Bolim 21 FBs-PLC Sicaklik Olgimi ve PID Kontrol

Yiksek sicaklik élciminu kargilayabilmek amaciyla FBs-PLC nin iki tip sicaklik modili vardir. Bunlardan bir tanesi direk
olarak termokuple arayiizi ile digeri ise RTD sensord ile iligkilidir. FBs — TC2 / FBs —TC6 / FBs —TC12 modlleri; J, K, T,
E, N, B, R, S tip termokuplarina baglanmak igin 2/6/16 sicaklik kanallarini destekler. FBs-RTD6 / FBs- RTD16 modiilleri
ise; PT- 100, PT1000 RTD sensérune baglanmak icin 6/16 sicaklik kanallarini destekler. Toplam sicaklik girisi en fazla 32
kanala kadar genisletilebilir.

Zaman domeni goklama tasarim yontemi, 1/0 adresleme igin 8 dijital ¢ikis ve 1 register girisi kullanir. Sicaklik degeri i¢in
glincelleme hizi, normal (giincelleme siresi 4 saniye, ¢ézunurlik 0,1 derece) veya hizli (glncelleme siresi 2 saniye,
¢Ozinurlik 1 derece) olarak ayarlanabilir.

WinProladder, sicaklik élgiimiinii yapilandirmak igin uygun diizenlenmis bir tablo diizenleyici ara birimi saglar. Ornegin;
sicaklik modili, sensor tipini seger ve okuma degerlerini depolamak igin register atar. Sicaklik kontroll; sicaklik isleminin
Isitma veya sogutma kontroliinii saglamak icin PID yirtitmek amaciyla uygun FUN86 (TPCTL) komutuna sahiptir.

| 21.1 FBs-PLC’nin Sicaklik Olgiim Modiillerinin Ozellikleri |

| 21.1.1 FBs-PLC’nin termokupl girisi |

Ayrintilar Modul
Ogeler FBs-TC2 FBs-TC6 FBs-TC16
Giris nokta sayisi 2 noktali 6 noktal 16 noktali

J(200~900°C) E(190~1000°C)
K(190 ~1300°C) T( 190 ~ 380°C)
R(0~1800°C) B(350~ 1800°C)

S(0~1700°C) N(200~1000°C)

Termokupl tipi ve
sicaklik 6lgim arahgi

I/O noktalari 1 IR(Giris register), 8 DO(ayri ¢ikis)

Yazihm Filtresi Hareketli Ortalama

Ortalama Ornek NO 2,4,8 konfigure edilebilir

Denge Yerlesik soguk jonksiyon dengelemesi

Cozunarlik 0.1°C

Donustirme Siresi 1 veya 2 Saniye 2 veya 4 Saniye 3 veya 6 Saniye.
Kapsayici Duyarlik +(1%+1°C)

izolasyon Transformatér (Glg) ve gift potograf (Sinyal) izolasyonu (kanal bagina izolasyon)
Dahili GugTketimi 5V, 32mA 5V, 35mA
Glg Girisi 24VDC-15%/+20%, 2VA max

Gostergeler 5V PWR LED

Calisma Sicakligi 0~60 °C

Depolama Sicakhgi -20~80°C

Boyutlar 40(W)x90(H)x80(D) mm 90(W) x90(H) x80(D) mm
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| 21.1.2 FBs-PLC nin RTD girigi |

Ayrintilar

Moddl

Ogeler FBs-RTD6

FBs-RTD16

Giris nokta sayisi 6 nokta

16 nokta

RTD tipi ve sicaklik
Olgimu arahgi

3-kablolu RTD sensori JIS(a=0.00392) veya

DIN(a=0.00385) Pt-100(~200 ~ 850°C)
Pt-1000(-200 ~ 600°C)

I/0O noktalar

1 IR(Giris registeri), 8 DO(ayri ¢ikis)

Yazilim Filtresi

Hareketli Ortalama

Ortalama Model

NO 2,4,8 konfigure edilebilir

Gozunarliik 0.1°C
Doénlsturme Siresi 1 veya 2 Saniye 2 veya 4 Saniye
Kapsayici Duyarlik +1%

izolasyon Transformator(Gug) ve fotokupl (Sinyal) izolasyonu (kanal basina izolasyon)
Dahili GugTliketimi 5V, 35mA 5V, 35mA

Gig Girisi 24VDC-15%/+20%, 2VA max

Gdstergeler 5V PWR LED

Calisma Sicakligi 0~60 °C

Depolama Sicakligi -20 ~ 80°C

Boyutlar 40(W)x90(H)x80(D) mm ‘ 90(W) x90(H) x80(D)mm

| 21.2 FBs sicaklik modiiliiniin kullanim prosed(ir(i |

| 21.2.1 Sicaklik 8lgiim prosediirii |

Baglat

y

Modiilleri PLC ‘e seri halde genisleme arayiziine
baglayin ve bir 24VDC harici kaynak ile sicakhgi élgen
giris kablolarini baglayin

J

Winproladder c¢alisirken ve yapilandirma tablo adresi,
sicaklik register1 adresi ve “Temp configuration”
penceresindeki ¢alisma registeri yapilandirildiktan

sonra direk olarak registerdan sicaklik degerini
okuyabilirsiniz.

J

21

Ayar ve baglanti igin litfen BAlim 21.6 ya bakiniz.

Litfen Bolim 21.3 e bakiniz
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| 21.2.2 Kapali déngii PID sicaklik kontrolii |

Baslangi¢

Modiilleri seri olarak PLC Uzerinde genigleme

--  Ayar ve kablolama igin lutfen Bélim 21.6 ya bakiniz.

arayliziine baglayin ve harici bir 24VDC kaynak ve
sicaklik élcum giris kablo baglantilarini yapin

)

Sicakhgin giincel deg@erini elde etmek ve onu “islem

degiskeni” (PV) olarak adlandirmak i¢in PID sicaklik

kontrolorGintin (FUN86) uygun komutunu “Temp. Lutfen komutlarin FUN86 aciklamasina ve

Configuration” tablosu ile birlestirerek kullaniniz; béylece program 6rnegine bakiniz.
hata yazilimsal PID ifadesinin hesaplanmasindan sonra,
Ayar Noktasi (SP) nin ayarlarina gore bir ¢ikis sinyali ile
karsilanacaktir. Kapali dongt islemi Gizerinden iglemin

sabit durumu tahmin edilebilir.

y

| 21.3 Sicaklik 8lglimiinii yapilandirma prosediirii

Proje penceresinde “I/O Configuration” 6gesine tiklayiniz:

Project name

System Configuration |

\—| /0 Cenfiguration | @ “Sicaklik Yapilandirmasi’ni seginiz.

#:4 1,0 Configuration MC v4.x 5'
. Htilization Interrupt 5etup | Output Setup | Input Setup | I Temp. Configuration | ‘4 I b I
[0 Mo | Function - . .
w0 Undefined T emperature Configuration
v ledzfzzzd Starting Address of Configuration T able: IHEEIEIEI [REO00~F 5005
e Undefined Starting Address of Temperature Register: IHU [RO~R31)
w3 [ndefined
w4 |Indefined Starting Addrezs of Working Regizter: IDEI [LO~D11]
=h [ndefined
6 Undefined Address Module Mame  Sensor Type Unitof Temp:  [Celsivs =]
i Undefined #1: F3840 FBs-TCIE IK 'I . Iﬁ
o | ndefined #2 R3841 FBs-RTD1E IF'T1EIEI DM I Tines of verage|° -
#3 Irndefined . & i l ) M | B
%10 Undefined o Scan Fate: I orma I
=11 |Indefined :
=12 [Indefined #-
13 IJrdefined — |
=14 [ndefined RS
=15 |Indefined He:
bl |Indefined H7:

1 IJrdefined - ’
4 | v #a:

o Ok X Cancel |
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1. (Yapilandirma Tablosunun Bagslangi¢ Adresi) : ‘Sicaklik Yapilandirmasi” tablosunu depolamak igin registerlarin
baslangi¢ adresini atayin, izin verilen girigler asagidaki gibidir;

a. Bosluk (Sicaklik Yapilandirmasi tablosu olmadan)

b. Rxxx veya Dxxxxx

Yapilandirma tablosu 4+N register kullanilir. Buradaki N, modul sayisidir.
Yukaridaki 6rnekte gosterildigi gibi R5000~R5005 tablolarini depolar.

2. (Sicaklik registerinin baglangi¢ adresi) : Glincel sicaklik degerlerini depolamak igin baslangi¢ registerini atayin, Rxxx
veya Dxxxxx giriglerine izin verilecektir; 1 sicaklik kanali yukarida gdsterildigi gibi 1 register kullanir, RO~R31 araligi

okunan degerleri depolar. Okuma degerinin ¢dzUnirligi 0,1 © dir. Ornegin, R0=1234 ise bu 123.4 ° anlamina gelir.

3. (Cahsma registerlarin baslangi¢ adresi) : Calisma registerlarini ayirmak igin registerlarin baglangicini atayin, Rxxxx

veya Dxxxxx giriglerine izin verilecektir. Yukaridaki érnekte oldugu gibi, DO~D11, ¢alisma registerlardir.
[sicakhk moduli kurulum bilgisi ve ayarlari]

4. (Modll #1 ~ # 8 ) : Kurulmus sicaklik modiillerinin isimleri ve kendi analog baslangi¢ adresi gorintiilenmektedir.
Asagidaki modiiller mevcuttur;
1 TC6 (6 kanalli termokupl girigi)
RTD6 (6 kanalli RTD girisi)
TC16 (16 kanalli termokupl girigi)
RTD16 (16 kanalli RTD girisi)
TC2 (2 kanalli termokupl girisi)

a b~ WODN

*Sensor tipini segmek igin sensér segim alani kullanilir, ayrintili sensoér gesitleri igin litfen bolim 21.1 e bakiniz.
5.(Sicaklik Birimleri): Sicaklik birimini atayin, asagidaki se¢cenekler mevcuttur;

1 Selsius
2 Fahrenhayt.

6.(Ortalama Sdreler): Sicakhk élcimu icin ortalama sureleri atayin. Agagidaki secenekler mevcuttur;

Numara/2/4/8

7.(Tarama Hizi): Sicaklik degeri igin glincellestirme hizini atayin. Asagdidaki segenekler mevcuttur;
Normal ( glincelleme siiresi 4 saniye, 6lglim ¢ézinurliga 0,1° ), Hizh ( glincelleme sliresi 2 saniye,

Olglim ¢6zUnarliga 1 °).0Okuma degerinin ¢ézUnirligu her zaman 0,1 °.

| 21.3.1 Sicaklik yapilandirma tablosunun dahili formati |

Bu tanitim HMI veya SCADA kullanicilari igindir, ¢linki registerlar tzerinde diizenleme yapabilirler. WinProladder kullanicilari
bu agiklamalari gegebilirler. WinProladder ile “Sicaklik Yapilandirmasi” tablosunda sicaklik ayari yapilirken, bu register
degerleri bitmis olacaktir. SR+0=A556h olmasi sicaklik yapilandirma tablosu gegerli anlamina gelmektedir. Fakat eger

SR+0= diger degerler ise, sicaklik yapilandirma tabosu gecersiz demektir.
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Konum Yiksek Bayt Dusik Bayt

SR+0 A5H 56H

SR +1 Sicaklik degerlerinin miktari (1~8)

SR+2 Okunan degerlerin baglangi¢ adresi
SR+3 Calisma registerlerinin baslangig¢ adresi
SR +4 Sensor cesidi (#1) Modul adi (#1)
SR+5 Sensor gesidi (#2) Modul adi (#2)
SR+6 Sensor gesidi (#3) Modul adi (#3)
SR+7 Sensor gesidi (#4) Modul adi (#4)
SR +38 Sensor gesidi (#5) Modul adi (#5)
SR+9 Sensor cesidi (#6) Modul adi (#6)

Sicaklik yapilandirma tablosu toplam (4+N) register kulllanir; N modul sayisidir.

| 21.3.2 Calisma registerlarinin dahili formatlari

Baslangi¢ konumunun WR oldugu varsayilarak:

Konum Yuksek Bayt Dusuk Bayt
WR+0 Yurtutme Kodu XXXXH
WR+1 Anormal sensor gostergesi (Sensér 0 ~ Sensor 15)
WR+2 Anormal sensor gostergesi (Sensér 16 ~ Sensoér 31)
WR+3 TP kanalinin toplam miktari Isi Modulinin sayisi
WR+4 Modiil #1 in sensor ¢esidi D.O. of TP Module #1
WR+5 Modl #1 in Kanal Numarasi A.l. of TP Module #1
WR+6 Isi Modull #1 in okuma baslangici
WR+7 Is1 ModUli #1 igin sabit kanal

WR+(Nx4)+0 Modil #N in sensori D.O. TP Moddli #N

WR+(Nx4)+1 Moddl #N in Kanal Numarasi A.l. TP Modulu #N

WR+(Nx4)+2 Isi Modili #N in okuma baslangici

WR+(Nx4)+3 Isi Moduli #N igin sabit kanal

Notlar:

1.  WR+0 in duslk bayti: Yapilandirma tablosu ve kurulmus sicaklik karti arasindaki uyumsuzlugu ifade eder.
b0=1, modil #1 anlamina gelir.

b7=1, modil #8 anlamina gelir.
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2. WR+0 In yiiksek bayti: icra kodu
= 00H, bos
= FFH, TP kanal > 32, w/o sicaklik 6lgimu
= FEH,WR+3 (in disik bayti = 0 veya > 8
= 56H, tim TP kanallari ilerideki élgimleri okur.

Calisma tablosu toplamda (N x 4) +4 register kullanir, N modil sayisidir

| 21.3.3 Sicaklik Olgtimil icin iliskilendirilmis Ozel Regiserterlerin Agiklanmasi

Sensoriin kurulum durumu |

R4010: R4010 un her biti sensor kurulum durumunu ifade eder.

Bit0=1 sicaklik sensorinin birinci noktasi kurulmus demektir.

Bit15=1 sicaklik sensoriiniin onaltinci noktasi kurulmus demektir
(R4010 default FFFFH'dir)

R4011: R4011 in her biti sensor kurulum durumunu ifade eder.

Bit0=1 sicaklik sensoriinin on yedinci noktasi kurulmus demektir.

Bit15=1 sicaklik sensorinin otuz ikinci noktasi kurulmus demektir.
(R4011 default FFFFH'dir)
e Sicaklik sensori kuruldugunda (R4010 veya R4011 in uygun biti 1 olmaldir) sistem sensére arizali hat
denetlemesi yapacaktir. Eger sensorde arizali hat varsa, uyari gelecek ve arizali hat degeri gosterilecektir.
e Sicaklik sensori kurulmadiginda (R4010 veya R4011 in uygun biti 0 olmaldir) sistem senstre arizal hat
denetlemesi gergeklestirmeyecek ve uyari gelmeyecektir. Sicaklik degeri 0 olarak gériintilenecektir.
e  Sensorin kurulumuna bagh olarak; ladder program, R4010 ve R4011 uygun biti hat ariza denetimini

gerceklestirecek veya gergeklestirmeyecegini kontrol edebilir.

| 21.4 Sicaklik modiiliiniin I/O adreslemesi

Zaman domeni ¢oklama tasarim yéntemi, her sicaklik modulu 1/0O adresleme igin 1 giris registeri ve 8 dijital ¢ikis kullanir.
Hatasiz I/O erisimi igin, sicaklik modUlini takip eden genisleme modiiliiniin 1/O adreslemesine, modilde olan I/O miktari
eklenmelidir. WinProladder, ek modiilerin 1/O adresinin on-line “I/O Numaralandirmasi” (izerinden hesaplanmasi igin kolay ve

uygun bir yol sunmaktadir.

| 21.5 Sicaklik Modillerinin Donanimi

Sicaklik moddilleri biri digerini igine alan 3PCB igerir. En diiglik olani gii¢ kaynagi birimidir (izole edilmis glic kaynagi). Ortadaki
I/O kartidir (konnektorler bu katman (izerindedir). En Ustte olani ise asagida agiklandidi gibi kontrol kartidir (/O baglantilari

kontrol/ilavesi).
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21.5.1 FBs-TC2,TC6, TC16 Ustten gérinimu
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I I FBs —TCXX modilinin analog devresi igin gi¢ kaynagidir, kaynak gerilimi
1 Harici Gug Girigi Terminali: 24VDC+20% dir.
2  Toprak Koruma Terminali: Sinyal kablosunun korumasina baglidir.
3 Genisleme giris kablosu: Ana Unitenin genisleme ¢ikisina veya 6n genisleme Unitesine baglanabilir
4  Genisleme ¢ikis konnektori Sonraki genisleme Unitesi icin baglanti saglar.
5  Giig Géstergesi: Analog“devre_.dekllgug kaynaginin ve harici gui¢ kaynaginin normal olup
olmadigini gosterir.
6  Birinci giris terminali: TC girisi: Kanal 0 in TC girisi (TO+, TO-)
7 Ikinci giris terminali: TC girisi: Kanal 1in TC girisi (T1+, T1-)
g~21 Uglincii ~ on altinci TC girisi igin giris terminali: Kanal 2 ~ Kanal 15 araliginin TC girisidir.

(T2+,T2-~T15 + T15-)
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| 21.5.2 FBs-RTD6, RTD16 nin iistten gériinimii |
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FBs- RTDXX modiuliuiniin analog devresi i¢in glic kaynagidir. Kaynak gerilimi

1  Harici Gug Girigi Terminali: 24VDC+20% dir.
2  Toprak Korumu Terminali: Sinyal kablosunun korumasina baglidir.
3 Genisleme Giris kablosu: Ana unitenin genisleme c¢ikisina veya 6n genisleme Unitesine baglanabilir
4  Genisleme ¢ikis konnektorii:  Sonraki Unite icin baglanti saglar.
5 Giig Géstergesi: Analogvdevre"dekllgug kaynaginin ve harici girisli gu¢ kaynaginin normal olup
olmadigini gosterir.
3 —kablolu RTD girigi i¢in s o o
6 ortak terminal: Her 3-kablolu RTD girisi i¢in ortak kabloya baglanti saglar.
7  Birinci RTD girisi icin girig Kanal 0'in RTD girisi (PO+, P0-)
terminali:
g~z KinciveonalinciRTD girisi .4 _ 45 in RTD girisi (P1+, P1-~ P15+, P15.)

icin giris terminali:

| 21.6 Sicaklik Modiillerinin Baglantisi |

| 21.6.1 Termokupl giris modiliinin baglantisi |

FBs-TC X% InpiLts

1+ 2avDC
T External power supply

P 1
Lnsdd)
(R
s

(Shielding must be connected 1o FG)

- = 1
| |
| extension cable N |
+ —{7co+
: — C}ny{?m\{m@ thermocouple
| |
| Y N + |
| . — GC:M):@(;Q@ thermaocouple
| B = |
| : . . Thermocouple
| ‘ | Input
| * |
| + TCn+ — = [
| _ Cﬁ?‘ﬂ)%&ﬂ@ thermocouple
- —
: Multiplexer T |
|
|
|

exiension cable I
|
|

fits FBs-TCG. nis 5
fit's FBs-TC18, nis 15
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| 21.6.2 RTD giris modulinin baglantisi

Girigler
FBs-RTD xx
<
= 24V+ | 1* 24vDC
§ % f Harici glig kaynagi
<— 24V- <
[ . N
Red line
+ PO+ |
White line
RTD Sensori
White line
—{cou] .
-
Red line
L] + P1T‘
White line .
.« - P1- RTD Sensori
White line
L ]
-
Red line
+ Pn+
- Pn- | White line RTD Sensori
White line
Multiplexer L B

Eger FBs-RTD6 ise , n 5 tir.
Eger FBs-RTD16 ise , n 15 tir

21.7 FBs-PLC’nin sicaklik 6l¢imu ve PID sicaklik kontroll icin komut agiklamalari ve
program ornegi

Asagidakiler FBs-PLC nin Sicaklik Olgiimii ve PID sicaklik kontrolii igin komut agiklamalari ve program érnekleridir;
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FUN FUN
UN86 PID Sicaklik Kontrolinin Uygun Komutlari UN86

TPCTL TPCTL
Ladder symbol Md: PID yénetimi segimi
~86. TPCTL — =0, Diizenlenmis minimum asim yontemi
|Execution _ g | Md - ERR — Parameter =1, Evrensel PID yéntemi
control .
Yn ! error Yn: PID ACIK/KAPALI ¢ikisinin baglangi¢ adresi;
Heating — H/IC snoc - ALM — Temperature  Zn noktalarini alir.
l:m;fling Zn . Controlwaming gp. gy komut PID kontroliin baslangig noktasidir
Sv Sn: 0~31.
Qs Zn: Bu komutun PID kontrol numarasi;
PR 1< Zn<32ve 1< Sn+Zn< 32
IR Sv: Ayar noktasinin baslangig register:.
DR : Zn registerlarini alir. (0.1 ° igindeki birim)
OR - Os: Bolim igindeki egilimin baslangig registeri
WR Zn registerlarini alir. (0.1 ° igindeki birim)
PR: Kazancin baglangig registeri. Zn registerlarini alir.
Range ;:] :? EEGD; ET at IR: Sabit integral ayarinin (Ki) baslangig registeri. Zn
registerlarini alir.
Gperahrlg Y935 |R2230) REQTT) Daae8 5 DR: Sabit tiirev ayarinin (Td) baslangig registeri. Zn
¥n 3 registerlarini alir.
Zn 0~31 OR: PID analog ¢ikisinin baslangig registeri. Zn
é: . L registerlarini alir.
Os ¥ WR: Bu komut i¢in ¢alisan regiserlarin baslangici
PR * 9 register alir ve kullanim sirasinda degistiriliemez.
£
o *
OR .
WHR .

o Sicakligin giincel degerini elde etmek igin tablo diizenleme yontemi ve sicaklik modull kullanilarak ve islem
degiskeni seklinde adlandiriimistir; yazihm PID ifadesi hesaplandiktan sonra ayar noktasi (SP), hatanin
integrali ve degisken isleminin degisim hizimim ayarina goére bir ¢ikis sinyali ile hata cevaplanacaktir. Kapali
dongu islemi sayesinde, sistemin kararli hali beklenebilir.

e  Oransal zamanli on/off ¢ikisi (PWM) olmasi ve transistor gikisinina gére SBR’nin isitma veya sogutma islemini
kontrol etmesi igin PID hesaplama ¢ikisini dénusturir. Bu iyi bir performans ve dusuk maliyetli bir gézimdur.

e Daha kesin yuritme kontrolii saglamak igin, PID hesaplanmasinin ¢ikigi analog ¢ikis moduli (DIA moduli)
Uzerinden SCR'yi veya oransal valfi kontrol edebilir.

e Sayisallastinimig PID agiklamalari su sekildedir;

Mn=[K xE,]+ ;‘i K, xT. xT, xE ]+ [K, xT, x(PV, -PV_, )/ T,]
M n: “n” anindaki ¢ikis ’
K c: Kazang (Aralik: 1~9999;Pb=1000 / Kc x0.1%, birim 0.1% igindedir)
K'i: Sabit integral ayar1 (Arahk:0~9999, 0.00~99.99 Tekrar/Dakika ya denktir.)
T d: Sabit tiirev ayari (Aralik:0~ 9999, 0.00~ 99.99 Dakika ya denktir)
PV,: “n” zamanindaki islem degiskeni
PV\,-1= DOngl son ¢dzliimlendigindeki islem degdiskeni
E n ="n" anindaki hata; E= SP — PVn
T s =PID hesaplamasi igin ¢bzim araligi(Gegerli degerler 10, 20, 40, 80,160, 320; birim 0.1Saniyedir)
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FUN86 FUNB86
TPCTL

PID Sicaklik Kontroliiniin Uygun Komutlari TPCTL

| PID Parametre Ayarlama Kurallari |

“Ki” =0 iken, integral 6gesi ¢gikisa katki saglamaz.

Ornegin; eger sifirlama siiresi 5 dakika ise Ki=1/Ti=100/5=20 dir; bu sabit integral ayarlamasinin 0.2 Tekrar/Dakika
oldugunu gdsterir.

“Td” =0 iken, tlrev 6desi ¢ikisa katki saglamaz.
Ornegin; oran zaman 1 dakika ise, Td=100 diir; eger diferansiyel siiresi 2 dakika ise, Td=200 diir.

Kazang (Kc) ayari ne kadar genisse, ¢ikisa oransal katki o kadar fazla olur. Bu durumda hassas ve hizli kontrol
tepkisi elde edilebilir. Yine de kazang ¢ok genis oldugunda dalgalanmaya sebep olabilir. ’Kc” yi daha genis
ayarlamaya (fakat dalgalanma yapacak biiyiikliikte degil) calisiniz. Islem reaksiyonu artacak ve kararl hal
hatasi azalacaktir.

Kararli hal hatasini yok etmek icgin integral 6gesi kullanilabilir. Ki degeri ne kadar genisse (Ki, sabit integral
ayarlamasi Ki=1/Ti) ¢ikisa integral katkisi o kadar fazla olur. Kararli hal hatasi oldugunda, hatayi azaltmak igin
“Ki” daha genig ayarlanir.

Tilrev elemani sistemi daha diizgiin yapmak ve asimi engellemek igin kullanilabilir. Td degeri ne kadar blylkse
(Td, sabit tirev ayar) gikisa tirev katkisi da o kadar fazladir. Eger hedef sapmasi fazla ise , “Td” daha blylk
ayarlanir.

Uygun bir sekilde ayarlanmis PID parametreleri sicaklik kontroll igin mikemmel sonug saglamaktadir.

PID hesaplamalari igin varsayilan ¢ézim zamani 4 saniyedir. (Ts=40).

Pb=1000/110 x %0.1~ %0.91 iken varsayilan kazang degeri (Kc) 110 dur; sistemin bitin arali§i:1638 derecedir, bu
durum SP-14.8 derece degerinin PID islemine uygun bant kontroll islemine girmesi igin izin verecegi anlamina gelir.
Sabit integral ayarlamasini varsayilani 17 dir.

Sabit tlirev ayarlamasinin varsayilani 50 dir, bu durum oran siiresinin 0.5 dakika oldugunu gésterir. (Td=50)

PID ¢6zim arahigini degistirirerek Kc, Ki, Td parametreleri ayarlanabilir.

[Komut Kilavuzu |

FUNB8B6, tim sicaklik kanallarini okuduktan sonra enable olacaktir.

Uygulama kontroli “EN"=1 iken, PID igin isitma (H/C=1) veya sogutma (H/C=0) kontroliini yapmak, H/C giris
durumuna baglidir. Sabit degerler 6lgtlmus sicaklik icin coklama sicaklik moduliindedir; istenen i1sinin ayar
noktalari Sv den bagslayarak registerlar icinde depolanir. Hata yazilimsal PID ifadesinin hesaplanmasi ile bir gikis
sinyali aracihgyla, ayar noktasinin ayarlanmasina gére yanitlanabilir, hatanin integrali ve islemin degisim hizi
degiskendir. PID hesaplamasinin ¢ikigini oransal zaman on/off ¢cikis (PWM) olmasi igin ve isitma veya sogutma
yuritmesi amaciyla transistor ¢ikisi Gizerinden SSR’yi kontrol etmesi igin donistiriniz.; bu yolla iyi bir performans
ve dusuk maliyetli ¢6zim saglanir. Ayni zamanda daha kesin bir yuritme kontroli saglamak amaciyla SCR veya
oransal valfi kontrol etmek igin D/A analog ¢ikis moduli yoluyla PID hesaplamasinin ¢ikisina (OR dan baslayarak
registerlarin icine saklanir) uygulanabilir.

Sn nin ayarlandiginda, Zn (0 £ Sn <31ve 1 <Zn <32 ;1< Sn + Zn < 32 dir) hata verir, bu komut
gerceklesmeyecek ve komut gikisi “ERR” ON olacaktir.

Bu komut, sabit isinin tiirev araligi igine (Os den baslayarak registerda saklanmistir) diisiip diismedigini kontrol
etmek igin, sabit degeri ayar noktasi ile karsilastirilir. EGer turev aralik igine diiserse, bu noktanin bélge igindeki bitini
ON olarak ayarlayacaktir; eger dismezse, bu noktanin boélge igindeki bitini OFF olark ayarlayacaktir ve komut gikisi
“ALM” ON olacaktir.
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Bu komut ayni zamanda ortalama surede en yuksek sicaklik uyarisini (en yiksek sicaklik uyarisinin ayar
noktasi igin register R4008 dir) kontrol eder. On kez basarili bir sekilde tarandiktan sonra 6lglilen 1sinin sabit
degerleri, en ylksek uyari ayar noktasina esit veya ondan fazladir, uyari biti ON olarak ayarlanacak ve komut
cikisi “ALM” ON olacaktir. Bu islev SSR veya isI ¢evriminin kisa olmasi durumunda kontrol digi isinin yol
actigr glivenlik problemini dnleyebilir.

Bu komut ayni zamanda SSR sonucunda ortaya ¢ikan isitmanin yapilamamasi problemini veya acik yurutilen isi
devresini veya kullaniimayan 1s1 bantini denetleyebilir. Sicaklik kontrolliniin ¢ikigi belli bir zamanda basarili olarak
(R7007 registerinda ayarlanmistir) genis glice déndigiinde (R4006 registerinda ayarlanmistir) ve istenen aralikta
sabit sicaklik diisiisiini yapamadiginda, uyari biti ON olarak ayarlanacaktir ve ¢ikis komutu “ALM” ON olacaktir.

WR: Bu komut igin ¢alisma registerlarinin baglangicidir. 9 register alir ve bu registerlar tekrarlanmazlar. WR+0 ve
WR+1 registerlarinin igerigi, sabit sicakligin tirev aralidi icinde (Os den baslayarak registerlar icinde saklanir)
distp dismedigini gosterir. Eger tirev aralidi iginde diserse, bdlge iginde bu noktanin biti ON olarak
ayarlanacaktir; eger dismezse bolge icinde bu noktanin biti OFF olarak silinecektir.

WR+0 bit tanimlamasi asagidaki gibidir;

Bit0=1, Sn+0 sicakhdin bolge iginde oldugunu gdsterir.

Bit15=1, Sn+15 sicakliginin boélge iginde oldugunu gosterir.

WR+1 bit tanimlamasi asagidaki gibidir;

Bit0=1, Sn+16 sicakhginin bdlge iginde oldugunu gosterir

Bit15=1, Sn+31 sicakliginin bélge icinde oldugunu goésterir

WR+2 ve WR+3 igeridi uyari bit registerlaridir, bunlar en yiiksek sicaklik uyarisinin olup olmadigini veya isitma
devresinin acilip agilmadigini gésterirler.

WR+2 bit tanimlamasi asagidaki gibidir;

Bit0=1, Sn+0 noktasinda agilmis en yiksek uyari veya sicaklik devresi oldugu anlamina gelir..

Bit15=1, Sn+15 noktasinda agiimis en ylksek uyari veya sicaklik devresi oldugu anlamina gelir.

WR+11 bit tanimlamasi asagidaki gibidir;

Bit0=1, SN+16 noktasinda agiimig en ylksek uyari veya sicaklik devresi oldugu anlamina gelir.

Bit15=1, SN+31 noktasinda aciimig en yuksek uyari veya sicaklik devresi oldugu anlamina gelir.

WR+4 ~ WR+8 registerlari bu komut ile kullantlir.

Isitma veya sogutma kontroliini yurutmek igin ayri komutlar gerekmektedir.

FUNSE ile ilgili 6zel registerlar |

R4005: PID hesaplari arasindaki ¢6ziim araligini tanimlamak igin disuk baytin icerigidir.
=0, her 1 saniyede PID hesaplamasi gerceklesir.
=1, her 2 saniyede PID hesaplamasi gergeklesir.
=2, her 4 saniyede PID hesaplamasi gergeklesir. (sistem varsayilani)
=3, her 8 saniyede PID hesaplamasi gerceklesir.
5, her 32 saniyede PID hesaplamasi gerceklesir.
Pwm ¢ikisPID ON/OFF un gevrim siresini tanimlamak igin yliksek baytin igerigi PWM output
=0, PWM doéngu suresi 1 saniyedir.
=1, PWM doéngi siiresi 2 saniyedir. (Sistem varsayilani)
=2, PWM dongl slresi 4 saniyedir.
=3, PWM doéngu suresi 8 saniyedir.
5, PWM dongu stresi 32 saniyedir.
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Not 1: R4005 degeri degistirilirken FUN86 nin uygulama kontroli “EN” =0 olarak ayarlanmalidir. Yiritme kontroli

“EN"=1 oldugu bir sonraki seferde, PID hesaplamasini ylriitmek son ayar noktasina bagh olacaktir

Not 2: PWM'’in déngu siiresi ne kadar az ise, 1s1yl o kadar fazla yuritebilir. Yine de PLC tarama stiresinin sebep olugu

hata daha da buyuyebilir. En iyi kontrol i¢in, PID hesaplamasinin ¢éziim araligini ve PWM dongu siresini
ayarlamak, PLC’nin tarama suresine bagl olacaktir.

R4006= SSR veya acik isi devresi veya acik 1si banti veya kullaniimayan 1s1 banti igin genis gug¢ cikisi
denetiminin ayar noktasidir. Birim % icindedir ve ayar araligi 80 ~ 100 (%) duser, sistem varsayilani 90 (%) dr.
R4007=SSR’ nin veya IsI devresinin agik oldugu veya i1s1 banti kullaniimadigi esnada genis gug¢ ¢ikiginin devam
eden slresini algilamak igin ayar suresidir. Birimi saniyedir ve ayar araligi 60 ~ 65535 (saniye) igine arasindadir;
sistem default degeri 600 (saniye)dir.
R4008= SSR’nin en yiiksek IsI uyarisinin ayar noktasi veya isi devresinin kisa algilamasidir. Birim 0.1° ve ayar
100 ~ 65535 araliindadir, sistem default degeri 35000 dir (0.1° igindeki birim).
R4012: R4012’'nin her biti PID sicaklik kontroliiniin gereksinimini ifade eder.

Bit0=1 birinci noktanin PID sicaklik kontroliine ihtiyaci oldugunu gésterir.

Bit1=1 ikincinoktanin PID sicaklik kontrolline ihtiyaci oldugunu gdsterir.

Bit15=1 on altinci noktanin PID sicaklik kontroluine ihtiyaci oldugunu gdsterir.
(R4012’'nin default degeri FFFFH’dir)

R4013= Her R4013 biti PID sicaklik kontrolinun gereksinimini anlatir.
Bit0=1 on altinci noktanin PID sicaklik kontrolune ihtiyaci oldugunu gosterir.

Bit1=1 on sekizinci noktanin PID sicaklik kontroliine ihtiyaci oldugunu gdsterir.

Bit15=1 otuz ikinci noktanin PID sicaklik kontrollne ihtiyaci oldugunu gdésterir.

(R4013 (in varsayilani FFFFH dir)
FUN86 komutu uygulama kontrolt “EN"=1 ve bu noktanin PID kontroliiniin uygun biti ON iken (R4012 veya
R4013 un uygun biti 1 olmalidir) PID islemi uygulayacak ve ¢ikis sinyali ile hesaplamaya karsilik verecektir.
FUNB86 uygulama kontrolti "EN” =1 iken ve bu noktanin PID kontorliiniin uygun biti OFF iken (R4012 veya
R4013 in uygun biti 0 olmalidir) PID komutunu gergeklesmeyecek ve bu noktanin ¢ikisi OFF olacaktir.

Ladder program, FUN86’nin PID kontroliini yurutecegini veya yurutmeyecegini belitmek amaciyla R4012 veya

R4013 Un uygun bitini kontrol edebilir ve sadece bir FUN86 komutuna gereksinim duyar.
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[ Program 6rnegi |

- DB MOV -
l EM 4 5 : WMSE0D
o - R4012
MO r 86. TPCTL M100
I—| I EM qMD: O 'EH?—{ }
Yoo o W30 Mi01
HClsn - o L —{ )
Zn - 10
Sv @ R100
Os : R110
PR @ R120
IR - R130
DR : R140
OR - R200
wWR : R300
r 08 MOV
- emd s - R3oo
O - WM400
r 05 Mo
EM - 5 : RadZ
o - W18

Hangi sicaklik kanalinin PID kontroliine gereksinim duydugunu anlamak i¢in MMI veya harici girisler
araciligiyla M800~M815 araliginin durumlari kontrol edilir. Eger uygun bit ON ise bu evet anlamina gelir; eger
OFF ise PID kontrol( yoktur.

MO=0N, kanalin PID sicaklik kontroliinii kanal 0 (Sn=0) dan kanal 9 a kadar 10 (Zn=10) ylrUtecektir.

Y30 ~Y39: PID ON/OFF (PWM) cikisl, transistor ¢ikiglari olmalidiriar.

R100~R109: Ayar noktasinin registeri (0,1° deki birim).

R110~R119: Sapma bdlgesinin registeridir (0,1° deki birim). Ayar araliginda isinin diistip dusmedigini belirler.
Ornek: Ayar noktasi 2000 (200,0°) ve sapma bélgesi 50 (5,0°) ise, bu durumda

1950 (195,0°) < Sabit deder < 2050 (205,0°) 1sinin bolgede oldugu anlamina gelir.
R120~R129: Kazancin ayar noktasi.
R130~R139: Integral ayar sabitinin ayar noktasidir.
R140~R149: Turev ayar sabitinin ayar noktasidir.
R200~R209: PID hesaplamasinin ¢ikisi (Deger; 0~16383).
R300~R308: Calisma registerlari, tekrar kullaniimazlar.

Sn’nin ayari, Zn hata verdiginde, bu komut gergceklesmeyecek ve M100 ¢ikisi ON olacaktir.
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e Sicakliklardan biri bu bolge iginde degilken veya en yiiksek sicaklik veya anormal isitma uyarisi varken,
M101 ¢ikigi ON olacaktir.

e  M400~M409: Bolge gostergelerindeki isidir.

o M416~M425: En yiksek IsI veya anormal 1si kanalini gosterir.

Not: Bu komut ilk kez yiriitiiliirken, sistem her kanal icin kazancin (Kc), integral ayar sabitinin (Ki) ve tiirev ayar

sabitinin (Td) varsayilan degerlerini otomatik olarak atayacaktir. Uygulama sirasinda degistirilebilirler.
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