Darfolh

Eksempel pé idriftseetning af PI - regulering med VLT®5000 Process

1) VLT®frekvensomformeren tilsluttes forsynings- og motorkabel forskriftsmassigt korrekt (Se
Betjeningsvejledning).

2) 2-trads transmitter (4-20mA) monteres med + pé kl. 12 og signal pa kl. 60.
Pga. forskelligt stel potentiale monteres lus mellem klemme 39 og 55.
Transmittere med ekstern forsyning monteres med — pa kl. 55 og + pé kl. 60 (0/4-20mA), eller for
spendingssignal — péd kl. 55 og + pd kl. 53 (0-10Volt).
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3) Der monteres en lus mellem kl. 12 og kl. 27, samt startfunktion mellem kl. 12 og kl. 18.

4) 1”QUICK MENU” indtastes alle relevante data.

100 = Proces lukket slgjfe.

207 =1 sek.

208 =1 sek.

314 = Feedback-signal Klemme 60 (Ved 0/4-20mA transmittere) ELLER
308 = Feedback-signal Klemme 53 (Ved 0-10Volt DC transmittere)

315 = Klemme 60 min. skalering. 0 el. 4 mA.

414 = Sattes til transmitterens min. vardi.
415 = Saettes til transmitterens max. verdi.
(F.eks. tryktransmitter 0-10 bar : 414 =0 og 415 =10)
416 = Den p4 transmitteren opgivne procesenhed (bar, Pa, m’/h, osv.)

204 = Samme som par. 414
205 = Samme som par. 415

215 = Set punkt (I procent af transmitterens maleomrade. Eks. mileomrade = 0-10 bar,
Onsket set punkt = 5 bar, dvs. at par. 215 settes til 50% )

437 = Process PID - Normal: Motorens omdrejninger stiger nir feedback-signalet falder.
Process PID - Inverteret: Motorens omdrejninger falder nér feedbacksignalet falder.

440 = P-béand : 1-1,5 (Erfarings tal. Applikationsathangig. Jo hgjere vardi, jo hurtigere

regulering)

441 =1-tid : 15-25 sek. (Erfarings tal. Applikationsathangig. Jo kortere tid, jo hurtigere

regulering.)

444 = Lav pas filter tid saettes til 2 sek.



Darifil

Forklaring til PID regulering
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e Satpunkt eller reference er den enskede vardi for en styret variable. Eksempelvis 5 bar.

e Fejl (offset) er afvigelsen mellem setpunktet og feedback fra transmitteren. I det viste eksempet er der
en afvigelse pd ca. 3 bar.

e Proportionalforsterkningen bliver ganget med afvigelsen for at give et output. Jo hgjere
proportionalforstaerkning, jo hgjere ouput &ndring ved en given afvigelse. Hvis
proportionalforsterkningen er for lille(0.01) har den ingen effekt pd frekvensomformeren. Hvis den
er for hej(3.00 eller mere) kan systemet blive ustabilt og kere op og ned mellem min. hast. og maks.
hast. Dette kaldes pendling. En god start kunne vare at indstille proportionalforsteerkningen om
omegnen af 1,00 men er applikationsathangig. Hvis man kun bruger proportionalforsterkning uden I
eller D (se leengere need bliver output relativt tet pd setpunktet men der vil altid vaere en afvigelse.
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D-ledet kompensersr for korrsktion

o [I-ledet tjekker afvigelsen over en periode og korrigere pa de malte afvigelser.
e D-ledet tjekker afvigelsen og korrigerer for hastigheden pa integraledets korrektioner.

e Integral forstaerkningen er baseret pd afvigelseshistorikken. Integral funktionen opretholder en méling
af totalafvigelsen indenfor en given periode og giver et output iht. til dette. Jo lavere tal jo oftere vil
den tjekke afvigelsen og jo sterre indlydelse har I-tiden. Hvis den er for lav(mindre end 5 sek) kan
systemet blive ustabilt og pendle. Et godt sted at starte er 10 sek. men igen er det
applikationsafthaggigt. I-ledet fjerner en varig afvigelse som fremkommer af
proportionalforsterkningen(se ovenfor). Som det ses pa billedet ovenfor giver I-ledet over- og
undersving men som det ogsé ses vil reguleringsslgjfen falde til ro over en tid.

e Differential eller D-ledet er baseret pa afvigelsens @ndringshastighed. Det brudes til at minimere over
og undersvinget og til at dempe svingninger 1 systemet. Jo sterre D-tid jo sterre indflydelse har D-
ledet. Hvis D-tiden er for lang bliver systemet ustabilt. D-ledet er meget folsom overfor stoj 1
feedbacksignalet og bruges af den grund sjeeldent i process styresystemer. Hvis den skal bruges kan
et lavpasfilter med fordel anvendes. I hastighedes styringer bruges den til geengeld ofte.



