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Aide sur la fonction
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I/ La fonction PID :
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S1 – Entrée : Consigne

S2 – Entrée : Mesure

S3 – Entrée : Consigne en mode manuel

D1 – Sortie : Résultat du calcul de la fonction PID

Le bloc PID a deux modes de fonctionnements :

1 – Manuel

2 – Automatique (Régulation)

Le choix de l’un de ces deux modes ce fait par l’activation ou non du bloc PID


Manuel : Fonction PID désactivée

Automatique : Fonction PID activée

Dans le schéma du haut, c’est donc la variable « Bit_Marche » qui détermine le mode de fonctionnement du bloc PID

a) Mode Manuel

Dans ce mode, la sortie D1 recopie la valeur de l’entrée S3 (Consigne manuelle)

La sortie D1 est tout de même bornée.
b) Mode Automatique

Dans ce mode, la sortie D1 dépend des entrées S1 et S2 (S3 ne sert à rien dans ce mode).


La valeur mesurée souhaitée doit être appliquée sur l’entrée S1 (Consigne), tandis que la mesure réelle doit être appliquée sur l’entrée S2 (Mesure). La sortie D1 quand à elle doit être transmise à l’actionneur. 


Attention ! : Lors du passage en mode automatique (régulation), la sortie conserve sa valeur modifiée par le manuel, elle ne repart pas par la valeur 0.
II/ Paramètres de la fonction PID :

	Variable
	Type
	Entrée / Sortie
	Utilisation

	Q
	Bit
	Sortie
	Front montant indiquant que la sortie vient d’être recalculée

	PF
	Bit
	Sortie
	Indique que la régulation est correct (consigne PA)

	UO
	Bit
	Sortie
	Indique que la sortie est en limite haute

	TO
	Bit
	Sortie
	Indique que la sortie est en limite basse

	IF
	Bit
	Entrée
	Indique que la variable d’intégration est à sa valeur maximum

	KP
	Entier
	Entrée
	Gain proportionnel (en 1/1000)

	TR
	Entier
	Entrée
	Temps intégral (en ms)

	TD
	Entier
	Entrée
	Temps dérivée (en ms)

	PA
	Entier
	Entrée
	Plage de l’entrée de mesure dans laquelle la fonction considère que la régulation est correct. (bit PF)

	BA
	Entier
	Entrée
	Offset

	ST
	Entier
	Entrée
	Fréquence d’échantillonnage de l’entrée de mesure S2


Les paramètres de la fonction PID sont accessible en écrivant le repère du bloc suivi d’un point.
Ex : ici la fonction PID est repérée « PID_1 ». Le paramètre KP est donc accessible en écrivant PID_1.KP
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Pour accéder aux paramètres étendu, double clicker sur le bloc PID : une fenêtre apparaît.
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III/ Surveillance du PID

En mode monitoring, il est possible de visualiser les paramètres internes du PID. Pour accéder à cette visualisation, cocher l’option PID Monitor dans le menu :
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Lancer le mode surveillance ; on aperçoit dans la fenêtre PID les courbes évoluer :
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Pour toutes demandes, veuillez contacter le support technique.

Ouvert de 9h à 12h et de 13h30 à 18h
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