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« Regulator PID Compact v2
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y —wartosc wyjsciowa

w —wartos¢ zadana

Ke —Wzmocnienie proporcjonalne

Tl — czas catkowania (sktadnik |)

D — czas rozniczkowania (sktadnik D)

X —wartosc biezgca (wielkos¢ procesowal)

s — operator Laplace’a

a — wspot. opdznienia rozniczkowania (sktadnik D)
b —waga cztonu proporcjonalnego (sktadnik P)
C — waga cztony rozniczkujgcego (sktadnik D)
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Rys. 13. 1. Schemat blokowy bloku PID Compact
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Rys. 13. 2. Schemat blokowy bloki PIDT1T Anti Windup
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Typ

Parametr i jego typ danych Opis
Setpoint IN Real Wartos¢ zadana dla regqlatora PID p(apumcego w trycie
automatycznym. Wartosc¢ domysina: 0.0.
Input IN Real Wartosc biezaca procesu. Wartos¢ domysina: 0.0

Nalezy takze ustawic: sPid Cmpt.b_Input PER On = FALSE.
Wartos¢ analogowa procesu (opcjonalnie). Wartos¢ domysina:
Input_PER IN Word | W#16#0

Nalezy takze ustawi¢: sPid Cmpt.b_Input PER_On = TRUE.

Wiacza lub wytacza manualny tryb pracy. Wartos¢ domysina:

FALSE

e PID _Compact V1.0iV2.0: gdy modut CPU jest przetagczany
w tryb RUN i ManualEnable = TRUE to PID_Compact startuje
w trybie recznym. Nie jest konieczne przetgczanie PID_Compact

ManualEnable IN Bool w tryb reczny podczas zmiany ustawienia FALSE na TRUE.

e PID_Compact V1.1: gdy modut CPU jest przetgczany w tryb
RUN i ManualEnable = TRUE to PID_Compact startuje w trybie
ostatnio ustalonym. Zmiana ustawienia z TRUE na FALSE oraz
z FALSE na TRUE jest niezbedna, jezeli PID_Compact jest
przetgczany w tryb reczny.

Wartos¢ biezgca procesu dla recznego trybu pracy. Wartos¢

domysina: 0.0

Parametr Reset powoduje wyzerowanie sterownika. Jego wartos¢

domysina: FALSE.

ManualValue IN Real

Reset IN Bool
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Parametr i jego typ da.l;r:ch Opis
ScaledInput OUT| Real [Przeskalowane wartosci procesu Wartos€¢ domysina: 0.0
Qutput’ OUT| Real |Wartos¢ wyjsciowa. Wartos¢ domysina: 0.0.
Output_PER! OUT| Word |Analogowa wartosc wyjsciowa. Wartos¢ domysina: W#16#0

Wartosc wyjsciowa dla modulacji szerokosci impulsu (PWM).
Wartos¢ domysina: FALSE
Gorna granica wartosci zadanej. Wartos¢ domysina: FALSE

SetpointLimit H |OUT| Bool Jesli SetpointLimit_H = TRUE to bezwzgledna wartos¢ gornego

limitu wartosci zadane| zostata osiggnieta. Wartos¢ domysina:
CAl CC

Output PWM' |OUT| Bool

Dolna granica wartosci zadanej. Wartos¢ domysina: FALSE

SetpointLimit L |OUT| Bool Jleélli Setpoirjtl._imit_L fTRUE to blezw?_gledna warrtrnf-:»c'; dmlineg_o
limitu wartosci zadanej zostata osiggnieta. Wartos¢ domysina:
FALSE.

Jesli InputWarning_H = TRUE to wartoSc procesu osiggneta lub
InputWarning_H |OUT | Bool |przekroczyta wartoS¢ gornego ostrzezenia. Wartos¢ domysina:
FALSE.

Jesli InputWarning_L = TRUE to wartos¢ procesu osiggneta lub
InputWarning_ L |OUT| Bool |przekroczyta warto$é dolnego ostrzezenia. Wartos¢ domysina:
FALSE.
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e T :
Parametr i jego typ dany;ch Opis

Biezacy tryb pracy regulatora PID. Warto$¢ domysina: 0
Do zmiany trybu nalezy uzy¢ sRet.i Mode:
e State = 0: Inactive (nieaktywny)

State ouT Int e State = 1: Pretuning (dostrajanie podczas rozruchu)
e State = 2: Manual fine tuning (reczne strojenie)
e State = 3: Automatic mode (tryb automatyczny)
e State = 4: Manual mode (tryb reczny)

ErrorBits ouT | Dword Parametr ErrorBits mStf?,k_C_J"_E)I,D_,—_C(_mj?_a_mfﬁ\f\ff?ﬁE?ghkomumkatu

| l | U DIgULIT vvarusu uulnysiiia. wvvH# 1OHUVUUV. ]
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B 1
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Rys. 13. 3. Blok symulatora zbiornika
Tab. 13. 1. Tablica przyporzgdkowan

Imienna Typ Zakres kgta Opis
Valve In Input 0- 100 [%] Lawor wlewowy do- zblormkc.'Sygno’r.odpowmdo '
[Real] procentowi otwarcia zaworu i reguluje przeptyw cieczy.
Valve_Out Input 0-100 [%] | Zawdr wlewowy do zbiornika. Sygnat odpowiada
[Real] procentowi otwarcia zaworu i reguluje przeptyw cieczy.
. Input Laktocenie, 1 - brak, 2 — zaktdcenie stabe, 3 — zaktdcenie
Disturbance 1-4 . . , o
[USINnt] srednie, 4 — zaktocenie silne.
Idle Time l?lﬁfrJ]T 1-10000 [ms] | Opodznienie reakcji na sygnat sterujgcy.

WaterLevel ?;;Zﬁ* 0-100[] | Poziom wody w zbiomiku
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Blok symulacji zbiornika bedzie dziatat poprawnie jezeli bedzie wywotywany co 1 [ms]

¥ 1§ PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP]
IIY Device configuration
% Online & diagnostics - Network 1:
¥ ¢ Program blocks
B Add new block
¥ Cyclic interrupt [OB31] DR 1
& Cyclic interrupt 1ms [OB30] *Zbiomik_DB"
& Main [OB1] B
& Zbiornik [FB1] “Zbiormnik™
@ Zbicmik_DB [DB1] EN ENO
v 'z System blocks w2 | %MD10
» o Program resources "Valve_1" éualye_|n (%) WaterLevel (1) "WaterLevel"
P _3 Technology objects YMDE

P @ External source nles “Valve_2" jUaI\.rE-Du‘t (%)

v @ PLCtags %Di5turbance
%@ Showalltags )~ idle Time (ms)
B Add new tag table
24 Default tag table [74]

Rys. 13. 4. Uruchomienie symulatora
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Blok regulatora PID rowniez musi by< uruchamiany cyklicznie.

e - INELWUIK 1.
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Rys. 13. 5. Uruchomienie bloku regulatora
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/adania:

* Na panelu HMI zbuduj wizualizacje dziatania zbiornika z
woda.

« Wywotq] funckje regulatora PID Compact w przerwaniu
cyklicznych co 100 ms.

« Podepnij zawor wiewowy do wyijscia regulatora. Zaworem
spustowym steruj recznie za pomocg pokretta wejscio
analogowego.

« Dobierz nastawy parametrow regulatora — mozesz
skorzystac z narzedzi do automatycznego strojenia.



