
  يبسمه تعال

  کنترل دما PIDتابع دستور العمل 
 

 به TC Moduleک يابتدا  استفاده از تابع کنترل دما لازم است که يم براي دانيهمانطور که م

 و  متصل گرددModuleن يز به اي  و ترموکوپل مربوطه ن ).. وTC6 و TC2(ستم وصل شود يس

 موجود در پنجره يتم هاي آي برايريمقاد،  I/O Configurationن در جدول يهمچن

Temperature Configuration با ميني بير ميکه همانطور که در شکل ز(ن گردد ييتع R5000 و 

R5100 و D1000ترموکوپل و  که اتصالات يلازم به ذکر است که در صورتو )  شده اندي مقدارده

 و  PLCدر  برنامه  کردن Down loadپس از  ،ح برقرار شده باشديصورت صح ها به يآدرس ده

Runياگر بر رو ،فرستاده شده   کردن برنامه  I/O Configuration در قسمت م ييک نمايکل

Temp Configurationآدرس ، و در قسمت مشخصات ترموکوپلRegisterن ي مربوط به ا

 PLC توسط Module(م کردي را مشاهده خواهSensor Type و Module Nameترموکوپل و 

 و ميي ، نوع سنسور مورد نظر را انتخاب نماSensor Type است در قسمت ي که کاف)د شويشناخته م

 ، قابل Register5100 شود توسط ي که توسط ترموکوپل خوانده مي جارير دماين صورت مقاديدر ا

 .  خواهد بود يابيدست

 .) باشدي م Starting Address For Temperature Registerستر مقدار ين همان رجيا(

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

ر مشاهده ي رسد که همانطور که در شکل زي کنترل دما مPIDبعد از آن نوبت به فانکشن مربوط به 

 : باشد ير مي مربوطه زي به پارامترهاي شود ، شامل مقدار دهيم

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1- Md :  انتخاب متدPID شوند ي ميک مقداردهي که شامل دو بخش است و توسط دو عدد صفر و  .

 :ن دو عدد عبارتند از يا

  Overshotمتد حداقل  : 0 •

  ي عمومPIDحلقه  : 1 •

 .  ، لازم است که متد صفر انتخاب گردد PID استفاده از حلقه يکه برا

 

2- Yn : ين پارامتر خروجيا PID) کند يرا مشخص م) تر باشديا هي تواند لامپ يکه م  . 

 

3- Sn :  شماره شروع حلقهPIDکند يخص م را مش  . 

 

4- Zn : يتعداد حلقه ها PIDکه توسط ياز شماره ا. ( کند ي را مشخص م Sn ، مشخص شده 

 ) .  گردديل مي تشکPID عدد حلقه Zn شود و به تعداد يشروع م

 

5- Sv :  مقدارSetPointم ي خواهي را که ميي دماPIDکنديرل کند را مشخص مت آن را کن      .

 ) عدد ثابت باشدا يستر ي تواند رجيم(

 



 

6- Os : گردد يزان انحراف مجاز دما مشخص ميستر مربوط به مين قسمت رجيدر ا  . 

باشد و در داخل ) درجه200 (2000 دما برابر با  SetPoint يعني Snبه عنوان مثال اگر مقدار 

 0.1حد هر وا( خواهد بود  50%زان انحراف مجاز دما ي قرار داده شده باشد م 50 عدد Osستر يرج

 ).  کنديدرجه را مشخص م
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7- PR : حلقه ين برايستر مربوط به مقدار گين قسمت رجيدر ا PIDگردد ي مشخص م  . 

 

8- IR : حلقه يب انتگرال برايستر مربوط به مقدار ضرين قسمت رجيدر ا PIDگردد ي مشخص م  . 

 

9- DR : حلقه يب مشتق برايستر مربوط به مقدار ضرين قسمت رجيدر ا PIDگردد ي مشخص م  . 

 

10- OR : محاسبات يخروج PID کند ير ميي تغ16383 که مقدار آن از صفر تا  . 

 

11- WR : Working Registerحلقه ي ها را برا PIDکند که مجاز به استفاده ي مشخص م 

 . م ي باشيسترها نمين رجي از ايگريد

 

 قرار است مورد  PID ينکه چه تعداد از حلقه هاي کنترل ، بر اساس اPIDدر هنگام استفاده از : : : : کته کته کته کته نننن

 است که يم تعداد حلقه ها کافي تنظيو برا ) PID يمشخص شدن تعداد حلقه ها(رد ياستفاده قرار گ

 : م ي ، عدد مربوطه را قرار دهR4012ستر يدر داخل رج

 

• Bit0=1 : حلقه 1  است کهين معنيبد PIDاز است ي مورد ن . 

• Bit1=1 : حلقه 2 است که ين معنيبد PIDاز است ي مورد ن . 

• Bit2=1 : حلقه 4 است که ين معنيبد PIDاز است ي مورد ن . 

    .      

 .          

 

 . رد ي قرار گR4012د در داخل ي عدد مربوطه حتما باPIDات يو قبل از شروع عمل



  ) . PIDکار حلقه ط شروع و آغاز به يشرا(

 . م پرداخت يخواه Functionن ير در ارتباط با ايح مثال زيان به تشريدر پا

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 : عبارتند از Functionن ير اي به مقاديت پارامتردهيوضعم يني بيهمانطور که در شکل م

 

- WM800ستر ي در داخل رجR4012 ت يوضعن عمل يرد که با  اي گيقرار م

M800 تا M815يک از حلقه هايد که کدام ي گوي به ما م PIDياز مي مورد ن 

 .باشد 

- M0حلقه يد که چه زماني گوي به ما م PID فعال گردد  . 

- MDن يي مربوط است به تعMethodي کار PID که در بالا شرح داده شده است  . 

 . د ن کنين ميي را تعPID ي حلقه هايها ي خروج Y39 تا Y30مطابق مثال  -

 



- Sn و Znي حلقه هاي ، شماره گذارييحات ابتداي مطابق با توض PIDن     يي را تع

 . ده است ين گرديي تع9 تا 0ن مثال از ي کنند که در ايم

- R100 تا R109 مربوط به Set Pointي حلقه هاي دما PIDباشد ي م  . 

- R110 تا R119زان يم( کنند يزان انحراف را مشخص مي مربوط به ميسترهاي رج

 ). قتد

- R120 تا R129زان ي مSetpoint مربوط به Gainکنند ين ميي را تع  . 

- R130 تا R139زان ي مSetpointکنند ين مييب انتگرال را تعي مربوط به ضر  . 

- R140 تا R149زان ي مSetpointکنند ين مييب مشتق را تعي مربوط به ضر  . 

- R200 تا R209محاسبات ي خروج PID 16383 تا 0 از  باشد که مقدار آني م 

 .  کند ير مييتغ

- R300 تا R308مربوط به محاسبات يسترهاي رج PIDسترها ين رجي است که از ا

 .  استفاده گردد يگري ديست در جاي باينم

 

 

  


