Urzadzenia automatyki:

- elementy pomiarowe

- elementy wykonawcze

- sterowniki, regulator

Praktyka inzynierska - regulatory
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Uklady regulacji rzeczywiste i teoretyczne
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Funkcje regulatora

 Algorytm PID

*Auto-tuning (pre-tuning)

*Adaptacja (self-tuning, ..

)

« Komunikacja




Konfiguracja regulatora

* Nastawy

* Struktura algorytmu PID (ISA, IND, ...)

» Strefa nieczutosci

» Ograniczenie wartosci na wyjsciu

» Ograniczenie szybkosci wzrostu wartosci wyjscia regulatora
« Zabezpieczenie przed nasyceniem czlonu catkujgcego

* Stacyjka sterowania

* Typ sygnalu wyjsciowego (analogowy, impulsowy, binarny)
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Teoria sterowania — uktady ze sprzezeniem zwrotnym %

Uktad regulacji Uktad korekdji
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Analogowa i cyfrowa realizacja regulatorow (korektorow)

Uktady: Algorytmy numeryczne:

« elektroniczne  catkowanie numeryczne

* elektryczne * rOzniczkowanie numeryczne
* pneumatyczne
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Panel regulatora wielofunkcyjnego
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Praktyka inzynierska — korzystamy z tego co mamy

Urzadzenia realizujgce regulacje:
- blok funkcyjny PID w sterowniku PLC
- modut PID w sterowniku PLC

- regulator wielofunkcyjny




Operacje podstawowe PLC

TE AF FE

Styki zwierne Styki rozwierne Styki reagujace na Styki reagujace na
(normalnie otwarte) (normalnie zamknigte) narastajace zbocze opadajace zbocze
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Cewka Cewka Cewka Cewka
standardowa negujaca ustawiajaca resetujgca
OO

Cewka Cewka ustawiajgca Cewka resetujaca
z zapamig¢taniem stanu  z zapamigtaniem Z zapamigtaniem

tanu stanu

—() —()
Cewka reagujaca Cewka reagujaca
na narastajace zbocze na opadajace zbocze

Uktady czasowe

opdznienie czasowe, generowanie zadanego przebiegu, odmierzanie czasu

Uktady licznikowe

licznik zdarzen, dzielnik czestotliwosci



PLC a uktady przekaznkow
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Petla programowa — cykl pracy

\ 4
inicjacja
— czas rzedu:
testy systemowe 0.6 ms
v
program
uzytkownika
4 1.4 ms
Przyktad:
v czas reakcji na zdarzenie
diagnostyka pomijalny * 8 ms opOznienia sygnatu we
v e 1 ms ustawienia systemowe
obstuga 10 0.01ms/Al * 14 ms prqgrgm gZytkownika
¥ * 10 ms opOznienie sygnatu wy
komunikacja 5% s 33ms
v lub 48 ms (+1 cykl)




Jezyki programowania sterownikow

1024 0134
i ()
1025 0% 0135
g )

SFC sequertial Function Chart it [level <= level max]

then
LD Ladder Diagram Dl.lt_'*.-"ali.tf: il
IL Instruction List else

alarm_level = true;

FBD Function Block Disgram end if:

start cmd: LD hilld1l
ADD 10

mul ope: MUL[ i bcmd
sUB bol00
]
= bcmd
JMPNC mul op




Praktyka inzynierska — korzystamy z tego co mamy

Urzadzenia realizujgce regulacje:
- blok funkcyjny PID w sterowniku PLC
- modut PID w sterowniku PLC

- regulator wielofunkcyjny




