Popis PID regulatoru s PWM akéni veli¢inou pro Fizeni mororu

Polohovy regulator PID je realizovan na dvouvrstvé DPS osazené 16-ti bitovym procesorem dsPIC33 firmy
Microchip s taktem 40MHz. Méfeni proudu motorem je zajisténo Cipem na vykonovém modulu a méfeni
napéti na motoru zajistuje druhy procesor PIC16F1826 s taktem 20MHz.

Regulac¢ni algoritmus je realizovan softwarove, parametry PID se zadavaji pomoci komunikace RS232,
perioda vzorkovani je nastavena na 2ms.

Z4dana poloha je zaddvana nap&tim v roszsahu 0-5V, napéti je vzorkovano 12-ti bitovym AD
prevodnikem. Skutecna poloha je také definovana napétim 0-5V z polohového Cidla, je vzorkované téz 12-ti
bitovym AD pievodnikem.

Komunikacéni protokol RS232 pro PID regulator.
Parametry RS232: 9600 bd, 1stop bit, no parity
a/ Komunikace smérem do regulatoru

1. Parametry - bytes.
1. ASCI znak pismene ,,D*
MSB P konstanta regulatoru (7,5)
LSB “ « «
MSB 1 konstanta regulatoru (50ms)
LSB « « «“
MSB D konstanta regulatoru (15ms)
LSB « « «“
Velikost maximalniho proudu ¢asové omezena MaxCT(v desetinach A =0 az 25,6A)
¢as v sec. trvani maximalniho proudu TMaxC (krok v 4 desetinach sekundy = 0 az 102,4s)
Velikost maximalniho proudu po ¢asovém omezeni MaxC (v desetinach A =0 az 25,6A
ChSum - soucet 1.- 10. bytu
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Limitni hodnoty parametrti jsou:

P - <1,250>

I - <20,100> [ms]

D -<0.5,15> [ms]
MaxCT - <4,10> [A]
TMaxC -<0,4,102> [s]
MaxC - <1,4>[A]

2. Prikaz

1. ASCI znak pismene ,,C*

2. byte ptikazu

3. ChSum - soucet 1.- 2. bytu

Bity ptikazu:
0. Reset — ragulator nastavi default hodnoty a odpoji motor od vykonového ¢lenu

Dej stav reguldtoru
Start regulace motoru dle Zaddané hodnoty
Zkratovani motoru
Maximalni napéti na motoru ve sméru + (kalibrace proudového cidla)
Maximalni napéti na motoru ve sméru - (kalibrace proudového ¢idla)
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b/ Komunikace smérem k nadfizenému systému

1. Stav regulatoru



ASCI znak pismene ,,S*

MSB byte stavu

LSB byte stavu

ChSum - soucet 1.- 2. bytu

Bity stavu:

Nastavene parametry OK

Regulator po resetu

Chyba kontrolniho sou¢tu

Doslo k omezeni akéni veli¢iny regulatoru

Motor odpojen od vykonového stupné

Motor zkratovéan

Nadproud — motor odpojen pii dosazeni maximalniho mozného proudu
Na motoru je maximalni napéti + (odezva na ptikaz ,,C.4%)

Na motoru je maximalni napéti - (odezva na piikaz ,,C.5%)

Doslo ke snizeni proudu na hodnotu ,,D.8*

10. Proud omezen na hodnotu ,,D,10

11. Skute¢na poloha mimo rozsah - maximalni hodnota

12. Proud nelze omezit.

13. Doslo k omezeni akéni veli¢iny na mximalni hodnoté po uplynuti ¢asu ,,D.9%
14. Nulové napéti zdroje pro napajeni motoru nebo porucha proudového c¢idla
15. Skutecna poloha mimo rozsah - minimalni hodnota
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Komunikace probih4 tak, ze nadiizeny systém posle n¢ktery z poveld ,,D* nebo ,,C* a regulator
odpovi poslanim stavu ,,S*.
Parametry PID jsou hodnoty nasobené 256 ti. Bude-li napt. parametr D = 100ms a perioda
vzorkovani regulatoru T = 2,5ms, pak hodnota poslana na regulator bude (100/2,5)*256 = 10240.
Pro parametr I = 100ms bude hodnota (2.5/100)*256 = 6.
Podobné pro P =0.5 bude hodnota 0.5%¥256 = 128.

Nastaveni regulatoru.

Konstanty PID se nastavuji dle pozadavku odezvy regulatoru. Konstanat P — ¢im vétsi, tim
rychlejsi odezva, mensi odchylka v ustaleném stavu a vét$i moznost kmitl. Konstanta I — ¢im delsi tim trva
kompenzace odchylky v ustaleneém stavu déle. Konstana D — ¢im delsi tim je ucinek derivace vétsi a
dochazi tim tedy k vétSimu tlumeni kmitt.

Pred zahdjenim fizeni je tfeba provést klalibraci snimaného napéti a proudu motoru. Pozor
maximalni napéti na svorkdch +PWU a PWGND mtze byt 28V, maximalni proud mtze byt bez chlazeni
16A, s chlazenim 23A.

a/ Kalibrace napéti:

Na svorce UMPC odecist hodnotu pro nulové napéti. Na svorky USM1 a USM2 pfilozit definované
napéti, na svorce UMPC odecist jeho hodnotu. Stanovit pfevodni koeficient pro nadfizeny systém.
Piehozenim napéti na USM1 a USM2 provést kalibraci i pro opacné napéti.

b/ Kalibrace proudu:

Pti odpojené zatézi zméfit napéti na svorce CS odpovidajici nulové hodnoté proudu.
Poslat prikaz ,,C.0% - reset. Pro jistotu zkontrolovat, zZe na svorkach +M a -M neni napéti. Na svorky +M,-
M pfipojit zatéz tak, aby proud byl alesponi 3A pfi daném napéti na svorkach +PWU, PWGND. Na svorku
CS ptipojit voltmetr. Z PC poslat ptikaz ,,C.4%, zméfit napéti na svorce CS a stanovit pfevodni koeficient.
Pozor zatéz musi byt dimenzovana pro dany ptikon U*1. Z PC poslat ptikaz ,,C.0%. Kalibraci provést i pro
opacny smér proudu a to tak, ze se misto ptikazu ,,C.4“ posle piikaz ,,C.5%.



