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POSTUP PRI SIMULACI SOUSTAVY A
REGULACNIHO OBVODU

VYTVORENI NOVE APLIKACE V CONTROL WEBU VER. 6.1

Soubor  Editace  Vyhledat Uspofadani Aplikace Nastroje MNapovéda

(doeds Le Q W

7| Predlohy O 8l votr =
) Vzhled =

E-% Viditelné pristroje [ ez | 1

backpane

MNeviditelné piistroje o

‘%F’j" " OtevFit exdstujici aplikaci

T
" Vybrat ukézkovou aplikac
‘Eh

—

@ Casovani [m] -
[T Vybrany pristroj m| | »

@ Textovy ed'ﬂor‘ Datové inspektory Graficky editor

(vSechny volby, které nejsou niZe popsané, nechavame vzdy beze zmény)

1.

2.

V menu Soubor zvolime Novy.
Zobrazi se dialogové okno, ve kterém zvolime Aplikace pracujici v redlném case a klikneme na Dalsi.

Jako jméno souboru aplikace vyplnime nazev nasi aplikace a ponechdme priponu .cw (napf. soustava.cw
nebo regulator.cw).

Potvrdime tlacitkem Dalsi.

Styl zdkladniho panelu aplikace zvolime pres celou obrazovku.

Nechame oznacenu volbu Mimo Taskbar a zaskrtneme Prizptisobit libovolnému rozliseni.
Potvrdime tla¢itkem Dalsi.

Zde vybereme Aplikaci s jedinym panelem a opét potvrdime tlacitkem Dalsi.



9. V tomto okné nechdme vSe beze zmény a potvrdime tlac¢itkem Dokoncit.

10. Nové zobrazené okno uzavieme tlac¢itkem OK.

11. Nyni mame vytvorenou novou aplikaci.

SOUSTAVA

(PROGRAM MODEL.DLL)

1. Prepneme se do Datovych inspektorti.
A Textovy editor @) Datové inspekory Graficky editor
2. Nakarté ovladace zadame:
jméno: soustava
ovladac: modelovy ovladac (prislusna nainstalované verse je soucasti systému CW)
map. soubory: model.dmf (najdeme v adreséti C:\Program Files\Moravian Instruments\Control Web 6 CZE\Dmf)
par. soubory: model.par (najdeme v adresati: C:\Program Files\Moravian Instruments\Control Web 6 CZE\Par )
Soubor  Owvladac Aplikace Mastroje MNapovéda
n | | =
oEs Rel 55 NS B
VEe v |k Fa| Oviadace
ﬁ Mastaveni aplikace Ovladace slouzi pro obsluhu VAV zafizeni. Kaidy ovladac musi mit definovano jmeno, mapovac
@ Komentaf Jménao Ovladac Mapovaci soubor
"*, Adresaie soustava Modelovy oviadas v.5.0
=HEH Ovladace <pfidat> <pfidat> <pfidat>
@F soustava ’

---@F <pridat ovladass

Mybér mapovaciho scuboru

=P Datové elementy

- g var <bezejména: Editace

Soubor

Volby

FEIES o= XD x| =

*

Alctudini adresar

~4{ }g <pfidat sekci>

Eﬁ Moduly Dostupné soubory

IC:\Proglam Files"Moravian Instruments®Contral Web 6 CZENDmf

Obsah soubomn

acl812.dmf
ascdry.dmf
dbnet .dmf

i Spousténé programy

sim_buf .dmf
vsource.dmf

begin
1 real output
2 — 3 boolean output
5 real input

=nd .




Ovladace

Ovladace sloui pro obsluhu V/V zafizeni. Kaidy ovladaé musi mit definovano jméno, mapovaci a parametricky soubor.

Jméno QOvladaé Mapovaci soubor Parametricky soubor Méd Skryty
soustava Modelovy ovladaé v.5.0 £3 <otekdvéna hodnota> un false 4
<pridat> <pridat> | <pAdat> | <pidat> <pfidat> <pridat>
{
| Nastaveni cesty k souboru &

C:\Program Files\Moravian Instruments‘\Control Web 6 CZE\Dmf\model.dmf
Soubor nebyl nalezen na definovanych cestach

Je nezbytné specifikovat cesty k extemim soubonim nebo tyto soubory umistit
J do adresaft s jiZ zadanymi cestami, aby Control Web mohl spustit aplikaci.
Viyberte z nasledujicich moZnosti, co cheete se souborem udélat

" Pridat cestu do seznamu cest k soubonim
. & Zcopirovat soubor do adresare na zadane ceste:
(" Zapnout volbu ‘Generovat piné cesty’

3. Jak pro model.dmf, tak pro model.par , potvrdime volbu ,Zkopirovat soubor do adresare na zadané

ceste”.

Soubor  Datové elementy  Aplikace Mastroje  Napovéda

doaw el FL£2 8

e 'IR.JP;I

Kanaly
ﬁ Nastaveni aplikace

Kanal slouzi jako vazba mezi aplikaci a V/V zafizenim.

@ Komentaf

name type init_value | driver driver_index | direction | timeout | comment
"% Adresare wstup_u res soustava | 1 tput “akéni veliing
E%F COwladace vystup_y red soustava | B put ‘Tegulovana veliding”
%F soustava <pfidat> <pfidat> | <pfidat> | <pfidat> | <pfidat> <pfidat> | <pfidat> | <pfidat>

“Bf] <pfidat oviadad>

E--% Datove elementy

[l Py var <bezeiménas

B- Skalami

Wy cas

- . <pfidat element>

B i Pole

B g Buffer

[—]--3% channel <bezejména:

El?% Skalami

2 <phidat element >

-7 Pole

-2y Buffer

- { b <pfidat sekeiz

4. Nakarté kandly do prvniho radku zapiSeme:

jméno: vstup
ovladac: soustava
¢islo: 1

A do druhého radku:
jméno: vystup




ovladac: soustava

¢islo: 5

5. Nakarté proménné zadame jedinou proménnou:

jméno: cas
typ: integer
hodnota: 0

;b | vmodel.par = soustavg_ | _,:f

Soubor Soustava Vstupy O produktu

— Modelovy ovladac s analogovym vystupem
— Rozptyl Sumu

[o

=

— Parametry -

~Rad——
—

k = 8.0000
T1 = 0.8000 min

T3 =none

ksi = none
T2 =none
T4 =none
1

Fip) =k

(Tp+1)

Pro vlastni parametry soustavy musime spustit projekt simulace soustavy (tlusta zelena Sipka v menu) a ptes
menu simulatoru soustavy nastavit své parametry a ulozit je. Poté v zaloZce ovladace zaménit model.par soubor

za nas napr. ,soustava_l.par* soubor.

PROGRAMOVANI V GRAFICKEM EDITORU

Nyni B voimioes 2w - ot D o - - s

Soubor  Editace Vyhledat Uspofddani Aplikace MNastroje Napovéda

GOoE$ e X2 Xx&EQR2 T

do [ Prediohy

=0 QJvotrubec_Z

[ Vzhled

- o

23 Casovani

-0

® Casované piistroje
E"@ Necasované pristroje
panel

@ Vybrany pfistroj

- 0|4

|»

@T&ﬂov{' edrtorl Datové inspektory Graficky editor |

»

1) x=248, y=57, w=620, d=515

T "2

se
prepneme
Grafického
editoru.



Zobrazime Paletu pristrojii tuknutim na ikonku a na plochu pretahneme nasledujici pristroje:

Z podnabidky Ploché pristroje pristroje control, chart a pristroj archiver.

B

control

3 Paleta pristroji

|« >« | @t @+ ?
Gaaa gy @t llzeo

[ Kategorie pFistroji .:l
|| =5y Systémoveé pristn
& i) Casovade
-- Ploché pristroje
[+ g Prostorové pristr
é \konné pistroje crt data_vie... date_time...

- ¢¥ Kamerové pfistro ,w S

demuiltinle draw ellinse

Sl

chart ,ﬁ%

3 Paleta pristroji

ar @+ |[8l A [
sedall & |4 AlE
Kategorie pFistroji j s =
» s - g .t .

ﬁ Systémové pFistn — .
‘ chart image .

@ Casovade engine

-- Ploché pristroje \ /
(‘) Prostorové pFistrc
é Wkonné pFistroje | indicator  joumal

- 9¥ Kamerové pfistro @

label library

——

archiver |ffk

2 Paleta pristroja
Gadal 3 & |4
Kateqgorie pFistroju _v_l
) fhg Systémové pistn
® Casovade archiver avi_viewer
-] Ploché pistrole | @7

® Prostorové pristr ﬁ :l -
é ikonné pristroje | boolean_r.. box  buffer_dis...

a—




Pokud nechcete pouZzit pristroj casovac, tak miiZeme cas periody zapisovat rovnou do vsech pristrojii:
parametr aktivity - parametr period Hodnota: ,,0.3“ viz Obrdzek. Jinak musime casovdni pristrojii
provddét pomoci pristroje SEQUENCER.

] 1w 1 s - 1
Parametr Hodnota Popis
panel backpane Jméno pristroje
template Vzor pristroje
rem hlavni panel aplikace’ | Pozndmka
Elactivity Aktivita pFistroje
Parametr Hodnota Popis
period 03 Perioda aktivace
period_offset Posun periody aktivace
period_origin | start Pocatek posunu periody aktivace
timer Jméno Casovace
driver Vyjimka od ovladace
condition Podminka aktivace pFistroje




PRISTROJ CHART

Pravym tla¢itkem mysi klikneme na chart zobrazeny na plose a vyvolame Inspektor pristroje - Parametry.
Hodnotu Parametru mode zménime polozku typ pristroje na flow_graf.

Hodnotu Parametru history zménime z ptivodnich 2 na 200.

ProtoZe nechceme ve vysledné tabulce mit aktualni ¢as a datum, tak musime doty¢né polozky zakazat
ItemDate a ItemTime polozka , Disable“ = True.

V Hodnoté Parametru item se nachazeji dalsi ctyti Polozky. Na prvni z nich (expression) do kolonky Vyraz, ktery
je pristrojem vyhodnocovdn zapiSeme vstup_u a klikneme na tlacitko <Pridat>.

Textové pole se po stisku tohoto tlacitka vymazalo. ZapiSeme do néj vystup_y a potvrdime tlac¢itkem PouZit.
Navic miZeme zménit i barvy zobrazované hodnoty vyrazu (z ptivodni barvy Igreen napt na Ired) a poté
stisknout ikonku PouZit a uzavrit.

T chart chart_3

Inspektor Sloupce Napovéda
MR & 5423 & BEHEGES S8
§ = Parametry I‘Lokélnidatal <5, Procedury | 2 Bany | [E] Zeroiowy text |
| Parametr Hodnota Popis
chart chart_3 Jméno pristroje
template Vzor pristroje
rem Poznamka
Hactivity Altivita pristroje
Haui Vzhled pristroje
[Hstartup_options Cinnost pristroje pii startu aplikace
send_same_data default Zapis shodnych dat na vystupni kanaly
blink Podminka pro blikéni
blink_rate normal Frekvence blikani
mode flow_graph Typ pristroje
content min Obsah vzhledu pristoje
range_from 0 Zacatek rozsahu stupnice
range_to 100 Konec rozsahu stupnice
low_limit 25 Hodnota dolniho limitu
high_limit 75 Hodnota homiho limitu
dec_places 2 Pocet desetinnych mist
history 200 Délka paméti historického trendu
real_step 1 Krok zmén hodnoty
h_grid 9 Pocet vodorovnych &ar mrizky
v_grid 9 Pocet svislych car mrizky
clear Podminka smazani grafu
paint_sweep_cursor | false Priznak pro kresleni kurzorové ¢ary ve sweep_araph médu
Hitem Polozka seznamu
Keyword/DataElement | expression | color line_width | static
expression vstup_u Igreen 2 false
expression vystup_y Ired 2 false
#* | <pridat> <pridat> <pridat> <pridat> <pridat>




PRISTROJ CONTROL

Pravym tlacitkem vyvolame Inspektor pristroje na pristroji control.

V parametru output do hodnoty vystup z pristroje zapiSeme vstup_u. Obsah parametru content zménime na max
a potvrdime tlacitkem PouZit a uzavrit.

E control control_4 @m
Inspektor Sloupce Napovéda
x| —x| - o 2
MR & F23 & BEE%E 12
A | 3 = Parametry |Q Lokélnidatal ‘:ﬁpmceduryl N BaNyI dejov;'vtml
" | Parametr Hodnota Popis
control control_4 Jméno pristroje
template Vzor pristroje
rem Poznamka
Hactivity Aktivita pFistroje
Haui Vzhled pristroje
[ startup_options Cinnost pFistroje pi startu aplikace
send_same_data default Zapis shodnych dat na vystupni kanaly
output vstup_u Vystup z pristroje
blink Podminka pro blikéni
blink _rate nomal Frekvence blikani
mode knob Typ pristroje
content max Obsah vzhledu pristoje
range_from 0 Zacétek rozsahu stupnice
range_to 100 Konec rozsahu stupnice




PRISTROJ ARCHIVER

Inspektor pristroje vyvolame také u archiveru.

Na karté file_name do textového pole zapiSeme libovolné jedno pismeno. Hodnotu parametru cache zménime
na 10. Vybereme parametr date_item, v ni u parametru disable zapiSeme hodnotu True. TotéZ provedeme u
karty time_item (parametr disable = hodnota True).

A dostavame se k parametrim item. Ta obsahuje dalsi parametry. Do jednotlivych parametri zapiste
néasledujici hodnoty (je uveden vzdy nazev parametru, dvojtecka a co zapsat do prislusné polozky):

name: CAS

type: numeric

length: 6

dec_places: 0

expression:  cas

Kliknéte na tlacitko <Pridat> a vypliiujte znovu:

name: VSTUP
type: numeric
length: 6

dec_places: 2
expression:  vstup_u

Opét <Pridat>:

name: VYSTUP
type: numeric
length: 6

dec_places: 2
expression:  vystup_y

E archiver archiver_2

Inspektor Sloupce Napovéda
VK 8 525 8 B8RSSR 1L
% i Parametry I‘Lokélnidatal <5, Procedury | 3 Banvy | [E] Zarovitext|
Parametr Hodnota Popis
archiver archiver_2 Jméno pristroje
template Vzor pristroje
rem Poznamka
Hactivity Aldtivita pristroje
Haui Vzhled pristroje
[Hstartup_options Cinnost pristroje pii startu aplikace
send_same_data | default Zapis shodnych dat na vystupni kanaly
condition Podminka pro povoleni innosti pristroje
output Datovy element, ktery bude nastaven na true po provedeném zapisu do ¢
Hfile Nastaveni pro archivni soubor
Hodbc Nastaveni pro ODBC
[Hdate_item Nastaveni pro datumovou polozku
Htime_item Nastaveni pro ¢asovou polozku
Eitem Definice archivovanych polozek
name type length dec_places | expression
CAS’ numeric 6 0 cas
VSTUP' numeric 6 2 vstup_u
VYSTUP' numeric 6 2 vystup_y
#* | <phidat> <pridat> <pridat> <pridat> <pridat>




Jako dalsi vyvolejme Procedury.

Proceduru OnActivate upravte tak, aby vypadala nasledovné:

procedure OnActivate();
begin

cas=cas+1;
end_procedure;

Potvrdte tla¢itkem PouZit.

SN

”
E archiver archiver_2

Inspektor  Procedura Editace Volby Mapovéda

A @ @0 XD x| =

Q@ F s 0

{ & Parametry | B Lokaini data 5 Procsdury

& Bar'u"_.rl dejuvirteﬁl

= Udélostni procedury -
M 3 OnActivatel)
> % OnCommand{ Command : longcard )

-5, OnDeselect()

Vse potvrd'te tlac¢itkem PouZit a uzavrit.

procedure Onhctivate(): “
begin

caz=cas+1:

end_procedure;



SIMULACE REGULATORU PID (VE SKUTECNOSTI PSD)

Vytvorime novou aplikaci a pfepneme se do Datovych inspektorti.
Na karté oviadace zadame:

jméno: soustava

ovladac: modelovy ovladac

map. soubory: model.dmf

par. soubory: model.par

Na karté kandly do prvniho radku zapiSeme:

jméno: vstup_u
ovladac: soustava
Cislo: 1

A do druhého radku:
jméno: vystup_y
ovladac: soustava
¢islo: 5

Poté spustime aplikaci a v menu parametrti soustavy nastavim své parametry. Poté znovu v ovladacich misto
model.par vloZime sviij parametricky soubor napft.: ,votrubec_1_par®.

Na karté proménné zadame tyto proménné:

jméno typ  hodnota
cas integer 0
w real 0
rOR real 0
row real 0
TiR real 0
Tiw real 0
TdR real 0
TdWR real 0

AdaptR  boolean False
AdaptW  boolean False



Soubor Datové elementy Aplikace Nastroje Napovéda

o9 Red <58

Vie

Komentar

.. Adresaie
=B Ovladace

@f soustava

-2 Pole

l‘Q@ Buffer

i e A

Nyni se prepneme do Grafického editoru.

ﬁ Nastaveni aplikace

-] <ohdat oviadas>
E]-% Datové elementy
=¢85 channel <bezeiména>
- 2k Skalémi

& ‘g var <bezejména>
@ Wy Skalami

R[>

Globalni proménné

Proménna obsahuje data zadaného typu. Tato data lze za béhu aplikace ménit.
name type init_value comment

integer ‘Casova osa’

w real ‘#adana hodnota’
OR real ‘zesileni cteni’
row real ‘zesileni zapis'
TiR real ‘Integracni konstanta cteni’
Tiw real ‘Integraéni konstranta z3pis’
TdR real ‘Derivacni konstanta cteni’
Tdw real ‘Derivaéni konstanta zapis’
adaptR boolean ‘adaptivita éteni’
adaptW boolean ‘adaptivita zapis'
<pridat> <pridat> <phidat> <pridat>

PRISTROJ PID REGULATOR

Zobrazime Paletu pristrojii, a na plochu pretahneme pid_regulator z karty Reguldtory.

Zobrazime Inspektor pristroje pro pid_regulator a provedeme nasledujici zmény:

Parametr:
pid_regulator:
aktivity-period:
wish_value:
expression:
output:

show_description:

wish_value section:

mode:
content:
history:
h_grid:
v_grid:

value_section:

Hodnota:
pid

0.3

w
vystup_y
vstup_u

true

flow_graph
max

100

9

9

rﬁ pid_regulator pid . =

Inspektor Sloupce Napovéda

K & F25 & BEESE D0

§ = Parametry |‘ Lokaini data | = Proceduryl S Barvyl Zdrojovy text |

Parametr Hodnota Popis
pid_regulator pid Jméno pristroje
template Vzor pristroje
rem Pozndmka
Hactivity Altivita pristroje
EHqui Vzhled pristroje
[Hstartup_options Cinnost pFistroje pri startu aplikace
send_same_data default Zapis shodnych dat na vystupni kanaly
blink Podminka pro blikani
blink_rate nomal Frekvence blikani
condition Podminka regulace
wish_value W Z4dand hodnota
expression vystup_y Regulovana velicina
output vstup_u Akéni zasah
inverse false Inverzni chod
receivers Seznam jmen objektd prijimajicich zpravy
manual Ruéni regulace
Hparameters parameters
show_description true Zobrazeni popisu sekci requldtoru
Hwish_value_section Sekce regulované veliciny
Hvalue_section Sekce zadané hodnoty

Houtput_section

Sekce akéniho zésahu

Hcolors

Nastaveni barev

[Hblink_colors

Nastaveni barev




mode:

content:

history:

h_grid:

v_grid:
output_section:

mode:

content:

history:
h_grid:

v_grid:

flow_graph
max

100

9

9

flow_graph
max

100

9

9

CONTROL - ZADANA VELICINA W

Ewish_value_section | Sekce regulované veliiny
Parametr Hodnota Popis
ratio 1 Zobrazovaci pomér
view_position | 1 Zobrazovaci pozice
mode flow_graph Typ pristroje
content max Obsah vzhledu pristoje
range_from 0 Zacatek rozsahu stupnice
range_to 100 Konec rozsahu stupnice
low_limit 25 Hodnota dolniho limitu
high_limit 75 Hodnota homiho limitu
history 100 Délka paméti historického trendu
dec_places 2 Pocet desetinnych mist
real_step 1 Krok zmén hodnoty
h_grid 9 Pocet vodorovnych Car mrizky
v_grid 9 Pocet svislych Car mrizky
font font_small Specffikace fontu i
mask Textova maska pro formatovani hodnoty

i

Z nabidky Paleta pristrojii - Ploché pristroje na plochu piretdhneme pristroj control .

U pristroje control zménime pomoci Inspektora pristroje Hodnotu Parametru output a zapiSeme tam w.

Hodnotu Parametru content zménime na max.

p
E control control_1

Inspektor  Sloupce

MNapovéda

e & F23 & BEES E

7 = Parametry |‘ Lnkz‘llnidatal a Pmc&duﬁ’l é‘_r, EE""‘"-"l &

dec_places

Farametr Hodnota Fop
control control_1 Jmé
template Vo
rem Poz

Hactivity B

[ gui Wzh

HEstartup_options Cirr
gend_same_data default Zap
output W s
blink: Poc
blink_rate niormal Fret
mode knob Tvp
contert max Obs
range_from 0 fat
range_to 100 Kaor
init_value 0 Inic:
real_step 1 Kol

2 Pot




NATIVNI PROCEDURY PRO CTENI PARAMETRU A STAVU PID REGULATORU

Na plochu pridame trikrat pristroj meter, Ctytikrat ptistroj label a jednou pristroj indikdtor. U jednoho labelu
do textového pole na karté text zapiSeme r0, u druhého Ti a u tretiho Td a velikost fontu 16 a u ¢tvrtého

»Regulator PID“ zase s velikosti fontu
16.

U prvniho pristroje meter nastavime
parametry takto:

aktivity-timer: 0.3
expresion: rOR
mode: digital

a pokracujeme stejné u dalsich dvou
pristroji meter.

aktivity-timer: 0.3
expresion: TiR
mode: digital
a

aktivity-timer: 0.3
expresion: TdR
mode: digital

a dizajnové je srovname.

[000 ]| Regulator PID

= — 100.00
neni adaptivni

archiver archiver_

Inspektor Procedura Editace

Volby MNapovéda

E= Parametry |‘ Lukéllnidatal %I F‘ro::edur'_.rl %:} Bar'u"_.rl dejuvifteadl
Parametr Hodnota Popis
meter meter_3 Jméno pristroje
template Wzor pFistroje
rem Poznamka
Hactivity Aldivita pFistroje
EHgui Wzhled pFigtroje
Hstartup_options Cinnost pFistroje pf startu aplikace
send_same_data default Fapis shodrych dat na vystupni kanahy
Expression rlR Viraz, ktery je pristrojem vyhodnocovan
blink: Podminka pro blikani
blink_rate normal Frelovence blikani
mode digital Typ pFistroje
content min Obszah vzhledu pFistoje
range_fram 0 Zatatek rozsahu stupnice
range_to 100 Konec rozsahu stupnice
loww_lirmit 25 Hodnota dolniha limitu
high_limit 78 Hodnota homiho limitu
dec_places 2 Pocet desetinrmych mist
justify right Umist&ni teadu
higtany 2 Déllca paméti historickeho trendu
real_step 1 kroke zmén hodnoty
frame 1 WiEka dmedchku
h_grid 0 Pocet vodaorovnch Ear mriZkay
v_aqrid 0 Pocet svishych ar miiZloy
line_width 1 Sifea ar grafu
fomt fant_small Specifikace fontu
mask Textova maska pro formatovani hodnoty
teat_shift 0 Wertikalni posun texdu v madu text_display
disable_menu false Zrudeni menu jedi pFistroj v okné
transparert false Ohbjekt bez pozadi
paint_sweep_cursor | false Priznak pro kresleni kurzorové Gary ve sweep_
Hcolors Mastaveni barev
FHblink_colors Mastaveni alttemativnich barev

Pro okamzité zobrazeni stavu parametrt PID regulatoru pouzijeme
nativni procedury pristroje pid_regulator.

Konkrétné do procedury OnActivate vlozime volani piistroje a jeho
procedury pid.GetParameters(&rOR,&TiR,&TdR); a
pid.GetAdaptive(&adaptR);. Obé volani nativni procedur vloZime do

procedur OnActivate()
ptistroje Archiver hned
pod radek cas = cas+1.

YEE | &% 2| XD x| ==|Qal 555

E= F'alame‘tryl ‘ Lolkcalni data %I Procedury

& Earwl Zdrojuvirteadl

= % |Ud&lostni procedury

| - OnActivate()
> %I OnCommand( Command : longcal

55, OnDeselect()

procedure Onhctivate():
begin

caz=cas+l;
pid.Getidaptive(éadaptR) ;

pid. GetParaneters{érIR, &TiR, &TdRE) ;

end_procedures;




NATIVNI PROCEDURY PRO ZAPIS PARAMETRU PRI BEHU PID REGULATORU

Otevireme Paletu pristrojii a na plochu umistime 3 pristroje control , 3 pristroje label a pristroj switch z nabidky
plochych pftistroji.

U pristroji control pomoci Inspektora pristroje v Parametrech output do Hodnoty u prvniho zapiSeme rOW, u
druhého TiW a do tiretiho TdW.

U vSech tri control pak nastavime toto:

Parametr hodnota
mode: vertical_slider
content: max
init_value: 0.01
real_step: 0.01

Na karté Procedury u kazdého controlu upravime proceduru OnOutput:

procedure OnOutput( Output : real );
begin
pid.SetParameters(rOW, TiW, TdW);
end_procedure;

U vSech pristrojt doplnime popis pomoci pristroje label (r0, Ti a Td) s velikosti fontu 16.
U pristroje switch pak pomoci Inspektora pristroje na karté Procedury upravime proceduru OnQOutput:

procedure OnOutput( Output : boolean );
begin
pid.SetAdaptive(Output);
end_procedure;
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Piistroje vhodné rozmistime na ploSe a aplikace je hotova.

Posledni tiprava dne 17.3.2015 Ing. Pavel Votrubec



Prilohy:

METODY NASTAVENI PARAMETRU PID REGULATORU:

METODA ZIEGLER -NICHOLS PODLE PRECHODOVE CHARAKTERISTIKY REGULOVANE
SOUSTAVY (TZV. ZN-1).

1. Privedeme na vstup soustavy u(t) jednotkovy skok a prechodovou charakteristiku zaznamename.

{U
Adi=1
t
Ir ‘:/’;_
¥i i ap =1

.

. -
Tu 1 ‘
Tu Tn

2. Vybereme vhodny typ idealniho regulatoru a pomoci odectenych parametrti Tu [sec] a Tn [sec] a
pomoci tabulky spocitame konkrétni parametry r0[/], Ti [sec] a Td [sec].
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METODA ZIEGLER -NICHOLS SERIZENI REGULATORU PODLE KRITICKEHO ZESILENI

(TZV. ZN-2).

v -

Regula¢ni obvod privedeme na hranici stability pomoci postupného zvySovani zesileni. Integra¢ni a derivacni

oo a Td=0).

slozka je vypnuta (Ti

t

]

de
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Odezva soustavy pfi Ti=100, Td=0
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VOLBA REGULATORU POMOCI LERNEROVA DIAGRAMU

1) Naregulované soustavé naméite hodnoty Tu [sec] a Tn.[sec]
2) Zvolte dobu regulace Tr [sec] dle jakostnich kritérii

3) Spoctéte Tn/Tu (osa x) a Tr/Tu (osa y) a dle diagramu zvolte vhodny typ regulatora.




NAVOD PRO OPTIMALIZACI REGULACNIHO OBVODU

Charakteristika C.:

1)
2)
3)
4)
5)
6)
7)

8)

9)

Regulator P: Vysoké zesileni r0, nutno snizit.

Regulator P: Nizké r0 vysoké, nutno zvysit.

Regulator P: Zesileni r0 spravné

Regulator PI: integracni konstanta Ti nizk3, zesileni r0 vysoké

Regulator PI : integracni konstata vysoka, zesileni r0 spravné

Regulator PI: konstanty r0 a Ti spravné nastaveny

Regulator PID: zesileni r0 spravné, integracni konstanta Ti nizk3, derivacni konstata Td nizka

Regulator PID: zesileni r0 spravné, integracni konstana Ti vysoka, derivacni konstanta Td
vysoka

Regulator PID: konstanty r0, Ti a Td spravné nastaveny






