Bez tytutu
Ponizej krétki opis 'krok po kroku' jak stroic¢ PID.

Maksymalna dopuszczalna pozycja btedu mopze by¢ ustawiona parametrem 'Max
Following Error'.

Parametry:

kP - wzmocnienie czesci proporcjonalne

kI - wzmocnienie czesSci catkujacej

kD - wzmocnienie czesci rézniczkujacej

kvff - wzmocnienie sprzezenia do przodu predkosci (velocity feedforward)
Max I accumulator - maks. wartos¢ integral accumulator

Max f§11owing error - maks. warto$¢ dopuszczalnego btedu pozycji (position
error

Reczne strojenie PID jest przwaznie wykonywane w nastepujacy sposob:

- ustaw kI, kd, beadband i kvff na O
- ustaw kP na niska wartos¢ (~500)

- ustaw 'Max following error' (dopuszczalny b1ad) na wysoka wartos¢ - na
przyktad 10000

- rusz osig i podnos$ wartos$¢ kP dopdki nie pojawia sie pierwsze wibracje

- zmniejsz kP o ok. 15%

- ustaw Max I accumulator na 100000

- rusz osig i podnos$ wartos$¢ kI dopdki nie pojawia sie pierwsze wibracje

- zmniejsz kI o ok. 15%

- kb w wiekszo$ci przypadku mozna zostawi¢ na '0'.

- teraz rusz osiag i zwiekszaj wartos¢ kvff. oObserwuj btad pozycji (position
error) na wykresie, podczas gdy o$ przyspiesza i zwalnia. 0dnajdz wartos¢ kvff
przy najmniejszym btedzie.

- w czasie gdy oS jest wtaczona ale sie nie rusza kliknij na ikonke w poblizu
'DAC offset', aby automatycznie go dopasowac. To zapobiegnie 'stukaniu' w czasie
gdy maszyna jest wtaczona.

- ostatnia kwestia - sprawdz wartos$¢ maksymalnego btedu pozycji (maximum

position error), nastepnie ustaw 'Max following error' na wartos$¢ 4 razy wieksza
i wszystko powinno dziatac¢ poprawnie.

Strona 1



