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WD770 Uygulama Kilavuzu

PID Kontrol

Giris:

Proseslerin bazen ihtiya¢ duydugu PID kontrolii, temel olarak kontrol edilen degiskenlerin geri

besleme sinyali ile hedefin arasindaki fark Gizerinde 6lgek bdlme, integral ve diferansiyel islemleri

gerceklestirerek VFD cikis frekansini veya cikis voltajini ayarlamak icin kullanilir. Béylece kontrol edilen

degiskenleri hedefte tutmak icin negatif bir geri besleme sistemi olusturur. Akis, Basing, Sicaklik kontroli gibi

bircok proses degeri icin uygulanabilir. Bu kilavuz sizlere; WellDrive WD770 model frekans konvertorleri ile

PID kontrol uygulamasinin nasil yapildigini anlatmak amaciyla hazirlanmistir.

Bu kilavuz icinde bulacaklariniz;

WD770 terminal goriinimd

Ornek bir PID kontrol senaryosu

PID degerlerinin ayarlanma yéntemi

Sensor cesitlerine gore baglant sekli

Terminaller:

Analog Girisler:

. A X X K X X X XK | Ust Terminal Grubu:
Dijital ve Analog Sinyaller
S1 S2 S3 S4/Y1HDIA AO01 AlI1  AlI2 +10V (S1 ~Al2, +10V)
> PP ®®®®| e
3 Giig, Haberlesme ve
sk Tx A0 [GND! 485+ 485- PE Ortak Baglantilar (+24V ~ PE)
1 PW NPN Baglanti Yéntemi (Varsayilan) S1
U-seklinde Jumper: “+24V” ile “PW” arasina baglanir.
Dijital girigler (S1 ~ S4, HDIA), COM ile tetiklenir. COM 1

PNP Baglanti Yontemi S1
U-seklinde Jumper: “COM” ile “PW" arasina baglanir.
Dijital girigler (51 ~ S4, HDIA), +24V ile tetiklenir. +24V —

Giris | Desteklenen Sinyal tipi V / mA donlistim
All | 0(2)~ 10V veya 0(4) ~ 20mA J11 jumper ve P05
N N mA destegi yok. Al2 ile COM arasina 500 Ohm
Al2 0(2) ~ 10V veya -10V ~ +10V direng takilarak kullanilabilir.
Al3 WD770 lzerine WDM-10-1 karti takilarak 3ncii analog giris elde edilebilir.
Al3 girisi ayni Al1 gibi 0(2) ~ 10V veya 0(4) ~ 20mA sinyalleri desteklemektedir.
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WD770 Uygulama Kilavuzu

PID Kontrol

Ornek Uygulama:

Senaryo: Bir boruda suyun 7 Bar degerinde sabit tutulmasi istenmektedir. Pompayi kontrol eden VFD’ye
0-16 Bar araliginda ve 4-20 mA sinyal veren bir adet basing senséri baglanmistr.

Baglantilar:

S1 - COM : Start komutu

All - GND : Basing sensori

ilgili parametreler:

Parametre ‘Tanlm Varsayillan | Degistirilen FASI{EINE!

Grup PO - Temel Fonksiyonlar
P00.01 Start Komut Kaynagi 0 1 Start komutunu terminalden vermek igin.
P00.03 Max Cikis Frekansi 50.0 Hz VFD Maksimum hiz limiti
P00.04 Frekans Ust Limit 50.0 Hz Ana referans Ust limiti
P00.05 Frekans Alt Limit 0.0 Hz
Grup P5 - Giris Terminalleri
P05.01 Dijital Giris 1 (S1) 1 1: ileri start komutu
2: Geri start
P05.50 Al1 Sinyal Tipi 0 1 0: Voltaj Tipi
1: Akim Tipi
P05.58 All mA Alt Limit 0mA 4 mA Sensdr minimum sinyali oldugu igin
P05.59 All mA A.Lim. Karsiligi 0% 4 mA karsihgindaki yuzdesel deger.
P05.60 Al1l mA Ust Limit 20 mA
P05.61 Al1l mA U.Lim. Karsiligi 100% 20 mA karsiligindaki ylizdesel deger.
Grup P8 - Gelismis Ayarlar
P08.59 All Kayip Esigi 0% 19% 4 mA altinda sinyal yok hatasinin olusmasi igin
P08.62 All Offline Gecikme 0.0s 1.0s All Offline Denetim Siresi
Grup P11 - Koruma Parametreleri
P11.48 Ariza Seviye Grup 18 0000 Binlik Dijit (Hata 82 = PID1 Geri Besl. Offline):
0: Hata Kodu Ver
Grup P90 - HVAC PID Ayarlan 1
P90.00 Proses Birim Segimi 0 24 0: MPa 8:m/h 23:°F
1: KPa 9: m3/s 24: Bar
2: Pa 10: m3/min 25: mBar
3:A 11: m3/h 26: L/s
4:V 12: Kg/s 27: L/min
5:% 13: Kg/min 28: L/h
6: m/s 14: Kg/h
7: m/min 22:°C
P90.01 Ondalik Pozisyonu 0 1 Ondalik bir basamakli deger islemek igin
P90.02 PID1 Ref. Maksimum 10.0 16.0 Bar Basing sensori st limiti
P90.03 PID1 Ref. Ust Limit 10.0 16.0 Bar PID set noktasi maksimum degeri
P90.04 PID1 Ref. Alt Limit 0.0 Basing sensord alt limiti
P90.06 PID1 Set Noktasi 1 0 0 =P90.07 parametresi ile sabit set degeri
kaynagi vermek icin
P90.07 PID1 Set 1 Sabit degeri 0.0 Bar 7.0 Bar Talep edilen sabit basing degeri
P90.08 PID1 Geri Besleme 1 0 1 1: All
kaynagi Diger se¢cenekler P90.06 ile aynidir.
P90.22 PID1 Cikis Karakteri 0 0: Pozitif
1: Negatif
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WD770 Uygulama Kilavuzu

PID Kontrol

Parametre ‘Tanlm Varsayillan | Degistirilen FSI{EINE!

P90.25 PID1 Cikis Ust Limit 100% P00.03 ile tanimlanan maksimum hiz degerine
oranhdir.

P90.26 PID1 Cikig Alt Limit 0% 60% P00.03 ile orantilanir. Minimum g¢ikis hizi degeri
bu parametreye baghdir.

P90.27 Oransal Kazang 1.000 1.8 PID Kazang degeri

P90.28 | integral Siiresi 5.000s 0.9 PID integral siiresi

P90.30 | Ornekleme Zamani 0.100's

Grup P94 - HVAC Genel Ayarlari

P94.00 HVAC Etkinlestirme 0 1 1: HVAC Mod Etkin

P94.01 Uykuya Gegis Yontemi 0 2 2: Sapma degerine gore uyku

P94.03 Uyku Sapma Degeri 5,0% 3,1% P90.02 'ye baglhidir. 16 Bar * %3,1 ~ 0,5 Bar

P94.04 Uyku Gecikme Siresi 60.0 s 5.0s P94.03 kadar fark olustuktan ve bu siireden
sonra uykuya geger.

P94.06 Maks. Zorlama Suresi 10% 0% 0.0~6000.0(s)

P94.08 Uyanma Sapmasi 5,0% 3,1% P90.02 'ye baghdir. 16 Bar * %3,1 ~ 0,5 Bar

P94.09 Uyanma Gecikmesi 5.0s P94.08 kadar fark olustuktan ve bu siireden

sonra uykuya gecer.

P94.33 Uyanma Yontemi 1: Sapma degerine gore

PID Parametre Ayarlan icin Genel Prosediirler:

1) Oransal kazang P 'yi belirleyin.

2)

3)

4)

a)

b)

c)

d)

Oransal kazang P 'yi belirlerken, dnce Ti=0 ve Td=0 yaparak PID 'nin integral ve tiirev kismini kaldirin
(ayrintilar igin Boliim 6’daki PID parametrelerine bakin), béylece PID 'yi saf oransal kontrole
donistlirmis olursunuz.

Girisi izin verilen maksimum degerin %60-%70'ine ayarlayin ve sistem salinimi olusana kadar oransal
kazang P'yi 0'dan kademeli olarak artirin

Ardindan, sistem salinimi kaybolana kadar oransal kazang P'yi mevcut degerden kademeli olarak
azaltin, bu noktada oransal kazang P'yi kaydedin.

PID 'nin oransal kazancini mevcut degerin %60-%70'ine ayarlayin. Bu, oransal kazang P'nin tim
devreye alma proseduruddir.

integral zaman Ti 'yi belirleyin.

a)

b)
c)

Oransal kazancg P belirlendikten sonra, integral zaman Ti 'nin baslangi¢c degerini biyik bir degere
ayarlayin ve sistem salinimi olusana kadar Ti 'yi kademeli olarak azaltin.

Sonra tersine, sistem salinimi kaybolana kadar Ti 'yi artirin. Bu noktada Ti degerini kaydedin.

PID 'nin integral zaman sabiti Ti 'yi bu degerin %150-%180'ine ayarlayin. Bu, integral zaman sabiti Ti
'nin devreye alma proseduriddir.

Turev zamanini Td ‘yi belirleyin: Td diferansiyel zamani genellikle O olarak ayarlanir. Td 'yi baska bir

degere ayarlamaniz gerekiyorsa, ayar yéntemi P ve Ti icin olana benzerdir, yani Td 'yi salinim

olmadiginda degerin %30'una ayarlayabilirsiniz.

Sistem yiklni bosaltin, yik tasima eklemi hata ayiklamasini gergeklestirin ve ardindan gereksinimi

karsilayana kadar PID parametrelerini ayarlayin.
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WD770 Uygulama Kilavuzu

PID ince Ayarlari:

PID parametrelerini ayarladiktan sonra, ince ayarlarini asagidaki yollarla yapabilirsiniz.

Kontrol asimi: Asim meydana geldiginde, tirev slresini (Td) kisaltin ve
integral sUresini (Ti) uzatin. Geri besleme degerini mimkin oldugunca

hizli stabilize edin: Asim meydana geldiginde, kontroli mimkin

oldugunca hizli stabilize etmek igin integral siiresini (Ti) kisaltin ve tirev

sdresini (Td) uzatin.

Uzun donemli titresimi kontrol edin: Periyodik titresim donglisi integral
suresinin (Ti) ayarlanan degerinden daha uzunsa, integral eyleminin ¢ok
glcli oldugunu gosterir, titresimi kontrol etmek igin integral siresini (Ti)

uzatin.

Kisa siireli titresimi kontrol edin: Titresim donglist diferansiyel slresinin
(Td) ayarlanan degeri kadar kisaysa, diferansiyel eylemin ¢ok giclii
oldugunu gosterir. Titresimi kontrol etmek icin diferansiyel siresini (Td)

kisaltin. Diferansiyel zaman (Td) “0” olarak ayarlandiginda (yani

diferansiyel kontrol olmadiginda) ve titresimi kontrol etmenin bir yolu

olmadiginda, oransal kazanci azaltin.

Birden fazla sensor kullanilan sistemler:

PID Kontrol
4 Yamit Ayar Gnoesi
-
*
Ayar sonrasi
Sore (1)
b Yanit Myar éncesi
-
Ayar sonrasi
Sire {t)
Yanrt
L]
Ayar sonrasi Ayar Sncesi
Sire (f)

WellDrive WD770, birden fazla set noktasi veya geri besleme sinyali kullanma veya isleme 6zelliklerine

sahiptir. Ornegin;

e Sabit veya degisken olarak ayarlayabileceginiz iki farkli set noktasi kaynagi arasinda gecis islemleri

yapabilirsiniz.

o ki farkli geri besleme sensdriinden gelen sinyaller arasinda toplam, fark, ortalama gibi cesitli

islemler yapabilirsiniz.

e Bunlarin hepsini haberlesme lizerinden izleyebilir veya kontrol edebilirsiniz.

WellDrive
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WD770 Uygulama Kilavuzu PID Kontrol

PID Referansi (Set Noktasi):

WellDrive WD770, iki farkh PID set noktasi tanimlamaniza imkan sunar.

Parametre: P90.06
PID Set Noktasi Kaynagi 1

Parametre: P90.11
PID Set Noktasi Kaynagi 2

: Sabit (P90.07) : Sabit (P90.12)
All All
Al2 Al2
Al3 Al3
: Pals Girisi (HDIA) : Pals Girisi (HDIA)
: Sabit Hizlar : Sabit Hizlar

: Modbus-RTU / Modbus-TCP

: ProfiBUS / CANopen / DeviceNet / BACnet-MSTP
: Ethernet

: Pals Girisi (HDIB)

10: EtherCAT / ProfiNET / EtherNet-IP

11: PLC Modiil

18: Keypad Potansiyometre (22 kW ve alt gigler)

: Modbus-RTU / Modbus-TCP

: ProfiBUS / CANopen / DeviceNet / BACnet-MSTP
: Ethernet

: Pals Girisi (HDIB)

10: EtherCAT / ProfiNET / EtherNet-IP

11: PLC Modiil

18: Keypad Potansiyometre (22 kW ve alt gigler)

©0ONDUAWNRO
©0ONDUAWNRO

Sabit Set Noktasi (P90.06 = 0 veya P90.11 = 0):

PID Set Noktasi 1 ve 2 sabit deger olarak tanimlanmak istenirse, P90.07 ve P90.12 Parametreleri
kullanilir. Bu parametre degerleri; P90.03 (PID Referans Ust Limit) ile P90.04 (PID Referans Alt Limit) limitleri
arasinda, P90.00 (Proses birimi) ile tanimlanan birim cinsinden girilebilen degerlerdir.

Set Noktasi Gegisi:

Set noktalari 1 / 2 arasindaki gecisi, bir dijital giris, haberlesme veya PLC karti ile yapilabilir. Dijital giris
lizerinden gecis yapilmak istenirse;

P05.01 ~ P05.05 (S1 ~ HDIA) = 94 (PID Set Noktasi 1 — 2 degistir) olarak ayarlanabilir.

PID Geri Beslemesi:

WellDrive WD770, iki farkl geri besleme noktasi tanimlamaniza imkan sunar.

Parametre: P90.08

Parametre: P90.13

PID Geri Besleme Kaynagi 1

PID Geri Besleme Kaynagi 2

: Sabit (P90.09)

All

Al2

Al3

: Pals Girisi (HDIA)

: Sabit Hizlar

: Modbus-RTU / Modbus-TCP

: ProfiBUS / CANopen / DeviceNet / BACnet-MSTP
: Ethernet

: Pals Girisi (HDIB)

10: EtherCAT / ProfiNET / EtherNet-IP

11: PLC Modiil

18: Keypad Potansiyometre (22 kW ve alt glicler)

CONOU A WNRLO

: Sabit (P90.14)

All

Al2

Al3

: Pals Girisi (HDIA)

: Sabit Hizlar

: Modbus-RTU / Modbus-TCP

: ProfiBUS / CANopen / DeviceNet / BACnet-MSTP
: Ethernet

: Pals Girisi (HDIB)

10: EtherCAT / ProfiNET / EtherNet-IP

11: PLC Modiil

18: Keypad Potansiyometre (22 kW ve alt glicler)

CONOU A WNRLO

WellDrive

Sayfa: 5/7

Honeywell



WD770 Uygulama Kilavuzu

PID Kontrol

ikinci geri besleme noktasi, iki sensérlii sistemlerde iki sensériin arasinda islem yapmak icin

kullanilabilir. Bu sensorler arasindaki islemi P90.16 parametresi ile belirleyebilirsiniz.

Parametre: P90.16 — Geri Besleme Kaynagi Kombinasyonu

: Sadece geri besleme kaynagi 1 (Varsayilan se¢im)

: Geri besleme kaynaklari 1 ve 2'nin toplami

: Geri besleme kaynaklari 1 ve 2 arasindaki fark

: Geri besleme kaynaklari 1 ve 2'nin ortalamasi

: Geri besleme kaynaklari 1 ve 2 arasindaki kiiglik olan

: Geri besleme kaynaklari 1 ve 2 arasindaki biyiik olan

: Referans — Geri Besleme arasindaki farka gore grup secimi (A)

N o A 0N e O

: Referans — Geri Besleme arasindaki farka gore grup secimi (B)

PID Yonii:
Parametre | Tanim Aciklama
P90.22 PID1 Cikis Karakteri 0: Pozitif (Varsayilan deger)
1: Negatif

Frekans konvertoru ile PID kontroli yapilirken kullanilan PID yoni parametresi, olcilen deger (geri
besleme) ile siiriiciiniin ¢ikisinin hangi ydnde degisecegini belirler. Ozetle; Siiriiciiniin hizinin artmasi veya
azalmasi, bu yén segimine ve set noktasi ile geri besleme arasindaki farka gére belirlenir. Ornegin;

Senaryo 1: Pompa uygulamasi
e PID yoni: Pozitif
e Set noktasi: 8 Bar
o Geri besleme: 10 bar
Etki: SUriict basincr azaltmak icin pompa hizini disdrdr.
Geri besleme: 5 bar
e  Etki: SUrlci basinci arttirmak icin pompa hizini ylikseltir.

Senaryo 2: Sogutucu uygulamasi
e PID y6ni: Negatif
e Set noktasi: 25 °C
e Geribesleme: 30 °C
e  Etki: Strlci sicakligr azaltmak igin faz hizini ylikseltir.
e Geribesleme: 15 °C
e  Etki: Striict sicakligi arttirmak icin pompa hizini distrdar.
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WD770 Uygulama Kilavuzu PID Kontrol

Uyku & Uyanma:

PID kontrolli uygulamalarda Uyku ve Uyanma fonksiyonlari, sistemde talep olmadiginda siirticliniin
gereksiz ¢alismasini 6nlemek igin kullanihr. Bu 6zellik 6zellikle pompa, fan ve diger tiim HVAC
uygulamalarinda enerji tasarrufu saglamak ve ekipman 6mriini uzatmak amaciyla kullantlir.

Uyku ve Uyanmanin etkinlesmesi, Set noktasi ile Geri besleme arasindaki farka ve parametrelerle
yapilan secimlere baghdir. ilgili parametreler ve agiklamalari asagidaki gibidir;

Parametre Tanim Aciklama Varsayilan
P94.00 |Mod Etkinlestirme 1: HVAC Modu Etkin 0
P94.01 |Uyku Mod Segimi 0: Frekans alt limitinde baslat 0

1: Calisma frekansina bagh otomatik uykuya gecis
2: PID Sapma durumuna bagli otomatik uykuya gecis

P94.02 | Uyku Baslama Frekansi P00.05 — P00.04 (Frekans Ust limiti) 5.00 Hz
P94.03 | Uyku Baslangi¢c Sapmasi | Ayar araligi: 0.0 —30.0 % 5.0%
Not: P90.02 (PID1 Maks) degeri ile baglantilidir.
P94.04 | Uyku Gecikmesi 0.0-3600.0s 60.0s
P94.05 |PID1 referans takviye -100.0 ~ +100.0 % 10.0 %
degeri Not: PID1 referans degeri ile baglantildir.
P94.06 |Takviye siiresi Ayar araligi: 0.000 - 6000.0 s 10.0s
P94.07 |Uyanma Frekansi P00.05 — P00.04 (Frekans tst limiti) 5.00 Hz
P94.08 |Uyanma Tirev Degeri Ayar araligi: 0.0 — 30.0 % (PID1 Maks degeri ile baglantih) 5.0s
P94.09 Uyanma gecikmesi 0.0-3600.0s 5.0s

P94.01 parametresi, sirlicinin uyku moduna hangi yontemle gececegini belirler.
Sirici calisirken PID kontrolii devam eder. Eger sistemde talep cok dislikse, PID cikisi giderek azalir.
Bu durumda siriici belirli bir kosulun olusup olusmadigini kontrol eder.

Uyku moduna gecis su sekilde gerceklesir:

P94.02 veya P94.03 parametrelerinde tanimlanan uyku kosulu olusur.

(Ornegin: frekansin belirli bir degerin altina diismesi veya PID cikisinin belirli seviyede olmasi.)

Bu durum P94.04 parametresiyle tanimlanan siire boyunca devam ederse sirici uykuya gegcmeye
hazirlanir. Uykuya gegmeden dnce sirici kisa bir kontrol islemi yapar. Bunun icin:

PID gikisini P94.05 parametresinde tanimlanan PID takviye degeri kadar artirir.

Bu artirilmis deger P94.06 parametresinde belirtilen PID takviye siiresi boyunca uygulanir.

Bu islem sistemde gergekten talep olup olmadigini kontrol etmek icindir. Eger bu kisa sireli
artirmaya ragmen sistemde bir ihtiya¢ olusmazsa: Siiriicii uyku moduna geger ve motoru durdurur.
Siuriict uyku modundayken sistemde tekrar bir talep olusup olusmadigini izlemeye devam eder.

Uyanma su sekilde gerceklesir:

P94.08 parametresinde tanimlanan uyanma kosulu gerceklesirse

(6rnegin basincin diismesi veya sicakligin ylikselmesi gibi),

Bu durum P94.09 parametresinde belirtilen uyanma siiresi boyunca devam ederse, Siiriicii uyku
modundan otomatik olarak ¢ikar.

Uyandiktan sonra:

Siiriici motoru dogrudan P94.07 parametresinde tanimlanan frekansta calistirir.

Sistem stabil hale geldikten sonra kontrol tekrar PID tarafindan diizenlenmeye devam eder.
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