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After you enter the PID instruction and specify the PID structure, you use the 

configuration tabs to specify how the PID instruction should function. 

Sau khi bạn đã đưa vào lệnh PID và xác định cấu trúc PID, bạn dùng các tab 

configuration để chỉ rõ cách thức hoạt động của lệnh PID. 

Click here to configure the PID instruction  

Click vào đây để cấu hình lệnh PID. 

Specify Tuning 

Xác định Tuning 

Select the Tuning tab. Changes take affect as soon as you click on another field, 

click OK, click Apply, or press Enter. 

Chọn tab Tuning. Sự thay đổi xảy ra ngay khi click trên trường khác, click OK, 

click Apply, hoặc ấn Enter. 

Trong trường này Xác định 

Setpoint (SP) Đưa vào một giá trị đã cho (.SP) 

Set output % Đưa vào thiết lập đầu ra theo phần trăm  

(.SO). 

Trong chế độ software manual, giá trị 

này được sử dụng cho đầu ra. 

Trong chế độ auto, giá trị này biểu diễn 

đầu ra theo %. 

Proportional gain (Kp) Đưa vào độ lợi của khâu tỷ lệ (.KP). 

Đối với các độ lợi không phụ thuộc, nó 

là độ lợi của khâu tỷ lệ (không đơn vị) 

Đối với các độ lợi phụ thuộc, nó là độ 

lợi điều khiển (không có đơn vị). 

Integral gain (Ki) Đưa vào độ lợi của khâu tích phân (.KI) 

Đối với các độ lợi độc lập, nó là độ lợi 

tích phân (1/giây) 

Đối với các độ lợi phụ thuộc, nó là thời 

gian reset (phút trên lần lặp lại) 

Derivative time (Kd) Đưa vào độ lợi khâu vi phân (.KD) 

Đối với các độ lợi độc lập, nó là độ lợi 

khâu vi phân (giây) 



Đối với các độ lợi phụ thuộc, nó là tỷ số 

thời gian (phút) 

Manual mode Chọn manual  (.MO) hoặc software 

manual (.SWM). 

Chế độ manual sẽ chiếm ưu thế hơn chế 

độ software manual nếu chọn cả hai. 

  

 

  



1….Operand Type Format Description:FBC 
Source DINT Array tag Array to compare to the reference 
Do not use CONTROL.POS in the subscript 
Reference DINT Array tag Array to compare to the source 
Do not use CONTROL.POS in the subscript 
Result DINT Array tag Array to store the result 
Do not use CONTROL.POS in the subscripts 
Cmp control CONTROL Structure Control structure for the compare 
Length DINT Immediate Number of bits to compare 
Position DINT Immediate Current position in the source Initial value is typically 0 
Result control CONTROL Structure Control structure for the results 
Length DINT Immediate Number of storage locations in the result 
Position DINT Immediate Current position in the result Initial value is typically 0 

1….Các toán hạng Loại Định dạng Mô tả:FBC 
Nguồn DINT Tag của mảng Mảng để so sánh với tham chiếu 
Source: có thể có nghĩa là “tín hiệu vào” 
Không dùng CONTROL.POS ở chỉ số dưới 
Tham chiếu DINT Tag của mảng Mảng để so sánh với nguồn 
Không dùng CONTROL.POS ở chỉ số dưới 
Kết quả DINT Tag của mảng Mảng để lưu kết quả 
Không dùng CONTROL.POS ở chỉ số dưới 
Điều khiển Cmp ĐIỀU KHIỂN Cấu trúc Cấu trúc điều khiển để so sánh 
Chiều dài DINT Tức thời Số bit để so sánh 
Vị trí DINT Tức thời Vị trí hiện tại ở giá trị ban đầu của nguồn  thường bằng 0 
Kiểm soát kết quả ĐIỀU KHIỂN Cấu trúc Cấu trúc điều khiển của các kết quả 
Chiều dài DINT Tức thời Số vị trí lưu trữ trong kết quả 
Vị trí DINT Tức thời  Vị trí hiện tại trong kết quả Giá trị ban đầu thường bằng 0 
ATTENTION: Use different tags for the compare control structure and the result control structure. Using the 
same tag for both could result in unpredictable operation, possibly causing equipment damage and/or injury 
to personnel 
CHÚ Ý: Dùng các tag khác nhau cho cấu trúc điều khiển so sánh và cấu trúc điều khiển kết quả. Dùng cùng 
một tag cho cả hai có thể dẫn đến việc thiết bị vận hành không như mong đợi, có thể làm hỏng thiết bị hoặc 
gây tai nạn cho con người          
                                    @ compare structure                                                                   
Mnemonic Data Type Description 
.EN BOOL The enable bit indicates that the FBC instruction is enabled. 
.DN BOOL The done bit is set when the FBC instruction compares the last bit in the Source and 
Reference arrays. 
.FD BOOL The found bit is set each time the FBC instruction records a mismatch (one-at-a-time 
operation) or after recording all mismatches (all-per-scan operation). 



.IN BOOL The inhibit bit indicates the FBC search mode. 0 = all mode 
1 = one mismatch at a time mode 
.ER BOOL The error bit is set if the compare .POS < 0, the compare .LEN < 0, the result .POS < 0 or 
the result .LEN < 0. The instruction stops executing until the program clears the .ER bit. 
.LEN DINT The length value identifies the number of bits to compare. 
.POS DINT The position value identifies the current bit. 
                                    @ cấu trúc so sánh                                                                   
Mnemonic Loại dữ liệu Mô tả 
.EN BOOL Bit kích hoạt cho biết lệnh FBC được kích hoạt. 
.DN BOOL Bit hoàn thành được thiết lập khi lệnh FBC so sánh bit cuối cùng trong các Mảng nguồn và 
quy chiếu. 
.FD BOOL Bit tìm kiếm được thiết lập mỗi khi lệnh FBC ghi nhận được một sự sai lệch (phép toán một 
lần tại một thời điểm) hoặc sau khi ghi nhận tất cả những sai lệch (phép toán tất cả trên một lần quét). 
.IN BOOL Bit cấm cho biết chế độ tìm kiếm FBC. 0 = chế độ all 
1 = chế độ một sai lệch tại một thời điểm 
.ER BOOL Bit sai số được thiết lập nếu so sánh .POS < 0, so sánh .LEN < 0, kết quả .POS < 0 hoặc 
kết quả .LEN < 0. Lệnh dừng thực thi cho đến khi chương trình xóa .ER bit. 
.LEN DINT Giá trị chiều dài xác định số bit so sánh. 
.POS DINT Giá trị vị trí xác định bit hiện hành. 
 
                                                  @  RESULT  Structure 
Mnemonic Data Type Description 
.DN BOOL The done bit is set when the Result array is full. 
.LEN DINT The length value identifies the number of storage locations in the Result array. 
.POS DINT The position value identifies the current position in the Result array. 
@Description: When enabled, the FBC instruction compares the bits in the Source array with the bits in the 
Reference array and records the bit number of each mismatch in the Result array. 
@IMPORTANT You must test and confirm that the instruction doesn‟t change data that you don‟t want it to 
change. 
                                                  @  Cấu trúc kết quả 
Mnemonic Loại dữ liệu Mô tả 
.DN BOOL Bit hoàn thành được  thiết lập khi mảng kết quả đầy. 
LEN DINT Giá trị chiều dài xác định số vị trí lưu trữ trong mảng kết quả. 
.POS DINT Giá trị vị trí xác định vị trí hiện tại trong mảng kết quả. 
@Mô tả: Khi được kích hoạt, lệnh FBC so sánh các bit trong mảng nguồn với các bit trong mảng quy chiếu 
và ghi nhận số bit trong mỗi sai lệch của mảng kết quả. 
@CHÚ Ý QUAN TRỌNG Bạn phải kiểm tra và đảm bảo rằng lệnh không thay đổi dữ liệu mà bạn 
không muốn thay đổi. 
 
The FBC instruction operates on contiguous memory. In some cases, the instruction searches or writes past 



the array into other members of the tag. This happens if a length is too big and the tag is a user- defined data 
type. 
The difference between the DDT and FBC instructions is that each time the DDT instruction finds a 
mismatch, the instruction changes the reference bit to match the source bit. The FBC instruction does not 
change the reference bit. 
Lệnh FBC hoạt động trên bộ nhớ kề. Trong một số trường hợp, lệnh tìm kiếm và viết mảng trước đó vào 
những thành viên khác của tag. Điều này xảy ra khi chiều dài tag quá lớn và tag là loại dữ liệu do người 
dùng định nghĩa. 
Sự khác nhau giữa các lệnh DDT và FBC là mỗi lần lệnh DDT tìm một sự sai lệch, lệnh thay đổi bit quy 
chiếu cho khớp với bit nguồn. Lệnh FBC không thay đổi bit quy chiếu. 
Select the Search Mode 
If you want to detect Select this mode 
One mismatch at a time Set the .IN bit in the compare CONTROL structure. 
Each time the rung-condition-in goes from false to true, the FBC instruction searches for the next mismatch 
between the Source and Reference arrays. Upon finding a mismatch, the instruction sets the .FD bit, records 
the position of the mismatch, and stops executing. 
All mismatches Clear the .IN bit in the compare CONTROL structure. 
Each time the rung-condition-in goes from false to true, the FSC instruction searches for all mismatches 
between the Source and Reference arrays. 
Chọn chế độ tìm kiếm 
Nếu bạn muốn phát hiện  Chọn chế độ này 
Một sai lệch tại một thời điểm Thiết lập bit .IN trong cấu trúc điều khiển so sánh. 
Mỗi lần điều kiện rung-condition-in chuyển từ sai thành đúng, lệnh  FBC tìm kiếm sự sai lệch tiếp theo giữa 
mảng nguồn và quy chiếu. Thông qua việc tìm kiếm sai lệch, lệnh thiết lập bit .FD, ghi nhận vị trí sai lệch, và 
dừng thực thi. 
Tất cả sai lệch Xóa bit .IN trong cấu trúc điều khiển so sánh. 
Mỗi lần điều kiện rung-condition-in chuyển từ sai thành đúng, lệnh FSC tìm kiếm tất cả sai lệch giữa các 
mảng nguồn và tham chiếu. 
Fault Conditions: 
A major fault will occur if Fault type Fault code 
Result.POS > Size of Result array 4 20 
 -Execution: 
Condition Relay Ladder Action 
Prescan. 
Compare.EN bit is cleared. Compare.FD bit is cleared. 
 Examine compare.DN bit. 
 Compare.DN = 0 
 compare.DN = 1 
Compare.DN bit is cleared. Compare.POS value is cleared 
Condition Relay Ladder Action 



Rung-condition-in is false. 
Compare.EN bit is cleared. Compare.FD bit is cleared. 
 Examine compare.DN bit. 
 Compare.DN = 0 
 Compare.DN = 1 
Compare DN bit is cleared. Compare.POS value is cleared. Result.DN bit is cleared. Result.POS value is 
cleared. 
Rung-condition-out is set to false. 
 End 
Các điều kiện sai lệch (điều kiện lỗi, tình trạng lỗi): 
Một sai lệch lớn sẽ xuất hiện nếu Loại sai lệch Mã sai lệch 
Result.POS > Kích thước của mảng kết quả 4 20 
 -Thực thi: 
Điều kiện Hoạt động chuyển tiếp bậc thang 
Quét trước. 
Bit Compare.EN được xóa. Bit Compare.FD được xóa. 
 Kiểm tra bit compare.DN. 
 Compare.DN = 0 
 compare.DN = 1 
Bit Compare.DN được xóa. Giá trị Compare.POS được xóa 
Điều kiện Hoạt động chuyển tiếp bậc thang 
Điều kiện Rung-condition-in sai. 
Bit Compare.EN được xóa. Bit Compare.FD được xóa. 
 Kiểm tra bit compare.DN. 
 Compare.DN = 0 
 Compare.DN = 1 
Bit Compare DN được xóa. Giá trị Compare.POS được xóa. Bit Result.DN được xóa. Giá trị Result.POS 
được xóa. 
Điều kiện Rung-condition-out được đặt là sai. 
 Kết thúc 
 
Example:  When enabled, the FBC instruction compares the source array_dint1 to the reference array_dint2 
and stores the locations of any mismatches in the result array_dint3. 
@Diagnostic Detect (DDT) The DDT instruction compares bits in a Source array with bits in a 
Reference array to determine changes of state. 
Ví dụ:  Khi được kích hoạt, lệnh FBC so sánh array_dint1 nguồn với array_dint2 quy chiếu và lưu trữ vị trí 
của bất kỳ sự sai lệch nào trong array_dint3 kết quả. 
@Phát hiện chẩn đoán (DDT) Lệnh DDT so sánh các bit trong mảng nguồn với các bit trong mảng quy 
chiếu để xác định sự thay đổi trạng thái. 
Operands: 



Relay Ladder 
Operand Type Format Description 
Source DINT Array tag Array to compare to the reference 
Do not use CONTROL.POS in the subscript 
Reference DINT Array tag Array to compare to the source 
Do not use CONTROL.POS in the subscript 
Result DINT Array tag Array to store the results 
Do not use CONTROL.POS in the subscript 
Cmp control CONTROL Structure Control structure for the compare 
Length DINT Immediate Number of bits to compare 
Position DINT Immediate Current position in the source Initial value typically 0 
Result control CONTROL Structure Control structure for the results 
Length DINT Immediate Number of storage locations in the result 
Position DINT Immediate Current position in the result Initial value typically 0 
ATTENTION: Use different tags for the compare control structure and the result control structure. Using the 
same tag for both could result in unpredictable operation, possibly causing equipment damage and/or injury 
to personnel. 
Các toán hạng: 
Chuyển tiếp bậc thang 
Toán hạng Loại Định dạng Mô tả 
Nguồn DINT Tag của mảng Mảng để so sánh với tham chiếu 
Không dùng CONTROL.POS ở chỉ số dưới 
Tham chiếu DINT Tag của mảng Mảng để so sánh với nguồn 
Không dùng CONTROL.POS ở chỉ số dưới 
Kết quả DINT Tag của mảng Mảng để lưu trữ kết quả 
Không dùng CONTROL.POS ở chỉ số dưới 
Điều khiển Cmp ĐIỀU KHIỂN Cấu trúc Cấu trúc điều khiển để so sánh 
Chiều dài DINT Tức thời Số bit để so sánh 
Vị trí DINT Tức thời Vị trí hiện tại trong nguồn  Giá trị ban đầu của nguồn thường bằng 0 
Điều khiển kết quả   ĐIỀU KHIỂN Cấu trúc Cấu trúc điều khiển đối với các kết quả 
Chiều dài DINT Tức thời Số vị trí lưu trữ trong kết quả 
Vị trí DINT Tức thời Vị trí hiện tại trong kết quả Giá trị ban đầu thường bằng 0 
CHÚ Ý: Dùng các thẻ khác nhau cho cấu trúc điều khiển so sánh và cấu trúc điều khiển kết quả. Dùng cùng 

một thẻ cho cả hai có thể làm cho thiết bị vận hành không như mong đợi, có thể làm hỏng thiết bị hoặc gây 
thương tích          
COMPARE  Structure 
Mnemonic Data Type Description 
.EN BOOL The enable bit indicates that the DDT instruction is enabled. 
.DN BOOL The done bit is set when the DDT instruction compares the last bit in the Source and 
Reference arrays. 



.FD BOOL The found bit is set each time the DDT instruction records a mismatch (one-at-a-time 
operation) or after recording all mismatches (all-per-scan operation). 
.IN BOOL The inhibit bit indicates the DDT search mode. 0 = all mode 
1 = one mismatch at a time mode 
.ER BOOL The error bit is set if the compare .POS < 0, the compare .LEN < 0, the result .POS < 0 or 
the result .LEN < 0. The instruction stops executing until the program clears the .ER bit. 
.LEN DINT The length value identifies the number of bits to compare. 
.POS DINT The position value identifies the current bit 
RESULT  Structure 
Mnemonic Data Type Description 
.DN BOOL The done bit is set when the Result array is full. 
.LEN DINT The length value identifies the number of storage locations in the Result array. 
.POS DINT The position value identifies the current position in the Result array. 
Cấu trúc SO SÁNH 
Mnemonic Loại dữ liệu Mô tả 
.EN BOOL Bit kích hoạt cho biết lệnh DDT được kích hoạt. 
.DN BOOL Bit hoàn thành được thiết lập khi lệnh DDT so sánh bit cuối cùng trong các mảng nguồn với 
mảng quy chiếu. 
.FD BOOL Bit tìm kiếm được thiết lập mỗi khi lệnh DDT ghi nhận được một sự sai lệch (phép toán một 
lần tại một thời điểm) hoặc sau khi ghi nhận tất cả những sai lệch (phép toán tất cả trên một lần quét). 
 
.IN BOOL Bit cấm cho biết chế độ tìm kiếm DDT. 0 = mode tất cả  
1 = mode một sai lệch tại một thời điểm 
.ER BOOL Bit sai số được thiết lập nếu so sánh .POS < 0, so sánh .LEN < 0, kết quả .POS < 0 hoặc 
kết quả .LEN < 0. Lệnh dừng thực thi cho đến khi chương trình xóa bit .ER. 
.LEN DINT Giá trị chiều dài xác định số bit so sánh. 
.POS DINT Giá trị vị trị xác định bit hiện hành. 
Cấu trúc kết quả 
Mnemonic Loại dữ liệu Mô tả 
.DN BOOL Bit hoàn thành được  thiết lập khi mảng kết quả đầy. 
LEN DINT Giá trị chiều dài xác định số vị trí lưu trữ trong mảng kết quả. 
POS DINT Giá trị vị trí xác định vị trí hiện tại trong mảng kết quả. 
 
Description:   When enabled, the DDT instruction compares the bits in the Source array with the bits in the 
Reference array, records the bit number of each mismatch in the Result array, and changes the value of the 
Reference bit to match the value of the corresponding Source bit. 
IMPORTANT You must test and confirm that the instruction doesn‟t change data that you don‟t want it to 
change. 
Mô tả: Khi được kích hoạt, lệnh DDT so sánh các bit trong mảng nguồn với các bit trong mảng quy chiếu và 
ghi nhận số bit trong mỗi sai lệch của mảng kết quả, thay đổi giá trị của bit quy chiếu phù hợp với giá trị của 



bit nguồn tương ứng. 
@CHÚ Ý QUAN TRỌNG Bạn phải kiểm tra và đảm bảo rằng lệnh không thay đổi dữ liệu mà bạn 
không muốn thay đổi. 
The DDT instruction operates on contiguous memory. In some cases, the instruction searches or writes past 
the array into other members of the tag. This happens if a length is too big and the tag is a user- defined data 
type. 
The difference between the DDT and FBC instructions is that each time the DDT instruction finds a 
mismatch, the DDT instruction changes the reference bit to match the source bit. The FBC instruction does 
not change the reference bit. 
Lệnh DDT hoạt động trên bộ nhớ kề. Trong một số trường hợp, lệnh tìm kiếm và viết mảng trước đó vào 
những thành viên khác của tag. Điều này xảy ra khi chiều dài tag quá lớn và tag là loại dữ liệu do người 
dùng định nghĩa. 
Sự khác nhau giữa các lệnh DDT và FBC là mỗi lần lệnh DDT tìm thấy một sự sai lệch, lệnh thay đổi bit 
tham chiếu cho khớp với bit nguồn. Lệnh FBC không thay đổi bit quy chiếu. 
Chọn chế độ tìm kiếm  
Nếu bạn muốn phát hiện Chọn chế độ này 
Một sai lệch tại một thời điểm Thiết lập .IN bit trong cấu trúc điều khiển so sánh. 
Mỗi lần điều kiện rung-condition-in chuyển từ sai thành đúng, lệnh  FBC tìm kiếm sự sai lệch tiếp theo giữa 
mảng nguồn và quy chiếu. Thông qua việc tìm kiếm sai lệch, lệnh thiết lập bit .FD, ghi nhận vị trí sai lệch, và 
dừng thực thi. 
Tất cả sai lệch Xóa bit .IN trong cấu trúc điều khiển so sánh. 
Mỗi lần điều kiện rung-condition-in chuyển từ sai thành đúng, lệnh DDT tìm kiếm tất cả sai lệch giữa các 
mảng nguồn và tham chiếu. 
Arithmetic Status Flags:    Not affected 
Chọn chế độ tìm kiếm  
Nếu bạn muốn phát hiện Chọn chế độ này 
Một sai lệch tại một thời điểm Thiết lập .IN bit trong cấu trúc điều khiển so sánh. 
Mỗi lần điều kiện rung-condition-in chuyển từ sai thành đúng, lệnh  FBC tìm kiếm sự sai lệch tiếp theo giữa 
mảng nguồn và quy chiếu. Thông qua việc tìm kiếm sai lệch, lệnh thiết lập bit .FD, ghi nhận vị trí sai lệch, và 
dừng thực thi. 
Tất cả sai lệch Xóa bit .IN trong cấu trúc điều khiển so sánh. 
Mỗi lần điều kiện rung-condition-in chuyển từ sai thành đúng, lệnh DDT tìm kiếm tất cả sai lệch giữa các 
mảng nguồn và tham chiếu. 
Đại số Trạng thái Flag:    không bị ảnh hưởng 
Fault Conditions: 
A major fault will occur if Fault type Fault code 
Result.POS > size of Result array 4 20 
Execution: 
Condition: Relay Ladder Action 
Prescan 



Compare.EN bit is cleared. Compare.FD bit is cleared. 
 Examine Compare.DN  bit. 
 Compare.DN = 0 
 Compare.DN = 1 
Compare.DN bit is cleared. Compare.POS value is cleared. Result.DN bit is cleared. Result.POS value is 
cleared. 
Rung-condition-out is set to 
false. 
End 
Các điều kiện sai lệch: 
Một sai lệch lớn sẽ xuất hiện nếu Loại sai lệch Mã sai lệch 
Result.POS > Kích thước của mảng kết quả 4 20 
 -Thực thi: 
Điều kiện Hoạt động chuyển tiếp bậc thang 
Quét trước. 
Bit Compare.EN được xóa. Bit Compare.FD được xóa. 
 Kiểm tra bit compare.DN. 
 Compare.DN = 0 
 compare.DN = 1 
Bit Compare.DN được xóa. Giá trị Compare.POS được xóa. Bit Result.DN được xóa. Giá trị Result.POS 
được xóa. 
Rung-condition-out được đặt là sai. 
 Kết thúc 
Example: When enabled, the DDT instruction compares the source array_dint1 to the reference array_dint2 
and stores the locations of any mismatches in the result array_dint3. The controller also changes the 
mismatched bits in the reference array_dint2 to match the source array_dint1. 
@Data Transitional (DTR) The DTR instruction passes the Source value through a Mask and 
compares the result with the Reference value. 
Ví dụ:  Khi được kích hoạt, lệnh DDT so sánh array_dint1 nguồn với array_dint2 quy chiếu và lưu trữ vị trí 
của bất kỳ sự sai lệch nào trong array_dint3 kết quả. Bộ điều khiển cũng thay đổi những bit sai lệch trong 
array_dint2 tham chiếu để phù hợp với array_dint1 nguồn. 
@Chuyển tiếp dữ liệu (DTR) Lệnh DTR cho giá trị nguồn đi qua Mặt nạ và so sánh kết quả với giá trị 
tham chiếu. 
Operands: 
Relay Ladder 
Operand Type Format Description 
Source DINT Immediate Tag Array to compare to the reference 
Mask DINT Immediate Tag Which bits to block or pass 
Reference DINT Tag Array to compare to the source 
Description:   The DTR instruction passes the Source value through a Mask and compares the result with the 



Reference value. The DTR instruction also writes the masked Source value into the Reference value for the 
next comparison. The Source remains unchanged. 
Các toán hạng: 
Chuyển tiếp bậc thang 
Toán hạng Loại Định dạng Mô tả 
Nguồn DINT Tag tức thời Mảng để so sánh với tham chiếu 
Mặt nạ DINT Tag tức thời Bit nào khóa hoặc cho qua 
Tham chiếu DINT Tag  Mảng để so sánh với nguồn 
Mô tả: Lệnh DTR cho một giá trị Nguồn qua một Mặt nạ và so sánh kết quả với giá trị tham chiếu. Lệnh DTR 
cũng viết giá trị nguồn bị che thành giá trị tham chiếu để tiếp tục so sánh. Nguồn vẫn giữ không đổi. 
A „1‟ in the mask means the data bit is passed. A „0‟ in the mask means the data bit is blocked. 
When the masked Source differs from the Reference, the rung-condition-out goes true for one scan. When 
the masked Source is the same as the Reference, the rung-condition-out is false. 
ATTENTION: Online programming with this instruction can be dangerous. If the Reference value is different 
than the Source value, the rung-condition-out goes true. Use caution if you insert this instruction when the 
processor is in Run or Remote Run mode. 
When you enter a mask, the programming software defaults to decimal values. If you want to enter a mask 
using another format, precede the value with the correct prefix. 
A „1‟ trong mặt nạ có nghĩa là bit dữ liệu được cho qua. A „0‟ trong mặt nạ có nghĩa là bit dữ liệu bị khóa. 
Khi nguồn được tạo mặt nạ khác Tham chiếu, điều kiện rung-condition-out đúng đối với một lần quét. Khi 
Nguồn được tạo mặt nạ giống như tham chiếu, điều kiện rung-condition-out sai. 
CHÚ Ý: Việc lập trình trực tuyến với lệnh này có thể nguy hiểm. Nếu giá trị tham chiếu khác giá trị nguồn, 
điều kiện rung-condition-out đúng. Phải hết sức chú ý trong quá trình đưa lệnh này khi bộ xử lý đang ở chế 
độ Run hoặc Remote Run. 
Enter an Immediate Mask Value 
When you enter a mask, the programming software defaults to decimal values. If you want to enter a mask 
using another format, precede the value with the correct prefix. 
Đưa vào giá trị mặt nạ tức thời 
Khi bạn đưa vào một mặt nạ, phần mềm lập trình thiết lập giá trị mặc nhiên của nó ở dạng thập phân. Nếu 
bạn muốn đưa vào mặt nạ ở định dạng khác, đặt trước giá trị với tiền tố chính xác. 
Prefix Description 
16# Hexadecimal 
For example; 16#0F0F 
8# Octal 
For example; 8#16 
2# Binary 
For example; 2#00110011 
Fault Conditions:   None 
Execution: 
Condition Relay Ladder Action 



Prescan The Reference = Source AND Mask. The rung-condition-out is set to false. 
Rung-condition-in is false The Reference = Source AND Mask. The rung-condition-out is set to false. 
Rung-condition-in is true 
masked source = no reference 
reufnegre-cnocnedisitsioent-eoquutailstsoemt taostkreudesource 
 yes 
ung-condition-out is set to false 
end 
Postscan The rung-condition-out is set to false. 
Tiền tố Mô tả 
16# Thập lục phân 
Ví dụ; 16#0F0F 
8# Bát phân 
Ví dụ; 8#16 
2# Nhị phân 
Ví dụ; 2#00110011 
Các điều kiện sai lệch:   Bình thường 
Thực thi: 
Điều kiện Thao tác chuyển tiếp bậc thang 
Quét trước Tham chiếu = Nguồn VÀ Mặt nạ. Điều kiện rung-condition-out được đặt là sai. 
Điều kiện Rung-condition-in sai Tham chiếu = Nguồn VÀ Mặt nạ. Điều kiện rung-condition-out được đặt là 
sai. 
Điều kiện Rung-condition-in đúng 
Nguồn được tạo mặt nạ = không tham chiếu 
reufnegre-cnocnedisitsioent-eoquutailstsoemt taostkreudesource 
 có 
Điều kiện rung-condition-out được đặt là sai. 
Kết thúc 
Quét sau Điều kiện rung-condition-out được đặt là sai. 
Example:  When enabled, the DTR instruction masks value_1. If there is a difference in the two values, the 
rung-condition-out is set to true. 
The rung remains false as long as the input value does not change. 
 The rung remains true for one scan when a change is detected 
Ví dụ:  Khi kích hoạt, lệnh DTR tạo mặt nạ value_1. Nếu có sự khác nhau giữa hai giá trị, điều kiện rung-
condition-out được đặt là đúng. 
Rung vẫn sai miễn giá trị đầu vào không thay đổi. 
Rung vẫn đúng đối với một lần quét khi phát hiện sự thay đổi 
===============Proportional Integral Derivative (PID)====== 
The PID instruction controls a process variable such as flow, pressure, temperature, or level. 
 Operands: 



Relay Ladder 
Operand Type Format Description 
PID PID Structure PID structure 
Process variable SINT INT DINT REAL Tag Value you want to control 
Tieback SINT INT DINT REAL Immediate Tag (Optional) Output of a hardware hand/auto station that is 
bypassing the output of the controller Enter 0 if you don‟t want to use this parameter. 
Control variable SINT INT DINT REAL Tag Value that goes to the final control device (valve, damper, 
and so forth) 
If you are using the deadband, the Control variable must be REAL or it will be forced to 0 when the error is 
within the deadband. 
PID master loop PID Structure (Optional) PID tag for the master PID 
If you are performing cascade control and this PID is a slave loop, enter the name of the master PID. Enter 0 
if you don‟t want to use this parameter. 
Inhold bit BOOL Tag (Optional) Current status of the inhold bit from a 1756 analog output 
channel to support bumpless restart Enter 0 if you don‟t want to use this parameter. 
Inhold value SINT INT DINT REAL Tag (Optional) Data readback value from a 1756 analog output 
channel to support bumpless restart Enter 0 if you don‟t want to use this parameter. 
Setpoint   Displays current value of the setpoint 
Process variable   Displays current value of the scaled Process Variable 
Output %   Displays current output percentage value 
 PID(PID,ProcessVariable, Tieback,ControlVariable, PIDMasterLoop,InholdBit, InHoldValue); 
===============Tỷ lệ tích phân đạo hàm (PID)====== 
Lệnh PID điều khiển một biến quá trình chẳng hạn như dòng chảy, áp suất, nhiệt độ, hoặc ngưỡng. 
Các toán hạng: 
Chuyển tiếp bậc thang 
Toán hạng Loại Định dạng Mô tả 
PID PID Cấu trúc Cấu trúc PID 
Biến quá trình SINT INT DINT REAL Tag Giá trị mà bạn muốn điều khiển 
Tieback SINT INT DINT REAL Tag tức thời (Tùy chọn) Đầu ra của phần cứng hand/auto station đang 
rẽ mạch đến đầu ra của bộ điều khiển Nhập vào giá trị 0 nếu bạn không muốn dùng tham số này. 
Biến điều khiển SINT INT DINT REAL Tag Giá trị đi vào thiết bị điều khiển cuối cùng (van, bộ giảm 
chấn, và v.v…..) 
Nếu bạn đang dùng deadband (dải chết), biến điều khiển phải THỰC hoặc nó buộc phải bằng 0 khi sai số 
nằm trong deadband. 
PID master loop PID Cấu trúc (Tùy chọn) Tag PID cho master PID 
Nếu bạn đang thực hiện điều khiển theo tầng và PID này là một vòng phụ thuộc, nhập vào tên của master 
PID. Nhập vào giá trị 0 nếu bạn không muốn dùng tham số này. 
Bit Inhold BOOL Tag (Tùy chọn) Trạng thái hiện tại của bit inhold từ kênh đầu ra analog  1756 để 
tạo cơ chế khởi động lại không ngắt quãng (không sốc). Nhập vào giá trị 0 nếu bạn không muốn dùng tham 
số này. 



Giá trị Inhold SINT INT DINT REAL Tag (Tùy chọn) Giá trị đối chiếu dữ liệu từ kênh đầu ra tương 
tự 1756 để tạo ra cơ chế khởi động lại không ngắt quãng (không sốc). Nhập vào giá trị 0 nếu bạn không 
muốn dùng tham số này. 
Điểm đã cho   Hiển thị giá trị hiện tại của điểm đã cho 
Biến quá trình   Hiển thị giá trị hiện tại của biến quá trình được lấy tỷ lệ 
Đầu ra %   Hiển thị giá trị đầu ra theo phần trăm 
 PID(PID,ProcessVariable, Tieback,ControlVariable, PIDMasterLoop,InholdBit, InHoldValue); 
 Structured Text 
The operands are the same as those for the relay ladder PID instruction. However, you specify the Setpoint, 
Process Variable, and Output percent by accessing the .SP, .PV.and .OUT members of the PID structure, 
rather than by including values in the operand list. 
Text có cấu trúc 
Các toán hạng tương tự như các toán hạng của lệnh PID chuyển tiếp bậc thang. Tuy nhiên, bạn phải chỉ rõ 
điểm đã cho, biến quá trình, và đầu ra theo phần trăm bằng cách truy cập các thành viên the .SP, .PV.và 
.OUT của cấu trúc PID, chứ không phải gộp vào những giá trị trong danh sách toán hạng. 
PID Structure 
 Mnemonic: Data Type Description 
.CTL DINT The .CTL member provides access to the status members (bits) in one, 32-bit word. The 
PID instruction sets bits 07…15. 
  This bit Is this member 
.SP REAL Setpoint 
.KP REAL Independent Proportional gain (unitless) 
  Dependent Controller gain (unitless) 
.KI REAL Independent Integral gain (1/sec) 
  Dependent Reset time (minutes per repeat) 
.KD REAL Independent Derivative gain (seconds) 
  Dependent Rate time (minutes) 
.BIAS REAL Feedforward or bias % 
Cấu trúc PID  
 Mnemonic: Loại dữ liệu Mô tả 
.CTL DINT Thành viên .CTL giúp truy cập vào các phần tử trạng thái (các bit) trong một từ 32-bit. Lệnh 
PID thiết lập các bit là 07…15. 
  Bit này Là phần tử này 
.SP REAL Điểm đã cho 
.KP REAL Độc lập Độ lợi của khâu tỷ lệ (không đơn vị) 
  Phụ thuộc Độ lợi điều khiển (không đơn vị) 
.KI REAL Độc lập Độ lợi của khâu tích phân (1/giây) 
  Phụ thuộc Thời gian Reset (phút trên lần lặp lại) 
.KD REAL Độc lập Độ lợi của khâu vi phân (giây) 
  Phụ thuộc Tỷ số thời gian (phút) 



.BIAS REAL Cấp trước hoặc phân cực % 
Bias: cũng có nghĩa là thiên lệch, chênh lệch 
Mnemonic: Data Type Description 
.MAXS REAL Maximum engineering unit scaling value 
.MINS REAL Minimum engineering unit scaling value 
.DB REAL Deadband engineering units 
.SO REAL Set output % 
.MAXO REAL Maximum output limit (% of output) 
.MINO REAL Minimum output limit (% of output) 
.UPD REAL Loop update time (seconds) 
.PV REAL Scaled PV value 
.ERR REAL Scaled error value 
.OUT REAL Output % 
.PVH REAL Process variable high alarm limit 
.PVL REAL Process variable low alarm limit 
.DVP REAL Positive deviation alarm limit 
.DVN REAL Negative deviation alarm limit 
.PVDB REAL Process variable alarm deadband 
.DVDB REAL Deviation alarm deadband 
.MAXI REAL Maximum PV value (unscaled input) 
.MINI REAL Minimum PV value (unscaled input) 
.TIE REAL Tieback value for manual control 
.MAXCV REAL Maximum CV value (corresponding to 100%) 
.MINCV REAL Minimum CV value (corresponding to 0%) 
.MINTIE REAL Minimum tieback value (corresponding to 100%) 
.MAXTIE REAL Maximum tieback value (corresponding to 0%) 
 
Mnemonic: Loại dữ liệu Mô tả 
.MAXS REAL Giá trị thang đo đơn vị kỹ thuật cực đại 
.MINS REAL Giá trị thang đo đơn vị kỹ thuật cực tiểu 
.DB REAL Các đơn vị kỹ thuật Deadband 
.SO REAL Thiết lập đầu ra % 
.MAXO REAL Giới hạn đầu ra cực đại (% của đầu ra) 
.MINO REAL Giới hạn đầu ra cực tiểu (% của đầu ra) 
.UPD REAL Thời gian cập nhật vòng (giây) 
.PV REAL Giá trị PV được lấy tỷ lệ 
.ERR REAL Giá trị sai số được lấy tỷ lệ 
.OUT REAL Đầu ra % 
.PVH REAL Giới hạn cảnh báo cao biến quá trình 
.PVL REAL Giới hạn cảnh báo thấp biến quá trình 



.DVP REAL Giới hạn cảnh báo độ lệch dương 

.DVN REAL Giới hạn cảnh báo độ lệch âm 

.PVDB REAL Deadband cảnh báo biến quá trình 

.DVDB REAL Deadband cảnh báo độ lệch 

.MAXI REAL Giá trị PV cực đại (đầu vào không lấy tỷ lệ) 

.MINI REAL Giá trị PV cực tiểu (đầu vào không lấy tỷ lệ) 

.TIE REAL Giá trị Tieback để điều khiển thủ công 

.MAXCV REAL Giá trị CV cực đại (tương ứng với 100%) 

.MINCV REAL Giá trị CV cực tiểu (tương ứng với 0%) 

.MINTIE REAL Giá trị tieback cực tiểu (tương ứng với 100%) 

.MAXTIE REAL Giá trị tieback cực đại (tương ứng với 0%) 
 
 Mnemonic: Data Type Description 
.DATA REAL[17] The .DATA member stores: 
  Element Description 
  .DATA[0] Integral accumulation 
  .DATA[1] Derivative smoothing temporary value 
  .DATA[2] Previous .PV value 
  .DATA[3] Previous .ERR value 
  .DATA[4] Previous valid .SP value 
  .DATA[5] Percent scaling constant 
  .DATA[6] .PV scaling constant 
  .DATA[7] Derivative scaling constant 
  .DATA[8] Previous .KP value 
  .DATA[9] Previous .KI value 
  .DATA[10] Previous .KD value 
  .DATA[11] Dependent gain .KP 
  .DATA[12] Dependent gain .KI 
  .DATA[13] Dependent gain .KD 
  .DATA[14] Previous .CV value 
  .DATA[15] .CV descaling constant 
  .DATA[16] Tieback descaling constant 
Mnemonic: Loại dữ liệu Mô tả 
.DATA REAL[17] Thành phần .DATA lưu trữ: 
  Yếu tố Mô tả 
  .DATA[0] Lũy tích 
  .DATA[1] Giá trị nhất thời làm trơn đạo hàm 
  .DATA[2] Giá trị .PV trước 
  .DATA[3] Giá trị .ERR trước 
  .DATA[4] Giá trị .SP có hiệu lực trước 



  .DATA[5] Hằng số tỷ lệ phần trăm 
  .DATA[6] Hằng số tỷ lệ .PV 
  .DATA[7] Hằng số tỷ lệ dẫn xuất 
  .DATA[8] Giá trị .KP trước 
  .DATA[9] Giá trị .KI trước 
  .DATA[10] Giá trị .KD trước 
  .DATA[11] Độ lợi phụ thuộc .KP 
  .DATA[12] Độ lợi phụ thuộc .KI 
  .DATA[13] Độ lợi phụ thuộc .KD 
  .DATA[14] Giá trị .CV trước 
  .DATA[15] Hằng số descaling .CV 
  .DATA[16] Hằng số descaling Tieback 
 
.EN BOOL Enabled 
.CT BOOL Cascade type (0=slave; 1=master) 
.CL BOOL Cascade loop (0=no; 1=yes) 
.PVT BOOL Process variable tracking (0=no; 1=yes) 
.DOE BOOL Derivative of (0=PV; 1=error) 
.SWM BOOL Software manual mode (0=no-auto; 1=yes- sw manual) 
.CA BOOL Control action (0 means E=SP-PV; 1 means E=PV-SP) 
.MO BOOL Station mode (0=automatic; 1=manual) 
.PE BOOL PID equation (0=independent; 1=dependent) 
.NDF BOOL No derivative smoothing 
(0=derivative smoothing filter enabled; 1=derivative smoothing filter disabled) 
.NOBC BOOL No bias back calculation 
(0=bias back calculation enabled; 1=bias back calculation disabled) 
.NOZC BOOL No zero crossing deadband 
(0=deadband is zero crossing; 1=deadband is not zero crossing) 
.INI BOOL PID initialized (0=no; 1=yes) 
.SPOR BOOL Setpoint out of range (0=no; 1=yes) 
.OLL BOOL CV is below minimum output limit (0=no; 1=yes) 
.OLH BOOL CV is above maximum output limit (0=no; 1=yes) 
.EWD BOOL Error is within deadband (0=no; 1=yes) 
.DVNA BOOL Deviation is alarmed low (0=no; 1=yes) 
 Mnemonic: Data Type Description 
.DVPA BOOL Deviation is alarmed high (0=no; 1=yes) 
.PVLA BOOL PV is alarmed low (0=no; 1=yes) 
.PVHA BOOL PV is alarmed high (0=no; 1=yes) 
.EN BOOL Kích hoạt 
.CT BOOL Loại ghép tầng (0=slave; 1=master) 



.CL BOOL Vòng ghép tầng (0=no; 1=yes) 

.PVT BOOL Theo dõi biến quá trình (0=no; 1=yes) 

.DOE BOOL Đạo hàm của (0=PV; 1=error) 

.SWM BOOL Chế độ Software manua (0=no-auto; 1=yes- sw manual) 

.CA BOOL Hoạt động điều khiển (0 nghĩa là E=SP-PV; 1 nghĩa là E=PV-SP) 

.MO BOOL Chế độ Station (0=tự động; 1=thủ công) 

.PE BOOL Phương trình PID (0=độc lập; 1=phụ thuộc) 

.NDF BOOL Không làm trơn đạo hàm 
(0=kích hoạt bộ lọc làm trơn đạo hàm; 1=vô hiệu hóa bộ lọc làm trơn đạo hàm) 
.NOBC BOOL Không tính toán phân cực ngược 
(0=kích hoạt tính toán phân cực ngược; 1=vô hiệu hóa tính toán phân cực ngược) 
.NOZC BOOL Không có deadband tiến về không 
(0=deadband tiến về không; 1=deadband không tiến về không) 
.INI BOOL PID được khởi tạo (0=no; 1=yes) 
.SPOR BOOL Điểm đã cho nằm ngoài khoảng (0=no; 1=yes) 
.OLL BOOL CV nằm dưới giới hạn đầu ra cực tiểu (0=no; 1=yes) 
.OLH BOOL CV nằm trên giới hạn đầu ra cực đại (0=no; 1=yes) 
.EWD BOOL Sai số nằm trong deadband (0=no; 1=yes) 
.DVNA BOOL Sự sai lệch được cảnh báo thấp (0=no; 1=yes) 
 Mnemonic: Loại dữ liệu Mô tả 
.DVPA BOOL Sự sai lệch được cảnh báo cao (0=no; 1=yes) 
.PVLA BOOL PV được cảnh báo thấp (0=no; 1=yes) 
.PVHA BOOL PV được cảnh báo cao (0=no; 1=yes) 
 
Description: The PID instruction typically receives the process variable (PV) from an analog input module and 
modulates a control variable output (CV) on an analog output module in order to maintain the process 
variable at the desired setpoint. 
The .EN bit indicates execution status. The .EN bit is set when the rung- condition-in transitions from false to 
true. The .EN bit is cleared when the rung- condition-in becomes false. The PID instruction does not use a 
.DN bit. The PID instruction executes every scan as long as the rung-condition-in is true. 
.EN bit      
Rung State 
 Execution of the PID instruction 
 Arithmetic Status Flags:    Not affected 
Fault Conditions: 
Execution: 
 IMPORTANT These faults were major faults in the PLC-5 controller. 
 Condition Action Action 
Prescan The rung-condition-out is set to false. No action taken. 
Rung-condition-in is false The rung-condition-out is set to false. N/A 



Rung-condition-in is true The instruction executes. 
The rung-condition-out is set to true. N/A 
EnableIn is set N/A EnableIn is always set. The instruction executes. 
Instruction execution The instruction executes the PID loop. The instruction executes the PID loop. 
Postscan The rung-condition-out is set to false. No action taken. 
 -Configure a PID Instruction After you enter the PID instruction and specify the PID structure, you use 
the configuration tabs to specify how the PID instruction should function. 
Mô tả: Lệnh PID thường nhận biến quá trình (PV) từ một mô đun đầu vào tương tự và điều biến đầu ra biến 
điều khiển (CV) trên mô đun đầu ra tương tự để giữ nguyên biến quá trình tại điểm đang xét. 
Bit .EN cho biết trạng thái thực thi. Bit .EN được thiết lập khi điều kiện rung- condition-in chuyển từ sai thành 
đúng. Bit .EN bit bị xóa khi điều kiện rung- condition-in biến thành sai. Lệnh PID không dùng bit .DN. Lệnh 
PID thực thi mọi lần quét miễn là điều kiện rung-condition-in đúng. 
.EN bit     bias 
Trạng thái Rung 
 Sự thực thi lệnh PID 
 Các flag trạng thái số học:    Không bị ảnh hưởng 
Các điều kiện sai lệch: 
Thực thi: 
 QUAN TRỌNG Những lỗi này là những lỗi chủ yếu trong bộ điều khiển PLC-5. 
Điều kiện Hoạt động Hoạt động 
Quét trước Điều kiện rung-condition-out được đặt là sai. Không thực hiện hành động. 
Điều kiện Rung-condition-in sai Điều kiện rung-condition-out được đặt là sai. N/A 
Điều kiện Rung-condition-in đúng Thực thi lệnh. 
Điều kiện rung-condition-out được đặt là đúng. N/A 
EnableIn được đặt N/A EnableIn luôn luôn được thiết lập. Thực thi lệnh. 
Thực thi lệnh Lệnh thực thi vòng lặp PID. Lệnh thực thi vòng lặp PID. 
Quét sau Điều kiện rung-condition-out được đặt là sai. Không hành động. 
Cấu hình lệnh PID Sau khi bạn đã nhập vào lệnh PID và xác định cấu trúc PID, bạn dùng các tab cấu 
hình để xác định cách thức hoạt động của lệnh PID. 
 
Click here to configure the PID instruction 
Specify Tuning 
Select the Tuning tab. Changes take affect as soon as you click on another field, click OK, click Apply, or 
press Enter. 
In this field Specify 
Setpoint (SP) Enter a setpoint value (.SP). 
Set output % Enter a set output percentage (.SO). 
In software manual mode, this value is used for the output. In auto mode, this value displays the output %. 
Output bias Enter an output bias percentage (.BIAS). 
Proportional gain (Kp) Enter the proportional gain (.KP). 



For independent gains, it‟s the proportional gain (unitless). For dependent gains, it‟s the controller gain 
(unitless). 
Integral gain (Ki) Enter the integral gain (.KI). 
For independent gains, it‟s the integral gain (1/sec). 
For dependent gains, it‟s the reset time (minutes per repeat). 
Derivative time (Kd) Enter the derivative gain (.KD). 
For independent gains, it‟s the derivative gain (seconds). For dependent gains, it‟s the rate time minutes). 
Manual mode Select either manual (.MO) or software manual (.SWM). 
Manual mode overrides software manual mode if both are selected. 
Click vào đây để cấu hình lệnh PID 
Xác định Tuning 
Chọn Tab Tuning. Hiệu ứng xảy ra ngay khi bạn cleck vào trường khác, click OK, click Apply, hoặc ấn Enter. 
Trong trường này Xác định 
Setpoint (SP) Đưa vào giá trị điểm đã cho (.SP). 
Set output % Đưa vào thiết lập đầu ra theo phần trăm (.SO). 
Trong chế độ software manual, giá trị này được sử dụng cho đầu ra. Trong chế độ tựu động, giá trị này hiển 
thị đầu ra theo %. 
Độ lệch đầu ra  Đưa vào phần trăm độ lệch đầu ra (.BIAS). 
Độ lợi của khâu tỷ lệ (Kp) Đưa vào độ lợi của khâu tỷ lệ (.KP). 
Đối với các độ lợi độc lập, nó là độ lợi của khâu tỷ lệ (không đơn vị). Đối với các độ lợi phụ thuộc, nó là độ lợi 
điều khiển (không đơn vị). 
Độ lợi của khâu tích phân (Ki) Đưa vào độ lợi của khâu tích phân (.KI). 
Đối với các độ lợi độc lập, nó là độ lợi của khâu tích phân (1/giây). 
Đối với các độ lợi phụ thuộc, nó là thời gian reset (phút trên lần lặp lại). 
Thời gian vi phân (Kd) Nhập vào độ lợi của khâu vi phân (.KD). 
Đối với các độ lợi độc lập, nó là độ lợi vi phân (giây). Đối với các độ lợi phụ thuộc, nó là tỷ số thời gian phút). 
Chế độ thủ công  Chọn thủ công (.MO) hoặc thủ công phần mềm (.SWM). 
Chế độ thủ công sẽ chiếm ưu thế hơn chế độ thủ công phần mềm nếu chọn cả hai. 
 Specify Configuration 
Select the Configuration tab. You must click OK or Apply for any changes to take effect. 
In this field Specify 
PID equation Select independent gains or dependent gains (.PE). 
Use independent when you want the three gains (P, I, and D) to operate independently. Use dependent 
when you want an overall controller gain that affects all three terms (P, I, and D). 
Control action Select either E=PV-SP or E=SP-PV for the control action (.CA). 
Derivative of Select PV or error (.DOE). 
Use the derivative of PV to eliminate output spikes resulting from setpoint changes. Use the derivative of 
error for fast responses to setpoint changes when the algorithm can tolerate overshoots. 
 
Xác định cấu hình 



Chọn tab cấu hình. Bạn phải click OK hoặc Apply để hiệu ứng xảy ra. 
Trong trường này Xác định 
Phương trình PID Chọn các độ lợi độc lập và độ lợi phụ thuộc (.PE). 
Sử dựng độc lập khi bạn muốn ba độ lợi (P, I, and D) hoạt động độc lập. Sử dụng phụ thuộc khi bạn muốn 
độ lợi điều khiển toàn phần tác động đến cả ba số hạng (P, I, và D). 
Hoạt động điều khiển Chọn E=PV-SP hoặc E=SP-PV cho hoạt động điều khiển (.CA). 
Đạo hàm của Chọn PV hoặc sai số (.DOE). 
Dùng đạo hàm của PV để triêt tiêu những thăng giáng đột ngột ở đầu ra do sự thay đổi giá trị đã cho. Sử 
dụng đạo hàm của sai số để đáp ứng nhanh với những thay đổi đã cho khi thuật toán có thể chịu đựng sự 
quá tải. 
 
Loop update time Enter the update time (.UPD) for the instruction. 
CV high limit Enter a high limit for the control variable (.MAXO).(1) 
CV low limit Enter a low limit for the control variable (.MINO).(1) 
Deadband  value Enter a deadband value (.DB). 
No derivative smoothing Enable or disable this selection (.NDF). 
No bias calculation Enable or disable this selection (.NOBC). 
No zero crossing in deadband Enable or disable this selection (.NOZC). 
PV tracking Enable or disable this selection (.PVT). 
Cascade loop Enable or disable this selection (.CL). 
Cascade type If cascade loop is enabled, select either slave or master (.CT). 

(1) When using the ladder-based PID instruction, if you set MAXO = MINO, the PID instruction will reset 
these values to default. MAXO = 100.0 and MINO = 0.0 
Specify Alarms 

Select the Alarms tab. You must click OK or Apply for any changes to take effect. 
In this field Specify 
PV high Enter a PV high alarm value (.PVH). 
PV low Enter a PV low alarm value (.PVL). 
PV deadband Enter a PV alarm deadband value (.PVDB). 
Positive deviation Enter a positive deviation value (.DVP). 
Negative deviation Enter a negative deviation value (.DVN). 
Deviation deadband Enter a deviation alarm deadband value (.DVDB). 
Specify Scaling 
Select the Scaling tab. You must click OK or Apply for any changes to take effect. 
In this field Specify 
PV unscaled maximum Enter a maximum PV value (.MAXI) that equals the maximum unscaled value 
received from the analog input channel for the PV value. 
PV unscaled minimum Enter a minimum PV value (.MINI) that equals the minimum unscaled value 
received from the analog input channel for the PV value. 
PV engineering units maximum Enter the maximum engineering units corresponding to .MAXI (.MAXS)(1) 



PV engineering units minimum Enter the minimum engineering units corresponding to .MINI (.MINS)(1) 
CV maximum Enter a maximum CV value corresponding to 100% (.MAXCV). 
CV minimum Enter a minimum CV value corresponding to 0% (.MINCV). 
Tieback maximum Enter a maximum tieback value (.MAXTIE) that equals the maximum unscaled 
value received from the analog input channel for the tieback value. 
Tieback minimum Enter a minimum tieback value (.MINTIE) that equals the minimum unscaled value 
received from the analog input channel for the tieback value. 
PID Initialized If you change scaling constants during Run mode, turn this off to reinitialize internal 
descaling values (.INI). 

(1) When using the ladder-based PID instruction, if you set MAXO = MINO, the PID instruction will reset 
these values to default. MAXO = 100.0 and MINO = 0.0 
==Use PID Instructions PID closed-loop control holds a process variable at a desired set point. The 
illustration shows an example of a flow-rate/fluid level. 

Setpoint 
Flow Rate 
PID Equation 
Process Variable 
Level Detector 
Control Variable  
In the above example, the level in the tank is compared against the setpoint. If the level is higher than the 
setpoint, the PID equation increases the control variable and causes the outlet valve from the tank to open; 
thereby decreasing the level in the tank. 
The PID equation used in the PID instruction is a positional form equation with the option of using either 
independent gains or dependent gains. When using independent gains, the proportional, integral, and 
derivative gains affect only their specific proportional, integral, or derivative terms respectively. When using 
dependent gains, the proportional gain is replaced with a controller gain that 

 affects all three terms. You can use either form of equation to perform the same type of control. The 
two equation types are merely provided to let you use the equation type with which you are most 
familiar. 
Gains Option Derivative Of Equation 
Dependent gains (ISA standard) Error (E)  
Independent gains Error (E)  
Where: 

Variable Description 
KP Proportional gain (unitless) Kp = Kc unitless 
Ki Integral gain (seconds -1) 
To convert between Ki (integral gain) and Ti (reset time), use: 
K  =   KC 
i ---------- 
60Ti 



Kd Derivative gain (seconds) 
To convert between Kd (derivative gain) and Td (rate time), use: Kd = Kc (Td) 60 
KC Controller gain (unitless) 
Ti Reset time (minutes/repeat) 
Td Rate time (minutes) 
SP Setpoint 
PV Process variable 
E Error [(SP-PV) or (PV-SP)] 
BIAS Feedforward or bias 
CV Control variable 
dt Loop update time 

If you do not want to use a particular term of the PID equation, just set its gain to zero. For example if you 
want no derivative action, set Kd or Td equal to zero. 
Anti-reset Windup and Bumpless Transfer from Manual to Auto 
The PID instruction automatically avoids reset windup by preventing the integral term from accumulating 
whenever the CV output reaches its maximum or minimum values, as set by .MAXO and .MINO. The 
accumulated integral term remains frozen until the CV output drops below its maximum limit or rises above its 
minimum limit. Then normal integral accumulation automatically resumes. 
The PID instruction supports two manual modes of control 
@Manual Mode of Control Description 
Software manual (.SWM) Also known as set output mode 
Lets the user set the output % from the software 
The set output (.SO) value is used as the output of the loop. The set output value typically comes from an 
operator input from an operator interface device. 
Manual (.MO) Takes the tieback value, as an input, and adjusts its internal variables to generate the same 
value at the output   The tieback input to the PID instruction is scaled to 0-100% according to the values of 
.MINTIE and .MAXTIE and is used as the output of the loop. The tieback input typically comes from the 
output of a hardware hand/auto station 
that is bypassing the output from the controller. 
Important: Manual mode overrides software manual mode if both mode bits are set on. 

@ The PID instruction also automatically provides bumpless transfers from software manual mode to auto 

mode or from manual to auto mode. The PID instruction back-calculates the value of the integral 

accumulation term required to make the CV output track either the set output (.SO) value in software 

manual mode or the tieback input in manual mode. In this manner, when the loop switches to auto mode, 

the CV output starts off from the set output or tieback value and no „bump‟ in output value occurs. 

The PID instruction can also automatically provide a bumpless transfer from manual to auto even if integral 

control is not used (that is Ki = 0). In this case the instruction modifies the .BIAS term to make the CV 

output track either the set output or tieback values. When automatic control is resumed, the .BIAS term will 

maintain its last value. You can disable back-calculation of the .BIAS term by setting the .NOBC bit in the 



PID data structure. Be aware that if you set .NOBC true, the PID instruction no longer provides a bumpless 

transfer from manual to auto when integral control is not used. 

PID Instruction Timing 
The PID instruction and the sampling of the process variable need to be updated at a periodic rate. This 

update time is related to the physical process you are controlling. For very slow loops, such as 

temperature loops, an update time of once per second or even longer is usually sufficient to obtain good 

control. Somewhat faster loops, such as pressure or flow loops, may require an update time such as once 

every 250 ms. Only rare cases, such as tension control on an unwinder spool, require loop updates as fast 

as every 10 ms or faster. 

Because the PID instruction uses a time base in its calculation, you need to synchronize execution of this 

instruction with sampling of the process variable (PV). 

The easiest way to execute the PID instruction is to put the PID instruction in a periodic task. Set the loop 

update time (.UPD) equal to the periodic task rate and make sure that the PID instruction is executed every 

scan of the periodic task 

@Relay Ladder 

@Structured Text 

PID(TIC101,Local:0:I.Ch0Data,Local:0:I.Ch1Data, Local:1:O.Ch4Data,0,Local:1:I.Ch4InHold, 

Local:1:I.Ch4Data); 

When using a periodic task, make sure that the analog input used for the process variable is updated to the 

processor at a rate that is significantly faster than the rate of the periodic task. Ideally, the process variable 

should be sent to the processor at least five…10 times faster than the periodic task rate. This minimizes the 

time difference between actual samples of the process variable and execution of the PID loop. For 

example, 

if the PID loop is in a 250 ms periodic task, use a loop update time of 250 ms (.UPD = .25), and configure 

the analog input module to produce data at least about every 25…50 ms. 

Another, somewhat less accurate, method of executing a PID instruction is to place the instruction in a 

continuous task and use a timer done bit to trigger execution of the PID instruction. 

@Relay Ladder 

@Structured Text PID_timer.pre := 1000 TONR(PID_timer); 

IF PID_timer.DN THEN 

PID(TIC101,Local:0:I.Ch0Data,Local:0:I.Ch1Data, 

Local:1:O.Ch0Data,0,Local:1:I.Ch0InHold, Local:1:I.Ch0Data); 

END_IF; 

In this method, the loop update time of the PID instruction should be set equal to the timer preset. As in the 

case of using a periodic task, you should set the analog input module to produce the process variable at a 

significantly faster rate than the loop update time. You should only use the timer method of PID execution 

for loops with loop update times that are at least several times longer than the worst-case execution time 

for your continuous task. 



The most accurate way to execute a PID instruction is to use the real time sampling (RTS) feature of the 

1756 analog input modules. The analog input module samples its inputs at the real time sampling rate you 

configure when you set up the module. When the module‟s real time sample period expires, it updates its 

inputs and updates a rolling timestamp (represented by the 

.RollingTimestamp member of the analog input data structure) produced by the module. 

The timestamp ranges from 0…32,767 ms. Monitor the timestamp. When it changes, a new process 

variable sample has been received. Every time a timestamp changes, execute the PID instruction once. 

Because the process variable sample is driven by the analog input module, the input sample time is very 

accurate, and the loop update time used by the PID instruction should be set equal to the RTS time of the 

analog input module. 

To make sure that you do not miss samples of the process variable, execute your logic at a rate faster than 

the RTS time. For example, if the RTS time is 250 ms, you could put the PID logic in a periodic task that 

runs every 100 ms to make sure that you never miss a sample. You could even place the PID logic in a 

continuous task, as long as you make sure that the logic would be updated more frequently than once 

every 250 ms. 

An example of the RTS method of execution is shown below. The execution of the PID instruction depends 

on receiving new analog input data. If the analog input module fails or is removed, the controller stops 

receiving rolling timestamps and the PID loop stops executing. You should monitor the status bit of the PV 

analog input and, if it shows bad status, force the loop into software manual mode, and execute the loop 

every scan. This lets the operator still manually change the output of the PID loop 

Structured Text 

IF (Local:0:I.Ch0Fault) THEN TIC101.SWM [:=] 1; 

ELSE 

TIC101.SWM := 0; END_IF; 

 

IF  (Local:0:I.RollingTimestamp<>PreviousTimestamp)  OR (Local:0:I.Ch0Fault) THEN 

PreviousTimestamp := Local:0:I.RollingTimestamp; PID(TIC101,Local:0:I.Ch0Data,Local:0:I.Ch1Data, 

Local:1:O.Ch0Data,0,Local:1:I.Ch0InHold, 

Local:1:I.Ch0Data); END_IF; 

Bumpless Restart 

The PID instruction can interact with the 1756 analog output modules to support a bumpless restart when 

the controller changes from Program to Run mode or when the controller powers up. 

When a 1756 analog output module loses communications with the controller or senses that the controller 

is in Program mode, the analog output module sets its outputs to the fault condition values you specified 

when you configured the module. When the controller then returns to Run mode or re-establishes 

communications with the analog output module, you can have the PID instruction automatically reset its 

control variable output equal to the analog output by using the Inhold bit and Inhold Value parameters on 

the 



PID instruction. 

Do this                                      Details 

Configure the 1756 analog output module‟s channel that receives the control variable from the PID 

instruction 

Select the “hold for initialization” checkbox on the properties page for the specific channel of the module. 

This tells the analog output module that when the controller returns to Run mode or re-establishes 

communications with the module, the module should hold the analog output at its current value until the 

value sent from the controller matches (within 0.1% of span) the current value used by the output channel. 

The controller‟s output will ramp to the currently held output value by making use of the .BIAS term. This 

ramping  is similar to auto bumpless transfer. 

Enter the Inhold bit tag and Inhold Value tag in the PID instruction  

The 1756 analog output module returns two values for each channel in its input data structure. The InHold 

status bit (.Ch2InHold, for example), when true, indicates that the analog output channel is holding its 

value. The Data readback value (.Ch2Data, for example) shows the current output value in engineering 

units. 

Enter the tag of the InHold status bit as the InHold bit parameter of the PID instruction. Enter the tag of the 

Data readback value as the Inhold Value parameter. 

When he Inhold bit goes true, the PID instruction moves the Inhold Value into the Control variable output 

and re-initializes to support a bumpless restart at that value. When the analog output module receives this 

value back from the controller, it turns off the InHold status bit, which allows the PID instruction to start 

controlling normally. 

Derivative Smoothing 

The derivative calculation is enhanced by a derivative smoothing filter. This first order, low pass, digital filter 

helps to minimize large derivative term spikes caused by noise in the PV. This smoothing becomes more 

aggressive with larger values of derivative gain. You can disable derivative smoothing if your process 

requires very large values of derivative gain (Kd > 10, for example). To disable derivative smoothing, select 

the “No derivative smoothing” option on the Configuration tab or set the .NDF bit in the PID structure. 

 

 

 

Set the Deadband 

The adjustable deadband lets you select an error range above and below the setpoint where output does 

not change as long as the error remains within this range. This deadband lets you control how closely the 

process variable matches the setpoint without changing the output. The deadband also helps to minimize 

wear and tear on your final control device. 

Zero-crossing is deadband control that lets the instruction use the error for computational purposes as the 
process variable crosses into the deadband until the process variable crosses the setpoint. Once the process 
variable crosses the setpoint (error crosses zero and changes sign) and as long as the process variable 



remains in the deadband, the output will not change. 
The deadband extends above and below the setpoint by the value you specify. Enter zero to inhibit the 
deadband. The deadband has the same scaled units as the setpoint. You can use the deadband without the 
zero-crossing feature by selecting the „no zero crossing for deadband‟ option on the Configuration tab or set 
the .NOZC bit in the PID structure. 
If you are using the deadband, the Control variable must be REAL or it will be forced to zero when the error is 
within the deadband. 
Use Output Limiting 
You can set an output limit (percentage of output) on the control output. When the instruction detects that the 
output has reached a limit, it sets an alarm bit and prevents the output from exceeding either the lower or 
upper limit. 
Feedforward or Output Biasing 
You can feedforward a disturbance from the system by feeding the .BIAS value into the PID instruction‟s 
feedforward/bias value. 
The feedforward value represents a disturbance fed into the PID instruction before the disturbance has a 
chance to change the process variable. Feedforward is often used to control processes with a transportation 
lag. For example, a feedforward value representing „cold water poured into a warm mix‟ could boost the 
output value faster than waiting for the process variable to change as a result of the mixing. 
A bias value is typically used when no integral control is used. In this case, the bias value can be adjusted to 
maintain the output in the range required to keep the PV near the setpoint. 
Cascade Loops 
The PID cascades two loops by assigning the output in percent of the master loop to the setpoint of the slave 
loop. The slave loop automatically converts the output of the master loop into the correct engineering units for 
the setpoint of the slave loop, based on the slave loop‟s values for .MAXS 
and .MINS. 
Control a Ratio 
You can maintain two values in a ratio by using these parameters: 
• Uncontrolled value 
• Controlled value (the resultant setpoint to be used by the PID instruction) 
• Ratio between these two values 
Relay Ladder 
Structured Text 
pid_2.sp := uncontrolled_flow * ratio PID(pid_2,pv_2,tieback_2,cv_2,0,0,0); 
For this multiplication parameter Enter this value 
Destination Controlled value 
Source A Uncontrolled value 
Source B Ratio 
 
 




