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PID 算法的 Verilog 实现模块

简介：

PID(proportion integration differentiation)是指比例，积分，微分控
制。PID 控制是应用非常广泛的控制算法，小到控制元件的温度，大到控制无人
机的飞行姿态和飞行速度等等，都可以使用 PID 控制。在竞赛中，就算 Verilog
代码描述某几个的电机速度为一致，实际物理硬件在运行时也不可能达到速度完
全一致，随着时间的累计，基于电机运动的小车或其他设备运行轨迹便会产生较
大的偏差，这样的偏差对于某些定点停车或者循迹的项目来说是致命的。因此，
pid 控制在竞赛中很常用。

实现功能：

此模块实现增量式 PID 的 Verilog 实现

实现原理：

由 pid 控制的原理图得出输入 e(t)和输出 u(t)的关系式：

将公式离散化后化简为增量式 PID 公式：

接口说明：
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仿真：

此处将期望值设为 500，假设当前传感器采集到的系统输出为 490。比例系
数、积分系数、微分系数分别设置为 5、1、2。下面是仿真波形，得到 PID 增量
为 10：


