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Regulator PID – Siemens S7-1200

Oprogramowanie TIA Portal umożliwia na użycie instrukcji PID dla sterownika S7-1200, które upraszczają 
konfigurację i użycie regulatora. Instrukcje te to: 
❑ PID_Compact używana do sterowania procesem technicznym o ciągłych wartościach na wejściu i 

wyjściu. 
❑ PID_3Step do sterowania urządzeniami napędzanymi silnikami, takimi jak zawory, które potrzebują 

sygnałów dyskretnych dla działania otwierającego i zamykającego.

Instrukcje PID należy wykonywać w stałych przedziałach czasowych - najlepiej w cyklicznym OB. 
Ponieważ pętla PID potrzebuje czasu na odpowiedź po zmianie sterowanej wartości, nie należy 
obliczać wartości wyjściowych w każdym cyklu – zatem nie należy umieszczać tej instrukcji w bloku 
głównym OB1!

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Regulator PID – Siemens S7-1200

Regulator PID składają się z trzech członów składowych: 
❑ P (proporcjonalny): wartość wyjściowa jest proporcjonalna do różnicy pomiędzy wartością zadaną, a 

wartością bieżącą (uchyb).
❑ I (całkujący): wartość wyjściowa wzrasta proporcjonalnie do czasu trwania różnicy pomiędzy 

wartością zadaną i wartością bieżącą, aż do zlikwidowania uchybu. 
❑ D (różniczkujący) wartość wyjściowa wzrasta jako funkcja wzrostu szybkości zmian uchybu. Wartość 

wyjściowa jest zrównana do wartości zadanej najszybciej jak to tylko możliwie.

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Regulator PID – PID_Compact

y Wartość wyjściowa 

x Wartość bieżąca 

w Wartość zadana 

s Operator Laplace‘a

Kp Proporcjonalne wzmocnienie (Składnik P) 

a Współczynnik opóźnienia całkowania (Składnik D) 

T1 Czas całkowania - czas zdwojenia (Składnik I) 

b Wagi działania proporcjonalnego (Składnik P) 

TD Czas różniczkowania czas wyprzedzenia (Składnik D) 

c Wagi działania różniczkującego (Składnik D)

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Regulator PID – PID_Compact

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Regulator PID – PID_Compact

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Obiekt technologiczny PID_Compact

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Obiekt technologiczny PID_Compact
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Obiekt technologiczny PID_Compact
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Obiekt technologiczny PID_Compact
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Obiekt technologiczny PID_Compact
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Obiekt technologiczny PID_Compact
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Obiekt technologiczny PID_Compact
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Obiekt technologiczny PID_Compact

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual



Aplikacje sterowników przemysłowych 1- Paweł Strączyński

Parametry ErrorBits instrukcji PID_Compact

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Regulator PID – PID_3Step

y Wartość wyjściowa 

x Wartość bieżąca 

w Wartość zadana 

s Operator Laplace‘a

Kp Proporcjonalne wzmocnienie (Składnik P) 

a Współczynnik opóźnienia całkowania (Składnik D) 

T1 Czas całkowania - czas zdwojenia (Składnik I) 

b Wagi działania proporcjonalnego (Składnik P) 

TD Czas różniczkowania czas wyprzedzenia (Składnik D) 

c Wagi działania różniczkującego (Składnik D)

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Regulator PID – PID_3Step

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Praca regulatora PID_3Step bez sprzężenia 
zwrotnego od pozycji

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Praca regulatora PID_3Step ze sprzężeniem 
zwrotnym od pozycji

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Obiekt technologiczny PID_3Step 

Źródło: Siemens Easy Book – S7-1200 manual
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Obiekt technologiczny PID_3Step 
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Obiekt technologiczny PID_3Step 
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Obiekt technologiczny PID_3Step 
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Obiekt technologiczny PID_3Step 
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Obiekt technologiczny PID_3Step 
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