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Blok funkcyjny regulatora P/D przedstawiono na rys.l. Opis sygnatéw bloku za-

wiera tabl. 1.

Tablica 1

Sygnaty bloku PID

Parametr Opis

Enable Sygnat wejsciowy. Gdy do bloku funkcyjnego doptywa sygnat, wy-
konywany jest algorytm PID (standardowy lub o niezaleznych wy-
razach

SP SP zawiera wartos¢ zadang wielkosci regulowanej (punkt pracy
regulatora)

PV PV jest wielko$cig regulowang

MAN Parametr MAN o wartos$ci logicznej 1 powoduje przetgczenie regu-
latora w reczny tryb pracy; wartos¢ tego parametru rowna 0 powo-
duje przetgczenie regulatora w automatyczny tryb pracy

UP Parametr majgcy znaczenie tylko w recznym trybie pracy. Wartos¢
tego parametru rowna 1 powoduje zwiekszenie wartosci sygnatu
nastawiajgcego, wartos¢ 0 nie wywotuje zadnego dziatania

DN Parametr majgcy znaczenie tylko w recznym trybie pracy. Wartos¢
tego parametru réwna 1 powoduje zmniejszenie wartosci sygnatu
nastawiajgcego, wartos¢ 0 nie wywotuje zadnego dziatania

address Adres pierwszego z 40 rejestréow, w ktorych przechowywane sg
wewnetrzne parametry regulatora

Ok Sygnat wyjsciowy, przesytany po zrealizowaniu algorytmu bez
przeszkod

Ccv CV jest sygnatem ustawiajgcym (sterujgcym)

27771 (address)

(set point) SP CV (output)

(process vanable) PV

Rys. 1. Blok funkcyjny PID

Zestaw parametrow zwigzanych z blokiem funkcyjnym PI/D zawiera dane wy-
szczegodlnione w tabl. 2, w ktorej ,,%Rejestr” oznacza adres pierwszego z 40-tu reje-

strow bloku.

Szczegdlowy opis parametrow bloku funkcyjnego PID podano w tabl. 3.

Tablica 2




Parametry regulatora PID

Rodzaj algorytmu PID %rejestr + 0001
Okres préobkowania %rejestr + 0002
Gorna granica strefy nieczutosci %rejestr + 0003
Dolna granica strefy nieczuto$ci %rejestr + 0004
Wspotczynnik wzmocnienia proporcjonalnego %rejestr + 0005
Czas rozniczkowania %rejestr + 0006
Czestotliwo$¢ catkowania %rejestr + 0007
Przesuniecie punktu pracy %rejestr + 0008
Gérna granica wartosci sygnatu ustawiajgcego %rejestr + 0009
Dolna granica wartosci sygnatu ustawiajgcego %rejestr + 00010
Minimalny czas narastania sygnatu ustawiajgcego %rejestr + 00011
Parametr konfiguracyjny %rejestr + 00012
Sygnat sterujgcy w trybie recznym %rejestr + 00013
Tablica 3

Opis parametréw bloku funkcyjnego PID

Parametr

Opis

Rodzaj algorytmu
PID

Wartos¢ parametru réwna 1 oznacza algorytm
ISA (por. rys. 137)

Wartos¢ parametru rowna 2 oznacza algorytm o
cztonach IND (por. rys.137)

standardowy

niezaleznych

Okres prébkowa-
nia

Odstep czasowy (mierzony w setnych czesciach sekundy)
pomiedzy dwoma kolejnymi wykonaniami algorytmu PID (za-
kres: 0 + 10,9 min)

Gorna i dolna
granica martwej
strefy (blok SN

na rys. 137)

Wartosci catkowite ze znakiem, okres$lajgce gorng i dolng
granice strefy nieczutosci (-100 + +100%)

Wspotczynnik
wzmochnienia

Wartos¢ catkowita ze znakiem. Jednostkg jest wartos¢ 0,01
(zakres 0 + 327,67 s)

Stata rézniczko-|Wartos¢ catkowita ze znakiem, ktéra stanowi czas rdznicz-
wania kowania, w setnych czesciach sekundy (zakres 0 + 327,67 s)
Wspotczynnik Wartos¢ catkowita ze znakiem, ktora stanowi odwrotnosé¢
bloku catkujgce- |statej catkowania. Jednostka 0,01 1/s (zakres 0 =+ 327,67
go 1/s)

Przesuniecie Wartos¢ catkowita ze znakiem, ktéra stanowi przesuniecie
punktu pracy punktu pracy, w jednostkach bezwymiarowych (-100 =+

+100%)

Gérna i dolna
granica wartosci
sygnatu ustawia-

Wartosci catkowite ze znakiem definiujgce dolng i gérng gra-
nice wartosci sygnatu ustawiajgcego (wyjscie CV), w jed-
nostkach bezwymiarowych (-100 + +100%)

jacego (blok OS

na rys. 137)

Minimalny czas |Wartos¢ catkowita dodatnia, definiujgca maksymalng pred-

narastania sy- |kos¢ narastania sygnatu ustawiajgcego. Jest to minimalny

gnatu ustawiajg-|czas, w jakim wartos¢ sygnatu sterujgcego moze zmienic sie

cego w zakresie 0% + 100% wartosci maksymalnej. Wartosé¢ pa-
rametru rébwna 0 oznacza brak limitu

Parametr konfi- | Stowo bitowe, ktdrego poszczegdlne bity odpowiadajg za:

guracyjny Bit zerowy — okresla sposéb obliczania uchybu. Gdy war-

tos¢ logiczna tego bitu wynosi 0, uchyb obli-
czany jest wediug wzoru: SP-PV. Gdy war-




tos¢ logiczna tego bitu jest rowna 1, uchyb
obliczany jest wedtug zaleznosci: PV-SP

Bit pierwszy — polaryzacja sygnatu ustawiajgcego CV. Gdy
wartos¢ tego bitu wynosi 0, parametr wyj-
sciowy CV stanowi bezposredni wynik obli-
czen algorytmu PID. Gdy wartos¢ tego bitu
wynosi 1, sygnat CV posiada polaryzacje
przeciwng do obliczonej wedtug algorytmu
PID

Bit drugi — sposob rozniczkowania. Jesli warto$¢ tego
bitu wynosi 0, rézniczkowany jest uchyb. Je-
Sli wartos¢ tego bitu wynosi 1, rézniczkowa-
ny jest sygnat PV

Wszystkie pozostate bity tego stowa powinny mie¢ wartosc¢ 0
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Rys. 2. Dwa dostepne schematy regulatora PID: (SN — strefa nieczutos$ci, OS — ograni-
czenie (warto$ci) sygnatu): a) PID ISA; b) PID IND

Na rys. 3 pokazano najprostszy sposdb realizacji regulatora. Uruchamianie
regulatora dokonywane jest stykiem START. Warto$s¢ zadana SP okre$lona stala
CONST. Sygnal regulowany PV doplywa na wej$cie analogowe %AI0001. Sygnat wyj-
$Sciowy regulatora CV wysytany jest na wyjs$cie analogowe %AQ0001 sterownika.
Przetaczanie trybow pracy MAN/AUTO odbywa si¢ przy pomocy styku %I10010. W try-
bie sterowania rgcznego MAN zwigkszanie sygnalu wyjsciowego dokonywane jest sty-
kiem %I0011, zmniejszanie przy uzyciu styku %I0012. Adresem bazowym bloku PID
jest %R0001. Znajac warto§¢ adresu bazowego w tabl. 2 mozna znalez¢ adresy reje-
strow w ktérych maja by¢ wpisane parametry regulatora. Na przyktad, nastawy regu-
latora nalezy zapisa¢ w %R0006, %R0007, %R0008.

Dla statych jak na rys. 3 mamy:

%R0006 «— 1650,

%R0007 «— 80,

%R0008 «— 220,

za$ nastawy regulatora sa nastepujace: k,=16,5; 7,=0,8; 1/T,=2,2.
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Rys. 3. Przyktadowy program sterujacy z blokiem regulatora PID

Cel i przebieg zajecé
Cel: Programowanie sterownika GE FANUC do realizacji regulacji PID

Przebieg

1. Zapoznaé¢ si¢ z opisem bloku funkcyjnego regulatora PID przedstawionego we
wprowadzeniu do ¢wiczenia.

2. Zaprogramowa¢é sterownik do realizacji regulatora PID.



