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Packages SCE pour formateurs adaptés a ces dossiers de formation

Automates SIMATIC

= SIMATIC ET 200SP Open Controller CPU 1515SP PC F et HMI RT SW
N° d'article: 6ES7677-2FA41-4AB1

= SIMATIC ET 200SP Distributed Controller CPU 1512SP F-1 PN Safety
N° d'article: 6ES7512-1SK00-4AB2

= SIMATIC CPU 1516F PN/DP Safety
N° d'article : 6ES7516-3FN0O0-4AB2

= SIMATIC S7 CPU 1516-3 PN/DP
N° d'article: 6ES7516-3AN00-4AB3

= SIMATIC CPU 1512C PN avec logiciel et PM 1507
N° d'article : 6ES7512-1CK00-4AB1

= SIMATIC CPU 1512C PN avec logiciel, PM 1507 et CP 1542-5 (PROFIBUS)
Ne° d'article : 6ES7512-1CK00-4AB2

= SIMATIC CPU 1512C PN avec logiciel
N° d'article : 6ES7512-1CK00-4AB6

= SIMATIC CPU 1512C PN avec logiciel et CP 1542-5 (PROFIBUS)
N° d'article : 6ES7512-1CK00-4AB7

SIMATIC STEP 7 Software for Training

= SIMATIC STEP 7 Professional V14 SP1- Licence monoposte
N° d'article : 6ES7822-1AA04-4YA5

= SIMATIC STEP 7 Professional V14 SP1 - Licence salle de classe 6 postes
N° d'article : 6ES7822-1BA04-4YA5

= SIMATIC STEP 7 Professional V14 SP1- Licence de mise & niveau 6 postes
N° d'article : 6ES7822-1AA04-4YES

= SIMATIC STEP 7 Professional V14 SP1 - Licence salle de classe 20 postes
N° d'article : 6ES7822-1AC04-4YA5

Veuillez noter que les packages pour formateurs ont parfois été remplacés par de nouveaux
packages.
Vous pouvez consulter les packages SCE actuellement disponibles sous : siemens.com/sce/tp

Formations
Pour les formations Siemens SCE régionales, contactez votre interlocuteur SCE régional
siemens.com/sce/contact

Plus d'informations sur le programme SCE
siemens.com/sce
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Remarque d’utilisation
Les dossiers de formation SCE pour la solution d'automatisation cohérente Totally Integrated
Automation (TIA) ont été spécialement créés pour le programme "Siemens Automation Cooperates

with Education (SCE)" a des fins de formation pour les instituts publics de formation et de R&D.
Siemens AG n’assume aucune responsabilité quant au contenu.

Cette documentation ne peut étre utilisée que pour une premiére formation aux produits/systémes
Siemens. Autrement dit elle peut étre copiée, en partie ou en intégralité, pour étre distribuée aux
participants a la formation afin qu'ils puissent I'utiliser dans le cadre de leur formation. La diffusion
et la duplication de cette documentation, I'exploitation et la communication de son contenu sont
autorisées au sein d'instituts publics de formation et de formation continue.

Toute exception requiert au préalable I'autorisation écrite de la part de Siemens AG. Interlocuteur :
Monsieur Roland Scheuerer roland.scheuerer@siemens.com.

Toute violation de cette régle expose son auteur au versement de dommages et intéréts. Tous
droits réservés, en particulier en cas de délivrance de brevet ou d'enregistrement d'un modéle
déposé.

Il est expressément interdit d’utiliser cette documentation pour des cours dispensés a des clients
industriels. Tout usage de cette documentation a des fins commerciales est interdit.

Nous remercions I'Université technique de Dresde, en particulier M. le professeur Dr.-Ing. Leon
Urbas et la société Michael Dziallas Engineering ainsi que toutes les personnes ayant contribué a
la réalisation des dossiers de formation SCE.
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REGULATEUR PID AVvEC SIMATIC S7-1500

1 Objectif

Ce chapitre présente I'utilisation de régulateurs PID logiciels sur une SIMATIC S7-1500 avec
I'outil de programmation TIA PORTAL.

Le module décrit I'appel, le paramétrage, la configuration et I'optimisation d'un régulateur PID
sur SIMATIC S7-1500. C’est par étape que nous vous démontrerons comment appeler le
régulateur PID dans Portal TIA et comment l'intégrer dans un programme utilisateur.

Les automates SIMATIC S7 énumérés au chapitre 3 peuvent étre utilisés.

2 Conditions requises

Ce chapitre s'appuie sur le chapitre "Valeurs analogiques avec SIMATIC S7 CPU1516F-3
PN/DP". Pour ce chapitre, vous pouvez par ex. utiliser le projet suivant : "SCE_FR_032-
500_Analog_Values_ R1508.zap13".

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réserveés.
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3 Configurations matérielles et logicielles requises

1 Station d'ingénierie : Le matériel et le systéme d'exploitation sont la condition de base

(pour plus d'informations, voir le fichier Lisezmoi sur les DVD d'installation de TIA Portal)
2  Logiciel SIMATIC STEP 7 Professional dans TIA Portal — & partir de V13

3 Automate SIMATIC S7-1500/S7-1200/S7-300, par exemple CPU 1516F-3 PN/DP —
a partir du firmware V1.6 avec carte mémoire et 16DI/16DO ainsi que 2AI/1AO
Remarque : les entrées TOR et les entrées/sorties analogiques doivent étre mises en
évidence sur un pupitre.

4 Connexion Ethernet entre la station d'ingénierie et I'automate

—_— 2 SIMATIC STEP 7
Professional (TIA

1 Station d'ingénierie Portal) a partir de V13

4 Connexion Ethernet

Pupitre
3 Automate SIMATIC S7-1500

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réserveés.
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4 Theéorie de latechnique de régulation

4.1 Taches de latechnique de régulation

Une régulation f est un algorithme ou la valeur d'une variable est établie et maintenue en
permanence, sur le base de mesures effectuées de cette variable.

Il en découle une séquence d’actions qui s’exécute dans une boucle fermée, appelée boucle
de régulation. En effet la procédure s'appuie sur la mesure d'une valeur qui s’influence a
nouveau par elle-méme.

La valeur a réguler est mesurée en permanence et comparée a une autre valeur de méme

grandeur et de méme type. Selon le résultat de cette comparaison, le régulateur va adapter la
valeur a réguler a ce qu’elle se rapproche au mieux de la valeur de consigne désirée.

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réserveés.
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Schémad'une régulation

Organe de

—p Comparateur _’ Régulateur A ctionneur ] réglage et

systéme asservi

k Appareil de mesure

Température de consigne

4.2 Composition d’une boucle de régulation

Les termes de bases principaux de la technique de régulation sont expliqués ci-dessous.

Voici d'abord une vue d'ensemble représenté par le schéma-bloc suivant :

Régulateur

Z

Y N
| R Y _ |Actionneur Systeme

W YSK
_*Comparateur —’ Régulateur —b Actionneur e régle X P

A

Appareil de mesure |

1. Valeur aréguler x

Cette valeur x est en fait I'objectif de la régulation. Cela signifie que le but du systéme entier
est d'influencer cette variable par conséquent de la garder constante. Dans notre exemple, ce
serait la température de la piéce. La valeur instantanée de cette variable a un moment donné
est appelée "mesure" a ce moment.

2. Valeur de retourr

Dans une boucle de régulation, la variable régulée est constamment contrélée afin de réagir a
des modifications non voulues. La variable mesurée, dont la valeur est proportionnelle a x, est
appelée variable de retour, r. Dans I'exemple "Chauffage", elle correspond a la tension de
mesure du thermomeétre d’intérieur.

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réserveés.
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3. Valeur de perturbation z

La valeur de perturbation est une variable qui influe involontairement la variable régulée et la
fait dériver de la consigne actuelle. Dans le cas d'une régulation a consigne fixée, il est
nécessaire de la prendre en compte. Dans le systeme de chauffage considéré, cela pourrait
étre la température extérieure ou toute autre variable qui éloignerait la température de la piéce
de sa valeur idéale.

4. Consigne w

La consigne est la valeur idéale, a un instant donné, que devrait adopter la variable régulée a
cet instant. Il faut noter que la consigne peut varier en permanence dans le cas de régulations
de poursuite. Dans I'exemple, la consigne serait la température désirée de la piece a ce
moment.

5. Comparateur

C'est le point ou la valeur mesurée actuelle de la valeur régulée et la valeur instantanée de la
variable de référence sont comparées. Dans la plupart des cas, ces deux valeurs sont des
tensions mesurées. La différence des deux valeurs est appelée "e" pour "écart de régulation".
Elle est transmise au régulateur pour évaluation (voir plus bas).

6. Régulateur

Le régulateur est la clé de volte de la régulation. Il évalue I'écart de régulation (pour définir si,
comment et de combien la valeur mesurée s'écarte de la valeur de consigne) en la prenant
comme variable d'entrée et en déduit en sortie la compensation corrective Yg qui influera
finalement sur la valeur régulée. Dans I'exemple du systéme de chauffage, la compensation
corrective serait la tension qui alimente le moteur du mélangeur.

La facon dont le régulateur détermine la compensation corrective a partir de I'erreur est le
critere principal de la régulation.

7. Actionneur

L'actionneur est a proprement parler I'élément exécutant de la régulation. Il recoit du
régulateur sous la forme d’'une valeur régulée de sortie des informations lui servant a agir sur
la variable régulée, et convertit cette information en une modification de la valeur a régler.
Dans notre exemple, l'actionneur serait le moteur du mélangeur.

8. Organe de réglage

Il s'agit de I'élément de la boucle de régulation qui, selon la variable a régler Y, infuence plus
ou moins directement sur la valeur régulée. Dans notre exemple, ce serait la combinaison
entre le mélangeur, les tuyaux et les corps de chauffe. Le réglage du mélangeur (valeur a
réguler) est effectué par son moteur (actionneur), et influence ainsi par la température de
'eau la température de la piéce.

9. La boucle aréguler

La boucle a réguler est le systéme dans lequel se trouve la valeur a réguler, dans notre
exemple de chauffage c’est la piece d’habitation.

10. Le temps mort

Sous le temps mort on entend le temps qui s’écoule entre le moment ou la compensation
corrective change et le moment d’'une réaction du systéme régulé peut étre mesurée. Dans
notre exemple, ce serait le temps entre le changement de la tension du moteur du mélangeur
et un changement mesurable, induit, de la température dans la piéce.

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réserveés.
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4.3 Fonction de « saut de consigne » pour I’étude des boucles de
régulation

Pour étudier le comportement des boucles de régulation et des régulateurs, une fonction
unique est utilisée comme signal d’entrée: la fonction de »saut de consigne ».

Selon qu’on étudie un seul élément de la boucle de régulation ou la boucle entiére, on
applique la fonction « saut de consigne » a la valeur régulée x(t), la consigne y(t), la valeur de
référence w(t) ou la valeur de perturbation z(t). Pour cette raison, le signal d’entrée (fonction
de « saut de consigne ») est nommeé xe(t) et le signal de sortie xa(t).

Xe(t)

0 pour t<o

Xe(t) =

Xeo PoOUr t>0

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réserveés.
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4.4 Boucle de régulation avec compensation

4.4.1 Boucle de régulation proportionnel sans retard

Cette boucle de régulation est appelé P(proportionnel).

Xe(t) 4

modification brusque de la valeur d'entrée a to

Xa(t) 4

AXg

Variable régulée / variable de réglage :

X = Kggoy Kss : Coefficient proportionnel (gain) pour une

modification de valeur de réglage
Ax
Keg =—=tana
A
Variable régulée / perturbation :

X = Kg o2 Ksz : Valeur proportionnelle pour une modification
d'une valeur de perturbation

Plage de réglage : Yh = Ymax = Ymin
Plage réqulée : Xh = Xmax = Xmin
Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réservés. 11
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4.4.2 Boucle de régulation proportionnel avec retard

Cette boucle de régulation est appelée systeme P-T1.

—— TS g —
Xa(t) ‘
/
Xa(*) /

—

Equation différentielle pour un signal d'entrée général Xq(t) :
Ts * Xa(t) + Xa(t) = Kps * Xe(t)

Solution de I'équation différentielle pour une fonction de "saut de consigne" a I'entrée (réponse
indicielle) :

Xa(t) = Kps (1'e-UTS) * Xeo
Xa (1= *) = Kps * Xeo

T< : Constante de temps

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réserveés.
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4.4.3 Boucle de régulation proportionnel avec deux retards

Cette boucle de régulation est appelée systeme P-T2.

Xa(t) 4

Xa {GD)"" T mm— E' ————

Tu : Temps de retard Tg : Temps de compensation

Le systeme est constitué par le montage en série de retour sans effet de deux systéemes P-T1
qui ont pour constantes de temps TS1 et TS2.

Possibilité de régulation des systemes P-Tn :

—

T T o
< a _facilement v 1 _s encore régulable I 1 _ difficilement
10 régulable T 6 T, 3 régulable
g

u

—
«

Lorsque le rapport Tu / Tg augmente, le systéeme est de plus en plus difficile & réguler.

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réserveés.
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4.4.4 Boucle de régulation proportionnel avec n retards

Cette boucle de régulation est appelé systeme P-Tn.

Le temps de réponse est ici déterminé par une équation différentielle d’ordre n. La courbe de
réponse indicielle est similaire a celle d’'un systéme d’ordre 2 (P-T2). La réponse temporelle
est décrite via Tu et Tg.

Simplification : Une boucle de régulation avec de nombreux temps de retard peut étre
remplacé par approximation par le montage en série d'un systeme P-T1 a temps mort.

Ona:Tt»TuetTS » Tg.

Xa(t) &

X, ()

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réserveés.
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4.5 Boucle de régulation sans compensation

Cette boucle de régulation est appelée systéeme |I.

Aprés une perturbation, la valeur régulée augmente indéfiniment, sans essayer d'atteindre
une valeur finale fixe.

Xe(t) 4 Xa(t)

—
—

ty t,
Exemple : Régulation de niveau

Un conteneur avec un tuyau d’écoulement dont les débits volumiques entrant et sortant sont
€gaux maintiennenen son niveau de remplissage constant. Si le débit entrant ou sortant
change I'un par rapport a I'autre, le niveau monte ou diminue. Plus la différence de débit entre
les deux est grande, plus la vitesse de vidange ou de remplissage du conteneur est grande.

Cet exemple montre qu’en pratique I'action intégrale a souvent une limite. La valeur de la
valeur régulée augmente ou diminue aussi longtemps qu’elle n’a pas atteint la valeur limite au
systéme : débordement du conteneur ou conteneur vide, pression maximum ou pression
minimum atteinte, etc.

La figure ci-dessous montre la réponse d’un systéme intégral par rapport au temps si la
variable d’entrée change brutalement, et le schéma-bloc dérivé :

B

Ymax T Schéma-bloc

\4_.’2_

Si le saut de consigne a I'entrée passe a une fonction x(t) quelconque, on a
%a(t)=Kis [ xe(t) dt > Boucle de régulation par intégration

Kis : Coefficient d'intégration de la boucle de régulation

* Figure tirée de SAMSON Technical Information -L102 — Controllers and Controlled Systems,
Edition : Ao0t 2000 (http://www.samson.de/pdf en/l1102en.pdf)

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réservés. 15
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4.6 Régulateurs continus standard

Les régulateurs discrets, qui n'activent ou ne désactivent qu'une ou deux valeurs régulées,
possedent I'avantage de leur simplicité. Le régulateur lui-méme, tout comme l'actionneur et

I'organe de réglage, est de nature simple et ainsi plus avantageux qu’un régulateur continu.

Cependant, les régulateurs discrets ont plusieurs désavantages. Par exemple, si de grosses
charges telle que des gros moteurs électriques ou des groupes frigarifiques doivent étre
commandeés, des grands pics de charge peuvent se produire, ce qui peut surcharger
I'alimentation. Pour cette raison, on ne commute généralement pas entre directement "EN" et
"Hors", mais plutét entre pleine puissance ( « pleine charge ») et puissance significativement plus
faible de I'actionneur (« Charge de base »), et de I'organe de réglage. Mais méme avec ces
améliorations, une régulation continue un n’est pas compatible pour de nombreuses applications.
Imaginez un moteur de voiture dont la vitesse est régulée avec un régulateur discret. Il n’y aurait
rien entre le ralenti et la pleine vitesse. Outre le fait qu’il serait impossible de transmettre les
forces & la route au travers des roues de maniére constante lors d'un passage soudain a pleine

vitesse, une telle voiture serait totalement inadaptée a la circulation routiere.

Pour ce type d'applications, on utilise donc des régulateurs continus. En théorie Dans le contexte
mathématique, que I'organe de régulation établi entre la différence de régulation et la grandeur
de la sortie de régulation, presque aucune limite. En pratique, on différencie trois types standards

classigues de régulateurs continus lesquels seront traités de fagon plus approfondies par la suite.
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4.6.1 Regulateur proportionnel (régulateur P)

Dans le cas d'un régulateur P, la valeur a réguler y est toujours proportionnelle a I'écart de
régulation mesuré (y ~ e). Il en résulte que le régulateur P réagit sans retard a un écart de
régulation et génereune valeur régulée uniquement en présence d'un écart e.

Le régulateur proportionnel de pression représenté dans la figure ci-dessous compare la force
FS du ressort de consigne avec la force FB que la pression p2 génere dans le soufflet
métallique a ressorts élastiques. Si les forces ne sont pas équilibrées, le levier tourne autour
du point de pivot D. La position de la soupape i change et la pression p2 est alors régulée
jusqu’a ce qu’un nouvel équilibre des forces s’établisse.

Le comportement du régulateur P en cas d'écart soudain est représenté ci-dessous.
L’amplitude du saut de consigne de la valeur régulée y dépend de I'importance de I'écart e et
de la valeur du gain (coefficient de proportionnalité) Kp.

Pour garder un écart faible, un facteur proportionnel aussi grand que possible doit étre choisi.
Une augmentation du coefficient entraine une réponse plus rapide du régulateur. Toutefois,
une valeur trop grande pourrait provoquer des dépassements et une grande instabilité de la
part du régulateur.

———
Soulfflet
Y métallique
D
P P2
FFIFFT a———F Ressortde
——— o—® consigne
Kp T
2\
-
II:H-I:I_:IIII
y= KP -e

* Figure et texte tirés de SAMSON Technical Information - L102 — Controllers and Controlled
Systems, Edition : AoQt 2000 (Fehler! Hyperlink-Referenz ungultig.)
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Le graphique ci-dessous démontre le comportement d’un régulateur P :

Grandeur réglée

E

Consigne

Valeur mesurée /-\\//\\/—h

Ecart de régulation

T

Heure

Les avantages de ce type de régulateur résident d’'une part dans sa simplicité (I'implantation
électronique peut, dans le cas le plus simple, se composer d’'une seule résistance), et d’autre
part dans sa rapidité de réponse par rapport a d’autres régulateurs.

Mais son défaut principal est I'écart de régulation permanent, la consigne n’est jamais
complétement atteinte, méme a long terme. Cet inconvénient, tout comme le temps de
réponse pas encore idéal, ne peut étre minimisé suffisamment en appliqguant un gain plus
grand, puisqu'il y a alors risque de dépassement, c'est-a-dire de sur-réaction du régulateur.
Dans le pire des cas, le régulateur entre dans un état d’oscillation permanent. La valeur
régulée est périodiquement éloignée de la consigne, non plus par une perturbation, mais par
le régulateur lui-méme.

Le probléme de I'écart de régulation permanent est mieux résolu avec un régulateur intégral
supplémentaire.
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4.6.2 Reégulateur intégral (régulateur I)

Les régulateurs a action intégrale sont utilisés pour annuler complétement les écarts de
régulation a chaque point de fonctionnement. Tant que I'écart n’est pas nul, la valeur de la
valeur réglée change. C’est seulement lorsque la valeur de référence et la valeur réglée sont
égales (au plus tard lorsque la valeur réglée atteint une valeur limite au systeme (Umax,
Pmax, etc.) que le régulateur a boucle fernée est dans un état stable.

L’équation mathématique du comportement intégral est la suivante : La valeur régulée est
proportionnelle a l'intégrale de temps de I'écart de régulation.

y=Kfed —aec: K, =Ti

n

La vitesse a laquelle la valeur réglée croit (ou décroit) dépend de I'écart de régulation et du
temps d'intégration.

= |

emax
, — Schéma-bloc
L
t
t
e Y
}’ ——— ——f—
ymax
I b —
t
t1 tr

* Figure et texte tirés de SAMSON Technical Information - L102 — Controllers and Controlled
Systems, Edition : Aot 2000 (Fehler! Hyperlink-Referenz ungultig.)
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4.6.3 Reégulateur PI

Le régulateur Pl est souvent utilisé dans la pratique. Il est obtenu en connectant un régulateur
P et un régulateur | en parallele

Dimensionné correctement, il réunit les avantages des deux régulateurs (stabilité et rapidité,
pas d’écart de régulation constant), compensant en méme temps leurs inconvénients

respectifs.
P
e ¥ e Y
—s=— D] ——
I
° |
emax 4
Schéma-bloc
t
e Y
e i ——

Le comportement par rapport au temps est caractérisé par un gain Kp et un temps
d'intégration Tn. Grace a la partie proportionnelle, la valeur réglée répond immédiatement a
chaque écart, alors que la partie intégrale ne prend effet qu'au cours du temps. Tn représente
le temps qui s'écoule jusqu'a ce que la partie | crée une amplitude de réglage égale a celle qui
apparait immédiatement dans la partie P (Kp). De méme que pour le régulateur I, le temps
d'intégration Tn doit étre diminué si I'on veut augmenter la partie intégrale.

Dimensionnement du régulateur :

Avec le réglage des valeurs Kp et Tn, le dépassement de la valeur régulée peut étre réduit au
détriment de la réponse dynamique du systéme asservi.

Applications d’un correcteur PI : boucles d’asservissement rapides qui n’autorisent pas d'écart
de régulation constant.

Exemples : Régulations de pression, de température et personnalisée.

* Figure et texte tirés de SAMSON Technical Information - L102 — Controllers and Controlled
Systems, Edition : Aot 2000 (Fehler! Hyperlink-Referenz ungiiltig.)
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4.6.4 Reégulateur a action dérivée (régulateur D)

Le régulateur D génére sa valeur régulée a partir de la vitesse de variation de I'écart de
régulation et non de son amplitude, comme le fait le régulateur P. Pour cette raison, il répond
considérablement plus vite que ce dernier. Méme si I'écart est faible, il génére un signal de
grande amplitude dés qu’une variation d’amplitude se produit, comme s’il essayait de prévoir
I'écart. Cependant, le régulateur D ne détecte pas les écarts de régulation constants, car peu
importe leur amplitude, leur taux de variation est nul. Pour cette raison, ce régulateur n’est que
rarement utilisé tout seul en pratique. Par contre, il est utilisé conjointement avec d’autres
régulateur, notamment avec un régulateur proportionnel.

4.6.5 régulateur PID

Si on rajoute un régulateur D a notre régulateur PI, on crée le régulateur PID. Comme dans le
cas du régulateur PD, I'ajout d’'un composant D a pour effet, avec un dimensionnement
correct, d'augmenter la rapidité (la consigne est atteinte plus rapidement) et la stabilité (I'état
stable est atteint plus vite).

P
a ¥ a8 Y
—m— pP|D [—w— = — -—1
= D
.
emax J
Schéma-bloc
T
t

t
e | :‘ i
Ra — - - —

ym ax

th L

de K
DE avec:K,— =T—p; KD =KP'T‘-"

n

y=Kre+KJe&+K

* Figure et texte tirés de SAMSON Technical Information - L102 — Controllers and Controlled
Systems, Edition : Aot 2000 (Fehler! Hyperlink-Referenz
ungultig.http://www.samson.de/pdf de/l102de.pdf)
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4.7 Paramétrage du régulateur a l'aide de I'essai d'oscillation

Pour que le résultat de la régulation soit satisfaisant, le choix d’ un bon régulateur est
essentiel. Mais, encore plus important, il faut savoir régler correctement les parameétres Kp, Tn
et Tv, qui doivent étre ajustés au comportement de la boucle de régulation. La plupart du
temps, on doit faire un compromis entre une boucle de régulation trés stable mais lente ou
trés dynamique mais moins stable, qui peut avoir tendance a osciller sous certaines
circonstances et donc devenir instable.

Dans le cas des systemes non linéaires qui fonctionnent toujours au méme point (comme
ceux a consigne fixe), les paramétres du régulateur doivent étre ajustés au comportement de
la boucle de régulation en ce point. Si, t un point de fonctionnement ne peut pas étre
défini,comme pour le cas d'un systéme de poursuite fi, il faut trouver un réglage qui fournira
un résultat de régulation suffisamment rapide et stable sur toute la plage de fonctionnement.

En pratique, le paramétrage du régulateur se fait surtout a partir de valeurs d’expérience.

Si ces valeurs ne sont pas connues, il faut analyser précisément le comportement de la
boucle de régulation, pour ensuite pouvoir, a I'aide de différentes méthodes de conception
théoriques ou pratiques, définir les bons parameétres dans le régulateur.

Une possibilité pour la définition de ces paramétres est la méthode d’essai d’oscillation de
Ziegler-Nichols. Elle offre une interprétation simple applicable dans de nombreux cas.
Cependant, cette procédure de paramétrage ne peut étre utilisée que pour les boucles de
régulation qui permettent de faire osciller leur valeur de régulation automatiquement.

La procédure est la suivante :

- Sur le régulateur, mettre les parameétres Kp et Tv a la valeur la plus basse, et Tn a la
valeur la plus haute (réglage ayant le moins d'effet sur le régulateur).

- Régler manuellement la boucle de régulation au point de fonctionnement désiré
(Démarrer de la régulation).

- Régler la valeur du régulateur a la valeur manuel donnée, puis passez en mode
automatique.

- Augmenter Kp (réduire Xp) jusqu’a ce que les oscillations harmoniques de la valeur réglée
soient reconnaissables. Si cela est possible lors du réglage de Kp, , a l'aide de petits
changements brusques de consigne, d’arriver a faire osciller la boucle de régulation.

- Noter la valeur de Kp définie comme valeur proportionnelle critique auxiliaire. Déterminer
la durée d’'une oscillation compléte en tant que TCrit, éventuellement avec un
chronomeétre en faisant une moyenne arithmétique de plusieurs oscillations.

- Multiplier les valeurs de Kp,crit et Tcrit avec les facteurs selon la table ci-dessous et
paramétrer ensuite les valeurs trouvées de Kp, Tn et Tv dans le régulateur.

Kp Th Ty

0.50 X Kp krit. - -
0.45 x Kp_ krit. 0.85 X T i, -
0.59 X Kp, kiit. 0.50 X T krit. 0.12 X T krit.

* Figure et texte tirés de SAMSON Technical Information - L102 — Controllers and Controlled
Systems, Edition : Aot 2000 (http://www.samson.de/pdf en/I102en.pdf)
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4.8 Paramétrage d'un régulateur al'aide de I'approximation T,-T,

Le paramétrage d’une boucle de régulation s’effectue ici en se basant sur 'exemple d’'un
systéme PT2.
Approximation T-Tg

La base des méthodes de Ziegler-Nichols et de Chien-Hrones-Reswick est I'approximation T-
Ty, qui détermine le coefficient de transfert du systéme asservi Kg, le temps de retard T, et le
temps de compensation T, a I'aide de la réponse indicielle

Les reégles de configuration décrites ci-dessous ont été trouvées de maniere expérimentale en
utilisant des simulations sur calculateur analogique.

Il est possible de décrire des systemes P-Ty avec suffisamment de précision en utilisant
I'approximation T,-Tg, par 'approximation au moyen d'un systeme P-T,-T,.

Le point de sortie est la réponse indicielle du systéeme a une entrée de saut d'amplitude K. Les
parameétres recherchés, a savoir, valeur du coefficient de transfert du systéeme Kg, temps de
retard T, et temps de compensation T4 sont déterminés comme le montre la figure ci-dessous.

Il est nécessaire de mesurer la fonction de transition jusqu’a ce qu’on atteigne la valeur finale
de I'état stationnaire (K*KS), afin de déterminer la valeur du coefficient de transfert du
systeme Kgs nécessaire aux calculs.

L'avantage principal de cette méthode est que cette approximation peut aussi étre utilisée si la
boucle de régulation n’est pas étudiable analytiquement.

x/% M

K*Ks

—Point d'inflexion

¥ -

Ty Tg t/sec

Figure : Approximation T-Tg
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4.8.1 Reéglage du régulateur Pl avec la méthode de Ziegler-Nichols

En étudiant les systémes P-T;-T, Ziegler et Nichols ont découvert les parameétres optimaux
du régulateur pour une régulation a consigne fixe :

Tg
KpR = 0,9
KSTu

Tn=333T,

Ce réglage donne en général une réponse satisfaisante aux perturbations.

4.8.2 Réglage du correcteur Pl avec la méthode de Chien-Hrones-Reswick

En ce qui concerne cette méthode, la réponse aux modifications de consigne tout comme la
réponse aux perturbations est étudiée dans le but d’obtenir les meilleurs paramétres
possibles. Différentes valeurs résultent suivant les deux cas. De plus, les deux réglages sont
respectivement effectués afin de répondre aux différentes conditions pour obtenir un
asservissement de qualité.

Ces réglages sont les suivants :

e Pour les perturbations :

Régime transitoire apériodique Dépassement de 20 % de la durée
avec durée la plus courte minimale d'oscillation
Tyq T
Ker=0,6 —— Kpr=0,7
KSTu KSTu
Tn=4T, Tn=2,3T,

¢ Pour les changements de consigne :

Régime transitoire apériodique avec Dépassement de 20 % de la
durée la plus courte durée minimale d'oscillation
Ty -Tg
Kpr = 0,35 ——— |KPR =0,6
KSTu KSTU
Tn=12T, Tn=T,g
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4.9 Régulateur numérique

Jusqu’ici, nous avons principalement vu les régulateurs analogiques, des ceux-ci traitent la
valeur analogique de I'écart de régulation pour en déduire de maniére analogique une
compensation corrective. Le schéma d’'un tel asservissement est maintenant connu :

W

Comparateur c Régulateur

= analogique P Systeme >

_

Cependant, il est souvent avantageux d'effectuer I'évaluation de la différence de régulation
numeériquement. D’un c6té, la relation entre I'écart et la compensation peut étre déterminée
avec beaucoup plus de souplesse si elle est définie par un algorithme ou une formule avec
laquelle un ordinateur peut étre programmé, plutét que d’avoir a le mettre en ceuvre sous la
forme d’un circuit analogique. D’un autre c6té, une intégration nettement meilleure des circuits
est possible en technique numérique, pour qu’un plus grand nombre de régulateurs puissent
tenir dans un espace plus restreint. Et enfin, en distribuant les capacités de calcul (si la
puissance de l'ordinateur le permet), il est méme possible d’utiliser un seul ordinateur comme
régulateur de plusieurs boucles de régulations.

Pour qu’un traitement numérique des valeurs soit possible, la valeur d’entrée de référence
ainsi que la valeur de retour sont d’abord converties par un convertisseur
analogique/numérique (CAN) en valeurs numériques. Ensuite, un comparateur numérique
soustrait 'un par rapport a 'autre, et la différence est transmise au régulateur numérique. La
sortie du régulateur est alors reconvertie a son tour en une valeur analogique, en passant a
travers un convertisseur numérique/analogique (CNA). Ainsi, 'ensemble des convertisseurs,
du comparateur et du régulateur apparait comme un régulateur analogique.

Le schéma-bloc ci-dessous représente la configuration d’'un régulateur numérique :

Z

W <

» CAN Comparateur » Régulateur

numérique

CNA P Systeme >

CAN
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Malgré les avantages de la conversion numérique du régulateur, certains inconvénients
subsistent. Pour cette raison, les valeurs de plusieurs variables en lien avec le régulateur
numeérique doivent étre choisies suffisamment grandes pour que la précision du régulateur ne
Soit pas compromise.

Les critéres de qualité pour les convertisseurs numériques sont :
— Larésolution du convertisseur numérigue-analogique.

Elle détermine avec quelle pécision la plage de valeurs numériques sera étalonnée. La
résolution choisie doit étre d’une précision assez grande pour que le régulateur ne perde
pas des informations importantes.

— Le taux d’échantillonnage du convertisseur numérique-analogique.

Il se rapporte a la fréquence a laquelle les valeurs analogiques en cours de lecture dans
le convertisseur sont mesurées et numérisées. |l doit étre assez élevé pour que le
correcteur puisse répondre suffisamment rapidement aux variations de la valeur régulée.

— Letemps de cycle

Chaque régulateur numérique est traité cycliquement, a la différence d’un régulateurs
analogique. La vitesse de traitement de 'ordinateur utilisé doit étre suffisamment rapide
pour qu’il n’y ait pas de changements significatifs de la valeur régulée durant un temps de
cycle (temps durant lequel la valeur de sortie est calculée et durant lequel aucune entrée
n’est prise en compte).

La qualité d’un régulateur numérique doit étre suffisamment élevée afin que le resultat sur la
valeur régulée de sortie soit aussi rapide et précisque sur un régulateur analogique.
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5 Enoncé du probléme

Ce chapitre il s’agit d’étendre le programme du chapitre Valeurs analogiques "SCE_FR_032-
500 _Analog_Values" avec un régulateur PID pour le réglage de la vitesse. Pour ce faire,
I'appel de la fonction "MOTOR_SPEEDCONTROL" [FC10] doit étre supprimé.

6 Planification

Le TIA Portal dispose de I'objet technologique PID_Compact pour la technique de régulation. .

Pour permettre le fonctionnement du moteur avec une vitesse réglée, cet objet technologique
remplace le bloc "MOTOR_SPEEDCONTROL" [FC10].

Ceci s'effectue sous forme d'extension dans le projet "032-500_Analog_Values". Ce projet doit
d'abord étre désarchivé.

L'appel de la fonction "MOTOR_SPEEDCONTROL" [FC10] doit étre supprimé dans le bloc
d'organisation "Main" [OB1] avant que I'objet technologique puisse étre appelé dans un OB
d'alarme cyclique et ensuite paramétré.

L'objet technologique PID_Compact doit maintenant étre configuré et mis en service.
6.1 Bloc de régulation PID_Compact

L'objet technologique PID_Compact permet de disposer d'un régulateur PID avec optimisation
intégrée pour organes de réglage a action proportionnelle.

Les modes suivants sont disponibles :

— Inactif

— Optimisation préalable

— Optimisation fine

— Mode automatique

— Mode manuel

— Valeur de sortie de remplacement avec surveillance d’ erreurs

A cette étape, ce régulateur doit étre paramétré, paramétré et mis en service pour le mode
automatique.

Lors la mise en service, nous utiliserons les algorithmes d'optimisation intégrés et nous
enregistrerons le comportement de régulation du systeme réglé.

L'appel de I'objet technologique PID_Compact s'effectue toujours dans un OB d'alarme
cyclique, dont le temps de cycle est défini de maniére fixe a 50 ms.

La présélection de la consigne de vitesse s'effectue sous la forme d’une constante a I'entrée
"Setpoint" de l'objet technologie PID_Compact exprimée en tours par minute (plage : +/- 50
tr/min). Le type de données est en virgule flottante 32 bits (Real).

La mesure (valeur réelle) de vitesse -B8 (Capteur de mesure de la vitesse réelle du moteur
+/-10V correspondent a +/- 50 tr/min) est saisie sur I'entrée "Input_PER".

La sortie du régulateur "Output_PER" est directement paramétrée au signal -U1 (valeur de
réglage de la vitesse du moteur dans les deux directions +/-10V correspondent a
+/- 50 tr/min).

Le régulateur ne doit étre activé aussi longtemps que la sortie -Q3 (Moteur du convoyeur
-M1 vitesse variable) est commandée. Si celle-ci n'est pas commandée, alors le régulateur
doit étre mis en mode inactif au travers de I'entrée "Reset".
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6.2 Schéma technologique

Vous voyez ici le schéma technologique de I'énoncé du probleme.

Zusitzliche Werte
Additional values

Sortieranlage / Sorting station

-B6
Metall/
-B4 -B5 metal -B7
. Plastik/
Rutsche/Slide :> Frderband/Conveyor :. plastic
T ——— -B9 externer Stellwert Drehzahl/

external manipulated value speed

5.0 U/min (rpm)

-B3 Motor aktiv/ M4
motor active -U1 Stellwert Drehzahl/

-B8 Istwert Drehzahl/ 5.0 e W B1 manipulated value speed

actual value speed = A Ufmin (rpm)

1.0 mfs P
Figure 1 : Schéma technologique
Schalter der Sortieranlage Automatikbetrieb Handbetrieb / Manual mode
Switches of sorting station Automatic mode -53 Tippbetrieb -M1 vorwarts/
_P1 einion PS5 gestartestarted — Manual -M1 forwards

-Q0 Hauptschalter/Main switch __ -S1 Start/start -54 Tippbetrieb -M1 riickwarts/
Manual -M1 backwards

-P4 aktiviert/active
-P7 ausgefahren/extended

-Al NOTHALT/Emergency sto -52 Stopp/sto
/ Sy Ry — pp/stop -56 Zylinder -M4 ausfahren/

-P2 Handimanual -P3 Auto/auto - cylinder -M4 extend _P6 eingefahrenireiracted
__ -S0 Betriebsart/operating mode -55 Zylinder -M4 einfahren/

— cylinder -M4 retract

Figure 2 : Pupitre de commande
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Les signaux suivants seront nécessaires pour cette tache, au titre d'opérandes globaux.

DI Type Designation | Fonction NF/NO
E 0.0 BOOL -Al Alarme Arrét d'urgence ok NF
EO0.1 BOOL -KO Installation "Marche" NO

i Manuel =0
EO0.2 BOOL -S0 Commutateur mode manuel (0) / automatique (1)
Auto=1
E 0.3 BOOL -S1 Bouton poussoir démarrage automatique NO
EO04 BOOL -S2 Bouton poussoir arrét automatique NF
EO0.5 BOOL -B1 Capteur vérin -M4 rentré NO
E1.0 BOOL -B4 Capteur toboggan occupé NO
E1.3 BOOL -B7 Capteur de piéce en fin de convoyeur NO
EW64 BOOL B8 Capteur Mesurg vitesse du .moteur +/-10V
correspondent a +/- 50 tr/min
DO Type Designation | Fonction
A0.2 BOOL -Q3 Moteur du convoyeur -M1 vitesse variable
Valeur de réglage de la vitesse du moteur dans
AW 64 BOOL -u1 les 2 directions +/-10V correspondent a
+/- 50 tr/min

Légende de la liste d'affectation

DI

Al

NF

NO

Entrée TOR DO Sortie TOR
Entrée analogique AQ Sortie analogique
Entrée Q Sortie

Normalement fermé
(contact a ouverture)

Normalement ouvert
(contact a fermeture)
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7 Instructions structurées par etapes

Vous trouverez ci-aprés une instruction pour réaliser la planification. Si vous étes déja
expérimenté, les étapes numérotées vous suffisent. Dans le cas contraire, orientez-vous a
I'aide des étapes suivantes de l'instruction.

7.1 Désarchiver un projet existant

— Avant de pouvoir étendre le projet "SCE_FR_032-500_Analog_Values_R1508.zap13" du
chapitre Valeurs analogiques "SCE_FR_032-500_Analog_Values", il faut le désarchiver.
Pour désarchiver un projet existant, vous devez rechercher l'archive a partir de la vue de
projet sous — Projet — Désarchiver. Confirmez votre choix avec "Ouvrir".

(— Projet — Désarchiver — Sélection d'une archive .zap — Ouvrir)

Project |Edit Wiew Insert O

+h.
| 5 New...
i [ % open... Cl+0 [
Migrate project...

Delete project._. Ctrl+E

5 card Readern/UsB memory b
= Memaory card file »

— La prochaine étape consiste a sélectionner le répertoire cible pour enregistrer le projet
désarchivé. Confirmez votre sélection par "OK".

(— Répertoire cible —» OK)
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— Enregistrer le projet sous 052-300_PID_Controller.

(— Projet —» Enregistrer sous ... — 052-300_PID_Controller — Enregistrer)

T4 Siemens - G:\Automation\032_300_Analog_Values\032_300_Analog_Values

Froject |Edit View Insert Online Options Tools Window Help Totally Integrated Automation
[ New. s MG E R F coonline F Goofiline  fio [R A ¢ H ] PORTAL
M [ cpen... Crl+0
Migrate project...
Close Crrlaw Options B
=] cules b =]
Ctrl+Shift+5 3
- ‘ Find and replace g
Delete project... Ctrl+E B b
Archive... Find gy 1A
Retrieve... =
T Card Reader/UsB memoary 3 e
W nemory card file » a
Upgrade -
S, Print_ Crrl+P
& Print preview...
GAutomation|03..1032_300_Analog_Values F
Exit
|Q Properties H"_i.'.lnfo yH ﬂ Diagnostics
General
Down (]
c N up
No 'properties’ available.
Mo 'properties’ can be shown atthe moment. There is either no object selected or the selected
object dees naot have any displaysble properties. hd
¥ |Details view » | Languages & resources

4 Portal view
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7.2 Appel du régulateur PID_Compact dans un OB d'alarme cyclique

— Ouvrez le bloc d'organisation Main[OB1] par un double clic.

/

14

Siemens - G:\Automation052-300_PID_Contr

13
Project Edit View Insert Online Options

[3f [ H save project a L ER XK’

Project tree

— Supprimez le réseau 2 contenant l'appel de la fonction "MOTOR_SPEEDCONTROL"

Devices

¥ 7] 052-300_PID_Control
B Add new device
ﬁi,lh Devices & networks
7 r:[. CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP]
I]'f Device configuration
| online & diagnostics
= r:al Program blocks
B Add new block
2 MainfdOB1]
& MOTéﬁ_SPEEDCONTROL [FC10]
4 MOTOR_SPEEDMOMITORING [FC11]
3B MOTOR_AUTO [FE1]
@ MOTOR_AUTO_DE [DE1]

[FC10] qui n'est plus utile.

(— Réseau 2 — Supprimer)
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& =1 -Er o4 =0l = 2]

Speed_limit_

15.0 — warning_max Error_min =—

Speed_limit_
-10.0 — warning_min

Speed_limit_ Actual_speed
-12.0 — error_min ENO —

Collapse
| ¥ cu Cerl+X
15| Copy CerlsC
Jz) Paste Cerl+v
Define tag... Crrl+Shifts
Rename tag... Crrl+Shift+T
Rewire tag... CrrlShift«P
p.4 Delete Del
{ LS
Compile
Download to device

¥  Network 3: | 3 Insert network Cerl+R
e Insert STL network
Set network title automatically

Cross-reference information Shift+F11
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Uy
error_min

#Motor_speed_
rmonitoring_
actual_speed

NSOV ¥ Y soeed control analoa coutout convevor mator

#Motor_speed_
menitering_Ret_
Val

LOWES
byits

ic mode

woB1

[>]

I}
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— Nous avons besoin d'un OB d'alarme cyclique pour appeler le régulateur PID_Compact.
Sélectionnez donc la commande "Ajouter nouveau bloc" dans le dossier Blocs de
programme.

(— Blocs de programme — Ajouter nouveau bloc)

7% Siemens - G:\Automation\052-300_PID_Control

\
v

Project Edit View Insert Online Options Tc

2F B saveproject & X 22 T2 X 9

Project tree [

Devices
5O ©

« | ] 052-300_FID_Control
‘? Add new device
Eﬁh Devices & networks
e E[. CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP]
I]T Device configuration
Q Online & diagnostics
= g Program blocks
I Add new blackp,
4 Main [OB1]
& MOTOR_SPEEDCONTROL [FC10]
& MOTOR_SPEEDMONITORING [FC11]
2 MOTOR_AUTO [FB1]
@ MOTOR_AUTO_DE [DE1]

— Dans le dialogue suivant, choisissez *E et nommez I'OB d'alarme cyclique avec le
nom : "Cyclic interrupt 50ms" Choisissez le langage LOG et attribuez le temps de cycle

50000 ps. Activez la case a cocher "Ajouter nouveau et ouvrir". Cliquez sur "OK".

(— *E — Nom : Cyclic interrupt 50ms — Langue : LOG — Temps de cycle (us) : 50000

N ) Ajouter nouveau et ouvrir —» OK)

Add new block %

Narne:
|Cyc|ic interrupt 50ms| |

% Program cycle Language: FED >
ﬂ; . Number. =

& Time delayinterrupt . = >

Organizmtion 4 Cyclic interrupt (") manual
block & Hardware interrupt (@) Automatic
i & Time error interrupt

4 Diagnostic error interrupt Cyclic time (us):

#B & Pull or plug of modules Description:

. {0y sla_tmn ills A" Cyclic interrupt”™ OB allows you to start
Function block & Programming error programs at periodic intervals,
independently of cyclic program execution.
The intervals can be defined in this dialog or
in the properties of the OB.

3k 10 access error
& Time of day

& MClinterpolator
C & MC-Senvo

3 Synchronous Cycle

Function & status
& Update
% Profile

e
Data block
More...
> | Additional information
[w] Add new and open I:OK Cancel
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— Le bloc est directement ouvert. Attribuez maintenant des commentaires pertinents et

faites ensuite glisser I'objet technologique "PID_Compact" dans le réseau 1.

(— Technologie — PID Control - Compact PID — PID_Compact)

emens - G:\Automation\052-300_PID_Control\052-300_PID_Control

Project Edit View Insert oOnline Options Tools

UF [ [l soveproject & ¥ 7

window  Help

Totally Integrated Automation
PO

> | Details view
4 Portal view = Ovenview | = cyclicinterr...

— Attribuez un nom au bloc de données d'instance et confirmez par "OK".

(— PID_Compact_Motor_Speed — OK)

Call options

X

@®

More...

Data block
' Name |PID_Compact_Motor_Speed m
BB | Number
Single
instance O Manual

The called function block saves its data in its own instance
data block.

I

Cancel

Lh‘OK
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X D@z 3 ME B R §F cooniine ¥ cooffine o MM 3¢ []] RTAL
DP] » Program blo errupt 50 B30 |
Devices Options "%‘
EXY- i et s EAEPE @r=Hl et = Lo ==l
ockin i > | Favorites 5
Jzizzog:‘f;:i:fl = (. 4 el o e > |Basic |nstr.uct|ons. E
T e bam . : % | Extended instructions -
¥ Block title: Cyclic interrupt 50ms —
~ (i CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] Cormment ~ | Technology o)
[l Device cenfiguration Name Description version |
‘o) online & diagnostics =  Network 1: Speed control motor conveyor with PID_Compact » [7] Counting and measurement 22 ;r
= [ Program blocks g Comment ~ [] FID Control =]
B Add new block ~ [] Compact FID wvso ||
2 Cyclic interrupt 50ms [0B30] & FID_Compact Universal PID controller with integrated twning V22 |2
48 Main [0B1] It & FID_35tep FID controller with integrated tuning for valves V22 | '
48 MOTOR_SPEEDCONTROL [FC10] fi] & PID_Temp FID controller for temperature vio |&
48 MOTOR_SPEEDMONITORING [FC11] * [] PID Basic functions via |
4 MOTOR_AUTO [FB1] L » [7] Motien Control E
| MOTOR AUTO_DB [DB1] » [ Time-based 10 iz |
+ [ Technology objects g
» [ External source files s
» [ PLCtags E
+ [l PLC data types —
b [55l Watch and force tables
+ [ig Online backups
» [ Traces
B85 Program info
» [§, Device proxydata
A PLCalarms
& Textlists
» [l Local madules <] L} 1]
» g} Common data M Kl I ] [100% | Mrrvs erereervill EA [
| e Properties %} Info 1] %] Diagnoestics 5 | Optional packages
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— Etendez la vue du bloc en cliquant sur la fleche . Maintenant, comme montré ci-
dessous, connectez ce bloc a la consigne (constante : 15.0), la mesure (variable globale
"-B8"), la valeur de réglage (variable globale "-U1") et I'entrée de réinitialisation pour la

désactivation du régulateur (variable globale "-Q3"). Inversez lI'entrée "Reset". La boite de

dialogue de configuration du régulateur peut ensuite étre ouverte.

=0l

...=3 PN/DP] » Program blocks » Cyclic interrupt 50ms [OB30] - EH X

Xt g =EA @8 @2

= T ™=

fo) oG B 68" o

& == 4 =a = H-]

[2]

¥ Block title: Cyclic interrupt 50ms
Comment
hd Network 1: Speed control motor conveyor with FID_Compact

Comment

B2
"PID_Compact_
Motor_Speed”

PID_Compact @?@

Opens the configuration window.

e = EN
. . Output
5.0 — setpoint o
00— B ourpur e
"'I:.I'u‘ﬁtlt Output_PWl — ...
B8 Input_FER
FALSE mem _— Bl
FALSE — —_
W0 .2 State
"-03" =0 Reset Error = -
FALSE == ErrorBits
- ENO —

<] [ [100% F —F

— Deux vues existent pour la configuration du régulateur : Vue des parametres et vue des

fonctions. Ici, nous utilisons la "Vue des fonctions", plus compréhensible.

(— Vue des fonctions)

052-300_PID_Control » CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects » PID_Compact Motor_Speed [DB2]

‘ﬁ Functional view " Parameter view |_

o Bl @ ® A, [Functional naviga[w] [<no testfilter > | dpe =
- Al parameters Name in functional view Name in DB .. Startvalue project  Minimum value | Maximum value  Comment
 Configuration parameters Physical quantity PhysicalQuantity @ Speed Selection of physical quantity.
w Basic settings Physicalquantty @ 17 Selection of physical guantity.
Controller type Unit of measurement FhysicalUnit o 1imin Selection of unit of measureme..|
Input { output parameters Physicalunit &o Selection of unit of measureme _|
P Process value settings Invert contral logic linvertContral & Fase Enables inversion of contral logic
» Advanced settings Activate Mode after CPU restart RunModeByStartup e TRUE Activates the operating mode ..
¥ Commissioning parameters Set Mode to Maode @& Automatic mode 1] 4 Selection of operating mode.
Other parameters Mode Q 3 Selection of operating mode.
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— Dans les "Paramétres de base", on fixe tout d'abord le "Type de régulation" et la

connexion des "Paramétres d'entrée/sortie". Réglez les valeurs comme indiqué ici.

(— Parametres de base — Type de régulation — Paramétres d'entrée/sortie)

...PU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects » PID_Compact_Motor_Speed [DB2] -0 EX

& Functional view || | Parameter view |
T =
- e )
Controller type () Basic settings
Input | output parameters @ Controller t
- ontroller type
w Process value settings (] ¥R
Process value limits o
Process value scaling o | Speed |V| | 1imin |'|
~ Advanced settings (/] D Invert control logic
Process value monitorin .
o 9 9 @ Activate Mode after CPU restart
PWI limits (/)
Output value limits (] Set Mode to: | Autamatic mode |v|
FID Parameters 0
Input ! output parameters
1 -
u Setpoint:
JENE S
Input: Output:
Input_PER (analog) n Output_PER (analog) n
L1 K 52 | I

— Sous "Parameétres de la mesure", nous choisissons la plage +/-50 tr/min et définissons
les "Limites de la mesure" de +/-45 tr/min.

(— Parametres de la mesure — Limites de la mesure — Mise a I'échelle de la mesure)

052-300_PID_Control » CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects » PID_Compact_Motor_Speed [DB2]

& Functional view Parameter view
°F i ad =
= Bacic settings L. ~
i © Process value limits
Controller type o
Input i cutput parameters & |
o 1imin
Process value limits o ry
Process value scaling L)
= Advanced settings (] Process value high limit: | 45.0 1imin
Frocess value menitoring @
Py limits L]
Output value limits L]
FID Parameters 0
Frocess value low limit: | -45.0 1imin
—»
t
Process value scaling
1
0 Input_FER: A
: Enabled
1imin
A
Scaled high process value:
50.0 1min
Scaled low process value:
-50.0 1imin
»
Input_PER
-27648.0 | 27648.0
Low High
—— | o
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— Sous "Parametres avancés", une "Surveillance de la mesure" serait possible, que nous

n’utilisons pas.

(— Parametres avancés — Surveillance de la mesure)

..._PID_Control » CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects » PID_Compact_Motor_Speed [DB2] -0 X

|E Functional view Parameter view

oo
7 & =
~ Basic settings
Controller type

Process value monitoring

Input / output parameters
~ Process value settings
Process value limits
Process value scaling
w Advanced settings

Process value monitoring;
PVl limits

Outputvalue limits

Warning high limit: | 3.402822E+ 1imin

03003303000

Wwarning low limit: |-2.402822E- 1imin

FID Parameters

— Sous "Parameétres avancés", nous conservons les valeurs standards de "PWM"
(modulation de largeur de puls) car nous n'utilisons pas la sortie correspondante dans le
projet.

(— Parametres avancés — PWM)

..._PID_Control » CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects » PID_Compact_Motor_Speed [DB2] -0 EX

& Functional view | £2 Parameter view

A T

~ Basic settings
PWM limits

Controller type
Input / output parameters
~ Process value settings

Process value limits Minimurn ON time: | 0.0 s
Process value scaling
~ Advanced settings Minimum OFF time: |0.0 s

Process value maonitoring

PV lirnits:

Output value limits

3300000000

FID Parameters

— Sous "Paramétres avancés"”, nous définissons les "Limites de valeurs de sortie" de 0,0 %
a 100,0 %.

(— Parametres avancés — Limites valeur de réglage)

..._PID_Control » CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects » PID_Compact_Motor_Speed [DB2] -0 EX

& Functional view Parameter view

. T

~ Basic settings (] _
controller yype o Output value limits
Input | output parameters @&
~ Process value settings (/] Output value limits o
Process value limits o A
Process value scaling (/]
« Advanced settings (/] Output value high limit: |100.0 %
Frocess value monitoring @
PV limits (]
Output value limits; o
FID Parameters o
Output value low limit: |0.0 %
i —
| t
3
Reaction to error
Set output to: | Substitute cutput value while erroris pending |v|

Substitute output value:
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Dans les "Parameétres avancés", vous pourrez maintenant saisir manuellement les

Parametres PID. Aprés avoir modifié la structure du régulateur sur "PI", fermez la fenétre de

configuration en cliquant sur ksl et vous obtenez un programme terminé avec un régulateur

PID prét a fonctionner. Celui-ci doit encore étre mis en service en ligne et optimisé.

(— Parametres avancés — Paramétre PID — Structure du régulateur : Pl — E)

..._PID_Control » CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects » PID_Compact_Motor_Speed [DB2] =0 EX

|“ Functional view || | Parameter view
ooh
T =
w Basic settings ()
Controller type () PID Parameters
Input | output parameters @&
* Process value settings () = Ersiie e
Process value limits (/]
Process value scaling () Propartional gain:
w Advanced settings (] Integral action time:
Frocess value monitoring @ T iy m—
WM limits ()
- Derivative delay coefficient:
Output value limits ()
FID Farameters o Proportional action weighting:
Derivative action weighting:
“ sampling time of PID algorithrm:
L Tuning rule
Controller structure: _ﬂ
FI k
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7.3 Enregistrer et compiler le programme

— Pour enregistrer le projet, cliquez sur le bouton kel saveproiect jans 1e menu. Pour compiler

tous les blocs, cliquez sur le dossier "Blocs de programme" et dans le menu sur le

=l
symbole .

H Save project

(—

Edit View Insert Online Options Tools

m 4

Project tree

Devices

— Blocs de programme —

)

T4 Siemens - G:Mutomation¥052-300_PID_Control\052-300_PID_Control
Window Help

5f (W E saveproject Z2 ¥ I 2 X Dy (¢ TG B & Goonline ¥ Gooffline ﬂull’[ﬂm x!

N Totally Integrated Automation

PORTAL

Comnpile

HOO Ell=

i p EAEPE@r @ HE Cdas

~ | ] 052-300_FID_Control
B Add new device
Eg-h Devices & networks
o I:fl CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DF]
[h‘ Device configuration
%] Online & diagnaostics

-

-

= ';:. Program blocks

¥ Add new block
3 Cyclic interrupt 50ms [CB30]
4 Main [OB1]
48 MOTOR_SPEEDCONTROL [FC10]
4 MOTOR_SPEEDMOMITORING [FC1...
48 MOTOR_AUTO [FB1]
@ MOTOR_AUTO_DE [DE1]
» gt System blocks
= [ Technology objects
ﬁb' Add new object
~ nliJ FID_Compact_hotor_Speed [DB2]
&& Configuration

It commissiening -

a  ==1 4 -o = -]
Block title: Cyclic interrupt 50ms

Comment

Network 1:

Comment

WB2
"PID_Compact_
Motor_Speed”

PID_Compact @

EN

) Output
Setpoint

o o i

Input
npu Output_PER

Output_PWii
Input_FER

.-g "
o BF on
=

o

Speed control motor conveyor with FID_Compact

QWG4
Ny

suoonasu)

[>]

Bunsa] =

snselmir”

sauelqr] & ||

1 <

[>]

[100%

[

» | Details view

|§. Properties

4 Portal view =1 overview II Cyclic i

interr___

v The pro

H"_i.'.lnfo y"ﬂDiagnostics |

— Les blocs compilés avec succes sont affichés dans la zone "Info" "Compiler”.

|§, Properties

| General y" Cross-references

@E| Show all messages

Compiling completed (errors: 0; warnings: 1}
Path

[+

PID_CycleTime (UDT}
¥ PID_Compact_Motor_Speed (DB2)
Tuning

Main (OB1)
Cyclic interrupt 50ms (OB30)

|| Compile

" Syntax |

||"_i.'.lnfo y"ﬂ Diagnostics |

Description

=1
ot
o

The data type was successfully updated.

Tuning has not been started yet.
Block was successfully compiled.
Block was successfully compiled.

WY WNWY

Block was successfully compiled.

i Compiling completed (errors: 0; warnings: 1}

Errars

Warnings |Time
4:25:40 PM

1 4:25:41 FM
4:25:41 FM
4:25:41 FM
4:25:41 FM IEI
4:25:44 PR
4:25:46 FM

“-e00--0
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7.4 Charger le programme

— Une fois la compilation terminée avec succes, le programme créé, y compris la
configuration matérielle, peut étre chargé dans l'automate comme décrit dans les

modules précédents.

(> &)

i Siemens - G:\Automation\052-300_PID_Control\052-300_PID_Control

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help Totally Integrated Automation

jBHSweproject % x _3'5 :; X )3 (ds 41' [Rrji r;a. ﬁ‘GoonIine gs Go offline ﬂnh"IE [E _}(J > PORTAL
g

Project tree m 4

Devices
OO

Download to device

LT B T E L I e

¥ ] 052-300_FID_Control
ﬁ Add new device
gy Devices & networks
~ [ CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP]
Y Device configurstion
%] Online & diagnostics
~ | Program blocks
ﬂb' Add new block
4 Cyclic interrupt 50ms [OB30] .
> Lo [[EE R 'P\D_ICo:ﬂiact_
48 MOTOR_SFEEDCONTROL [FC10] Moter_Speed”
48 MOTOR_SPEEDMONITORING [FC1... —
48 MOTOR_AUTO [FB1] Fp-Compaet st
@ MOTOR_AUTO_DE [DB1]
» ¢ system blocks i
= [ Technology objects Setpoint
B Add new object
- n’-ﬁJ PID_Compact_Motor_Speed [DE2]
& Configuration
lﬁ Commissioning

suopnisuy

& »= - -] = .{:]

* Block title: Cyclic interrupt 50ms

[>]

]
Bunsa| EH

Comment

¥  Network 1: Speed control motor conveyor with PID_Compact

Comment

S‘ISEUWH

Output

sauelqr] O ||

HQWE4
Output_PER|— "-U1"
Output_FW = -

Input

s o o

Input_PER

3 s E N
o
o 8% o0

m o

b [ Fxternal source files

v L
<] [Tl [2] <] il | [100% [ —F
? | Details view ‘§ Properties ”:1.'. Info i) || ﬁ Diagnostics ‘

3 Overview II Cyclic interr.. n canceled bef

m
T
"

4 Portal view
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7.5 Visualiser PID_Compact

— Cliquer sur l'icbne Activer/désactiver visualisation du programme. Cette commande
permet de surveiller I'état des blocs et des variables pendant le test du programme. Au

premier démarrage de la CPU, le régulateur "PID_Compact" n'est pas encore optimisé.

Pour ce faire, il faut démarrer I'optimisation par un clic sur l'icone !l Commissiening

(= Cyclic interrupt 50ms [OB30] — |~/ — PID_Compact — 'l Commissiening )

T4y Siemens - G:\Automation\052-300_PID_Control\052-300_PID_Contral

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help =
. _ . Totally Integrated Automation
U TH B saveproject S M = 5 X o T MG I3 & Goonline ¥ Gooffiine | A MM 2 []]|* PORTAL
Devices Ge]
- = G - )
LX) CBET -k &K = |
i
=
] e 3
~ ] 052-300_PID_Control ~ o
Eall 3
TFE emdTes LI R R U a
E’E.i Devices & netwarks "FID_Compact_ -
I CPUT516F [CPU 1516F-3 PN/DP] Notor_Speed o
IIY Device configuration PID_Compact i E
4/ online & diagnostics g
= |g! Program blocks @ = EN 9
B Add new block 15.0 —jsetpoint =
4 Cyclic interrupt 50ms [OB30] [ ] 0. =3
& Main [0B1] ] 0.0—|Input E
4 MOTOR SPEEDCONTROL [Fc10] @ R =
4 MOTOR SPEEDMONTORING [ @ | WWEA =
4 MOTOR_AUTO [FB1] [ ] *-B8” = Input_FER [
MOTOR_AUTO_DB [DE1 [
] _AUTO_DB [DB1] [ 0.0 Output =5
} [ System blocks [ ] 0.0 3
~ [ Technology objects [ ] FALSE 92‘:;&4_ EI
B’ Add new object FALSE oW =
~ 7| PID_Compact_Moter_Speed [ [ ] Output_PERI—"U1 —
a<] MiD_tompact| = o0 Output_PAWM
& Configuration 00
Vi Commissioning L FALSE
» [ External source files FALSE
» [ PLC tags [] THE -
» [ PLC data types @ %00 2
» [ watch and force tables Q3" —GReset State
» [ig Online backups FALSE Error
» [ Traces FALSE Enoeae— .
85 Program info 3 " ENO—
<] i B <] n J[>][100% - e

¥ | Details view @ Properties |7l Info  [[) Diagnestics |
4 Portal view 3 overview | = cycicinterr... | PiD_compac... |5 AD_Compac... oading completed (errors: O warnings...
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— En cliquant sur E-Srt - goys "Mesure”, les valeurs de la consigne (Setpoint), de la
mesure (Scaledinput) et de la valeur de réglage (Output) peuvent maintenant étre

affichées et visualisées dans un diagramme.

(_>,Ilr-»5tart )

..ontrol » CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects » PID_Compact_Motor_Speed [DB2] - 0 X
= e
Measurement Tuning mode
sampling time: | 0.3 5|* [pimrt ] |Pre:uning
° c 2\"2- {,? -(k .C% fi.' m‘ni; @l Q :'!Siné;ﬂteiméezﬁEreinue_m:?f;l";e_oﬂegIéue‘i
PID_Compact_Motor_Speed (no data)
[ setpaint
W Scaledinput
W Cutput
i [v]
[=]
[<] i [2]
L | e
<§# | Mamne Data t... Address Color Scaling group  Min. Y scale Max. Y scale  Unit Comment
1 am < Setpoint  Real c.. [=] [=] 45 45
2 <@ <  Scaledinput Real I el 45 45
S @ < Output Real I R 0 100
— En cliquant sur Wstep |3 mesure peut a nouveau étre arrétée.
(—> B siop )
=
Measurement Tuning mode
5 ling ime: | 0.3 s [~ | [l Stop |Fretuning [Vl B Start
CO¥ YRIRR TQAQ T= =: 4 UL EHEF &
PID_Compact_Motor_Speed
2004 [T Setpaint z
M scaledinput
W Output

[¢]

[ < ] L

<F: Name Data t... Address Color  Scaling group Min. ¥ scale Max. ¥ scale
1 4 Setpoint Real - m 45 45
2 @ Scaledinput Real [ ] 45 45
3 @ < Output Real - 0 100

Unit Comment
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7.6 Optimisation préalable PID_Compact

L'optimisation préalable calcule la réponse du processus a un saut de la valeur de sortie et
recherche le point d'inflexion. Les parameétres PID sont calculés a partir de la pente maximale
et de la bande morte du systéme régulé. Vous obtenez les meilleurs paramétres PID si vous
exécutez |'optimisation préalable et I'optimisation fine.

Plus la valeur de mesure est stable, plus les parameétres PID peuvent étre calculés avec
simplicité et avec précision. Un bruit sur la mesure est acceptable tant que I'élévation de la
mesure est significativement plus grande que le bruit. Cela est donné au mieux en mode
"Inactif" ou "Mode manuel". Les parametres PID sont sauvegardés avant d'étre recalculés.

Les conditions suivantes doivent étre remplies :

L'instruction "PID_Compact" est appelée dans un OB d'alarme cyclique.
ManualEnable = FALSE

Reset = FALSE

PID_Compact se trouve en mode "Mode manuel”, "Inactif* ou "Mode automatique".

La consigne et la mesure se trouvent a l'intérieur des limites configurées (voir
configuration "Surveillance de la mesure").

La différence entre la consigne et la mesure est supérieure a 30 % de la différence entre
la limite supérieure de la mesure et la limite inférieure de la mesure.

L'écart entre la consigne et la mesure est > 50 % de la consigne.
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— Sous "Mode d'optimisation”, on sélectionne "Optimisation préalable" et celle-ci démarre.

(—> Mode d'optimisation — Optimisation préalable —» 5@ )

052-300_PID_Control » CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/IDP] » Technology objects » PID_Compact_Motor_Speed [DB2]

PID_Compact_Motor_Speed

I [ setpoint F
M Scaledinput
M Output

Setpaint

Enabled - automatic mode
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— L'optimisation préalable démarre. Dans le champ "Etat de I'optimisation”, les étapes en
cours et les erreurs rencontrées sont affichées. La barre de progression illustre les
étapes en cours de progression.

052-300_PID_Control » CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects » PID_Compact_Motor_Speed [DB2]

Q0N /e ¥ T

PID_Compact_Motor_Speed

7] setpoint
M Gcaledinput
W output

Setpoint

Setpoint
Scaledinput
Output

RINEVNNNRRRRIR VAT
v
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7.7 Optimisation fine PID_Compact

L'optimisation fine génére une oscillation constante et limitée de la mesure. Les paramétres
PID pour le point de fonctionnement sont optimisés a partir de I'amplitude et de la fréquence
de cette oscillation. Tous les paramétres PID sont recalculés a partir des résultats. Les
parameétres PID issus de l'optimisation fine présentent souvent de meilleures réponses a la
variable de référence et a une perturbation que les parameétres PID de I'optimisation préalable.
Vous obtenez les meilleurs parameétres PID si vous exécutez |'optimisation préalable et
I'optimisation fine.

PID_Compact essaye automatiqguement de créer une oscillation supérieure au bruit de la
mesure. L'optimisation fine n'est qu'influencée que faiblement par la stabilité de la mesure.
Les paramétres PID sont sauvegardés avant d'étre recalculés.

Les conditions suivantes doivent étre remplies :

— L'instruction "PID_Compact" est appelée dans un OB d'alarme cyclique.
— ManualEnable = FALSE

— Reset = FALSE

— Laconsigne et la mesure se trouvent dans les limites configurées.

— Laboucle de régulation est stabilisée au point de fonctionnement. Le point de
fonctionnement est atteint lorsque la mesure et la consigne correspondent.

— Aucune perturbation n'est attendue.

— PID_Compact se trouve en mode "Mode manuel”, "Inactif" ou "Mode automatique".

L'optimisation fine se déroule comme suit lors du démarrage en mode automatique :

Si vous souhaitez améliorer les paramétres PID disponibles par une optimisation, lancez
I'optimisation fine a partir du mode automatique.

PID_Compact continue d'effectuer la régulation avec les parameétres PID disponibles jusqu'a
ce que la boucle de régulation soit stabilisée et que les conditions pour une optimisation fine
soient remplies. Ce n'est qu'apres cela que l'optimisation fine débute.

L'optimisation fine se déroule comme suit lors du démarrage en mode inactif ou
manuel :

Si les conditions pour une optimisation préalable sont remplies, I'optimisation préalable est
lancée. La régulation s'effectue avec les parameétres PID calculés jusqu'a ce que la boucle de
régulation soit stabilisée et que les conditions pour une optimisation fine soient remplies. Ce
n'est qu'apres cela que l'optimisation fine débute. Si l'optimisation préalable n'est pas
possible, PID_Compact réagit comme sous comportement en cas d'erreur configuré.

Si la mesure pour une optimisation préalable se trouve déja trop prés de la consigne, on
essaiera d'atteindre la consigne avec une valeur de sortie minimale ou maximale. Cela peut
provoquer un dépassement accru.
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— Sous "Mode d'optimisation”, on sélectionne "Optimisation fine" et celle-ci démarre.

(— Mode d'optimisation — Optimisation fine— == 5@%

052-300_PID_Control » CPU1516F [CPU 1516F-3 PN/DP] » Technology objects » PID_Compact_Motor_Speed [DB2]

Fine tuning [~ =

PID_Compact_Motor_Speed
—

B Starts tuning

= [l Setpoint
W scaledinput
W Cutput

Setpoint
Scaledinput

Enabled - automatic mode

— L'optimisation fine démarre. Dans le champ "Etat de I'optimisation”, les étapes en cours et

les erreurs rencontrées sont affichées. Si l'optimisation automatique s'achéve sans

message d'erreur, les paramétres PID ont bien été optimisés. Le régulateur PID passe en

mode automatique et utilise les parametres optimisés. Les paramétres PID optimisés

sont conservés lors d'une mise sous tension et d'un redémarrage de la CPU. Avec le

S
bouton IE, vous pouvez charger les parametres PID de la CPU dans votre projet.

- Fﬂ)

'-/

| Erorack |

gyt :

#) sends the PID parameters from the CPU to the project.

4i
3
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— En cliquant sur : il est possible d'afficher les paramétres PID dans la configuration.

(7))

=

- Basic settings

Contraller type PID Parameters

Input [ output parameters
= Process value settings
Process value limits
Process value scaling
« Advanced settings
Frocess value monitoring
PY limnits
Output value limits

p Entry for derivative action weighting.

— Enfin, il faut encore interrompre la connexion en ligne et sauvegarder I'ensemble du

projet.

(8 cootioe [ smeproe
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7.8 Archivage du projet

— Pouir finir, nous voulons archiver le projet complet. Sélectionnez dans le menu
— "Projet " la commande — "Archiver...". Choisissez le dossier d'archivage du projet et
enregistrez le projet au format "Archive de projet TIA Portal".
(— Projet — Archiver — Archive de projet TIA Portal - 052-300_PID_Controller....

— Enregistrer)

T4 Siemens - G:\Automationt052-300_PID_Control\052-300_PID_Control

Fi T |Edit Vi Insert  Onli Opti Tools  Wind Hel 5
TIEE ! 1ew Inse nine prions - Toak neew =P Totally Integrated Automation
L3F New... 2 G MG I & Goonline ¥ Go offline s 1.0 R = PORTAL
M3 open... crl+0
Migrate praject
Close Crlew ‘“ Functional view |2 Parameter view |5
- e e

a4 lishifs =i Rl E

SEVe as.. Crrl+Shife+s m =
~ Basic settings o i
Delete project . CuleE commolerpe ©|| P Parameters

T N — Input | cutput parameters @ L
e = =
Retrieve... w Process value semings o B Em e v
T card Reader/USE memory vl Process value limits o 4
T nemory card file » Process value scaling o Froportional gain- | 6.880501 a

— « Advanced settings o Integral sction time: | 1576811 s

=] Process value menioring @ Derivative action time:

2} Prine_ Cerl+P T ©

ﬁo Print preview... e o L Derivative delay coefficient:

_-‘-) Export module labeling strips.. PID Parameters 9: Proporticnal action weighting:
G:lAutomationl052-3..1052-300_PID_Contral M Derivative action weighting:
GlAutomationl__au_1032_300_FID_Control 1 [ sampling time of PID algorithm: | 0.049994 5
GAutomatio._\032-600_Global_Data_Elocks
GlAutomationlD3..1032_300_Analog_values T
Ext

= L L A Controller slructure:
B¢ Add new object
= L] PID_Compact_Motor_Speed [DB2]
4@ Configuration
'ﬁ Commissioning
» External source files m B il 3] [<] il | >

» | Details view Q Properties |:i.l|nfn ‘ ﬂ Diagnostics
4 Portal view £ Overview II Cyclic interr__. I!ii FID_Compac.. Iﬂ PID_Compac... v The project 052-300_FID_Control was ...
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8 Liste de contrdle

NO

Description

Vérifié

OB d'alarme cyclique Cyclic interrupt 50ms [OB30] créé avec
succes.

Régulateurs PID_Compact appelé dans I'OB d'alarme
cyclique Cyclic interrupt 50ms [OB30] et connecté.

Configuration du régulateur PID_Compact exécutée.

Compilation réussie et sans message d'erreur

Chargement réussi et sans message d'erreur

Optimisation préalable réussie et sans message d'erreur

Optimisation fine réussie et sans message d'erreur

Mettre en marche l'installation (-KO = 1)

Vérin rentré / Réponse activée (-B1 = 1)

Arrét d'urgence (-Al = 1) non activé

Mode AUTOMATIQUE (-S0 = 1)

Bouton Arrét Automatique non actionné (-S2 = 1)

Actionner brievement le bouton Démarrage automatique
(-S1=1)

Capteur toboggan affecté activé (-B4 = 1)

puis le moteur du convoyeur -M1 vitesse variable se met en
marche (-Q3 = 1) et reste actif.

La vitesse correspond a la consigne de vitesse dans la plage
+/- 50 tr/min

Capteur fin du convoyeur (-B7=1) - -Q3=0
(aprés 2 secondes

10

Actionner brievement le bouton arrét automatique
(-S2=0)—>-Q3=0

11

Activer l'arrét d'urgence (FA1=0) - -Q3=0

12

Mode manuel (-S0=0) -»-Q3=0

13

Mettre l'installation a l'arrét (-KO =0) - -Q3 =0

14

Vérin non rentré (-B1=0) - -Q3=0

15

Vitesse > seuil de vitesse erreur max — -Q3 =0

16

Vitesse < seuil de vitesse erreur min - -Q3 =0

17

Le projet a été archivé avec succes

Utilisation libre pour les instituts publics de formation et de R&D. © Siemens AG 2017. Tous droits réserveés.

SCE_FR_052-300 PID Control_S7-1500_R1703.docx

50



Dossier de formation SCE | Module 052-300 TIA Portal, édition 05/2017 | Digital Factory, DF FA

9 Informations complémentaires

Des informations complémentaires vous sont proposées afin de vous aider a vous exercer ou a
titre d'approfondissement, par ex. : Getting Started, vidéos, didacticiels, applis, manuels, guides

de programmation et logiciel/firmware d'évaluation sous le lien suivant :

www.siemens.de/sce/s7-1500
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