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1. Uvod

1. UvoD

Nastroj PIDMaker je vizualni nadstavba PID instrukci PLC, slouzici k snadné implementaci, ladéni a spravé
regulaénich algoritmd. PIDMaker automaticky generuje podle zadanych parametr( algoritmus, ktery je za¢lenén do
projektu uzivatele. Navic nabizi interaktivni nahled na priibéh regulace, usnadriujici spravné nastaveni parametrt
regulatoru.

1.1. Zakladni terminy pro popis regulaénich algoritm

Spojeni technologie s reguldtorem se obecné& nazyva uzavieny regulaéni obvod (URO). Schematicky je
zobrazen na nasledujicim obrazku.

W B=w -y u ¥
FRegulator ——— Technalogie

Symboly ve schématu maji ndsledujici vyznam

w — Zadanda hodnota

e — regulacni odchylka

u — akeni veliCina (akéni zasah)
y — regulovana (méfena) veli¢ina

Zakladni funkci regulatoru je nastaveni akéni veli€iny tak, aby byla regulaéni odchylka (rozdil zadané a
regulované veli€iny) nulova.

1.1.1. Algoritmus PID

0 : 0
u(f) = K One(t) + LJ e(t)dr + Tand) -
0 Ti3, dt

Regulator pracujici na zakladé algoritmu PID pocita akéni veli€inu ze tfi slozek — proporcionalni, integracni a
derivacni.

Proporcionalni slozka akcni veli¢iny je dana vzorcem u ,,(t) = K De(t), kde K je zesileni regulatoru. Kdyz se
regulaCni odchylka blizi nule, blizi se nule i tato slozka akéni veli€iny. Z toho je zfejmé, Ze sama proporcionalni
slozka nemuze zcela odstranit regulacni odchylku, vyjma regulace astatickych procest. Nastaveni vysoké hodnoty
zesileni vede sice k menSi regulacéni odchylce v ustdleném stavu, ale zaroven zplsobuje kmitani regulacniho
pochodu a velké akéni zasahy. P¥ili§ velka hodnota zesileni mize vést az k nestabilité regulacniho obvodu.

t
Integracni sloZzka akcni veli¢iny je dana vzorcem u,-(t) = K/T, 0 e(T )dr , kde T; je integrani konstanta regulatoru,
0

udavana v Casovych jednotkach. Integracni sloZka je podle vzorce tedy umérna nejen velikosti, ale i Casu po ktery
trva regulaéni odchylka. Integraéni slozka akéni veli€iny eliminuje trvalou regulaéni odchylku. Cim mensi je
nastavena integraéni konstanta, tim rychleji roste integrani slozka akéniho zasahu. Pfili5 malé hodnoty integraéni
konstanty vedou ke kmitavému pribéhu regulace nebo i nestabilité regulaéniho obvodu. P¥Fili§ velké hodnoty
integra¢ni konstanty vedou k pomalému dosaZeni Zadané hodnoty.

Derivacni sloZka akéni veli¢iny je dana vzorcem ud(t) = KT, de(t)/dt, kde Ty je derivani konstanta regulatoru,
udavand v jednotkach Casu. Derivaéni slozka je umérna rychlosti zmény (prvni derivaci) regulaéni odchylky. Sama
o0 sobé neeliminuje regulaéni odchylku, ale vylepSuje pribéh regulace, tim Ze pulsobi proti zméné regulaéni
odchylky. P¥ili§ velké hodnoty derivaéni konstanty vedou k zpomaleni regulace a velké citlivosti na Sum.

1.2. Spusténi PIDMakeru

Nastroj PIDMaker je mozné spustit poklepanim na ikonu na nastrojové listé Mosaicu, nebo vyb&rem z menu
Nastroje — PIDMaker. Po spusténi PIDMakeru se objevi hlavni okno, které slouzi jako spravce jednotlivych
regulacnich algoritmd (v novém projektu se hlavni okno zobrazi zadokované v levém panelu pracovni plochy
Mosaicu).
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Nastroj PIDMaker

2. HLAVNIi OKNO

PIDMaker

Nastrojova lista

Seznam regulatort

1 PIDMaker Informace o néstroji

2.1. Nastrojova lista
Sode B | EE

Nastrojova lista hlavniho okna zajiStuje zakladni operace pro praci s implementovanymi regulaénimi algoritmy
(regulatory).

Spusténi vSech vizualizaci — pfepne vSechny vizualizace v seznamu regulatord do aktivniho stavu (viz
aktivni a pasivni stav vizualizace). Tato volba je aktivni pouze, nejsou-li spustény vSechny vizualizace.

T

Zastaveni vs$ech vizualizaci — pfepne v8echny vizualizace v seznamu regulatortl do pasivniho stavu. Tato
volba je aktivni jen, pokud je aktivni alespori jedna vizualizace.

Pfidani regulatoru — spusti pravodce (sled formulart — popis viz Privodce pfidanim regulatoru) pro vytvoreni
nového regulatoru. Tato volba je pfistupna jen, kdyz neni aktivni ani jedna vizualizace.

Odebrani regulatoru — odebere z projektu regulator vybrany v seznamu. Neni-li v seznamu zadny regulator,
volba neni aktivni.

Pfidani regulatoru ze souboru — pfida do projektu regulator dfive uloZeny (i v jiném projektu) do souboru.
Tato volba je pfistupna jen, kdyZ neni aktivni ani jedna vizualizace.

BE W # ¥ g

UloZeni regulatoru do souboru — uloZi vybrany regulator do souboru, ktery neni zavisly na projektu ani na
projektové skupiné. Lze tedy vyuzit pro kopirovani regulatord mezi projekty.

2.2. Seznam regulatort

Seznam regulatort pod nastrojovou liStou, umoznuje spoustét a zastavovat jednotlivé vizualizace zaskrtnutim
poli¢ka u nazvu regulatoru. Spusténi vizualizace nebo dvojklik na nazev regulatoru vyvola okno regulatoru, viz nize.
Kontextova nabidka seznamu regulator(i (vyvolana pravym tlacitkem mysi) nabizi na jednom misté vSechny vyse
popsané funkce.

TXV 003 26.01 4



3. Priivodce pfidanim regulatoru

3. PRUVODCE PRIDANIM REGULATORU

Po zvoleni pfidani regulatoru z nastrojové listy nebo z kontextového menu seznamu regulatoru hlavniho okna,
se objevi prvni dialog, kde uzivatel zada jméno regulatoru a jeho typ. Jméno regulatoru je pozdéji pouzito k
pojmenovani proménnych vztahujicich se k regulatoru, proto neni povoleno v nazvu pouzivat diakritiku a
nestandardni znaky vyjma podtrzitka.

U PLC podporujicich jazyk ST podle IEC 61 131 Ize zvolit, jestli budou deklarace generovany v jazyce ST. BlizSi
informace viz Kéd a generovani.

DalSi dialogy jsou zavislé na zvoleném typu regulatoru. Nyni jsou k dispozici dvé volby PID a PIDA.

Veskeré dialogy a nastaveni jsou pozdéji pfistupné pfes okno regulatoru.

Poznamka: Je vhodné, aby pfed pfidanim regulatoru byl projekt pfeloZen. Bez pfekladu neni mozné ovérit deklaraci
proménnych.

5 TXV 003 26.01
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4. REGULATOR TYPU PID

Automaticky generovany kéd pro regulator typu PID je zaloZen na instrukcich CNV a PID (viz Soubor instrukci
PLC TECOMAT — TXV 001 05). Nasleduje popis jednotlivych dialogl po pfidani regulatoru:

4.1. Vybér zdroje regulované veli¢iny Y1

Symbolické jméno vstupu Typ jednotky / modulu

¥ybér zdroje regulované velitiny Y1

Symbalické jméno vstupu  |input] J Typ jednotky |MS9501T-04 -
Bit sighalizujici pFeteden J podtedeni J S|g nalizace pfeteéeni VStUpU

Analogow wetup Riozsah [typ] jednotky Unifik.ovang rozeah ~

10&210% 108210

-20 &2 20 md, -200 82 20 mdb 10000 a2 10000

4 a2 20 md -20 &2 20 méd 02 10000 Vybér rozsahu
0 aZ 256 Ohm 0az 0,256 0 a2 2560 [deseting Ohmu)

Pr100 (w100 = 1,385] 0 a2 0,286 -1000 a2 4260 [deseting “C)

0 az 1024 Ohm 0ai1.024v 0 az 1024 (jednatky Ohmu) v

Uprava urifik.ovansho vetupniho signaly ;

[ Filrace [filr 1. Fadu) [ Mefitkovani (lineami interpolace]

—

EERE

o 0K | eru§it |

Nastaveni filtrace Nastaveni méfitkovani

Zde je nutné zadat symbolicky nazev proménné regulované veli¢iny a vybrat zpUsob jeji normalizace (kterou
zajistuje instrukce CNV nebo ¢ast generovaného algoritmu). Ve vétsiné pfipadu pro normalizaci staci zvolit spravny
typ jednotky nebo modulu (vybér je omezen podle hardwarové konfigurace) a rozsah vstupu. V tabulce s vybérem
jednotlivych rozsah jsou tfi sloupce. Prvni sloupec udava rozsah analogovych hodnot, druhy rozsah nastaveny na
jednotce nebo typ vstupu a tfeti normalizovany rozsah.

Vstupni proménna musi byt ve formatu INT (WORD), pokud neni uvedeno v sloupci ,Rozsah (typ) jednotky /
modulu® uvedeno jinak.

Pokud je vstup z jiného zdroje nebo jeho normalizace neni vyhovuijici, je mozné zvolit misto jednotky / modulu
jiny zdroj. Vstup z jiného zdroje muze byt formatu INT (WORD) nebo REAL (FLOAT). Pokud je vstup ve formatu
INT jeho hodnota je bez uprav pfedavana vstupu instrukce PID. V pfipadé formatu REAL se hodnota pfevadi na
nativni formatu instrukce PID (INT) a proto je nutné zvolit po€et pevnych desetinnych mist. Volbou unifikovaného
rozsahu REAL * 10 volime jedno desetinné misto (18,543 odpovida 185, vstup PID je v desetinach). Volbou
REAL * 100 volime dvé desetinna mista (18,543 odpovida 1854, vstup PID je v setinach).

Na vSechny typy vstupu Ize aplikovat Upravy filtrace a méfitkovani viz. nize.

Kromé& jména proménné je mozné zadat jména bitovych proménnych signalizujicich preteCeni respektive
podteceni vstupni hodnoty. Tyto bity poskytuji vSechny analogové desky pro fadu PLC TC700. Pokud je néktery s
téchto bitl nastaven na logickou 1 je tento stav vyhodnocen jako chyba vstupu. Nezavisle na tom, zda-li jsou tyto
bity pouzity nebo ne, jsou za chybu vstupu povazovany limitni vstupni hodnoty $7FFF (32767) a $8001 (-32767).

4.1.1. Uprava unifikovaného signalu

Filtrace (1. fadu) — Filtraci je vhodné pouzit k eliminaci Sumu regulované veli€iny, ktery zpusobuje zbyte¢né
regulaéni zasahy (zvlasté u derivacni slozky). Normalizovana hodnota proménné je upravena
Cislicovym filtrem prvniho fadu s ¢asovou konstantou zadanou v nasobcich doby cyklu PLC. Doba
cyklu PLC je zaroven i vzorkovaci periodou filtru.

Méritkovani (linearni interpolace) — Méfitkovani lze vyuzit pro zménu normalizovaného rozsahu. Normalizovana
hodnota proménné je pfepocitana na novou normalizovanou hodnotu uréenou pfimkou definovanou
dvéma body. Body jsou zadany dvéma hodnotami plvodniho unifikovaného rozsahu a jim
odpovidajicimi hodnotami nového rozsahu.

TXV 003 26.01 6



4. Regulator typu PID

4.2. Vybér rezimu regulatoru

Dialog nabizi vybér rezimu, v kterém bude regulator pracovat.

¥v¥heér reZimu regulatoru £

Rezim requlace

(" Dva wetupy [vpEs gpolehlivost]
(" Dva wztupy [poménova regulace]

[ Odmé&fovani skutecného akéniho zdzahu [kazkadni fizeni]

o OK | X Zrut |

4.2.1. Rezim regulatoru
Jeden vstup — zakladni rezim regulace s jednim vstupem regulované veli€iny.

Dva vstupy (vy$8i spolehlivost) — stejné jako jeden vstup, ale pro méfeni regulované veli€iny jsou pouZity dva
zdroje. Hodnota regulované veli€iny je pak prdmérem obou hodnot. Pokud je jedno s ¢idel v chybovém
stavu, je pouzita pouze hodnota druhého cidla.

Dva vstupy (pomérova regulace) — stejné jako jeden vstup, ale misto pfimého zadani zadané hodnoty, se zadava
Zadany pomér k druhému vstupu. Zadana hodnota je poté spocitana jako soucin Zadaného poméru a
hodnoty druhého vstupu.

Odmeérovéani skutecného akéniho zdsahu (kaskadni fizeni) — tato volba lze pouZit se vdemi pfedchozimi rezimy.
Tento reZim umozZriuje korigovat akéni zasah hlavni regulaéni smy¢ky podle polohy akéniho ¢lenu.
Tento rezim pfedpoklada astaticky akéni ¢len (napfiklad servoventil), jehoz poloha je méfitelna.

4.3. Vybér druhého zdroje regulované veli¢iny Y2

Tento dialog se objevi pouze pfi vybéru rezimu dva vstupy (vysSi spolehlivost). Dialog je shodny s vybérem
zdroje regulované veliciny Y1, pouze obsahuje zaSkrtavaci pole ,stejné jako Y1”, které nastavi hodnoty zvolené
dfive pro vstup Y1.

4.4. Vybér zdroje veli¢iny pro pomérové rizeni Y2

Tento dialog se objevi pouze pfi vybéru rezimu dva vstupy (pomérova regulace). Dialog je shodny s vybérem
zdroje regulované veli¢iny Y2.

4.5. Vybér zdroje veliciny skute€né polohy akéniho ¢lenu Y3

Tento dialog se objevi pouze pfi vybéru odmérovani skuteéného akéniho zasahu. Dialog je shodny s dialogem
pro vybér zdroje regulované veli¢iny Y1. Misto mozZnosti méfitkovani je tu v8ak nutné zadat, jaké hodnoty
normalizovaného rozsahu odpovidaji poloze 0 a 100% polohy akéniho &lenu.

7 TXV 003 26.01



Nastroj PIDMaker

4.6. Parametry regulatoru

Dialog umoZfuje nastavit vSechny parametry vlastniho regulatoru

perametry regusirs B

P&smo proporcionality [PEnd] 100.0 4 [

Zesileni [K+] 1.00 Preddefinovani akéni zasah pfi porude [ubef] W 4
Integracni éasova konstanta [Ti) 10,0 3 | Pfi porude poudit posledni akéni zasah

Derivacni tazova konztanta [Td) IT % [

Relativni pazmo proporcionality pro z&pormé v Pougit remanentni registry

hodnoly regulacni odchylky (RelCooll Pougiti remanentnich registrdl umohue 2achovat zmény parametrd | po

Zesileni pro zapomé hodnoty odchylky 1.00 restartu PLC bez aktualizace kadu. Zalohu parametr lze wyvolat z
1 o pragraru nastavenim regizts PID_1_Control. 11 na hodnobu 1.
Symetrické pasmo necitlivost 1.00 4

Symetiické pasma phsobeni integratni slofky 10000 %

Symetrické pasma plisobeni dervacni sladky 10000 %

Hodnata 100% regulovang veliting [Max] 30000

R ats L vzgulnate veliiy 1] [ Umisténi v neremanentnich registrech 0

Perinda vzorkovani regulacniho algoritmu [T] 1.00 % [ Umisténi v remanentnich registrech 0

o OK | X Zniit ‘

9 e

Pasmo proporcionality (PBnd) — (0,1 az 3000%) udava nepfimo zesileni regulatoru. Tato polozka je svazana ze
zadanim zesileni vztahem:

K+ =100% / PBnd

Zesileni (K+) — zesileni regulatoru (0,03 az 1000).

Relativni pasmo proporcionality pro zaporné hodnoty regulacni odchylky (RelCool) — (0,1 az 3000%) udava
nepfimo zesileni regulatoru pro zapornou odchylku a najde pouZiti vdude, kde se technologie chova
jinak pfi kladném (napf. topeni) a jinak pfi zaporném akénim zasahu (napf. chlazeni). Pfi zadani
hodnoty 100% nema tato polozZka vliv. Zesileni pro zaporné hodnoty odchylky je pak uréeno vztahem:

K- =100% / PBnd * 100% / RelCool

Zesileni pro zaporné hodnoty odchylky (K—) — zesileni regulatoru pro zaporné hodnoty odchylky (0,03 az 1000 krat
zesileni K+).

Integracni Casova konstanta (Ti) — integracni konstanta regulatoru (0 az 3000,0 s). Pfi zadani hodnoty 0 je
integrani ¢ast regulatoru vypnuta.

Derivacni ¢asova konstanta (Td) — derivani konstanta regulatoru (0 az 3000,0 s). Pfi zadani hodnoty O je derivacni
Cast regulatoru vypnuta.

Symetrické pasmo necitlivosti — (0 az 100%) lezi-li hodnota odchylky v pasmu necitlivosti, zGstava akéni zasah
neménny. Tato hodnota eliminuje zbytecné akeni zésahy v pfipadé, Ze se regulovand veliina dostala
dostatecné blizko k Zadané hodnoté.

Symetrické pasmo pusobeni integracni slozky — (0 az 100%) lezi-li hodnota odchylky mimo pasmo pusobeni
integracni slozky, neni integracni slozka aktivni. Nastaveni na 0% vyradi integra¢ni slozku s €innosti.

Symetrické pasmo plsobeni derivacni slozky — (0 az 100%) lezi-li hodnota odchylky mimo pasmo pulsobeni
derivacni slozky, neni derivacni slozka aktivni.

Hodnota 100% regulované veli¢iny (MaxY), Hodnota 0% regulované veli¢iny (MinY) — tyto dvé& parametry udavaji
jaké hodnoty unifikovaného vstupu regulatoru odpovidaji 0 a 100 procentim. Tyto hodnoty jsou velmi
dullezité, protoze podle nich je normalizovano kromé vstupnich hodnot Y1 a Y2 také regulaéni odchylka

a zadana hodnota zobrazovana néastrojem. Hodnoty jsou pfedvyplnény podle maxima a minima vstupu
Y1.
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Perioda vzorkovani regulacniho algoritmu (T) — (0,01 az 655,35 s) udava periodu vzorkovani regulaéniho algoritmu.
Perioda vzorkovani vyjadfuje délku ¢asoveho intervalu mezi vypoc€ty nové hodnoty akéniho zasahu.
Tato hodnota také ovliviuje vzorkovaci periodu filiru Zadané hodnoty a periodu pulsné Sifkové
modulace pro tfipolohovou regulaci.

Pracovat v rastru 10 ms (pouze pro CPU fady B) — u centréal typu B je moZné pracovat v rastru pferuSeni 10 ms.
Perioda vzorkovani zadana vy$e ma poté vliv jen na pulsné Sitkovou modulaci.

Preddefinovany vystup pfi poruSe (uDef) — (0 az 100%) neni-li zatrzena volba ,pfi poruse pouzit posledni vystup”
udava tato hodnota vystup v pfipadé chyby.

Pri poruse pouZit posledni vystup — ptejde-li regulator do chybového stavu je na jeho vystupu ,zmrazena” posledni
hodnota vystupu pfed chybou.

ZaloZit strukturu nad daty regulatoru — nad daty regulatoru je zalozena struktura ,<jméno regulatoru>_struct’, pfes
kterou je mozné pfistupovat ke vSem parametrim regulatoru z uzivatelského programu. Tato volba
neni pfistupna pokud je zvoleno generovani definic v jazyce ST, kde se struktura zaklada vzdy.

Pouzit remanentni registry — tato volba je implicitné zapnuta. Pouziti remanentnich registri umoznuje zachovat
zmeény parametru i po restartu PLC bez aktualizace kodu (pro spravnou funkci musi byt nastaven typ
restartu na ,teply“). Zalohu parametri do remanentni zény Ize vyvolat z uzivatelského programu
nastavenim registru ,<jméno regulatoru>_Control.11” (nebo registru ,<jméno regulatoru>_struct. CHN”
pfi pouziti pfistupu pfes strukturu) na hodnotu 1. Pokud volba neni pouzita je nutné se o zalohu
nastaveni regulatoru postarat uzivatelskym programem. Kod programu starajici se obnovu parametrt
po restartu je nutné zaradit v pfekladu az za automaticky generovany soubor s algoritmem regulatoru,
ktery obsahuje ¢ast kédu, ktera nastavuje implicitni hodnoty zadané pfi vyslani programu do PLC.

Umisténi v neremenantnich registrech — tento parametr umoznuje pevné stanovit pozici proménnych v
neremanentni oblasti zapisniku

Umisténi v remenantnich registrech — tento parametr umoZfiuje pevné stanovit pozici proménnych v remanentni
oblasti zapisniku

4.7. Uprava zadané veli¢iny

Uprava Zadané veliciny

Oprava 3adané veliing
(" Filtrace [filtr 1. Fadu]

" Rampa

..........................

W OF | x Zradit |

Bez upravy — zadana zadana hodnota je pfimo pouzita pro vypocet regulaéni odchylky

Filtrace (filtr 1. fadu) — zadana hodnota je pfed vypoctem regulacni odchylky upravena Cislicovym filtrem s periodou
vzorkovani shodnou s periodou vzorkovani regulatoru. Casova konstanta filtru se zadava v nasobcich
této vzorkovaci periody. Filtraci je vhodné pouzit v pfipadé, kdy ma skokova zména Zadané veliiny
nepfiznivy vliv na pribéh regulace. Aktualni zadanou hodnotu (vystup filtru) miZeme sledovat v
proménné ,<jméno regulatoru>_ConW”

Rampa — zadana Zadana hodnota se pouZije jako koncova hodnota rampy, vychozi bod je uloZen v proménné
»<jméno regulatoru>_ConW”, ktera zaroven udava aktualni zadanou hodnotu pouzitou pro vypocet
regula¢ni odchylky. Rampa se aktivuje zadanim doby trvani rampy v nasobcich periody vzorkovani.
Tato doba je kazdou vzorkovaci periodu dekrementovana s tim jak se aktualizuje proménna
»<jméno regulatoru>_ConW”. Jakmile doba trvani rampy dosahne hodnoty 0, je rampa dokoncena a je
mozné zadat pomoci zadané hodnoty novy cilovy bod.

4.8. Nastaveni vystupu

Dialog slouzi k zadani symbolického jména vystupu (vystup(l) a jejich pfevod na vystup regulatoru.
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Mastaveni ¥¥stupu

Prewod wistupu regulatary na viztup PLC

Symbolické jméno vistupu |

o Wiztup na 8 bitow) D44 prevodnik. [ Posun nuly pro wistup 4 - 20 md
" Wioztup na 12 bitowp DA prevodnik. [

" Wuztup float/real v jednotkach procent

" Wuztup word/int (30000 odpovida 100%])

" Wlaztni méfitko

o0 o
1000 10000

Fiegim wistupu
f» Polohowi
" Prirstkovg

[ Filtrace kratkich akénich zdzahi

Mo il [ Filtrace [filtr 1. Ffadu)
» Analogow)

" Trojstavoys

b aximalni povolen akéni zazah oooo oz

inimalni povaleny akeéni zasah

ENERI

M aximalni piitustek akén veliting za jednu periodu oooo oz

& 0K | X Zrudi |

Prevod vystupu regulatoru na vystup PLC — zde zadame symbolické jméno vystupu, jehoz format se méni podle
typu vystupu, viz nize. Pokud je dale zvolen typ vystupu trojstavovy, objevi se druhé pole pro zadani
symbolického jména proménné vystupu pro zaporné akéni zasahy. Format obou vystupl je v tomto
pfipadé BOOL (BIT).

Viystup na 8 bitovy D/A pfevodnik — vystup v rozsahu 0 az 255 vhodny pro 8 bitové analogové vystupy (napf.
TC600). Vystupni proménna musi byt typu USINT (BYTE). Tento typ vystupu je mozné kombinovat s
volbou ,Posun nuly pro vystup 4 az 20 mA*® ktera posune 0% na vystupu na hodnotu vystupni
proménné 51, ktera odpovida 4 mA na 8 bitovém vystupu 0 az 20 mA.

Vystup na 12 bitovy D/A prevodnik — vystup v rozsahu 0 az 4095 vhodny pro 12 bitové analogové vystupy (napf.
OT-04, OT-05). Vystupni promé&nna musi byt typu UINT (WORD). Tento typ vystupu je mozné
kombinovat s volbou ,Posun nuly pro vystup 4 az 20 mA* nebo ,Bipolarni vystup (OT-04, OT-05)“. Tyto
dvé volby se vzajemné vyluCuji. Volba ,Posun nuly* posune 0% na vystupu na hodnotu vystupni
proménné 819, kterd odpovida 4 mA na 12 bitovém vystupu 0 az 20 mA. Volba ,bipolarni vystup®
posune 0% na vystupu na hodnotu vystupni proménné 2048. Nula na vystupni proménné pak
odpovida -100% rozsahu. Viz 5XV 001 50 Vystupni jednotka OT-04 (OT-05).

Vystup float/real v jednotkach procent — vystup ve formatu REAL (FLOAT) pouzivany analogovymi vystupnimi
moduly PLC TC700. Ve struktufe analogového kanalu proménna PCT. Podrobné viz TXV 004 21.

Vystup word/int (30000 odpovida 100%) — vystup ve formatu INT (WORD) pouzivany analogovymi vystupnimi
moduly PLC TC700. Ve struktufe analogového kanalu proménna FS. Podrobné viz TXV 004 21.

Viastni mérfitko — vystup ve formatu INT (WORD) s uzivatelsky zvolenym méfitkem, které se zadava dvéma body,
ve kterych je nutné pfifadit procentualni hodnoté vystupu hodnota v rozsahu proménné typu INT
(-32768 az 32767).

Rezim vystupu — urCuje bude-li vystup regulatoru udavat absolutni hodnotu (volba Polohovy) nebo jen pfirtstek za
vzorkovaci periodu (volba Pfirlstkovy). Pfirlstkovy rezim lIze vyuzit v pfipadé Fizeni s astatickym
akénim ¢lenem. Pro kaskadni fizeni je pFirGstkovy rezim nutny a vybér neni pfistupny.

Typ vystupu — zde lze nastavit bude-li vystup analogovy (volba Analogovy), nebo budou-li vyuzity dva digitalni
vystupy s pulsné Sifkovou modulaci (volba Trojstavovy)

TXV 003 26.01 10



4. Regulator typu PID

Filtrace kratkych akcnich zasahd — tato volba eliminuje kratké pulsy do fizeni pfi pulsné Siftkové modulaci. Akéni
zasahy menSi nez je zadana hodnota minimalniho akéniho zasahu (0 az 2,24% - v krocich po 0,32%)
nejsou pfi této volbé provedeny.

Filtrace (Filtr 1.fadu) — pokud nejsou Zadouci skokové zmény akeni veliCiny, Ize aktivaci této volby zaradit za vystup
regulatoru Cislicovy filtr 1.fadu s periodou vzorkovani rovnou dobé cyklu PLC. Casova konstanta se
zadava v nasobcich doby cyklu PLC.

Minimalini povoleny akéni zasah — omezuje minimalni velikost akéniho zasahu.
Maximalni povoleny akcni zasah — omezuje maximalni velikost akéniho zasahu.

Maximalni pfirGstek akcni veliciny za jednu periodu — nastavuje maximalni zménu hodnoty akéni veliiny za jednu
vzorkovaci periodu regulatoru. Je-li pouzit trojstavovy vystup s pulsné Sifkovou modulaci, urCuje tato
hodnota spolu se vzorkovaci periodou regulatoru rychlost zmény polohy akéniho ¢&lenu (vétSinou
rychlost posuvu servoventilu).

Priklad: Maximalni pfiristek akéni veli€iny za jednu periodu 10% a perioda vzorkovani regulatoru 5 sekund,
odpovida rychlosti 2% za sekundu a dobé pfebéhu ventilu 50 sekund.

4.9. Pocatecni parametry

Pocateini parametry £

Resim regulace po startu

Poctetni #3dans hodnota (0,00 %z

W OF | XK Zrdit |

V dialogu se nastavuje stav, v kterém bude regulator po startu systému. Zadava se rezim automaticky nebo
ruéné. V zavislosti na této volbé a rezimu regulatoru Ize nastavit bud’ po¢ate€ni zadana hodnota, pocatecni akéni
zasah nebo pocatecni Zadany pomér.
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4.10. Nastaveni simulovaného procesu

Mastaveni simulovaného procesu X

Parametry simulace

[ iSimuIace aktivnﬁ Feroda vzorkowvani [=] 0.5 Wichoz staw [%] 0.00

[ Astatick) akéni Slen [nutné pro kaskadni fizeni)

2000 oo

Typ simulovaného procesu

49 7

Raovhovazng stav [%] W Statické zezsileni prou s 0

(= Fadni Statické zesileni prouw < 0 210
= 1. fadu Preni Eazonva konstanta [] E.00
¢ 2 Fadu Druké Easovd kornstanta [5] [4.00

(2 Fadu [kmitawa]
(™ 3 fadu
(3. Fadu [kmitawa]

[ Dopravni zpoZdéni [z]

Fricizt na wistup

EEES

(* nic

" proménnaou PLC (waord -10000 (-100%) a2 10000 [100])

| i

& 0K | X Znusi |

(" proménnou PLC [float -100% a2 100%]

4.10.1. Parametry simulace

Simulace aktivni — tato volba urCuje ma-li vizualizace regulatoru simulovat odezvu fizeného procesu. Vybranim
volby se zpfistupni nastaveni simulovaného procesu.

Perioda vzorkovani — (0,1 az 100 s) urCuje v sekundach periodu, se kterou budou vycitany data s PLC. Tato
hodnota ma jako jedind vyznam i v pfipadé, Ze neni simulace aktivni. Pfi simulaci je vhodné volit
periodu vyc¢itani kratSi nez periodu vzorkovani algoritmu PID. Pokud je nastavena perioda kratSi nez
otocka komunikace prostfedi Mosaic, bude vy¢itani probihat kaZdou oto&ku.

Vychozi stav [%] — udava vychozi stav simulovaného procesu pfi aktivaci vizualizace, nebo pfi zméné parametra v
tomto dialogu.

4.10.2. Parametry simulovaného procesu

Astaticky akéni clen (nutné pro kaskadni fizeni) — predfadi pfed simulovany proces astaticky ¢len, ktery muze
simulovat napfiklad servoventil. Hodnota polohy astatického &lenu je nutna pro simulaci s kaskadnim
fizenim.

Casové konstanta (astatického ¢lenu) — uréuje dobu, za kterou akéni ¢len zméni svoji polohu z 0 na 100%.

Dolni mez [%] a horni mez [%] (astatického ¢lenu) — hodnoty urluji meze pohybu akéniho &lenu.
4.10.3. Typ simulovaného procesu

V této skupiné je mozné zvolit fad simulovaného procesu a jeho parametry.

Rovnovazny stav [%] — zde se zadava hodnota, na kterou se ustali proces pfi akénim zasahu 0%.
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Dopravni zpozdéni (kroky) — urCuje dobu (zadanou v nasobcich period vzorkovani), o kterou je zpozdéna reakce
procesu proti akénimu zasahu.

Statické zesileni pro u > 0 (u < 0) — udava statické zesileni procesu, tedy pomér vystupu ke vstupu v ustaleném
stavu. Hodnota pro u > 0 se pouZzije pfi kladnych hodnotach akéniho zasahu, hodnota pro u < 0 pfi
zapornych hodnotach akéniho zasahu.

4.10.4. Zadny

Pokud je zvolena tato volba nebude simulovan Zadny proces. Volba je vhodna pouze v kombinaci s volbou v poli
.Pric¢ist na vystup®, viz nize.

4.10.5. Proces prvniho radu

Chovani procesu je uréeno jednou &asovou konstantou a statickym zesilenim. Casovéa konstanta udava dobu,
za kterou pfi skokové zméné akéni veli€iny dosahne soustava 63% ustaleného stavu.

4.10.6. Proces druhého radu

Je ekvivalentni dvéma procesim prvniho fadu v sériovém zapojeni. Chovani je ur¢eno dvéma Casovymi
konstantami a statickym zesilenim.

4.10.7. Kmitavy proces druhého fadu

Proces se vyznacCuje kmitavou odezvou na skokovou zménu akéni veli¢iny. Chovani procesu je uréeno
relativnim tlumenim, vlastni frekvenci a statickym zesilenim. Vlastni frekvence se zadava v rad”'s”. Perioda kmitl
je rovna 21t déleno vlastni frekvenci. Pfevracena hodnota relativniho tlumeni udava pocet pllvin po skokové zméné
vstupu nez dosahne vystup pasma 4% kolem ustalené hodnoty. Pokud je relativni tlumeni rovno 0 bude proces
netlumené kmitat.

4.10.8. Proces tretiho radu

Je ekvivalentni tfem procestim prvniho fadu v sériovém zapojeni. Chovani procesu je uréeno tfemi ¢asovymi
konstantami a statickym zesilenim.

4.10.9. Kmitavy proces tretiho fadu

Je ekvivalentni sériovému spojeni procesu prvniho fadu s kmitavym procesem druhého fadu. Chovani procesu
je ureno jednou ¢asovou konstantou, relativnim tlumenim, vlastni frekvenci a statickym zesilenim.

4.10.10. Pricist na vystup proménnou PLC

Zde mlze uzivatel zadat jméno proménné, ktera se bude pficitat k vystupu simulovaného procesu. V kombinaci
se simulovanym procesem je tato volba vhodna pro simulaci poruch nebo Sumu. Pokud neni zvolen Zadny
simulovany proces muze pres tuto proménou uZivatel poskytovat data z vlastni simulace. Format proménné Ize
zvolit bud INT (WORD) s pevnymi dvéma desetinnymi misty (100% odpovida hodnoté 10000) nebo REAL
(FLOAT).

4.11. Okno regulatoru

Po vypInéni série dialogl se objevi v prostfednim panelu pracovni plochy okno regulatoru. Toto okno zastituje
automaticky generovany regulacni algoritmus. Okno ma dva rezimy; aktivni a pasivni. V pasivnim rezimu je mozno
ménit vSechny parametry zadané b&hem tvorby regulatoru. V aktivnim rezimu je mozno ménit nékteré z parametr(
a sledovat prabéh regulace.

Okno regulatoru ma ftfi listy, prvni zobrazuje schéma regula¢niho obvodu, druhy graf zachycujici dulezité
regulacni veliCiny v €ase a tfeti vstupy a vystupy instrukce PID. Pfepinani mezi listy je moZzné pomoci zalozek v
dolni ¢asti okna nebo pomoci nastrojové listy okna, ktera je popsana nize u jednotlivych listd.
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4.11.1. List schématu

List schématu je v okné zobrazen ihned po vytvofeni regulatoru. List se sklada ze tfi hlavnich ¢asti: nastrojové
listy, plochy schématu a zaloZek pro pfechod mezi listy.

4% PIDMaker - PIDA BE®E
e 8| o o | 188 "R || Nastrojova lista
e e e Plocha schématu
[ [0
Pocatecni parametry fer e ik
—_— iy (=] u

Rezim regulace

wil || Filtr Thas [Cykly]

\Schéma AGral fv A/

Zalozky

4.11.1.1. Nastrojova lista

k< & | o e
Zobrazit schéma — zobrazi prvni list okna regulatoru
Zobrazit graf — zobrazi druhy list okna regulatoru

Zobrazit vstupy/vystupy PID — zobrazi tfeti list okna regulatoru

e B K

Spustit vizualizaci — nastavi okno do aktivniho modu, vSechny zmény probihaji on-line

" Zastavit vizualizaci — nastavi okno do pasivniho médu, ve kterém se vSechny zmény promitaji pouze do
kddu programu, pro dalSi spusténi vizualizace je tfeba provést preklad

o Zobrazit generovany kéd — otevie dva soubory s vygenerovanymi definicemi a algoritmem regulatoru
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4.11.1.2. Bloky PID

Blok w

[ ]

Blok Filtr/Rampa

[ ]

Blok PID

[ ]
et | e |

Blok u

12k
OsA

Blok Proces

Simulovany

Blok y1, y2, y3

L]

4. Regulator typu PID

Vyvola dialog ,Uprava zadané veliginy’. V textovém poli Ize v aktivnim rezimu
nastavovat Zadanou hodnotu nebo Zadany pomér podle rezimu regulatoru.

V aktivnim rezimu vizualizace jsou pfistupné vSechny volby dialogu.

Zadana hodnota se nastavuje v procentech, odpovidajici hodnota proménné
»<jméno regulatoru>_gW* je dana nasledujicim vztahem, kde w znaci zadavanou
Zzadanou hodnotu:

MaxY — MinY
— o/ |, - 4
gW=w|%] 100% +MinY

Vyvola dialog ,Uprava zadané veliginy”. V textovém poli je v aktivnim reZimu mozné
zadavat Casovou konstantu filtru nebo dobu trvani rampy podle nastaveni Upravy
Zadané veli€iny.

V aktivnim rezimu vizualizace jsou pfistupné vSechny volby dialogu.

Zadavana hodnota odpovida proménné ,<jméno regulatoru>_TiW*".

Vyvola dialog ,Parametry regulatoru”. V aktivnim rezimu umoznuji tlaCitka ,auto” a
»,man” pfepinat automaticky a manualni rezim fizeni. Tlacitkem restart je mozno
restartovat regulator a tim odmazat vSechny chybové pfiznaky. V textovém poli Ize pfi
manualnim rezimu fizeni zadavat akéni zasah.
V aktivnim rezimu vizualizace neni pfistupna volba ,Pracovat v rastru 10 ms”, ,Zalozit
strukturu nad daty regulatoru® a ,PouZzit remanentni registry“
Akéni zasah se zadava v procentech, odpovidajici hodnota pfislusné proménné
»<jméno regulatoru>_Output je dana néasledujicim vztahem, kde u znaéi zadavanou
hodnotu:

u| %]

0,01 %

Vyvola dialog ,Nastaveni vystupu”. V aktivnim reZimu vizualizace nejsou pfistupné
volby ,Rezim vystupu”, ,Typ vystupu”, ,Filtrace 1. fadu” a skupina ,Pfevod vystupu
regulatoru na vystup PLC”, vyjma nastaveni vlastniho méfitka.

Output =

Vyvola dialog ,Nastaveni simulovaného procesu”. V aktivhim reZimu vizualizace jsou
pfistupné viechny volby dialogu.

Vyvola dialog ,Vybér zdroje regulované veli€¢iny Y17, ,Vybér druhého zdroje
regulované veliiny Y27, ,Vybér zdroje veli€iny pro pomérové fizeni Y2” nebo ,Vybér
zdroje veli€iny skute€né polohy akéniho &lenu Y3”. V aktivhim reZimu vizualizace jsou
v dialozich pfistupné pouze volby parametr(i méfitkovani a filtrace.

PFi pomérovém Fizeni je mozno v textovém poli bloku y2 zadavat hodnotu proménné,
z které se pocita zadana hodnota.

Zobrazovana hodnota je zobrazovana v procentech, odpovidajici hodnota pfislusné
proménné ,<jméno regulatoru>_Input1® (potazmo ,<jméno regulatoru>_Input2“ nebo
»<jméno regulatoru>_Input3“) je dana néasledujicim vztahem, kde y znaci zadavanou
hodnotu:

MaxY — MinY
[I’lpul‘:y[%]‘axchyln‘FMl‘nY
(o}

Poznamka: Pri chybé vstupu y3 fizeni dal pokracuje bez kaskadniho rezimu.
Kliknutim na textové pole bloku y3 Ize kaskadni fizeni opét aktivovat. Po dobu
aktivovani ma textové pole Zluty podklad.
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4.11.1.3. Plocha schématu

Na ploSe schématu je blokové znazornén regulaéni obvod, ktery odpovida
nastavenému rezimu a parametrim regulatoru. Kliknutim levym tlagitkem na jednotlivé
bloky Ize vyvolat dialog s pfislusnym nastavenim, jak je popsano vySe. Pokud je
vizualizace v aktivhim reZzimu je mozZnost nastaveni v dialozich omezeno jen na volby,
které Ize ménit za béhu programu.

Toto omezeni je signalizovano bilym napisem ,komunikace” ve fialovém poli a m
zobrazenim tlagitka pro nacteni aktualnich hodnot z PLC.

Do okamziku pouZiti tlacitka ,Nacist z PLC" zobrazuji vyvolané dialogy hodnoty

M . s 3 Madist z FLC |
naposledy uzité pfi generovani kédu.

Nékteré bloky maji v aktivnim reZzimu pfistupné ovladaci prvky, kterymi Ize ménit parametry bez nutnosti otvirani
dialogu.

4.11.1.4. Tlacitka
Tlacgitka ,Pocate¢ni parametry” a ,Rezim regulace” jsou pfistupné pouze v pasivnim rezimu
Pocatecni parametry — vyvola dialog ,PoCatecni parametry
ReZim regulace — vyvoléa dialog ,ReZim regulatoru”
4.11.2. List grafu

List grafu se sklada ze CtyF Casti; nastrojove listy, levého panelu, plochy grafu a zaloZzek pro pfechod mezi listy.

%+ PIDMaker - PID1

TS hd De B AT LiEEdP=z £ & BEoETRAT Nastrojova lista

Y w 000 e YRy ylieu
Levy panel ot Plocha grafu
iy 0 ]
PEnd 100,0 %, 15”'0';
K+ 1,00 ‘1DU,D—:
Ti 10,0 = SDD—:
Td 1.0 2 ]
0,0
RegCool [100,0 S 15004
K- 1,00 E
100,03
EGap (1,00 % 50,0
IGap  joogn e o]
DSap (10000 % 0o _
100,07
000 000 2000 3000 4000 S000  BO,00  FOO0 @000 9000 100,
K1 I

\Schéma jGraf 4A7

Zalozky
4.11.2.1. Nastrojova lista

TR edo DB A7 khikEEHP= P~P8

5 Zobrazit schéma — zobrazi druhy list okna regulatoru.
(¥ Zobrazit graf — zobrazi druhy list okna regulatoru

E\f Zobrazit vstupy/vystupy PID — zobrazi tfeti list okna regulatoru
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Spustit vizualizaci — nastavi okno do aktivniho modu, vSechny zmény probihaji on-line

&

. Zastavit vizualizaci — nastavi okno do pasivniho médu, ve kterém se vSechny zmény promitaji pouze do kédu
programu, pro dalSi spusténi vizualizace je tfeba provést preklad

0y Novy graf — vymaze naméfena data.

= Nahrat graf — nahraje naméfrena data ze souboru.

] Ulozit graf — ulozi naméfena data do souboru

B Kopirovat graf do schranky jako Windows metafile — ulozi kopii plochy grafu do schranky ve formatu
Windows metafile

= Ulozit graf jako Windows metafile — ulozi kopii plochy grafu do souboru ve formatu Windows metafile

P Popiska — zobrazi soufadnice bodu pribéhu, nejblize ke kursoru

T Odméfovaci znacky — zapina reZzim odméfovani, jehoZ vysledky se zobrazuji v levém panelu listu. Aktivni
rezim je signalizovan zménou kurzoru a zobrazenim odméfovanych hodnot v levém panelu listu. Tento rezim
se vylu€uje s rezimem lupy a sledovanim posledniho vzorku.

Nastaveni osy X — vyvola dialog s nastavenim osy X, kde se také zadava maximalni pocet ulozenych vzorkd.
Dialog Ize vyvolat i z lok&lniho menu na plo3e grafu.

Nastaveni os Y — vyvola dialog s nastavenim os Y a jednotlivych pribéhu.
Dialog Ize vyvolat i z lok&lniho menu na plo$e grafu.

Roztahnout osy na celou vysku — roztahne osy Y na celou vySku plochy grafu.
Funkci Ize vyvolat i z lokalniho menu na ploSe grafu.

R E P &7

Srovnat osy pod sebe — srovna osy Y pod sebe na vysku plochy grafu.
Funkci Ize vyvolat i z lokalniho menu na plose grafu.

1+ Slougit osy se stejnym rozsahem — slouc€i osy Y se stejnou maximalni a minimalni hodnotou.
Funkci Ize vyvolat i z lokalniho menu na plose grafu.

1+ Rozdélit slou€ené osy — rozdéli vSechny sloucené osy.
Funkci Ize vyvolat i z lokalniho menu na plose grafu.

= Ofiznout prabéhy podle rozsahu osy — ofezava priibéhy, které pfesahuji rozsah své osy

ys Lupa — zapina rezim pfiblizovani a oddalovani zménou rozsahu osy X. ReZim je signalizovan zménou
kurzoru na symbol lupy. Tento rezim se vylu€uje s reZimem odméfovacich znacek a sledovanim posledniho
vzorku

fi Sledovat posledni vzorek — zapind rezim sledovani posledniho vzorku. V tomto reZzimu je graf pfesahuijici
rozsah osy X automaticky posunut tak, aby byl viditelny posledni naméreny vzorek. Tento rezim se vylu€uje s
rezimem odméfovacich znacek a lupy.

4.11.2.2. Levy panel

Levy panel v zakladnim rezimu zobrazuje ovladaci prvky pro nastaveni Zadané hodnoty a zakladnich parametrd
regulatoru. Prvky jsou pfistupné jen v aktivnim rezimu. Zadana hodnota se projevuje okamzité po zadani (Pozor, je-
li nastavena uprava zadané hodnoty rampou, nastavuje Zadana hodnota jen jeji koncovy bod. Rampa se spusti az
po zadani jejiho Casu). Parametry regulatoru se projevi az po potvrzeni tlagitky ,Pouzit hodnoty” nebo ,Ulozit
hodnoty do kodu”.

Tlacgitko ,Pouzit hodnoty” ulozi zadané parametry regulatoru pouze do remanentnich registril PLC (pokud jsou
pouzity). Tlacitko ,Ulozit hodnoty do kddu” ulozi hodnoty, jak do remanentnich registrd PLC, tak do automaticky
generovaného kodu.

Poznamka: Zména parametrt v dialozich uloZi vSechny hodnoty do automaticky generovaného kédu. Tedy zadani
hodnot v levém panelu listu grafu a nasledovné otevrieni dialogu z listu schématu potvrzeného pfi zavieni tladitkem
,PouZit” ma stejny efekt jako tlacitko ,Ulozit hodnoty do kédu”.

V rezimu odméfovacich znacek levy panel zobrazuje hodnoty pribéhl v misté odméfovacich znacek a jejich
rozdily.
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4.11.2.3. Plocha grafu

Plocha grafu zobrazuje vybrané priibéhy. V zakladnim rezimu Ize pravym tlacitkem vyvolat nabidku, ktera
duplikuje nékteré funkce pfistupné na nastrojové listé. Kliknutim pravym tladitkem na zobrazené osy se vyvola
dialog s jejich nastavenim.

Popisky pribéhli nad osami Y, jsou barevné rozliSeny stejné jako osy. Pokud jsou osy sloucené, jsou popisky
prabéh, jejichz osa je shodna podtrzeny barvou shodnou s barvou pfislusné osy.

Priibéhy jsou oznacené podle nasledujiciho klice:

w Z4dand hodnota

u akéni veliina

e regula¢ni odchylka

y1 regulovana veli€ina

y2 podle rezimu regulace — nic, druhy zdroj regulované veli¢iny nebo veli€inu pro pomérové fizeni
y3 podle reZimu regulace — nic nebo poloha akéniho ¢lenu

4.11.2.4. Rezim lupy

ReZim se aktivuje tlaCitkem na nastrojové li5té (viz Nastrojova lista). Pokud je reZim aktivovan, zméni se kurzor
v prostoru grafu na symbol lupy. Kliknutim pravym tlacitkem se rozliSeni osy X zvétSi dvakrat, respektive kliknutim
levym tlagitkem se rozliSeni dvakrat zmenaSi.

Pfi stisknutém pravém tladitku Ize oznadit usek osy X, ktery ma byt zvétSen. PocCatek usek je uréen mistem
stisknuti tla€itka, konec je ur€en mistem pusténi.

4.11.2.5. Rezim odmérovacich znacek

Rezim se aktivuje tlaCitkem na nastrojové listé (viz Nastrojova lista). Pokud je rezim aktivovan, zméni se kurzor
v prostoru grafu na ¢ernobilou znacku. Pravym tlacitkem pak muzeme polozit v prostoru grafu bilou odméfovaci
znacku, respektive levym tlaCitkem ¢ernou odméfovaci znacku, jak naznacuje piktogram kurzoru.

V levém panelu se po polozeni znacky objevi hodnoty vSech pribéhu na jeji pozici a €as. Pokud jsou polozeny
obé znacky zobrazi se rozdily vSech hodnot.

4.11.2.6. Nastaveni osy X

Mastaveni osy X
Rozzah d
Miizkapo 500 [ Zobrazit miisku
Format azu

zekundy j
Faotet ulofenich veaorkd 10000

W OK | X Zrnugi |

V dialogu Ize nastavit rozsah osy v sekundach. Tlacitkem ,V3e
vSechna naméfena data.

Pokud je zatrzena volba zobrazit mfizku, Ize v poli ,Mfizka po” nastavit v jakych €asovych intervalech ma byt
zobrazena mrizka grafu. Graf automaticky interval mfizky upravi pokud by byla mfizka pfi daném méfitku pfilis
husta.

Ve vysouvaci nabidce nadepsané ,Format ¢asu” je mozno zvolit format popisek osy X. Tato volba ovlivni i
zobrazeni ¢asu v popisce soufadnic bodu pribéhu.

Polozka ,PocCet ulozenych vzork(l” udava velikost zasobniku naméfenych hodnot. Pokud béhem sbéru dat
presahne pocet naméfenych vzorkl nastavenou hodnotu, zacnou se prepisovat nejstarsi vzorky novymi hodnotami.

se tento rozsah nastavi tak aby zobrazil

Poznamka: PIDMaker si podle poctu uloZzenych vzork( alokuje pamét. Je tfeba pocitat s tim, Ze zatim co, pri
10 000 uloZenych vzorcich si jedno okno regulatoru alokuje 0,45 MB paméti, pfi maximalnim nastaveni 2 000 000
vzorkd, pfipadne na vzorky priblizné 92 MB.
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4.11.2.7. Nastavenios Y

3} b axirum (100,00 Max |  Pozice maxima 100,00

£

W 3 Pimirur (0,00 kir Pozice minima 50,00
¥
v i12 v Zobrazit mifizku

v 2 0

7 0 Mfizka po |10.00
[ Stejné jako Barva pribéhu -
| J o OF | x Zrugit |

Seznam v levé Casti dialogu obsahuje vSechny zobrazitelné prabéhy. Zaskrtavaci policko vedle nazvu pribéhu
uréuje, bude-li pribéh vykreslen. Oznadit vSechny pribéhy Ize z nastrojové lisSty na seznamem. Sousedni tlacitko
zrusi vSechny zatrzeni kromé aktualné vybraného.

Pomoci modrych Sipek Ize ménit poradi vykresleni os, kromé téch, které jsou sloucené s jinou osou, zatrZzenim
polozky ,Stejné jako”. Cim je nazev pribéhu v seznamu vys, tim dfiv bude vykreslena jeho osa. Poloha prubéh
slou¢enych os nema vliv.

Polozky ,Maximum” a ,Minimum” uré€uji v procentech maximum a minimum osy. Tlagitky ,Max” a ,Min” Ize tyto
hodnoty nastavit podle maxima a minima naméfenych dat.

,P0zice maxima” a ,Pozice minima” urCuji polohu okraji osy na ploSe grafu v procentech. Hodnota 100
odpovida hornimu okraji plochy a 0 dolnimu. Tyto hodnoty automaticky nastavuji tlaCitka nastrojové lidty ,Slougit
osy se stejnym rozsahem”, ,Roztahnout osy na celou vySku” a ,Srovnat osy pod sebe”.

Je-li povoleno kresleni mfizky, zatrzenim volby ,Zobrazit mfizku”, udava hodnota ,Mfizka po” mezeru mezi
jednotlivymi ¢arami mfizky. Graf automaticky interval mfiZky upravi pokud by byla mfiZzka pfi daném méfitku pfili§
husta.

Kliknutim na barevné pole, se otevie dialog pro vybér barvy. Vybrana barva se pouzije pro vybrany prabéh a
jeho osu.

PFi zatrZzeni volby ,Stejné jako” lze z vysouvaci nabidky vybrat osu, se kterou se ma aktualni osa sloudit.
Zatrzenim volby se znepfistupni volby, které se pfejimaji od osy vybrané ve vysouvaci nabidce.

4.11.3. List vstupa/vystupti PID

List grafu se sklada ze tfi hlavnich ¢asti; nastrojové listy, tabulky vstupl a vystupu (kde jsou v horni poloviné
zobrazeny vnitfni proménné PID a v dolni externi) a zaloZek pro pfechod mezi listy.

4% PIDMaker, - PID1

[ Zo o | HEX patack | Run I Nastrojova lista
Jméno |  Hodnota Jméno |  Hodnota Jméno | Hodnota Tabulka VStUplj a
Input3 = 0 LastOut & zogs | Ti = 100 vystupt PID
Input2 = 0 CurDut Iy 1804 Td = 10
Input1 = 450 ConOut iy 735 EGap = 100
MinY = 0 DefOut = o DGap = 10000
MaxY = 1000 | MinU = 0 IGap = 10000
oW = 500 MaxU = 10000 |Control &% 0ooo_nooo_o0100_0100
ConW s 500 | dMaxU = 10000  Status & 0000_0000
tiw = 0 OutCycle = 100 Det Iy aooo_oooo
Dev iy 460 PBnd = 1000
OutPut s 1204 RelCool i 1000
10_pO_AID = 450 Externi  vstupy a
Output i 739 vystupy
\Schéma fGraf i/

Zalozky
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4.11.3.1. Nastrojova lista

e B K Y

Om

HER

|| o oo | HEX

Zobrazit schéma — zobrazi druhy list okna regulatoru.

Zobrazit graf — zobrazi druhy list okna regulatoru

Zobrazit vstupy/vystupy PID — zobrazi tfeti list okna regulatoru

Spustit vizualizaci — nastavi okno do aktivniho médu, vSechny zmény probihaji on-line

Zastavit vizualizaci — nastavi okno do pasivniho médu, ve kterém se vSechny zmény promitaji pouze do kédu

programu, pro dalSi spusténi vizualizace je tfeba provést pieklad

Hexadecimalni zobrazeni — pfepinani zobrazeni hodnot mezi decimalnim se znaménkem (potazmo binarnim
u Fidicich a stavovych slov) a hexadecimalnim

4.11.3.2. Tabulka vstupt a vystupl

Tato tabulka zobrazuje vstupy a vystupy PID lezici v datové zoné instrukce a externi vstupy a vystupy vybrané
uzivatelem. Hodnoty nejsou nijak normalizovany a odpovidaji hodnotam v registrech PLC. Dvojklikem nad hodnotou
proménou se vyvola standardni dialog ,Vycislit nastavit®, kde je mozné hodnotu editovat.
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5. REGULATOR TYPU PIDA

5. REGULATOR TYPU PIDA

Automaticky generovany kod pro regulator typu PIDA je zalozen na instrukci PIDA nové pfedstavené v PLC fady
TC700 (viz Soubor instrukci PLC TECOMAT model 32 bitd — TXV 004 01). Nasleduje popis jednotlivych dialogl po
pridani regulatoru:

5.1. Nastaveni regulatoru

Tento dialog slouzi k nastaveni stylu generovani regulaéniho algoritmu, jeho parametry a navazani jeho vstupu a
vystupu na proménné PLC.

Nestoventreguistors 1 2
Typ regulacnibo algornitmu YWzorkovaci penoda v sekundach Symbolicke meéno vetupu [float O - 100%)

\FID | [1.00 I =]

Symbaolicke jméno wistupu [float)

| =]

Zesileni requlatoru Intearacnhi casowa konstanta [z] M aximalni hodnota wstupu [%] Minimalni hodnota wistupu [%]

[~ Obraceného piizobeni akéniho zazahu

1.00 14.00 100,00 |0.00
Denvachi dasovs konstanta [z] Parametr M filtru derivacni slodky -
1.00 110,00
wahow) koef. pro P slodku wahow koef. pro D slodku I [Pl rememeni =g s
|'| 00 |D,UD Pouziti remanentrich registnl umozfiuje zachowvat zmény parametrd | po
; . restartu PLC bez akbualizace kadu. Zalohu parametri lze vyvolat z program
Casova kanstanta vysledaovani nastavenirn registru PID_1_CHANGED na hodnotu 1.
.00

[ Umisténi v neremanentnich registrech I
[ Urnisténi v remanentnich registrech 0

o OK | x 2ozt |

Typ regulacniho algoritmu — vysouvaci nabidka umozriuje zvolit typ regulaéniho algoritmu P, |, D, PI, PD, ID, PID.
Pismenné zkratky urluji, které ze slozek PID algoritmu budou aktivni. Automatické nastaveni
parametrud je dostupné pouze pro Pl a PID algoritmus.

Vzorkovaci perioda v sekundach — udava periodu vzorkovani regula¢niho algoritmu. Perioda vzorkovani vyjadfuje
délku Casového intervalu mezi vypocty nové hodnoty akéniho zasahu.

Obracené pusobeni akéniho zasahu — zatrzenim volby se obrati smysl akéniho zasahu. (tzn. na zapornou regulaéni
odchylku je reagovano kladnym akénim zasahem).

Zesileni regulatoru (k) — parametr PID regulatoru.
Integradni Casové konstanta (tj) — parametr PID regulatoru.
Derivacni ¢asova konstanta (td) — parametr PID regulatoru.

Parametr N filtru derivacni slozky (N) — urCuje pomeér Casové konstanty filtru derivacni slozky k derivacni Casové
konstanté. Casova konstanta filtru se tf = td / N.

Vahovy koeficient pro P sloZku (b) — urCuje podil Zddané hodnoty na vstupu proporcionaini sloZky regulatoru.
Zadava se v rozsahu 0 aZz 1. Hodnota 0 zcela vylou€i Zadanou hodnotu s vypoctu proporcionalni
slozky. Proporcionalni slozka ak¢éniho zasahu se Fidi vztahem u,(t) = K (b - w(t) — y(t)).

Vahovy koeficient pro D slozku (c) — ur€uje podil zadané hodnoty na vstupu derivaéni slozky regulatoru. Zadava se
v rozsahu 0 az 1. Hodnota 0 zcela vylou€i zadanou hodnotu s vypoctu derivacni slozky. Derivaéni
sloZka akéniho zasahu se pfi zanedbani vstupniho filtru fidi vztahem uq(f) = K - d(c - w(t) — y(t)) / dt.

Casové konstanta vysledovéni (tt) — doba pro vysledovani vystupu

Symbolické jméno vstupu — zde zadame symbolické jméno vstupu. Format vstupu musi byt REAL (FLOAT).
Symbolické jméno vystupu — zde zadame symbolické jméno vystupu. Format vystupu musi byt REAL (FLOAT).
Maximalni hodnota vystupu [%] (hilim) — omezeni maximalniho akéniho zdsahu

Minimalni hodnota vystupu [%] (lolim) — omezeni minimalniho akéniho zasahu
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ZaloZit strukturu nad daty regulatoru — nad daty regulatoru je zalozena struktura ,<jméno regulatoru>_struct’, pfes
kterou je mozné pfistupovat ke vSem parametrim regulatoru z uzivatelského programu. Tato volba
neni pfistupna pokud je zvoleno generovani definic v jazyce ST, kde se struktura zaklada vzdy.

Pouzit remanentni registry — tato volba je implicitné zapnuta. Pouziti remanentnich registri umoznuje zachovat
zmény parametrd i po restartu PLC bez aktualizace kédu (pro spravnou funkci musi byt nastaven typ
restartu na ,teply“). Zalohu parametri do remanentni zény Ize vyvolat z uZivatelského programu
nastavenim proménné ,<jméno regulatoru>_ CHANGED” (nebo pfi pouziti pfistupu pfes strukturu
proménné ,<jméno regulatoru>_struct. CHANGED”) na hodnotu 1. Pokud volba neni pouzita je nutné
se 0 zalohu nastaveni regulatoru postarat uzivatelskym programem. Kéd programu starajici se obnovu
parametrd po restartu je nutné zaradit v pfekladu az za automaticky generovany soubor s algoritmem
regulatoru, ktery obsahuje Cast kédu, ktera nastavuje implicitni hodnoty zadané pfi vyslani programu
do PLC.

Umisténi v neremenantnich registrech — tento parametr umozniuje pevné stanovit pozici proménnych v
neremanentni oblasti zapisniku

Umisténi v remenantnich registrech — tento parametr umozriuje pevné stanovit pozici promé&nnych v remanentni
oblasti zapisniku

5.2. Nastaveni autotuneru
Tento dialog slouZi k nastaveni parametrd autotuneru a identifikaéniho experimentu, ktery zajistuje.

Mastaveni autotuneru E]

Typ requlacnibo algaritru Dodatecna apriomi informace

hd | Statickj proces -

[ Kompenzace gradientu trendu

[Doba odhadu agradientu frendu [Doba odhadu furu

|2.00 |2.00

Amplituda pulzu Prah pro ukonéeni pulzw

15,00 15.00

PoZadovana ychlost uzawieng smychky Forma FID regulataru

| Mormalni j | Paralelni j
o COF | K Zni |

Typ regulaéniho algoritmu — vysouvaci nabidka umozfiuje zvolit typ regulacniho algoritmu Pl nebo PID, pro které
bude autotuner odhadovat parametry.

Dodatecna apriorni informace — vysouvaci nabidky umoznuje zvolit dodate¢nou informaci o fizeném procesu, ktera
umoznuje spravné nastaveni parametra.

Kompenzace gradientu trendu — zapina odhad gradientu trendu. UmoZiuje eliminovat chybu odhadu vzniklou
trendem procesu v rovnovazném stavu.

Doba odhadu gradientu trendu — urCuje dobu v sekundach, po kterou se bude odhadovat trend procesu.
Doba odhadu sumu — urCuje dobu v sekundach, po kterou se bude odhadovat uroveri Sumu.

Amplituda pulsu — uruje velikost pulsu, ktery se pouzije pro vybuzeni procesu pfi identifikaCnim experimentu.
Prah pro ukoncéeni pulsu — urcuje velikost zmény hodnoty procesu, po jejimz dosazeni se ukongi budici puls.
PoZadovana rychlost uzaviené smycky — uréuje pozadavek na rychlost regulace pro odhad parametrt

Forma PID regulatoru — urcuje jestli budou odhadnuté parametry zobrazeny ve formatu pro sériovou nebo paralelni
strukturu regulatoru. Nema vliv na format vlastniho regulatoru a jeho parametrd.

5.3. Pocatec€ni parametry
Shodné s dialogem PID regulator. Viz. 4.9.
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5. REGULATOR TYPU PIDA

5.4. Nastaveni simulovaného procesu
Shodné s dialogem pro PID regulator. Viz. 4.10.

5.5. Okno regulatoru

Po vypInéni série dialogl se objevi v prostfednim panelu pracovni plochy okno regulatoru. Toto okno zastituje
automaticky generovany regulacni algoritmus. Okno ma dva rezimy; aktivni a pasivni. V pasivnim rezimu je mozno
ménit v§echny parametry zadané béhem tvorby regulatoru. V aktivnim rezimu je mozno ménit nékteré z parametru
a sledovat prabéh regulace.

Okno regulatoru ma ftfi listy, prvni zobrazuje schéma regulaéniho obvodu, druhy graf zachycujici dllezité
regulacni veliCiny v Case a tfeti vstupy a vystupy instrukce PIDA. Pfepinani mezi listy je mozné pomoci zalozek v
dolni ¢asti okna nebo pomoci nastrojove liSty okna, ktera je popsana nize u jednotlivych listu.

Okno se z vétsi ¢asti shoduje s oknem pro regulator PID, proto budou dale popsany jen rozdilné prvky.

5.5.1. List schématu

List schématu je v okné zobrazen ihned po vytvofeni regulétoru. List se sklada ze tfi hlavnich &asti: nastrojové
liSty, plochy schématu a zalozek pro pfechod mezi listy.

4% PIDMaker - PIDMA
e ¥ | do o | W03 run | Nastrojova lidta

Podatedni parametry o - 100 1o
wy e .

Plocha schématu

[ ] e (T

Simulovany

\Schéma fGraf {1 ]

Zalozky

5.5.1.1. Nastrojova lista

Je shodna s nastrojovou listou pro regulator PID. Viz. 4.11.1.1.
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5.5.1.2. Bloky PIDA

Blok w V aktivnim reZimu zobrazuje a umozZriuje zadavat Zadanou hodnotu.
Odpovida proménné ,<jméno regulatoru>_sp*

Blok PID Vyvola dialog ,Parametry regulatoru”. V aktivnim rezimu umoznuiji tlaCitka ,auto” a
»,man” pfepinat automaticky a manuaini reZim Fizeni.

Tlagitkem ,accept je mozno nastavit pfiznak TAFF a tak pfijmout parametry s

I:I autotuneru (stisknuté tlacitko ,accept” znaci zapnuty pfenos navrzenych parametrd s

autotuneru.
—_— V textovém poli Ize pfi manualnim rezimu fizeni zadavat akéni zasah.
V aktivnim reZimu vizualizace nelze ménit symbolicka jména vstupu a vystupu.

T Vyvolava dialog ,Nastaveni autotuneru. V aktivhim reZimu umozfiuje zahajit
identifikacni experiment tlaitkem ,Tune® a tlaCitkem ,Break” jej pfedCasné prerusit.
Tlagitko ,Error® vyvola dialog s informacemi o pfipadnych chybach autotuneru.
Tlagitko ,Params* zobrazi navrhované parametry.

Blok Proces Vyvola dialog ,Nastaveni simulovaného procesu”. V aktivnhim rezimu vizualizace jsou
pfistupné vSechny volby dialogu.

Simulowany

Blok y1 Vyvola dialog ,Parametry regulatoru” stejné jako blok PID. V aktivnim rezimu

zobrazuje mérenou veli€inu.

5.5.2. Listgrafu

List grafu se liSi od listu grafu pro PID pouze levym panelem, ktery nabizi k nastaveni parametry odpovidajici
instrukci PIDA. Podrobny popis viz 4.11.2.

5.5.3. List vstupl/vystupua PIDA

List vstupu/vystupll PIDA se funkéné shoduje s listem vstupl/vystupd PID. Zobrazené proménné odpovidaji
proménnym instrukce PIDA (viz Soubor instrukci PLC TECOMAT model 32 bitll — TXV 004 01).
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6. KOD A GENEROVANI

Pro kazdy regulator vytvofeny nastrojem PIDMaker se do projektu pfidaji dva soubory obsahujici automaticky
generovany kéd. Oba soubory se ukladaji do podadresare projektu s nazvem PIDMaker. Prvni soubor s nazvem
»<jméno regulatoru>_def.mos” nebo ,<jméno regulatoru>_def.ST” obsahuje deklarace proménnych a je-li potfeba
také deklaraci usi instrukce CRC16 pro zabezpeCeni remanentnich dat. Druhy soubor s nazvem
»<jméno regulatoru>.mos” obsahuje vlastni inicializa¢ni a regulacni algoritmus. Soubor s deklaracemi je umistén v
poradi pfekladu hned za konfiguracni soubory, soubor s algoritmem je umistén na konec.

Pfi kazdé zméné pomoci nastroje nebo pfekladu jsou pfidané soubory znovu generovany. Vzhledem k tomu jsou
jakékoli ruéni modifikace v téchto souborech PIDMakeru ztraceny.

PFiklad pofadi soubor( pro projektovou skupinu ,Project1”,

projekt PLC1 a regulator PID1.
@ =[5

= A
Jméno | I rnisténi
PLCT MAK, CATECOAPPYPROJECTISPLCTY soubor Mosaicu
Fle1 . b soubor s HW konfiguraci projektu
Froject]. hvan M soubor s konfiguraci sité
FID1_def. mos FIC M akert, soubor PIDMakeru s definicemi
Plc1.mos uZivatelsky program
Project].sym N soubor Mosaicu
Plc1. zym soubor Mosaicu
FIDT . mos PIDM aker soubor PIDMakeru s regulaénim algoritmem

Pro kazdy regulator je zaloZzena unikatni skupina proménnych, jejichz nazvy maji jednotny format podle predpisu
»<jméno regulatoru>_<jméno proménné>", napfiklad ,PID1_Input1”. Pokud je zvoleno ,ZaloZit strukturu nad daty
regulatoru” je mozné k promé&nnym pfistupovat pfes strukturu s nazvem ,<jméno regulatoru>_struct".

Remanentni zalohy proménnych jsou od svych originali odliseny pfiponou ,_rem”.

Generované nazvy proménnych pro instrukci PID jsou shodné s pouZitym oznaéenim v pfiru€ce Soubor instrukci
PLC TECOMAT (TXV 001 05).

6.1. Zalohovani nastaveni regulatoru v remanentnich registrech

Pokud je aktivni volba ,PouZit remanentni registry®, generovany kod kromé regulacniho algoritmu zajistuje
zalohovani nastaveni regulatoru do remanentnich registr(i. Spravnost ulozenych dat je kontrolovana pomoci CRC
(kontrolu zajistuje instrukce CRC16).

Tato zaloha umoznuje zachovani nastaveni regulatord, ktera jsou zadana za béhu programu, i po vypnuti PLC
bez opétovného vyslani kédu. Do zény zalohy neni mozné zapisovat pfimo, protoZze je chranéna kédem CRC.
Zaloha parametrd se provede nastavenim bitové proménné ,<jméno regulatoru>_Control.11” (pfi generovani
definic v jazyce ST Ize na stejny bit pfistoupit pfes symbolické jméno ,<jméno regulatoru>_Struct.Control. CHN”) na
hodnotu logicka 1, vynulovani bitu je automatické po provedeni zalohy.

Poznamka: Studeny restart PLC maze remanentni zénu a tim padem i zalohu parametrdl, proto je pro spravnou
funkci nutné aby mél PLC nastaveny po zapnuti teply restart.

Nastaveni uloZzené v kdédu programu se pouziji pouze v pfipadech, kdy neni remanentni zaloha naplnéna, data
remanentni zalohy jsou poSkozena (Spatna délka nebo CRC) nebo je vyslana do PLC nova verze kddu. Verze kédu
je urCovana konstantou ,<jméno regulatoru>_ReleaseNumber”, ktera je pfi kazdém generovani kédu zvySena o
jedna.

6.2. Zakladni ovladani regulatoru z uzivatelského programu

Ovladani regulatoru z uzivatelského programu se neli§i od postupl pfi pouziti instrukce PID bez podpory
PIDMakeru. Je nutné zohlednit format uloZzenych hodnot nastaveni regulatoru, ktery se vétSinou neshoduje s
formatem zobrazenym v PIDMakeru. Dale budou popsany nékteré nejCastéjsi pripady.

PFi psani uzivatelského programu je nutno dodrzet spravnou posloupnost pfekladu soubor(i. Obecné plati, Ze
chceme-li pouzit proménné zalozené nastrojem PIDMaker, musi byt uzivatelsky program za soubory s definicemi
regulatord - ,<jméno regulatoru>_def.mos”. Naopak chceme-li pouzit v regulatoru proménné deklarované v
uzivatelském definiénim souboru, musi byt tento soubor pfed souborem s regulaénim algoritmem.

Upozornéni: Je nevhodné pouzivat v uzivatelském programu organizacni instrukce ,EC*, ,ED“ ,EOC* ,SEQ".
Regulacéni algoritmus musi byt vykonavan v kazdém cyklu PLC, vySe zminéné instrukce mohou pfed€asnym
ukon&enim procesu PO zabranit jeho vykonani.
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6.2.1. Nastaveni zadané hodnoty

Zadana hodnota je uloZena v proménné ,<jméno regulatoru>_ Gw”. Zadana hodnota je v této promé&nné uloZena
jako celogiselnd hodnota v rozsahu od hodnoty v ,<jméno regulatoru>_MinY” do hodnoty v
»<jméno regulatoru>_MaxY”. Rozsah se zadava v dialogu parametrd PID jako hodnota 0% regulované veli€iny
(MinY) a hodnota 100% regulované veli¢iny (MaxY).

V pfipadé pomérové regulace se do proménné ,<jméno regulatoru>_Gw” zadava zadany pomér. Hodnota je v
rozsahu 0 az 10000, pficemz hodnota 100 odpovida poméru 1 zadanému v PIDMakeru.

PFi pouziti filtrace nebo rampy Zadané hodnoty Ize nastavovat ¢asovou konstantu filtru nebo dobu trvani rampy v
promé&nné ,<jméno regulatoru>_Tiw” ve stejném formatu jako v PIDMakeru. O tom, je-li pouZita filtrace, nebo
rampa rozhoduje nastaveni bitu ,<jméno regulatoru>_Control.8". Ma-li bit hodnotu logicka O, je aktivni filtrace, v
pfipadé logické 1 je aktivni rampa. Zadana hodnota neni upravena, ma-li filtr nastavenou €asovou konstantu na
hodnotu 0.

Stav aktualni zadané hodnoty pouzité pro regulaci Ize sledovat v proménné ,<jméno regulatoru>_ConW”

6.2.2. Nastaveni rezimu regulace

Zapsanim logické 1 do bitu ,<jméno regulatoru>_Control.6” se nastavi automaticky rezim regulatoru, zapsanim
logické 0 je nastaven rucni rezim.

Pokud je v disledku chyby vyfazen rezim kaskadni regulace, jeho opétné aktivovani z uzivatelského programu
se provede nastavenim bitu ,<jméno regulatoru>_Control.3” na hodnotu logicka 1. Nastaveni tohoto bitu u
regulatoru, ktery neni vytvoren v reZimu kaskadni regulace, vede k chybnému chovani regulatoru.

6.2.3. Nastaveni zakladnich parametra regulatoru

Pasmo proporcionality je ulozeno v proménné ,<jméno regulatoru>_ PBnd” jako celoCiselna hodnota v
jednotkach promile v rozsahu 0 az 30000 [%o].

Integraéni CGasova konstanta je ulozena v proménné ,<jméno regulatoru> Ti’ jako celoCiselna hodnota v
desetinach sekundy v rozsahu 0 az 30000 [0,1 s]. Hodnota 0 odpovida vyfazené integracni slozce.

Derivacéni ¢asova konstanta je uloZzena v proménné ,<jméno regulatoru> Td” jako celoCiselna hodnota v
desetinach sekundy v rozsahu 0 az 30000 [0,1 s].

Pokud je vhodné, aby zadané hodnoty byly platné i po vypnuti PLC, je nutné nastavit bit
»<jméno regulatoru>_Control.11” na logickou 1 a tim provést zalohu do remanentnich registrd. Bit je po provedeni
zalohy automaticky nastaven na logickou nulu.

Pfimy zapis do remanentnich registri ma za nasledek zneplatnéni kontrolniho kédu CRC a pouziti
hodnot z automaticky generovaného kodu.
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7. CHYBOVA HLASENI

Chybova hlaseni, vznikajici pfi pfekladu automaticky generovaného kodu, se zobrazuji v okné ,Zpravy1®
Mosaicu ve tvaru:

[Xpro:Chyba] PIDMAKER\<jméno regulatoru>.MOS (7): 'yyyy ... Proménna neexistuje, nebo je zalozena pozdé&ji!’

Chyba: Proménna 'yyyy' neni deklarovana v uzivatelském programu nebo je deklarovana pozdéji. V prFipadé
vzniku této chyby je nutné zkontrolovat pofadi soubort s deklaracemi, je-li proménna deklarovana, v opacném
pripadé ji zalozit.

HlaSeni je provazeno zobrazenim dialogu PIDMakeru, v kterém byla proménna pouZita.

[Xpro:Fatalni] PIDMAKER\<jméno regulatoru>.MOS (7): 'Soubor "<jméno regulatoru> def.mos" neni v souborech projektu
pritomen nebo neni pfediazen souboru "<jméno regulatoru>.mos"!'

Chyba: Soubor s definicemi promé&nnych byl pfesunut za soubor s regulaénim algoritmem. Chybu Ize odstranit
sefazenim souborl ve spravném poradi v souborech projektu.
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8. LITE VERZE

Pro plnou funk&nost nastroje PIDMaker je nutny odpovidajici hardwarovy kli¢. Bez tohoto klice je mozné
nastrojem vytvofit v jednom projektu pouze jeden regulator misto osmi v pIné verzi. Nastroj absenci kli¢e signalizuje

nastroiji.
Pfi pokusu o pfeklad projektu s vice regulatory bez kli¢e vyhlasi prostfedi chybu ve tvaru:

[Xpro:Fatalni] PIDMAKER\<jméno reguldtoru> DEF.MOS (6): Pfili§ mnoho regulatord! PIDMaker LITE umoziiuje pouze
jeden regulator!'
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