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1 - Introdução

O objetivo desta aula é de mostrar, de forma simples, o uso do CLP – Controlador Lógico Programável como elemento de controle de sistemas. Em particular sua ação como controlador PID.

O CLP utilizado é o GE Fanuc.

2 – Registros de Referência
· %R é usado para assinalar registro de referência do sistema, o qual irá armazenar dado do programa tal como resultado de um cálculo.

· %AI representa um registro de entrada analógica. Este prefixo é seguido pelo endereço do registro (ex. %AI 0015).

· %AQ representa um registro de saída analógica. Este prefixo é seguido pelo endereço do registro (ex. %AQ 0056).

· %I representa uma referência de entrada, é seguido do endereço da referência na tabela de entradas (ex. %I 00121). A referência %I é alocada numa tabela de status de entrada, a qual armazena o estado de todas as entradas recebidas dos módulos de entrada.

· %Q representa uma saída física de referência. O prefixo %Q é seguido por seu endereço na tabela de saída (ex. %Q 00016)

3 -  Set de Instruções
Lógica de contatos

Tipo de contato
Símbolo
Contato passa energia da esquerda p/ direita

Normalmente aberto
  
Quando a referencia é 1 ou “ON”

Normalmente fechado

Quando a referência é 0 ou  “OFF”

Usando bobinas

Bobinas são usadas para o controle de referência discreta. Uma condição lógica deve ser usada para controlar o fluxo de energia para a bobina. Bobinas causam ação direta; eles não passam energia para a direita. 

Bobinas são sempre colocadas na posição mais a direita da linha lógica.

Tipo de bobina
Símbolo
Energia p/ bobina
Resultado

Normalmente aberta

ON

OFF
Seta a ref. em ON

Seta a ref. em OFF

Negada

ON

OFF
Seta a ref. em OFF

Seta a ref. em ON

Retenção

ON

OFF
Seta a ref. em ON, c/ retenção

Seta a ref. em OFF, c/ retenção

Função de Controle  PID


Sendo

Parâmetro
Descrição

enable
quando abilitado através de um contado, a função PID é acionada

SP
Set Point, é o sinal de referência do sistema. O PID ajusta o CV até que o PV chegue ao valor igual a SP.

PV
Process Variable - Variável do processo, sinal que vem do processo sendo controlado.

MAN
Quando energizado  “1”, o bloco PID fica em operação manual. caso contrário o PID fica em operação automática.

UP
Se energizado e com MAN igualmente energizado, incrementa a saída CV.

DN
Se energizado e com MAN igualmente energizado, decrementa a saída CV.

CV
Control Variable – é a saída de controle de variável do processo.

PV, SP e CV podem ter valores que variam de –32000 a +32000.

Diagrama do PID


Detalhes dos Parâmetros do PID

Item
Descrição

Loop Number
Este é um parâmetro opcional para identificar o bloco PID. 

Algorithm 
Um inteiro sem sinal que é setado pelo PLC para identificar qual algorítmico está sendo usado pelo bloco de função. O algorítmico ISA é definido por “1”, e o industrial (IND) por “2”. 

Sample Period 
Para tempo curto, incrementos de 10 milesegundos, entre as soluções do algorítmico do PID. Quando setado para zero, a função será executada toda vez que for abilitado.

Dead Band
Valor inteiro que define os limites superior e inferior do limite de zona morta para o contador PV. Se não for requerido Dead Band, este valor deve ficar em “0”. Normalmente utiliza-se este limite para evitar que haja correção do CV para pequenos erros e preservar dessa maneira o atuador.

Kp
Constante de ganho proporcional

Ki
Constante de ganho integral

Kd
Constante de ganho derivativo

CV Bias/Output Offset
É um valor inteiro no contador CV somado a saída do PID antes da execução. Pode ser usado para termos um valor de CV diferente de zero somente quando usamos o ganho Kp.

CV Upper and Lower Clamps
Valor inteiro para o contador CV, que define o maior e menor valor de CV. Estes valores são usados para definir os limites de CV baseados nos limites físicos de CV.

Minimum Slew Time
Um valor positivo para definir tempo mínimo para a saída CV mover de 0 para 32000. Isto determina quão rápido a saída CV pode variar. 
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