UNIDAD VI

Funciones Avanzadas en
Control Continuo






Tecsup Virtu@!I Automatizacion Logica Programable

Indice

MODULO 3: PROGRAMACION ANALOGICA

Unidad VII1: FUNCIONES AVANZADAS EN CONTROL CONTINUO

1. Funciones avanzadas en control CONtINUO .........ceiiuiiieiiiiii i eeeeeenas 1
R 101 10T [T o3 T o 1

1.2 ODJEUIVOS ettt 1

I N o o1 = 1o o T 1
1.3.1 EIcONCEPO PID ... s 1

1.3.2 LA CUACION PID. ...ttt e e aas 2

1.3.3 Caso de PLC Micrologix 1000.........couiuiuiniieieiteeeeneeeeae e eeeens 2

1.3.4 APNCACION. ... .oei e e 11






Tecsup Virtu@!I Automatizacion Logica Programable

1. FUNCIONES AVANZADAS EN CONTROL CONTINUO

1.1

1.2

1.3

INTRODUCCION

La escala numérica usada para las variables de procesos (PV) y variables de
control (CV) son generalmente unidades de ingenieria, tal como PSI o grados, lo
cual hace a veces necesario escalar sus rangos propios de los médulos de E/S
analdgicas a valores de ingenieria por ser mas Utiles a los operadores de los
procesos.

Para implementar en un PLC AB se usa la instruccién de escalamiento SCL.
En las aplicaciones de control de procesos continuos el tipo de control usado mas
popular es el control PID, en este capitulo implementaremos controles de este
tipo.
OBJETIVOS

Analizar el fundamento de los bloques de escalamiento.

Analizar el principio de fucnionamiento de los Bloques PID.

Desarrolar blogues de escalamiento.
Implementar programas con bloques de control PID.

CONTENIDOS

1.3.1 EL CONCEPTO PID
El control en lazo cerrado PID retiene una variable de proceso a un punto

de ajuste deseado. Un ejemplo del régimen de caudal/nivel de fluido se
muestra abajo.

Alimentacion hacia

adelante o bias
Punto de ajuste v Error o Ecuacién 5
Régimen de caudal Tr’i PID
| Variable de 6 alida
I — proceso de
control

Detector £
de nivel

I k-

Vilvula de control

Figura 1. Diagrama de bloques del funcionamiento de un control PID de Nivel.
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La ecuacion PID controla el proceso enviando una sefial de salida a la
vélvula de control. Cuanto mas grande sea el error entre el punto de
ajuste y la entrada de variable de proceso, tanto méas grande es la sefial
de salida y vice versa. Un valor adicional (alimentacién hacia adelante o
bias) se puede afiadir a la salida de control como offset. El resultado del
célculo PID (variable de control) impulsara la variable de proceso que

controla hacia el punto de ajuste.

1.3.2 LAECUACIONPID

La instruccion PID usa el algoritmo siguiente:

Ecuacion estandar con ganancias dependientes:

Salida = K. [(E) + 1/T, I{Ej.:n't + Tp- XPV)/di] + bias

Las constantes de ganancia estandar son:

Término Rango (bajo a alto) Referencia
Ganancia de 0.1 a 255 (adimensional) Proporcional
controlador @

Ke 0.01 a 327.67 (adimensional}"’
Término de 25.5a 0.1 (minutos por repeticién) Integral
restablecimiento 1/T) , RN}
327.67a0.01 {minutos por repeticién) ~
Término de régimen Tp 0.01 a 2.55 minutos) Derivativa

0.01 a 327.67 (minutos)

1.3.3 EN EL CASO DE PLC MICROLOGIX 1000, SE TIENE LOS

SIGUIENTE:

1.3.3.1 Coémo introducir parametros

Normalmente, la instruccion PID se coloca en un renglén sin
l6gica condicional. La salida permanece a su ultimo valor cuando
el renglon es falso. El término integral también se borra cuando

el renglén es falso.

Nota La instruccion PID es un tipo de algortimo PID de sélo
entero y no le permite introducir valores de punto (coma)
flotante para sus parametros. Por lo tanto, si intenta mover un
valor de punto (coma) flotante a uno de los parametros PID
usando la l6gica de escalera, ocurrira una conversién de punto

(coma) flotante a entero.
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Durante la programacion, usted introduce las direcciones del
bloque de control, variable de proceso y variable de control
después de colocar la instruccion PID en un renglén:

e El blogue de control es un archivo que almacena los datos
requeridos para operar la instruccion. La longitud de archivo se
fija a 23 palabras y se debe introducir como direccién de
archivo de entero. Por ejemplo, la introduccién de N10:0
asignara los elementos N10:0 a N10:22. La configuracion del
blogue de control se ilustra en la pagina 9-11.

No escriba a las direcciones de bloque de control con otras
instrucciones en su programa excepto segun lo descrito mas
adelante en este capitulo. Si vuelve a usar un bloque de datos
gue fue asignado anteriormente para otro uso, es buena
practica poner primero a cero los datos. Recomendamos que
use un archivo de datos unico para contener sus bloques de
control PID. Por ejemplo N10:0. Esto evita el reuso imprevisto
de las direcciones de bloque de control PID por otras
instrucciones en su programa.

e La variable de proceso PV es una direccion de elemento
gue almacena el valor de entrada de proceso. Esta direccion
puede ser la ubicacion de la palabra de entrada analégica donde
el valor de la entrada A/D se almacena. Este valor también
podria ser un valor de entero si decide scanear su valor de
entrada de antemano al rango 0-16383.

e La variable de control CV es una direccion de elemento
gue almacena la salida de la instruccion PID. El valor de salida
tiene un rango de 0 a 16383; 16383 es el 100%. Esto es
normalmente un valor de entero para que usted pueda escalar
el rango de entrada PID segun el rango analdgico especifico
gue su aplicacion requiere.

La ilustraciéon a continuacibn muestra una instruccion PID con
direcciones tipicas para estos parametros introducidos:

— PID
FID
Control Bleock H10:0
Process Variahble H10:28
Control Variabkle H10:29
Contrel Bleck Length 23




Automatizacién Légica Programable

Tecsup Virtu@I

auto/manual:
mode:

control:
getpolnt (SP):
process (PV):
scaled error:
deadband:
output (CV):

loop update:

gain:

reset:

rate:

min scaled:

max scaled:

output (Cv) limit:
output (CV) min:
output (CV) max:

MANUAL * time mode Bit:
TIMED = aunto/manual bit:
E=8P-PV = control mode bit:
foutput limiting enabled bit:
reset and galn range:

scale setpolnt flag:

loop update time too fast:
derivitive (rate) actilon:

DE, set when error 12 1in DE:
[.01 secs] output alarm, upper limit:
[/10] output alarm, lower limit:
[/10 m/r] setpoint out of range:
[/100 min] process var out of range:
PID done:

™
AM
M
OL
RG
ac
TF
DA
DB

UL
LL
SP
PV
DM

oo ooo

o
oo oo CcooooooRrR

PID enabled:

(=]

EN

Q

oo oo o0 o0
o af

La columna izquierda en la ilustracion anterior enumera otros
parametros de instruccién PID que debe introducir.

e Automatico/manual AM (palabra O, bit 1) alterna entre
automatico y manual. Automatico indica que el PID controla la
salida. (El bit se ha puesto a cero.) Manual indica que el usuario
establece el valor de salida. (El bit esta establecido.) Cuando
haga ajustes, le recomendamos que efectle los cambios en el
modo manual, seguido por un retorno al modo automatico. El
limite de salida también se aplica en el modo manual.

e El modo TM (word O, bit O) alterna los valores
temporizados y STI. Temporizado indica que el PID actualiza
su salida al régimen especificado en el parametro de
actualizacion del lazo.

Nota Cuando usa el modo temporizado, el tiempo de escan de
su procesador debe ser un minimo de diez veces mas rapido
que el tiempo de actualizacion del lazo paraevitar inexactitudes
0 perturbaciones.

STl indica que el PID actualiza su salida cada vez que se
escanea. Cuando selecciona STI, la instruccién PID debe ser
programada en una subrutina de interrupcion STI, y la rutina
STl debe tener un intervalo de tiempo igual al ajuste del
parametro de “actualizacion del lazo” PID. Establezca el periodo
STl en la palabra S:30. Por ejemplo, si el tiempo de
actualizacion del lazo contiene el valor 10 (para 100 ms),
entonces el intervalo de tiempo STI también debe ser igual a
10 (para 10 ms).

e El control CM (palabra 0, bit 2) alterna los valores E=SP—
PV y E=PV-SP.

La accion directa (E=PV-SP) causa que la salida CV incremente
cuando la salida PV es mayor que el punto de ajuste SP (por
ejemplo, una aplicacién de enfriamiento). La accién inversa
(E=SP-PV) causa que la salida CV incremente cuando la salida
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PV sea menor que el punto de ajuste SP (por ejemplo, una
aplicacion de calefaccion).

— El punto de ajuste SP (palabra 2) es el punto de control
deseado de la variable del proceso. Puede cambiar este
valor con las instrucciones en su programa de escalera.
Escriba el valor en la tercera palabra en el bloque de control
(por ejemplo, escriba el valor en N10:2 si su bloque de
control es N10:0). Sin escala, el rango de este valor es 0—
16383. En caso contrario, el rango es de escala minima
(palabra 8) a escala maxima (palabra 7),

— La ganancia Kc (palabra 3) es la ganancia proporcional,
con un rango de 0.1 a 25.5 La regla general es establecer
esta ganancia a la mitad del valor necesario para causar
gue la salida oscile cuando los términos de restablecimiento
y régimen (abajo) se ponen a cero.

Especifico para SLC 5/03 y SLC 5/04 — El rango valido es 0
a 32767. Esta palabra no es afectada por el bit RG.

— El restablecimiento Ti (palabra 4) es la ganancia integral,
con un rango de 0.1 a 25.5 minutos por repeticién. La regla
general es establecer el tiempo de restablecimiento para
gue sea igual al periodo natural medido en la calibracion de
ganancia de arriba.

Especifico para SLC 5/03 y SLC 5/04 — El rango valido es 0O
a 32767 minutos/repeticion. Anote que el valor 1 afadira el
término integral minimo posible en la ecuacién PID.

— Reégimen Td (palabra 5) es el término derivativo. El rango
de ajuste es 0.01 a 2.55 minutos. La regla general es
establecer este valor a 1/8 del tiempo integral de arriba.

Especifico para SLC 5/03 and SLC 5/04 — El rango valido es
0 a 32767 minutos.

— Escala maxima Smax (palabra 7) — Si el punto de ajuste
debe ser leido en unidades de ingenieria, entonces este
pardmetro corresponde al valor del punto de ajuste en
unidades de ingenieria cuando la entrada de control es
16383. El rango valido es +16383 a +16383.

Especifico para SLC 5/03 y SLC 5/04 — El rango valido es
+32768 a +32767.

— Escala minima Smin (palabra 8) — Si el punto de ajuste
debe ser leido en unidades de ingenieria, este parametro
corresponde al valor del punto de ajuste en unidades de
ingenieria cuando la entrada de control es cero. El rango
valido es £16383 a +16383.
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Especifico SLC 5/03 y SLC 5/04 — El rango valido £32768 a
32767.

Nota La escala Smin — Smax le permite introducir el punto
de ajuste en unidades de ingenieria. La banda muerta, error
y PV se mostraran en unidades de ingenieria. Todavia se
espera que el PV de la variable de proceso se encuentre
dentro del rango de 0 a 16383. El uso de Smin — Smax no
minimiza la resolucion PV PID.

Especifico para SLC 5/03 y SLC 5/04: Los errores con
escalas mayores que +32767 0 menores que +32768 no
se pueden representar. Si el error con escala es mayor que
+32767, se representa como +32767. Si el error con escala
es menor que £32768, se representa como £32768.

La banda muerta DB (palabra 9) es un valor no negativo.
La banda muerta se extiende sobre y debajo el punto de
ajuste segun el valor que usted introduce. La banda muerta
se introduce en la interseccion con cero de la variable de
proceso PV y el punto de ajuste SP. Esto significa que la
banda muerta estara en efecto sélo después que la variable
de proceso PV entre en la banda muerta y pase a través
del punto de ajuste SP. El rango valido es 0 a la escala
méxima 6 0 a 16383 cuando no hay escala.

Actualizacion del lazo (palabra 13) es el intervalo de
tiempo entre los calculos PID. la entrada es en intervalos
de 0.01 segundo. La regla general es introducir un tiempo
de actualizacién del lazo cinco a diez veces mas rapido que
el periodo natural de la carga (determinado poniendo los
parametros de restablecimiento y régimen a cero y luego
incrementando la ganancia hasta que la salida comience a
oscilar). En el modo STI, este valor debe ser igual al valor
de intervalo de tiempo STI de S:30. El rango vélido es 1 a
2.55 segundos.

Especifico para SLC 5/03 y SLC 5/04 — El rango valido es
0.01 a 10.24 segundos.

El proceso con escala PV (palabra 14) se usa para la
muestra en pantalla Gnicamente. Este es el valor con escala
de la variable de proceso (la entrada analdgica). Sin escala,
el rango de este valor es 0-16383. Si no, el rango es de
escala minimia (palabra 8) a escala maxima (palabra 7).

Error con escala (palabra 15) se usa para visualizacion
solamente. Este es el error de escala segun es seleccionado
por el parametro de modo de control. Rango: escala
méxima a —escala minima, 6 16383 a —16383 cuando no
hay escala.




Tecsup Virtu@!|

Automatizacion Légica Programable

Nota Especifico para SLC 5/03 y SLC 5/04: Los errores con
escala mayores que +32767 6 menores que +32768 no se
pueden representar. Si el error con escala es mayor que
+32767, se representa como +32767. Si el error con escala
es menor que *+32768, se representa como +32768.

La salida CV%b (palabra 16) muestra la salida CV real de O
a 16383 en términos de porcentaje. (El rango es 0 a
100%.) Si usted selecciono el modo AUTO con la tecla de
llave F1, es para la visualizacion Unicamente.

Si selecciond el modo manual y usa un monitor de datos
APS, puede cambiar la salida CV% y el cambio se aplicara a
CV. El escribir a la salida CV% con su programa de usuario
o un dispositivo de programacion no inteligente no afectara
el CV. Cuando usa un dispositivo que no sea APS, debe
escribir directamente a CV que tiene un rango de 0 a
16383.

e El limite de salida (CV) OL (palabra O, bit 3) alterna
entre Si y No. Seleccione Si, si desea limitar la salida a los

valores minimos y maximos.

SI(1) NO (0)
salida CV% limite de salida CV% seleccionado limite de salida CV% cancelado
min. El valor que introduce ser4 el El valor que introduce determinara
porcentaje de salida minimo que la cuando se establecera el bit de alarma
variable de control GV obtendra: de salida, limite inferior.
Si el CV cae debajo de este valor mini- | Si el CV cae debajo de este valor mini-
mo, ocurrira lo siguiente: mo, se establecera el bit de alama de
, , salida, limite inferior (LL).
® E| CV estara establecido al valor que
usted introdujo, y
® El bit de alarma de salida, limite
LLinferior estara establecido.
max. El valor que introduce sera el El valor que introduce determinara

porcentaje de salida maximo que la
variable de control CV obtendra:.

Si el CV excede este valor maximo, lo

siguiente ocurre:

® E| CV establecera el valor que usted
introdujo, y

® EI bit de alarma de salida, limite
de UL superior estara establecido.

cuando se establecera el bit de alarma
de salida, limite superior.

Si el CV excede este valor maximo, se
establecera el bit de alarma de salida,
limite superior (UL).
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1.3.3.2 Indicadores de instruccion PID

auto/manual: AUTO time mods Bit: 1 TM

mods: 5TI anto/manual bit: O AM

control: E=S3P-PV = control modes bit: 0 CM

getpoint (SP): BO0 Oouatput limiting snabled kit: 1 OL

procesa (FV): 1] regst and gain range: 0 RG3

zcaled srror: i} gcale setpoint flag: O 3¢

deadband: 5 loop update time too fast: O TF

cutput (CV): 0% derivitive (rate) action: O DA

DB, ==t when error ig inm DE: 0 DE

loop update: O [.01 zece] cutput alarm, upper limit: O UL

gains: 25 [/10] output alarm, lower limit: © LL

raget: 10 [/10 m/x] getpoint cut of range: 0 SP

rate: 1 [/100 min] procega var out of range: 0 IV

min acaled: 0 PID dons: O DH
max ascaled: 1000

cutput (OW) limit: HO PID enabled: O EH

0%

cutput (OV) min:
cutput (CV) max: 0%

La columna derecha de la pantalla anterior muestra varios
indicadores asociados con la instruccion PID. La seccion
siguiente describe estos indicadores:

e El bit de modo de tiempo TM (palabra 0O, bit 0)
especifica el modo PID. Se establece cuando el modo
TEMPORIZADO esta en efecto. Se pone a cero cuando el
modo STI esta en efecto. Este bit se puede establecer o poner
a cero por medio de instrucciones en su programa de escalera.

e El bit manual/automético AM (palabra 0O, bit 01)
especifica la operacion automatica cuando se pone a cero y la
operacion manual cuando se establece. Este bit puede ser
establecido o poner a cero por medio de instrucciones en su
programa de escalera.

e El bit de modo de control CM (palabra O, bit 02) se
pone a cero si el control es E=SP-PV. Se establece si el control
es E=PV-SP. Este bit se puede establecer o poner a cero por
medio de instrucciones en su programa de escalera.

e El bit de limite de salida habilitado OL (palabra O, bit
03) se establece cuando ha seleccionado limitar la variable de
control usando la tecla de funcion [F4]. Este bit se puede
establecer o poner a cero por medio de instrucciones en su
programa de escalera.

e Especifico para SLC 5/03 y SLC 5/04 — Bit de
mejoramiento de restablecimiento y rango de ganancia
RG (palabra O, bit 4) Cuando se establece, este bit causa
gue el valor de restablecimiento de minuto/repeticion y el
multiplicador de ganancia sean mejorados por un factor de 10
(multiplicador de restablecimiento de .01 y multiplicador de
ganancia de .01).
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Ejemplo con el juego de bit 4 El valor de restablecimiento de 1
indica que el valor integral de 0.01 minutos/repeticion (0.6
segundos/repeticion) se aplicara al algoritmo integral PID. El
valor de ganancia de 1 indica que el error sera multiplicado en
0.01 y aplicado al algoritmo PID.

Cuando se pone a cero, este bit permite que el valor de
restablecimiento de minutos/repeticion 'y el valor del
multiplicador de ganancia sean evaluados en las mismas
unidades que la instruccion 5/02 PID (multiplicador de
restablecimiento de 0.1 y multiplicador de ganancia de 0.1).

Ejemplo con el juego de bit 4 El valor de restablecimiento de 1
indica que el valor integral de 0.01 minutos/repeticion (0.6
segundos/repeticion) se aplicara alalgoritmo integral PID. El
valor de ganancia de 1 indica que el error sera multiplicado en
0.01 y aplicado al algoritmo PID.

Observe que el multiplicador de régimen no es afectado por
esta seleccion. (La edicion inicial del software, version 4.0,
puede no permitirle introducir este bit. Sin embargo, puede
alterar el estado de este bit directamente en el bloque de
control.)

e El indicador de punto de ajuste de escala SC (palabra
0, bit 05) se pone a cero cuando se especifican los valores de
escala del punto de ajuste.

e El tiempo de actualizacion del lazo demasiado rapido TF
(palabra 0, bit 06) esta establecido por el algoritmo PID si el
tiempo de actualizacion del lazo que ha especificado no puede ser
realizado por el programa en cuestion (debido a limites de tie mpo
de escan).

Si-este bit estd establecido, trate de corregir el problema
actualizando su lazo PID a un régimen mas lento o moviendo la
instruccion PID a una rutina de interrupcion STI. Las ganancias de
restablecimiento y régimen apareceran con error si la instruccion
funciona con este bit establecido.

e Bit de accion de derivativa (régimen) DA (palabra O, bit
07) Cuando esta establecido, este bit causa que el célculo de
derivativa (régimen) sea evaluado en el error en vez del PIV.
Cuando se pone a cero, este bit permite que el calculo de
derivativa (régimen) sea evaluado de la misma manera que la
instruccion 5/02 PID (donde la derivativa se realiza en el PIV).
Este bit es usado Unicamente por los procesadores SLC 5/03 y
SLC 5/04.

e DB, establecido cuando el error estd en DB (palabra 0,
bit 08) se establece cuando la variable de proceso se encuentra
dentro del rango de banda muerta de interseccion con 0.
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e La alarma de salida, limite superior UL (palabra O, bit
09) se establece cuando el CV de de salida de control calculado
excede el limite CV superior.

e La alarma de salida, limite inferior LL (palabra O, bit
10) se establece cuando el CV de salida de control calculado es
menor que el limite CV inferior.

e El punto de ajuste fuera de rango SP (palabra O, bit 11)
se establece cuando el punto de ajuste excede el valor con escala
maximo o es menor que el valor con escala minimo.

e La variable de proceso fuera de rango PV (palabra O, bit
12) se establece cuando la variable de proceso sin escala (0 sin
procesar) excede 16838 6 es menor que cero.

e El PID efectuado DN (palabra O, bit 13) se establece en
escanes donde el algoritmo PID se calcula. Se calcula al régimen
de actualizacion del lazo.

e El PID habilitado EN (palabra O, bit 15) se establece
mientras que el renglén de la instruccion PID se habilita.

10
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1.3.3.3 Configuracion del bloque de control

La longitud del bloque de control se fija a 23 palabras y se debe
programar como archivo de entero. Los indicadores de
instruccion PID (palabra 0) y otros pardmetros se ubican de la
manera siguiente:

Configuracion del bloque de coptrol @
15 14 13 12 11 10 08 02 Q7 06 05 04 02 0Z 01 20 Palabra
EN DW PV &F LL UL DB DA TF &C RG OL CM AM TM 0
* PID Subk Erreor Code (MShyte) 1
* Petpolnt &F ™~ 2
* Galn Er k
* Reset T; 4 OL, ':'I*Ir__“
AM, TM -
* Rate Tj3 5
* Feed Porward Blas &
* Betpolnt Max (Smax) 7
* Betpolint Min (Smin} B
* Deadband 9
INTEENMAL USE DO NOT CHANGE 10
* Output Max 11
* Output Min 12
* Loop Update 13
Scaled Process Variable 14
Scaled Error SE 15
Output CV%: (0-100%) 16
M3W Integral Sum /03 M2W Integral Sum 17
| LSW Integral Sum ¢ 5/03 LSW Integral Sum | 18
INTEEMNAL USE Lo
DO NOT CHANGE 20
21
22

Tt

“ “ Puede alterar el estado de estos valores con su programa de escalera.
" Se aplica a los procesadores SLC 5/03 y SLC 5/04.

11
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1.3.4

APLICACION

El diagrama de escalera siguiente muestra un lazo PID tipico que se
programa en el modo STI. Este ejemplo se proporciona principalmente
para mostrar las técnicas de escala correctas.

Muestra una entrada analégica de 4 a 20 mA y una salida analégica de 4
a 20 mA. Se usan los parametros siguientes se usan:

e Archivo de subrutina STI (S:31) =3
e Punto de ajuste STI (S:30) = 10
« Bit de habilitacion STI (S:2/1) =1

12
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Este renglon actualiza inmediatamente la entrada analogica usada para PV.
— IIM
Ftenglén IMMEDIATE IN w MASE
30 Slot I:1.0
’ Mask FFFF
Estos dos renglones aseguran que el valor de entrada analégica que se va a introducir permanezca dentro de los limites de
3277 a16384. Esto es necesaro para evitar errores de conversion “fuera de rango” en las instrucciones SCLy PID. Los bits
de enclavamiento se pueden usar en otro lugar del programa para identificar la condicion fuera de rango que ocurmo,
Rango insuficiente
— LES —m ——— B3
FtEI'IglOI'I LESS THAN (L)
' Source A I:1.0
3 i} o
Source B 3277
— MOV
MOVE
source 3277
Dast I:1.0
1]
Rango excesivo
— GRT ——————— B3
Ftenglén @REATER THAN (L)
¥ Source A I:1.0
32 o 1
Source B 163584
— MOV
MCOVE
Source 16384
Dest I:1.0
La fuente que se va a escalar es la entrada |11 y su destino es la variable de proceso dela instruccion PID. Estos valores se
calculan con el conocimiento de que el rango es 3277 a 16384, mientras que el rango con escala (PV) es 0a 16383.
— SCL
Renglon =R N
24 gource I:1. :_:
Rate [/10000] 124599
offset -40898
Dast N10:28
— PID
; PID
;Fi"gmn Control Block [¥]
’ Process Variable g
control variable 9
Control Block Length 3
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La variable de control PID es la entrada para la instruccion de escala. La instruccion PID garantiza que &l CV pemanezca
dentro del rango de 0 a 16383. Este valor debe ser escalado al rango de 6242 a 31208, lo cual representa el rango

Renglon numérico que es necesano para producir la sefal de salida analogica de 4 a 20 mA.
35
— 2CL
SCALE
source N10:29
1]
Rate [/10000] 15229
offsat 6242
Dast 0:1.0
1]

Este renglon actualiza inmediatamente |a tarjeta de salida analdgica que es impulsada por el valor de la
variable de control PID.

— IOM
;tgnglén ;Tff—:DIRTE ouT W 1-1:251; )
’ Mask FFFF

La rutina STl debe tener un intervalo de tiempo equivalente al
establecimiento del parametro de “actualizacion del lazo” PID.
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