Bolim 22 Genel Amacgh PID Kontrol

[ 22.1 PID Kontrole Girig |

islem kontroliiniin genel uygulamalarinda, acik gevrim metodu birgok durum igin yeterli olabilir; glinkii tus kontrol elemalar
veya bilesenleri daha karmasik ve performanslari daha iyidir. Hig siphe yok ki, kararliligi ve givenilirligi gereksinimleri
kargilamaya yetecektir. Blylk ekonomik bedelli ise yarabilecek bir C/P degeri elde etmeinin yoludur. Fakat elemanlarin veya
bilesenlerin karakteristikleri zaman doénglsi iginde dedisebilir ve kontrol islemi, yikleme degisikligi veya dis etkilerden
etkilenebilir, agik ¢evrim performansi diser; bu da bdyle bir ¢ézimin zayifigini géstermektedir. Kapali ¢gevrim PID kontroliin
miikemmel kalitede ve en iyi Gretimin yapilmasi icin en iyi yollardan biridir

FBs — PLC genel uygulama amaci igin sayisallastiriimig PID metematiksel algoritmasini saglar. Bu uygulamalarin ¢ogu igin
yeterlidir fakat dongu hesaplamanin cevap zamani PLC’ nin tarama suresiyle kisitlanacaktir. Bu sebepten, ¢cok hizli kapall

gevrim kontoli sirasinda dikkate alinmalidir.

Bir kontrol dénglsiinin tus aksami bélimleri icin asagida goOsterilen gizelgeye bakiniz. Diyagramin etrafindaki kapali yol
“kapali gevrim kontroli”’nde goésterilen “gevrim” in karsihgidir.

Kontrol Degiskeni islem Degiskeni
Uretim
Islemi

Mn

Dongi Hesabi

Doéngl Kontroldrsi

Tipik Analog Déngii Kotrol Sistemi

| 22.2 Denetleyici Segimi

ihtiyaca gére, kullanicilar farkli uygulamalar igin uygun denetleyiciyi segebilirler. Kontrol algoritmasi ¢ok basit ve yiiriitmesi
cok kolaydir ve sonug yeterince iyi olacaktir. PID matematiksel ifadesinden aktive edilebilecek 3 tip denetleyici vardir. Bunlar
“Oransal Denetleyici” , “Oransal + Integral Denetleyici” , “Oransal + integral + Tirev Denetleyci” dir. Her denetleyicinin
sayisallastiriimig matematiksel ifadesi asagida gosterilmistir.
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|22.2.1 Oransal Denetleyici

Sayisallastiriimis matematiksel ifade asagidaki gibidir;

Mn=(D4005/Pb) x (En) + Bias

Burada;

Mn : “n” anindaki ¢ikis

D4005: Kazang sabitidir. 1~ 1500 araligindadir ve default olarak 1000’dir.

Pb: Oransal band
Hatadaki ylizdelik degisimi gosteren ifade tiim ¢ikis Olglisiinii degistirmek igin gereklidir
(Aralik 1~ 5000, %0.1 birimde: Kc(kazang) = D4005/Pb)

En: “n” zamaninda ayar noktasi (SP) ve sistem degiskeni (PV) arasindaki fark
En=SP - PVn

Ts: Hesaplamalar arasindaki ¢éziim araligi. (Aralik: 1 ~ 3000, 0.015 birim)

Bias: Cikisadaki sapma (Aralik= 0 ~ 16383)

“Oransal Denetleyici” algoritmasi oldukga basit ve uygulamasi kolaydir ve dongli zamani daha kisadir. Genel uygulamalarin
¢ogunda bu kontrolor gesidi yeterince iyidir; ama ayar noktasinin degisimi esnasinda karar hal hatasini yok etmek igin gikis
sapmasini dizenlemek gerekir.

22.2.2 Oransal + integral Denetleyici

Sayisallastiriimis matematiksel ifade asagidaki gibidir.

Mn=(D4005/Pb) x (En) + i[(moos/Pb) x Ki x Ts x En] + Bias
0

Mn: “n” anindaki ¢ikis
D4005: Kazang sabitidir. 1~5000 araligindadir, default olarak 1000’ dir.
Pb: Oransal band. (Aralik: 1 ~ 5000, %0.1 birimde: Kc (kazang) = D4005/Pb)
En: “n” aninda ayar noktasi (SP) ve sistem degiskeni (PV) arasindaki fark
En =SP -PVn
Ki: integral ayar sabiti (Aralik: 0 ~ 9999, 0.00~99.99 tekrar/dakika)
Ts: Hesaplamalar arasi ¢6zim arahigi (Aralik: 1 ~ 3000, 0.01s’ lik birim)

Bias: Cikis sapmasi (Aralik: 0 ~ 16383)

integral 6geli denetleyicinin en énemli avantaji yukarida “Oransal denetleyici” igin bahsedilen eksiklikleri asmada
kullaniimasidir. integral yardimiyla kararli hal hatasi yok edilebilir. Béylece ayar noktasi degisirken manuel olarak sapmayi
dizenlemesi gerekmeyecektir.

22.2.3 Oransal + integral + Tiirev Denetleyici

Sayisallastiriimis matematiksel ifade asagidaki gibidir,

n

Mn=(D4005/Pb)x(En)+>[(D4005/Pb)xKixTsxEn]-[(D4005/Pb)xTdx(PVn-PVn-1)Ts|+Bias

0

Mn: “n” aninda ¢ikis
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D4005: Kazang sabiti, Aralik 1~5000, default olarak 1000’ dir.

Pb: Oransal band (Aralik: 1 ~ 5000, %0.1 birim: Kc (kazang) = D4005/Pb)

En: “n” aninda ayar noktasi (SP) ve sistem degiskeni (PV) arasindaki fark
En=SP-PVn

Ki: integral ayar sabiti (Aralik= 0.00 ~ 99.99 Tekrar/Dakika anlamina gelmektedir)
Td: TuUrev ayar sabiti (Aralik = 0.00 ~ 99.99 Dakika anlamina gelir)

PVn: “n” aninda sistem degisimi

PVn — 1: Déngi son ¢ézimlendiginde sistem degisimi

Ts: Hesaplar arasindaki ¢6zim arahgi (Aralik: 0 ~ 16383)

Denetleyicinin tiirev 6gesi, fazla asim olmayan ve daha dlizgiin kontrol sistem cevabi elde etmeye yardimci olabilir. Fakat
sistem reaksiyonuna tlrev etkisi gok hassas oldugundan, ¢ogu uygulamada bu 6ge gerekli degildir ve tlirev sabiti 0 olarak

birakilir.

|22.3 PID Kontrol Aciklamasi ve Ornek Program Akisi

Asagidakiler, FBs-PLC PID (FUN 30) déngi kontrolii icin komut ifadeleri ve program érnekleridir.
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FUN 30 PID Déngii isleminin Uygun Komutlari FUN 30

PID PID
Ladder sembolu Ts : Hesaplar arasi ¢bzim aralgi
20-PID 1~3000; 0.01S birimi

Mod — AIM{Ts : I ERR — Ayar Hatasi ( T irimi )
SR : SR : Déngu ayarlarin baslangig registeri;
Darbesiz — BUM-4{OR : L HAL — Yiiksek Alarm Toplam 8 register vardir.
PR OR : PID déngu isleminin ¢ikis registeri.
Yén  — DR4{WR: - LAL — Dstik Alarm PR : Déngii parametrelerinin baslangig
registeri;
Range| HR | ROR | DR K 7 register vardir.
RO |R5000| DO
Ope- | \ \ WR : Bu komut igin ¢alisan registerlerin
rand R3839 | R8071 | D3999
Ts o o o [1~3000 baslangig¢ registeri;
SR °© S 5 register bulunur ve tekrar kullaniimazlar
OR o o * o
PR o o * ¢}
WR o o * ¢}

FBs- PLC yazilim algoritmasi direk dijital kontrol saglamak amaciyla, G¢ modiu (PID) analog kontrol teknigi
simule etmek icin matematiksel fonksiyonlar kullanir. Kontrol teknigi bir ¢ikis sinyali ile bir hataya cevap verir.
Cikis hata, hatanin integrali ve sistem degiskeninin degisim oraniyla orantilidr. Kontrol algoritmalarinin iginde
bulunan P,PI,PD ve PID’ nin hepsi otomatik/manuel islem 6zellikleri, darbesiz/dengesiz ransferler, reset wind-up
korumasi ve kazang, tiirev ve integral terimlerinin adaptif ayarlanmasini barindirirlar.

e FBs- PLC PID komutunun sayisallastiriimis matematiksel ifadesi asagidaki gibidir:

Mn=(D4005/Pb)xEn+ " [(D4005/Pb)xKixTsxEn]-[(D4005/Pb)xTdx(PVn-PVn-1)/Ts] +Bias

Mn: “n” anindaki gikis

D4005: Kazang sabiti, 1~ 5000 araligindadir. Default olarak 1000 ayarlanmistir.

Pb: Oransal band
Cikis 6lgegdini degismesi icin gereken hatadaki ylzdelik degisimin baslangi¢ ifadesi.
{Aralik, 1 ~ 5000, %0.1’ lik birim: Kc (kazang) = D4005/Pb}

Ki: Integral ayar sabiti ( Aralik; 0 ~ 9999, 0.00 ~ 99.99 Tekrar/Dakika anlamina gelir)

Td: Tlrev ayar sabiti (Aralik; 0 ~ 9999, 0.00 ~ 99.99 Dakika anlamina gelir)

PVn : “n” aninda sistem degisimi

PVn-1: Déngu son ¢ozildiugindeki sistem degiskeni

En: “n” aninda ayar noktasi (SP) ve sistem degiskeni (PV) arasindaki fark

En=SP-PVn
Ts: Hesaplamalar arasindaki ¢éziim aralidi ( Aralik: 1 ~ 3000, 0.01S birimde)
Bias: Cikis sapmasi ( Aralik:0 ~ 16383)
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FUN30
PID PID

PID Déngii isleminin Uygun Komutlan FUN30

| PID Parametre Ayar Kurallari

Oransal band ayar kigulirken, cikisa oransal katki biyimektedir. Bu hassas ve hizli bir kontrol reaksiyonu
saglayabilir. Ancak, oransal band ¢ok kiiglik oldugunda osilasyon olusabilir. Bunun igin “Pb” (osilasyon noktasi
asllmamalidir) degerinin daha kiiglk ayarlanmasi iyi olucaktir. Bdylece kararli ha hatasi azaltilip, islem
reaksiyon arttirilabilir.

integral 6gesi, kararli hal hatasini yok etmek igin kullanilabilir ki (integral ayar sabiti) degeri blyiik oldugunda,
cikisa integral katkisi buyuk olacaktir. Kararli hal hatasi olustugunda, hatayr azaltmak icin “Ki” blylk
ayarlanmaldir.

“Ki” = 0 oldugunda integral 6gesi cikisa katki saglamaz.

Ornegin, reset zaman 6 dakika ise, Ki=100/6=17 olur. integral zamani 5 dakika ise, Ki=100/5=20 dir.

Turev 6gdesi, diz ve fazla over shoot olmayan bir sistem igin kullanilabilir. Td (tlrev ayar sabiti) degeri fazla
oldugunda, c¢ikisa tlrev katkisi fazla olucaktir. Overshoot fazla oldugunda, overshoot miktarini azaltmak igin
“Td” degeri biiyiitilmelidir. Ornegin, oran zaman 1 dakika ise Td =100 olur. Eger oran zaman 2 dakia ise
Td=200 olur.

PID parametrelerinin tam anlamiyla ayarlanmasi ¢evrim kontroliinde mikemmel sonuclar saglayabilir.

| Komut Aciklamasi |

Kontrol girisi “A/M” = 0 oldugunda, manual konrol gergeklesir ve PID hesaplamasi galismayacaktir. Cikis
degeri, dongul islemini kontrol etmek icin ¢ikis registeri (OR) icine yerlestirilecektir.

Kontrol girisi “A/M” =1 oldugunda, déngi kontrolii otomatik modda tanimlanir, déngi isleminin gikisi her
¢ozulduginde PID komutu tarafindan yiklenmistir. Bu dijital yaklagim denklemi Mn’ ye (kontrol déngu ¢ikist)
esittir.

Kontrol girisi “BUM” =1 oldugunda, déngu isleminin manualden otomatik moda gectigi siradaki darbesiz
transfer tanimlanir.

Kontrol girisi “A/M” =1 ve yon girisi “D/R” = 1 oldugunda, déngu islemi igin direk kontol tanimlanir. Hata arttigi
icin cikisin arttigigr anlamina gelir.

Kontrol girisi “A/M” =1 ve yon girisi “D/R” = 0 oldugunda, dongu islemi icin ters kontrolii tanimlar. Hata arttigi
icin ¢cikisin azaldigr anlamina gelir.

Doéngu ayarlarinin veya déngu parametrelerinin hata ayarlarina gelindiginde; PID islemi gergeklestiriimeyecek
ve clkis gostergersi “ERR”, ON olacaktir.

Kontrol sisteminin teknik degeri kullanici ayar Ust dederine esit veya daha biyik oldugunda, “HAL” gikis
gobstergesi “A/M” durumuan aldirmadan ON olacaktir.

Kontrol sisteminin teknik degeri kullanici ayar alt sinirina esit veya daha kiiglik oldugunda, “LAL” gikis
aodsteraesi “A/M” durumuna aldirmadan ON olacaktir.
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FUN30 PID D&ngii isleminin Uygun Komutlan FUNS0
PID PID

Ts Operandinin Tanimi

e Ts: PID hesaplari arasindaki ¢ézim araligini tanimlar, 0.01 sn’lik birimden olugur. Bu terim sabit veya
degisken data olabilir.

SR Operandinin (Dongii Ayar Registeri) Tanimi

e SR+0 = Olgeklenmis Sistem Degiskeni: Bu register, ¢dziim elde edildigi zaman PID komutu ile yiiklenmistir.
SR+4 ve SR+5 icinde bulunan yiksek ve disik teknik aralid kullanilarak SR+6 (izerinde lineer bir
olceklendirme yapilmisitir.

e SR+1 = Setpoint (SP) : Kullanici déngi kontroll igin istenen setpoint ile bu registeri yiklemelidir. Setpoint,
teknik birimlerde girilmis, LER<SP<HER araliginda olmalidir.

e  SR+2= Yuksek Alarm Siniri: (HAL): Kullanici, sistem degiskeni ylksek alarm olarak alarm durumuna gegmis
oldugu degerde register yiklenmelidir (setpointin Gzerinde). Bu deger teknik birimlerde glincel alarm noktasi
olarak girilmistir ve LER <LAL<t HAL<t HER araligi iginde olmalidir.

e SR+3= Dugtk Alarm Limiti (LAL) : Kullanici, sistem degiskeni dislk alarm olarak alarma gectigi deger ile bu
rgister1 yuklemelidir (setpointin altinda) Bu deger teknik birimlerde glincel alarm noktasi olarak girilmistir ve
LER < LAL < HAL < HER aralid! icinde olmalidir.

e SR+4= Ylksek Teknik Aralik (HER) : Kullanici bu araligi élcim cihazinin kapsadigi en yiksek deger igin
yiiklemelidir. (Ornegin, bir thermecouple FBs-PLC’ ye 0 ila 10 V arasinda analog giris uygular bu degerler 0 ila
500 °C araligini kapsamaktadir (0V=0 C, 10V=500 0C) ; yuksek teknik araligi 500’ dir, bu SR+4 iginde girilmis
degerdir). En yiksek teknik aralik : -9999 < HER < 19999 olmalidir.

e SR+5= Dulslk Engineering Araligi (LER): Kullanici 6lgim cihazinin kapsadigi en disiik deg@er ile bu registeri
yuklemelidir. Dusuk teknik aralik : -9999 < LER < HAL < HER olmaldir.

e SR+6= Ham Analog Olgiim (RAM) : Kullanicinin programi, sistem degigkenli registeri yiklemelidir (6lgtim).
Gerekli oldugunda analog giris registerinin igerigi (R3840 ~R3903) sapma olarak eklenebilir. Aralik, analog
cikisi 14-bit fakat gecerli ¢ézinurlik 12-bit ise 0 < RAM < 16380 ve analog girisi 14-bit ve gegerli ¢ézunlrlik
14- bit ise 0 < RAM < 16383 olmalidir.

Analog girisinin ¢ézunurligi D4004 register tarafindan tanimlanabilir.
D4004=0; 14 bit format fakat 12 bit gegerli ¢ézinlrlik anamina gelir, D4004= 1; 14 bit format ve 14 bit gegerli
¢6zunirlik anlamina gelir.

e SR+7= Sistem Degikeninin Sapmasi (OPV) : Kullanici bu registeri asagida tanimlanmis degerle yuklemelidir:
Ham analog sinyal ve analog girisi modiilinin élgiim degeri 0 ~ 20mA ise OPV 0 olmahdir. Olgiim
¢o6zundrlaligu kayipsizdir. Ham analog sinyal 4~20 mA aralidinda ama analog girisi modulinin élcim degeri
0~20 mA araliginda ise OPV 3276 olmalidir. Bu durumda 6l¢iim ¢ozinurliligi az kayiph olacakir
(16383 x 4 /20 = 3276 ). Aralik 0 < OPV < 16383 olmalidir.

e Yukarida bahsedilen ayar hata verdiginde, PID islemi gerceklesmeyecek ve ¢ikis gdstergesi “ERR” ON
olacaktir.
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FUN 30 PID Déngii isleminin Uygun Komutlari e
PID PID

OR Operandinin Tanimi

e OR: Cikis registeridir. Dongli manuel galisma modundayken bu register kullanici tarafindan direk olarak
yuklenir. Dongi otomatik ¢alisma modundayken register her ¢ozilmede PID komutu ile yiklenir. Dijital
yaklasim denkleminden Mn’ye esittir. Arallk 0 < OR < 16383 arasinda olmalidir.

PR Operandinin ( Déngii parametreleri) Tanimi:

e PR+0 = Oransal Band (Pb): Kullanici bu registeri istenen oransal sabit ile yuklemelidir. Oransal sabit 1 ve
5000 arasinda bir dederde girilir ve numara ne kadar kiglkse oransal sabit o kadar biyir. (Bu denklemden
dolayi Pb tarafindan bolinmis D4005 kullanilir)

Aralik : % 0.1 birimde, 1 < Pb < 5000 olmaldir.
Kc (kazang) = D4005/ Pb; D4005 default olarak 1000’ dir ve arahigi 1 < D4005 < 5000 arasindadir.

e PR+1 = Integral Ayar Sabiti (Ki) : Kullanici hesaplamaya integral hareketi eklemek icin bu registeri kullanir.
Girilmis olan deger “Tekrar/dakika” degeridir ve 0 ila 9999 arasinda bir sayidir (Gergek aralik 00.00 dan 99.99
Tekrarlar/Dakika dir). Deger ne kadar bldk olursa ¢ikisa integral katkisi o derece fazla olucaktir.

Aralik : 0 < Ki <9999 ( 0.00 ~ 99.99 Tekrar/Dakika)dir.

e PR+2 = Hiz Zaman Sabiti (Td) : Kullanici hesaplamaya tiirev hareketi eklemek igin bu registeri kullanir. Deger
dakika cinsinden girilmistir ve girilen deger 0 ila 9999 arasindadir ( Gergcek oaralik 0.00 dan 99.99 dakikadir).
Numara ne kadar bliylikse ¢ikisa tlirev katilimi o kadar fazladir.

Aralik : 0 < Ki <9999 (0.00 ~ 99.99 Dakika) dir.

e PR+3 = Bias: PI veya PID kontrol kullanildiginda, cikisa bias eklenmesi isteniyorsa kullanici bu registeri
ylkleyebilir. Bias, sadece oransal kontrol calistirildiginda kullaniimahdir. Bias 0 ve 16383 arasindaki bir
degerde girilir ve direk olarak hesaplanmis ¢ikisa eklenir. Bias pek ¢ok uygulamada kullaniimasi gerekmez ve
0 olarak birakilabilir.

Aralik: 0 < Bias < 16383 seklinde olmalidir.

e PR+4 = Yiiksek Integral Wind-up Siniri (HIWL): Kulllanici bu registeri déngii “anti-reset wind-up” moduna
girdigi c¢ikis degeri ile kullanmalidir (1 ile 16383). Anti-reset wind-up, integral degeri igin dijital yaklagimin
¢6zumdiinden ibarettir. Bir cok uygulama icin bu 16383’ e ayarlanmalidir.

Aralik: 1 < HIWL < 16383 olmalidir.

e PR+5= Diisiik integral Wind-up Siniri (LIWL): Kullanici bu registeri déngii “anti-reset hesap kapama” moduna
girdigi ¢cikis degeri ile kullanmalidir (O dan 16383 e kadar). PR+4 ile ayni sekilde isler. Cogu uygulama i¢in 0 a
ayarlanmalidir.

Aralk: 0 < LIWL < 16383 olmalidir.

e PR+6 = PID metodu:
= 0, Standart PID y6ntemi
=1, Minimum Asim yéntemi

Pek cok uygulamada PI kontrol kullanildigindan dolayr method 0 tercih edilir. (Td=0)
PID kontrol kullanildiginda ve sonug kararsiz oldugunda kullanici method 1’i kullanabilir.

e Yukarida bahsedilen ayar hata verdiginde PID islemi gergceklesmeyecek ve cikis gostergesi “ERR” ON
olacaktir.
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FUN 30 PID Déngii isleminin Uygun Komutlari FUN 30

PID PID

WR Operandinin Tanimi (Galigsan Registerlar) :

WR+0= Doéngl durum register::
Bit0O= 0 Manual ¢alisma modu
=1, otomatik mod

Bit1: Bu bit tarama sirasinda ¢6zim ¢ozlilirken 1 olacaktir ve bir tarama siresi icin ON durumundadir.
Bit2= 1, Bumpless transfer
Bit4: “ERR” gbstergesinin durumu
Bit5: “HAL” gbstergesinin durumu
Bit6: “LAL” gostergesinin durumu

WR+1= Déngu zamanlayici registeri: Bu register déngu her tamamlandiinda sistemin 1 ms’lik dongusel
zamanlayicisindan doénglsel zamanlayici degerini depolar. Kalan slre, sistemin 1ms’lik dongusel
zamanlayicisinin giincel degeri ile bu registerda depolanan de@er arasindaki fark hesaplanarak bulunur. Fark
¢6zim araliginin 10 katiyla karsilastiriir. Eger fark ¢6zim araligina esit veya biyikse dongu bu taramada
tamamlanmalidir.

WR+2= Diisiik Dereceli intergral Toplami: Bu register, integral terimi tarafindan yaratiimis 32-bitlik toplamin 16
bitlik diisuk dereceli kismini depolar.

WR+3 = Yiiksek Dereceli integral Toplami: Bu register, integral terimi tarafindan yaratilmis 32-bitlik toplamin
16-bitlik yuksek dereceli kismini depolar.

WR+4 = Sistem Degiskeni — 6nceki ¢dzim: Déngl sirasinda analog kontrol girisi en son ¢odzilmustir
(Register SR+6). Bu tlrev kontrol modunda kullaniimistir.

| Program Ornegi: |

Sapma R2000 ile analog girisi registerinin igerigine
eklenerek ve onu R1006 icine depolayarak PID

komutunun ham analog girisi olur. r 1.+
: EM 4 Sa - R3340 FD=0—
R3840 degeri -8192 ~ 8191 oldugunda R2000 Sh : R2000 Loy —
degeri 8192; R3840 degeri 0 ~16383 ve R2000 —ws oD - R1006 -
0 olmahdir
- - 30.PID VO
] | AMA Ts - R999 FERR— )
X0=0, manual galisma SR ¢ Ri000 Y1
—BUM- OR : R1010 FHAL — )

=1 otomatik galisma
Pr - R1020

V2
DR { wr - R1030 FLal— )

r12.0-)
EMq Sa : R1010 Fo=0—
*R1010,PID komutunun ¢ikigidir sp - R2001 Loy
*Cikis degerinden R2001 sapmasi gikartilr ve -usd p - R4

onu analog ¢ikis i¢in analog ¢ikisi registerina

depolar.
*R3904 cikisi 0 ~16383 ise R2001 degeri 0;
R3904 degeri -8192 ~ 8191 ise R2001 degeri 8192 olmalidir.
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FUN 30
PID

PID Déngii isleminin Uygun Komutlari

FUN 30
PID

R999: Hesaplar arasindaki ¢6zim aralidinin ayaridir,
o6rnegin R999 un igerigi 200 oldugunda; bu her 2 saniyede
bir PID iglemi yurltecegini gosterir.

R1000:
¢6zuldiginde PID komutu tarafindan

Olgeklendiriimis  sistem  degiskeni, her
teknik  birime
yuklenmistir. R1004 ve R1005 iginde bulunan yiksek ve
dislk teknik aralik kullanilarak R1006 Uzerinde dogrusal
bir 6lcekleme yapilir.

R1001: Setpoint, teknik birimde girilmis dénglyl kontrol
edebilen degerdir. Ornegin kontrol igleminin araligi 0 C ~
500 C ise, R1001 ayari 100’ e esittir ve bu istenen
sonucun 100 C oldugunu gdsterir.

R1002: Teknik birimde girilmis ylksek alarm sinirinin
ayaridir.

Yukaridaki oOrnekte bahsedildigi gibi, R1002’ nin ayari
105’e esit ise; doéngl 105 °C den blylk veya esit
oldugunda yiiksek alarm olacagi anlamina gelir.

R1003: Teknik birimde girilmis dusuk alarm sinirinin
ayaridir. Yukarida bahsedildigi gibi, eger R1003 ayar1 95’e
esitse; dongl 95 den kuguk veya 95e esit oldugunda
disuk alarm olacagdi anlamina gelir.

R1004:Yuksek teknik araliginin Ornekte

bahsedildigi gibi, R1004 ayari 500’ e esit ise, bu dongiiniin

ayaridir.

en yilksek degerinin 500 C oldugunu gosterir.
R1005: Dusik teknik Ornekte
bahsedildigi gibi, R1005 ayari 0 a esit ise bu dongiiniin en

araligin  ayaridir.

diustk degerinin 0 C oldugunu goésterir.

R1006: Ham analog &lgum,
(R3840~R3903)
degeridir.

R1007: Sistem degiskeninin sapmasidir;

analog giris registeri

iceriginin 2048 sapma ile eklenen
ham analog
sinyali ve analog giris biriminin gerilimi 0 ~ 10V ise 0
yapllabilir.

R1020: Oransal band ayaridir. érnegin R1020 icerigi
20 ise bu oransal bandin %0.2 ve kazancin 50 oldugu
anlamina gelir.

R1021:integral ayar sabitinin ayaridir. Ornegin R1021
17 ise reset suresi 6 dakika demektir

R1022: Tiirev ayar sabitinin ayaridir. Ornegin R1022 0
ise Pl kontroll var demektir.

R1023: Cikisa bias ayaridir. Cogu uygulamada 0O dir.

R1024: Yiksek integral wind-up ayaridir: Cogdu
uygulamada 16383’ dir.
R1025: Ddisuk integral wind-up ayarnidir. Cogu

uygulamada O’ dir.

R1026:PID ydnteminin ayaridir: Cogu uygulamada
o’dur.

R1030 = DOongu durum registeri

Bit0=0, manual ¢alisma modu

=1 otomatik galisma modu

Bit1: Tarama ¢6zimu ¢ézimlendigdi sirada 1 olacaktir
ve bir tarama zamani igin ON olacaktir.

Bit2=1 Darbesiz transfer

Bt4: “ERR” gbstergesinin durumu

Bit5: “HAL” gdstergesinin durumu

Bit6: “LAL” gdstergesinin durumu

R1031 ~ R1034: Calisan registerlardir, liften WR
operandinin tanimina bakiniz.
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