Symulator uk adu regulacji automatycznej z regukato PID, wykorzystujcy
sterownik firmy B&R.
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B&R Automation Studio E

BiR Automation Studialtm]
Werzion A 2.5.0.20

Copyright [2] 1997-2002 - Bemecker & Bainer
hittp: £ s, br-automation. com

Thiz product iz icensed to:
Lizence number: 4211425502

- |Motion/ Cam Editor A5 25.0.20
e Drata Object Editar A5 2.5.0.20

Relicenze...
S
- Additional infarmation :
-f;_;;f:j':" -+ |Automation Desktop A5 25020 ”
: % IEC Language Editors AS 25020 =3
aky o T Wizual Components Editor - AS 25.0.20 B
™ 1 amanane Fditar 4G PR AN )
W arning: this computer program iz protected by copyright law and
international treaties. Unauthonzed reproduction or distribution of this Upgrades...

progran, of any portion of it may result in severe civil and criminal

penaltiez, and will be prosecuted ta the maximum extent poszsible under the “
o | oK ]

losiupanther@tlen.pl
& B2

Ludzie &-Mail Portal

¥ Kontakty {4/17)

Tl Lusterka

==zalicaylem wiec siell)==
ﬂ Maty

& misko byé tak pisknie i
e Marcin Olchowy

@ Okredl dostep do programdw i ich ustawienia domysine
g Mowwy dolument. Office
G Otwerz dokoment Office

Zajety!ll
0 windows Catalog
‘ Zbyszek
& windows Update
£3 Komunikator Tlen.pl B e kerdli
£+ Gadu-Gadu sz'cr‘nuhq naprawde 2ybam tysiarami 2ué w jadnym
Anetka
@ Akresaria %C h
= ichy
I Autostart T Ewunia
I@ Inne ﬁ Honorata
tosiu IF) Microsoft Office T Janusz
@ Pragramy E Halie
=g T Mikusiotaj
I e
¥ E mizill
& windows Media Player m Piotrek
[l Adabe Reader 6.0 Ei Poli Tlen

dlaczeqs piec ma duza stala?? == bo ten co liczy
stala czasowa musi sie wyspac:]

E Sylwia
E Tarnek

BRR Autamation & P¥IInfos
2 P Manager
& P¥IMonitor

[F PYIMonitor (Remate)

|t-ﬁ Accent Office Password Recovery

I Diablo 1T

& Adobe Photoshop 7.0 CE

ﬁ‘ Adobe ImageReady 7.0 CE
1) Borland C+-+Builderx
i@ EAGLE Layout Editor 4.09r2

% Uninstall Automation Software

» \ 43 BaR ARDOOR 2,80 Startup

ARODIO ‘ @ B&R Automation Software Help

& BaR A

@ Uninstall Automation Studio

Wiszystkie programy ‘ i

i B8R Aukomation St. .,



o

B&R Automation Studio |;“EHX‘

Fle Yiew Tools Help

|Ds e

LIl -t

oo xE T LEE a0 D] |

" BElouput [0 | B Fndn Fies | Calstack |

For Help, press F1 [TepipfDA=2 [DAIP=127.0.0.1

8

31 ( 3H (+

% B&R Automation Studio

File Miew Tools Help

Mew Project, . 1 . | [ of & |@ |& B @ | ?

= Open Praoject. .. Chrl+0

o

Close

Close Prioject

B save Crl+5

ﬁ Save Al

1 Cprojectsi\Maszez, popiiaszes
2 Ci\projects),.. \reg_PID

3 Chprojects,. \req_PIDZ

4 ct\projectsitajgf. pgpgigf

5 C:\Sciggnieke). . \sim0001

& CiiprojectsiMasze. pgpliasze
7 C:\Sriggniete), . \AIROO0Z
8 o \projectsikkl. pophkkk

Exit




Autarnation Studio will guide pou step by step through
creating a new project. First of all enter a name and a path
for the project.

M ame:
|NE|SEE!2

Fath:

|c:'xpru:uiects Browse...

Target:
|Na$232

If oL want Automation Studio bo uplaad an existing
configuration pleaze make zure that the target iz
connected to the computer.

I Upload hardware fram target

M et > | Cancel

Select a CPU module for the new project.

kodel fio. Drescription ﬂ:
#  Power Panel System BER Power
= IPC BiR IPC
14400000 AutomationBuntime
14460010 AutomationBuntirme:
144600.10-2 AutomationRuntime:
[PCRO00 BLR [PCRO00
|PC2000 B&R PC2000
#  Logic Scanner BLR Logic Scanner
#  Panel BiR Panel =
F  ACOPOS T
& ' 2
Yersion of target operating systemn: ]HE.ED ‘:_j

[ Show cuztomized products

< Back | Heut = | Cancel ‘




5 & 311 )

Location af the new project;

|c:\pruiects\NaszeS.pgp"-.

CPU module: Power supply module:
[144000.00 |

Mame of the target: Mame of the CPL:
IMASZE 3 |CFU

Yerzion of the target 05 -
GEEN

[ Launch Insert Object Wizard

< Back || Firizh | Cancel

& -
3H A®#O
& %+

& B&R Automation Studio - [Nasze3] - [Nasze3 [Project]]
_r File Edit “iew Insert ©Open Project Object Tools Window Help =

D@ | fEE o XE DS EE | D @ (P

Model no. J Slot I Software 1Pelmansnl1 Sevial | Ethemet | Log book |

Elgs NASZE3 Module Name Version Transferto | Size [bples] | Description

=1 BP [T
Lo 1A400000 1 AR S System
LG sysconf 0.00 User ROM £708

&l >
=
|

‘ & output [0 vebun Gy it s | [l Galetaoks |

For Help, press F1 Line 1 of & Tepip/DA=2 [DAIP=127.0.0.1  [OFFLINE

11
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& BER Automation Studio - [Masze3] - [Nasze3 [Project]]
_r File Edit ‘iew Insert Open Projectk Object Tools  wWindow Help

DS HE ¥ 5y & ?
Model no. | Slat | Software ] F'ermanent] Serial I Ethemet] Log bnnk]
E"‘T"‘ NASZES kaodule Mame | Wersion | Tranzfer to | Size [bytes] | Dezcription
=8 IPC =@ CcPu
T @ ..... AR
El-a Syztem
Lm syzcanf Tnsert Object,., User ROM

Transfer to 4

Expoark

Properties. ..

) & - #G
311 (+

Insert Object

X)

Select type of the new application object

Type

+ Cpclic Dbject
" Data Object
" Systern Object

" Advanced Object

*¥EL0

| M et = | Canicel

12



1 & & #D
& & J +1 2
K& B+
New Object X
M ame
Defing the name and tppe of the new application
object
I ame: |Nagzegj
Type: |I: Language ﬂ
Resource
Select a resource for the new
application object
Resource: | Cyclic #1 - [100 ms] |
< Back | Einizh | Cancel |
5 3H  A( @
& ) & J
+1 2#B+

Add C files X]
Szukaiw: | (5 CFU - gl EEEE

IS visualComponents

Mazwa pliku: N asze3.d Add

Pikitypu: | Common Files .. b 5%.0." ]

j Al

13
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+

% | B&R Automation Studio - [Masze3] - [Nasze3 [Project]]

_I. File Edit Wiew Insert Open Project Ohject Tools Window Help

LDeEHG + X & o & ?

Model no. | Slat | Software ] Permanentl Serial l Ethemet] Log book]
E"‘T"‘ NASZE 3 Maodule Mame | Wersion | Transfer to | Size [bytes] | Descriptian
- BP
Lefei JAadoodn ! AR o

&= Cyclic #1 - [100 ms]
=

3 4000 User ROM
m nagzed.c 0
a System
L& syscont V00D User ROM  E708

5 & 3 2#( &
& - - )%

[€] File Edit Wiew Open Praject Object Tools Windaw Help NI-ET
= - el W | o g E | S
A% %% AR |00

=lebe

" [ ouput H‘j Debug | Gl Fine n Files | (52 Gallstack j

For Help, press FL [tn1, Cal1 [Tepin/DA=2 [DAIP=127.0.0.1  |OFFLINE

14



HrDD"‘ﬂﬁ_.:.. s o | o
A%
%

Uk Zlokalizu) *wstecz [al

Zatizyma) Oddwiez

Start Dk Dpcie

Spis tredci ]lndeks] Wyszukaii Uluhioge]

Finclude <bur/plc. be

1+ 8 Welcome to BER Automation Software
@ How Do I Use the Help System?
@ Project Creation and Support
@ The B&R. Software YWorld
([ Automation Studio
@ User Interface
0 Projects
@ Automation Runtime 10 management
L] Programming Languages
B Simple Data Types
# Q Ladder Diagram
fl 0 IEC lanquages
- ([ Ast C
@ General information
@ Preliminary notes
& @ C language extensions
@  Lirnikations
- |21 mserting Function blocks

+| @ Data objects

- BeR Automation Basic
Q Library Manager

- Libraries

O Diagnosis

@ TPU Cade Linker

# O Mokion Components

Q NC Software

- Visual Components

O visual Components 5G4 User's Manual
-4 Tutorial

@ software installation

0 Autormation Runtime

8 Automation Net

@ The BaR Hardware World

+1- 48 BAR Automation Studio GNU documentation

void CYCLIC test( waoid )

i
/% Cyclic section of the C object #/
int _LOCAL Variable 1i;
int GLOBAL Variable 2;

}

Example

The _INIT (Init subroutine) and _CYCLIC {for the cyclic object Cyclic# and Timer#)
macros can be used to define entry functions for a software object. The name of the
function is irrelevant in this case, so you can choose any name you wish. The compiled
B&R module contains the name that you have chosen for the C object (software
configuration).

Sample code for a cyclic object with Init subroutine:

/7 Include C extensions for automation functions +/
#include <bur/ple.h>

/* Declaration of local variables *
/% Declaration of global warisbles =

void INIT ChjectInit( void )

i

/7 Init subroutine i
}

void _CYCLIC ChjectCycle( woid )

¢

/* Cyclic section of the C object *
}

== Previous Topic Start Page Next Topic ==

13

w

Y
=

" [ ouput H‘j Debug | Gl Fine n Files | (52 Gallstack j

Far Help, press F1

[Tepin/DA=2 [DAIP=127.0.0.1  |OFFLINE

A .+

i) T 1
,! Piotrek (GE# 2149611 |

% B&R Automation Studio - [Masze3] - [nasze3 [C Language]]

@ File Edit Wiew ©Open Project Object Tools  Window Help

b= &
A% %% # A S

& s

A% Pliki Include © dodane do projektu
#include <bur/plc.h>
H#include <math.hs>

A% Deklaracie smiennych globalnych
float GLOEBAL dodaj, swma;

A% Incjalizacis regulatorow i ohisktu
woid INIT ChjectInic( woid )

{

dodaij=1;

Swma=0;
A% Chliceenias dla regulatorow i ochiektu
woid CWVCLIC ChjectCycle( woild |

{
suma~sumat+doda];

w

w

w

w

15
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% B&R Automation Studio - [Masze3] - [nasze3 [C Language]]

@ File Edit Wiew ©Open Project Object | Tools Window Help
0= E
A% %% & H

A% Pliki Include © dodane c©—

H#include <hur/plo.h> Options. ..

Generate Transfer List, .,

?

#include <math. b
% Deklarac]ie smiennyvch globalnych
float GLOEBAL doda]j, sums;

A% Inzjalizacis regulatorow i ohisktu

void INIT ChjectclInic( woid )
i

dodaj=1;

Swma=0;

}

A% Chlicesenis dla regulatorow i ochiektu

woid C¥CLIC ChjectCycle( woid )

i
suma~suma+dodali;

i

A (O

ARDOO Startup

Services l Console ]

Festart Festart in diagnose mode

Diagrnoze

Shut Down

P

x]

| R2.80

Startup statuz information

}&H 000 ztarted

ARDOD gtatuz information

|H Lin boot mode; warm restart

Zamk.ni

=

=

=

=

16
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| [Tepip/Da=2 DAIP=177.0.0.1 |AROOOD RZ.50 RuN |

& B&R Automation Studio - [Masze3] - [nasze3 [C Language]]
@ File Edit Wiew ©Open Project Object Tools  Window  Help

DEE@ @ - [T SE A WYY ?
A% B a R o

A% Pliki Include C dodane do projektu wf
#include <bur/ploc.h:
#include <math.h>

A% Deklaracie emiennych globalnych wf

float GLOBALL dodaj, suma:

0 @ & #

=21 A - T -

/‘%%%lmﬁﬂ\ £ |f 108 16§

/% Pliki Include € dodane do projektu ¥
#include <bur/ple.hs
#include <math.hs

tdcE | moe|e |

/% Deklaracjie zmiennych globalnych L
float _GLOBAL dodaj, suma;
/% Incjalizacja regulatorow i obiektu L

wvoid _INIT ObjectlInit( woid )
{

dodaj=1; Project Build
suma=0;
H

> The entire project is now up to date |

/% COhliczenia dla regulatorow i obiektu i, : .
% ‘You must transfer the project to the

. . . target in order for changes to take
wvoid _CYCLIC ObjectCycle(| wvoid ) cffect

{

sSuma=swma+dodai:
3 Ok I Transfer

—)_q * Compiling nsszed ok =
0 Error(s) — 0 Warningi(s)
S|
vl
& output [+ Debuy | G Find n Fies | T Calsmok |
il
For Help, press F1 | Tcpip/Da=2 jDAIP=127.0.0.1  AROOD R2.30 RUN

17
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Software Mismatch

The module "'nazze" on the target iz not a part
af the praject. How should the mizmatch be

handled ¢

kizmatch Handling
~

+ Delete Object fram the target
" Ignore Object on the target

Continue | Delete al Cancel

Ro
X
I+
(W)
+

B&R Automation Studio

' During transfer of the application to the karget 0 cold restart(s) and 1 warm restart(s) will be required, resulting in
. possible data loss, Do you want bo continue 7

Tak, Mie

Transfer Project

@ ! The entire project an the target is now

up to date |

Sy

18
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& B&R Automation Studio - [Masze3] - [nasze3 [C Language]]

@ File Edit ‘Wiew Meld=4® Project Object Tools  Window  Help

DS g || Dstelvees g SE QA mYD ?
A % f'?“ % # Library Manager
l'* Pliki Ir ojektu f

#include <k
#include <n

Watch ChrlH

/% Deklarac Trace woh w

float GLOBALL dodaj, suma:
A% Incjalizacis regulatorow i obhiektu *f

wvoid INIT CbjectInit( wvoid |
{

dodaj=1:;

swuna=0;

B
A% Chliceenia dla regulatorow i ochiektu *f
wvoid CYCLIC ChjectCycle( wvoid |

{

suma=suna+doda];

& & - 3 A+

% B&R Automation Studio - [Nasze3] - [nasze3 [Watch] ]

% File Edit Wiew Insert Open Project Object Tools  Window Help

O = EH T N I B B
v Eia) ] B ® il
M arme | Type | Scope | Force | W alue

19
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% B&R Automation Studio - [Maszed] - [nasze3 [Watch] ]

% File Edit Miew Insert Open  Projeck Object Tools  wWindow  Help
O = BE Y WYy ®
v | = i) n s ® il

..JInserI: Yariable | Type | Scope | Force | Y alue

3C ( A +

M Insert Watch

&dd

Cancel

i

/ ARl % - )% A -+

& B&R Automation Studio - [Masze3] - [nasze3 [Watch] ]

%File Edit  Wiew Insett Open  Project  Object Tools  Window  Help

D= 3 d X #EL Y WYY %
v = H & N 1l ® i

ame | Type | Scope | Force | Walue

% dods REAL global 1.0
e L FEAL . J.gobal |

20
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+
& BE&R Automation Studio - [Masze3] E@EI

File Edit Yiew Insert ©Open Project Debug Object Tools Window Help

D@

Nasze3 [Project] 7[!;]_@‘_@

Model no. Software ]Permanentl Seridl | Ethemet] Log b00k1
E;"" HASZES todule Mame 1 Taiget vs. Pmiect] Location State J [rescription
- Cligy ced

i 14400000 BUN

ALUN

g
inaigdry
lociadry

= Carried out a warm restart of the target.
* Transferring naszed (User ROM, Vers: V0.00, 17.01.2006, 400 Byte, Path: C:\projects\Naszeld.pgp\ pow\NAIZEIYCPUY)
* Transferring naszel ok

| &

3]

~ @ output |5 Doty | Gy Find i Fies | ) calmok |
Activates monitor mode Line 4 of 15

5 3 2#
& A ) 38 (+

| BER Automation Stu sze 3]
File Edit Wiew Insert Open Project Debug Object Tools Window Help

DEEd

ARDDD R2,80  [RUN.

todel no. Software ]F‘ermanent] Serial 1 Ethemet! Log book1
E,{,‘n HASZES Madule Mame 1 Target vs. F‘miect] Lacation J State J Ciescription

RLUN

cs_bmod

can20n

fbean

dhtracer

fhethudp

i

inaigdry .

locigdry | Properties,

1_(} Carried out a warm restart of the target. -~
* Transferring nasze3 (User ROM, Vers: ¥0.00, 17.01.2006, 400 Byte, Path: C:\projectsilNasze3.pgp) pow)MASZESY CPUY)
* Transferring naszeld ok
|

|~ Bouput [ vebuy | B Findin Fles | B Calitack |
=Project Path=\pgminasze3icpuinasze3.c Line 4 of 15

ARODD R2.80  RUN.

21
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& BE:R Automation Studio - [Masze3] - [nasze3 [Trace]] Q@E|
%] File Edt View Insert Open Project Debug Trace Tools ‘Window Help b

Db"ﬂﬂ_..i ol Loy | Ga @ @| | 1
4| [ | L | = | &

l State I Type

Inzert Trace Configuration
‘)_(] Carried out a warm restart of the target. A~

* Transferring naszed (User ROM, Vers: V0.00, 17.01.2006, 400 Byte, Path: C:\projects\Naszeld.pgp\ pow\NAIZEIYCPUY)

* Transferring naszel ok

|

i ~ @ output |5 Doty | Gy Find i Fies | ) calmok |

Inserts a new trace configuration [ TcplDJ‘DA=2,|’DAIP=12?DDI ARDOD R2.50 RUN_

5 & A A ) #C %
)% 38
( &3 1L (+

ﬂ] File Edit View Insert Open Project Debug Trace Tools Window Help

D g X & o |t 2 =
o | T =

Mame State Type

IGUR T

Install

Show PC Data

Load Trace Daka ...

Properties. .. Alc+Enter

22
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Select Trace Variable

"'"E | Type | | Select |
naszed TASE, |
o] Concel |
e

‘5] File Edit “iew Insert ©Open Project Debug Trace Tools Window Help Sl

DEE@ Aavo|2[[ten|tnr|=
o e | |9

[ Tvee ]
J=] Module size=14.1 KBiyte
I T —

' REAL

3_5_! Carried out a warm restart of the target. -~
* Transferring nasze3 (User ROM, Vers: ¥0.00, 17.01.2006, 400 Byte, Path: C:\projectsilNasze3.pgp) pow)MASZESY CPUY)
* Transferring naszeld ok
|

" Elouput [Moebug | P Fidin Fles | B Callack |

[ARO0D R2.50  RUN.

Installs the configuration on the targst

23
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& BER Automation Studio - [Masze3] - [nasze3 [Trace]] g = El
=il 4

¥ File Edit View Insert Open Project Debug Trace Tools Window Help =

[ moe|2 [z

- =5
l State l Type |
Maodule size=14.1 KBypte  Bulfer size=795
|| AEAL
Le suma v REAL

%

Ti [Carried out a warm restart of the target.

~
* Transferring naszed (User ROM, Vers: V0.00, 17.01.2006, 400 Byte, Path: C:\projects\Naszeld.pgp\ pow\NAIZEIYCPUY) | |
* Transferring naszel ok
v/
[® output [ pevuy [ 5y Find n Fres | T callsmok |
Stops the target configuration Llne 4UF 17 ARDDD RZBE ﬁU‘N-

. % 3DA

File Edit Wiew Insert Open Project Debug Trace Tools window  Help
DEEd olmow|e =
® A B =

MHame ,—I—Cdatﬂ—L‘S'_l T o Type
DB TARGET CONFIGURATION e e 8 adule size=14.1 KByte Buffer size=a01

I R N )

L suma v REAL

24
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File Edit Yew Insert ©pen Project Debug Trace Tools Window Help b
[T | a|moo|2 || % % M |
e
Name |
EIE  TARGET_COWFIGURATION Module size=14.1 KByte  Buffer size=301
AT
Le suma v REAL
TARGET DATA Unitx
50 0ix—pos. 0.000000 '
40.0fy—pos.-0:000000 - e
x-diff. 0.000Q00
:>5 SU-Uf:diT'f'."GfDDUGIIUD'""""" s e
et |
£
Z0.0 20.0 40.0 e0.0 70.0 g0.0 s0.0 l00.0

45000 0ly-pos. 0.000800
25000, Qly—pess- -0 BO0HIE- - - --—- -
x-diff. 0000000

A T R

TARGET

S [ Rl T [
:EilSEIUU.U
S000.0 v
-E000.0 : | I | |
o0 10.0 Z20.0 30,0 40,0 ED.0 &0.0 70.0 20.0 g0.0 loo.0
T
Ti [Carried out a warm restart of the target. A~
* Transferring naszed (User ROM, Vers: V0.00, 17.01.2006, 400 Byte, Path: C:\projects\Naszeld.pgp\ pow\NAIZEIYCPUY) | |
* Transferring naszel ok
|

~ @ output |5 Doty | Gy Find i Fies | ) calmok |

For Help, press F1

Line 4 of 17_ [Tcpip/DA=2 [DATP=127.0.0.1  AROOD R2,80  RUN.

25



Whbdr pracy T 'Ekt—*0|
Autarnat =0 g

Eakt = Xzad - iy Obieki

Ke = Eakt® kp

iylaiir
riniczkouania

iykor =0

Hd=-1*WyObiektu

Obliczenie toru rozniczkujgcego

i it i T
o > o > i
N

b pracy
Autamat =0

Ohliczenie toru cakujarego

tydr regulatora
Whybar=0

Usat = Li+d+He

Ugat = Uike-+Ud

Wbdr pracy T —
e = Uoh =Xzad

Unh = Usat

OBIEKT Z ZAKLOGENIAMI
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F # "
F# A A +

A% EBibhlioteki Include C wf

g#include <bur/plco., h:-
g#include <math. hx-

&3 A#A( - &
@ &#

O O O +
o

/7 Deklaracje zmiennych globalnych (ohiekt) wf

int _GLOBAL Wybor, Automat, Roznicz;

float GLOBAL Kp, Mi, WyChiektu:

float GLOBAL Td, Ti, Ti, T2, T3, Tp, T4, TS5, Té, T?, T8, T9, T1Z, T2I, T3Z, T4Z, TSI, TeZ, T?Z, T8I, T9I:
float GLOBAL WyInll, WyN11l, WyIn2l, WyIn3l, K1, WyN21, WyWzChl;

float GLOBAL WyInl2, WyN12, WyIn22, WyIn32, H2, WyN22, WyWzCh2, Welh2;

float _GLOBAL WyInl3, WyN13, WyIn23, WylIn33, K3, WyN23, WyWzChi, Welh3;

float _GLOBAL WyMiZakl, Jinl, WyInlZakl, WyNiZakl, WyInZZakl, WyIndZakl, Kiakl, WyN2Zakl, WyWzZakl:

float _GLOBAL WyMiZakzZ, JinZ, WyInlZakZ, WyNiZakz, WyInZZaki, WyIndZaki, KIaki, WyN2Zaki, WyWziaksa;

float _GLOBAL WylllZak3, WyInliakd, WyllZak3, WyInziak3, WyIn3Zaks, Kiak3, WylzZZaki, WyWzZak3, WylNiakl:

/* Deklaracje zmiennych globalnych (regulator 1 £ 2) *f
float _GLOBAL Zzad, Xakt, Ke, Kepop, Ewin, Ewax, Eakt, ilfa, Zd, Ewysat;
float _GLOBAL Ui, Tipop, Uminl, Umaxl, Umin2Z, UmaxZ, Udi, Ud, Udpop, Uck, Usat:

float _GLOBAL 4, Awysat, Uikel, Uikesat, Uike, Uimin, Uimax, popUikel, popUike:

J*Deklaracie smiennych globalnyeh [(zaklocenia) wf

float _GLOBAL Aczestl, Czestl, AczestZ, Czestz, t, 3Zkok;

) & % A %
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J% Faza inicjalizacii w7

wold INIT ObjectIniti( wvoid
{

Td=0.76; /% Stala czasowa czlonu rozniczkowania =

Tp=0.1; J* Cegas probkowania®/

Ti=4.15; J* 3tala czasowa czlonu calkowania *f

Ep=6.15: J*% Wemochienie cezlonu proporcjonalnego w7

Mi=1; d* Nieliniowosc L

Zzad=0; 4% Wartosc zadana =f

Zakt=0; /% Wartosc aktualna bledu *f

Ee=0: J*% Tlyjscie = czlonu proporcijonalnedgo w7

Eepop=0; /% Poprezednia wartosc wyjsciowa £ czlonu proporcjonalnedo L
Emin=0.0; /% Wartosc minimalna dla screfy nieczulosci *i

Emax=0.0; J*% Wartosc maksywalna dla strefy nieczulosci w

Eakt=0; A% Wartosc sygnalu bhledu L

Llfa=0.1: % Wapoleeynik wykoreystywany w torEe roshnicekujacym w

Ti=0; % Wartosc sygnalu wychodzaca z toru calkujacego L

Uipop=0: /% Wartosc poprzednia sygnalu wychodzacego = toru calkujacedgo w
Uminl=0; J* Wartosc minimalna dla strefy nasycenia 1 L

Tmaxl=1: 4% Wartosc maksywalna dla strefy nasyoenia 1 w7

Oinz=0; A% Wartosc mwinimalna dla strefy nasycenia 2 L

Taxz=1; 7 Wartosc maksywalna dla strefy nasvcoenia 2 L

Tdi=0; % Bygnal pomocniczy w o borzZe rozniczkujacym w7

od=0: /% Sygnal wychodsacy £ toru rozhniczkujacedgo w

Udpop=0; /% Poprezednia wartosc svgnalu wychodzacego £ toru rozniczkujacego L
Tob=0; /% Wartosc sygnalu na wejsciu ochiektu s

b=0; % Sygnal wochodzacy na akoeije calkujaca wf

hAwyzat=0; S* Bygnal A ograniczony bloczkiem strefy nieczulosci w7

Uikel=0: A% Suma syganalow wychodzasych = torow proprejonalnego i calkujacedgo w7
Uikesat=0; /% -/- =/

Tike=0; fF =i w7



Skok=1:
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/% Skok jednostkowy *f

%
%

Aozestl=1; /% mplituda sinusoidy 1 Lr

hAozestz=1; /% lmplituda sinusoidy 2 Lr

Czestl=0.5; /* Czestotliwosc sinusoidy 1 */

Czesti=0.5; /* Czestotliwosc sinusoidy 2 wy

t=1; /* Podstawa czasu sygalu zaklocen *f

WyInili=0; WyNil=0; WyIn2i=0:; WyIn3i=0; WyWzChl=0; Ki=1; WyNzi=0; Ti=1; T4=1; T7=1:; TlZ=1: T4I=1:
WyInlz=0; WyN1Z=0; WyInzZz=0; WyIn3Z=0; WyWzCbz=0; Kz=1; WyN2z=0;Welhi=0; TiZ=3; T5=3; T&=3; TZZI=3:
WyInli=0; WyN13=0; WyInZ3=0; WyIn33i=0; WyWzCOb3i=0; K3=1; WyN23=0;Welh3=0; T3i=5; Te=5; TS9=5; T3IZ=5:
WyN1lZakl=0; 3inl=0; WyInlZakl=0; UyNlZakl=0; WyInzZiakl=0; WyIn3Zakl=0; KZakl=0; WyNzZakl=0;
WyN1lZaki=0; 2inZ=0; WyInlZakZ=0; WylNlZakz=0; WyInZiaki=0; WyIn3Zaki=0; KIakzZ=0; WyNZZaki=0;
WyN1Zak3i=0; WyInlZak3i=0; WyN1Zak3i=0; WyInZZak3i=0; WyIniZaki=0; KEZak3=0; WyNZZIak3i=0; WyWzZak3i=0;

Wybhor=0;
Automat=0;
Roznicz=1;

i

/% WUybor regulatora 1 lub 2 /
/% Praca automatyczna lub reczna

*

/% Rozniczkowanie prosto z sygnalu zadanego

=/

T1E=1:

TS5Z=3:

TBZ=5;

WyWzZakl=0;

WyWzZak2=0;

T7E=1:

TEZ=3;

T9Z=5;
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/% Ohliczenia obiektu cyklicznego wf

wvoid CYCLIC Chjectlycle| void
{

if [Automat==0) /% Sprawdzenie, czy praca automatyczna *f

{

Eakt=0; /* Zerowanie Eakt, co bedzie skutkowalo wylaczeniem toru rozniczkowego i proporcjonalhnego L
i

else

{
Eakt=Xzad-WyChiektu; /* Wystepuje normalna petla sprzezenia zwrothego, Ly sSawmym dzialaja wszystkie tory
}

/% Cbliczenia ogolne poczatkowe dla ohiektu cyklicznego *f
Ee=Ep*Eakt; /7 Chliczenie Czlonu proporcjonalneco wf
if (Roznicz==0) /% Sprawdzenie, czy jest wybrane rozniczkowanie *f
Zd=-1*WyChiektu; /% Przypisanie do toru rozniczkowego sygnalu bezposrednio z wyjscia obiektu L
else
Xd=Ke; /* Wartosc na tor rozniczkujacy po przejsciu bledu przez tor proporcjonalny *f
/*0hliczenia dla toru rozniczkowego *f

Udi= (Xd-Kepop) *Td/ Tp:

Ud= {Ud1+41fa*Td/ Tp*Udpop) / {1+41Ea+Td/ Tn) ;
TUdpop=1d;

KEepop=Xd;

5 &)

&)% #

if (Wybor==0) /% Wybor aktualnie dzialajacego regulators *f

{

f7 Obliczenia regulatoras 1 L
ftChliczenia dla toru calkowego f

if (Automat==0) Ewysat=Xzad; /¥ Nagle wybranie pracy recznej bedzie skutkowalo praca bezuderzeniowa

else
if (Ee>Emax) Ewysat=Ke; /% Ztrefa nieczulosci *f
else
if (Ke<Emin) Ewysat=Ke:
else
Ewysat=0;
Ti=Ewyzat* (Tp/Ti) +Uipop; /% Chliczenie aygnalu w torze calkujacym *f
if (UirUmaxl) Ui=Twaxl; /* Nasvcenie *f

if (Ui<Uminl) Ui=Uminl;

Uipop=Ui; /* Przypisanie Ui poprzedniemu, aktusalheiy wartosci do obhliczen w kolejnym cvklu wf
i
else
{

*

w7
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i
/% Chliczenia regulatora 2 =/
/*Chliczenia dla toru calkowego =/
A=Ke- (1% ({Uikel-TUike)):; /% Chliczenie syganlu wchodracego na czlon calkujacy /
if (Automat==0) Awysat=Xzad; /* Nagle wybranie pracy recenej hedzie skutkowalo praca bezuderzeniowa Lr
else
if (A<Emin) Awysat=L4: /¥ Strefa nieczulosci wf
else
if (L>Emax) bwysat=La;
else

Ayysat=0:

Ti=Awyzat* (Tp/Ti) +Tipop:
Uipop=Ui:

Tikel=Ui4Ke:
Tikesat=Tikel;
Tike=Uikeszat:

if (Tikesat<UminZ) Tike=UminzZ: /* Ztrefa nasycenia numer 1 wf
if (Tikesat>Tmaxi ) Uike=TUmaxZ;

popUikel=Uikel;

popUike=TUike:
H

B#

f* Chliczenia ogolne koncowe dla ohiektu cyklicznego Lr
if (Wybor==0) Usat=Ui+Ud+Ke; /% Jezeli regulator pierwszy jest wybrany, to Usat hedzie wynosic odpowiednio *f
if (Wybor==1)Usat=Uike+Ud; /% Jezeli regulator drugi jest wybrany, to Usat bedzie wynosic odpowiednio i
if (Automat==0) Uob=Xzad; /* Dla pracy recznej, syghal wejsciowy dla ocbiektu jest rowny *f
else
if (Usat>UmaxZ) Tob=TmaxZ; /% Strefa nasycenia numer 2 *f
else
if (Usat<Twinz ) Uob=Tminz;
else
Uoh=Usat;
/% Generowanie zaklocen i

Sinl=Aczestl*sin(Czestl*Z+*3.14%c);
SinZ=AczestZ¥sin(CzestiZ*Z+*3.14%t);
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/% Obliczenia dla obiektu pierwszego
WylN1i=TUok/ {1+ (1/Mi)-1) *Uoch) :

WyInll=(WyNi1+(T1/Tp) *WyInlil)/ (1+T1/Tpl:
WyIngl=(WyInll+(Tz/Tp) *WyInzl)/ (1+TZ2/Tp):
WyIn3l= (WyIn21+(T3/Tp) *WyIn3l)/ (1+T3/Tp):
WyNZ1=WyIn3i1/ (1+((1/Mi)-1) *WUyIn3l);

WyWzCOhl=K1+*uyNZ1;

f* Obliceenia dla zaklocen wohodzacyoeh na obhiekt pierwsey
WyNZakl=(3inl)/ (1+(1/Mi-1) *3inl) :
WyInlZakl=(WyNZakl+ (T1Z/Tp) *WyNZIakl)/ (1+T1Z/Tp):
WyInzZakl=(UyInlZakl+ (TZZ/Tp) *UyInliakl)/ (14T2Z/Tp):
WyIn3dZakl= (WyIn2Zakl+ (T3Z/Tp) *WyIn2Zakl)/ (14+T3IZ/Tp) :
WyNZ Zakl=WyIn3 Zakl/ (1+(1/Mi-1) *UyIniZakl);

MyWzZakl=KZakl*WyNZzZakl:

r o .

w
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f% ChlicEenia dla ohiektu drugiego
Welthz2=TyWzZakl+WyW=0khl;

WyMN12=Welhz/ (1+(1/Mi-1) *Wedhz] ;
WyInlz=(WyN12+ T4/ Tp) *WyN12) / (1+T4/Tp) ;
WyInZzZ=(WyInlz+(TS/Tp) *WyInlz) /s (1+T5/Tn) :
UyIn3dZ=(WyIn22+(Te/Tp) *WyInzz)/ (1+T6/Tp) ;
WyMZZ=UyIn3zZ/ (1+(1/Mi-1) *WyIn3z) :
WyWzOh2 =Kz *Wyl22 ;

% COhlicezenia dla zaklocen wochodzacych na obiekt drugi

Wyl12=Skok/ (1+[1/Mi-1) *Skok) ;

UyInlZakiZ= (WyN1Z+(T4Z/Tp) *WyN1zZ)/ (1+T4Z/Tp):

WyInz Zakad= (WyInlZakZ+ (TSZ/Tp) *WyInlZaks2)/ (14T5Z/ Tp)
WyIn3Zaki= (WyInZZaki+ (TeZ/Tp) *WyInZZakz) /s (1+TEZ/Tp)
WyNzZ Zak2=WyIn3Zakz2/ (1+(1/Mi-1) *WyIn3 Zaka) ;
UyWzZaks =EZakz *WyN2Z Zak::

% Ohliczenia dla ocbiektu trzeciego
Welhi=yWzZaks+WyW=0hs ;

WyM13=Welh3/ (1+(1/Mi-1) *Wedh3] ;

WyInld= (WyN13+T7/ Tp*WyN13)/ (14T7/Tp) ;
WyInZ3=(WyInli+TS8/ Tp*WyInl3)/ (1+T3/Tpl:
WyIn3d3=(WyIn23+T9/ Tp*WyIn23)/ (1+4T9/ Tp) :
WyMZ3=UyIn33/ (1+(1/Mi-1) *WyIn33) :
WyWzOkh3=K3 *Wyl23 ;

% COhlicezenia dla zaklocen wochodzacych na obiekt trzeci
WyMN13=3in2/ (1+(1/Mi-1) *3in2)

WyInlZaki= (WyN13+(T7Z/Tp) *WyN13)/ (1+T72/ Tp) ;
WyInZZakd= (WyInlZak3+(TSZ/Tp) *UvInliak3) /s (1+TSZ/Tp)
WyIndZaki= (WyInzZZak3+(TIZ/Tp) *WyIn2Zak3)/ (14+4TIZ/Tp)
WyMzZ Zaki=WyIndZak3/ (1+(1/Mi-1) *UyIn3iZak3d) :
WyWzZaki=EZak3 *WyNZ Zaks3;

WyChiektu=UyWzOh3I+UyTzZaka ;
Xakrt=UvyvOhiekrtu;

*

*

w

*
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float GLOEAL Td, Tp, Ti: ¥

float GLOEBAL Xzad, Xakt, Ke, Kepop, Esat, Ewmin, Emax, Ewy, Eakt, Alfa, Xd, Ewysat;

float _GLOBAL Ui, Uipop, Uisat, Uminl, Umax1, UminZ, Umex2, Udi, Ud, Udpop, Uoh, Usat:

float GLOBAL A, Asat, Awysat, Uikel, Uikesat, Uike, Uimin, Uimax;

/% Inicjalizacia regulatora 1 € 2 w/

voild INIT ChjectIniti wvoid )

1

Zzad=1;

Zakt=1;

Ee=1;

Eepop=1;

Esat=1:

Emin=0.25;

Emax=0.75;

Ewy=1;

Eakt=1:

iLlfa=1;

Uninz=-0.05;

Tax2=0.25;

ndi=1;

Ud=1; bl
ﬁ \pgmlnaszeZlcpu'masze TError! nondigits in number and not hexadecimal A

\pgm\ndszez‘\cpu\nasz :Error: nondigits in number and not hexadecimal

' poml\ naszez\cpulnaszy fWarning: : integer overflow in expression

FEZEZ\Cpu | HaR (Error: invalid lvzlue in assigument
TGU Errori(s) - 3 Warning(s)
2

[® output }@Dehuq Gy Find in Files | 0] Calsack j

Far Help, press F1 'Ln’ié}"téh [comz ‘O"F'FLfNiE
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f* Biblioreki Include © wf =
#include <bur/ple.h>
#include <math.h>
/% Deklaracje zmiennych globalnych (obieko) W
int _GLOBAL Wybor, Aucomat, Roznicz:
float _GLOBAL Ep, Mi, WyOhiekcu:
float _GLOBAL Td, Tp, Ti, T1, Tz, T3, K1, Kz, Ki:
float _GLOBAL WyInll, WyN11l, WyInzl, WyIn3l, WyNzl, WyWzChl:
float _GLOBAL WyInlz, WyN1Z, WyIn2z, WyIniz, WyNzz, WyWzChz, Weoh::
float _GLOBAL WyInl3, WyN13, WyIn23, WyIn33, WyNz3, WyWzCh3, Weohi:
float _GLOBAL WyN1Zakl, 3inl, WyInlZakl, WylN1Zakl, WyInZzZakl, WyIn3Zakl, Kiakl, WyNZZakl, WyWziakl:
float _GLOBAL WyN1Zakz, 3inz, WyInlZakz, WyN1ZIakz, WyInZZaki, WyIn3Zakz, Kiakzz, WyNZZiakz, WyWziakz:
float _GLOBAL WyN1Zak3, WyInlZaki, WyN1Zak3, WyInZZak3, WyIn3Zaki, KZaki, WyNZZak3, WyWzZaki, WyNiakl:
/* Deklaracje zmiennych globalnych [regulator 1 & 2) =
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/% Biblioteki Include C w =

#include <hur/pleo.hs
#include <math. h>

/* Deklaracje zmiennych globalnych (ohiekt) *f
int _GLOBAL Wybor, Autowat, Roznies;

float GLOBAL Kp, Mi, WyChiektu;
Project Build 2=l
flost GLOBAL Td, Tp, Ti, T1, T2, T3, K1, K

float GLOBAL UyInll, WyNil, WyInzl, WyIn3l @ The entire project is now Lp to date |

float _GLOBAL WyInlZ, WyN1z, WyInZzZ, WyIn3Z target in order for changes to take

&
it] “f'ou must transter the project to the
5]
effect.

float _GLOBAL UyInl3, WyN13, WyInz3, WyIn33

Ok I Transfer

float _GLOBAL WyNlZakl, 5inl, WyInliakl, Wy WyNZZakl, WyWzIakl:

float _GLOBAL WyN1Zakz, SinZ, WyInlZaki, WyNlIaki, WyInzZaki, WyIndiZaki, Kiaki, WyNiZakz, WyWziakzZ:

float _GLOBAL WyN1Zak3, WyInlZakd, WyN1Zak3i, WyIniZak3, WyIn3Zak3d, Kiak3, WyNiZaki, WyWzZaki, WyNiakl;

/% Deklaracije zmiennych glohalnych (regulator 1 £ 2) "

3 A®#
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#include <k
#include <n

Trace

/% Deklaracie zmiennych globalnych (obiekt) +/

int _GLOBAL Wybor, Automat, Roznicz;

float _GLOBAL Ep, Mi, Wyohiekou:

float _GLOBAL Td, Tp, Ti, Ti, Tz, T3, El, Kz, K3:

float _GLOBAL WylInll, WyN11, WyInZl, WyIn3l, WyNZl, UyWzohl:

float GLOBAL WyInlz, WyN1Zz, WyIn22, WyIn3z, WyN22, WyWzob2, Welhki;

float GLOBAL WyInl3, WyN13, WyIn23, WyIn33, WyN23, WyWzCb3, WeCh3;

float _GLOBAL WyNilZakl, Sinl, WyInliakl, WyN1Zakl, WyInzZiakl, WyIn3Zakl, KiZakl, WyN2zakl, WyWzZakl;
float _GLOBAL WyN1Zakiz, SinZ, WyInliakZ, WyN1Zakz, WyInZiakz, WylIn3Zakz, Kiakz, WyNzzakz, WyWziZakz;

float _GLOBAL WyN1lZaki, WylInlZakd, WylN1lZakd, WyInZZaki, WyIniZaki, KIaki, WyNZIak3, WyWzZak3, WylNiakl;

/% Deklaracie zmiennych globalnych (regulator 1 £ 2) L
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Mamme I Type | Scope I Farce I Walue I
Add
9 Aczestl REAL Cancel
@ Aczest? REAL
& Alfa RE&L
@ Aat REAL
@ Automat DINT
P Awysal REAL
@ Cazstl REAL
@ Cesst? REAL
%  Eakt REAL
@  Emax REAL
@  Emin REAL
@ Esat REAL
@ Ewy REAL
@ Ewysal REAL
& K1 REAL
LI REAL
& K2 REAL k|
:Tll 0 Errori(s) - 0 Warningis)
] A output H_TU Dehuy | G Find in Files | V2 Gallstack ]
For Help, press F1 [TepipfDA=2 [DAIP=127.0.0.1  [8ROO0 R2.80 (]
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I Mame I Type | Scope I Foice I Valug |
% Automat DINT global
% wiDbiskiu REAL
% wivbor DINT
@ Hakt REAL
$  Kzad REAL glabal 0.0
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/% Deklaracje zmiennych globalnyeh (obiekt) f

int _GLOBAL Wybor, Automat, Roznicz;

float GLOBAL Kp, Mi, WyChiektu;

float _GLOBAL Td, Tp, Ti, Ti, T2, T3, K1, Kz, K3;

float _GLOBAL WyInll, WyNil, WyIn2l, WyIndil, WyNzl, WyWzObil;

float _GLOBAL WylInlz, WyN1Z, UyInzZZ, Wylndz, WyN2zZ, WyWzohz, Welhz;

float _GLOBAL WyInl3, WyN13, WyInzZi, WyIndd, WyNZ3, WyWzoh3, Welhi:

float _GLOBAL WyMNiZakl, Sinl, WyInliakl, WyN1Zakl, WyInZiakl, WyIn3Zakl, Kiakl, WyNiZakl, WyWzZakl:
float _GLOBAL WyNl1Zakiz, Siniz, WyInliakZ, WyNlZakz, WyInziakz, TyIn3Zakz, Kiakz, yNziakz, WyWziakz:

float _GLOBAL WyN1Zaki, WylInliak3, WyN1Zak3, WyInZ2Zak3, WyIni3Zaki, Kiak3, WyNZIZIak3, UWyWziZak3, WyNiakl:

/% Deklaracie zmiennych globalnych (regulator 1 & 2) *
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