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Nota Técnica

Assunto: PID auto tune no M91
Objetivo: Descrever o procedimento a execuc¢ao do PID, com o PID auto
tune.

1 - INTRODUCAO

Antes iniciarmos o procedimento é necesséario tem um conhecimento basico do
funcionamento do PID. No qual ndo é descrito na nota técnica.

O objetivo é configurar o PID auto tune no M91 e nao o conceito e funcionamento
do PID.

Para que o PID funcione corretamente, € preciso um sistema em malha fechada.

Caso haja a necessidade de testes, é preciso um sistema que simule em malha
fechada do processo em bancada.

Na execucédo do PID auto tune, é calculado o tempo de resposta do sistema. Ou
seja, é necessario que o sistema tenha uma resposta constante para as variagdes
aplicadas no processo.

2 - SISTEMA

Para melhor compreenséo dos parametros de configuragao do PID.
Temos o Sistema abaixo, um sistema em malha fechada.
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Figura 1
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No processo realizamos uma leitura de 0 a 3300, e na saida realizamos o controle
de 0 a 1000. E no M90 temos o Set point.

A saida é controlada por uma PWM, que pode alterar o duty cycle de 0 a 100.0%,
correspondente de 0 a 1000, na saida.

A entrada tem uma leitura de 0 a 3300, que corresponde ao valor maximo da
abertura da valvula a 100,0 do duty cycle. Na qual linearizaremos a entrada de 0 a
100%.

3 - PROCEDIMENTO

A leitura de retorno do PID é feita pela entrada analégica OO0 de 0 a 10V e
definimos a MI10 (por exemplo).
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Figura 2

O PID controlard a saida através de uma PWM (para o nosso exemplo). Mas
poderiamos utilizar uma saida analdgica.

- MI 1 = 50, que corresponde a frequéncia de 50 Hz.

- MI 2, corresponde ao duty cycle, que sera controlado pelo PID.

- MB 0, habilita a saida PWM.
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I
Figura 3

Na figura abaixo, temos a parametrizagdo do PID, ndo esquecer de marcar o loop

que estiver utilizando.
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PID Settings - Loop LD By [
s L e
@ Note

SB109 and Auto-tune

|| {The PID function released with ¥3.72 [B08) supports Autotune (M31 ONLY).

- To Auto-tune: turn SB109 ON in application or at power-up.

-SB109 is OFF by default, to support the M30, and support older, running applications.

Loop 1| Loop2 | Loop3 | Loop4 |

—Active Loops g
Mi Address |  MB Address | | Loop [ Loop2 [locp3 [ loopsd |
‘ w-_
Process Value - the PID input
SP 51 Set Paint - the target value
Cv 52 500 Control Value - the PID output
ST 53 Sample Time - defined in units of 10 mSec .Recommended value=10t
Kp 54 Proportional band - defined in units of 0.1%
Ti 55 Integral time - defined in units of 1 second
MI Td 56 Derivative time - defined in units of 1 second
Reserved 57 Reserved for future use
SpPy 58 3300 Process Value high limit - the maximum PV input value
59 a Process Value low limit - the minimum FY input value
oy B0 1000 Control Value high limit - the maximum CV output value
B1 0 Control Value low limit - the minimum C output value
Reserad B2 Reserved for future use
B3 Reserved for future use
Enable PID 50 Enable PID - ON: PID runs, OFF: PID disabled
Direct 51 Action: 0=Reverse[Heating), 1=Direct{Cooling)
RST Intal 52 Reset integral accumulated error - ON: Clear, OFF: Continue
MB Ctil Ntype 53 Inactive: Negative Slope
54 Reserved for future use
Reserved 55 Reserved for future use
56 Reserved for future use
C¥(p) 120 PID Loop 1: Control Value Kp result [relevant to M30/31 only)
Sl V(i) 121 PID Loop 1: Control Value ti result [relevant to M30/31 only)
Cv(d) 122 PID Loop 1: Control value td result [relevant to M30/31 only)

ok |[o

Figura 4
PV Variavel de processo - entrada
SP Set Point
CV Variavel de controle - saida
ST Tempo de amostragem definido em unidades de 10 ms. (recomendado
10)
Kp Banda Proporcional
Ti Tempo Integral
Td Tempo derivada
SpPv Variavel de processo — entrada — valor minimo
Variavel de processo — entrada — valor maximo
Ccv Variavel de controle — saida — valor minimo
Variavel de controle — saida — valor maximo
Enable PID | Habilita PID
Direct Acao = “0” Reversa, “1” Direta.
Tabela 1
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A tabela acima com a descrigdo de alguns itens que iremos utilizar no nosso
exemplo para mais informagdes consulta o “Help” do U90 ladder.

4 - PROGRAMACAO LADDER

Agora faremos a programacao no U90 ladder, Para a execucgéao do PID e PID auto
tune.
Nestas duas networks. Ligamos e desligamos a saida PWM.

S Liga a saida PWh

g
1 SB52 Right -MBO [HSO 0: - - -« « « « « « « + o o e
AnowiKevis: = EnablePR] 0 & 2 o W R o R ER o v R o 8 ERow F ER o on B ow ERmowon ERoawmow oEow
pressed g TS e an AR I R VAR GE R A Ip R LA IX D LSS I 0N A G R A O R LA I W LSS I A o
i P 3 ( ) ........................................

g
S Desliga a saida PWh
g
2

SB 51 Left -MB O [HSD DFie a0 sove e w0 sLie un mc sLie ue s s s e soie s s sois s s soie us ec sLie e e s.ie e e s.ie e
ArmowKepis: = EnableBit] = + == 0 G e i 0 B o W EER W W SR G w0 W e G e
pressed g e n e iy R LS DN R LOR IF R LA i N YRl I N SO I O LS IN R LA I O R i tam i
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Figura 5
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Nas netwoks seguintes, realizamos a linearizacdo da entrada. A linearizagao é
necessaria, para diminuirmos a sensibilidade do processo e com isso, evitarmos
muitas oscilacoes.

X1=0
X2 = 3300
Y1=0
Y2 =100
V@hFaz alinearizalg8o da entrada. inicia em "0" .
|
'3 ®
A b son w8 o6n W 2 SeR 1 % SEA N B SGR W A SEA W W S0 W 5 S0W I 8 S04 W 8 S6R W 4 S6R 1 W S6A W B oeR i A
EN ENO b—————————% 2% &% &% 20 5%% & 20 50 % 2 N B W R W W R B W s R W N B 7
ST ..................................
#0 L, g Sl80Lnear | 0
conversions®lz: % 2% 2 5 L% 5 3 SR B B DR R B Y R B LY R B LY R D ER E 2
o R R R R R e l} .........
| 5] Yalor méximo da entrada analdgica. -
8 -
4 EN END b & oon i & o6 i% & S6a ih 5 868 % & 68 n 8 968 1 9 SRR W 8 een i 4
ST ..................................
83300 1, )
3 conversion: K2 ..................................
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B BN sime 2 o i g ok SiEn &2 o 2 3 sk Sy & ob SiRh 4 o S g0 o SER i o iR 4 b Sme 40 o SP b o 2 A2 o SE B &
EN ENO b—————————% 2% &% &% 20 50% & 2 5% % 2 N B W R W W NS B U s R W N B 7
sT ..................................
80 Ly g Sl82Lnear | 0
conversionsWlalz: % 2% 2 3 L% 5 3 S8 8 B DR R B LY R B LR R B LY R P ER E 2
o R e e R R R R R
l®D le méximo "100" .
‘D uty Cycle méximo 2
3
3 EN END b & oon i & 26 % & S6a in 4 868 1% & S6R ih 3 968 i 9 S8R W 8 seR i 4
ST ..................................
#1004, BISIERERERR . o aon o o b A M R M B R AR B B MR B R A B B A G
cowersion: 2 |
shissmismud e s RS E S SIS ML SR L SRS SRR R SR 6 8
Figura 6
Nesta instrucdo, estamos carregando o valor de MI 10 (entrada analégica), para ser
linearizada.
Entrada analdgica ha ser linearizada
g
7k 5 osm om o oA o A S B AR R B B S B AR N B AEE S B A N B AW S B A A B AR S B AW S & A 4
ENG END e i o oon i 30 96 3% &0 S0 0 4% 96 1 8 G6A W B S6A i 4 SRR e 8 S6A
ST ..................................
MITOAI 1], Bl SEBATRARSL. o 5 s s 3 o i b A B MR M B A B B AR B B A B B M A
Analog (0-10V)) conversion: X |
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Através da Sl 85, temos a linearizagao, sendo carregada na MI 5

@ Saida linearizada. -
g =
g BN e &f o i3 8 o oRe b ok SRe e ob iR A g o o g B 45 o B 4o o B g
ST ..................................
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Figura 8
Esta instrucao habilita a linearizacédo. Utilizando se da SB 1 (sempre 1), para setar
o SB 80.
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Figura 9

Carregamos o valor linearizado (MI5) para na MI 50 (Variavel do Processo), e o
Valor de SetPoint (Ml 4), para o Set Point do PID. Esta logica foi feita somente para
deixar os parametros de PID em sequencia. E facilitar o entendimento.

l;_:—,J-Transfere os valores das entrada, set Point para a parametrizag8o do PID

Ml 51 Set Point -

T the target value

g
10
EN END EN ENOD
ST 5T
MI 5 linearizada | | g || MI 50 Process Midsetup |1,
Yalue - the PID
3 .
Figura 10

Transfere o valor da variavel de Controle, para Ml 2 (controle da PWM).

@-Transfere owvalor de correc@o da parametrizaco para a saida em PWhM (O0). -
g =
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Figura 11

Rua General Jardim, 703/41 | CEP 01223-011, S3o Paulo/SP, Brasil| Tel/Fax: 11 3231-4544 | www.dakol.com.br




NT_UN_CLPIHM_JAZZ91_PID auto tune M91_210715

BDAKOL

Solugées em Automagéo Data: 21/07/2015 Versao 0
Autor: JNohara

A tecla “2” habilita o funcionamento do PID, através do set da MB 50.

Atecla"?" hahilita o FID.

g

12 }5B 42 Key#2is- MB 50 Enable
pressed  PID-ONPID . o 0 o o

Figura 12

A tecla “5” desabilita o funcionamento do PID, através do reset da MB 50.

@-A tecla "5" desabilita o PID.
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| Figura 13 ‘

Habilitagdo para o funcionamento do PID auto tune, através do SB 109.

@-Habilita 0 PID auto tune.

8
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Figura 14

Inicia através da tecla “3” o inicio do PID auto tune através do Set do SB 101
Loop1.

5] Atecla "3" inicia 0 auto tune.
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Figura 15
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Ao término do PID auto tune, habilita o funcionamento do PID.

(5 0SB 105 ligao PID. -
RS e

16 SB 105 - MB 50 Enable
auto-tune - PID - ON: PID
Complete: Loop . runs, OFF: PID

oA SUBR e B e K T B B K
Figura 16

Com o SB 101 (auto tune loop 1) ativo, pisca o MB 17, para informar ao operador a
execugao do auto tune.

& Sinaliza a exécdg‘a’b do PID auto tune

g
17 0 - e
>> } SB101 Stat -SB 3 1second -MB 17 runauto -MB 17 runauto - - - - - - - o oo
auto-tune - Loop - pulse g tune 3 WINE. & 5 fas iy i A I R AR I R PUR Iy R PR 0¥ M e Iy n LA i
L1} 1P} I\t (Sy—— - - - e
........... MBAZ i atte * MBAZ IunaUos = s v @ Tos v 06 Tes i R YeB xR Yoh v 6 bes iy 0n Yas o
........... tune . tune
Ffrmeame i T (Ry— - - -+ - oo s e e
Figura 17
Ao término do PID auto tune, reseta o MB 17.
5] Ao términio do PID auto tune reseta o MB 17 -
£ =
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Figura 18
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