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INSTRUKCIJA OBIEKTU
WIRTUALNEGO REGULATOR PID

Tworzenie po stronie Object Manager

SPIS TRESCI

1. Dodawanie Obiektu Wirtualnego 1

2. Konfiguracja Obiektu Wirtualnego 2

1. Dodawanie Obiektu Wirtualnego

1. Otworz program Object Manager
2. Stworz nowy projekt i wykonaj CLU Discovery/ Otworz istniejgcy projekt i skomunikuj sie z

CLU
3. Z menu gtéwnego wybierz opcje Dodaj Obiekt CLU
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4. Wybierz obiekt PIDcontroller

Wybierz obiekt

X
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Wybierz CLU:

CLU_220000260

Obiekt:

PIDcontroller v
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Zatwierdz przyciskiem OK

6. Wprowadz nazwe regulatora PID i zatwierdz przyciskiem OK

UWAGA! Nazwy obiektéw wirtualnych nie mogg zawierac spacji.

7. Po stworzeniu obiektu na ekranie pokaze sie okno konfiguracji obiektu wirtualnego

regulator PID — posiada ono 3 zaktadki

8. Otworz zaktadke Cechy wbudowane i wprowadzi¢ warto$¢ cechy SetPoint (patrz: punkt 2e)

Okno mozna zamknac i wystac konfiguracje na etapie stworzonego obiektu wirtualnego

niczym nie sterujgcego badz przejs¢ do kroku Konfiguracja Obiektu Wirtualnego

2. Konfiguracja Obiektu Wirtualnego

1. Podstawowa Konfiguracja

a.

Strona2z8

Regulator PID umozliwia podtgczenie urzadzenia, ktére ma by¢ zalgczane oraz wylaczane na
podstawie czujnika zgodnie z dziataniem regulatora PID, ktéry odpowiednio wczesnie zatgcza
wyjScie obiektu wirtualnego przypisane do rzeczywistych stykdw oraz biorgc pod uwage
bezwtadnosci, odpowiednio wczesnie je wytgcza — na przyktad przy ogrzewaniu podtogowym

Po pojawieniu sig okna obiektu wirtualnego, po jego stworzeniu, otworz zaktadke Cechy
wbudowane oraz wprowadz poczatkowg wartos¢ cechy SetPoint (patrz: punkt 2e) — w przypadku
ogrzewania podtogowego ma to by¢ wartos¢ temperatury, do ktérej dgzymy w okolicach czujnika
W zaktadce Cechy wbudowane ustaw tryb automatyczny — Auto- Kaczmarz w cesze Mode (patrz:
punkt 2i)

UWAGA! W przypadku wyboru trybu manualnego dobra¢ parametry regulatora zgodnie z
oczekiwaniami

W przypadku wybrania trybu automatycznego dobierz parametry zgodnie z algorytmem
Kaczmarza — cechy Ai Blub zostaw zaproponowane wartosci

Przejdz do zaktadki Zdarzenia oraz do zdarzen OnOutOni OnOutOff (patrz: punkt 3e) przypisz
metody zataczania oraz wytgczania wyjscia przekaznikowego (klikajac w (@ ), do ktérego w

przypadku przyktadu podfaczone jest ogrzewanie podtogowe
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CLU_2200004430- >RegulatorPID

Nazwa: ‘ RegulaterPID

C/ﬂ Sterowanie _"I Zdarzenia ’*7 Cechy wbudowane

Nazwa zdarzenia Przypisane komendy

Typ:

PIDcontroller

Dodaj komendeg

OnChange L;_+
OnStart L;_+
OnStop L;_+
OnOuton CLU_2200004430->%190000103_DOUT1->SwitchOn(0) Przypisz komende Lﬂ-
OnOutoff [ | | Przypisz komende 3% L;+
() X
Parametry
CLU_2200004430->x190000103_DOUT1- >SwitchOff(0)
% | @ |3 | @ ||
v ol *CLU_2200004430 v B Metody |L§| Parametry
5 RegulatorPID E SetValue{Value) Time:
¢ %190000103_DOUT1 B Switch(Time) @® Unlimited
1 M x130000103_DOUT2 B SwitchOn(Time) )
ol x3600000B1_GSM1 B SwitchOff(Time) O Time
ok 3x460000367_AnalogN1
- o x460000367_AnalogIN2
ok x460000367_AnaloglN3
wb x460000367_AnalogiNg
f.  Zamknij okno konfiguracji regulatora przyciskiem OK
g. Kliknij dwukrotnie na czujnik na liscie modutéw podtaczonych do CLU i wykrytych przez OM (w
przypadku sterowania ogrzewaniem podtogowym — czujnik temperatury)
h. Przejdz do zaktadki Zdarzenia oraz na zdarzenie OnChange ustawic klikajgc na = metode
Source regulatora PID z przypisaniem wartosci tego czujnika — przypisanie to spowoduije, ze przy
kazdej zmianie czujnika temperatury, obiekt wirtualny bedzie otrzymywat aktualne dane.
Zamkna¢ okno konfiguracji czujnika przyciskiem OK
© |
CLU_2200004430->x143071103_ONEW_SENSOR1
G %
i Parametry
Nazwa: [x14s071103_onew sen CLU_2200004430- >RegulatorPID- >Source (CLU_2200004430->x143071103_ONEW_SENSOR1->Value)
Identyfikacja: | 143071103
- . e = I R
(P Stormencin (1,5 schemoty i — i ~CLU_2200004430 + B Metody L] Parametry

R I B *RegulatarPID B Source(Vslue) Value:

& ¥190000103_DOUTT B start) O Wartose
Onchange [ ] o %190000103_DOUT2 B stop0)

— W x360000081_GSM1 =] SetPoint(Value) @CLU72ZUUUU44307}3(].4307110370NEW7

OnRise i o %460000367 AnalogIN1 B setkp(kp)

o %460000367_AnalogIN2 B setki(ki)
Ontower | o ¥4B0D00367_AnalogINg B3 setkd(Kd)

L %460000367_AnalogINa S SetSwitchTime(SwitchTime)
‘OnOutOfRange

¢t %x460000367_AnalogOUT1
¢t %460000367_AnalogOUT2
it %x460000367_AnalogOUT3
o x460000367_AnalogOUT4

B Sethlpha(Alpha)

E SetGamma(Gamma)
E SetMode(Mode)

5 setA(n)

B sctB(e)

Anuluj

Anuluj
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Taka samg metode przypisz do zdarzenia Onlnit CLU, tak by regulator od razu po uruchomieniu
systemu miat informacje o aktualnej temperaturze — w tym celu dwukrotnie kliknij na CLU na
liscie dostepnych modutdw, przejdz do zaktadki Zdarzenia oraz klikngé na &= i dalej
postepuj jak w poprzednim punkcie

Wyslij konfiguracje do CLU (w celu wykonania bardziej szczegétowej konfiguracji mozesz
skorzystac z ponizszych wskazdwek)

Po wystaniu konfiguracji upewnij sie, ze regulator jest w trybie dziatania (cecha State jest

ustawiona na wartos¢ 1 — patrz: punkt 6)

2. Zakladka Cechy wbudowane

j.
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Zaktadka umozliwia podglad wartosci okreslajgcych obiekt wirtualny

Przy stworzeniu konfiguracji nalezy wypetni¢ wartosci poczatkowe cech obiektu wirtualnego w
celu ustawienia jego dziatania

Cecha ControlOut pokazuje informacje o zalgczeniu wyjscia regulatora PID, gdzie 1 to zatgczone
wyjscie, a 0 wyjscie nieaktywne

Cecha State okreséla stan obiektu wirtualnego. Stan o wartosci 1 oznacza, ze obiekt analizuje dane
podawane do cechy Source i zgodnie z ustawieniami regulatora zatgcza oraz wylacza wyjscie
Cecha SetPoint przechowuje informacje o wartosci, do ktdrej ma dazy¢ regulator PID — na
przykfad wartos¢ temperatury

Cechy Kp, Ki Kd to parametry wzmocnienia cziondw proporcjonalno — catkujgco —
rozniczkujgcych okreslajgcych dziatanie regulatora - w trybie manualnym muszg by¢ podane przez
uzytkownika — w trybie automatycznym nie sg brane pod uwage

Cecha SwitchTime w trybie automatycznym dobierana jest przez regulator obliczajgc czas
przetgczenia okreslajacy cykl pracy regulatora.

UWAGA! Przy wybranym trybie automatycznym nie jest mozliwa zmiana jej wartosci.
Cecha Alpha i Gamma to parametry w algorytmie Kaczmarza odpowiedzialne za zabezpieczenie
przed zerowaniem mianownika oraz dynamike zmian oszacowania parametréw a i b
Cecha Mode okresla tryb pracy regulatora PID:
¢ Automatyczny — dobierajgcy parametry regulatora samodzielnie na podstawie warunkdéw
panujacych w danym pomieszczeniu — po wyzwoleniu pracy regulatora (metoda Start) przy
stworzonej podstawowej konfiguracji (patrz: punkt 1), regulator zalgcza wyjscie
przekaznikowe i dokonuje pomiaru czasu przetgczania — w trybie automatycznym robi to w
kazdym cyklu i dokonuje zmian. Jego praca bazuje na dobraniu cech Ai B odpowiedzialnych
za prace regulatora zgodnie z algorytmem Kaczmarza
e Manualny — tryb wymaga ustawienia parametréw regulatora — cech Kp, Kj, Kd oraz cechy
SwitchTime odpowiedzialnej za czas przetgczania cyklu pracy regulatora
Cechy A i B okreslajg prace regulatora w trybie automatycznym. Oznaczajgq paremetry a i b w
algorytmie Kaczmarza. Ich zmiana jest niemozliwa w trakcie pracy regulatora — gdy cecha State

jest réwna 1. Ich wartosci nie majg znaczenia dla regulatora ustawionego w tryb manualny
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CLU_220000260->Regulator_PID

Nazwa: ‘Fegulator_PlD Typ: | PIDcontroller

(‘/p Sterowanie :’l' Zdarzenia /Q Cechy wbudowane

Nazwa cechy Aktualna wartosé Wartogé poczatkowa Jednostka Zakres
ControlOut
State
SetPoint [ ]
Kp
Ki
Kd
SwitchTime
Alpha 0.01
Gamma 0.1
Mode Auto - Kaczmarz v 1,2
A
B
Auto odéwiezanie (Y &) Odéwiez
Anuluj

3. Zaktadka Zdarzenia

a.
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Obiekt wirtualny Regulator PID reaguje na 5 zdarzen, do ktérych mozna przypisa¢ okreslone
akcje, ktore majg sie wykonywac po wystgpieniu zdarzen

Zdarzenie OnChange wywotywane jest, w momencie zmiany stanu wyjscia obiektu wirtualnego
przypisanego do cechy Contro/lOut

Zdarzenie OnStart wywotywane jest w momencie, zmiany cechy State z 0 na 1 — uruchomienia
dziatania harmonogramu

Zdarzenie OnStop wywotywane jest w momencie, zmiany cechy State z 1 na 0 — zatrzymania
dziatania harmonogramu

Zdarzenie OnOutOn wywotywane jest w momencie zmiany stanu cechy Contro/Outz 0 na 1 -
zatgczenia wyjscia obiektu wirtualnego

Zdarzenie OnOutOff wywotywane jest w momencie zmiany stanu cechy Contro/Outz 1 na 0 —
wylaczenia wyjscia obiektu wirtualnego

Do zdarzen mozliwe jest dodanie akcji przez nacisniecie o przy danym zdarzeniu, tak by

byty one wywotywane w momencie wystapienia danego zdarzenia
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CLU_220000260->Regulator_PID

Nazwa: [ Regulator_PID Typ: | PiDcontroller

(’/9 Sterowanie

Nazwa zdarzenia

OnChange
OnsStart
OnStop
OnOutOn

OnOutoff

S Zdarzeria Cechy wbudowane
Le

Przypisane komendy Dodaj komende
L
o
G g
o
G g

Anul

4. Zaktadka Metody

a.
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Zaktadka ta zawiera 13 metod, ktdre mozna ustawic jako akcje dla wystgpienia okreslonych
zdarzen, badz tez mozna je wywota¢ klikajac na przycisk \'_') przy danej metodzie. Cechy
te powodujg zmiany wartosci cech wbudowanych obiektu wirtualnego odpowiedzialnych za prace
regulatora

Metoda Start stuzy do uruchomienia dziatania obiektu wirtualnego. Wywotanie metody ustawia
ceche State obiektu na wartosc 1

Metoda Stop stuzy do zatrzymania dziatania obiektu wirtualnego. Metoda ustawia wartos¢ cechy
Statena 0

Metoda SetPoint stuzy do ustawiania wartosci docelowej, do ktérej ma dazy¢ regulator PID (np.
temperatury). Wywotanie metody powoduje zmiane cechy SetPoint

Metoda Setkp stuzy do ustawiania parametru proporcjonalnego regulatora PID. Wywofanie
metody powoduje zmiane cechy Ap

Metoda SetKki stuzy do ustawiania parametru catkujgcego regulatora PID. Wywotanie metody
powoduje zmiane cechy K7

Metoda SetKd stuzy do ustawiania parametru rézniczkujgcego regulatora PID. Wywotanie metody
powoduje zmiane cechy Kd

Metody SetSwitchTime, SetAlpha, SetGamma, SetMode, SetA, SetB stuzg do ustawiania
odpowiednio cech SwitchTime , Alpha, Gamma, Mode, Ai B

UWAGA! Jesli po wywotaniu metod, CLU zostanie zresetowane, cechy beda ustawiona tak jak

przy pierwszym wykonywaniu i wystaniu konfiguracji do CLU
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CLU_220000260->Regulator_PID

Nazwa: [ Regulator_PID Typ: | PIDcontroller

(‘? Sterowanie ‘\_"1 ZdarzeniaA(@ Cechy wbudowane |

Metoda Nazwa parametru Wartosé Wywolaj
Source Value : number @
Start C)
Stop @
SetPoint Value : number @
SetKp Kp :I number @
SetKi Ki [ number C
Setkd Kd [ 1 number C)
SetSwitchTime SwitchTime [ number C
SetAlpha Alpha [ number C)
SetGamma Gamma [ number C)
SetMode Mode |Normal -PID v/ @
SetA A [ 1 number C)
SetB B : number @

5. Po zakonczeniu ustawien wyslij konfiguracje do CLU

CEHE T IRACN= AN Rt Al AR

6. Upewnij sie czy cechy State wszystkich utworzonych regulatoréw sg réwne 1. Aby to
sprawdzi¢, dwukrotnie kliknij na obiekt wirtualny Regulator PID na liscie modutow i przejdz
do zakfadki Cechy. Jesli nie, uruchom go uzywajgc metody Start w kazdym obiekcie (patrz:
punkt 4b)
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CLU_2200004430->RegulatorPID
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