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PID 调节的概念及 

PID 参数值的修改方法 

 

1、 PID调节的说明 

a) PID调节算法 

Mn = MPn + MIn+ MDn 

输出= 比例项+ 积分项+ 微分项

其中: 

Mn   第n 采样时刻的计算值 

MPn  第n 采样时刻的比例项值 

MIn  第n 采样时刻的积分项值 

MDn  第n 采样时刻的微分项值 

i. 比例项 

比例项算式是： 

MPn = Kc * (SPn - PVn) 

其中： 

MPn   第n 采样时刻比例项的值 

Kc  增益 

SPn  第n 采样时刻的给定值 

PVn  第n 采样时刻的过程变量值 

ii. 积分项 

积分项值MI算式是： 

MIn = Kc * TS / TI * (SPn - PVn) + MX 

其中： 

MIn  第n 采样时刻的积分项值 
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Kc  增益 

TS  采样时间间隔 

TI  积分时间 

SPn  第n 采样时刻的给定值 

PVn  第n 采样时刻的过程变量值 

MX  第n-1 采样时刻的积分项(积分项前值) (也称积分和或偏

置) 

积分和(MX) 是所有积分项前值之和，在每次计算出MIn 之后都要用

MIn 去更新MX ，其中MIn可以被调整或限定。MX 的初值通常在第一次

计算输出以前被设置。采样时间是重新计算输出的时间间隔，而积分

时间控制积分项在整个输出结果中影响的大小。 

iii. 微分项 

微分项值MD 与偏差的变化成正比，其计算式为： 

MDn = KC * TD / TS * ((SPn - PVn) - (SPn - 1 - PVn - 1)) 

如果给定值不变(SPn=SPn-1) ，这样可以用过程变量的变化替代偏差

的变化计算算式可改进为: 

MDn = KC * TD / TS * (PVn - 1 - PVn) 

其中 

MDn  第n 采样时刻的微分项值 

Kc  增益 

Ts  采样时间 

TD  微分时间 

SPn  第n 采样时刻的给定值 

SPn – 1  第n-1 采样时刻的给定值 

PVn  第n 采样时刻的过程变量值 



 

 

洁能应用 
 

 

E-mail:zjs220@163.com 第 3 页共 6 页 电话：0551-65310168 

PVn – 1  第n-1 采样时刻的过程变量值 

为了下一次计算微分项值，必须保存过程变量，在下一采样时刻初

始化为PVn -1=PVn 。 

b) 在控制系统中的简单理解 

PID算法应用于实际控制系统中时，可以简单理解为： 

P=1/KC；I=TI；D=TD 

P值越大，控制输出的变化量越小； 

I值越大，控制输出的变化量越小； 

D值越大，控制输出的变化量越大。 

一般在系统配置、测量装置、控制执行器件等满足工艺精度要求的

情况下。针对某一工况，总有一组合适的PID参数与之对应，使控制满

足工艺要求。 

c) 采用最优化PID算法的仪表控制输出示意图 

最优化PID算法的特征是：PV值冲过SV值，但符合精度要求，然后

以减幅震荡波形较快的逼近SV值。 

 

2、 PID值的自整定 

在常用的PID调节仪表中，多数都设计了PID自整定功能。使用时可

积分分离区AT 

设定值SV 

积分分离区AT 

 

PID 控制输出 

PD控制  PID控制 

测量值 

时间 
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PV 

设定值SV 

时间  

理想PID控制 

PV

以在保证系统安全的前提下，首先由仪表进行自整定，自动获得一组

PID值。经过分析实际调节曲线之后，再对各参数作适当调整。 

3、 PID值的修改 

a) 如有下图的情况，应减少P的设定值。 

 

 

b) 如有下图的情况，应增加P的设定值。 

 

c) 如有下图的情况，应增加I或P的设定值。 
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d) 如有下图的情况，应减少D的设定值。 

 

e) 关于理想PID控制曲线 

我们把自初始状态到PV值达到SV时所需的时间称为启动时间。启动

时间的长短与系统的负载大小、控制能力直接相关。一般在拟定理想

曲线时，应考虑使用约80%的控制能力，以保证控制输出的调节空间，

从而提高系统的控制精度。 

３． PID 回路控制功能。S7-200 

西门子 S7-200 系列 PLC 的 PID 控制相当的简单，可以通过
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MicroWIN 软件的向导程序，按照提示,一步一步执行您所要求 PID

控制的属性即可，在这里谈一谈 PID 这三个参数的具体意义：P 为

增益项，Ｐ越大，响应起就快，在调节流量阀时：设定流量为 50%，

当目前流量接近 50%，刚超过，如果 P 值很大的话，那么流量阀会

马上会关闭，而不会控制在某一区域。这就是增益项太大引起开度

剧烈波动。在调节的过程中应该先将 P 值调节比较适当了，再去调

节 I 值，它为积分项，是在控制器回路中控制对当前值与设定值相

等的偏差范围。D 为微分项，主要作用是避免给定值的微分作用而

引起的跳变。 

在现场的 PID 参数的调整过程中，针对西门子 S7-200 型 PLC 我

的建议是在不同的控制阶段，采用不同的 PID 参数组，具体而言就

是当目前距离设定值差距较大时，采用 P 值较大的一套 PID 参数，

如果当前值快接近设定值范围时，采用 P 值较小的一套 PID 参数。 


