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PIDAT Fonksiyon Blogu

PID kontrol asagidaki blok semada gosterildigi gibi ortam degerini ulasilmak istenilen
degere
P,1,D parametreleri ile getirmek.
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Sekil 1: PID Kontrol Blok Semasi

Sysmac Studio’da PIDAT ve PIDATHeatCool olmak uUzere 2 fonksiyon blogu yer
almaktadir. PIDAT komutu autotuning ile PID kontrol gerceklestirirken PDATHeatCool
komutu autotuning ile ileri/geri(isitma/Sogutma) olmak iizere ¢ift yonlii PID kontrolii
gerceklestirir. Sekil 2°de PID fonksiyon blogunun gortinimu yer almaktadir.
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Sekil 2: PIDAT Fonksiyon Blogu

PIDAT Fonksiyon Blogu Aciklamasi

PIDAT fonksiyon blogunda yer alan (Sekil 2) Run girisi aktif edildiginde komut ¢alismaya
baslar. Run girisi aktif oldugu siirece, PV (ortam sicakligi) oku, PID kontrol ger¢eklestir ve
MV (hesaplanan deger) cikisina gonder, prosesi periyodik olarak gergeklestirilir. Run
sinyali kesilidginde PIDAT fonksiyon blogu ¢aligmay1 keser.

Autotuning ise sistem i¢in optimal P,I,D degerlerini hesaplar. StartAT girsi aktif edildiginde
P,LLD degerleri hesaplanmasi i¢in autotuning baslatilir.

Run
PID komutu Run girsi aktif oldugu siirece calisir. Run girisi kesildiginde PIDAT komutu
caligsmay1 durdurur.

ManCtl

ManCtl girisi PIDAT komutunun manuel mi otomatik mi ¢alisacagini segmek i¢in kullanilir.
Eger ManCtl girisi aktif ise operation Manual yani ¢ikista yer alan MV degiskeni ManMV
degiskeninde yer alan deger atanir.

StartAT

StartAT girsi P,ILD degerlerinin hesaplanmasi i¢in autotuning’i baslatir. Run girisi aktifken
StartAT girisi aktif edilirse PID kontrolii birakilir ve autotuning baslar. Eger autotuning
bitmeden StartAT girsi kesilirse autotuning iptal edilir.

PV
PV degeri kontrol edilen sistemin proses degeridir. (Ornegin ortam sicaklii, ortam basinci
VS.)

SP
Kontrol edilen sistemin ulagmasi istenilen deger

“At work for a better life, a better world for all...”



[Omron Teknik Destek] NJ Kontrolcdler icin PIDAT Uygulamasi

OprSetParams.MVLowLmt&MVUpLmt
PID kontroliin sonunda hesaplanan MV degerine istenirse alt ve iist limit belirlemek igin
girisler kullanilabilir.

OprSetParams.ManResetVal

ManResetVal degiskeni P kontrol yaparken yani PV ve SP arasindaki fark 0 oldugunda MV
degerini manual atamak ig¢indir. Integral kontrol gerceklestirilirken manual reset degiskeni
dikkate alinmaz bu yiizden ManResetVal degeri IntegrationTime 0 iken aktiftir.

OprSetParams.MVTrackSw&MVTrackVal

MVTrackSw girisi disaridan bir giris ile MV ¢ikisina MVTrackVal degerini atamak igin
kullanilan bir fonsiyondur.Bu giris kesildiginde ise MV degeri PID kontrolde hesaplanan
MYV degerine geri doner.

OprSetParams.StopMV
StopMV degeri Run girisi kesildiginde MV ¢ikisinin ne olmasi gerektiginin yazildigi bir
degiskendir.

OprSetParams.ErrorMV
ErrorMV degeri hata durumunda MV ¢ikisinin ne olmasi gerektiginin yazildigi bir
degiskendir.

OprSetParams.Alpha
Alpha set point filitresi i¢in kullanilan bir sabittir. Fabrika ayarlarinda 0.65 atanmalidir.

OprSetParams.ATCalcGain

ATCalcGain degeri autotuning esnasinda yapilan hesaplama i¢in kazang¢ ayaridir. Eger
buradaki deger 1.00 olarak girilirse autotuning’de hesaplanan degerler aynen kullanilir.
Kararliliga oncelik vermek istenirse buradaki deger arttirilabilir, eger tepkiye oncelik
verilecekse ATCalcGain degeri azaltilabilir.

OprSetParams.ATHYystrs

Autotuning’de kullanilan Hysterisis degeridir. Eger ATHystrs kiiciik degerler ise daha karali
bir autotuning gergekelestirilebilir ancak proses cok stabil degilse diizgiin bir autotuning
miimkiin degilse bu deger arttirilarak denenmelidir.

InitSetParams.SampTime

SampTime PID prosesinin uygulanacagi periyodun minimum degeridir. PID kontrol
periyodik olarak tekrarlar. Eger kullanici programinin task periyotu SampTime degiskeninde
belirtilen sureden uzun ise her task periyotta bir kere tekrarlar. Ancak SampTime da
belirtilen slire Task periyodundan buytiikse, her SampTime ‘da belirtilen stireden sonraki task
periyotta PID kontrol ¢alisir. (Bknz:Sekil 3)
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Task period = 60 ms and SampTime < 80 ms

NJ Kontrolcdler icin PIDAT Uygulamasi

The task period is greater than or equal to SampTime, so PID processing is executed once avery task period.

f-—Task peri-:rd—+—TasI: period—-l-—Tash pericrd—v|-—Task PGTIDU—"l“—TESH permd—-l

L PIDAT | FIDAT i FIDAT I FIDAT | AuloPID |

: . &0 ms - 60 ms e &0 ms &0 ms -

PID procassing PID processing PID procassing PID processing FPID processing
exacuied. executed. executed, executed executed.

Time —s

Task pencd = 60 ms and SampTime = 100 ms
The lask pariod is less than SampTime, so DIF processing s nol executed every pariod.
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Executed because elapsed time
(80 + 60 ms = 140 ms) = 100 ms,
The remaining 40 ms is carred over.

Mot executed because elapsed time
{60 ms) = 100 ms.

Executed because elapsed time (B0 + 60'ms = 120 ms) > 100 me.
The remaining 20 ms is carried over,

Mot executed because elapsad tima
120 + B0 ms = 80 ms) < 100 ms,

Sekil 3: SampTime’a gore PID tekrari

InitSetParams.RngLowL mt&RngUpLmt

RngLowLmt&RngUpLmt PV ve SP igin alt ve st limit belirlenmek istenirse kullanilmasi
icindir. Eger PV veya SP ‘ye gelen deger alt ya da iist limit dis1 olursa hata meydana
gelecektir.

InitSetParams.DirOpr

DirOpr degiskeni PV degerindeki degisime gére MV degerinin artacagini ya da azalacagini
belirtmek icin kullanilir. Ornegin sicaklik kontrol icin Forward Action sogutma olarak,
Reverse Actio 1sitma olarak calisir.

ProportionalBand& IntegrationTime& DerivativeTime
PID sabitlerinden bir tanesidir. Autotuning ile hesaplanir.
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SSR Cikis1

Ornekte PIDAT komutu ile sicaklik kontrolii gergeklestirilmistir. NX-TS kartindan gelen
sicaklik degeri ortam sicakligi gostermektedir ve sicaklik kontrolciiye giden NX-OD
cikisidir ve SSR siiriilmektedir. SSR kontrol edilmesi icin PIDAT komutundan gelen MV
degeri zamana orantili (time proportional)¢ikisa doniistiiriilmelidir. Bunun igin Sysmac
Studio TPO(TimeProportionalOut) komutu kullanilarak g¢evrilmelidir. Ancak ornekte
TimeProportionalOut komutu yerine Timer komutlari ile yapilmustir.

1, PulseCycTime:=TIME#1s;

2 11T isitici S5R Cikisi Wi

3

4 isitici_PulseOnTime:=MULTIME(PulseCycTime, isitici_MV/REAL#100.0);

5! isitici_TOF_instance(In:=BOOL#FALSE, PT:=isitici_PulseOnTime, Q=>isitici_Out);
E isitici_TON_instance(In:=BOOL#TRUE, PT:=PulseCycTime, Q=>isitici_ResetPulse);
7/=IIF (isitici_ResstPulse=BOOL#TRUE) THEN

S isitici_TOF_instance(ln:=BO0OL#TRUE);

=L isitici_TOM_instance(ln:=BOOL#FALSE);

1@ | EMD_IF;

115— IF [ {isitici_ATBusy=BOOL#TRUE) & (isitici_MV=REAL#100.0) ) THEN

12| isitici_Out:=BO0OL#TRUE;

13! | END_IF;

14|

Sekil 4:TimeProportional ¢ikis
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