
Praktyka inżynierska – korzystamy z tego co mamy

Urządzenia realizujące regulację: 

- blok funkcyjny PID w sterowniku PLC

- moduł PID w sterowniku PLC

- regulator wielofunkcyjny

- prosty regulator cyfrowy
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Konfiguracja regulatora

• Nastawy
• Struktura algorytmu PID (ISA, IND, …)
• Strefa nieczułości
• Ograniczenie wartości  na wyjściu
• Ograniczenie szybkości wzrostu wartości wyjścia regulatora
• Zabezpieczenie przed nasyceniem członu całkującego
• Stacyjka sterowania
• Typ sygnału wyjściowego (analogowy, impulsowy, binarny)

 

SP 

PV 

człon 
różniczkujący 

+ 

- 

Bias 

człon  
całkujący 

Td 

1/Ti 

Kp 
ograniczenie 

szybkości 
znak 

CV Kp 

3



Funkcje regulatora

• Algorytm PID

• Auto-tuning (pre-tuning)

• Adaptacja (self-tuning, …)

• Komunikacja 

• inne (sterowanie ręczne, lokalna wizualizacja i archiwacja, ...) 

PID-IND (INDependent algorithm) PID-ISA (Ideal Standard Algorithm) 
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• Auto-tuning (pre-tuning)

• Adaptacja (self-tuning, …)

• dobór nastaw przed uruchomieniem
• zatrzymanie procesu, eksperyment, zatwierdzenie nastaw

• korekcja nastaw w trakcie pracy
• zmiana punktu pracy (układy nieliniowe)
• zmiana parametrów (niestacjonarność, zużycie, ...)
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Praktyka inżynierska – korzystamy z tego co mamy

Sterowniki PLC 

6

Regulatory



Analogowa i cyfrowa realizacja regulatorów 
• układy elektroniczne, elektryczne, pneumatyczne
• algorytmy całkowania i różniczkowania numerycznego
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Operacje podstawowe PLC

Układy czasowe
opóźnienie czasowe, generowanie zadanego przebiegu, odmierzanie czasu

Układy licznikowe
licznik zdarzeń, dzielnik częstotliwości



PLC a układy przekaźników
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Pętla programowa – cykl pracy
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0.01ms/AI

5%  

Przykład:
czas reakcji na zdarzenie
• 8 ms opóźnienia sygnału we
• 1 ms ustawienia systemowe
• 14 ms program użytkownika
• 10 ms opóźnienie sygnału wy

-----------------
Σ 33 ms
lub    48 ms (+1 cykl)



Języki programowania sterowników


