 본 내용은 교육시 활용되는 사내 자료입니다.

 문의" 노무부 기술교육팀 오찬종(Tel 6080)

   제1절 조절계의  PID 동작
     1. 개요
      각종 프로세스 산업에 있어서 플랜트 각부의 계측제어는 아날로그신호를
    주로 취급하는 각종의 공업계기에서 출발하여  이제는 디지탈 신호를 처리
    하는 인텔리젠트화된 계기 및 전자계산기를 도입하여  플랜트의  최적운용
    경제적 운전에 관한 계산, 공정 스케쥴링을 행하며, 그 결과를 운전자에게
    지시하거나  외부의 자동제어 설정부에 보내어 직접 조작부를 제어한다.

     조절계에 의한 프로세스 제어는 종래에는 대부분  사용되었지만, 이제는
    소규모 계장 또는 분산제어시스템을 채용시 경제성이 없는 곳이나  플랜트
    운전에 있어 비상시 운전용으로 사용되고 있다. 아래 그림 2-1은 조절계에
    의한 압력제어의 예이다.

[image: image1.emf]S


Recorder(PR-400)


Controller(PIC-400)


Disturbance


Valve switch


변환기


발신기


PG


배기


VP5


정류량


변


전자변


Regulator


Control Valve


VP4


안전변


4


3


2


PV


배기


배기


AIR


AIR


SV


PV


MV


공기저장용기


<그림 2-1 조절계에 의한 압력제어 >




S

Recorder(PR-400)

Controller(PIC-400)

DisturbanceValve switch

��ȯ���

�߽ű���

PG

����

VP5

������

��

���ں��

Regulator

Control Valve

VP4

������

4

3 2

PV

����

����

AIR

AIR

SV

PV

MV

������������

<�׸� 2-1 �����迡 ���� �з����� >��K�

  

   가. 조절계의 운전모드
    1) 수동운전
      조절계의 운전 모드는 세가지로서 수동 운전,자동 운전,캐스케이드 운전
    이며, 운전 모드를 선택하는 것은  조절계 전면부 운전모드 변환 스위치로
    선택할 수 있다.

     수동운전 의미는 <그림 2-2>에서와 같이 밸브 위에 사람이 앉아서 유량이
    얼마나 흐르는가를 보면서  유량이 많이 흐르면 밸브를 닫고, 적게 흐르면
    밸브를 여는 것이 수동 운전이다. 그러나 이와 같은  수동 운전은  밸브가
    설치되어 있는 곳이 현장이기 때문에 작업 환경이 좋지 못하므로 신호선을
    연결하여 운전실에서 밸브를 열고 닫고 하는 것이다.

     수동운전으로 절환하기 위해 조절계 운전모드 변환 스위치중  M을 누르게
    되면은 조절계에서 조작출력이 자동으로 출력되는게 아니라 수동조작 레바
    에 의해 조작된 결과에 의해서 조작출력이 결정된다. 수동조작레바의 조작
    방법은 C방향으로 움직이면 밸브가 닫히고, O쪽 방향으로 움직이면은 밸브
    가 열리게 된다. 이때 주의할 사항으로 대부분 조절계는 왼쪽이  C로 되어
    있으나 조절계 특성상 온도 및 다른 제어계는 반대로 되어 있으므로  사전
    동작여부를 알고 있어야 한다.
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    2) 자동운전
      조절계의 운전 모드중 자동 운전 모드를 선택하는 것은 조절계 전면부에
    있는 운전모드 변환 스위치 A를 선택함으로서 자동 운전이 가능하게 된다.

      자동운전 의미는 <그림 2-3>에서와 같이 배관으로 유량이 최대 1000ℓ/h

    흐르고,  최소 0이 흐른다고 가정할때  조절계의 설정치 보턴을  이용하여
    50％ 설정시 조절계는 자동으로 발신기에 의해 얻어진 측정치에 따라 배관
    내 흐르는 유량이 500 ℓ/h 이상이면 조작량 출력이 감소하고, 유량이 500

    미만이면은 조작량 출력은 증가하게 된다.  따라서 자동 운전은 운전자가
    설정치 조정보턴을 이용해 설정한 목표값과 일치될때까지 계속적으로 조절
    동작이 이루어진다.
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     3) 캐스케이드 운전
       조절계의 운전모드중 캐스케이드 운전모드를 선택하는 것은 조절계 전면
     에 있는 운전모드 변환 스위치  C를 선택함으로서 캐스케이드 운전이 가능
     하게 된다. 설정방법은 수동운전일 경우에는 자동운전을 선택한후에  캐스
     케이드 운전모드를 선택해야하고 ,캐스케이드 운전중 수동운전으로 바꿀시
     바로  M을 선택하여 수동운전으로 전환이 가능하다.

      캐스케이드운전의 의미는 설정치를 조절계에서 운전자가 하지 않고 조절
    계에 컴퓨터 또는 상위 조절계를 연결하여 자동으로 목표값을 설정한다.

     이와 같은 조절 형태는 피드백 제어계에서 하나 제어장치의 출력 신호에
    의해 다른 제어장치의 목표값을 변화시켜 실시하는 것으로 캐스케이드제어
    계를 구성하는 제어의 목적은 2차 조절계에 의하여 들어오는 2차 제어루프
    에 들어오는 외란이  1차 프로세스에 미치는 영향을 제거하는 것이다.

     다음의 <그림 2-4>는 가열로 운전에 있어서 캐스케이스 운전형태의 예를
    나타낸 그림이다.
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   가. 제어동작
     1) 제어동작과 인간
      제어동작과 인간과의 관계를  4가지 형태로  분류하면은 <그림2-5> 제어
    동작과 인간 관계에서 보는바와 같이  A는 표준적 작업자로서 주어진 시간
    내에 소정의 목적을 성취한 형태이며, B는 예민한 사람으로 마무리를 못짓
    는 사람이다. 이런 경우에는 감도를 약하게 하여  충분한 작업내용을 주지
    시킬 필요가 있다. 제어동작으로 보면은 감도가  예민, 목표치에 도달하는
    시간이 상당히 소요된다. C의 제어형태를 사람으로 비교하면, 능력이 부족
    하고 감도가 둔하여 목적이 없을 뿐만 아니라  시간을 아무리 많이 준다고
    해도 목표로 하는 값에  도달을 하지 못하는 형태이다. 따라서  C와  같은
    형태의 대책으로는 일을 부여하는 것만이 아니고 항상 과거의 성과를 분석
    분석하여 해결 가능한 만큼의 수정 동작이 절대적으로 필요하다.

    D는 과연 어떤 형태의 유형인가 하면, 감도가 둔하여  상당한 시간이 걸리
    지만 끝내는 일을 달성 시키는 사람으로서  B의 형태와 정반대 개념이다.

    이런 경우는 일을 시키기 전에 일의 내용을 충분히 설명한 후  준비시간을
    주는 것이  바람직하다.

      제어의 목적은 목표값이 변경 되었을 경우  A동작 처럼 추종하도록 하는
    것이나 조절계를 적절히 조정하지 않으면  B, C, D형태의 제어동작이 되는
    것이다. 
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    2) 제어의 목적
     가) 목표치 변경에 대한 추종성
      목표치 변경의 경우 제어량은 목표치에  즉시 추종하는 것이 바람직하다
    즉, 다음 <그림 2-6>의 목표치 추종에 대한 제어의 목적과 같이  목표치인
    STEP 입력에 대해서 응답이  B와 같은 결과가 이상적이나 실제로는 B∼E와
    같은 출력이 나타나며, 조절계의  PID 파라메타를 조정하여 가능한한  B와
    같이 하는 것이 제어 동작이다.

[image: image6.emf]응답


시간


시간


목표치


<


그림


 2-6 


목표치


 


추종과


 


제어의


 


목적


>


A


B


C


D




����

�ð��

�ð��

��ǥġ��

<�׸��  2-6  ��ǥġ��  ������  ������  ���� >

A

B

C

D


      나) 외란에 대한 억압성
        제어계 안정상태를 혼란케하는 외적요인에 의해 안정상태가 무너지는데
      외란은  들어오는 장소,크기,시간,모양이 일정치 않다. 따라서  제어계에
      있어서 이러한 외란 영향을 억압하여 최소로 하는 것이 제어에 좋다.
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