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Nota Técnica

Assunto: PID auto tune no Unistream
Objetivo: Descrever o procedimento da configuragdo do PID Auto-Tune.

1 - INTRODUCAO

Antes iniciarmos o procedimento é necessario ter conhecimento béasico do funcionamento de
um PID, o qual ndo é descrito nesta nota técnica. Esta no visa a explicacdo de um processo PID,
mas sim sua configuracdo no CLP Unitronics.

O objetivo desta nota é configurar o PID utilizando o Auto-Tune no Unilogic, que é uma ferramenta
dos CLP’s Unitronics que calcula os valores Proporcional, Integral e Derivativo de acordo com o tempo
de resposta do sistema, ou seja, € necessario que o sistema tenha uma resposta constante para as

variacdes aplicadas no processo.
Para que o PID funcione corretamente, € preciso um sistema em malha fechada.
Caso haja a necessidade de testes em bancada, é preciso utilizar um sistema que simule em malha

fechada do processo.

2 - SISTEMA

Para melhor compreenséo dos parametros de configuragdo do PID temos o sistema abaixo, que é
um sistema em malha fechada:

Valor de

Entrada O

al61l4
Valor de
Saida 0 a
1000

Figura 1

No processo realizamos uma leitura de 0 a 1614 (FT), e na saida realizamos o controle de 0 a 1000

(valvula), e no CLP temos o Set point.
A saida é controlada por PWM, onde o Duty Cycle é alterado de 0 a 100.0%, que corresponde de 0

a 1000 na saida.
A entrada que tem uma leitura de 0 a 1614 foi linearizada para ter um valor de 0 a 1000 para ficar

mais facil o controle.
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Porém toda a parametrizacao do bloco do PID sera de 0 a 4000, para ter uma melhor resolucao.
Realizamos a linearizacdo de campo de 0 a 1614, porque é a resolucdo do equipamento de
medicéo, linearizamos para um range de 0 a 1000, note que este pode ser o range de fluxo de ar, PSI,
etc. E utilizamos este mesmo range para o Set point do PID.
Por este motivo, teremos 4 blocos de linearizagéo:
1- Para a leitura de campo que sera de conforme a resolucdo do equipamento (10, 12, 13 ou 14 bits),
para a unidade de leitura. (bar, PSI, %, etc).
2- Aleitura de campo linearizar para a parametrizacao do PID, (0 a 4000),
3- Linearizagéo do Set point para o PID (0 a 4000).
4- A Variavel de controle do PID sera linearizado para a saida (analégica, PWM)

3-Linearizacdo SET
POINT
0a 1000 para

0 a 4000
4-Linearizacao
VARIAVEL DE
1-Linearizagéo sinal COI\(I)T;?‘?OLO% ara
de campo 0a1000 para 0 2 1000 P
0al614 para 0 a 4000
0 a 1000
IS e
Figura 2

3 — CONFIGURAGAO DA ENTRADA E SAIDA.

A leitura de retorno do PID (Varidvel de Processo) é feita pela entrada analégica do mddulo UIA-
0402N Input 2, clique no botdo com 3 pontos para parametrizar o sinal de 0 a 10 V.

Search

4 Standard Uni-I/O modules
UID-0808R
UID-0808T
UID-0808THS
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UID-0016R
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O PID controlara a saida através de PWM (Variavel de Controle, para o nosso exemplo, valvula de

controle da figura 1). Sera feita pelo médulo UID-0808THS, no “Blockl”, clique no botdo com 3 pontos
para parametriza a PWM na saida 1, conforme a figura abaixo.

UID-0808T_0

UIA-0402M_1 UID-0808

HS Block 1

UID-0808THS_2 I/0 HS Block 1

Search

4 Standard Uni-1/O modules
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STRUCTS 3 Watch

E Scope Trace

Figura 4

4 — PROCEDIMENTO DE LINEARIZACAO

ladder.

-
i

J

=

No “Ladder” inserir um bloco de linearizacao.
Que se localiza em “Toolbox”, no item “Math”, escolha a op¢éo “Linearize” clique e arraste para o

M1 TO FRERI
Real to INT

v Linearize

# Formula

. Linearize

Trig

Logic y=fix) Math

Arrays
Figura 5
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e 1-LINEARIZACAO DO SINAL DE CAMPO, ENTRADA ANALOGICA

1. Do sinal de campo, a resolucdo do equipamento € de 0 a 1614, para 0 a 1000.
Na entrada “A” UIA-0402N Input 2

Linearize

entrada_analogic...

Inputs 0 INT16
Inputs 1 INT16
Inputs. 2 INT16
Inputs.3  INT16

ENT_AN_valor_fi...

ENT_AN_RANGE...

Figura 6

2. Na entrada “B” criamos uma nova tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo “ENT_AN_valor_inicial”.
Marcamos a opg¢éao de retentivo.
Clicamo no botédo de “Save”.

Tag Global Editor

Edit Existing Global Tag:

Mame: ype: Array: Faormat: /
[ENT_AN_valor_inicial | inT16 v | Length | Dec v | HE #0
Initial Value: Description:

|| | |Press to enter Description - |

Save | | Close |

Figura 7

3. Naentrada “C”, criamos novamente uma tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo
“ENT_AN_RANGE_inicial”.
Marcamos a opc¢édo de retentivo.
Clicamo no botéo de “Save”.

4. Na entrada “D”, criamos novamente uma tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo “ENT_AN_final”.
Marcamos a opc¢édo de retentivo.
Clicamo no botédo de “Save”.

5. Na entrada “E”, criamos novamente uma tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo
“ENT_AN_RANGE _final”.
Marcamos a opg¢éao de retentivo.
Clicamo no bot&o de “Save”.
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6. Na entrada “F”, criamos novamente uma tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo
“entrada_analogica_linearizada”.
Marcamos a opg¢éao de retentivo.
Clicamo no botdo de “Save”.

Linearnize
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Figura 8

2 - LINEARIZAGCAO DA VARIAVEL DE PROCESSO PARA O PID

1. Naentrada “A”, indicamos a tag, criada anteriormente
“entrada_analogica_linearizada”

Linearize

EN ENO
entrada_analogic... = A F —[ LINEA_PID Varia...
EMT_AN_RANGE... —B
|
#0 ~C l:.f fE:II
ENT_AN_RANGE... —D
#4000 = E
- - |
Figura 9
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2. Na entrada “B” criamos uma nova tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo
“ENT_AN_RANGE _inicial_PID”.
Marcamos a opcéo de retentivo.
Clicamo no botdo de “Save”.

3. Naentrada “C”, digitamos “0”

4. Na entrada “D”, criamos novamente uma tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo
“‘ENT_AN_RANGE_final_PID".
Marcamos a opg¢éao de retentivo.
Clicamo no botéo de “Save”.

5. Naentrada “E”, digitamos “4000”

6. Na entrada “F”, criamos novamente uma tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo “LINEA_PID_ variavel de
Processo”.
Marcamos a opg¢éao de retentivo.
Clicamo no botdo de “Save”.

EN ENO

=

|entra da_analogic... — A %L[N EA_PID Varia...
2 |ENT_AN_R&.NGE... — B

| #0 —~C |y=fix)

| ENT_AN_RANGE... —D

| #4000 = E

Figura 10

e 3-LINEARIZACAO DO SET POINT PARA O PID

1. Naentrada “A”, criamos uma nova tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo “ENT_SETPOT”.
Marcamos a opg¢éao de retentivo.
Clicamo no botédo de “Save”.
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Figura 11

Na entrada “B” criamos uma nova tag.

Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo
“ENT_AN_RANGE_inicial”.

Marcamos a opg¢éao de retentivo.

Clicamo no bot&o de “Save”.

Estes Ranges sdo 0os mesmos a variavel de processo, Pois a leitura € comparada
com o Set point.

Na entrada “C”, digitamos “0”

Na entrada “D”, criamos novamente uma tag.

Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo

“‘ENT_AN_RANGE _final”.

Marcamos a opg¢éao de retentivo.

Clicamo no botéo de “Save”.

Estes Ranges sdo 0os mesmos a variavel de processo, Pois a leitura € comparada
com o Set point.

Na entrada “E”, digitamos “4000”

Na entrada “F”, criamos novamente uma tag.

Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo “LINEA_PID_setpoint”.
Marcamos a opg¢éao de retentivo.

Clicamo no bot&o de “Save”.

e 4-LINEARIZACAO DA VARIAVEL DE CONTROLE PARA O PID

1.

Na entrada “A”, criamos uma nova tag.

Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo
“LINEA_PID_ variavel _de_controle”.

Marcamos a opg¢éao de retentivo.

Clicamo no bot&o de “Save”.
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Figura 12

2. Naentrada “B”, digitamos “0”

3. Naentrada “C”,criamos uma nova tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo “SAl_AN_valor_inicial”.
Marcamos a opg¢éao de retentivo.
Clicamo no botéo de “Save”.

4. Na entrada “D”, digitamos “4000”

5. Na entrada “E”,criamos novamente uma tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo “SAl_AN_valor_final”.
Marcamos a opg¢éao de retentivo.
Clicamo no botédo de “Save”.

6. Na entrada “F”, criamos novamente uma tag.
Em “Name”, digitamos um nome para esta tag, no exemplo
“SAI_AN_variavel_de_controle”.
Marcamos a opc¢édo de retentivo.
Clicamo no botéo de “Save”.

5 — PROCEDIMENTO REALIZACAO DO PID AUTO TUNE

Note que o PID Auto Tune, calcula os valores aproximados do P, | e D.
A sintonia do PID, NAO é abordado na nota técnica, € de responsabilidade do cliente.

Antes de executar o PID Auto tune, é necessario resetar todos os parametros do PID. Para o reset
utilizamos o bloco de funcao “ Reset PID Autotune”
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Mas antes temos algumas condi¢8es para executar o “Reset PID Autotune”
Conforme a figura abaixo.

lbotan_exec_PlD_. 3

0.
lpl Inl D}
1P EN___ENO 1R} {R}

lCONFIGURACAO... }—A

lbota'?o_Reset_F'ar... ICONFIGURACAO...
| t—RF—1
ICONFIGURACAO...
{R]
ICONFIGURACAD...
.|_[R]7|

Figura 13

ICONFIGURACAD...I Ihota'?o_Reset_Par...

B

No ladder, clicamos na “Rung”, logo abaixo dos blocos de linearizag&o e inserir um contato de borda
positiva, que estd em “Toolbox”, no item “Basic Elements”, selecione a op¢do “Positive Transition
Contact”

- e

Inverted Contact
B @ Positrve Transition Contact e

m Positive Transition Contact
[&]

| a single one-shot pulse when the
bit Tag it is linked to rises from
{s! OFF (logic 0} to ON {logic 1).

Al Dmrmd mil I

E _I Positive Transition Contact: gives

Figura 14

- Clique e arraste para o ladder e conecte, conforme a figura 13
e Criar uma tag para o contato.
e Em “Name”, digitar um nome para tag, no exemplo “botédo_exec_PID_AUTO_TUNE".
e Clicamo no botdo de “Save
Utilizaremos esta tag, para o botdo na tela da IHM

No ladder, inserir um contato direto, que esta em “Toolbox”, no item “Basic Elements”, selecione a
opcao “Direct Contact”

Elaborado: Revisado: Comercial: Técnico: Aprovado:
Data: Data: Data: Data: Data:
Y:\03 - Docs Técnicos\Docs Técnicos\Notas Técnicas\Unitronics\Unistream\NT_UN_CLPIHM_UNISTR_Realizar_PID_UniStream_200921



NT_UN_CLPIHM_UNISTR_Realizar_PID_UniStream_200921

Data: 20/09/2018 Versao 1
Autor: JNohara

ADAKOL

Solugdes em Automacgéo

Search -

4 Bacic Elements
D Direct Contact e

_| P I S

— @ Direct Contact

=k @ _I Direct Contact: a normally open
{MO) contact condition.
[ rC—— T

Figura 15

- Clique e arraste para o ladder e conecte em pararelo, conforme a figura 13.
e Criar uma tag para o contato.
o Em “Name”, digitar um nome para tag, no exemplo
“botdo_Reset_Parametros_PID_Auto_Tune”.
¢ Clicamo no botéo de “Save.
e Fazer a conex&o em pararelo, com o botdo_exec-PID_AUTO_TUNE.
Utilizaremos esta tag, para o botéo na tela da IHM

- Clique e arraste para o ladder e o bloco do “Reset PID Autotune”
e Que se localiza em “Toolbox”, no item “PID”, selecionamos a op¢éo “Reset PID Autotune”,
clicamos e arrastamos para o ladder.

| i
e

/3/?5 =TSR

Data Table: Indexed
4 PID
Run Autotune
Run PID
Faorce,
Fausg Reset PID Autotune p Calc...

Save %‘J PID

Load

Reset FIDF Autotuns e
COM: 5SM5 & email

e ]

[
e

I

Figura 16

e Criamos uma nova tag, em “Name”, digitar um nome para tag, ho exemplo
“CONFIGURACAO_PID".

e Em “type” deve estar configurado para PID Congif

e Clicamo no botéo de “Save.
Ao clicar em Save, criamos em “Global” uma Struct. Que sao tags criadas pelo Unilogic
para configurar o PID.

Estas séo utilizadas para a configuracdo do PID, séo tags criadas especificamente para o este PID.
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Binary

Binary
_51 Watch

STRUCTS

Para abrir as configuragdes do PID, clicar em “PID Config”, definir os valores para “Input” e

“Output”

I g o T .
Derivative Time UINT16 Dec
Sample Time UINT16 Dec
Input Low Limit INT32 0 Dec
Input High Limit INT32 4,000 Dec
Output Low Limit INT32 0 Dec
Output High Lirnit INT32 4,000 Dec
Reverse Acticn BIT Binary
PID Mode UINTS Dec
= o Figura 18 )

¢ Em “Input Low Limt” na coluna “Power-up/Initial” digitar “0”

e Em “Input High Limt” na coluna “Power-up/Initial” digitar “4000”

e Em “Output Low Limt” na coluna “Power-up/Initial” digitar “0”

e Em “Output Low Limt” na coluna “Power-up/Initial” digitar “4000”

Estes valores sdo para a parametrizacéo da PID, conforme mencionado anteriormente.

Alguns parametros do PID, s@o necessarios reset individuais.
No ladder, inserir um Reset Numeric, que esta em “Toolbox”, no item “Basic Elements”, selecione a

opcdo “Reset Numeric”

__
M indicg @ Megative Transition Coil
. Store
- @ Reset Mumeric e
% +I ;'-l find [al 8 -y
n Reset Mumeric
) Use this to reset (initialize) any
'[R numeric data tag while your
- application runs.
T ]
Figura 19
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- Cligue e arraste para o ladder e conecte, depois do bloco de “Reset PID Autotune”, conforme a figura
13

e NaTag, clicar na Struct “CONFIGURACAQO_PID”,
e Selecionar a tag “Proportional Band”

Inserir em paralelo ao “Reset Numeric” da tag “Proportional Band”, outro reset numeric.

e Clicar na Struct “CONFIGURACAO_PID”,
e Selecionar a tag “Integral Time”

Realizar o mesmo procedimento para as tags, Derivative Time e Sample time, ambas na Struct
“CONFIGURACAQO_PID”

Fazer a conexao paralela, e no final inseri uma bobina de reset, para a tag

“botdo_Reset Parametros_PID_Auto_Tune”.

“ @ @
Search -
I-ﬂ-l |nverted Coil -
{sy Set Coil
=t=# {rH Reset Coil e
Reset Coil
L | Reset Coil: turns a set coil OFF
SRy

Figura 20

Depois do Reset dos parametros do PID Auto tune, fazer a l6gica abaixo para a execucao do PID auto
tune.

botao_exec_PID_. l

Run PID Aut...

I : EN ENO —

il
CON FIGURACAQ?. |— A
| fat 3

CONFIGURACAO_PID

| Cycles.Three

Figura 21

- Clique e arraste contato direto para o ladder, conforme a figura 21.
o Em “Name”, digitar um nome para tag, no exemplo “botédo_exec_PID_AUTO_TUNE".

- Clique e arraste o bloco “Run Autotune”, que fica no item “PID” e conecte no contato direto, conforme
a figura 21.
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= Data Table: Indexed

PID
i\ Run Autotune 2]

%

o A/ RunPD
o
]

Farce Error Int
P

-+

Run Autotune L

Dziica lntamrs 1~

Figura 22

¢ Em “A” digitar um nome para tag, no exemplo “CONDIGURACAO_PID”.

e Em “B”, escolher a quantidade de ciclos para o autotune executar, no maximo 3 ciclos.
A maior quantidade de ciclos, permite uma melhor precisdo nos valores de PID, porém ira
demorar mais tempo para a realiza¢édo dos céalculos.

Apéds a execucdo do PID auto tune é necessario salvar os calculos, este sdo salvo em uma Struct, em
nosso exemplo damos o nome de “PARAMETROS_PID”.

CONFIGURACAQ... | |tha-:|_exec_PID_. |
_ — _ — Save PID Au...

7 | ol DY\
1 P I lR } EN ENO

|CONFIGURACAD... A ﬁ B — PARAMETROS_PID

Figura 23

- Clique e arraste contato de transi¢do positiva para o ladder, conforme a figura 23.
e Em “Name”, selecionar a Struct’”CONFIGURACAQO_PID” e escolher o opcéo “Autotune
Done”. Esta tag setada indica que o0 processo do autotune terminou.

- Clique e arraste uma bobina de “Reset”.
o Em “Name”selecionar a tag “botdo_exec_PID_AUTO_TUNE”, e conecta ao contato de
transicdo positiva.conforme a figura 23.

- Clique e arraste o bloco “Save PID Autotune”
Force Error Integral

Pause Integral And Derivative Calc...
Save PID Autotune Data 2]
limnael DI Ay dediine Diats

& Save PID Autotune Data

Saves PID Autotune parameters
into a struct "PID AT Params’. The

@2 OT Tnis 5Truct Can De 521 as

Figura 24

[ /
=T

e Em “A”, selecionar a struct “CONFIGURACAQO_PID”.

e Em “B”, criamos uma nova tag, em “Name”, digitar um nome para tag, no exemplo
‘“PARAMETROS_PID".

e Em “type” deve estar configurado para PID AT Params.

e Clicamo no botéo de “Save.
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Ao clicar em Save, criamos em “Global” uma Struct. Que séo tags criadas pelo Unilogic para
parametrizar o PID.

Estas sdo utilizadas para o armazenamento dos parametros do PID, séo tags criadas especificamente
para o este PID.

Marcar a opg¢éo retentiva.

r—

botdc Reset param... | BIT Binary

(T CONFIGURAGAC PID  PID Config ]

I PARAMETROS PID PID AT Params f

(2 =) I EpuE— 1] TR TN - Th | [ ES— =
Figura 25

Para abrir os parametros do PID, clicar em “PID AT Params”, definir os valores para “Input” e “Output”

CHILEr CAPIILIL INGITIE L UK 10T ..

Global » PARAMETROS_PID

Sample Time UINT16 Dec [
i) Input Low Lirmit IMT32 0 [Dec I
Input High Limit INT32 4,000 Dec I
Output Low Limit INT32 ] Dec I
Qutput High Limit INT32 4,000 Dec [
EJ Reverse Acticn BIT Binary [
™ oin Meada HINTR [p r
Figura 26

Parametrizacéo da struct PID Config (CONFIGURACAO_PID, no exemplo).

botao_exec_PID_...

:

[ Sore ]
| | EN  ENO EN  ENO EN  ENO

s —~ —
LINEA_PID_Varia...—A B — CONFIGURACAQ... LINEA_PID setp... —A B — CONFIGURACAD... CONFIGURACAQC... —A B —LINEA_PID_Varia...
8 #0 #0 #m
botzo_exec_PID_...

Figura 27

- Clique e arraste contato direto para o ladder, conforme a figura 27.
e Em “Name”, selecionar a tag "botao_exec_PID_AUTO_TUNE".

Elaborado: Revisado: Comercial: Técnico: Aprovado:
Data: Data: Data: Data: Data:

Y:\03 - Docs Técnicos\Docs Técnicos\Notas Técnicas\Unitronics\Unistream\NT_UN_CLPIHM_UNISTR_Realizar_PID_UniStream_200921



NT_UN_CLPIHM_UNISTR_Realizar_PID_UniStream_200921

Data: 20/09/2018 Versao 1
Autor: JNohara

ADAKOL

Solugdes em Automacgéo

- Clique e arraste contato direto em paralelo, conforme a figura 27.
e Criar a Tag, em “Name”, digitar um nome para tag, no exemplo "botao_exec_PID_RUN”.
e Clicamo no botdo de “Save.

- Em “Toolbox”, no item “Basic Elements”. Clique e arraste bloco “Store” para o ladder, conforme a
figura 27.

@ Positrve Transition Coil

@ Megative Transition Coi

Store 7]
% Store

-2 | Use this to store the value of an
# 0 integer tag or a constant value
T into an integer data tag.

1

Compare

hA_xlo

Figura 28

e Em “A” selecionar atag "LINEA_PID_Variavel de Processo’.
e Em “B”, selecionar a Struct “CONFIGURACAQO_PID” e a tag “Process Value”

- Cligue e arraste outro bloco “Store” e conecta ao bloco de store inserido anteriomente, conforme a
figura 27.

e Em “A” selecionar atag "LINEA_PID_setpoint”.
e Em “B”, selecionar a Struct “CONFIGURACAQO_PID” e a tag “Set Point”

- Clique e arraste bloco “Store” e conecta ao bloco de store inserido anteriomente, conforme a figura
27.

e Em “A”, selecionar a Struct “CONFIGURACAQO_PID” e a tag “Control Value”
e Em “A”, selecionar atag "LINEA_PID_Variavel _de_Controle”.

Armazenar o Set point atual no Parametros do PID.
No campo numérico do set point temos uma tag que faz, o armazenamento do valor do set point nos
parametros do PID.

campo de entrad...‘

* el

‘CONFIGURACAO... —IPARAMI:—I'ROS_F'I...

Figura 29

- Clique e arraste contato de transi¢cdo positiva para o ladder e conecte, conforme a figura 29
e Criar uma tag para o contato.
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e Em “Name”, digitar um nome para tag, no exemplo “campo de entrada do setpoin alterado”.
e Clicamo no botdo de “Save

- Clique e arraste bloco “Store” e conecta ao bloco de store inserido anteriomente, conforme a figura
29.

e Em “A”, selecionar a Struct “CONFIGURACAQO_PID” e a tag “Set Point”.
e Em “B”, selecionar a Struct “PARAMETROS_PID” e a tag “Set Point”

Execucéo do PID

|botao_exec_F'ID_. A

10 | |
[

| CONFIGURACAD...

Figura 30
- Clique e arraste contato direto para o ladder e conecte, conforme a figura 30
e Em “Name”, digitar um nome para tag, no exemplo “botao_exec_PID_RUN”.

- Clique e arraste bloco “Run PID” para o ladder, conforme a figura 30.

4 PID

Run Autotune
Run PID
Force Error|

Pause Inte R rative Cal

Save PID A /V'S\ PID
Load PID &) M)

N

URERE =S gﬁﬁ

Ifiéu'ra 31

- Conecte o bloco “Run PID” ao contato direto , conforme a figura 30.

e Em “A” selecionar a Struct “CONFIGURACAQO_PID”.

Carregar os Parametros do PID para a Configuragéo PID.
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|botao_e><ec_PID_. \ ‘ CONFIGURACAQ... l
' o ' Load PID Au..
Ipl | |
{P| { | EN  ENO
|PARAMI:TRDS oA |94 B—{CONFIGURACAO
L . — |7 D )

General.Ladder I...

1P|

Figura 32

- Clique e arraste contato de transi¢do positiva para o ladder, conforme a figura 32.
e Em “Name”, selecionar a tag “botao_exec_PID_RUN”.

- Clique e arraste contato direto e conectar ao contato de transicdo positiva, conforme a figura 32.
e Em “Name”, selecionar a Struct “CONFIGURACAQO_PID” e escolher a tag “Autotune Done”

- Clique e arraste contato transicéo positiva para o ladder, conforme a figura 32.
o Em “Name”, selecionar a Struct “GENERAL” e escolher a tag “Ladder Initial Cycle”

- Clique e arraste o bloco “Load PID Autotune Data”, e conecte aos contatos, conforme a figura 32.
e Em “A”, selecionar a Struct “PARAMETROS_PID”.
e Em “B’, selecionar a Struct “CONFIGURACAO_PID”

Run PID

Force Error Integral

Pause Integral And Derivative Calc..
Save PID Autctune Data

Load PID Autotune Data (2]

\.

A E e[ [

Load PID Autotune Data

@.‘. After running Autotune, Load PID
S sutotune parameters from the

struct "PID AT Params’ into the
'PID Config" struct.

COM: PTO

Figura 33

Variavel de controle

No exemplo a variavel de controle ird ajustar o duty cycle de uma saida PWM.
Conforme descrito no item 3 controle de entradas e saidas, figura 4
Realizamos a linearizacdo de 0 a 1000, para a Tag “SAl_AN_Variavel_de_controle”.

Para utilizar a saida PWM do moédulo € necessario realizar algumas parametrizagdes, conforme a
figura abaixo.
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|bntaﬂ_ex ec_PID_. ‘

Data: 20/09/2018 Versao 1

Autor: JNohara

| UID-0808THS_2....

{

12
|bntaﬂ_ex ec_PID_. ‘

h
L

Figura 34

- Clique e arraste contato direto para o ladder, conforme a figura 34.
Em “Name”, selecionar a tag “botao_exec_PID_AUTO_TUNE”".

- Clique e arraste contato direto e coloque em paralelo, conforme a figura 34.
Em “Name”, selecionar a tag “botao_exec_PID_RUN”".

- Clique e arraste bobina direta e conecte aos contatos para o ladder, conforme a figura 34.

Em “Name”, selecionar o médulo
Enable”.

de saida digital UID-0808THS e escolher a tag “PWM

Com a habiltacdo da PWM, carregar a frequencia e o duty cycle. Conforme a figura abaixo

13

UID-0B0ETHS_2.... |

#100000

UID-0808THS_2....

SAT_AN_Variavel...

—I UID-0808THS_2....

Figura 35

- Clique e arraste contato direto para o ladder, conforme a figura 35.

Enable”.

Em “Name”, selecionar o modulo de saida digital UID-0808THS e escolher a tag “PWM

Elaborado:
Data:

Revisado:
Data:

Comercial:
Data:

Técnico:
Data:

Aprovado:
Data:

Y:\03 - Docs Técnicos\Docs Técnicos\Notas Técnicas\Unitronics\Unistream\NT_UN_CLPIHM_UNISTR_Realizar_PID_UniStream_200921



NT_UN_CLPIHM_UNISTR_Realizar_PID_UniStream_200921

Data: 20/09/2018 Versao 1

‘ D A KO L Autor: JNohara

Solucdes em Automacgéo

- Clique e arraste bloco “Store” e conecta ao bloco de store inserido anteriomente, conforme a figura
35.

e Em “A”, digitar “100000”.

e Em “B”, selecionar o médulo de saida digital UID-0808THS e selecionar a tag “PWM
Frequency”

#100000

IID-0808THS_2. | #*
B1: PWM Freguency UINT32
B1: PWM Duty cycle channel 1 UINT16

Figura 36

- Clique e arraste bloco “Store” e conecta ao bloco de store inserido anteriomente, conforme a figura
36.

Em “A”, selecionar a tag “SAI_AN_Variavel _de_Controle”.

Em “B”, selecionar o médulo de saida digital UID-0808THS e selecionar a tag “PWM Duty
cycle channel 1”

5 — PROCEDIMENTO DE CRIACAO DE TELA

Inserir os campos numéricos da linearizacdo na screen.

- Clicar em “Screenl” ou outra Screen para selecionar a tela que serdo inseridos 0os campos
numéricos da linearizacgao.

4 BaHMI
4 B Module1
== [ ]S5creend

&l Custom Con

w Web Server
Figura 37

Em “Toolbox”, no item “Numeric Elements”, selecionar a op¢éo “Numeric Box”e clique e arraste para a
Screen, conforme a figura 39.
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Mumeric Box B|I

1P| IP Address j S——
NEl 1n Castivn-
Figura 38
[ 2 Numeric Bex2 [Numeric Box] "
= [az] o
« Attributes -

Disabled Color | [ |#FFFFFEDC I
Format Mumeral |(Format)
MNumeric Value  ENT_AN_final
Read-Only ]

Tag: Data Entry... <Emphy>
Tag: Enable Dat... <Empty>
Tag: Minimum... |<Empty>

o -99999 final o

Tag: Maximum... |<Empty>

=

> Text After final

lock Element O

Keyboard title  $_title

+ Properties of

Background Fill... | FFFFFFFF
Border Color  MI2FFS02080 [+
Border Thickness 2

Text Alignment @ Center Cente 'I

Text Font (Font Properties) E|
Opacity
Tag: Visibility <Empty>

. Sizeand Pacition I~

Figura 39

Configurar as propriedades do “Numeric Box”, conforme a figura 40.
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Properties Window -

MNumeric Box2 [Mumeric Box] -
N | = 0
« Attributes |~ |
Disabled Color #FFFFFEDC v
Format Numeral (Format) Q
[ Numeric Valus__ ENT_AN_final |

Read-Cnly
Tag: Data Entry... <Empty=>
Tag: Enable Dat... <Empty=

Tag: Minimum... <Empty>

Tag: Maximum... | <Empty>

b_Text after final ]

Lack Element

Keyboard title §_title -

« Properties of Appearance
Background Fill... #FFFFFFFF hd
Border Color B #FF208080 [

Border Thickness i 2

Text Alignment 3| Center Cente |»

Text Font (Font Properties) Q

Opacity L 00w

Tag: Visibility <Empty>

Lo 2 Size and Po<itinn ™
Tl S e o

Figura 40

e Em "Numeric Value” indicar a tag “EN_AN_final”.
e Desmarcar a opgéo “Read Only”.
o No item “Text After” digitar, “final”.
Faremos o0 mesmo procedimento para as demais entradas da linearizagéo 1.

EN ENO
UIA-0402N_1.Inp...—A F
ENT_AN_valor_in...—B
I — —
ENT_AN_RANGE... —C |y=fix)
ENT_AN_final HD
ENT_AN_RANGE... —E
— &
Figura 41
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Faremos o0 mesmo procedimento para as demais entradas da linearizagéo 1

o Em "Numeric Value” indicar a tag “EN_AN_valor_inicial”.
e Desmarcar a opgdo “Read Only”.
e No item “Text After” digitar, “inicial”.

¢ Em "Numeric Value” indicar a tag “EN_AN_RANGE_final”.
e Desmarcar a op¢do “Read Only”.

o No item “Text After” digitar, “Range final”.

¢ Em "Numeric Value” indicar a tag “EN_AN_RANGE_inicial”.
e Desmarcar a opgdo “Read Only”.

o No item “Text After” digitar, Range inicial.

Posicionar os campos conforme a figura 42

Comment
-99999 final | -99999 Range final -99999 PID final -99999 Set Point
-99999 inicial | -99999 Range inicial -99999 PID inicial

-99999 SAl final

-99999 SAl inicial

99999 P
99999 |
99999 D
-99999 Controle -99999 Processo -99999 Set Point
Figura 42

Faremos o0 mesmo procedimento para as demais entradas da linearizagéo 2.
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entrada_analogic..

2 L

ENT_AN_RANGE#' —B

il

EN  ENO
—A —{LINEA_F‘ID_varia...J

1|

#0

ENT_AN_R

Type:

ENT_AMN_RAMNGE _inicial_PID

Scope: Global
#40( Format: Dec
B Is Retained: True

NT16

= =

Figura 43

e Em "Numeric Value” indicar a tag “EN_AN_RANGE _inicial_PID”.

e Desmarcar a opgdo “Read Only”.
o No item “Text After” digitar, “PID inici

al.

e Em "Numeric Value” indicar a tag “EN_AN_RANGE_final_PID”.

e Desmarcar a opgdo “Read Only”.
o No item “Text After” digitar, “PID final

Faremos o0 mesmo procedimento para as demais entradas da linearizagéo 3.

ENT_SETPOT &

#0

ENT_AN_RANGE...

ENT_AN_RANGE...

EN ENO

—A F —[ LINEA_PID_setp...
ENT_SETPOT

Type: INT16
Scope: Global
Format: Dec

Iz Retained: True

#4000

F

E

igura 44

e Em "Numeric Value” indicar a tag “ENT_SETPOT".

o Desmarcar a opgéo “Read Only”.

o No item “Text After” digitar, “Set Point”.
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Faremos o0 mesmo procedimento para as demais entradas da linearizacéao 4.

EN ENO

LINEA_PID va ria...]— A

#0 ]—B

SM_AN_valar_iqi)]-c y ~fix)

SAI_AN_valor_inicial

—I SAL_AN_variavel...

,

#4000

Type: INT16

=

Scope: Global

SAI_AN_valor_fin

Format: Dec

Is Retained: True

Figura 45

Em "Numeric Value” indicar a tag “SAl_AN_valor_inicial”.
Desmarcar a op¢ao “Read Only”.

No item “Text After” digitar, “SAl inicial”.

inicial”.

¢ Em "Numeric Value” indicar a tag “SAI_AN_valor_final”.
e Desmarcar a opgdo “Read Only”.
¢ No item “Text After” digitar, “SAl final”.

Criaremos mais 6 “Numeric Box”.

Campo para a Proporcional:
e Em "Numeric Value” indicar a Struct Configuracéo_PID e selecionar o item “Proportional
Band”.
o Desmarcar a opgéo “Read Only”.
o No item “Text After” digitar, “P”.
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| Tanks= | "

Properties Window :
Numer‘ic Box13 [Mumeric Box) g

b 2| 0

||| > Numeric Value IRACAC_PID. 47|
- Set Point INT32 |4
]*I Process Value INT32
m Proportional Band  UINT16 |=
O Integral Time UINT16
! Derivative Time UINT16 [
N Samnla Tima HINTAA
Figura 46

Campo para a Integral:

Versao 1
Autor: JNohara

e Em "Numeric Value” indicar a Struct Configuracéo_PID e selecionar o item “Integral Time”.

e Desmarcar a opgdo “Read Only”.
o No item “Text After” digitar, “I”.

Campo para a Derivada:

o Em "Numeric Value” indicar a Struct Configuracdo_PID e selecionar o item “Derivative

Time”.
e Desmarcar a opgéo “Read Only”.
e No item “Text After” digitar, “D”.

Campo para a Processo:
o Em "Numeric Value” indicar a tag “entrada_analogica_linearizada”.
e Marcar a opgéo “Read Only”.
o No item “Text After” digitar, “Processo”.

Campo para a Controle:
e Em "Numeric Value” indicar a tag “SAl_AN_variavel_de_controle”.
e Marcar a opcéo “Read Only”.
o No item “Text After” digitar, “Controle”.

Campo para a Set Point:
e Em "Numeric Value” indicar a tag “ENT_SETPOT".

o Desmarcar a opgéo “Read Only”.

o No item “Text After” digitar, “Set Point”.

e No item “Tag: Data Entry Complete”, indicar a tag “campo de entrada do setpoint alterado”
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Inserir os titulos na Screen.

Comment /
/ Entrada

Linearizacao 1 Linearizacao 2 Linearizacao 3
-99999 final | -99999 Range final -99999 PID final -99999 Set Point
-99999 inicial | - 9 Range inicial -9 PID inicial

a31aa HiD A » =
Linearizacdo 4
-99999 SAl final

-99999 SAl inicial

99999 P
99999 |
99999 D

-99999 Controle -99999 Processo -99999 Set Point

Figura 47

Em “Toolbox”, no item “Text Elements”, selecionar a opcao “Fixed Text’e clique e arraste para a
Screen, conforme a figura 47.

J L S—

User contrals
4 Text Elements
Fixed Text
Binary T8 Fixed Text

Simple TextElement

Figura 48

Titulo “Entrada”:
e EmM’"Text’, digitar o titulo “Entrada”.
o No item “Properties of Appearence”, na op¢éo “Background Color/Image, escolher uma cor.

Titulo “Set Point”:
e EmM’"Text’, digitar o titulo “Set point”.
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e No item “Properties of Appearence”, na opcao “Background Color/Image, escolher uma cor.

Titulo “Saida:
e Em’Text”, digitar o titulo “Saida”.
o No item “Properties of Appearence”, na op¢éo “Background Color/Image, escolher uma cor.

Titulo “PID Auto Tune”:
e Em’Text’, digitar o titulo “PID Auto Tune”.
o No item “Properties of Appearence”, na op¢éo “Background Color/Image, escolher uma cor.

Titulo “PID”:
e Em’Text’, digitar o titulo “PID”.
o No item “Properties of Appearence”, na opcéo “Background Color/Image, escolher uma cor.

Titulo “Linearizagdo 1”:
o Em’Text’, digitar o titulo “Linearizacdo 1”.

Titulo “Linearizagdo 2"
e Em’Text’, digitar o titulo “Linearizagédo 2”.

Titulo “Linearizag&o 3"
o EmM’"Text’, digitar o titulo “Linearizacdo 3.

Titulo “Linearizagdo 4"
e Em’Text’, digitar o titulo “Linearizagdo 4.
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Inserir os Botdes na tela.

Data: 20/09/2018 Verséao 1

Autor: JNohara

Comment
Linearizacao 1 Linearizacao 2 Linearizacao 3
-99999 final | -99999 Range final -99999 PID final -99999 Set Point
-99999 inicial | -99999 Range inicial -99999 PID inicial

Linearizacao 4

-99999 SAl final

-99999 SAl inicial

Reset Parametros

PID AUTO TUNE

99999 P
Agao PID 99999 |
99999 D
-99999 Controle -99999 Processo -99999 Set Point
Figura 49

Em “Toolbox”, no item “Buttons”, selecionar a opcao “Button” e clique e arraste para a
Screen, conforme a figura 49.

Simple Elements

4 Buttons

Figura 50

Botéo “Reset Parametros”:
o Em"Text Label ", digitar o titulo “Reset Parametros”.
¢ No item “Actions”, clicar no botdo com “3 pontos”.
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Data: 20/09/2018 Verséao 1
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| (=
s+ Attributes
Actions [Collection)
Message Box (Properties)
Disabled Color #FFFFFEDC

Figura 50

Clicar no botéo de “+”

Em “Action”, selecionar “Set Bit”

Na coluna “Tag/Screen/File” selecionar a tag “botdo_Reset_parametros_PID_Auto_Tune”
E na coluna “Trigger” escolher a op¢ao “Press”

Clicar no botéo de “Close”

Element Actions i:i

@ Add New Action

T

Set Bit bot3o_Reset parametros_PID... Press

Figura 51

Botdo “PID AUTO TUNE”:
e Em’Text Label 7, digitar o titulo “PID AUTO TUNE”.
e No item “Actions”, clicar no botdo com “3 pontos”.
= = AL

+ Attributes
Actions [Collection)

Message Box [Properties)

Disabled Color || [ZFFFFFEDC
Figura 52

Clicar no botéo de “+”

Em “Action”, selecionar “Toggle Bit”

Na coluna “Tag/Screen/File” selecionar a tag “botdo_exec_PID_AUTO_TUNE”
E na coluna “Trigger” escolher a op¢ao “Press”

Clicar no botéo de “Close”

Botédo “Acédo PID”:
e Em"Text Label ", digitar o titulo “Acao PID”.

e No item “Actions”, clicar no botdo com “3 pontos”.
e Clicar no botao de “+”
o Em “Action”, selecionar “Toggle Bit”
e Na coluna “Tag/Screen/File” selecionar a Struct “CONFIGURACAO_PID” ,selecionar a tag
“‘Reverse Action”
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Data: 20/09/2018

e E na coluna “Trigger” escolher a opcéo “Press”
e Clicar no botéo de “Close”

Botéo “PID™:

e Em’Text Label ”, digitar o titulo “PID”.

Inserir os Textos Binarios.

No item “Actions”, clicar no botdo com “3 pontos”.
Clicar no botéo de “+”

Em “Action”, selecionar “Toggle Bit”
Na coluna “Tag/Screen/File” a selecionar a tag “botdo_exec_ PID_AUTO_TUNE”
E na coluna “Trigger” escolher a opgéo “Press”
Clicar no boté&o de “Close”

Verséao 1
Autor: JNohara

Comment
Linearizacdo 1 Linearizacao 2 Linearizagao 3
-99999 final | -99999 Range final -99999 PID final -99999 Set Point
-99999 inicial | -99999 Range inicial -99999 PID inicial

Linearizacao 4
-99999 54| final
-99999 SAl inicial

il

PID Auto Tune

Reset Parametros

PID AUTO TUNE

Ligado
Acao PID

Reversa

Ligado !

99999 P
99999 |
993899 D

-99999 Controle

-99999 Processo

-99999 Set Point

Figura 53

Em “Toolbox”, no item “Text Elements”, selecionar a op¢do “Binary Text Variable” e clique e arraste
para a Screen, conforme a figura 53.

4 Text Elements

Fixed Text

Binary Text Variable
[ List OF Text Variahle

Figura 54
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Texto Binario “Ligado/Desligado”, PID Auto Tune:
e Em’Tag Link ”,selecionar a tag “botdo_exec_PID_AUTO_TUNE".
¢ No item “Text Source”, selecionar a opc¢ao “Text Binary Variable”, clicar no botdo com “3
ontos”

. . o— - ———

Lock Element

» Text Source \ E|

»  Texts, Bimary Variable (Collection)

s« Properties of Appearance

| PR L T LT T aa

Figura 55

e Nalinha “1”, na coluna “Text”, digitar “Ligado”.

| [tems i:i

I
J| || Bitstream Verasc ¥ [[18 v ||B 1 U M- Ax
e
a
1 Ligado

Figura 56

e Clicar no botao de “Close”

Texto Binario “Direta/Reversa”, Agao PID:
e Em’Tag Link ”,selecionar a Struct “CONFIGURACAO_PID” ,selecionar a tag “Reverse
Action”
e No item “Text Source”, selecionar a opcao “Text Binary Variable”, clicar no botdo com “3
ontos”

N ———

Lock Element

» Text Source \ E|

»  Texts, Bimary Variable (Collection)

s« Properties of Appearance

| PR L T LY T aa

Figura 57

e Na linha “0”, na coluna “Text”, digitar “Direta”.
e Nalinha “1”, na coluna “Text”, digitar “Reversa”.
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[tems
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Data: 20/09/2018

Verséao 1
Autor: JNohara

=

0 Direta

1  FReversa

Bitstream Vera 5¢ ~ | [ 18 * B |/ U

e

Close

Figura 58

e Clicar no botao de “Close”

Texto Binario “Ligado”, PID:
e Em”Tag Link ”,selecionar a tag “botdo_exec_PID_RUN".
o No item “Text Source”, selecionar a opcao “Text Binary Variable”, clicar no botdo com “3

pontos”

e Nalinha “1”, na coluna “Text”, digitar “Ligado”.
e Clicar no botéao de “Close”

Tela Final.
Comment
Linearizacao 1 Linearizacao 2 Linearizagéo 3
-99999 final | -99999 Range final -99999 PID final -99999 Set Point
-99999 inicial | -99999 Range inicial -99999 PID inicial

Linearizacao 4
-99999 SAl final
-99999 SAl inicial

PID Auto Tune

Reset Parametros

PID AUTO TUNE
Ligado
Acao PID

Direta

Ligado
99999 P
99999 |

99999 D

-99999 Controle

-99999 Processo

-99999 Set Point

Figura 59
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Data: 20/09/2018 Versao 1
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Itens opcionais.

Status do PID
Server para verificar a execugéo do PID.

Campo para o Campo Status:

Inserir um “Numeric Box”.
o Em "Numeric Value” indicar a Struct Configuracéo_PID e selecionar o item “Status”.
o No item “Text After” digitar, “Status”.

et Format Mumera (Format) B ‘
»  MNumenc Value CDNFIGURA'C.E.D FID. ,(?
Read-Only Output High Limit INT32
Tag: Data Entry C{ [ PID Mode UINTS
Tag: E”m Control Value INT32
Tag: Minimum Val 2] Status INT16
Tag: Maximum v (28 Control Value F ge_q . jonal  INT32
T et After Control Value Integral INT32
Figura 60
Valor Descricdo
0 status OK
4 PID em execucgao
5,6 Alteragcdo do ponto de ajuste em andamento
7 Integral-wind up
8 Integral-wind down
9 Modo de pausa, valores integrais e derivados ndo estdo sendo calculados
10,11 Variavel de Controle excede a banda proporcional, nenhum célculo realizado

12,13 Incompatibilidade de pardmetro AT

14 Autotune completo

Observe que isso significa que o PID sera executado sem o ajuste automatico. O usuario
pode reescrever os valores PID para o vetor de autoajuste de 32 Ml ou pode refazer o

autoajuste
-1 Banda de proporcao zero.
-2 A faixa de entrada é invalida (entrada PV).
-3 O intervalo de saida € invéalido (saida CV).
-4 O estouro integral atingiu o maximo de 100.000. O PID néo permitira que o valor Integral
aumente mais.
-5 A sintonizacdo automatica néo foi executada. Esta mensagem de status é brevemente
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exibida no inicio do PID sem Auto-tune

de entrada.

-6 Ponto de ajuste menor que a faixa baixa de entrada ou Ponto de ajuste maior que faixa alta

-7 a-10 | Erro de sintonia automatica. Erro de ajuste automatico. Esta mensagem de status é
brevemente exibida no inicio do PID sem Auto-tune

-11 O ruido é superior a 5% da faixa de entrada.

desconhecido.

-13 Autotune abortado. Isso pode ocorrer se 0 elemento Run Autotune néo tiver sido chamado
para pelo menos um ciclo durante o autotune, ou no caso de um erro de autotune

inicial

Tabela 1

PID AUTO TUNE
Ligado
Acao PID

Direta
-99999 Status

.ontrole

-99999 Processo

-99999

Il
Figura 61
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