

  e ( k )表示偏差，e0 表示人为设定的一个阈值，当 e ( k ) = 0 时，控制器的输出也会逐渐

降为 0，这是由于积分的原因，而对于 PD 或 P 控制，当 e ( k ) = 0 时控制器的输出会迅速

衰减到 0。例如直流电机的位置控制，当电机转动到预定位置时，如果存在一些干扰，电机

会在预定位置上下震荡，此时引入一个死区，位置环控制器输出就会为 0，系统也就稳定下

来了。 

 


