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1.Cel éwiczenia

Celem ¢wiczenia jest nabycie umiejetnosci konfigurowania struktur regulatoréw o réznych
algorytmach dziatania oraz wykorzystania funkcji dodatkowych regulatora swobodnie
programowalnego.

2. Zakres ¢wiczenia.

Cwiczenie dotyczy konfigurowania jednostki wielofunkcyjnej SIPART DR24. Mozliwe jest
zastosowanie tego urzadzenia w roli stacyjki pomiarowej, regulatoréw réznych typow a takze

- realizacja funkgji tzw. aparatow dodatkowych (wybierak ekstremum, ogranicznik, rozdzielacz

sygnatu itp.).
Program ¢wiczenia zawiera :

* zapoznanie si¢ ze struktura urzadzenia, schematem blokowym, parametrami technicznymi,
* zapoznanie si¢ z mozliwo$ciami i obstuga programu SIPROM,

* konfigurowanie regulatora PID z wyjsciem ciaglym,

* konfigurowanie regulatora PID z wyj$ciem dwustanowym,

* konfigurowanie wybieraka ekstremum, ogranicznika sygnatéw, rozdzielacza sygnatow,

® przetwarzanie sygnalow pomiarowych.

3. Opis przebiegu éwiczenia.

3.1. Jednostka wielofunkcyjna SIPART DR24.

Klasyczne regulatory mikroprocesorowe PID umozliwiaja realizacje jednego lub kilku
typowych uktadéw regulacji. Czesto jednak sterowanie obiektami rzeczywistymi wymaga nie tylko
dysponowania algorytmami PID ale takze sterowania logicznego (charakterystycznego dla
sterownikow PLC), sygnalizacji i alarméw oraz mozliwoéci réznorodnego przetwarzania sygnatow
pomiarowych. Wymagania te spowodowaly pojawienie si¢ tzw. regulatoréw wielofunkcyjnych.
Przykiadem tego rodzaju regulatora jest dwukanatowy SIPART DR24, produkowany przez firme
SIEMENS. Podstawows zaicta jednostek wielofunkcyjnych jest ich elastycznosé w tworzeniu
roznorodnych struktur funkcjonalnych.

Jednostka wielofunkcyjna SIPART DR24 jest przykladem realizacji nowych koncepdii
ukladow regulacji. W uktadach tych nie ma juz miejsca na tzw. urzadzenia dodatkowe. Wiekszoéé
funkcji dodatkowych i matematycznych takich jak wybieranie ekstremum, ograniczanie i rozdzielanie
sygnatu, pierwiastkowanie i wiele innych moze byé realizowanych przez jednostke wielofunkcyjng
dzigki bogatej bibliotece oprogramowania. :

Przy konfigurowaniu regulatorobw wskazane jest wykorzystywanie filtrow cyfrowych na
wejsciach analogowych w celu odfiltrowania zaktécen pomiarowych

Podstawowa jednostka przetwarzajaca jednostki wielofunkcyjnej SIPART DR24 jest
jednoukiadowy mikrokontroler 80535, realizujacy wszystkie funkcje mikrokomputera 8051, ale
wyposazony w dodatkowe porty, licznik i przetwornik A/C z multiplekserem 8 wejsciowym.
Podstawowa wersja regulatora posiada trzy wejscia dla ciaglych, standardowych sygnatow
analogowych, cztery wejscia dla sygnaléw binarnych, trzy standardowe wyjécia analogowe
(pradowe), osiem wyj$¢ binarnych. Poprzez dotaczenie dodatkowych wkiadek mozna zwiekszy¢
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ilosé wejsé/wyjs¢ np. o dwa wejscia parametryczne (wspOtpracujace z czujnikami temperatury), o
dwa wyjscia przekaznikowe i inne. Oprécz tego jest miejsce na wkiadke umozliwiajaca szeregowa
komunikacje pionowa (z komputerem nadrzgdnym) w standardzie v28. Jezeli sygnat komunikacyjny
przesytany ma by¢ na odlegto$¢ wigksza niz kilka metréw to stosuje sie konwerter V28/TTY.
Przewiduje si¢ mozliwo$é pracy sieciowej z wykorzystaniem 32 regulatorow.

O duzej uniwersalnoéci regulatora SIPART DRZ24 decyduje bogate oprogramowanie
wykorzystywane do syntezy struktury i zadawania parametréw urzadzenia. Czynnosci te mozna
wykona¢ z pulpitu operatora (ptyta czolowa regulatora) lub znacznie wygodniej transmitujac dane
przygotowane przez projektanta wyposazonego w graficzny program narzedziowy SIPROM DR24.
Struktura regulatora jest swobordnie programowalna, Iacznie z konfigurowaniem zasobow plyty
czotowej. Funkcje siedmiu przyciskow, trzech wyswietlaczy cyfrowych, dwoch linijek diodowych
oraz jedenastu di6d luminescencyjnych s zadawane przez projektanta podczas konfigurowania
urzadzenia. Takze jedna z linijek diodowych moze by¢ konfigurowana jako zbidr niezaleznych diod
luminescencyjnych. Konfiguracje wszystkich projektowanych urzadzen moga by¢ pamigtane w
zbiorach dyskowych i w razie potrzeby przesylane do regulatora, co powoduje zmiang funkcji
urzadzenia.

Do syntezy struktury urzadzenia mozna wykorzysta€ 85 prostych blokéw obliczeniowych, z
ktorych kazdy moze realizowaé jedna z 32 funkcji podstawowych oraz 20 blokéw mogacych
realizowaé 24 funkcje ztozone (z pewnymi ograniczeniami ilosciowymi). Do funkgcji ztozonych
naleza miedzy innymi bloki regulatorow: o wyjéciu ciaglym i o wyj$ciu krokowym.

Na rysunku 10:1 przedstawiono schemat funkcjonalny regulatora MFE DR 24 SIPART.
Zawiera on bloki wejsciowe, algorytmiczne i wyjsciowe. Liczby przedstawione na schemacie
przedstawiaja ilosci funkcji i blokéw oraz parametrow.

« Bloki wejSciowe. Obstuguja wejscia obiektowe, klawisze panelu oraz odbiornik
komunikacyjny. Wytwarzaja wewnetrzne zmienne arytmetyczne i logiczne (binarne) stanowiace
dane dla innych blokow. Wejscia analogowe sa przetwarzane na liczby ze znormalizowanego
przedziatu <0.0,1.0> (czyli 0 do 100%). Wartosci 1, 0 zmiennych binarnych sa oznaczane Hi, Lo.
 Bloki wyj$ciowe. Dokonuja przetworzenia zmiennych wewnetrznych na wyjscia obiektowe,
stany wizualne panelu oraz dane wysylane przez nadajniki komunikacyjne. Zakresy wyj$¢
analogowych odpowiadaja przedziatowi <0.0,1.0> zmiennych wewnetrznych. Przyjeto, ze panel
operatorski lub stacyjka lokalna zawiera wskazniki czterocyfrowe. Wyznacza to dtugos¢
prezentowanych liczb i nazw. Linijki diodowe moga funkcjonowac¢ jako wskazniki bargrafowe lub
punktowe oraz zbiory oddzielnych LED-¢w. Wskazniki sa potrzebne w regulacji ciagtej, LED-y -
w sterowaniu logicznym.
o Bloki algorytmiczne. Zgodnie ze schematem (rys. 10.1) regulator MFE zawiera:
- 85 blokéw prostych h** F, ktorym mozna przyporzadkowac 32 funkcje proste,

© - 20 blokéw ztozonych tj. 15 blokéw ztozonych c** F o trzech wejsciach i jednym wyjsciu, trzy
bloki ztoz. d** F o 12 wejsciach i 14 wyjéciach i 2 bloki ztoz. hO1.F, h02.F do ktorych
przypisywane sa funkcje regulatorow ciagtych (Cen*) lub krokowych (CSE*, CSi*).

e Funkcje regulatora MFE
b = funkcja prosta, blok b
¢ = funxkcja zfozona, blok ¢
d = funkcja ztozona, blok d
h = funkcja ztozona, blok h
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Rys. 10.1. Schemat blokowy regulatora SIPART DR24

115230 V AC

iorw

!

| PP 0
@ ®
'; N A WL :—

¥l

5

g

i I

- 1
—)

XY



Cwizczenie 10 - Reguiatoiy wiclofupizcyine (SIEART

str.5

Funkcje matematyczne
AbS warto$¢ bezwzgledna
Add sumator

AMPL wzmacniacz roznicy
CPt poprawka obliczeniowa
div dzielenie

FUL funkcja aproksymujaca liniowa
FUP funkcja aproksymujaca paraboliczna
LG logarytm dziesigtny

LinE réwnanie liniowe

Lnlogarytm naturalny

MUIt mnozenie

Pot funkcja ekspotencjalna

root pierwiastkowanie

SUb ukiad odejmujacy

¢ Funkcje logiczne

And bramka AND

CoUn licznik

dFF przerzutnik dwustanowy bistabilny
Eor bramka EX-OR

nAnd bramka NAND

nor bramka NOR

or bramka OR

tFF  przerzutnik typu T

tiME przekaznik czasowy

AMPL wzmacniacz réznicy

ASo wybierak warto$ci analogowych
bSo wybierak wartosci binarnych
CoMP komparator z histereza
dEbAstrefa nieczutoscei

LiMi ogranicznik

MASE wybierak maksimum sygnatu
MISE wybierak minimum sygnatu
MUP multiplexer

e Przerzutniki, impulsatory, liczniki

Ain integrator z wejciami analogowymi
AMEM pamig¢ analogowa

bin integrator z wejsciem binarnym

oo oo oo oo o0 0 o0 o o o

oo oo oo oo oo o o

e Przetaczniki, komparatory, wybieraki sygnatow

A oo oo o o o o

o O

(¢}

blok funkcyjny
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dFF przerzutnik dwustanowy bistabilny b
MAME maksimum w czasie b
MIME minimum w czasie b
tFF  przerzutnik typu T b

e Programator
CLoc programator c

s Filtryiinne -
AFi filtr adaptacyjny
Ain integrator z wej. analogowymi
bin integrator z wejsciem binarnym
dif uklad rézniczkujacy
dtielement op&zZniajacy
FiLt filtr
tiME przekanik czasowy

oo o o o oo

o Regulatory
Cen  regulator o wyjsciu ciagltym h
CSE reg. krokowy z zewngtrzym ustaw. h
CSi reg. krokowy z wewnetrznym ustaw. h

Funkcje proste nie maja wlasnych parametrow, ale korzystaja z parametrow uniwersalnych
typu PL** Pd** itp.. Blokom prostym sg przydzielone jednakowe obszary pamigci, co powoduje
pewne ujednolicenie funkcji. Funkcje ztozone posiadaja parametry wiasne. W przeciwienstwie do
funkcji prostych funkcje ztozone nie sg ujednolicone. W miare wykorzystywania blokow funkcji
ztozonych pamigé rezerwowana jest dynamicznie. Wielokrotne uzycie "pamigciowo chionnych"
funkcji moze doprowadzi¢ do wyczerpania pamigci. Dlatego bloki ztozone maja ograniczone ilosci
np. h01.F i hO2 F.

Bloki z przyporzadkowanymi funkcjami, parametry typu PL** Pd** stale i alarmy sa podczas
konfiguracji faczone z wej$ciami i wyj$ciami obiektowymi, elementami panelu operatorskiego oraz
nadajnikami i1 odbiornikami komunikacyjnymi, zgodnie z projektowanym schematem. Kazda
struktura, poprawna pod wzgledem formalnym, jest mozliwa. Ze wzgledu na znaczna liczbe blokow
mozna zrealizowa¢ dos¢ rozbudowany uktad automatyki.

Do konfiguracji regulatora MFE wystarcza panel operatorski lub stacyjka lokalna.
Podstawowymi fazami sa definiowanie, laczenie i pozycjonowanie. Konfiguracja odbywa si¢
konwersacyjnie, przez seri¢ pytan i odpowiedzi. Regulator przedstawia do wyboru tylko odpowiedzi
formalnie poprawne. Na koficu przeprowadza analiz¢ danych konfiguracyjnych wykrywajac
ewentualne braki. Po konfiguracji zapis do pamigci EEPROM mozna zablokowac.

Regulator MFE moze réwniez pracowaé bez panelu ( tzw. "Slepy"). Do konfiguracji shuzy
wtedy komputer PC. Komputer emuluje panel operatorski. Specjalne oprogramowanie pozwala
tworzy¢ struktur¢ uktadu, ktora nastgpnie mozna przesta¢ do regulatora. Do regulatora SIPART
DR24 istnieje takie oprogramowanie pod nazwa SIPROM DR24. Utworzone dane konfiguracyjne
mozna przchowywac na dyskietce.

Konfiguracje i parametryzacje przeprowadza si¢ przez wybodr charakteru sygnalu sterujacego,
rodzaju ukladu regulacji oraz wariantéw do realizacji. Dokonuje sie tego przez przyporzadkowanie
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odpowiednich warto$ci zmiennym konfiguracyjnym, ktére petnia role flag sterujacych przebiegiem
programu. Mozna je ustawia¢ po przelaczeniu regulatora w tryb konfiguracji. Wyjscia wtedy sa
zablokowane i mowi sig, ze konfiguracja jest w starie off-line. Zmiana wartosci wiekszosci
parametrow, takze nastaw regulatora, odbywa si¢ bez przerywania obshugi procesu, czyli w stanie
on-line. Istniejg jednak i takie parametry (zakresy wej/wyj, szybko$¢ komunikacji), ktére nalezy
ustawia¢ w stanie off-line.

o Wejscia i wyjscia MFE SIPART DR24
¢ Wejscia:
- AE1A...AEBA - wejscia analogowe;
- AE1#...AE8# - wejscia dla Zrodet alarméw;
-bEO1...bE14 - wejscia binarne;
- SbE1...SbE8 - SES: wejicia binarne dostepne poprzez interfejs szeregowy;
- sygnaly ogoélne i wiadomosci o btedach ( AJAP,
nAE# - przekroczenie zakresu wej$¢ wartosci analog.,
nPAR - brak parametrow,
nStr - brak struktur,
tACt - taktowanie);

e Wyjscia:

-AAl..AA4 - wyjscia analogowe;

- bAl...bA4 - wyjécia binarne;

- sygnaty ogélne ( bA05/bA06, bAO7/bAOS ),

-bA09/bA16 - wyjscia binarne;

- SAL..SA8 - SES: wejscia analogowe dostepne poprzez interfejs szeregowy;
- SAA1..SAA8 - SES: wyjscia analogowe dostepne poprzez interfejs szeregowy;
- SbA1...SbA8 - SES: wyjscia binarne dostgpne poprzez interfejs szeregowy;

e Panel operatorski

Na panelu operatorskim (rys. 10.2) sa umieszczone elementy wizualne i manualne potrzebne
do szybkiej i fatwej obstugi regulatora. Sg to trzy wskazniki cyfrowe dd1 do dd3, dwa wskazniki
analogowe (linjjki diodowe) dA1 i dA2 po trzydzesci diod LED kazda, oraz 13 pojedynczych diod
LED, siedem klawiszy operatorskich tAl do tA7, w tym cztery oznaczone jako trojkatne pola.
Wszystkie elementy panelu mozna dowolnie konfigurowaé, lecz sa przyjete pewne zasady tzn. w
trakcie obstugi procesu wskazniki maja nastgpujace zadania: wyswietlacz dd1 wskazuje warto$é
zadang SP [w], dd2 - wielko$¢ regulowana PV [x] podawane w jednostkach fizycznych, dd3 - OUT
[y] w procentach. Najczesciej linijka diodowa dA1 wskazuje uchyb regulacji [x,] . Pojedyncze diody
LED Al do A4 (czerwone L4 do L7) sygnalizuja przekroczenia okre$lonych pozioméw przez: biad
regulacji, wielko$¢ regulowana lub wyjécie. Dioda LED L3 (Adapt.) $wieci podczas whaczenia opcji
samonastrajania (adaptacji), natoniast L2 (C) podczas przerwy w komunikacji przy sterowaniu
nadrzednym. Przyciskom, ktére mozna dowolnie konfigurowa¢ przypisuje si¢ najczesciej w obstudze
procesu nastgpujace funkcje:

- przyciski tA2/3 (boczna para) stuzy do ustawiania wielko$ci zadanej SP, dolna para tA6/7 do
ustawiania wyjscia OUT (y) przy sterowaniu recznym
- przycisk tA4 jest przetacznikiem sterowania AUTO/MAN (automatyka/reczne) -
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- przycisk tAS stuzy do przetaczania wskaznikéw (np., gdy wyswietlacz dd1 wskazuje [w] i [xd] )
- przycisk tAl pozwala wybraé wewnegtrzna lub zewnetrzna warto$cia zadana, ktéra moze pochodzi¢

np. z komputera nadrzgdnego.
Diody LED L1, L8,L9, L10, L11 sygnalizuja aktualne potozenie przetacznikéw (wiacz/wylacz).

o WysSwietlacze: » Diod-y LED:

- dd1 - cyfrowy, 4 pozycje, zielony L1, 2, 10, 11, 14 - koloru zielonego
- dd2 - cyfrowy, 4 pozycje, 14,5,6,7 - koloru

GEErwony czerwonego

- dd3 - cyfrowy, 3 pozycje, 261ty L3,8 9, 12, 13 - koloru z6ltego

- dA1 - analogowy, czerwony
- dA2 - analogowy, zielony

Wskazniki moga przyjmowaé tez funkcje sygnalizujace wznowienie zasilania, awarig
przetwornika pomiarowego lub awari¢ regulatora.

dd1 .1 L] [ sirarT or24 | L1
l \l I ’/_tﬂ1
df1.1 L ' P
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Rys. 10.2. Panel operatorski jednostki wielofzinkcyjnej SIPART DR24
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3.2. Przykladowe konfiguracje regulatora.

Na rys. 10.3. pokazano uktad, ktory nalezy skonfigurowaé w czasie zaje¢ laboratoryjnych - jest
to regulator PID z dwoma wyjsciami: ciaglym i dwustawnym. Na rys. 10.4 i 10.5 przedstawiono
przyktadowa strukture regulatora o wyjsciu ciaglym. Jest to generowana przez program SIPROM
DR24 dokumentacja projektowa odpowiadajaca obrazowi na monitorze komputera po zakoficzeniu
procesu projektowania. Wszystkie bloki zawarte sa w bibliotece podzielonej na grupy funkcjonalne
(matematyczne, logiczne, komparatory, czasowe, wejscia, wyjscia, inne). Grupa ,,inne” zawiera bloki
regulatorow, multiplekser, wyswietlacze, przyciski itp. Przedstawiona aplikacja, oprocz
podstawowego bloku regulatora o wyjsciu ciagtym Ccn, zawiera bloki realizujace nastgpujace

| funkcje:
e przyciski t42, t43 oraz integrator binarny bin realizuja zrédto wartosci zadanej,
e wzmacniacz roznicowy AMPL realizuje funkcj¢ wezia sumacyjnego regulatora,

przycisk t44 umozliwia przetaczanie z trybu pracy automatycznej na reczng i odwrotnie,
przyciski 46, tA7 umozliwiaja w trybie pracy recznej zwigkszanie lub zmniejszanie poziomu
sygnatu wyj$ciowego regulatora,

dioda L 08 sygnalizuje tryb pracy regulatora (§wieci w trybie pracy recznej),

wyswietlacze cyfrowe dd1, dd2, dd3 wskazuja odpowiednio: warto$¢ zadana, warto$¢ sygnatu
obiektowego oraz warto$¢ sygnatu wyjsciowego regulatora,

linijka diodowe dA41 obrazuje to samo wskazanie co wyswietlacz dd2,

zrodto sygnatu 1ogicinego Hi podtaczone do wejscia 1 bloku Cen umozliwia wykorzystanie opcji
AdAP (czyli potautomatycznego obliczania nastaw regulatora),

dioda L03 sygnalizuje prace w trybie AdAP,
blok AE1A jest blokiem wejsciowym sygnatu obiektowego,
bloki AdAP 1 AA1.1 s3 blokami wyjSciowymi.

W ! AA1

BA1
PD P—m %\/ T
» A
4-20mA | \ 0-20 PID +

Rys. 10.3. Struktura uktadu regulatora do skonfigurowania.
Algorytm PID regulatora SIPART opisywany jest t:ansmitancja
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gdzie Kp wspotczynnik wzmocnienia (0,1...100), Ti czas zdwojenia (1...9984), Td czas
wyprzedzenia (off lub 1...2992), Kd wzmocnienie rézniczkowania (0,1...10).

Realizacja regulatora dwupotozeniowego polega na zamianie sygnatu wyjsciowego regulatora
0 wyjsciu ciaglym na ciag impulséw o modulowanej szerokosci. Przetwarzanie to pokazano na
rys.10.6. W komparatorze CoMP(b05.F) porownywany jest sygnat wyj$ciowy regulatora Ccn z
sygnatem wyjSciowym generatora przebiegu trojkatnego zrealizowanego z blokéw: komparatora
CoMP(b03.F), integratora binarnego bin oraz negacji iloczynu nAnd. Zadawany czas trwania
okresu sygnatlu wyjsciowego generatora pily jest nazywany czasem .impulsowania. Stan bloku
wyjscia binarnego bAI.1 jest sygnalizowany przez diodg L11.

Od regulatora wymaga si¢ , by zapewniat bezuderzeniowe przejécia z pracy automatycznej na
reczng (A->R) oraz z recznej na automatyczng (R->A). Mozliwe to jest po wykonaniu dodatkowych
potaczen opisanych nizej. :

- Przetacznik trybu pracy t44 powoduje w trybie R podanie na wejscie .4 (N) integratora
binarnego bin sygnatu Hi z wyjscia .A3 przelacznika. Integrator binarny bir realizujacy funkcje
zrodta wartosci zadanej Sledzi wtedy wielko$é regulowang (sygnat z obiektu) podana na wejscie Uy
- (.3). Po przefaczeniu na tryb pracy automatycznej poczatkowa wartoscig zadang jest ostatnia
warto$¢ sygnatu wartosci regulowanej. Btad regulacji (wyjscie .Al wzmacniacza réznicowego
AMPL) jest wigc wowczas rowny 0, co zapewnia bezuderzeniows zmiang trybu pracy regulatora.

- W trybie pracy automatycznej na wejscie .16 (N) podawany jest sygnat Hi z wyjscia .A5
przetacznika trybu pracy t44, za$ sygnat wyjsciowy bloku Ccn podawany jest na wejscie .17 (YN).
Zadajnik sterowania recznego w bloku Ccn §ledzi woczas wyjscie .A3 tego bloku. W chwili
przetaczenia poczatkowa warto$¢ sygnatu wyjSciowego regulatora w trybie pracy recznej jest rowna
ostatniej wartosci tego sygnatu w trybie pracy automatyczne;.
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Rys. 10.4. Obwody wejsciowe regulatora.
W ukiadzie przewidziano filtracje sygnatu wejsciowego AEIA.Przelqcznik tAl umozliwia wybor
sygnatu wejsciowego regulatora z filtracjq (sygnat AE14) lub bez filtracji (sygnat AE4A). Dalszq
czes¢ ukladu pokazuje rys. 10.5.
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Rys.10.5. Przykladowa struktura regulatora o wyjsciu ciqgltym
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Rys. 10.6. Przetwarzanie sygnatu ciqglego na ciqg impulséw o modulowanej szerokosci w
' regulatorze dwupolozeniowym
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Rys. 10.7. Ogranicznik sygnatu ( a - charakterystyka przetwarzania, b - schemat blokowy)

3.3. Konfigurowanie ,,aparatow dodatkowych”.

| Jako przykiad nalezy skonfigurowaé ogranicznik sygnatu. Urzadzenie to stuzy do ograniczenia
zakresu zmian sygnalu przesy towego od dotu ¥/lub gory. Charakteryzuje si¢ nieliniowa
| tréjodcinkowa charakterystyka pokazana na rys. 10.7 a. W obszarach ograniczenia I i III sygnat
utrzymywany jest na statych poziomach rownych wartosciom granicznym: dolnej ( Xogr. min ) Oraz
gomej ( Xog. max ). W zakresie poza ograniczeniem (II) wielkos¢ wyjsciowa jest rowna wielkosci
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wejéciowej ( z dokladnoscia do klasy urzadzenia). Rozwiazania konstrukcyjne zapewniaja niezalezne
ustawienia dolnego i gbérnego ograniczenia. Jedna z mozliwych struktur pokazana jest na rys. 10.7b.
Na rys. 10.8. pokazano schemat konfiguracyjny zawierajacy realizacje ogranicznika w/g schematu z
rys. 10.7. b (u gory) oraz realizujacy dokfadnie t¢ sama funkcje gotowy blok ogranicznika (u dohu).
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Rys. 10.8 Schemat konfiguracyjny ogranicznika.
4. Zadania do wykonania.

1. Przygotowa¢ uktad zgodnie z rys.10.9. Zamiast Metexa mozna uzyé wejscie analogowe 1
rejestrator cyfrowy sterownika GE FANUC.

2. Uruchomi¢ program konfigurujacy .

3. Skonfigurowa¢ regulator jak na rys. 10.5 1 10.6.

4. Przestaé konfiguracje z zadanymi przez prowadzacego nastawami do pamigci jednostki
wielofunkcyjnej SIPART DR24.

5. Zadajac skok sygnatu z zadajnika pradowego zaobserwowacé na wys$wietlaczu dd3 oraz
zarejestrowaé na drukarce przebieg ciaglego sygnatu wysciowego regulatora.

6. Zadajac skok sygnatu z zadajnika pradowego zaobserwowaé dziatanie przekaznika (lub diody L11
na panelu operatorskim) podpigtego do wyjscia dwustawnego regulatora..

7.Skonfigurowaé ogranicznik sygnatu jak na rys. 10.8. Przestac konfiguracje ogranicznika z
zadanymi progami ograniczen.

8. Podajac sygnat z zadajnika pradowego na wejscie AE2 sprawdzi¢ prawidtowo$é funkcjonowania
ogranicznika o strukturze jak na rys. 10.7. b i wyjsciu AAL.

9. Podajac sygnat z zadajnika pradowego na wejscie AE3 sprawdzi¢ prawidtowos¢ funkcjonowania
bloku ogranicznika z wyjsciem AAZ.
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Rys. 10.9. Ukiad do sprawdzenia dzialania skonfigurowanego regulatora

5. Wykaz aparatury i urzadzen.

. Zadajnik pradowy ANS 311.

. Przekaznik R15 - 24V DC.

. Miernik wielofunkcyjny METEX-3850
. Zestaw komputerowy.

. Drukarka sieciowa.

A AW N -

. Pytania i zadania kontrolne:

LN A W~ O

Opracowanie: dr inz. Wiodzimierz Solnik
dr inz.Zbigniew Zajda
29.09.2005r..

. Jakie funkcje realizuje regulator wielofunkcyjny?

. Jakie funkcje spetnia klasyczna stacyjka regulatora?.

. Wyjasnij pojecie bezuderzeniowej zmiany trybu pracy regulatora.
. Jakie parametry decyduja o dynamice regulatora PID ?
. Jakie funkcje spetniaja tzw.”urzadzenia dodatkowe”?

. Mikroprocesorowy regulator wielofunkcyjny SIPART DR24




