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 Blok funkcyjny regulatora  PID  przedstawiono na rys .1 .  Opis  sygna łów bloku za-
wiera  tabl .  1 .  
 
                                                                                                         Tablica 1  
Sygna ły bloku PID                                                                        
Parametr Opis 
Enable Sygnał wejściowy. Gdy do bloku funkcyjnego dopływa sygnał,  wy-

konywany jest  a lgorytm PID  (standardowy lub o niezależnych wy-
razach 

SP SP  zawiera wartość zadaną wielkości  regulowanej (punkt pracy 
regulatora) 

PV PV  jest  wie lkością regulowaną 
MAN Parametr MAN  o wartości  logicznej 1 powoduje przełączenie regu-

latora w ręczny tryb pracy; wartość tego parametru równa 0 powo-
duje przełączenie regulatora w automatyczny tryb pracy 

UP Parametr mający znaczenie ty lko w ręcznym trybie pracy. Wartość 
tego parametru równa 1 powoduje zwiększenie wartości  sygnału 
nastawiającego, wartość 0 nie wywołuje żadnego dzia łania 

DN Parametr mający znaczenie ty lko w ręcznym trybie pracy. Wartość 
tego parametru równa 1 powoduje zmniejszenie wartości  sygnału 
nastawiającego, wartość 0 nie wywołuje żadnego dzia łania 

address Adres pierwszego z 40 re jestrów, w których przechowywane są 
wewnętrzne parametry regulatora 

Ok Sygnał wyjściowy, przesyłany po zreal izowaniu algorytmu bez 
przeszkód 

CV CV  jest  sygnałem ustawiającym (sterującym) 
 

 

 
 

Rys.  1 .  Blok funkcyjny PID  
 
 Zestaw parametrów związanych z  blokiem funkcyjnym PID zawiera  dane wy-
szczególnione w tabl .  2 ,  w której  „%Rejestr”  oznacza adres  pierwszego z  40-tu  re je-
s trów bloku.  
Szczegó łowy opis  parametrów bloku funkcyjnego PID  podano w tabl .  3 .  
 
 
                                                                                                         Tablica 2  
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Parametry regulatora  PID                                                                 
Rodzaj a lgorytmu PID  %rejestr  + 0001 
Okres próbkowania  %rejestr  + 0002 
Górna granica strefy n ieczułości   %rejestr  + 0003 
Dolna granica strefy n ieczułości   %rejestr  + 0004 
Współczynnik wzmocnienia proporcjonalnego  %rejestr  + 0005 
Czas różniczkowania  %rejestr  + 0006 
Częstot l iwość całkowania  %rejestr  + 0007 
Przesunięcie punktu pracy  %rejestr  + 0008 
Górna granica wartości  sygnału ustawiającego  %rejestr  + 0009 
Dolna granica wartości  sygnału ustawiającego  %rejestr  + 00010 
Minimalny czas narastania sygnału ustawiającego  %rejestr  + 00011 
Parametr konf iguracyjny  %rejestr  + 00012 
Sygnał sterujący w trybie ręcznym  %rejestr  + 00013 
 
  
                                                                                                         Tablica 3  
Opis  parametrów bloku funkcyjnego PID  
Parametr Opis 
Rodzaj a lgorytmu 
PID  

Wartość parametru równa 1 oznacza algorytm standardowy 
ISA (por.  rys.  137) 
Wartość parametru równa 2 oznacza algorytm o niezależnych 
członach IND (por.  rys.137) 

Okres próbkowa-
nia 

Odstęp czasowy (mierzony w setnych częściach sekundy) 
pomiędzy dwoma kole jnymi wykonaniami a lgorytmu PID (za-
kres: 0 ÷ 10,9 min)  

Górna i  dolna 
granica martwej 
strefy (b lok SN 
na rys.  137) 

Wartości  całkowite ze znakiem, określa jące górną i  dolną 
granicę strefy n ieczułości  (-100 ÷ +100%) 

Współczynnik 
wzmocnienia  

Wartość całkowita ze znakiem. Jednostką jest  wartość 0,01 
(zakres 0 ÷ 327,67 s)  

Stała różniczko-
wania 

Wartość całkowita ze znakiem, która stanowi czas różnicz-
kowania, w setnych częściach sekundy (zakres 0 ÷ 327,67 s)  

Współczynnik 
b loku całkujące-
go 

Wartość całkowita ze znakiem, która stanowi odwrotność 
sta łe j  całkowania. Jednostka 0,01 1/s (zakres 0 ÷ 327,67 
1/s)  

Przesunięcie 
punktu pracy 

Wartość całkowita ze znakiem, która stanowi przesunięcie 
punktu pracy, w jednostkach bezwymiarowych (-100 ÷ 
+100%)  

Górna i  dolna 
granica wartości  
sygnału ustawia-
jącego (blok OS 
na rys.  137) 

Wartości  całkowite ze znakiem def in iu jące dolną i  górną gra-
nicę wartości  sygnału ustawiającego (wyjście CV ) ,  w jed-
nostkach bezwymiarowych (-100 ÷ +100%) 

Minimalny czas 
narastania sy-
gnału ustawiają-
cego 

Wartość całkowita dodatnia,  def in iu jąca maksymalną pręd-
kość narastania sygnału ustawiającego. Jest to minimalny 
czas, w jakim wartość sygnału sterującego może zmienić s ię 
w zakresie 0% ÷ 100% wartości  maksymalnej.  Wartość pa-
rametru równa 0 oznacza brak l imitu 

Parametr konf i -
guracyjny 

Słowo bi towe, którego poszczególne bi ty odpowiadają za: 
Bi t  zerowy   – określa sposób obl iczania uchybu. Gdy war-

tość logiczna tego bi tu wynosi 0,  uchyb obl i -
czany jest  według wzoru: SP-PV .  Gdy war-
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tość logiczna tego bi tu jest  równa 1, uchyb 
obl iczany jest  według zależności :  PV-SP 

 B i t  p ierwszy – polaryzacja sygnału ustawiającego CV. Gdy 
wartość tego bi tu wynosi 0,  parametr wyj-
ściowy CV  s tanowi bezpośredni wynik obl i -
czeń algorytmu PID. Gdy wartość tego bi tu 
wynosi 1,  sygnał CV  posiada polaryzację 
przeciwną do obl iczonej według algorytmu 
PID 

Bit  drugi       – sposób różniczkowania. Jeśl i  wartość tego 
bi tu wynosi 0,  różniczkowany jest  uchyb. Je-
ś l i  wartość tego bi tu wynosi 1,  różniczkowa-
ny jest  sygnał PV 

Wszystk ie pozostałe b i ty tego s łowa powinny mieć wartość 0 
 

 
 
Rys.  2 .  Dwa dostępne schematy regulatora  PID :  (SN  –  s t refa  nieczu łości ,  OS  –  ograni-

czenie  (wartości)  sygna łu):  a)  PID ISA ;  b)  PID IND  
 

                         Na rys .  3  pokazano najprostszy sposób real izacj i  regulatora .  Uruchamianie  
regulatora  dokonywane jes t  s tykiem START .  Wartość  zadana SP  okreś lona s ta łą  
CONST .  Sygna ł  regulowany PV  dop ływa na wejście  analogowe %AI0001.  Sygna ł  wyj-
ściowy regulatora  CV  wysy łany jes t  na  wyjście  analogowe %AQ0001 s terownika.  
Prze łączanie  t rybów pracy MAN /AUTO  odbywa s ię  przy pomocy s tyku %I0010.  W try-
bie  s terowania  ręcznego MAN  zwiększanie  sygna łu wyjściowego dokonywane jes t  s ty-
kiem %I0011,  zmniejszanie  przy użyciu s tyku %I0012.  Adresem bazowym bloku PID  
jes t  %R0001.  Znając wartość  adresu bazowego w tabl .  2  można znaleźć  adresy re je-
s trów w których mają  być  wpisane parametry regulatora .  Na przyk ład,   nastawy regu-
la tora  należy zapisać  w %R0006,  %R0007,  %R0008.  
Dla  s ta łych jak na rys .  3  mamy: 
%R0006 ←  1650,  
%R0007 ←  80,  
%R0008 ←  220,  
zaś  nastawy regulatora  są  następujące:  kp=16,5;  T d=0,8;  1/T i=2,2.  
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Rys.  3 .  Przyk ładowy program sterujący z  blokiem regulatora  PID 
 

 
Cel i przebieg zajęć  
Cel:  Programowanie  s terownika GE FANUC  do real izacj i  regulacj i  PID  
 
Przebieg  
1 .  Zapoznać  s ię  z  opisem bloku funkcyjnego regulatora  PID  przedstawionego we     

wprowadzeniu do ćwiczenia .  
2. Zaprogramować  s terownik do real izacj i  regulatora  PID .   


