Gelismis Fonksiyon Komutu

FUN 30 Genel Amagl PID Islemi FUN 30
PID (Ozet Tanim) PID
~30.PID —— Ts: PID igslem zaman araligi
Mode — AM —Ts —ERR — Setting error
SR - SR: iglem kontrol parametre tablosunun baglangig
' registeri 8 ardigik registerdan olusmaktadir.
Bumpless —BUM— OR — HA — High alarm
OR: PID cikis registeri
PR :
Direction — DIR —|\WWR — LA — Low alarm PR: Islem parametre tablosu baslangic islemi 7
ardisik register tarafindan olusmaktadir.
WR: PID iglemini igin g¢alisma degiskeninin
Range | HR | ROR | DR K baslangi¢ registeridir. 7 register gereklidir ve
rRo |Rrsooo| DO ladder programdaki diger kisimlarda yeniden
kullanilamazlar.
Ope- | | |
rand R3839 | R8071 | D4095
Ts o o o 1~3000
SR o o* o
OR o o* o
PR o o* o
WR o o* o

e PID fonksiyonu, harici analog sinyal ve sistemin ayar degeri (SP) 'den cikarlmis anlik deg@erinin (PV) anlk
degerine goére PID formuliine dayanarak hesaplanmasini saglar. Hesaplamanin sonucu kontrolli sistem igin
kontrol cikisi veya dider ¢ikis arayizleri veya AO moddline direk olarak baglanabilir. E§er uygun olarak
sistemin bozulmasina bagisikligi olan veya SP degisimine dogru izlenerek PV'nin hizli ve yumusak bir sonucu
saglaniyorsa sistem igin PID kontrol kullaniimalidir.

e Dijital Ortamdaki PID formu:

Mn = [(D4005/Pb)xEn]+ I:I;[(D4005/Pb)EITiEITsI:En] - [(D4005/Pb)TdIPVNPVRA1)/Ts] + Bias
Mn :"n” zamandaki kontrol ¢ikisi
Pb : Oransal Band ( Aralik: 2~5000, unite 0.1%. Kc (kazang) =1000/ Pb )
Ti : integral zaman sabiti ( Aralik: 0~9999 0.00~99.99 Repeats/Minute uygun olarak ) Td
: Dijital zaman sabiti ( Aralik: 0~9999 0.00~99.99 Dakika uygun )
PVn : “n” zamandaki islem degeri’

PV n-1 :“n” zamandaki islem degeri”

En ’n” zamandaki hata=ayar deg@eri ( SP) [] 1" zamandaksistem deg@eri (PVn)
Ts : PID hesaplama zaman aralidi ( aralik: 1~3000, unite : 0.01 S )

Bias : Kontrol ¢ikis sapmasi ( aralik: 0~16380 )

e  Bu fonksiyonun detayli tanimi igin bélim 20'ye bakiniz.
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FUN31 [§ CRC16 HESAPLAMA FUN31 [§
CRC16 ( CRC16) CRC16

Ladder symbaol

r31P.CRC16 — MD : 0, CRC16 hesaplamak igin diisiik baytl register
Executrion contral —EN T MD : D=0 1, Ayrimis
S — ERR S : CRC16 hesaplamanin baglama adresi
N N : CRC16 hesaplamanin uzunlugu
L D : CRC16'nin hesaplanmasini depolamak igin gereken

hedef register,

Range| HR |ROR| DR & D registerina CRC16'nin Ust baytini depolar
Ope- RO |RE0OO0f DO D+1 registerina CRC16'nin dislk baytini depolar
rand R2230 |RE0T1| D4005
MD 0~1 S,N,D, dolayli adresleme uygulama hizmeti
E 1258 icin V., Z, PO~P9 index registeri ile iligkilendirilmelidir.
D n

e Yiritme kontroli "EN"=1 veya "EN1" (P komutu) 0—1 seklinde degistiginde, N uzunlugundan ve S'nin dusik
baytindan CRC16 hesaplanmasina baslanacaktir ve hesaplamanin sonucu D ve D+1 registerlan igine
depolanacaktir.

e Hesaplamanin degeri 0 ise, "D=0" ¢ikis gOstergesi ON olacaktir.

e Uzunluk gegersiz ise, "ERR" ¢ikis gostergesi ON olacak ve hesaplama galistiriimayacaktir.

e Binary data formatindaki akilli ortam ile haberlesmesinde, CRC16 hata algilamasi ¢ok sik kullanilir, Modbus
Haberlesme protokolinden bilinen mesaj kisminin hata algilamasi igin bu yontem kullanilir.

e CRC16, mesaj igeriginde gergeklestirien CRC hesabinin degerini kontrol eder.

¢ Alinan mesajda CRC16 hesaplamasi gergeklestirecek ve degerde hata denetleyecek, mesaj bélimiinde hata
yoksa hesaplanan degerin sonucu 0 olmalidir.

Mo 08P.MOV Tanim: MO 0—1 seklinde degistiginde, RO'In disiik baytindan

»—{ EN'| S : DO baglanarak CRC16 hesaplanmaya baslanacak, uzunluk DO

D: V tarafindan belirlenerek ve CRC degeri RO+V ve RO+V+1

31P.CRC16 | registerlarina depolanacaktir.
EN'| MD: 0 | D=0 D0=10 varsayllmaktadir, R10 ve R11 registerlari CRC16
RO degerine depolanacaklardir.
DO | ERR
ROV
S D
High Byte Low Byte High Byte Low Byte
RO| Don't care Byte-0 R10 00 CRC-Hi
R1| Don't care Byte-1 R11 00 CRC-Lo

R2| Don't care Byte-2
R3| Don't care Byte-3
R4| Don't care Byte-4
R5| Don't care Byte-5
R6| Don't care Byte-6
R7| Don't care Byte-7
R8| Don't care Byte-8
R9| Don't care Byte-9
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FUN32
ADCNV

( ADCNV )

4 ~20MA ANALOG GIRIiSIN HAM DEGERE DONUSTURULMESI

FUN32
ADCNV

_Ladder symbol

_ _| 32.ADCNV
Operation Control ~ EN Pl :
— S
14/12 - Bit Selection  F/T
N
D
ange| HR IR |ROR| DR | K
RO | R3840 | R5000 | DO
Ope- | | | |
rand R3839 | R3903 | R8071 | D4095
PI 0~1
S o o
N o 1~64
D o*

Pl : 0, Analog giris modulinin polarite ayari tek kutuplu
pozisyondadir.

: 1, Analog giris modliiniin polarite ayar gift kutupludur.

S : Kaynak registerinin baslangi¢ adresi

N : Donustirme miktari (worddeki)

D : Hedef registerin baglangi¢ adresi

S,N,D, dolayli adresleme hizmeti igin V. Z. P0~P9 index
registert ile iliskilendirilir.

e Analog giris 4 ~20mA oldugunda analog giris modulu bu cesit bir sinyal uygulamak ¢ézimlerden biridir, ama

anaog giris moduliinin giris yayiimi 0 ~20mA'dir (tek kutupluda 10V'a ayarlanir), ancak, ham olarak okunan

degerin sapmasi olucaktir, bu komut 0~ 4095(12-bit) veya 0~ 16383(14-bit) araligindaki ham olarak okunan
degeri donustlrlicek ve ofseti eleyecektir, bu asagidaki islem icin daha kullaniglidir.

e Yuritme kontroli "EN"=1 oldugunda, S'den baslayarak N uzunlugunda dénulstirme uygulanacak ve sonug¢ D
registeri icinde depolanacaktir.

e N'nin uzunlugu gegersiz ise bu komut uygulanmayacaktir.

e Giris “F/T” =0 oldugunda, 12-bit analog giris moddili kullaniliyorsa, “F/T” =1 iken, 14-bit analog girig modulii

kullanilir.
Ornek :
MO
}— EN 4 P1
—FTH{ N

Tanim: MO ON oldugunda, R3840'dan baglayarak donisimin 6 noktasi gergeklestirilecektir, burada,
4 ~20mA ham okunan degerin sapmasi yok edilecektir. ve 0~ 4095 karsiligindaki deger R500 ~ R505
icine depolanacaktir.

S

R3840
R3841
R3842
R3843
R3844
R3845

- 1229

409

2047

- 2048

- 2048

- 2048

D

R500

R501
R502

X>  R503

R504
R505

2047

4095

(4 mA)
(12 mA)
(20 mA)

(0 mA)

(0 mA)

(0 mA)
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