数字PID控制是计算机控制，它首先对模拟信号进行采样，根据采样信号的值作出控制决策。
[image: image1.wmf])

(

k

u


设数字PID控制器的采样周期为T，k为采样序号，则数字PID控制器的形式如式2.3所示，其中
[image: image16.wmf]]
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为采样时刻k的控制输出，
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(

k

e

为采样时刻k的偏差值。
                                                          （2.3）

观察2.3式发现，控制输出
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与系统所有过去状态有关，这样会对计算造成不必要的浪费。

依据式2.3写出[image: image4.wmf])
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的表达式2.4：
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              （2.4）

用2.3式减去2.4式：

[image: image10.emf]]
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2.5式表示
[image: image5.wmf])
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的增量，且只与系统前两个状态有关，因此，
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 还可以表示为。
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   （2.6）

用2.6式表示的
[image: image8.wmf])
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只与系统前两个状态有关，大大简化了计算，节约了计算成本和计算时间。[21]
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