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נושא:בקרת PID עם ייחוס דיגיטלי
בקר: Commander SK
	גרסה
	תיאור
	תאריך
	שם
	מיקום הקובץ

	01
	כתיבה ראשונית
	22/12/05
	יאיא
	

	02
	תיקון
	30/3/2006
	יאיא
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	


נכתב ע"י : יאיר גולדברג
מספר דפים כולל דף זה: 4
תקציר:
דף אפליקציה זה מתאר את הפרמטרים וחיבורי הבקרה הנדרשים על מנת להפעיל בקר Commander SK, בתצורת PID. בתצורה זו, הבקר משנה את מהירות סיבוב המנוע, במטרה להשוות בין ערך ה-Set Point (מוצג בפרמטר 68) לערך המשוב(FeedBack) (מוצג בפרמטר 94).
מסמך זה מפרט מקרה מיוחד בו ערך הסף לייחוס נקבע ע"י פרמטר בבקר (ולא ע"י כניסה אנלוגית שנייה).

פרמטרים: 
יש לשנות את ערכי הפרמטרים לפי הטבלה הבאה:

	מספר פרמטר
	ערך
	הסבר

	05
	PID
	בחירת תצורת העבודה של הבקר

	16
	0-10V/4-20mA
	בחירה סוג הכניסה האנלוגית של המשוב (זרם/מתח)

	63
	PID Feedback Invert
(ראה הסבר בנפרד)
	היפוך ערך המשוב (On/Off)


	65
	PID Low Limit

0 / -100
	ערך מינימלי למוצא הבקר (באחוזים) , עבור נסיעת המנוע קדימה וגם אחורה קבע 100-במידה והמנוע נוסע לכיוון אחד בלבד קבע 0


	77
	14.03
	הערך המופיע בפרמטר 67 ייכתב לפרמטר המופיע בפרמטר זה.

	78
	12.04
	הערך המופיע בפרמטר 68 ייכתב לפרמטר המופיע בפרמטר זה.

	67
	12.04
	ערך הסף אשר ביחס אליו מגיב חוג המשוב. 

	68
	Set point value
	ערך הסף (באחוזים)


כיול תגובת המערכת: 

	61 
	Proportional Gain
	ערך ההגבר הפרופורציוני של הבקר**

	62
	Integral Gain
	ערך ההגבר האינטגראלי של הבקר**


** פרמטרים אלו, יחד עם ערכי התאוצה והתאוטה (פרמטרים 3 ו-4, בהתאמה) משפיעים על תגובת המערכת.
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חיבורי בקרה:

בשרטוטים למטה מופיעים חיבורי הבקרה וסכימת בלוקים לוגית של אופן פעולת הבקר.
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