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Objetivo

El objetivo del curso es 8ue los participantes
adquieran la capacidad diagnosticar y detectar
fallas en sistemas controlados por PLC’s.

El desarrollo del curso proveera a los participantes
las tecnicas basicas de programacion “LADDER”.

Los participantes aprenderan a programar,
documentar, edltar&/ establecer una comunicacion
“on line” con un PLC.

Conaocer y aplicar instrucciones basicas del PLC a
’lcrayes de la solucion de pequenos problemas
0gicos.



Introduccion

Relés vs PLCs

Estructura interna

Esquema de Control

Criterios de Seleccion de equipos
Descripcion de Componentes Principales
Tipos de estructura

MicroLogix

SLC 500

Tipos de Entradas y Salidas
Médulos Especiales
Comunicaciones

Estructura RAM

Archivos de Procesador
Direccionamiento

Concepto de Ladder

Conceptos de Logica

Ciclo de SCAN

Instrucciones de BIT, temporizadores, contadores, de comparacion y matematicas.
Redes y Protocolos

DH 485, DH + y DF1

Escalados y PIDs



Surgen al mercado en la decada del ‘60

La causa fundamental fue el gran desarrollo
que tuvo la microelectronica, en especial la
aparicion de los microprocesadores

Al comienzo solo manejaban senales
ON/OFF, su aplicacion tipica fue sustituir
tableros con logica de rele y dispositivos
discretos.



¢, Que es?
—Es un equipo electronico programable,

mediante el cual se pueden realizar ciertas
funciones de control.

(PLC?

La sigla significa Programable Logic
Controler, (Controlador Logico Programable).



Ventaja: menor tamano, mayor versatilidad
y mayor confianza.

« Actualmente pueden manejar senales mas
complejas (analogicas), interconexion con otros
equipos, trabajos en red, etc..



RELES PLLC'S
TAMANO GRANDE PEQUENQO
Se recesitaban muchos U solo dispositivo es wecesario
Aispositivos para realizar para realizar ef control
una flmcion (temporizadores
reles, gic.)
VERSATILIDAD NINGUNA MUCHA
Fara que el equipo realizase Ef control es un programa por lo
alguna olra flncion era nece que solo s¢ necesita reprogramar
sario recablear todo el sistema el equiipo para que realice oira
tarea, puede realizar mas ode wia
tarea a la vez.
ERRORES MUCHA posibilidad oz MININMA oz errores que sue

cometerios y (GRAN Aificu!

tad para resolverlos ya gue
hay muchor dispositivos Jis
crelor Para aiisianr.

fen ocurrirson a nivel de saflware
{o cual los hace wy facil de arreglar




RELES PLC'S
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ELEMENTOS ENTRADA

Sensores

L laves, Swich

OMr o

Caudalimetros, Presidon

ELEMENTOS SALIDA

Valvulas

Motores

Alarmas

Variables de Entrada
a Controlar

Variables de Salida
Controlada



Datos Necesarios:

-Tipo y cantidad de entradas
-Tipo y cantidad de salidas
-Capacidad de memoria
-Ciclo de Scan

-Capacidad de trabajo en red
-Caracteristicas especiales



Fuente de alimentacion

Unidad de procesamiento central (CPU)
Modulos de interfases de entradas/salidas (E/S)
Modulo de memorias

Herramientas de Programacion



Fuente de alimentacion

La funcion de la fuente de alimentacion en un
controlador, es suministrar la energia a la CPU y
demas modulos segun la configuracion del PLC.

También puede generar una fuente auxiliar para
elementos conectados a las entradas y/o
acciones en las salidas.



Unidad de procesamiento central (C.P.U.)

Es la parte mas compleja e imprescindible del
controlador programable, que en otros términos
podria considerarse el cerebro del controlador.

La unidad central esta disefnada a base de
microprocesadores.

Su mision es leer los estados de las sefales de las
entradas, ejecutar el programa de control y gobernar
las salidas, el procesamiento es permanente y a gran
velocidad.



Modulos o interfases de entradas y salidas (E/S)
Son los que proporciona el vinculo entre la CPU del
controlador y los dispositivos de campo del sistema.
A traves de ellos se origina el intercambio de
iInformacion ya sea para la adquisicion de datos o la
del mando para el control de maquinas del proceso.



Tipos de modulos de entrada y salida

Por la gran variedad de dispositivos exteriores (sensores y/o
actuadores), encontramos diferentes tipos de maddulos de
entrada y salidas, cada uno de los cuales sirve para manejar
cierto tipo de senal (digital o analoga) a determinado valor de
tension o de corriente en DC o AC.
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Modulos de memoria

Son dispositivos destinados a guardar informacion de
manera temporal o permanente.

Se cuenta con dos tipos de memorias mas comunes:
* Volatiles (RAM)
* No volatiles (EPROM y EEPROM)



Herramienta de programacion

Los terminales de programacion, son el medio para
Ingresar la légica que deseamos incorporar al PLC.

Existen dos tipos de programadores: los manuales
(Hand Held) tipo calculadora de mano o los Software
en PC (los mas usados hoy en dia). Una tercer
opcion en PLCs pequenos, son las pantallas de
programacion local (en el mismo PLC).



Descripcion de Componentes Principales

Herramienta de Programacion

Hand Held 1747-PT1 RSLogix 500

H ASI nges 50N Stmtnr - SENAFNRA2

Ele Ed Yav. Zcadh Come Joo: Yrdiv koo
A A e e

R YR RO [ | i)

AFULD |&] rcrocas £ >~] - T 4k 3% <y A T Wows m
Yo kdu [#] focmicratid [*
Dbt AE_E147 Hode, 0d | LR T\Usar SO0 { Tnevizuee 4 Pourdyd 4 cicewe |
DLRFMARRRAZ ~— SisEd
Ay oed
A Lt wwwicatron.orng L
5 ) Currche ‘ N
| i st a e
| S e sk _—
! b v L
! I ot noe ¥
& Sranvel Gor gt EEIE TP
;'uh:qv\n!\x maln B3 |
3YE0 =3 - {)r—
B s 1 3
[ M
e [EX
i ¢ o—
2 8
& | paaux
i r'TE]
ZE €H—r
3 )
S - G oAU
[ | &
T2l 5
1ZCo02 lare incan

it



Tipos de estructura

SLC 500 Micrologix

Tanto los Micrologix como los SLC 500 se programan con el software
RSLogix 500



MicroLogix 1000 Caracteristicas
- Puerto serie

_—— - No permite programaciéon on-line

----------------------------- - Comunicacion DH-485, DeviceNet y EtherNet/IP a través de

f — . interfaces 1761-NET-AIC, 1761-NET-DNIy 1761-NET-ENI

e /i - Un contador rapido (so6lo controladores con entradas de 24V DC)

[ ) - 10, 16, 20 (con 4 entradas y 1 salida analégicas ) o 32 E/S digitales
Ll L Kl 7o) - EEPROM embebida, no necesita bateria y ni médulo de memoria.

MicroLogix 1100

Caracteristicas
- Puerto Ethernet/IP 10/100 MBps

et - Puerto RS-232/RS-485
[ = | - Programacion on-line
- - - Memoria de 8 KB (4 KB programa y 4 KB datos)
=S = ‘ - Servidor web embebido para mostrar datos
] w - Permite ver y modificar datos desde la pantalla LCD.
P - Compatible con médulos de expansion (hasta 4 médulos)

- Hasta 80 E/S digitales



MicrolLogix

MicroLogix 1200

Optional Module

Memory Module,

Real-Time Clock Module, or
Memory/Real-Time Clock Module
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MicroLogix 1200 Controller
with 24 or 40 I/O

Optional expansion I/O modules
Add up to six digital and/or analog
1/0 modules (within limits of
MicroLogix 1200 power supply
capacity). Maximum number of /O,
including built-in and expansion 1/O,
is 136.

e T

Larninan

Caracteristicas:

- Puerto serie RS-232/RS-485

- No permite programacion on-line
- Contador rapido de 20 KHz

- Compatible con médulos de
expansion (hasta 6 modulos o 136
E/S digitales)
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MicroLogix 1400

Caracteristicas

- Puerto Ethernet

- Programacion on-line

- Servidor web y de correo

- Permite ver y modificar datos desde la pantalla LCD.
También permite monitorear E/S.

- Compatible con médulos de expansién (hasta 7 modulos y
256 E/S)

- Hasta 6 contadores de alta velocidad (sélo en
controladores con entradas de DC)

- Dos puertos serie con soporte DF1, DH-485, Modbus RTU
y ASCII.

- Memoria de 20 KB (10 KB words programay 10 KB words
datos)

- Hasta 256 E/S digitales

- Hasta 128 KB para log de datos y 64 KB para recetas.



M | Cro I—Og iX 1500 Data Access Tool Y- Optional Modules (6-6)

(1764-DAT, optional) "Gy Real-Time Clock Module (1764-RTC)
=9 oy or
N\/ Memory Module (1764-MM1, -MM2)
or
Real-Time Clock/Memory Module (1764-MM1RTC, -MM2RTC)

Compactt YO Modules (1769)

Base Unit (6-9) Add modules to the base unit (within the
oy (1764-24AWA, or 1764-24BWA, limits of power supply capacity). You can also
TSR or 1764-28BXB, one required) add an additional bank of /O modules by
MicroLogix 1500 / 1769 System ' [y . using an expansion cable and power

supply. The total number of 1/O modules
must not exceed 16, 1/O modules are
optional for expansion.

Caracteristicas: Processor Module
5 (1764-LSP, -LRP, one
- Memoria de 7 KB (3.65 KB required) o e
cap = or IS requin
programay 4 KB datos), o 14 KB it using Compact O madules
(10 KB programa, 4 KB datos) Sphspsddrisplomypet ;
- M6 i ifi i tains built-i
Médulo opcional para modificacion DA 1 o poe R s

de bits y enteros (1764-DAT) to backplane levels and

converts backplane signals
to output circuit levels.

- 2 contadores rapidos y 2 salidas rapidas configurables como
tren de pulsos o PWM. (s6lo en controladores con entradas de

24V DC integradas ) V0 Connedtion Connection hardware that plugs
- Compatible con médulos de expansion (hasta 16 modulos) Hardware il

/O circuits.



Caracteristicas:

- Hasta 64 KW de memoria configurable para
datos/programa.

- Control de hasta 4096 entradas y 4096 salidas

- Hasta 3 chasis locales con hasta 30 médulos de
E/S o comunicacién

- Soporte de modulos ControlNet, DeviceNet,
Universal Remote I/O

- Segun el CPU puede tener puertos Ethernet/IP,
DH+, DH-485 0 RS-232 integrados

Chasis de 4, 7, 10 y 13 slots

1746 /O
Chassis

4

1746
Power Supply

SLC Processor Module
Processes input values to
control outputs. Includes 1 or 2
communication ports.

1747 Communication Module
provides additional communications
with computers or other PLCs.

== 1747 /O Scanner Module
; provides communications

| between the processor and
remote 1/O.

1746 I/O Modules
| Converts input-circuit signals to backplane
levels and converts backplane signals to
output circuit levels.

Connection hardware that plugs onto
the front of the I/O modules to provide

. 1746 /0O Connection Hardware
§ connection points for /O circuits.



Procesadores SLC

Processor
Category

S5LC 5/01

SLC 5/02

SLC 5/03

SLC 5/04

SLC 5/05

170, Max.

960

4094 in +
4096 out

4094 in +
4096 out

4096 in +
4096 out

4094 in +
4096 out

I/0 Communication

*Processor-resident local
IF0

*Processor-resident local
Fils;

o[ /0 at remote
locations #

*Processor-resident local
150

o[ /0 at remote
locations #

*Processor-resident local
Fils;

o[ /0 at remote
locations #

*Processor-resident local
150

«|/0 at remote
locations #

User Memory,
Max.

1K or 4K
instructions

«4K instructions

«8K, 16K, or 32K
words total

16K, 37K, or 64K
words total

16K, 3ZK, or 64K
words total

General
Communication Ports

»DH-485 (cannot initiate
messages)

*DH-485

*DH-485
oR5-237

[OH+
o(5-232

«Ethernet
«R5-Z37=
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Entradas Digitales:

Salidas Digitales:

24 VDC Sink (PNP)
24 VVDC Source (NPN)
110 VAC

24 \VDC Sink
24 VVDC Source
Triac VAC

Rele



Entradas Analdgicas: 0-4a20mA

0O-1al0V

Salidas Analdgicas: 0-4a20mA
O0-1al10V



Entradas Digitales 24 VDC Sink

TB3 or TB3S shown

Typical Simplified Schematic for Input 0
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Entradas Digitales 24 VDC Source

Typical Simplified Schematic for Input 0
TB3, TB3S, or TBZ shown
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Entradas Digitales 24 VDC Source

Typical Simplified Schematic for Input 0
TB3, TB3S, or TBZ shown
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Entradas Digitales 110 VAC

Mypical Simplified Schematic for Input 0

|TBS or TB3S shown
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Salidas Digitales 24 VDC Source

Tymical Simphtied Schematic for Output 0
TBB TB3S, or TB2 shown
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Salidas Digitales 24 VDC Sink

Typical Simplified Schematic tor Output 0
T|B3 or TB3S shown
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Salidas Digitales a Triac

iTyp_icﬂ Simplified Schematic for Outputo E g L
TBN or TBNF shown AAA—TAAM— o Hrj
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Salidas Digitales a Relé

Typical Simplified Schematic TBN or TENF shown
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* w——

B~ " RSLinx

RSLinx es el software
establece la
comunicacion entre un
PLC y la herramienta | [ | ‘
de programacion ControlNet | ie==<
(RSLogix 5, RSLogix i — L
500, ...) asi como con e Sl

Senal
los sistmas SCADA |_ Li]
(RSView32). i




Configuracion del dirver de comunicacion:

Comunication-> Configure Drivers...



RAM

SISTEMA

USUARIO

DATOS




Archivos de Programa

Son aquellos archivos en los que se almacena la

informacion correspondiente a la configuracion
del sistema, el programa principal y las
subrutinas.

Archivos de datos

Son aquellos archivos en los que se almacenan los
datos que maneja el programa, Enteros, Bits,
Temporizadores, etc..



Archivo 0 : Imagen de las Salidas (O)
Archivo 1 : Imagen de las Entradas (l)
Archivo 2 : Archivo de Estado (S)
Archivo 3 : Archivo de Bits (B)
Archivo 4 : Archivo de Temporizadores (T)
Archivo 5 : Archivo de Contadores (C)
Archivo 6 : Archivo de Control (R)
Archivo 7 : Archivo de Enteros (N)
Archivo 8 : HF, 5/01, 5/02 Reservado;
5/03, 5/04, 5/05 Punto Flotante (F)

Archivo 9 a 255 : Configurables por el usuario

(Bl ECS NG R EiS TR A)



SLCSOO File O : Archivo de Sistema

File 1 : Reservado
File 2 : Programa Principal
File 3-255 : Subrutinas del Programa Principal

mLogix File O : Archivo de Sistema
File 1 : Reservado
File 2 : Programa Principal
File 3 : Rutina de correccion de errores
File 4 : Rutina de atencion al contador de alta velocidad

File 5 : Rutina de atencion a una STI
File 6-15 : Subrutinas del Programa Principal.



O:e.s/b

l:e.s/b

- delimitador

e numero de slot

. delimitador de palabra

S numero de palabra

[ delimitador de bit

b Numero de terminal




Ff:s/b

F identificador de archivo
f numero de archivo

. delimitador de elemento
S numero de palabra

[ delimitador de bit
b Numero de bit




Entrada 4 del slot 2

15

1:2.0/4

1:2/4

Entrada 19 del slot 5

15

0

31

19

16

1:5/19

1:5.1/3

1:5.0/19

palabra 0

palabra 1



Tipo de procesador

SLC 500 o Micrologix

Tipo y cantidad de médulos

Entradas digitales, Salidas analdgicas, scanner, etc.



Su nombre viene dado por su construccion

Cada linea esta dividida en dos partes ——> CONDICIONES
ACCIONES

CONDICIONES ACCIONES
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INSTRUCCIONES DE BIT

INSTRUCCIONES DE TEMPORIZADORES

INSTRUCCIONES DE CONTADORES



Condiciones: - XIC

\
e

Acciones: -OTE

X;OTL
OTU




Se utiliza para determinar si el bit esta activado (1)

SIMBOLO

TABLA DE VERDAD

Estado del bit Instruccion XIC

0 Falsa

1 Verdadera




Se utiliza para determinar si el bit esta desactivado (0)

SIMBOLO

TABLA DE VERDAD

Estado del bit Instruccion XIC

0 Verdadera

1 Falsa




Se utiliza para hacer que una condicion sea verdadera solo por un
scan

SIMBOLO

o

COND

OSR

ACCION




Se utiliza para activar o desactivar un bit segun las condiciones del
renglon sean verdaderas o falsas.

SIMBOLO
4[OTE]7

TABLA DE VERDAD

Condiciones Accidn

0 (Falsa) Desactiva

1 (Verdadera) Activa




Son instrucciones que trabajan en conjunto. OTL se usa para activar un
bit. OTU se usa para desactivar un bit.

SIMBOLOS 4[01"—]7 4[OTU]7

TABLAS DE VERDAD
OTL OTU

Condiciones Accion Condiciones Accidn

O (Balsa)is s S O(Falsa) |  =----=mm-

1 (Verdadera) Activa 1 (Verdadera) Desactiva




Ejemplo Instrucciones
“B.iT”

&7



o Timer ON Delay

tor  Timer OFF Delay

rro  Retentive Timer ON Delay

Res  Reset



Cada instruccion esta formada por 3 palabras:

15 14 13
Palabra 0 EN TT DN Uso interno
Palabra 1 Preset (.Pre)
Palabra 2 Acumulado (.Acc)

EN: Bit de habilitacion
TT: Bit de temporizador temporizando
DN: Bit de finalizado

Pre: Valor preseleccionado
Acc: Valor acumulado

TB: Base de tiempo (depende del modelo de procesador)
Tiempo real = TB x Pre

Los temporizadores cuentan pulsos de la base de tiempo interna del PLC



Temporiza la conexion. Cuenta pulsos de la base de tiempo mientras
las condiciones son verdaderas

Cond.

EN

TT

DN

To To + Pre



Temporiza la desconexion. Cuenta pulsos de la base de tiempo
mientras las condiciones son falsas.

Cond.

EN

TT

DN

To To + Pre



Es igual que el “TON” pero no restablece el acumulado cuando las
condiciones se hacen falsas.

Cond.

EN

TT

DN

0 T1 T1+T2

T1+ T2 =Pre



Ejemplos
Temporizadores



ctu Counter UP

cto  Counter DOWN

Hsc  High Speed Counter

REs Reset



Cada instruccion esta formada por 3 palabras:

15 14 13 12 11 10

Palabra 0 CUCD DN OV UN UA Uso interno
Palabra 1 Preset (.Pre)

Palabra 2 Acumulado (.Acc)

CU: Habilitacion CTU Pre: Valor preseleccionado
CD: Habilitacion CTD Acc: Valor acumulado

DN: Bit de finalizado

OV: Bit de overflow

UV: Bit de underflow

UA: Actualizacion de ACC (HSC)

LLos contadores cuentan transiciones de FALSO a VERDADERO de las condiciones



Cuenta las transiciones de falso a verdadero de las condiciones,
incrementando el acumulador en uno cada vez que esto ocurre.

0

Valor del acumulador

Underflow Overflow




Cuenta las transiciones de falso a verdadero de las condiciones,
decrementando el acumulador en uno cada vez que esto ocurre.

-32768 +32767

Valor del acumulador

Underflow Overflow



Cuenta transiciones de la entrada 1:0/0, NO de las condiciones de la
linea.

La interaccion con el programa es asincrona a la ejecucion al mismo.

Nos permite contar eventos que son mas rapidos que el ciclo de scan




La instruccion RES sirve para resetear el valor acumulado de los
temporizadores y contadores.

TON, RTO, CTU, CTD, HSC.




Ejemplos
Contadores



El resultado es verdadero o falso

Cuando el resultado es verdadero se ejecuta la
accion a la derecha de la instruccion

Instrucciones: EQU, NEQ, LES, GRT, LEQ, GEQ y
LIM

En los que tienen dos operandos, el primero
tiene que ser una variable, y el segundo puede
ser variable o constante.



EQU - Igual

Compara dos valores, el resultado es
verdadero cuando son iguales.

NEQ — No igual

Compara dos valores, el resultado es
verdadero cuando son diferentes.

—FOU

- Equal
source 4 B3:2
Q000000000000000
source B M4
0

NEQ

- HNot Equal
Sonrce 4 | R

Sonrce B Q00
200




LES — Menor

Compara dos valores, el resultado es verdadero
el primero es menor gue el segundo.

GRT - Mayor

Compara dos valores, el resultado es verdadero
el primero es mayor que el segundo.

LES

— Less Than (A<R)
Source 4 H7a
0
Sonrce B 715
75
—ET

Greater Than (4=1)
Source 4 MN7:la
0
source B 1000
1000




LEQ — Menor o igual

Compara dos valores, el resultado es verdadero
el primero es menor o igual gue el segundo.

LEQ — Mayor o igual

Compara dos valores, el resultado es verdadero
el primero es mayor o igual que el segundo.

LEC
Less Than or Eql (A==1)
Source A N3
0
Source B a0
a0

—GEQ
Grtr Than or Eql (A==E)
Source A B22:0

Q0000ao000000000
Sorce B 1000
1000




LIM — Limite

Compara el valor en Test, si es mayor o
igual a Low Lim y menor o igual a High
Lim, el resultado es verdadero.

Si Test es una constante Low Lim y
High Lim tienen que ser variables. Si
Test es una variable, Low Lim y High
Lim pueden ser variables o constantes.

—LIM
Lirmt Test
Lioar Lim

Test

High Lim

UM

W10

1000
1000




Ejemplos con instrucciones de
comparacion

76



El resultado se guarda en una variable

Uno de los operandos tiene que ser una variable, el otro puede ser una
variable o constante.

Instrucciones: ADD, SUB, MUL, DIV, CPT



ADD

ADD - Suma T Add

Source & 22408
22404
Suma los operandos Source Ay Source B, y Source B 73
guarda el resultado en Dest. 0
Dest N7:12
0

sUB

SUB - Resta — Subtrarct
Source & 50000.0
Resta los operandos Source Ay Source B, y S0000.0
guarda el resultado en Dest. Sonurce B H?ﬂg
Dast M7.34
0




ML

Mul — Multiplicacion | ratipy
Sonrce 4 500
- .- 500
Multiplica los operandos Source A y Source B,y Somce B 300
guarda el resultado en Dest. 0
Dest M30:10
0

DIV — Divisién —DIV

- Dinde

.- SoumrTe A N7T:20
Divide los operandos Source A y Source B, y et 0
guarda el resultado en Dest. Sorce B 44

44
Dest |




CPT — Computar

Calcula el valor de la expresion y lo guarda en la variable
Dest. Se pueden utilizar los siguientes operaciones:

suma, resta, division, raiz cuadrada, negacion, or, or
exclusivo, and, tangente, seno, coseno, logaritmo,
potencia, etc.

—CPT

— Compute
Dest

B3:4

A000000aaaoo00aa
Expression SQRE((HT:1** 27+ [ HN2%* 27




- ESCALADO DE SENALES ANALOGICAS

INSTRUCCION SCL
INSTRUCCION SCP

« INSTRUCCION PID



La instruccion SCL se usa para convertir los
valores de una senal “fuente” alos valores de
otra senal “destino”

-Parametros
Source
Rate i g;iie H7T:8 B
Rate [¥10000] 4000
Offset
Destino b 100
A 3 o Dest M7:20
*Ejemplos y aplicaciones :




La instruccion SCP se usa para producir valores
de salida escalados que tienen una relacion
lineal con los valores de entrada.

Parametros

n DUt — S-:aljip.l'lz'ara:ueten —

E Input H7:33

nput min 0

Input Min. s00

n OUt max Input Max. Sggg

Scaled min PR cey

Scaled max Sealed Max, H?:g

0

Scaled output Output B30

0000000000000000

*Ejemplos y aplicaciones



-Un PID (Proporcional Integral Derivativo) es un mecanismo de control
por realimentacion que se utiliza en sistemas de control industriales. Un
controlador PID corrige el error entre un valor medido y el valor que se
quiere obtener calculandolo y luego sacando una accion correctora que
puede ajustar al proceso acorde. El algoritmo de calculo del control PID
se da en tres parametros distintos: el proporcional, el integral, y el
derivativo. El valor Proporcional determina la reaccion del error actual. El
Integral genera una correccion proporcional a la integral del error, esto
nos asegura que aplicando un esfuerzo de control suficiente, el error de
seguimiento se reduce a cero. El Derivativo determina la reaccion del
tiempo en el que el error se produce. La suma de estas tres acciones es
usada para ajustar al proceso via un elemento de control como la
posicion de una valvula de control o la energia suministrada a un
calentador, por ejemplo.



—FID

PID
Control Block

Proicess Variahle
Control Varnahle

izontrol Block Length

setup Screen

LI
I.2.0
JUNHEK
23

— Tuning Parameters

Controller Gain Ko =

Reset Ti =
Rate Td =

Loop Update = |0.50

PID Setup

— Inputz

Cortrol Mode =

PID Control =

Time Mode =

Limit Dutput CY =
Deadband= [0 ]

Feed Fonward Biaz= D

— Clutput

Output kin

o ]|

Cancel |

Xl
— Flags

Setpoint 5P = Thi = [0 ]
Setpoint MAX[Sma) = [T5383 AM =1
. . Ch = (0
Setpoint MIM[Smin] = L
[N
Process Yanable P = [16383 RG =0
5C= [0]
TF = [0]
Control Dutput CV (%)= [0 ] DA =[]
Output Max OV [Z] = DB = E
- UL= 0]
S O
Scaled Error 5E = [-2191 SP=[7]
-
DN =[]
Ré= [0
Hep | EM = [1]
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