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Cwiczenie nr 2

Regulatory wielofunkcyjne - SIPART DR24

1.Cel ¢wiczenia

Celem ¢wiczenia jest nabycie umiejetnosci konfigurowania struktur regulatorow
o roznych algorytmach dziatania oraz wykorzystania funkcji dodatkowych regulatora swobodnie

programowalnego.
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llustracja 1: SIPART DR24
2.Przebieg ¢wiczenia:

Cwiczenie skladato si¢ z 12 podpunktéw wykazujacych mozliwosci regulatora
SIPART DR24. Dla celow praktycznych postanowiliSmy pogrupowac¢ je w 4 wigksze podpunkty

wykonujac w nich kilka zadan jednoczes$nie.



2.1. Zapoznanie sie z podzespotami regulatora.

Aby zapoznac si¢ z podstawowymi podzespotami regulatora stworzyliSémy schemat taki,
jak przedstawiony na rysunku 1. Sygnal z wejscia analogowego AE2A4 podawany jest na pierwsze
wejscie wyswietlacza cyfrowego ddl (domys$lnie zataczone) oraz na wejscie bloku rozniczkujacego
po wyjsciu, z ktorego trafia na drugie wejscie wyswietlacza ddl oraz na wyjscie analogowe AA41.1.
Wybdr wejscia wyswietlacza dokonywany jest za pomoca przycisku ¢4/. Jego aktualny stan jest
reprezentowany na diodzie L0/ oraz wyjsciu BAI.1. Ponadto stan wejscia analogowego AE 1A jest

przedstawiony na wyswietlaczu analogowym dA 1.
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Rysunek 1: Schemat uktfadu 1.

2.2. Dziatanie bloku sumowania oraz bloki ograniczania sygnatow

W kolejnej czesci ¢wiczenia mieliSmy skonstruowaé uklad za pomoca ktérego mozna
sprawdzi¢ dzialanie bloku sumowania sygnatow. Na jego wejscie podalismy sygnatl z wejscia AE2A4
(zadajnik pradowy) oraz zmienne PL0O! i PL02 réwne odpowiednio 0,35 1 0,15. Sygnal wyjsciowy
wyprowadzili§my na wys$wietlacz dd1 oraz podaliSmy na wejscie bloku ogranicznika sygnatow.
Parametry tego bloku ustawiliSmy tak aby mozna bylo zaobserwowaé jego dziatanie pomimo
poprzedzajacego go bloku sumacyjnego i tak dolna granicg ustawiliSmy na (0.6 natomiast gorna na
0,9. Wyjscie tego bloku wyprowadziliSmy na wyswietlacz cyfrowy dd2. Schemat skonstruowanego

przez nas uktadu znajduje si¢ na rysunku 2.
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Rysunek 2: Sprawdzanie dziatania blokow dodawania i ograniczania sygnatow.

2.3.Regulator SIPART jako stacja pomiarowa.

Kolejnym zadaniem bylo zaprogramowanie stacji SIPART tak aby pehita funkcje stacji
pomiarowe] wskazujacej warto$¢ poziomu wody w zbiorniku walczakowym kotla z sygnalizacja
przekroczenia zakresu. Realizacja tego zadania przebiegla nastepujaco: sygnal wejsciowy AE2A
reprezentujacy poziom wody w zbiorniku, znormalizowany do warto$ci z przedziatu <0, /> podano
na wejscia komparatorow, z ktérych jeden zataczatl si¢ gdy warto$¢ spadata ponizej dolnej granicy
a drugi zalaczat si¢ gdy warto$¢ ta przekraczala gorng granice. Wyjscia obydwu komparatorow
wyprowadzono na diody L05 i L06. W komparatorach zastosowano histerezg aby zapobiec zbyt
czgstemu alarmowaniu gdyby warto$¢ zmiennej procesowej wahatla si¢ w poblizu ktorej$ z wartosci
granicznych. Dodatkowo sygnal wej$ciowy wyprowadzono na analogowe wskazniki dA4/(zielony)
zalaczony gdy sygnat miescit si¢ pomigdzy warto§ciami granicznymi i d42 (czerwony) zalaczony

gdy sygnal przekraczal wartosci graniczne.
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Rysunek 3: Stacja pomiarowa sygnalizujgca przekroczenie wart. granicznych



Ponizej znajduje si¢ zmodyfikowana wersja stacji pomiarowej, wzbogacona

o wyprowadzenia stanow alarmowych na wyjscia analogowe jednostki SIPART.
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Rysunek 4:

2.4. Linearyzacja odcinkowa sygnaftéw

Ostatnie ¢wiczenie miato na celu sprawdzenie dziatania bloku linearyzacji odcinkowe;j

1 wykorzystanie go do otrzymania ponizszego przebiegu:
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Rysunek 5:

Podobny rezultat uzyskano ustawiajac odpowiednie parametréw bloku FULI w opcjach

,,offline parameters”.
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Rysunek 6: Linearyzacja odcinkowa.



3.WnioskKi

SIPART DR24 jest urzadzeniem o duzych mozliwosciach posiadajacym szeroki
wachlarz zastosowan. Programujacy moze wybiera¢ sposrod kilkudziesigciu blokow funkcyjnych
stuzacych do programowania urzadzenia. Podstawowa jednostka posiada 3 wejscia analogowe
14 cyfrowe oraz 3 wyjscia analogowe 1 8 cyfrowych. Co w zupelosci wystarcza do kontroli
niektorych proceséw przemystowych. Ponadto SIPART DR24 wyposazony jest w zlacze

pozwalajace na podiaczenie do sieci PROFIBUS-DP co znacznie zwigksza jego mozliwosci.

Zaplanowane ¢wiczenia udato nam si¢ pomyslnie zrealizowaé. Wyjatek stanowit jednak
problem linearyzacji, poniewaz uzyty blok oferowat ustawienie wspotczynnikow od 0 — 100%
zakresu co 20% co spowodowalo ze zamiast oczekiwanej funkcji trojkatnej na wyjsciu

otrzymali$my trapez.



