* Podane poriej ustawienia dotyezkonfiguracji parametrow odpowiedzialnych za daiida
regulatora PID. Przed wykonaniem pisaych czynngci nalezy poprawnie wprowadzidane
znamionowe silnika oraz wykoa@rocedug¢ autostrojenig

Ustawienia wsgpne.

04 DRIVE CONFIG — Access mode — Expert (tryb dogpu)
— Application select> Application 1 (wybor aplikacii)

— Save parameters»  Press E to execute (zapis parametrow)

Nalezy wykon& “twardy” reset urzdzenia (wyhczy¢ napecie zasilagce napd, poczeké az
wyswietlacz zgénie, nastpnie ponownie zasdinagd).

Po wykonaniu powjszych operacji w menu gtéwnym reglu na pozycji nr 26 pojawi i
menu PID. Jeeli nie pojawito st menu 26 PID, naly sprawdzé czy w menu 04 DRIVE
CONFIG / Application select wybrana jest watid\pplication 1. Jeeli nie to naley
powtorzy kroki z punktu I.1.

I. Analiza uktadu.

1) Schemat pogbowy.
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W uktadzie jak na rysunku povrgj nagd ADV200 steruje silnikiem M naplzapcym
pompe P. Uklad ma utrzymywacisnienie zadane przy pomocy potencjometru. Smaiem
zwrotnym jest sygnat z przetwornika&iienia.

2) Podhkczenie sygnatéw i konfiguracja wéjanalogowych.

Sprzzenie zwrotne z przetwornikasaienia podpinamy do wajia analogowego 1 (Analog
input 1).

Potencjometr przy pomocy ktoregedziemy ustalé poziom cénienia utrzymywanego
w ukfadzie podpinamy do wéagjia analogowego 2 (Analog input 2).
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4 D Wejscie analogowe 2

UWAGA!
Nalezy zwréck uwag: na odpowiedni konfiguracg wejs¢ analogowych nagalu.
Standardowo ustawion@ ene jako wejcia napeciowe. Jeeli nasz przetwornik énienia

wystawia sygnat pdowy 4-20mA, nalgy przestawé odpowiednie przatzniki (patrz
Instrukcja uytkownika ADV200, rozdziat 5.2.4 Przgzniki, zwory oraz LED, str. 21).

3) Dane uktadu.
Predkos¢ znamionowa silnika pompy — 1300 obr/min

Sygnat wyfciowy przetwornika éinienia — 4+20mA



[I. Konfiguracja napedu

1) Konfiguracja wej¢ analogowych.

14 ANALOG INPUTS — Analog inp 1 type — 4..20mA (wej. analogowe 1 —
pradowe)

— Analog inp 1 bottom — 0 (wart. min. wej. analogowego)

— Analog inp 2type — -10V..+10V (wej. analogowe 2 —
napkciowe)

— Analog inp 2 gain  — -1 (wzmocnienie wej.
analogowego)

2) Konfiguracja ograniczepredkosci nagdu.

05 REFERENCES — Full scale speed- 1300 (petny zakres gulkosci)

— Speed ref top lim— 1300 (ograniczenie gakaosci
maksymalne))

— Speed ref bottom lim— 0 (ograniczenie pdkosci
minimalnej)

Full scale speed - ustawiamy taki jakgkos¢ znamionowa silnika
Speed ref top lim — ustawiamy maksymgpmedkos¢ uktadu

Speed ref bottom lim - ustawiamy minimalpredkos¢ uktadu

Wartas¢ Speed ref bottom lim odpowiedzialna minimalm wartas¢ predkosci silnika
ustawiamy na zeroyy aby uniemeliwi ¢ prag wstecza silnika, a tym samym nitiwos¢
zasysania pompowanej cieczy przez ukifad.

3) Konfiguracja regulatora PID



26 PID — 26.12 Analog inputs —» FeedBackAninpSel —  Analoginp 1
—  26.12 Analog inputs —» PidOffsetOAnInpSel —  Analog inp 2
— 26.10 Digital inputs—~ PDEnableDiginpSel— Diginp 4
— 26.10 Digital inputs —  PIEnableDiglnpSel — Diginp 3
— 26.07 PID Target — PID Output Scale — 1

— 26.07 PID Target — PID Target Sel — Digramprefl

— 26.04 Pl Controls — P Init Gain — 100
— 26.04 Pl Controls — | Init Gain — 100
— 26.04 Pl Controls — Pl Top Limit - 1
— 26.04 Pl Controls —  PI Bottom Limit - 0
— 26.04 Pl Controls — Pl Central V1 - 1

- 26.04 Pl Controls — Pl Central V Sel - 1
— 26.03 PID References> PID Clamp — 10000
— 26.02 PID Source —  PID Source Gain — 1
— 26.02 PID Source —  PID Source — 10000

— 26.01 Main —  PID Out Sign —  Only Positive

Wartasci cztonow regulatora PID ustawiamy w menu:
26.06 GAINS ADAPTIVE — Pl P Gain A (czton P regulatora)
— Pl Gain A (czion | regulatora)
Wartasci PI P Gain A oraz Pl | Gain A bezggednio wptywaj na charakter odpowiedzi

regulatora PID na sygnat sp¢enia zwrotnego.

Uktad kxdzie dziatat po podaniu do ngju sygnatu Enable oraz Start (zaciski nr 7 ora3\B).
tym momencie cztony Pl oraz PD regulatogavytaczone. Nagd jako refereng przyjmuje
wartas¢ ustawion w menu:

26 PID — 26.02 PID Source — PID Source — 10000



Przy czym warté¢ 10000 odpowiada pdkosci znamionowej silnika (50Hz), np.:
10000 — pedkos¢ znamionowa (50Hz)
5000 — potowa pgdkosci znamionowej (25Hz)

0 — pedkos¢ zerowa (OHz)

Wartas¢ PID Source mzemy modyfikowa podczas pracy nagu.

Podczas normalnej pracy uktadu wé&ét€@1D Source powinna wynasii0000.
Przy pomocy wdgia Dig inp 3 (zacisk 10) oraz Dig inp 4 (zacisk Staczamy
odpowiednio cztony Pl oraz PD regulatora PID.

Na koncu nalezy wykonaé zapis parametrow w nagdzie:

04 DRIVE CONFIG — Save Parameters



