5. PID szabalyozas funkcio

5.1, Bevezetés:

A GM7 sorozatnak nincs kulonall6 PID modulja, miat
GM3, GM4 sorozatnak, hanem bele van épitve az
alapegységbe.

A PID szabalyozds egy olyan szabalyozasitvelet,
amellyel a rendszert a beallitott értéken (SV: Setlue)
tartja. Osszehasonlitja a beallitott értéket egyééeb
altal mért értékkel, (PV: Present Value) és amikor
kiléonbség van kozottuk, a szabalyzé kimenetén eglgtj
(MV: Manipulated Value) ad a fikddtetbnek, hogy
megszintesse a kulénbséget. A PID szabalyozas harom
muveletbsl all, amik az aranyos (P), integralo (1),
differencial6é (D) niveletek.

A GM7 PID szabalyzojanak a jelleriza kovetke®k:

a PID funkcid bele van épitve a CPU modulba. Ezézt

egész PID szabalyozas elvégezhaz F/B-vel (Funkcié

Blokkal) kulénallé PID modul nélkdl.

- Elére/hatra nikodtetés lehetséges

- P mivelet, Pl mivelet, PID nivelet és be/ki rvelet
kdnnyen kivalaszthaté.

- A kézi kimenet (hasznalo altal definialt kimenet)
hasznéalhato.

- A jellemz6 paraméter beallitasaval stabilan tudja tartani
a rendszert a kifszavaroktol fuggetlendal.

- A mivelet vizsgal6 ideje (az az intervallum, amikor a

PID szabéalyzé az adatokat kapja az érzékd)

valtoztathat6, hogy optimalizdlhaté legyen a remmsz

jellemzéihez.
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1. &bra PID szabalyz6 blokkvazlata

5.2, Részletes iiszaki leiras

5.2.1) Szabalyozés tivelete

A) Aranyos niivelet (P)

(a) P olyan szabalyozasi imelet, amely eléri, hogy az SV és PV

kilénbségével aranyos lesz a beavatkozo jel (MV).

(b) A beavatkozo jel erteke a kdvetkez
MV=Kp*[b*SV-PV]

Kp: aranyossagi allando (esites)

b: referencia érték
SV: beallitott érték
PV: pillanatnyi értek

(c) Amikor eltérés torténik, akkor a beavatkozo jel anBvelet®l
ilyen lesz: (2. Abra)
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(d) Ha Kp tdal nagy, a PV gyorsan eléri az SV-t, de salkhat egy
rossz hatast, a lengést. (Id. 2.2.abra)

(e) Ha Kp tul kicsi lengés nem lesz, de viszont PVdaséri el SV-t,
és megjelenik egy allandé hiba. (Id. 2.3. abra)

() A beavatkozo jel (MV) valtozhat 0-4000-ig. A hasitna
definialhatja a maximalis értékét az MV-nek (MV_MAXs a
minimalis értékét (MV_MIN) 0 és 4000 kozott.

(g) Ha egy alland6 hiba maradt miutan a rendszer salditott, a PV
elérheti az SV-t egy bizonyos érték hozzaadas&mlaz érteket

hivjak eb (bias) értéknek, és a hasznalo definialhatja &két.
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2.2. dbra Amikor Kp értéke nagy
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2.3. abra Amikor Kp értéke kicsi

B) Integral mivelet (I)

(a)

(b)

Az integral mivelettel a beavatkozd jel (MV)
folyamatosan 6, vagy csokken addig, amig a PV és
SV kozotti eltérés megsinik. Amikor az eltérés
nagyon Kkicsi, az aranyossagi tmelet nem tud
létrehozni megfeldl beavatkozo jelet, és egy allando
hiba marad PV és SV ko6zott. Az integraliwelet
meg tudja szlntetni ezt az allando hibat akkorha,
az eltérés nagyon kicsi.

Az eltérés bekovetkeztélt szamitva azt az
periédust, mire az | fivelet MV-je megegyezik a P
muveletével, integralasi idhek nevezzuk, jele: Ti.

Az integral miveletet, amikor az allandd eltérés

kovetkezett be, a 2.4-es abra mutatja.
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2.4. 4bra Integral fivelet allandé eltéréssel

Az | mivelet kifejezése a kovetkéz
Mv:fijm
Ti

Ahogy a kifejezés mutatja, az integraliwelet lehet
er6sebb vagy gyengébb az integralasi 6id
beallitasatol fuggen.

Ha hosszabb az integréalasisid2.5. abra), kisebb az
MV valtozasi sebessége, és ezért tobb sxlkséges,
amig a PV eléri az SV-t.

Amint a 2.6. abra mutatja, amikor rovid integralasi
idé adott, a PV rovid id alatt megké6zeliti az
SV-t, mert az MV karakterisztikaja meredekebb lesz.
De ha az integralasi & tal rovid, akkor lengés
torténik, ezért megfelélP és | értékek kellenek.
Integral miveletet lehet hasznalni a P iwelettel
(P1), vagy a P és D fiveletekkel kombinéalva (PID).
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2.6. abra A rendszer valasza rovid integralasire

C) Derivalasi niivelet (D)

(a) Amikor eltérés torténik, az SV modositasa, vagy a
kils6 zavarok kovetkeztében a Duwelet megfékezi
az eltérés valtozasat olyan MV adlllitasaval, amely
aranyos a valtozasi sebességgel, hogy megjgn az
eltéreés.

- D mivelet gyors valaszt ad a beavatkozdwelethez,
€s van egy hatasa, hogy gyorsan cstkkentse az

eltérést egy nagy szabdlyozoiwelettel (abba az



iranyba amerre az eltérés me¢nik) az el$ idében,
amikor eltérés torténik.

D mivelet meg tudja akadalyozni, hogy a Kkéils
korilmények kovetkeztében nagy valtozas torténjen a

szabéalyozott rendszerben.

(b) Az eltérés bekovetkeztét szamitva azt az i
periédust, mire a D fivelet MV-je megegyezik a P
muveletével, derivalasi idnek nevezzik.

Jele: Kd.
(c) A D miuvelet, amikor egy allando eltérés torténik, a
2.7-es abran lathato.
¢ T
|
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Deviation = Time
Manipulation guantity
I p-E = D acn
Manipulation quantiy - Kﬁ'-i. — Time
‘. J
2.7. 4bra Derivalo ivelet alland6 eltérésnél
(d) A D mivelet kifejezése a kdvetkéz
|\/|V=Kp*To|E
dt
(e) A derivalé miveletet csak a P és | imeletekkel

egyutt hasznalhaté (PID).



D) PID mivelet

(a) PID mivelet szabalyozza a szabalyozott objektumot
az eballitott mennyiség valtoztatasaval, a P+D+l
muvelettel.

(b) A PID miveletet, amikor eltérés van, a 2.8. abra
mutatja.
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2.8. abra PID rivelet allando6 eltérésnél

E) Elére/hatra nivelet

(a)

(b)

(c)

A PID szabalyozéasnak két fajtativelete van, dre
és hatra mivelet. Az ebre mivelettel a PV eléri az
SV-t egy pozitiv MV kivezérlésével, amikor PV
kisebb, mint az SV.

A diagram, ami az ére/hatra niveletet mutatja az
MV, SV, PV hasznélataval. ( 2.9. abra.)

A 2.10. abra az ére illetve hatra mMveletnél mutat

példat a folyamatszabéalyozéasra.
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2.10. abra dlre/hatra nfivelet PV-je

F) Referencia érték

Altalanosan visszacsatolt szabalyozott rendszerben,
ahogy a 2.11. abra mutatja, az eltérés értéke az2s8V
PV kulonbsége. P, I, és Dimeletek végrehajtasa az
eltérés ertékén alapul. Azonban a P,l,Divaletek
mindegyike Kkulonb6é& eltérési értéket hasznél a
kilonb6 szabalyozd riveletek karakterisztikajatol

fuggéen. A PID szabalyoz6 kifejezése a kovetéez

t
Mv =K Ep+i_jEi(s)ds+Td@
Tiy dt



MV: Beavatkozo értek
K: Aranyos ebsités
Ti: Integralasi id
Td: Derivéaléasi id
Ep: Eltérés értéke az ardnyodivelethez
Ei: Eltérés értéke az integraldtwelethez
Ed: Eltérés értéke a derivalotwelethez
A P, I, D miveletek eltérés értékeit a kovetkeképletek
irjak le:
Ep=b*SV-PV
Ei=SV-PV
Ed=-PV
Az elsd képletben szereplb-t hivjak referencia értéknek.

Ez valtozatos lehet a zavaras mértéidtiggsen.

SV MV Py
PID — ™  Process

-1 »

2.11. 4bra Egyszdrvisszacsatolt rendszer diagrammja

A kovetkez abra (2.12. abra) mutatja a PV variacioit
néhany kiulénbo& referencia értékd (b) fuggéen. Ahogy
az &abra mutatja, a Kkis referencia érték lassuvéazites
rendszer valaszat.

Altalaban a szabalyozott rendszernél sziikséges, yhog
alkalmazhat6 legyen a kids belss valtozasokhoz.
Kulontsen az SV hirtelen valtozasaval kell stahbiméneti
valaszt mutatnia, hogy robusztus legyen a zavarakho

és/vagy méretes zajokhoz képest.
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2.12. 4bra Pl szabalyozéas kulonksokz értéknél

G) Integral windup

Minden szabalyozott eszkdz korlatozottarikndtethe. A
motornak sebesség korlatja van, a szelep sem allétha
maximalis érték folé. Amikor a szabalyozott rendgmk
valamilyen széles PV tartomanya van, az MV f6lé mieh
beavatkozé maximalis kiménértékének. Ebben az ében

a beavatkozo tartja a maximalis kimenetet, mialait
maximalis kimeneti értéke folott van a beavatkozd. JEz
roviditheti a mikodte® elettartamat.

Az | szabéalyozé mvelet hasznalatanal az eltérési tag
folyamatosan integralva van. Ez az | szabalyoztveiet
kimenetét nagyon naggya teszi, kilénésen, ha a seed
valasz karakterisztikaja lassda.

Ezt a helyzetet, amikor a ikodte®d kimenete telitett,
hividk windup-nak. Ez hosszu dbe telik, mig a mkddte®
visszatér a normal allapotba, miutan windup tortént

A 2.13. 4bra mutatja a Pl szabalyozott rendszer 8VPV-
jét, amikor windup torténik. Ahogy a 2.13. abra matja, a
mukodte® telitett a kezdeti nagy eltérés miatt. Az
integradléo tag addig nével, amig a PV eléri az SV-t

(eltérés=0), és utana kezd cstdkkenni, amig PV nhabgyo



mint SV (eltérés<0). Azonban az MV telitett allapan
tartja, amig az integral6 tag elég kicsi nem leswiadup
megszintetéséhez. Mint a windup eredménye,ikadtet
kimenetén pozitiv érték lesz egy darabig, miutanP¥
elérte az SV-t, és a rendszer nagy tullenduléstanuf
nagy kezdeti eltérés, zavarok, vagy a készlulék #iba

mikodése okozhatja a ithddtets windup-jat.

pv &

N

- Time

Time

MY (windup nélkiil)

MV (winduppal)

Integral term

Proportional tarm
2.13. abra



Tobbféle mddszer van a windup elkerulésére. A Kkét
legismertebb mddszer, hogy egy masik visszacsatolt
rendszert adunk a #kodtetbhdéz, és hasznéljuk a
mukodte®® modellt. A 2.14. abra mutatja a blokk
diagrammjat az anti-windup szabalyzd rendszernek a
mikodte®® modell hasznalataval.

Ahogy az abra mutatja, az anti-windup rendszer
visszacsatol sokszoros dxitést (1/Tt) és az Es-t az
integralé tag bemenetére. Az Es dikodte® kimenete (U)

és a PID szabalyoz6 kiménele (MV) kozotti kulonbség.

A visszacsatolo ésités Tt-je koved idéallandd, és
forditottan aranyos az integralé tag visszadllitasi
sebességével. Kisebb Tt gyorsabban megszintetina wy-

ot. A 2.15. abra mutat néhany Tt értéket és PV-Pla

szabalyozé rendszerben.

K Td

Actuator model

N ) ’ U
E = 3J.FV K /

KT _—.®.+_
Es
1Tt

2.14.abra Anti-windup szabéalyozé rendszer

Actuator
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5.2.2) A PID szabalyozas megvalositasa a PLC-n.
Ebben a fejezetben azt ismertetem, hogyan Ilehet
meghatarozni a P, |, D tagok digitalis formulajdégul a

PID szabalyozo6 pszeudokddja lesz lathato.

A) P szabélyozo

A P szabalyozo6 digitalis formulaja a kévetkez

P(n) = K[bx SV(n) - PV(n)]
n: mintavételezési szam

K: ardnyos edsitési allando
b: referencia érték

SV: beallitott érték

PV: pillanatnyi érték

B) | szabéalyozas

Az | szabalyzo formuldja a kovetkéz

| (t) :% [e(s)ds

I(t): integralo tag

K: ardnyos edsitési allando

Ti: integralasi id

e(s): eltérés értéke e=(SV-PV)
dl _K

dt Ti
A digitalizalt formula a kdvetke&

I(n+1)=|(n)+f_—he(n)
[

h: mintavételezési periédus



C) D szabélyozas

A derivalo tag formulaja:

T4, 9p54p=—kTdY
N dt dt

N: nagyfrekvencias zaj gyengitési hanyadosa
y: a szabalyozott cel (PV)
A digitalis formula a kovetkex

_2Td=hN 5 g —LTdN[y(n) - y(n-1)

D(n) =
() 2Td + hN 2Td + hN

D) A PID szabalyz6 pszeudo kédja

A PID szabdalyz6 pszeudo kodja a kovetkez
- 1. Lépés: a PID iveletben hasznalt konstansok
meghatarozasa.
Bi: integralasi eésités:
Bi:Kxﬂ_
Ti
Derivalasi ebésités:
4= ZTd-hN
2Td + hN
_ 2KNTd
2hNTc

Anti-windup efsités:

no=1
Tt
- 2. Lépés: SV és PV értékek olvasasa
PV=adin(chl)
- 3. Lépés: aranyos tag kiszamitasa
P=K*(b*SV-PV)
- 4. Lépés: derivald tag frissitése (kezdeti értékOp=

D=As*D-Bd*(PV-PV_old)



5. Lépés: kiszamitani MV-t (kezdeti érték 1=0)
MV=P+I+D

6. Lépés: nikodtett ellendrizni, telitett-e, vagy nem
U=sat(MV, U_low, U_high)

7. Lépés: kivezérelni MV ertékéet a D/A modulra

8. Lépés: integralo tag frissitése
I=1+bi*(SV-PV)+A0*(U-MV)

9. Lépés: PV régi értekét frissiteni

PV_old=PV



5.2.3) Funkcio6 blokk

A GM7 PID operaciéjdhoz a kovetkéz2 funkcio blokk
tartozik a GMWIN programban. (3.3. vagy Kdsbi verzio)

No. Név Leiras
1 PID7CAL |Végrehajtja a PID fiveletet
2 PID7AT |Végrehaijtja az automatikus bealli

Megjegyzés:

1. GM7 PID funkcié nem tamogatja a tomb tipust



5.2.3.1 A PID mivelet funkcid blokkja

A) Funkcio blokk leirasa

Funkcié Blokk

Leiras

BooL —
8o0L —
8o0OL —
IMT —
INT —
INT —
8o0OL —
gooL —
BooL —

UINT —
UIMT —
UIMT —

UINT —
UINT —
UIMT —

UINT —
UINT —
UIMT —
UINT —

FIOTFCAL

EM DOME
hAA Iy
O/A STAT
sV A
P QMM
Blas

ER_P

EM_I

Er_D

F_GAIN
I_TIME
O_TIME

REF

T

I

R M
R _MIH
R RAAN
2_TIME

— BOOL
— IMT

— USINT
— BOOL
— BOOL

Bemenet

EN: PID7CAL F/B engedélyérjele

MAN: Kézi mikodtetés méd

(0: automatikus, 1:kézi)

D/R : Miikddés iranyanak kivalasztasa

(O: ebre, 1:hatra)

SV(*1): Bemerd érték megadasa

Bemerb jel tartomany: 0-4000

PV(*1): Pillanatnyi érték bemenete

BIAS (*2): Pozitiv visszacsatolas, vagy alland6 hiba
értékének bemenete a zavardjel kompenzalasahoz
Bemerb jel tartomany: 0-4000

EN_P(*3) :Aranyos szabalyozas engedélygae
(0: nem engedélyez, 1: engedélyez )
EN_I(*3): Integral szabalyozas engedélgzle
(0: nem engedélyez, 1: engedélyez )
EN_D(*3):Derivalo szabalyozas engedéljgele
(0: nem engedélyez, 1: engedélyez )
P_GAIN(*4): az aranyos ésitési allandé
Tartomény: 0.01-100

I_TIME (*5): Integrélasi id

Tartomény: 0-2000

D_TIME (*5) : A derivalasi id

Tartoméany: 0-2000

MV_MAX: MV maximalis értéke

Tartomany: 0-4000

MV_MIN : MV minimalis értéke

Tartomany: 0-4000

MVMAN: Kézi mikddtetés mod beméradata
Tartoméany: 0-4000

S_TIME: A miivelet leolvasasi ideje
Tartomény: 0.1-10

REF(*7): A referencia érték

Tartomany: 0.1-1

TT (*8): Kovets idéallando

Tartoméany: 0.01-10

N(*9): Nagyfrekvenias jel gyengitési hanyadosa
Tartomény: 1-10

Kimenet

DONE: PID mivelet befejegjele

MV : A mivelet kimerd értéke

Tartomany: 0-4000

STAT: Hiba kéd kimenete

Q_MAX: Mutatja, ha MV korlatozva van a max. értékével
Q_MIN: Mutatja, ha MV korlatozva van a min. értékével




(*1) A GM7 PID mikédésének SV (beéllitott értek) és PV
(pillanatnyi érték) érekének a tartomanya 0-4000.GM7
sorozat (12 bites) A/D és D/A moduljanak elméleti
felbontasaval és az offset értékévvel lett meghazaa ez a
tartomany.

(*2) A BIAS adatot az offset kompenzalasara hasdgia
az aranyos szabalyozésnal.

(*3) A GM7-ben csak az aldbbi 4 {tkddési maod

lehetséges. Mas tvelet, mint a PD vagy | nem lehetséges.

No. EN_P EN_I EN_D Mivelet
1 1 0 0 P
2 1 1 0 PI
3 1 1 1 PID
4 0 0 0 On/Off

(*4) A GM7 csak az egész szamokat tudja kezelm@é a
PID mikoédés pontossaganak novelése miatt, a PID7CAL
funkcio blokk ugy van tervezve, hogy a bemenet X2@-
ros léptéki. Példaul, ha a tervezett P_GAIN 98, a P_GAIN
aktualis beme& adatanak 9800-nak kell lenni. Ha a
tervezett 10.99, akkor a bem&madat 1099.

(*5) |I_TIME és D_TIME 10-szeres lépték Példaul, ha a
bemenet 18894, akkor a tervezett 1889.4. A beidngsl
tartoméanya 0-20000 ko6zotti.

(*6) S_TIME az adatolvasas (mintavételezés) peuisal,
és szintén 10-szeres lépiékAltalaban szinkronizalni kell

a kil inditd6 bemenettel (EN bemenet a funkcié
blokkban), hogy megfeléen végrehajtsa a PID iweletet.

A mintavételezési id tartoméanya 0.1-10 masodperc, és az
aktualis bemeé jel tartomany 0-100.

(*7) A REF hasznos paraméter lehet a szabalyonseer

tipusatol fugdgen, kiulondsen sebesség, nyomas, vagy



aramlast szabalyozo6 rendszernél. A REF bemenetzEdes
léptéki, az aktualis tartomany 0-10.

(*8) TT (kdvets idoallandd) paramétert az anti-windup
muvelethez hasznéaljak. A TT tartomanya 0.01-10, és a
bemenete 100-szoros Iéptek0-1000-ig.

(*9) Az N (nagyfrekvencias zaj gyengitési hanyadps
paramétert a derivaldo szabalyozadikidéshez hasznaljak.
Ha sok nagyfrekvencias zaj van a szabalyozé rendsze
akkor nagyobbra kell valasztani N értékét. Egyéehikén
nek lehet hagyni. Az N tartomanya 0-10, és ennyi a

bemerd érték is.

B) A PID7CAL F/B hibakodjai

A koOvetkezd tablazat a PID7CAL funkciéo blokk

hibakddjait és leirdsait mutatja.

Hiba Leirasa Hibaelharitas
kod
(STAT)

0 Normal mikodés

1 SV kivill van a tartomanyon 0-4000 kozé kell valtoztatni SV-t

2 MVMAN kivil van a 0-4000 kozé kell valtoztatni MVMAN-t
tartomanyon

3 P_GAIN kiviul van a 0-10000 kozé kell valtoztatni P_GAIN-t
tartomanyon

4 |_TIME kivul van a 0-20000 k&zé kell valtoztatni | TIME-t
tartomanyon

5 D_TIME kivil van a 0-20000 kozé kell valtoztatni D_TIME-t
tartomanyon

6 S TIME kivil van a 0-100 kozé kell valtoztatni S_TIME-t
tartomanyon

7 REF kivil van a tartomanyon 0-10 kozé kell valtoztatni REF-t

8 TT kivil van a tartomanyon 0-1000 kozé kell valtoztatni TT-t

9 N kivil van a tartomanyon 0-1000 kozé kell valtoztatni N-t

10 EN_I és/vagy EN_D 1-revan| Csak P,PI, és PID szabalyozas lehet.

allitva, mikor EN_P O-ra EN_P, EN_I, EN_D beallitasat kell
valtoztatni




5.2.3.2) Automatikus beallitas funkcié blokk (auto-tuning)

A) Funkcio blokk leiradsa

Funkci6 Blokk Leiras

Bemene

EN: Funkcié blokk engedélyézhemenete
SV(*1): Bedllitott érték (cél érték) bemenete
Tartomany: 0-4000

PV(*1): Pillanatnyi érték bemenete
Tartomany: 0-4000

S_TIME (*2): Scan id bemenet

RIPPLE (*3): Hullamformat valasztani az auto
tuning mikddéshez. Altalaban valassz 1-et

PIO7CAL :
BOOL = £ DONE f—gooL  |Kimenet
. INT DONE: Bekapcsol, ha az auto-tuning
INT = RIPPLE miikédés befejesdott
STAT | USINT o
END: Bekapcsol, ha az F/Bitkddés
INT = —)gp

END [ BOOL befejezdott hiba nélkil, és tartja az
INT — Py értékét a kovetkézF/B végrehajtasaig
" UINT STAT: Hiba kédot mutatja

UINT S_TIME : UINT My Az érvényes hurok MV-je, amelyet az auto

o
— UYINT ltuning mivelet végrehajtott

Tartomany: 0-4000
P: Az auto-tuning rivelet altal meghatarozott

aranyos disitési allando

Tartomany: 0.01-100

I: Az auto-tuning riivelet altal meghatarozott
integralasi idallandé

D: Az auto-tuning riivelet altal meghatarozott
derivalasi idallando

(*1) A GM7 PID mikdédésének SV (beallitott érték) és PV
(pillanatnyi érték) érékének a tartomanya 0-4000.GM7
sorozat (12 bites) A/D és D/A moduljanak elméleti
felbontasaval és az offset értékévvel lett meghazaa ez a
tartomany. Az SV vagy PV beallitasanal figyelni kel
szabalyozott objektum analdég értékének atalakitasar
(hémérséklet, sebesség, stb.) digitalis értékké, amiA&D
atalakito modul kimenete. Példaul, feltételezziuloggh a
PID szabalyozé tmérséklet szabalyozasara van hasznalva
Pt100-al (mikédési tartomany 0-250°C), és 100°C a

celértek. Az egyenértdk digitalis kimenete az A/D



modulnak 1600 (fesziltség tartoméanya 1-5V), ha ab A
modul kimenete 0-nal (1V) 0°C és 4000-nél (5V) 260°
Ezért SV bemenetének 1600-nak kell lennie, és nenelR.
*2) S_TIME az adatolvasas (mintavetelezés) pergalués
10-szeres lépték a még precizebb @kodésért. Altalaban
szinkronizalni kell a kul§ indito bemenettel (EN bemenet
a funkcié blokkban), hogy megfelén végrehajtsa a PID
muveletet. A mintavételezési & tartomanya 0.1-10
masodperc, és az aktualis benigel tartomany 0-100.

*3) A GM7 a frekvencia valasz eljardsra alapozva
végrehajtja az auto-tuning imeletet. A PID paraméterek
megszerezhék a be/ki mivelettel a PV valtakozas 1
ciklusa alatt. A RIPPLE paraméter mutatja, hogy BUC
modul melyik ciklusban fogja végrehajtani az autoting
miveletet. Ha 0 van valasztva, a CPU a PV valtakozl&s
ciklusa alatt fogja megkapni a PID paramétereked. Hvan
valasztva, akkor a masodik ciklust fogja haszné&(Bil.
abran részletesen). Mas RIPPLE paraméter nem |léhgets
Altalanos esetben véalasszunk 1-et az auto-tuningetet
végrehajtasahoz. A bel/kiimelet a PV érték 80%-anal fog

torténni.

Parform AT operation at the 1" cycla Parfarm A/T operation at the 2

- -

80% of PY

3.1.abra A RIPPLE paraméter



B) Auto-tuning funkcié blokk (PID7AT) hiba kddjai

A kovetkez tadbldzat mutatja a PID7AT hiba koédjait és

leirasait.
Hiba kod Leiras Hibajavitas
STAT
0 Normal mikodés
1 SV a tartomanyon kiviil van | 0-4000 kozé kell valtoztatni SV-t
2 PV a tartomanyon kiviil van | Az A/D modul hibaja okozhatja.
3 S _TIME a tartomanyon kivil 0-100 kozé kell valtoztatni
van S TIME-t
32 RIPPLE a tartomanyon kivil 0, vagy 1-re kell valtoztatni az
van ertékét




5.2.3.3) Program példa
A) Rendszer konfiguracidja

GTM Alapegység GTF-ADHA
MWW
V3.3 vagy késtbbi) My DCA~20md,
RS-232C PV: DC4~20mA (1~5V)

" Jel franszformald (1=5v)

= oszk0z

Ham. érzékeld

Elektr. kemenca
(0~ 200°C)

Fatsszal [ " 7 ¥ |
Transzformator | “

(1) Kezdeti beallitasok

B) PID mivelet paraméterei

(a) Automatikus/kézi nikodtetés beallitasa: Automata

(b) Elére/hatra nikoédés: Ebre

(c) SV beallitas: 1600 (100°C)

(d) BIAS bedllitas: 0 (ha csak P szab. van hasznéalva a
bemenet megfelél értéke mas)

(e) EN_P, EN_I, EN_D beallitasa: EN_P=1, EN_I=1,
EN_D=1 (PID szabéalyozas)

(f) REF, TT, N beédllitasa: REF=10, TT=5, N=1

() MV_MAX=4000, MV_MIN=0, MVMAN=2000

(h) S_TIME=100 (mintavételezési 6d10 masodperc)

C) Auto-tuning paraméterek

(a) PV beallitasa: 1600 (100°C)
(b) S_TIME=100



D) A/D modul beéllitasa

(a)
(b)
(c)

Csatorna beallitdsa: hasznalja a 0-s csatornat
Kimené adat tipusa: -48-4047

Bemerd feldolgozas: mintavételezés

E) D/A modul beéllitasa

(2)

Csatorna beallitasa: 0-s csatorna hasznalata

Program értelmezése

A) Csak PID niivelet hasznélata (A/T funkcié nélkal)

(a)

(b)

(c)

Atalakitani a mért Bmérsékletet (0-250°C) érvényes
jellé (4-20 mA), és ezt az A/D modul 0-s bemenetére
kotni. Ekkor az A/D modul atalakitja az analég jele
digitalis értékké (0-4000).

PID7CAL funkcié blokk ki fogja szamolni az MV-t
(MV: 0-4000) a PID paraméterek beallitasa és PV
alapjan. Ezutdn a kiszamolt MV-t kivezérli a D/A
modul 0-s csatornajara.

A D/A modul &atalakitja az MV-t (0-4000) analdg
jellé (4-20mA) és kivezérli a beavatkozora (energia

atalakito).

C) PID mivelet hasznalata A/T funkciéval

(a)

(b)

(c)

Atalakitani a mért Bmérsékletet (0-250°C) aram
jellé (4-20mA), és ezt a jelet bekdtni az A/D modul
0-s csatornajara. Ekkor az A/D modul atalakitja az
analog jelet digitalis értékké (0-4000).

A/T funkcio blokk kiszamolja MV ertékét (0-4000)
az SV és PV eértéke alapjan. Egyideg az A/T
kiszdmolja P, |, és D paramétereket.

Az A/T modul END kimenetén 1 lesz, amikor az A/T

muvelet befejeddott. Ekkor a PID modul el fogja



kezdeni a niveletet az A/T altal kiszamolt PID
paraméterekkel.
(d) D/A modul atalakitja MV értékét (0-4000) analdg

jellé, és kivezeérli a tikodtetthdz (energia atalakito).

Megjegyzés:
G7F-ADHA modul fel van szerelve 2 csatornaval azDA/

atvaltashoz, és 1 csatornaval a D/A atvaltashoz.

(3) Program

A) Csak PID funkcié hasznélatat feltételezve.
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sz

Ez a program egy példa az auto-tuning végrehajtakav
kiszamolt P, I, D értékekkel végrehajtott PIDiuweletre.
Az auto-tuning SV 80%-aval lett végrehajtva, PIDaeks
az SV 80%-abol lett vegrehajtva.
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