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 概要 1．

1．1． FB 库概要 

本 FB 库是用于执行 PID控制的 FB 库。 

 

1．2． FB 库功能内容 

项目 内容 

M+CPU-PID_PIDControl 执行自动调谐、计算出 PID 常数后、执行 PID 控制。 

M+CPU-PID_PIDOperation 执行自动调谐、计算出 PID 常数后、执行 PID 运算。 
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1．3． 系统配置示例 

通过以下的组合展示 PID 控制时的系统配置示例。 

 

(1)使用 SCR(晶闸管)的情况 

 a)L 系列的系统配置 

CPU模块(L02CPU)

电源模块(L61P)

温度输入模块(L60RD8)

尾端盖板(L6EC)

D/A转换模块(L60DA4)

 

 b)Q 系列的系统配置 

CPU模块(QCPU)

电源模块(Q61P)

温度输入模块(Q64RD-G)

D/A转换模块(Q64DAN)
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(2)使用 SSR(固态继电器)的情况 

 a)L 系列的系统配置 

CPU模块(L02CPU)

输出模块(LY41NT1P)电源模块(L61P)

温度输入模块(L60RD8)

尾端盖板(L6EC)

 

b)Q 系列的系统配置 

CPU模块(QCPU)

电源模块(Q61P)

温度输入模块(Q64RD-G)

输出模块(QY10)
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1．4． 相关手册 

MELSEC-L 测温电阻输入模块用户手册 

MELSEC-L 数字模拟转换模块用户手册 

MELSEC-L 输入输出模块用户手册 

MELSEC-L CPU 模块用户手册(硬盘设计、维护检查篇) 

MELSEC-L CPU 模块用户手册(功能说明、程序基础篇) 

MELSEC-Q/L 编程手册(公共指令篇) 

测温电阻输入模块/通道间绝缘测温电阻输入模块用户手册(详细篇) 

数字模拟转换模块用户手册(详细篇) 

积木输入输出模块用户手册 

QCPU 用户手册(硬盘设计、维护检查篇) 

QnUCPU 用户手册(功能说明、程序基础篇) 

GX Works2 Version1 操作手册(公共篇) 

GX Works2 Version1 操作手册(简单工程、功能块篇) 

 

1．5． 备注 

使用本 FB 前、请仔细阅读相关产品的用户手册。 
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 FB库详细 2．

2．1． M+CPU-PID_PIDControl(PID 控制) 

 

名称 

M+CPU-PID_PIDControl 

 

功能内容 

 

项目 内容 

功能概要 执行自动调谐、计算出 PID 常数后、执行 PID 控制。 

符号 

 

对象设备 CPU 模块 

*1 序列 No.的前五位为“19012”以上时可以使用 

*2 序列 No.的前五位为“18102”以上时可以使用 

系列 模型 

MELSEC-Q 系列 通用型高速型*1 

MELSEC-L 系列 LCPU *2 

积分时间(I) :W iow_Integral

微分时间(D) :W iow_Derivative

异常结束: BFB_ERROR

自动调谐状态: Wow_AT_status

报警功能: Wow_AlertStatus

执行指令

正动作/逆动作设置

AUTO/MAN模式切换

晶体管输出标志: Bob_TraOutputFlag

测定值(PV): Wow_PV: ib_AutoManShiftB

执行状态

目标值(SV)设置

M+CPU-PID_PIDControl

FB_EN

ib_ActionSettingB

B :

:

: BFB_ENO

: B

测定值(PV) :W iw_PV

W

正常结束FB_OK

操作量(MV)W

: iw_SV_Setting

:ow_MV

目标值(SV): Wow_SV

设置数据 :W iw_SettingData

比例带(P) :W iow_Proportional

MAN输出设置 :W iw_ManOutput

自动调谐开始/停止 B : ib_AT

积分时间(I): Wiow_Integral

微分时间(D): Wiow_Derivative

出错代码: WERROR_ID

比例带(P): Wiow_Proportional

测定值(℃/F): Eoe_PV
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项目 内容 

工程工具 GX Works2 *1 

语言 对应的软件版本 

日文版 Version 1.560J 以后 

英文版 Version 1.560J 以后 

简体中文版 Version 1.560J 以后 

繁体中文版 Version 1.560J 以后 

韩文版 Version 1.560J 以后 

*1 关于所用模块对应的软件版本请参考相关手册。 

程序语言 ST(程序非公开) 

步数 3646 Step(MELSEC-Q 系列通用模型) 

*根据使用的 CPU 模型或输入输出定义，程序中嵌入的 FB 步数是不同的。 
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项目 内容 

功能说明 1) 本 FB 按照以下的图所示实现 PID 控制 

PID控制完成后，
FB_OK(正常结束)变为ON。

结束

请向以下输入标签中设置值后，
将FB_EN(执行指令)置为ON。

设置的输入标签
　・iw_PV(测定值(PV))
　・iw_SV_Setting(目标值(SV)设置)
　・iw_SettingData(设置数据)(*)
　・ib_ActionSetting
　(正动作/逆动作设置)・・・(a)

开始 ：设置项目

：FB的动作

PID控制
　・上下限输出限制器       ・・・(k)
　・上下限设置限制器       ・・・(l)
　・输出变化量限制器       ・・・(m)
　・设置变化率限制器       ・・・(n)
　・PID演算   　　　　　　 ・・・(o)
　・晶体管输出功能         ・・・(p)

自动调谐完成
(设置PID常数)

自动调谐开始・・・(j)

关于a)～p)的功能请参考
“4)各功能的说明”。

使用手册输出功能时，
请参考“4)各功能的说明q)”。

(*)设置的输入标签

控制输出周期设置・・・(b)

输入范围上限

输入范围下限

上限输出限制器

下限输出限制器

上限设置限制器

报警2的模式设置

报警3的模式设置

AT用超时时间

2自由度参数α

2自由度参数β

小数点位置

执行自动调谐时，请将以下输入标签置为ON。
　・ib_AT(自动调谐开始/停止)

不执行自动调谐时

下限设置限制器

输出变化量限制器

设置变化率限制器

报警设置值1

报警设置值2

报警设置值3

报警设置值4

自动调谐控制种类设置

定时器时限设置

使用计时器设备设置

报警1的模式设置

报警4的模式设置

报警静区设置・・・(h)
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项目 内容 

2) 因为读取 ib_ActionSetting(正动作/逆动作设置)、iw_SettingData(设置数据)时、FB_EN(执

行指令)必须为 ON 状态、所以在 FB_EN 为 ON 的状态下、即使改变设置数据、值也无效。 

3) iw_SettingData(设置数据)中以下数据的设置值超范围时、FB_ERROR(异常结束)变为 ON、FB

处理中断。并且、与各设置数据中出现的错误相对应的出错代码、将被存储在 ERROR_ID(出

错代码)中。关于出错代码请参考出错代码的说明部分。 

•控制输出周期设置 •上限输出限制器  •下限输出限制器 

•输出变化量限幅器 •设置变化率限幅器 •报警 1 的模式设置 

•报警 2 的模式设置 •报警 3 的模式设置 •报警 4 的模式设置 

•报警设置值 1  •报警设置值 2  •报警设置值 3 

•报警设置值 4  •报警静区设置 

•AT 用超时时间  •自动调谐控制种类设置 •2 自由度参数α 

•2 自由度参数β  •小数点位置  •定时器时限设置 

 

4) 各功能的说明 

a) 正动作/逆动作切换 

i) 此功能用于设置是使用正动作还是使用逆动作 

ii) 根据设置值执行以下动作。 

• 正动作是测定值(PV)高于目标值(SV)时、增加操作量(MV)的动作。 

 正动作用于执行冷却控制。 

• 逆动作是测定值(PV)低于目标值(SV)时、增加操作量(MV)的动作。 

 逆动作用于执行加热控制。 

目标值(SV)

测定值(PV)

时间

温度

逆动作(加热控制时)

时间

温度

正动作(冷却控制时)

测定值(PV)

目标值(SV)

 

 

iii) ib_ActionSetting(正动作/逆动作设置)为 ON 时执行正动作、为 OFF 时执行逆动作。 
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项目 内容 

b) 控制输出周期设置 

设置晶体管输出的脉冲周期(ON/OFF周期)。 

(示例)控制周期设置为 100s、操作量为 70%时、如下所示。 

反复执行每 100s 中 70s为 ON、剩余的 30s 为 OFF 的动作。 

操作量(70%)

70s

控制输出周期

100s

晶体管
输出

若操作量固定，
则在相同ON/OFF
周期下反复执行

 

 

c) 上限输入值报警/下限输入报警 

i) 当 iw_PV(测定值(PV))超出 iw_SettingData(设置数据)的报警设置值的范围时、变为报

警状态、ow_AlertStatus(报警功能)的相应的 bit 变为 ON。 

ii) iw_PV(测定值(PV))返回到范围内时、报警状态自动变为 OFF。 

测定值(PV)测定值(PV)

时间

报警设置值

上限输入报警

测定值(PV)
测定值(PV)

时间

报警设置值

非报警状态 报警状态

(a)上限输入报警
测定值(PV)超过报警设置值时进入报警状态。

(b)下限输入报警
测定值(PV)低于报警设置值时进入报警状态。

下限输入报警
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项目 内容 

d) 输入变化量警报/输出变化量警报 

iw_PV(测定值(PV))或输出值(MV)超出了 iw_SettingData(设置数据)的报警设置值中设

置的变化量时、变为报警状态、ow_AlertStatus(报警功能)的相应的 bit 变为 ON。 

输出变化量
（增侧）警报

输出变化量
（减侧）警报

时间

测定值(PV)

输入变化量
（增侧）警报

(a)输入变化量警报 (b)输出变化量警报

输入变化量
（减侧）警报

时间

操作量(MV)
变化量 变化量 变化量 变化量

非报警状态 报警状态  

 

e) 上限偏差报警/下限偏差报警 

偏差(E)超出 iw_SettingData(设置数据)的报警设置值时、变为报警状态、 

ow_AlertStatus(报警功能)的相应的 bit 变为 ON。 

偏差(E)　（ = 测定值(PV)-目标值(SV) )

时间

报警设置值

上限偏差报警

时间

报警设置值

非报警功能 报警功能

(a)上限偏差报警　/ 下限偏差报警
①报警设置值为正的情况 ②报警设置值为负的情况

0

0

偏差(E)　（ = 测定值(PV)-目标值(SV) )

上限偏差报警

下限偏差报警下限偏差报警

时间

目标值(SV)

时间

目标值(SV)

测定值(PV) 测定值(PV)
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项目 内容 

f) 上下限偏差报警 

偏差(E)超出 iw_SettingData(设置数据)的报警设置值时、变为报警状态、 

ow_AlertStatus(报警功能)的相应的 bit 变为 ON。 

偏差(E)　（ = 测定值(PV)-目标值(SV) )

报警设置值

上下限偏差报警

时间

非报警功能 报警功能

(a)上下限偏差报警

0

目标值(SV)

时间

测定值(PV)

-(报警设置值)

 

 

g) 范围内报警 

偏差(E)超出 iw_SettingData(设置数据)的报警设置值时、变为报警状态、 

ow_AlertStatus(报警功能)的相应的 bit 变为 ON。 

偏差(E)　（ = 测定值(PV)-目标值(SV) )

报警設定值

范围内报警

时间

非报警功能 报警功能

(a)范围内报警

0

目标值(SV)

时间

测定值(PV)

-(报警設定值)
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项目 内容 

h) 报警静区 

iw_PV(测定值(PV))或者偏差(E)超出 iw_SettingData(设置数据)的报警设置值时、变为

报警状态、ow_AlertStatus(报警功能)的相应的 bit 变为 ON。低于报警静区时、就变为

非报警状态、ow_AlertStatus(报警功能)的相应的 bit 变为 OFF。 

测定值(PV)

时间

报警设置值

报警功能

测定值(PV)

时间

报警设置值

报警功能

非报警功能 报警功能

(a)报警静区
  ･报警设置值=0(0.0%)时 ･报警设置值=0(0.0%)以外时

静区

 

 

i) 有待机报警 

将 FB_EN(执行指令)置为 ON 后、测定值(PV)或者偏差(E)即使处于报警状态、也将被忽略

而不报警。到测定值(PV)或者偏差(E)一次脱离报警状态为止、报警功能无效。 

偏差(E)　（ = 测定值(PV)-目标值(SV) )

时间

报警设置值

非报警功能 报警功能

(a)下限偏差报警

0

下限偏差报警

(b)有待机下限输入报警

偏差(E)　（ = 测定值(PV)-目标值(SV) )

时间

报警设置值

0

有待机
下限输入报警

待机动作区域

 

j) 自动调谐 

i) 通过此功能可以自动设置最优的 PID 常数。请通过 iw_SettingData(设置数据)的自动调

谐控制种类设置来设置 PID 常数的计算方法。控制种类如下表。 

设置值 控制种类 特点 

0 固定值 PI 控制 
提高了对干扰的响应性。 

1 固定值 PID控制 

2 数值追踪 PI控制 
抑制目标值变化时的过冲。 

3 数值追踪 PID 控制 
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项目 内容 

ii) 通过将 ib_AT(自动调谐开始/停止)置为 ON、实施自动调谐。 

此时、ow_AT_status(自动调谐状态)从“0”(自动调谐非执行中)变为“1”(自动调谐

执行中)。之后、一旦自动调谐完成、无论是正常结束还是异常结束一律变为“2”(自

动调谐完成)。 

iii) 自动调谐完成后、将输出最优的 iow_Proportional(比例带(P))、iow_Integral(积分

时间(I))、iow_Derivative(微分时间(D))。 

iv) 自动调谐中,PID 控制,手动输出将不被执行。 

v) 自动调谐中检测出错误时、变为报警状态、ow_AlertStatus(报警功能)的相应的 bit 变

为 ON。关于相应变为 ON的 bit、请参考 ow_AlertStatus(报警功能)的说明。 

vi) 自动调谐执行时间超出 AT 用超时时间时、ow_AlertStatu(报警功能)的 b14将变为 ON。

进入这个状态时、请将 AT 用超时时间设置得更长一些后再次执行自动调谐。并且请确

认以下事项。 

■输出 ON 且测定值(PV)未达到目标值(SV)时 

•请确认加热器电源是否为 ON。 

•确认上限输出限制器的值、未达到 100%时请修改该值。 

■输出 OFF且测定值(PV)未达到目标值(SV)时 

•确认下限输出限制器的值、大于 0%时请修改该值。 

•由于周围环境的影响、可能会出现控制对象的温度不下降的情况、此时、请停止相 

邻的控制对象的控制、并对控制对象分别执行自动调谐。 

执行上述操作后、仍然不能解决问题时、请手动设置 PID常数。或者请修改加热器容 

量。 

vii) 执行自动调谐后、如果算出的 PID常数为范围外时、ow_AlertStatu(报警功能)的 b15

将变为 ON。此时、请确认以下事项。 

■比例带<1时 

发生报警的原因:自动调谐执行中控制响应的振幅小。 

•确认上限输出限制器的值、未达到 100%时请修改该值。 

•确认下限输出限制器的值、大于 0%时请修改该值。 

•变更输入范围下限以及输入范围上限、请缩小测量温度的范围。 

■比例带≥输入范围下限～输入范围上限时、比例带≥10001 时 

发生报警的原因:自动调谐执行中控制响应的振幅大。 

•请变更上限输出限制器和下限输出限制器的值、 

 以缩小自动调谐执行中控制响应的振幅。 

■积分时间<1 时 

发生报警的原因:自动调谐执行中控制响应的振动周期过短。 

•请将上限输出限制器扩大、下限输出限制器缩小。 
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项目 内容 

■积分时间≥3601 时 

发生报警的原因:自动调谐执行中控制响应的振动周期过长。 

•确认移动平均次数的值后修改该值。 

温度[测定值(PV)超过目标值(SV)后测定值(PV)没有下降时] 

•确认下限输出限制器的值、大于 0%时请修改该值。 

•由于周围环境的影响、可能会出现控制对象的温度不下降的情况、此时、 

 请停止相邻的控制对象的控制、并对控制对象分别执行 AT。 

[测定值(PV)超过目标值(SV)后测定值(PV)没有上升时] 

•确认上限输出限制器的值、未达到 100%时请修改该值。 

■微分时间≥3601 时 

发生报警的原因:自动调谐执行中控制响应的振动周期过长。 

•请将积分时间修改到 3600 以下。 

 

k) 上下限输出限制器 

能够限制 ow_MV(操作量(MV))的上限、下限。 

操作量(MV)高于上限输出限制器时,或者低于下限输出限制器时,将被补偿为上下限输出

限制器值。 

操作量范围
(10.0%～95.0%)

上限输出限制器【95.0%】

下限输出限制器【10.0%】

操作量(MV) > 上限输出限制器　⇒　操作量(MV) = 上限输出限制器
操作量(MV) < 下限输出限制器　⇒　操作量(MV) = 下限输出限制器

 

l) 上下限设置限制器 

iw_SV_Setting(目标值(SV)设置)高于 iw_SettingData(设置数据)的上限设置限制器时、

或者低于下限设置限制器时,将被补偿为上下限设置限制器值。 

(示例)如图、设置范围为 100.0℃～300.0℃。 

上限设置限制器(300.0℃)

下限设置限制器(100.0℃)

目标值(SV)设置范围
(100.0～300.0℃)

目标值(SV) > 上限设置限制器　⇒　目标值(SV) =上限设置限制器
目标值(SV) < 下限设置限制器　⇒　目标值(SV) =下限设置限制器
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项目 内容 

m) 输出变化量限幅器 

设置每个控制输出周期的输出变化量的限度、用以抑制操作量(MV)的急速变化。 

(示例)把输出变化量设置为 10%时、即使操作量(MV)急速变化 50%、每个控制输出周期的

变化量也会被抑制到 10%。 

100%

操作量(MV)

80%

50%

0%

操作量(MV)
增加50%

控制输出
周期

10%

 

 

n) 设置变化率限幅器 

设置每个控制输出周期的目标值(SV)的变化率、抑制目标值(SV)的急速变化。 

测定值(PV) 2

测定值(PV) 1

时间

设置变化率限幅器
(满刻度0%～100%)

控制输出周期

 

o) PID 运算 

根据 iw_SV_Setting(目标值(SV)设置)、iw_PV(测定值(PV))、iow_Proportional(比例带

(P))、iow_Integral(积分时间(I))、iow_Derivative(微分时间(D))的值执行 PID 运算、

存储 ow_MV(操作量(MV))。iow_Proportional(比例带(P))、iow_Integral(积分时间(I))、

iow_Derivative(微分时间(D))为范围外时、分别会进入报警状态、ow_AlertStatus(报

警功能)的相应 bit 自动变为 ON。返回到范围内时、报警状态则自动变为 OFF。 

 

p) 晶体管输出功能 

根据控制输出周期、ow_MV(操作量(MV))、将 ob_TraOutputFlag(晶体管输出标志)晶体管

输出到输出装置上。 
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项目 内容 

q) 手动输出功能 

i) 本功能可以不通过 PID控制运算进行自动计算、而是手动设置操作量(MV)。将

ib_AutoManShift(AUTO/MAN 模式切换)设置为“ON”(MAN(手动)模式)、并按照

iw_ManOutput(MAN 输出设置)实施手动输出后、ow_MV(操作量(MV))中将出现用户的设

置值。iw_ManOutput(MAN输出设置)为上下限输出限制器或者 0(0.0%)～1000(100.0%)

的范围外时、变为报警状态、ow_AlertStatus(报警功能)的相应 bit 变为 ON。返回到

范围内时、报警状态自动变为 OFF。 

FB 编译方式 宏型 

限制事项、注意

事项等 

1) 本 FB 中不包含错误恢复处理。关于错误恢复处理、请根据用户的系统及动作请求另行制作。 

2) 中断程序里无法使用 FB。 

3) 在只执行一次的程序(例如、子程序或 FOR～NEXT)中使用 FB时、因不能执行 FB_EN(执行指令)

的 OFF 处理、而导致正常动作无法运行。因此请在能够执行 FB_EN(执行指令)的 OFF 处理的

程序中使用 FB。 

4) 多个使用本 FB 时、请注意 CH 不要重复。 

5) CPU 停止时、Y 信号 OFF。通过 ob_TraOutputFlag(晶体管输出标志)操作的 Y 信号时、请创建

程序以避免控制对象的设备误动作。另外、CPU STOP→RUN 时的动作、请通过 GX Works2 的

工程窗口→[参数]→[PC参数]→[PC系统设置]的[STOP->RUN时的输出模式]进行设置。 

6) 在 FB 内部处理中因为要使用变址修饰操作计时器(T)软元件，所以在需要重复使用本 FB 的情

况下，编译时有可能发生线圈重复使用警报，但是基本上不影响 FB 的使用性。 

7) 关于 CPU 停止错误发生时的输出动作、请通过 GX Works2 的工程窗口→[参数]→[PC参数]→

[I/O 分配设置]的[详细设置]、设置[错误时输出模式]。 

另外、关于 CPU 模块的错误时的动作、请通过 GX Works2 的工程窗口→[参数]→[PC 参数]→

[PC RAS 设置]的[错误时的运行模式]进行设置。 

8) 在本 FB 中、需要对所有的输入标签设置回路。 

9) 请结合连接设备、系统、通过 GX Works2 的参数设置进行设置。 

关于参数设置的使用方法请参考 GX Works2 操作手册(公共篇)。 

10) 本 FB 使用通过 iw_SettingData(设置数据)的使用计时器软元件设置中指定的计时器(T)软元

件。 

FB 执行中、请不要使用 FB 以外指定的计时器(T)软元件。 

另外、请在 GX Works2 的工程窗口→[参数]→[PC参数]→[软元件设置]的计时器(T)的分配

软元件范围内指定需要使用的计时器(T)。 
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项目 内容 

11) 晶体管输出的 ON 时间的计算依据为计时器(T)软元件的定时器时限设置(高速)的设置值。该

设置值在 iw_SettingData(设置数据)的使用计时器软元件设置中指定。 

请在 iw_SettingData(设置数据)的定时器时限设置中设置与、GX Works2 的工程窗口→[参数]

→[PC 参数]→[PC 系统设置]的定时器时限设置(高速)相同的设置值。 

FB 动作 实时执行型 

使用示例 请参阅“附录 1．FB 库使用示例”。 
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项目 内容 

输入输出信号的

动作 

【正常结束时】 

•使用自动调谐时 

设置中

FB_EN（执行命令）

FB_ENO（执行状态）

参数设置处理

FB_OK（正常结束）

FB_ERROR（异常结束）

ERROR_ID（出错代码） 0

未执行 设置完成

自动调谐处理

ow_AT_Status
(自动调谐状态)

PID运算处理

未处理 未处理处理中

iow_Proportional
(比例增益(P))

Iow_Integral
(积分时间(I))

Iow_Derivative
(微分时间(D))

od_AlertStatus
(报警功能)

未更新

未处理 未处理处理中

无报警

0 21

未更新

未更新

ow_MV(操作量(MV)) 未处理 未处理处理中

ob_TraOutputFlag
(晶体管输出标志)

未处理 未处理处理中

0

iw_PV
(测定值(PV))

测定值(PV)

ib_AT
（自动调谐开始/停止）

更新

更新

更新 未更新

未更新

未更新

 

【异常结束时】 

FB_EN（执行命令）

FB_ENO（执行状态）

参数设置处理

FB_OK（正常结束）

FB_ERROR（异常结束）

ERROR_ID（出错代码） 0

未执行

自动调谐处理

ow_AT_Status
(自动调谐状态)

PID运算处理

未处理

iow_Proportional
(比例增益(P))

Iow_Integral
(积分时间(I))

Iow_Derivative
(微分时间(D))

od_AlertStatus
(报警功能)

未更新

未处理

无报警

0

未更新

未更新

ow_MV(操作量(MV)) 未处理

ob_TraOutputFlag
(晶体管输出标志)

未处理

0异常结束

iw_PV
(测定值(PV))

测定值(PV)

ib_AT
（自动调谐开始/停止）

 

 

•未使用自动调谐时 

设置中

FB_EN（执行命令）

FB_ENO（执行状态）

参数设置处理

FB_OK（正常结束）

FB_ERROR（异常结束）

ERROR_ID（错误代码） 0

未执行 设置完成

自动调谐处理

ow_AT_Status
(自动调谐状态)

PID运算处理

未处理

iow_Proportional
(比例增益(P))

Iow_Integral
(积分时间(I))

Iow_Derivative
(微分时间(D))

od_AlertStatus
(报警功能)

未更新 更新

未处理 未处理处理中

无报警

0

未更新 更新

未更新 更新

ow_MV(操作量(MV)) 未处理 未处理处理中

ob_TraOutputFlag
(晶体管输出标志)

未处理 未处理处理中

iw_PV
(测定值(PV))

测定值(PV)

ib_AT
（自动调谐开始/停止）

未更新

未更新

未更新
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项目 内容 

相关手册 MELSEC-L 测温电阻输入模块用户手册 

MELSEC-L 数字模拟转换模块用户手册 

MELSEC-L 输入输出模块用户手册 

MELSEC-L CPU 模块用户手册(硬盘设计、维护检查篇) 

MELSEC-L CPU 模块用户手册(功能说明、程序基础篇) 

MELSEC-Q/L 编程手册(公共指令篇) 

测温电阻输入模块/通道间绝缘测温电阻输入模块用户手册(详细篇) 

数字模拟转换模块用户手册(详细篇) 

积木输入输出模块用户手册 

QCPU 用户手册(硬盘设计、维护检查篇) 

QnUCPU 用户手册(功能说明、程序基础篇) 

GX Works2 Version1 操作手册(公共篇) 

GX Works2 Version1 操作手册(简单工程、功能块篇) 

  



 

MELSEC-Q/L PID 控制用 FB 库参考手册 
FBM-M203-A 

22/129 

 

 

 

出错代码 

●出错代码一览 

出错代码 内容 处理方法 

10(10 进制) 
控制输出周期设置超范围。控制输出周期中设置了超

出 5～1000(0.5s～100.0s)范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

11(10 进制) 
上限输出限制器设置超范围。上限输出限制器中设置

了超出-50～1050(-5.0%～105.0%)范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

12(10 进制) 
下限输出限制器设置超范围。下限输出限制器中设置

了超出-50～1050(-5.0%～105.0%)范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

13(10 进制) 
输出变化量限幅器设置超范围。输出变化量限幅器中

设置了超出 0～1000 范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

14(10 进制) 
设置变化率限幅器设置超范围。设置变化率限幅器中

设置了超出 0～1000 范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

15(10 进制) 
报警 1 的模式设置超范围。报警 1 的模式中设置了超

出 0～11、25～32 范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

16(10 进制) 
报警 2 的模式设置超范围。报警 2 的模式中设置了超

出 0～11、25～32 范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

17(10 进制) 
报警 3 的模式设置超范围。报警 3 的模式中设置了超

出 0～11、25～32 范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

18(10 进制) 
报警 4 的模式设置超范围。报警 4 的模式中设置了超

出 0～11、25～32 范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

19(10 进制) 

报警设置值 1 超范围。警报 1 的模式设置为 5、6、

11、25～32 时、报警设置值 1 中设置了超出 0～32767

范围的值。 

请重新设置后、再次执行 FB。 

20(10 进制) 

报警设置值 2 超范围。警报 2 的模式设置为 5、6、

11、25～32 时、报警设置值 2 中设置了超出 0～32767

范围的值。 

请重新设置后、再次执行 FB。 

21(10 进制) 

报警设置值 3 超范围。警报 3 的模式设置为 5、6、

11、25～32 时、报警设置值 3 中设置了超出 0～32767

范围的值。 

请重新设置后、再次执行 FB。 

22(10 进制) 

报警设置值 4 超范围。警报 4 的模式设置为 5、6、

11、25～32 时、报警设置值 4 中设置了超出 0～32767

范围的值。 

请重新设置后、再次执行 FB。 

23(10 进制) 
报警静区设置超范围。报警静区中设置了超出 0～

100(0.0%～10.0%)范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 



 

MELSEC-Q/L PID 控制用 FB 库参考手册 
FBM-M203-A 

23/129 

 

 

出错代码 内容 处理方法 

24(10 进制) 
AT 用超时时间设置超范围。AT 用超时时间中设置了

超出 0～7200(0s～7200s)范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

25(10 进制) 
自动调谐控制种类设置超范围。自动调谐控制种类中

设置了超出 0～3 范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

26(10 进制) 
2 自由度参数α设置超范围。2 自由度参数α中设置

了超出 0～100(0.00～1.00)范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

27(10 进制) 
2 自由度参数β设置超范围。2 自由度参数β中设置

了超出 0～100(0.00～1.00)范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

28(10 进制) 
小数点位置超范围。小数点位置中设置了-1、0、1

以外的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

29(10 进制) 
定时器时限设置超范围。定时器时限设置中设置了超

出 1～10000(0.01ms～100.00ms)范围的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

30(10 进制) 被错误设置为上限输出限制器≤下限输出限制器。 
请将值设置为上限输出限制器＞下限输出限

制器。 

31(10 进制) 被错误设置为上限设置限制器≤下限设置限制器。 
请将值设置为上限设置限制器＞下限设置限

制器。 

32(10 进制) 被错误设置为输入范围上限≤输入范围下限。 请将值设置为输入范围上限＞输入范围下限。 

33(10 进制) 被错误设置为输入范围上限<目标值(SV)。 请将值设置为输入范围上限≥目标值(SV)。 

34(10 进制) 被错误设置为输入范围下限>目标值(SV)。 请将值设置为输入范围下限≤目标值(SV)。 
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使用标签 

●输入标签 

名称(注释) 标签名 数据 

类型 
有效范围 

说明 

执行指令 FB_EN 
位 

ON、OFF ON:启动 FB。 

OFF:不启动 FB。 

正动作/逆动作设置 ib_ActionSetting 

位 

ON、OFF 设置正动作、逆动作。 

执行冷却控制时请设置为正动作。执行加

热控制时请设置为逆动作。 

•ON:正动作(冷却控制) 

•OFF:逆动作(加热控制) 

AUTO/MAN 模式切换 ib_AutoManShift 

位 

ON、OFF 选择是通过 PID 运算算出操作量(MV)的

值、还是通过用户设置得出操作量(MV)的

值。 

OFF:AUTO(自动)模式 

通过本 FB 的 PID 运算算出操作量(MV)。 

ON:MAN(手动)模式 

用户通过 iw_ManOutput(MAN输出设置)设

置操作量。 

自动调谐开始/停止 ib_AT 
位 

ON、OFF ON:自动调谐开始。 

OFF:自动调谐停止。 

测定值(PV) iw_PV 

字 

-32768～32767 设置通过模拟输入模块检测的测定值。 

 

(示例)以下情况、请设置“U3\G11”。 

•使用模块:“L60RD8” 

•开头 I/O No.:“H30” 

•控制中使用的测定值:“CH1 温度测定值” 

* 根据使用的模块的输入范围设置、或者

输入型/范围设置、摄氏/华氏显示设

置、测量范围各不相同。详细请参考该

模块的用户手册。 

目标值(SV)设置 iw_SV_Setting 

字 

-32768～32767 设置 PID 控制的目标值。 

请设置在 iw_SettingData(设置数据)的

“上限设置限制器”、“下限设置限制器”

的范围内。 
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名称(注释) 标签名 数据 

类型 
有效范围 

说明 

MAN 输出设置 iw_ManOutput 

字 

0～1000 

(0.0%～100.0%) 

设置 MAN 模式时的操作量(MV)。 

* ib_AutoManShift(AUTO/MAN 模式切换)

为“ON:MAN模式”时本设置有效。 

设置数据 iw_SettingData 
字 

*设置数据请参

考下表 

指定存储设置数据的开头地址。 

请设置 PID运算、自动调谐所需的参数。 
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●设置数据 

名称 偏置 数据类型 有效范围 说明 

控制输出周期设置 +0 字 5～1000 

(0.5s～100.0s) 

设置晶体管输出的脉冲周期(ON/OFF周

期)。 

控制输出周期的 ON 时间、为控制输出周

期乘以 PID运算算出的操作量(MV)(%)得

出的值。 

如果操作量(MV)固定、则相同周期的脉冲

被反复输出。 

输入范围上限 +1 字 -32768～32767 设置控制对象的输入范围的上限值。 

 

(示例)以下情况时请设置为小于

“8500”的值。 

•使用模块:“L60RD8” 

•输入范围:“2:Pt100(-200～850℃)” 

•摄氏/华氏显示设置:“0:摄氏[℃]” 

 

* 根据使用的模块的输入范围设置、或者

输入型/范围设置、根据摄氏/华氏显示

设置、测量范围各不相同。详细请参考

该模块的用户手册。 

输入范围下限 +2 字 -32768～32767 设置控制对象的输入范围的下限值。 

 

(示例)以下情况时请设置为大于“大于

000 于的值。 

•使用模块:“L60RD8” 

•输入范围:“2:Pt100(-200～850℃)” 

•摄氏/华氏显示设置:“0:摄氏[℃]” 

 

* 根据使用的模块的输入范围设置、或者

输入型/范围设置、根据摄氏/华氏显示

设置、测量范围各不相同。详细请参考

该模块的用户手册。 



 

MELSEC-Q/L PID 控制用 FB 库参考手册 
FBM-M203-A 

27/129 

 

 

名称 偏置 数据类型 有效范围 说明 

上限输出限制器 +3 字 -50～1050 

(-5.0%～105.0%) 

设置将 PID运算算出的操作量(MV)输出到

实际的外部设备中时的上限值。 

请设置为下限输出限制器值＜上限输出

限制器值。 

下限输出限制器 +4 字 -50～1050 

(-5.0%～105.0%) 

设置将 PID运算算出的操作量(MV)输出到

实际的外部设备中时的下限值。 

请设置为下限输出限制器值＜上限输出

限制器值。 

上限设置限制器 +5 字 -32768～32767 设置目标值(SV)设置范围的上限值。 

请设置为下限设置限制器值＜上限设置

限制器值。 

* 根据使用的模块的输入范围设置、或者

输入型/范围设置、根据摄氏/华氏显示

设置、测量范围各不相同。详细请参考

该模块的用户手册。 

下限设置限制器 +6 字 -32768～32767 设置目标值(SV)设置范围的下限值。 

请设置为下限设置限制器值＜上限设置

限制器值。 

* 根据使用的模块的输入范围设置、或者

输入型/范围设置、根据摄氏/华氏显示

设置、测量范围各不相同。详细请参考

该模块的用户手册。 

输出变化量限幅器 +7 字 0、1～1000 

(0.1%/控制输出周

期～100%/控制输出周

期) 

设置每个控制输出周期的输出变化量的

限度、防止操作量(MV)的急速变化。 

为 0 时、不执行输出变化量的调整。 

设置变化率限幅器 +8 字 0、1～1000 

(0.1%/控制输出周

期～100%/控制输出周

期) 

设置每个控制输出周期的目标值(SV)的

变化率。防止操作量(MV)的急速变化。 

为 0 时、不执行设置变化率的调整。 
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名称 偏置 数据类型 有效范围 说明 

报警 1 的模式设置 +9 字 0～11、 

25～32 

设置报警 1的报警模式。 

0:不执行报警 

1:上限输入报警 

2:下限输入报警 

3:上限偏差报警 

4:下限偏差报警 

5:上下限偏差报警 

6:范围内报警 

7:有待机上限输入报警 

8:有待机下限输入报警 

9:有待机上限偏差报警 

10:有待机下限偏差报警 

11:有待机上下限偏差报警 

25:输入变化量(增侧)警报 

26:输入变化量(减侧)警报 

27:输出变化量(增侧)警报 

28:输出变化量(减侧)警报 

29:有待机输入变化量(增侧)警报 

30:有待机输入变化量(减侧)警报 

31:有待机输出变化量(增侧)警报 

32:有待机输出变化量(减侧)警报 
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名称 偏置 数据类型 有效范围 说明 

报警 2 的模式设置 +10 字 0～11、 

25～32 

设置报警 2的报警模式。 

0:不执行报警 

1:上限输入报警 

2:下限输入报警 

3:上限偏差报警 

4:下限偏差报警 

5:上下限偏差报警 

6:范围内报警 

7:有待机上限输入报警 

8:有待机下限输入报警 

9:有待机上限偏差报警 

10:有待机下限偏差报警 

11:有待机上下限偏差报警 

25:输入变化量(增侧)警报 

26:输入变化量(减侧)警报 

27:输出变化量(增侧)警报 

28:输出变化量(减侧)警报 

29:有待机输入变化量(增侧)警报 

30:有待机输入变化量(减侧)警报 

31:有待机输出变化量(增侧)警报 

32:有待机输出变化量(减侧)警报 
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名称 偏置 数据类型 有效范围 说明 

报警 3 的模式设置 +11 字 0～11、 

25～32 

设置报警 3的报警模式。 

0:不执行报警 

1:上限输入报警 

2:下限输入报警 

3:上限偏差报警 

4:下限偏差报警 

5:上下限偏差报警 

6:范围内报警 

7:有待机上限输入报警 

8:有待机下限输入报警 

9:有待机上限偏差报警 

10:有待机下限偏差报警 

11:有待机上下限偏差报警 

25:输入变化量(增侧)警报 

26:输入变化量(减侧)警报 

27:输出变化量(增侧)警报 

28:输出变化量(减侧)警报 

29:有待机输入变化量(增侧)警报 

30:有待机输入变化量(减侧)警报 

31:有待机输出变化量(增侧)警报 

32:有待机输出变化量(减侧)警报 
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名称 偏置 数据类型 有效范围 说明 

报警 4 的模式设置 +12 字 0～11、 

25～32 

设置报警 4的报警模式。 

0:不执行报警 

1:上限输入报警 

2:下限输入报警 

3:上限偏差报警 

4:下限偏差报警 

5:上下限偏差报警 

6:范围内报警 

7:有待机上限输入报警 

8:有待机下限输入报警 

9:有待机上限偏差报警 

10:有待机下限偏差报警 

11:有待机上下限偏差报警 

25:输入变化量(增侧)警报 

26:输入变化量(减侧)警报 

27:输出变化量(增侧)警报 

28:输出变化量(减侧)警报 

29:有待机输入变化量(增侧)警报 

30:有待机输入变化量(减侧)警报 

31:有待机输出变化量(增侧)警报 

32:有待机输出变化量(减侧)警报 

报警设置值 1 +13 字 报警 1 的模式设置为

1～4、7～10

时:-32768～32767 

 

报警 1 的模式设置为

5、6、11、25～32 时: 

0～32767 

设置报警 1的报警设置值。 

报警状态时、ow_AlertStatus(报警功能)

的 bit0 为 ON。 

报警设置值 2 +14 字 报警 2 的模式设置为

1～4、7～10

时:-32768～32767 

 

报警 2 的模式设置为

5、6、11、25～32 时: 

0～32767 

设置报警 2的报警设置值。 

报警状态时、ow_AlertStatus(报警功能)

的 bit1 为 ON。 
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名称 偏置 数据类型 有效范围 说明 

报警设置值 3 +15 字 报警 3 的模式设置为

1～4、7～10

时:-32768～32767 

 

报警 3 的模式设置为

5、6、11、25～32 时: 

0～32767 

设置报警 3的报警设置值。。 

报警状态时、ow_AlertStatus(报警功能)

的 bit2 为 ON。 

报警设置值 4 +16 字 报警 4 的模式设置为

1～4、7～10

时:-32768～32767 

 

报警 4 的模式设置为

5、6、11、25～32 时: 

0～32767 

设置报警 4的报警设置值。 

报警状态时、ow_AlertStatus(报警功能)

的 bit3 为 ON。 

报警静区设置 +17 字 0、1～100 

(0.1%～10.0%) 

设置使用报警功能时的静区。 

需要运行装置的危险信号或运行安全装

置时使用此功能。 

为 0 时、不执行报警静区设置。 

AT 用超时时间 +18 字 0～7200 

(0s～7200s) 

设置自动调谐的超时时间。 

自动调谐控制种类设置 +19 字 0～3 设置自动调谐执行时的 PID控制参数的计

算方法。 

0:固定值 PI控制 

1:固定值 PID 控制 

2:数值追踪 PI 控制 

3:数值追踪 PID 控制 

2 自由度参数α +20 字 0～100 

(0.00～1.00) 

设置 2自由度 PID控制中、前馈比例的值。 

α变大时、对应目标值的比例的效果就变

小。 

2 自由度参数β +21 字 0～100 

(0.00～1.00) 

设置 2自由度 PID控制中、前馈微分的值。 

β变小时、对应目标值变更的微分的効果

就变大。 
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名称 偏置 数据类型 有效范围 说明 

小数点位置 +22 字 -1、0、1 设置小数点位置。 

0:测定值(PV)设置无小数点。 

测定值(PV)为“10”时、oe_PV(测定值(℃

/F))为“10”。 

1:测定值(PV)设置为小数点后 1 位。 

测定值(PV)为“10”时、oe_PV(测定值(℃

/F))为“1.0”。 

-1:不支持小数点位置设置。 

设置为-1 时、oe_PV(测定值(℃/F))中默

认存储为 0(固定值)。 

 

(示例)以下情况请设置为“置值。 

•使用模块:“L60RD8” 

•输入型:“2:Pt100(-200～850℃)” 

定时器时限设置 +23 字 1～10000 

(0.01ms～100.00ms) 

设置晶体管输出计时器单位。 

(示例)以下情况请设置为“1000”。 

•PC 系统设置的 

定时器时限设置(高速) :“10.00ms” 

使用计时器软元件设置 +24 字 有效软元件范围(*1) 

 

(*1):根据 PC参数的软

元件设置、有效范围各

不相同。 

设置使用的计时器(T)软元件的编号。 

(示例)以下情况请设置为“3”。 

•使用的计时器 :“T3” 
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●输出标签 

名称(注释) 标签名 数据类型 初始值 说明 

执行状态 FB_ENO 位 OFF ON:执行指令为 ON 状态 

OFF:执行指令为 OFF 状态 

正常结束 FB_OK 位 OFF ON 时、表示 PID 控制中。 

测定值(PV) ow_PV 字 0 存储测定值。 

操作量(MV) ow_MV 字 0 根据测定值(PV)存储 PID运算执行的结果。 

* ib_AutoManShift(AUTO/MAN 模式切换)为

“ON:MAN 模式”时、操作量(MV)为通过

iw_ManOutput(MAN 输出设置)设置的值。 

目标值(SV) ow_SV 字 0 存储目标值。 

测定值(℃/F) oe_PV 单精度实数 0 存储测定值。 

存储的值、根据 iw_SettingData(设置数据)的小

数点位置的设置而变化。 

(示例) 

•小数点位置设置为“0”的情况: 

测定值(PV)为 10 时、oe_PV(测定值(℃/F))为

“10”。 

•小数点位置设置为“1”的情况: 

测定值(PV)为 10 时、oe_PV(测定值(℃/F))为

“1.0”。 

•小数点位置设置“-1”的情况: 

测定值(PV)为 10 时、oe_PV(测定值(℃/F))为

“0”(固定)。 

晶体管输出标志 ob_TraOutputFlag 位 OFF 存储晶体管输出的 ON/OFF 状态。 

(示例)以下情况请设置为“Y41”。 

•使用模块:“LY41NT1P” 

•开头 I/O No.:“H40” 

•控制中使用的信号:“B19” 

自动调谐状态 ow_AT_status 字 0 显示自动调谐的执行状态。 

0:自动调谐非执行中 

1:自动调谐执行中 

2:自动调谐完成 
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名称(注释) 标签名 数据类型 初始值 说明 

报警功能 ow_AlertStatus 字 0 与检测出的报警对应的 bit 数变为 ON 

b0:报警 1 发生时。 

b1:报警 2 发生时。 

b2:报警 3 发生时。 

b3:报警 4 发生时。 

b4:测定值(PV)高于已设置的 iw_SettingData(设

置数据)的输入范围上限的设置值时。 

b5:测定值(PV)低于已设置的 iw_SettingData(设

置数据)的输入范围下限的设置值时。 

b6:iw_ManOutput(MAN 输出设置)设置为

1000(100.0%)或者高于已设置的

iw_SettingData(设置数据)的上限输出限制器

时。 

b7:iw_ManOutput(MAN 输出设置)设置为 0(0.0%)

或者低于已设置的 iw_SettingData(设置数据)的

下限输出限制器时。 

b8:iow_Proportional(比例带(P))高于

10000(1000.0%)时。 

b9:iow_Proportional(比例带(P))低于 1(0.1%)

时。 

b10:iow_Integral(积分时间(I))高于

3600(3600s)时。 

b11:iow_Integral(积分时间(I))低于 0(0s)时。 

b12:iow_Derivative(微分时间(D))高于

3600(3600s)时。 

b13:iow_Derivative(微分时间(D))低于 0(0s)

时。 

b14:自动调谐执行时间超过已设置的

iw_SettingData(设置数据)的 AT 用超时时间时。 

b15:执行了自动调谐、但 PID 常数算出值超范围

时。 

异常结束 FB_ERROR 位 OFF ON 时，表示 FB 内出错。 

出错代码 ERROR_ID 字 0 返回 FB 内发生的出错代码。 

  



 

MELSEC-Q/L PID 控制用 FB 库参考手册 
FBM-M203-A 

36/129 

 

 

 

●输入输出标签 

名称 标签名 数据类型 有效范围 说明 

比例带(P) iow_Proportional 字 1～10000 

(0.1%～

1000.0%) 

设置执行 PID 控制时的比例带(P)。 

* 如需使用本FB执行自动调谐后算出的

PID 常数时、请将输入和输出指定为同

一软元件。 

积分时间(I) iow_Integral 字 0～3600 

(0s～3600s) 

设置执行 PID 控制的积分时间(I)。 

* 如需使用本FB执行自动调谐后算出的

PID 常数时、请将输入和输出指定为同

一软元件。 

微分时间(D) iow_Derivative 字 0～3600 

(0s～3600s) 

设置执行 PID 控制的微分时间(D)。 

* 如需使用本FB执行自动调谐后算出的

PID 常数时、请将输入和输出指定为同

一软元件。 
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FB 的版本升级履历 

 

版本 日期 内容 

1.00A 2017/05 第一版 

 

备注 

 

本章为说明功能块功能的资料。 

未记载模块、可编程控制器 CPU 使用上的限制事项以及组合时的注意事项等。 

使用本 FB 前、请仔细阅读相关产品的用户手册。 
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2．2． M+CPU-PID_PIDOperation(PID 运算) 

名称 

M+CPU-PID_PIDOperation 

 

功能内容 

 

项目 内容 

功能概要 执行自动调谐、计算出 PID 常数后、执行 PID 运算。 

符号 

 

对象设备 CPU 模块 

*1 序列 No.的前五位为“19012”以上时可以使用 

*2 序列 No.的前五位为“18102”以上时可以使用 

系列 模型 

MELSEC-Q 系列 通用型高速型*1 

MELSEC-L 系列 LCPU *2 

工程工具 GX Works2 *1 

语言 对应的软件版本 

日文版 Version 1.560J 以后 

英文版 Version 1.560J 以后 

简体中文版 Version 1.560J 以后 

繁体中文版 Version 1.560J 以后 

韩文版 Version 1.560J 以后 

*1 关于所用模块对应的软件版本请参考相关手册。 

微分时间(D)设置 :W iw_D_Setting

操作量(MV)设置 :W iw_MV_Setting

正常结束FB_OK

报警功能W

: iw_PV

:ow_AlertStatus: ib_AutoManShift

积分时间(I): Wow_Integral

出错代码: WERROR_ID

操作量(MV): Wow_MV

异常结束: BFB_ERROR

执行指令

采样时间(TS)

正动作/逆动作设置

微分时间(D): Wow_Derivative

自动调谐状态: Bob_AT_Status: ib_ActionSettingB

执行状态

测定值(PV)

M+CPU-PID_PIDOperation

FB_EN

iw_SamplingTimeW

B :

:

: BFB_ENO

: B

目标值(SV)设置 :W iw_SV_Setting

自动调谐开始/停止 :B ib_AT

W

AUTO/MAN模式切换 B

比例增益(P): Wow_Proportional

设置数据 :W iw_SettingData

比例增益(P)设置 :W iw_P_GainSetting

积分时间(I)设置 :W iw_I_Setting

MAN输出设置 :W iw_ManOutput
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项目 内容 

程序语言 梯形图(程序非公开) 

步数 1460 Step(MELSEC-Q 系列通用模型) 

*根据使用的 CPU 模型或输入输出定义，程序中嵌入的 FB 步数是不同的。 
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项目 内容 

功能说明 1) 本 FB 按照以下的图所示实现 PID 运算 

PID控制完成后，
FB_OK(正常结束)变为ON。

结束

请向以下输入标签中设置值后，
将FB_EN(执行指令)置为ON。

设置的输入标签
　・iw_PV(测定值(PV))
　・iw_SV_Setting(目标值(SV)设置)
　・iw_SettingData(设置数据)(*)
　・ib_ActionSetting
　(正动作/逆动作设置)・・・(a)

开始 ：设置项目

：FB的动作

PID控制
　・上下限输出限制器       ・・・(g)
　・上下限设置限制器       ・・・(h)
　・晶体管输出功能         ・・・(n)

自动调谐完成
(设置PID常数)

自动调谐开始・・・(f)

关于a)～o)的功能请参考
“4)各功能的说明”。

使用手册输出功能时，
请参考“4)各功能的说明o)”。

(*)设置的输入标签

动作设置(ACT)

输入滤波常数(α)・・・(i)

微分增益(KD)・・・(j)

输入变化量(增侧)警报设置
值・・・(d)

输入变化量(减侧)警报设置
値・・・(d)

输出变化量(增侧)警报设置
值・・・(e)

下限设置限制器・・・(h)

临界值(滞后)・・・(f)

执行自动调谐时，请将以下输入标签置为ON。
　・ib_AT(自动调谐开始/停止)

不执行自动调谐时

输出变化量(减侧)警报设置
値・・・(e)
上限输出限制器・・・(g)

下限输出限制器・・・(g)

AT下限输出限制器・・・(f)

等待设置参数(KW)・・・(f)

上限设置限制器・・・(h)

AT上限输出限制器・・・(f)
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项目 内容 

2) 通过 FB_EN(执行指令)的 ON，读入 iw_MV_Setting(操作量(MV)设置)、ib_ActionSetting(正

动作/逆动作设置)、iw_SettingData(设置数据)。因此，FB_EN为 ON 期间中即使更改，值也

不生效。 

3) 设置值超出范围的情况下，以及发生 PID 运算出错的情况下，在 ERROR_ID(出错代码)中存储

出错代码。关于出错代码含义，请参照出错代码解说部分的记述。 

4) 各功能的说明 

a) 正动作/逆动作切换 

i) 此功能用于设置是使用正动作还是使用逆动作 

ii) 根据设置值执行以下动作。 

• 正动作是测定值(PV)高于目标值(SV)时、增加操作量(MV)的动作。 

 正动作用于执行冷却控制。 

• 逆动作是测定值(PV)低于目标值(SV)时、增加操作量(MV)的动作。 

 逆动作用于执行加热控制。 

目标值(SV)

测定值(PV)

时间

温度

逆动作(加热控制时)

时间

温度

正动作(冷却控制时)

测定值(PV)

目标值(SV)

 

iii) ib_ActionSetting(正动作/逆动作设置)为 ON 时执行正动作、为 OFF 时执行逆动作。 

iv) 自动调谐(极限循环法)的情况下，需要设置正动作或逆动作即希望进行 PID 运算的方

向。 

v) 自动调谐(阶跃响应法)的情况下，自动调谐以正动作或逆动作执行，完成时自动进行设

置。 

 

b) 采样时间(TS) 

请设置进行 PID 运算所需的周期(ms)。 

•PID 控制时，自动 调谐(极限循环法)时，请设置为可编程控制器的运算周期< 

 采样时间。如果短于可编程控制器的 1 个运算周期，则在 ERROR_ID(出错代码)中 

 存储出错代码。 

•自动调谐(阶跃响应法)时请设置为 1000ms(1 秒)以上。 
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项目 内容 

c) 输入变化量警报/输出变化量警报 

iw_PV(测定值(PV))或输出值(MV)超出了 iw_SettingData(设置数据)的报警设置值中设

置的变化量时、变为报警状态、ow_AlertStatus(报警功能)的相应的 bit 变为 ON。 

输出变化量
（增侧）警报

输出变化量
（减侧）警报

时间

测定值(PV)

输入变化量
（增侧）警报

(a)输入变化量警报 (b)输出变化量警报

输入变化量
（减侧）警报

时间

操作量(MV)
变化量 变化量 变化量 变化量

非报警状态 报警状态  

 

d) 输入变化量警报 

使用本功能时，需要如下设置动作设置(ACT)和输入变化量警报设置值。 

变化量为(上次的测定值(PV))-(本次的测定值(PV))。 

设置项目 内容 

动作设置(ACT) iw_SettingData(设置数据) 

偏置+0(位 0) 

ON:输入变化量警报有效 

输入变化量(增侧) 

警报设置值 

iw_SettingData(设置数据) 

偏置+3 

0～32767 

输入变化量(减侧) 

警报设置值 

iw_SettingData(设置数据) 

偏置+4 

0～32767 
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项目 内容 

e) 输出变化量警报 

使用本功能时，需要如下设置动作设置(ACT)和输出变化量警报设置值。 

变化量为(上次的操作(MV))-(本次的操作值(MV))。 

设置项目 内容 

动作设置(ACT) iw_SettingData(设置数据) 

偏置+0(位 1) 

ON:输出变化量警报有效 

iw_SettingData(设置数据) 

偏置+0(位 2) 
OFF 

输出变化量(增侧) 

警报设置 

iw_SettingData(设置数据) 

偏置+5 

0～32767 

输出变化量(减侧) 

警报设置 

iw_SettingData(设置数据) 

偏置+6 

0～32767 

 

f) 自动调谐 

i) 自动设置最佳 PID 常数的功能。PID常数的计算方法，需要如下设置动作设置(ACT)。 

设置项目 内容 

动作设置(ACT) iw_SettingData(设置数据) 

偏置+0(位 4) 

OFF:阶跃响应法 

ON: 极限循环法 

 

ii) 通过将 ib_AT(自动调谐开始/停止)置为 ON、实施自动调谐。此时，ob_AT_Status(自动

调谐状态)变为 ON。之后，如果自动调谐完成，则 ob_AT_Status(自动调谐状态)变为

OFF。 

iii) 自动调谐完成后、将输出最优的 ow_Proportional(比例增益(P))、ow_Integral (积

分时间(I))、ow_Derivative(微分时间(D))。 

iv) 自动调谐中,PID 控制,手动输出将不被执行。 

v) 临界值(滞后) 

使用自动调谐(极限循环法)时设置。 

请设置对应测定值(PV)颤动的临界值(滞后)。 

vi) AT 上下限输出限制器(ULV、LLV) 

使用自动调谐(极限循环法)时设置。自动调谐执行中，请设置输出至操作量(MV)的 AT 

上限输出限制器(ULV)和 AT 下限输出限制器(LLV)。 

vii) 等待设置参数(KW) 

使用自动调谐(极限循环法)时设置。 

请设置自动调谐完成至 PID 运算开始为止的等待设置参数(KW)。 
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项目 内容 

目标值(SV)

目标值(SV)+临界值(滞后)

目标值(SV)-临界值(滞后)

测定值(PV)

时间

AT下限输出限制器(LLV)

AT上限输出限制器(ULV)

时间

等待时间(τw)

操作量(MV)

振动周期(τ)

振动周期(τon)

振幅

等待时间(τw)=(50-等待设置参数(KW))/100×(振动周期(τ-τon))

 

g) 上下限输出限制器 

i) 能够限制 ow_MV(操作量(MV))的上限、下限。 

操作量(MV)高于上限输出限制器时,或者低于下限输出限制器时,将被补偿为上下限输

出限制器值。 

操作量范围

上限输出限制器

下限输出限制器

操作量(MV) > 上限输出限制器　⇒　操作量(MV) = 上限输出限制器
操作量(MV) < 下限输出限制器　⇒　操作量(MV) = 下限输出限制器
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项目 内容 

ii) 使用本功能时，需要如下设置动作设置(ACT)和上下限输出限制器。 

设置项目 内容 

动作设置(ACT) iw_SettingData(设置数据) 

偏置+0(位 1) 

OFF 

iw_SettingData(设置数据) 

偏置+0(位 2) 

ON:上下限输出限制器有效 

上限输出限制器 iw_SettingData(设置数据) 

偏置+5 

-32768～32767 

下限输出限制器 iw_SettingData(设置数据) 

偏置+6 

-32768～32767 

 

h) 上下限设置限制器 

i) 可以限制 iw_SV_Setting(目标值(SV)设置)的上限和下限。 

iw_SV_Setting(目标值(SV)设置)高于 iw_SettingData(设置数据)的上限设置限制器时、

或者低于下限设置限制器时,将被补偿为上下限设置限制器值。 

(示例)如图、设置范围为 100.0℃～300.0℃。 

上限设置限制器(300.0℃)

下限设置限制器(100.0℃)

目标值(SV)设置范围
(100.0～300.0℃)

目标值(SV) > 上限设置限制器　⇒　目标值(SV) =上限设置限制器
目标值(SV) < 下限设置限制器　⇒　目标值(SV) =下限设置限制器

 

 

ii) 使用本功能时，需要如下设置动作设置(ACT)和上下限设置限位器 

设置项目 内容 

动作设置(ACT) iw_SettingData(设置数据) 

偏置+0(位 3) 

ON:上下限设置限位器有效 

上限设置限位器 iw_SettingData(设置数据) 

偏置+7 

-32768～32767 

下限设置限位器 iw_SettingData(设置数据) 

偏置+8 

-32768～32767 

 

 

 

 

 



 

MELSEC-Q/L PID 控制用 FB 库参考手册 
FBM-M203-A 

46/129 

 

 

项目 内容 

i) 输入滤波常数(α) 

i) 输入滤波常数(α)是减少测定值(PV)的噪音引起的变动的软件滤波器。通过结合控制对

象的特性及其噪音水平设置该滤波器的时间常数，可以抑制噪音的影响。 

•如果过小，则作为滤波器的效果减小。 

•如果过大，则输入的响应变差。 

ii) 输入滤波常数(α)会作用于目标值(SV)，影响比例动作、积分动作、微分动作。 

实际的测定值
(PV)

通过输入滤波器的
测定值(PV)

噪音引起的脉冲输入

输入的振幅

通过输入滤波器的
输入的振幅

 

 

j) 比例增益(P)设置 

i) 操作量(MV)在比例动作中与偏差(目标值(SV)和测定值(PV)的差)成比例增加。该比例称

为比例增益(P)，使用以下关系式表现。 

•操作量(MV)=比例增益(P)×偏差(E) 

ii) 比例增益(P)的倒数称为比例带。比例增益(P)变大时，目标值(SV)接近测定值(PV)的动

作变强。 
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项目 内容 

目标值(SV)
测定值(PV)

残留偏差

时间

温度

比例增益(P) : P3>P2>P1

P3

P1

P2

时间

操作量(MV)

P3 P1P2

例)逆动作(加热控制)时的比例动作(P动作)

比例增益(P) : P3>P2>P1

 

测定值(PV)
目标值(SV)

残留偏差

时间

温度

比例增益(P) : P3>P2>P1

P3 P1P2

时间

操作量(MV)

P3 P1P2

例)正动作(冷却控制)时的比例动作(P动作)

比例增益(P) : P3>P2>P1
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项目 内容 

k) 积分时间(I)设置 

i) 积分动作中发生偏差后，积分动作的输出变为比例动作的输出为止的时间称为积分时间，

如果缩小积分时间，则积分动作变强。 

PI动作中的测量值

时间

温度

积分时间(I) : 0 < I3 < I2 < I1

I3

I1
I2

时间

操作量(MV)

例)逆动作(加热控制)时的PI动作

目标值(SV)
比例动作中的测量值

I3

I2 I1

PI动作中的测量值

比例动作中的测量值

积分时间(I) : 0 < I3 < I2 < I1

PI动作中的测量值

积分时间(I) : 0 < I3 < I2 < I1

目标值(SV)
比例动作中的测量值

PI动作中的测量值

比例动作中的测量值

时间

温度

I3
I1

I2

时间

操作量(MV)

例)正动作(冷却控制)时的PI动作

I3

I2 I1

积分时间(I) : 0 < I3 < I2 < I1
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项目 内容 

ii) 积分动作是指，消除持续发生的偏差使输出发生变化的动作。 

因此，可以消除比例动作中发生的残留偏差。 

比例增益(P)×偏差(E)

比例动作的输出

时间

偏差

时间

操作量(MV)

偏差(E)

积分时间(I)

积分动作的输出

比例动作＋积分动作的输出

 

 

l) 微分时间(D)设置 

i) 针对测定值(PV)的紊乱等引起的变动反应敏感，用于将变动控制在最小限度。 

•如果增大微分时间(D)，则防止因紊乱等导致控制对象大幅变动的动作变强。 

•微分时间(D)不是必须使用。请用于紊乱等较少的情况。 

时间

偏差

偏差(EV)

时间

操作量(MV)

紊
乱

D3 (PID动作)

D1 (PID动作)
D2 (PID动作)

D3 (PID动作)

D2 (PID动作)

D1 (PID动作)

微分时间(D) : D3 > D2 > D1
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项目 内容 

目标值(SV)

时间

温度
紊乱引起的变化

D3(PID动作)

时间

操作量(MV)

例)逆动作(加热控制)时的PID动作

D1(PID动作)

D2(PID动作)

PI动作(无微分动作)

紊乱引起的输出变化

D3(PID动作)

D1(PID动作)

D2(PID动作)

PI动作(无微分动作)

微分时间(D) : D3 > D2 > D1

微分时间(D) : D3 > D2 > D1

 

目标值(SV)

时间

温度

例)正动作(冷却控制)时的PID动作

PI动作(无微分动作)

紊乱引起的变化

D1(PID动作)

D2(PID动作)

D3(PID动作)

时间

操作量(MV) 紊乱引起的输出变化

D2(PID动作)

D1(PID动作)

D3(PID动作)

PI动作(无微分动作)

微分时间(D) : D3 > D2 > D1

微分时间(D) : D3 > D2 > D1
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项目 内容 

m) 微分增益(KD) 

i) 对基于微分动作的输出附加滤波器。微分增益(KD)会影响微分动作。 

•如果缩小微分增益(KD)，则针对紊乱等引起的测定值变化进行瞬时限定，输出响应。 

•如果增大微分增益(KD)，则针对紊乱等引起的测定值(PV)变化进行长时间响应。 

ii) 请将微分增益(KD)设置为 0，通过输入滤波器(α)进行调整。输出的变化对紊乱的响应

过于敏感时，请增大数值。 

 

n) PID 运算 

根据 iw_SV_Setting(目标值(SV)设置)、iw_PV(测定值(PV))、iw_P_GainSetting (比例

增益(P)设置)、iw_I_Setting (积分时间(I)设置)、iw_D_Setting (微分时间(D)设置)

的值执行 PID 运算、存储 ow_MV(操作量(MV))。 

 

o) 手动输出功能 

i) 本功能可以不通过 PID控制运算进行自动计算、而是手动设置操作量(MV)。将

ib_AutoManShift(AUTO/MAN 模式切换)设置为“ON”(MAN(手动)模式)、并按照

iw_ManOutput(MAN 输出设置)实施手动输出后、ow_MV(操作量(MV))中将出现用户的设

置值。 

FB 编译方式 宏型 

限制事项、注意

事项等 

1) 本 FB 中不包含错误恢复处理。关于错误恢复处理、请根据用户的系统及动作请求另行制作。 

2) 中断程序里无法使用 FB。 

3) 在只执行一次的程序(例如、子程序或 FOR～NEXT)中使用 FB时、因不能执行 FB_EN(执行指令)

的 OFF 处理、而导致正常动作无法运行。因此请在能够执行 FB_EN(执行指令)的 OFF 处理的

程序中使用 FB。 

4) 多个使用本 FB 时、请注意 CH 不要重复。 

5) 在本 FB 中、需要对所有的输入标签设置回路。 

6) 请结合连接设备、系统、通过 GX Works2 的参数设置进行设置。 

关于参数设置的使用方法请参考 GX Works2 操作手册(公共篇)。 

FB 动作 实时执行型 

使用示例 请参阅“附录 1．FB 库使用示例”。 



 

MELSEC-Q/L PID 控制用 FB 库参考手册 
FBM-M203-A 

52/129 

 

 

项目 内容 

输入输出信号的

动作 

【正常结束时】 

•使用自动调谐时 

FB_EN(执行指令)

FB_ENO(执行状态)

参数设置处理

FB_OK(正常结束)

FB_ERROR(异常结束)

ERROR_ID(出错代码) 0

未执行 设置完成设置中

自动调谐处理

ob_AT_Status
(自动调谐状态)

PID运算处理

未处理 未处理处理中

ow_Proportional
(比例增益(P))

ow_Integral
(积分时间(I))

ow_Derivative
(微分时间(D))

iw_PV
(测定值(PV))

测定值

ow_AlertStatus
(报警功能)

未更新 更新

未处理 未处理

无报警

未更新

未更新

ow_MV(操作量(MV)) 未处理 未处理处理中

未更新

未更新

未更新

ib_AT
(自动调谐开始/停止)

更新

更新

处理中

【异常结束时】 

FB_EN(执行指令)

FB_ENO(执行状态)

参数设置处理

FB_OK(正常结束)

FB_ERROR(异常结束)

ERROR_ID(出错代码)

自动调谐处理

ob_AT_Status
(自动调谐状态)

PID运算处理

未处理

ow_Proportional
(比例增益(P))

ow_Integral
(积分时间(I))

ow_Derivative
(微分时间(D))

iw_PV
(测定值(PV))

测定值

ow_AlertStatus
(报警功能)

未处理

无报警

未处理

ow_MV(操作量(MV))

ib_AT
(自动调谐开始/停止)

未处理

未处理

未处理

出错代码 00

未处理

 

 

•未使用自动调谐时 

FB_EN(执行指令)

FB_ENO(执行状态)

参数设置处理

FB_OK(正常结束)

FB_ERROR(异常结束)

ERROR_ID(出错代码) 0

未执行 设置完成设置中

自动调谐处理

ob_AT_Status
(自动调谐状态)

PID运算处理

未处理

ow_Proportional
(比例增益(P))

ow_Integral
(积分时间(I))

ow_Derivative
(微分时间(D))

iw_PV
(测定值(PV))

测定值

ow_AlertStatus
(报警功能)

未更新 更新

未处理 未处理

无报警

未更新

未更新

ow_MV(操作量(MV)) 未处理 未处理更新

未更新

未更新

未更新

ib_AT
(自动调谐开始/停止)

更新

更新

处理中
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项目 内容 

相关手册 MELSEC-L 测温电阻输入模块用户手册 

MELSEC-L 数字模拟转换模块用户手册 

MELSEC-L 输入输出模块用户手册 

MELSEC-L CPU 模块用户手册(硬盘设计、维护检查篇) 

MELSEC-L CPU 模块用户手册(功能说明、程序基础篇) 

MELSEC-Q/L 编程手册(公共指令篇) 

测温电阻输入模块/通道间绝缘测温电阻输入模块用户手册(详细篇) 

数字模拟转换模块用户手册(详细篇) 

积木输入输出模块用户手册 

QCPU 用户手册(硬盘设计、维护检查篇) 

QnUCPU 用户手册(功能说明、程序基础篇) 

GX Works2 Version1 操作手册(公共篇) 

GX Works2 Version1 操作手册(简单工程、功能块篇) 
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错误代码 

●错误代码一览 

出错代码 内容 处理方法 

30(10 进制) 请设置为上限输出限制器≦下限输出限制器。 请重新设置后、再次执行 FB。 

31(10 进制) 请设置为上限设置限位器≦下限设置限位器。 请重新设置后、再次执行 FB。 

35(10 进制) 
采样时间超出范围。采样时间设为了 1～32767 以外的

值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

36(10 进制) 
比例增益(P)设置超出范围。比例增益(P)设置设为了

1～32767(1～32767%)以外的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

37(10 进制) 
积分时间(I)设置超出范围。积分时间(I)设置设为了

0～32767(0～32767×100ms)以外的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

38(10 进制) 
微分时间(D)设置超出范围。微分时间(D)设置设为了

0～32767(0～32767%×10ms)以外的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

39(10 进制) 
输入滤波常数超出范围。输入滤波常数(α)设为了 0～

99(0～99%)以外的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

40(10 进制) 
微分增益(KD)超出范围。微分增益(KD)设为了 0～

100(0～100%)以外的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

41(10 进制) 

输入变化量警报设置值超出范围。输入变化量(增侧)

警报设置值或输入变化量(减侧)警报设置值设为了

0～32767(0～32767×100ms)以外的值。 

请重新设置后、再次执行 FB。 

42(10 进制) 

输出变化量警报设置值超出范围。输出变化量(增侧)

警报设置值或输出变化量(减侧)警报设置值设为了

0～32767 以外的值。 

请重新设置后、再次执行 FB。 

43(10 进制) 
临界值(滞后)的值超出范围。临界值(滞后)的值设为

了 0～32767以外的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

44(10 进制) 
等待设置参数(KW)超出范围。等待设置参数(KW)设为

了-50～32717 以外的值。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

45(10 进制) 同时设置了输出变化量警报和上下限输出限制器。 请重新设置后、再次执行 FB。 

46(10 进制) 
请设置为 AT上限输出限制器(ULV)≦AT 下限输出限制

器(LLV)。 
请重新设置后、再次执行 FB。 

上述以外的

出错代码 

进行 PID 运算时执行的 PID 运算指令(PID)的出错代

码。 

关于发生的出错代码的详细内容，请参阅

MELSEC-Q/L 编程手册(公共指令篇)中 PID 运

算指令的说明。 
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使用标签 

●输入标签 

名称(注释) 标签名 数据 

类型 
有效范围 

说明 

执行指令 FB_EN 
位 

ON、OFF ON:启动 FB。 

OFF:不启动 FB。 

采样时间(TS) iw_SamplingTim

e 字 

1～32767 

(1～32767ms) 

设置进行 PID 运算所需的周期(ms)。如果

是短于可编程控制器运算周期的值，则无

法执行。 

正动作/逆动作设置 ib_ActionSetti

ng 

位 

ON、OFF 设置正动作、逆动作。 

执行冷却控制时请设置为正动作。执行加

热控制时请设置为逆动作。 

•ON:正动作(冷却控制) 

•OFF:逆动作(加热控制) 

AUTO/MAN 模式切换 ib_AutoManShif

t 

位 

ON、OFF 选择是通过 PID 运算算出操作量(MV)的

值、还是通过用户设置得出操作量(MV)的

值。 

OFF:AUTO(自动)模式 

通过本 FB 的 PID 运算算出操作量(MV)。 

ON:MAN(手动)模式 

用户通过 iw_ManOutput(MAN输出设置)设

置操作量。 

自动调谐开始/停止 ib_AT 
位 

ON、OFF ON:自动调谐开始。 

OFF:自动调谐停止。 

测定值(PV) iw_PV 

字 

-32768～32767 设置通过模拟输入模块检测的测定值。 

 

(示例)以下情况、请设置“U3\G11”。 

•使用模块:“L60RD8” 

•开头 I/O No.:“H30” 

•控制中使用的测定值:“CH1 温度测定值” 

* 根据使用的模块的输入范围设置、或者

输入型/范围设置、摄氏/华氏显示设

置、测量范围各不相同。详细请参考该

模块的用户手册。 
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名称(注释) 标签名 数据 

类型 
有效范围 

说明 

目标值(SV)设置 iw_SV_Setting 

字 

-32768～32767 设置 PID 运算的目标值。 

但是，使用极限循环法时，自动调谐用目

标值和进行 PID控制时的目标值不同的情

况下，需要设置加上偏置值后的值，

ob_AT_Status(自动调谐状态)变为 OFF时

存储实际的目标值。 

比例增益(P)设置 iw_P_GainSetti

ng 
字 

1～32767 

(1～32767%) 
设置进行 PID 运算所需的比例增益(P)。 

积分时间(I)设置 iw_I_Setting 

字 

0～32767 

(0～

32767×100ms) 

设置进行 PID 运算所需的积分时间(I)。 

指定 0 的情况下，作为∞进行处理。(无

积分) 

微分时间(D)设置 iw_D_Setting 

字 

0～32767 

(0～

32767%×10ms) 

设置进行 PID 运算所需的微分时间(D)。 

指定 0 的情况下，为无微分。 

操作量(MV)设置 iw_MV_Setting 

字 

-32768～32767 设置 PID 运算的初始操作量。 

通常处理的情况下，请设置初始操作量。

使用阶跃响应法的情况下，请设置阶跃操

作量。 

MAN 输出设置 iw_ManOutput 

字 

-32768～32767 设置 MAN 模式时的操作量(MV)。 

* ib_AutoManShift(AUTO/MAN 模式切换)

为“ON:MAN模式”时本设置有效。 

设置数据 iw_SettingData 
字 

*设置数据请参考

下表 

指定存储设置数据的开头地址。 

请设置 PID运算、自动调谐所需的参数。 
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●设置数据 

名称 偏置 数据类型 有效范围 说明 

动作设置(ACT) +0 

位 0 

ON,OFF 设置输入变化量警报。 

OFF: 无输入变化量警报 

ON: 输入变化量警报有效 

位 1 

ON,OFF 设置输出变化量警报。 

OFF: 无输出变化量警报 

ON: 输出变化量警报有效 

位 1 和 2 请勿同时设为 ON。 

位 2 

ON,OFF 设置上下限输出限制器。 

OFF: 无上下限输出限制器 

ON: 上下限输出限制器有效 

位 1 和 2 请勿同时设为 ON。 

位 3 

ON,OFF 设置上下限设置限位器。 

OFF: 无上下限设置限位器 

ON: 上下限设置限位器有效 

位 4 

ON,OFF 选择自动调谐的模式。 

OFF: 阶跃响应法 

ON: 极限循环法 

位 5～15 
- 

未使用区域 

输入滤波常数(α) +1 

字 

0～99 

(0～99%) 
设置输入滤波常数。 

指定 0 的情况下，为“无输入滤波器”。 

微分增益(KD) +2 
字 

0～100 

(0～100%) 

设置进行 PID 控制所需的微分增益(KD)。 

指定 0 的情况下，为无微分增益。 

输入变化量(增侧)警报

设置值 

+3 

字 

0～32767 

(0～

32767×100ms) 

设置输入变化量(增侧)警报设置值。 

动作设置(ACT)的位 0 为 ON 时有效。 

输入变化量(减侧)警报

设置值 

+4 

字 

0～32767 

(0～

32767×100ms) 

设置输入变化量(减侧)警报设置值。 

动作设置(ACT)的位 0 为 ON 时有效。 
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名称 偏置 数据类型 有效范围 说明 

输出变化量(减侧)警报

设置值 

+5 

字 

0～32767 设置输出变化量(增侧)警报设置值。 

动作设置(ACT)的位 1 为 ON、位 2 为 OFF 时有

效。 

上限输出限制器 -32768～32767 设置操作量(MV)的上限值。 

动作设置(ACT)的位 1 为 OFF、位 2 为 ON 时有

效。 

输出变化量(增侧)警报

设置值 

+6 

字 

0～32767 设置输出变化量(减侧)警报设置值。 

动作设置(ACT)的位 1 为 ON、位 2 为 OFF 时有

效。 

下限输出限制器 -32768～32767 设置操作量(MV)的下限值。 

动作设置(ACT)的位 1 为 ON、位 2 为 OFF 时有

效。 

上限设置限制器 +7 

字 

-32768～32767 设置目标值(SV)范围的上限值。 

请设置为下限设置限制器值＜上限设置限制

器值。 

* 根据使用的模块的输入范围设置、或者输入

型/范围设置、根据摄氏/华氏显示设置、测

量范围各不相同。详细请参考该模块的用户

手册。 

下限设置限制器 +8 

字 

-32768～32767 设置目标值(SV)设置范围的下限值。 

请设置为下限设置限制器值＜上限设置限制

器值。 

* 根据使用的模块的输入范围设置、或者输入

型/范围设置、根据摄氏/华氏显示设置、测

量范围各不相同。详细请参考该模块的用户

手册。 

临界值(滞后) +9 
字 

0 to 32767 针对自动调谐(极限循环法)执行中的测定值

(PV)，设置防止颤动所需的临界值(滞后)。 

AT 上限输出限制器

(ULV) 

+10 
字 

-32768～32767 设置自动调谐(极限循环法)执行中的操作

(MV)的上限值。 

AT 下限输出限制器

(LLV) 

+11 
字 

-32768～32767 设置自动调谐(极限循环法)执行中的操作

(MV)的下限值。 

等待设置参数(KW) +12 

字 

-50～32717 

(-50～32717%) 

设置自动调谐(极限循环法)完成至 PID运算开

始为止的等待设置参数。等待中在操作量(MV)

中存储 AT 下限输出限制器(LLV)。 
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●输出标签 

名称(注释) 标签名 数据类型 初始值 说明 

执行状态 FB_ENO 
位 

OFF ON:执行指令为 ON 状态 

OFF:执行指令为 OFF 状态 

正常结束 FB_OK 位 OFF ON 的情况下，表示 PID运算中。 

自动调谐状态 ob_AT_Status 

位 

OFF 显示自动调谐的执行状态。 

OFF:自动调谐未执行/完成 

ON:自动调谐执行中 

报警功能 ow_AlertStatus 

字 

0 与检测出的报警对应的 bit 数变为 ON 

位 0 输入变化量(增侧)警报 

位 1 输入变化量(减侧)警报 

位 2 输出变化量(增侧)警报 

位 3 输出变化量(减侧)警报 

位 4 ～ 位 15 未使用 

比例增益(P) ow_Proportional 字 0 返回进行 PID 运算所需的比例增益(P)。 

积分时间(I) ow_Integral 字 0 返回进行 PID 运算所需的积分时间(I)。 

微分时间(D) ow_Derivative 字 0 返回进行 PID 运算所需的微分时间(D)。 

操作量(MV) ow_MV 

字 

0 根据测定值(PV)存储 PID运算执行的结果。 

【使用极限循环法】 

自动调谐中，自动输出 AT 上限输出限制器(ULV)

或 AT 下限输出限制器(LLV)，自动调谐结束后设

置规定的操作量。 

【使用阶跃响应法】 

自动调谐中，操作量在 FB 侧不会被更改。 

【手册模式】 

iw_ManOutput(MAN 输出设置)中设置的操作量

(MV)。 

异常结束 FB_ERROR 位 OFF ON 时，表示 FB 内出错。 

出错代码 ERROR_ID 字 0 返回 FB 内发生的出错代码。 
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FB 的版本升级履历 

 

版本 日期 内容 

1.00A 2017/05 第一版 

 

备注 

 

本章为说明功能块功能的资料。 

未记载模块、可编程控制器 CPU 使用上的限制事项以及组合时的注意事项等。 

使用本 FB 前、请仔细阅读相关产品的用户手册。 
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附录1． FB库使用示例 

 PID 控制 FB的使用示例 附录1．1．

PID 控制 FB的使用示例如下所示。 

 

全局标签设置 

无 

 

使用示例-设置 

a)公共设置 

输入输出项目 值 说明 

模块安装的 XY 地址 0 指定对象模块上安装的开头 XY 地址。 

PC 系统设置 10.00ms 指定定时器时限设置。 

请在[参数]-[PC 参数]-[PC 系统设置]中、设置为定时器时限设置中的高速。 
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使用软元件一览 

a)外部输入(指令) 

软元件 FB 名称 用途(ON 时的内容) 

M0 M+CPU-PID_PIDControl PID 控制执行指令 

M1 正动作/逆动作设置 

M2 AUTO/MAN 模式切换 

M3 自动调谐开始/停止 

M4 自动调谐开始/停止 2 

b)外部输出(确认) 

软元件 FB 名称 用途(ON 时的内容) 

M5 M+CPU-PID_PIDControl 执行状态 

M6 正常结束 

M7 晶体管输出标志 

M8 执行状态 2 

M9 正常结束 2 

M10 晶体管输出标志 2 

F0 异常结束 

F1 异常结束 2 

c)数据寄存器 

软元件 FB 名称 用途 

D0 M+CPU-PID_PIDControl 测定值(PV) 

D1 目标值(SV)设置 

D2 MAN 输出设置 

D3 设置数据 控制输出周期设置 

D4 输入范围上限 

D5 输入范围下限 

D6 上限输出限制器 

D7 下限输出限制器 

D8 上限设置限制器 

D9 下限设置限制器 

D10 输出变化量限幅器 

D11 设置变化率限幅器 

D12 报警 1 的模式设置 

D13 报警 2 的模式设置 

D14 报警 3 的模式设置 
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软元件 FB 名称 用途 

D15 报警 4 的模式设置 

D16 报警设置值 1 

D17 报警设置值 2 

D18 报警设置值 3 

D19 报警设置值 4 

D20 报警静区设置 

D21 AT 用超时时间 

D22 自动调谐控制种类设置 

D23 2 自由度参数α 

D24 2 自由度参数β 

D25 小数点位置 

D26 定时器时限设置 

D27 使用计时器软元件设置 

D28 测定值(PV) 

D29 操作量(MV) 

D30 目标值(SV) 

D31,D32 测定值(℃/F) 

D33 自动调谐状态 

D34 报警功能 

D35 出错代码 

D36 比例带(P) 

D37 积分时间(I) 

D38 微分时间(D) 

D39 目标值(SV)设置 2 

D40 MAN 输出设置 2 

D41 设置数据 控制输出周期设置 

D42 输入范围上限 

D43 输入范围下限 

D44 上限输出限制器 

D45 下限输出限制器 

D46 上限设置限制器 

D47 下限设置限制器 

D48 输出变化量限幅器 

D49 设置变化率限幅器 

D50 报警 1 的模式设置 
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软元件 FB 名称 用途 

D51 报警 2 的模式设置 

D52 报警 3 的模式设置 

D53 报警 4 的模式设置 

D54 报警设置值 1 

D55 报警设置值 2 

D56 报警设置值 3 

D57 报警设置值 4 

D58 报警静区设置 

D59 AT 用超时时间 

D60 自动调谐控制种类设置 

D61 2 自由度参数 α 

D62 2 自由度参数 β 

D63 小数点位置 

D64 定时器时限设置 

D65 使用计时器软元件设置 

D66 测定值(PV)2 

D67 操作量(MV)2 

D68 目标值(SV)2 

D69,D70 测定值(℃/F)2 

D71 自动调谐状态 2 

D72 报警功能 2 

D73 出错代码 2 

D74 比例带(P)2 

D75 积分时间(I)2 

D76 微分时间(D)2 

D77 范围幅度 

D78～D81 设置值计算值 
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 使用 SCR(晶闸管)的情况 附录1．1．1

使用 SCR(晶闸管)时的示例如下。 

 

1)系统配置 

控制对象

X/Y10
～

X/Y1F

X/Y20
～

X/Y2F

X/Y00
～

X/Y0F

CPU模块(L02CPU)

电源模块(L61P)

温度输入模块(L60RD8)

尾端盖板(L6EC)

D/A转换模块(L60DA4)

输入电压
(0～5V)

加热器

SCR
(晶闸管)

测温电阻
(Pt100,-200℃～850.0℃)

 

注意事项 

•需要对所有的输入标签设置回路。不进行设置时会变为变量。 

•由于 GX Works2 可显示的文字数限制、标签注释有可能以缩略语的形式记载。 
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2)编程条件 

本程序先读出通过连接到 L60RD8 的 CH1 上的测温电阻(Pt100、-200℃～850.0℃)测量出的温度、再通过 L60DA4 的 CH1

输出直流电压(0～5V)、从而进行 PID 控制。 

 

3)配线示例 

 

CH1
I-

CH1V
+

CH2V
+

CH2
I-

CH3
I-

CH3V
+

CH4V
+

CH4
I-

24G

SLD

CH1
COM

CH2
COM

SLD

SLD

CH3
COM

CH4
COM

+24V

FG

CH1输入

加热器
CH1操作输入

DC24V

温度输入模块
(L60RD8)

D/A转换模块
(L60DA4)

COM

CH1

＋ －

CH1 +

CH1 ｰ

 

  



 

MELSEC-Q/L PID 控制用 FB 库参考手册 
FBM-M203-A 

67/129 

 

 

 

4)使用示例-设置 

 

(a)温度输入模块的参数设置 

 

 

设置项目 CH1 

基本设置 输入范围设置 2:Pt100(-200～850℃) 

*上述以外的设置为默认值 
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(b)D/A 变换模块的开关设置 

 

•请确认 SCR(晶闸管)的输入电压规格后 

 再设置 D/A 变换模块的输出范围。 

•请确认已设置的输出范围的数字值后 

 再设置操作量(MV)的输出上下限值。 

 

输出范围 数字值 分辨率 

0～5V 0～20000 250uV 

1～5V 200uV 

-10～10V -20000～20000 500uV 

用户范围设置 333uV 
 

 

设置项目 CH1 

输出范围设置 CH1 0～5V 

*上述以外的设置为默认值 

 

(c)D/A 变换模块的参数设置 

 
 

设置项目 CH1 

基本设置 D/A 变换许可/禁止设置 0:许可 

*上述以外的设置为默认值 
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M+CPU-PID_PIDControl(PID 控制) 

标签名 设置值 内容 

ib_ActionSetting OFF 通过将此值设置为 OFF、可以将 PID控制方向指定为逆动作。 

ib_AutoManShift OFF 将 AUTO/MAN模式的转换指定为 AUTO模式。 

ib_AT ON 通过将此值设置为 ON、可以开始自动调谐。 

iw_PV U1\G11 输入通过控制对象(传感器)测量的温度。 

iw_SV_Setting K1000 将目标值(SV)设置指定为 100.0℃。 

iow_Proportional K100 将比例带(P)设置指定为 10.0%。 

iow_Integral K240 将积分时间(I)设置指定为 K240。 

iow_Derivative K60 将微分时间(D)设置指定为 K60。 

iw_ManOutput K500 将 MAN 输出设置指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+0] K100 将控制输出周期设置指定为 10.0 秒。 

iw_SettingData[偏置+1] K4000 将输入范围上限指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+2] K0 将输入范围下限指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+3] K1000 将上限输出限制器指定为 100.0%。 

iw_SettingData[偏置+4] K0 将下限输出限制器指定为 0.0%。 

iw_SettingData[偏置+5] K4000 将上限设置限制器指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+6] K0 将下限设置限制器指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+7] K500 将输出变化量限幅器指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+8] K500 将设置变化率限幅器指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+9] K1 将报警 1 的模式设置指定为 1(上限输入报警)。 

iw_SettingData[偏置+10] K2 将报警 2 的模式设置指定为 2(下限输入报警)。 

iw_SettingData[偏置+11] K0 将报警 3 的模式设置指定为 0(不报警)。 

iw_SettingData[偏置+12] K0 将报警 4 的模式设置指定为 0(不报警)。 

iw_SettingData[偏置+13] K4000 将报警设置值 1 指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+14] K0 将报警设置值 2 指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+15] K0 不使用。 

iw_SettingData[偏置+16] K0 不使用。 

iw_SettingData[偏置+17] K0 将报警静区设置指定为 0(不使用)。 

iw_SettingData[偏置+18] K1000 将 AT 用超时时间指定为 1000 秒。 

iw_SettingData[偏置+19] K1 将自动调谐控制种类设置指定为 1:固定值 PID控制。 

iw_SettingData[偏置+20] K0 将 2 自由度参数α指定为 0.00。 

iw_SettingData[偏置+21] K100 将 2 自由度参数β指定为 1.00。 

iw_SettingData[偏置+22] K1 将小数点位置指定为 1(小数点后 1位)。 

iw_SettingData[偏置+23] K1000 将定时器时限设置指定为 10.00ms。 
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标签名 设置值 内容 

iw_SettingData[偏置+24] K3 将使用计时器软元件设置指定为 3(T3)。 
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i) 初始设置 

 CPU RUN 后设置 FB 的初始值。 

 

(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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ii) PID 控制 

执行自动调谐并计算出 PID 常数后、对 CH1 获取的测定值进行 PID 控制。 

*不需要通过自动调谐计算 PID 常数时、请将 M3置为 OFF 后再执行。 

 另外、可以通过 M2 的 ON/OFF 切换自动控制/手动控制。 

 

 

 

*1 

 

 

 

 

 

 

 

*2 

 

 

 

 

 

 

 

*1,2 

 

 

 

 

 

 *1 执行自动控制时、请进行设置。 

 *2 执行手动控制时、请进行设置。 

 

(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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 使用 SSR(固态继电器)的情况 附录1．1．2

使用 SSR(固态继电器)时的示例如下。 

 

1)系统配置 

输出模块(LY41NT1P)

尾端盖板(L6EC)

控制对象

X/Y10
～

X/Y1F

X/Y20
～

X/Y2F

X/Y00
～

X/Y0F

CPU模块(L02CPU)

电源模块(L61P)

温度输入模块(L60RD8)

测温电阻
(Pt100,-200℃～850.0℃)

加热器

SSR
(固态继电器)

 

注意事项 

•需要对所有的输入标签设置回路。不进行设置时会变为变量。 

•由于 GX Works2 可显示的文字数限制、标签注释有可能以缩略语的形式记载。 
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2)编程条件 

本程序先读出通过连接到 L60RD8 的 CH1 上的测温电阻(Pt100、-200℃～850.0℃)测量出的温度、再通过 L60DA4 的 CH1

输出直流电压(0～5V)、从而进行 PID 控制。 

 

3)配线示例 

 

加热器
CH1操作输入

A20
A19
A18
A17
A16
A15
A14
A13
A12
A11
A10
A09
A08
A07
A06
A05
A04
A03
A02
A01

B20
B19
B18
B17
B16
B15
B14
B13
B12
B11
B10
B09
B08
B07
B06
B05
B04
B03
B02
B01

DC24V

COM

输出模块
(LY41NT1P)

－

＋

＋ －

CH1输入

温度输入模块
(L60RD8)

CH1 +

CH1 -
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4)使用示例-设置 

 

(a)温度输入模块的参数设置 

 

 

设置项目 CH1 

基本设置 输入范围设置 2:Pt100(-200～850℃) 

*上述以外的设置为默认值 
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M+CPU-PID_PIDControl(PID 控制) 

标签名 设置值 内容 

ib_ActionSetting OFF 通过将此值设置为 OFF、可以将 PID控制方向指定为逆动作。 

ib_AutoManShift OFF 将 AUTO/MAN模式的转换指定为 AUTO模式。 

ib_AT ON 通过将此值设置为 ON、可以开始自动调谐。 

iw_PV U1\G11 输入通过控制对象(传感器)测量的温度。 

iw_SV_Setting K1000 将目标值(SV)设置指定为 100.0℃。 

iow_Proportional K100 将比例带(P)设置指定为 10.0%。 

iow_Integral K240 将积分时间(I)设置指定为 K240。 

iow_Derivative K60 将微分时间(D)设置指定为 K60。 

iw_ManOutput K500 将 MAN 输出设置指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+0] K100 将控制输出周期设置指定为 10.0 秒。 

iw_SettingData[偏置+1] K4000 将输入范围上限指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+2] K0 将输入范围下限指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+3] K1000 将上限输出限制器指定为 100.0%。 

iw_SettingData[偏置+4] K0 将下限输出限制器指定为 0.0%。 

iw_SettingData[偏置+5] K4000 将上限设置限制器指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+6] K0 将下限设置限制器指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+7] K500 将输出变化量限幅器指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+8] K500 将设置变化率限幅器指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+9] K1 将报警 1 的模式设置指定为 1(上限输入报警)。 

iw_SettingData[偏置+10] K2 将报警 2 的模式设置指定为 2(下限输入报警)。 

iw_SettingData[偏置+11] K0 将报警 3 的模式设置指定为 0(不报警)。 

iw_SettingData[偏置+12] K0 将报警 4 的模式设置指定为 0(不报警)。 

iw_SettingData[偏置+13] K4000 将报警设置值 1 指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+14] K0 将报警设置值 2 指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+15] K0 不使用。 

iw_SettingData[偏置+16] K0 不使用。 

iw_SettingData[偏置+17] K0 将报警静区设置指定为 0(不使用)。 

iw_SettingData[偏置+18] K1000 将 AT 用超时时间指定为 1000 秒。 

iw_SettingData[偏置+19] K1 将自动调谐控制种类设置指定为 1:定值 PID 控制。 

iw_SettingData[偏置+20] K0 将 2 自由度参数α指定为 0.00。 

iw_SettingData[偏置+21] K100 将 2 自由度参数β指定为 1.00。 

iw_SettingData[偏置+22] K1 将小数点位置指定为 1(小数点后 1位)。 

iw_SettingData[偏置+23] K1000 将定时器时限设置指定为 10.00ms。 
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标签名 设置值 内容 

iw_SettingData[偏置+24] K3 将使用计时器软元件设置指定为 3(T3)。 
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i) 初始设置 

 CPU RUN 后设置 FB 的初始值。 

 

(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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ii) PID 控制 

执行自动调谐并计算出 PID 常数后、对 CH1 获取的测定值进行 PID 控制。 

*不需要通过自动调谐计算 PID 常数时、请将 M3置为 OFF 后再执行。 

 另外、可以通过 M2 的 ON/OFF 切换自动控制/手动控制。 

 

 

 

*1 

 

 

 

 

 

 

 

*2 

 

 

 

 

 

 

 

*1,2 

 

 

 

 

 

 *1 执行自动控制时、请设置。 

 *2 执行手动控制时、请设置。 

 

(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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 执行级联控制的情况 附录1．1．3

使用多个本 FB 进行级联控制时的使用示例如下。 

 

1)系统配置 

输出模块(LY41NT1P)

尾端盖板(L6EC)

控制对象

X/Y10
～

X/Y1F

X/Y20
～

X/Y2F

X/Y00
～

X/Y0F

CPU模块(L02CPU)

电源模块(L61P)

温度输入模块(L60RD8)

测温电阻
(Pt100,-200℃～850.0℃)

加热器

SSR
(固态继电器)

 

注意事项 

•需要对所有的输入标签设置回路。不进行设置时会变为变量。 

•由于 GX Works2 可显示的文字数限制、标签注释有可能以缩略语的形式记载。 
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2)编程条件 

本程序先读出通过连接到 L60RD8 的 CH1 上的测温电阻(Pt100、-200℃～850.0℃)测量出的温度、再通过 L60DA4 的 CH1

输出直流电压(0～5V)、从而进行 PID 控制。 

 

3)配线示例 

 

加热器
操作输入

A20
A19
A18
A17
A16
A15
A14
A13
A12
A11
A10
A09
A08
A07
A06
A05
A04
A03
A02
A01

B20
B19
B18
B17
B16
B15
B14
B13
B12
B11
B10
B09
B08
B07
B06
B05
B04
B03
B02
B01

DC24V

COM

输出模块
(LY41NT1P)

－

＋

＋ －

CH2输入

温度输入模块
(L60RD8)

CH2 +

CH2 -

CH1输入
CH1 +

CH1 -
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4)使用示例-设置 

 

(a)温度输入模块的参数设置 

 
 

设置项目 CH1 CH2 

基本设置 输入范围设置 2:Pt100(-200～850℃) 2:Pt100(-200～850℃) 

*上述以外的设置为默认值 
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M+CPU-PID_PIDControl(PID 控制) 

(1)PIDControl_1 

标签名 设置值 内容 

ib_ActionSetting OFF 通过将此值设置为 OFF、可以将 PID控制方向指定为逆动作。 

ib_AutoManShift OFF 将 AUTO/MAN模式的转换指定为 AUTO模式。 

ib_AT ON 通过将此值设置为 ON、可以开始自动调谐。 

iw_PV U1\G11 输入通过控制对象(传感器)测量的温度。 

iw_SV_Setting K1000 将目标值(SV)设置指定为 100.0℃。 

iow_Proportional K100 将比例带(P)设置指定为 10.0%。 

iow_Integral K240 将积分时间(I)设置指定为 K240。 

iow_Derivative K60 将微分时间(D)设置指定为 K60。 

iw_ManOutput K500 将 MAN 输出设置指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+0] K100 将控制输出周期设置指定为 10.0 秒。 

iw_SettingData[偏置+1] K4000 将输入范围上限指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+2] K0 将输入范围下限指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+3] K1000 将上限输出限制器指定为 100.0%。 

iw_SettingData[偏置+4] K0 将下限输出限制器指定为 0.0%。 

iw_SettingData[偏置+5] K4000 将上限设置限制器指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+6] K0 将下限设置限制器指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+7] K500 将输出变化量限幅器指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+8] K500 将设置变化率限幅器指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+9] K1 将报警 1 的模式设置指定为 1(上限输入报警)。 

iw_SettingData[偏置+10] K2 将报警 2 的模式设置指定为 2(下限输入报警)。 

iw_SettingData[偏置+11] K0 将报警 3 的模式设置指定为 0(不报警)。 

iw_SettingData[偏置+12] K0 将报警 4 的模式设置指定为 0(不报警)。 

iw_SettingData[偏置+13] K4000 将报警设置值 1 指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+14] K0 将报警设置值 2 指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+15] K0 不使用。 

iw_SettingData[偏置+16] K0 不使用。 

iw_SettingData[偏置+17] K0 将报警静区设置指定为 0(不使用)。 

iw_SettingData[偏置+18] K1000 将 AT 用超时时间指定为 1000 秒。 

iw_SettingData[偏置+19] K1 将自动调谐控制种类设置指定为 1:定值 PID 控制。 

iw_SettingData[偏置+20] K0 将 2 自由度参数α指定为 0.00。 

iw_SettingData[偏置+21] K100 将 2 自由度参数β指定为 1.00。 

iw_SettingData[偏置+22] K1 将小数点位置指定为 1(小数点后 1位)。 
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标签名 设置值 内容 

iw_SettingData[偏置+23] K1000 将定时器时限设置指定为 10.00ms。 

iw_SettingData[偏置+24] K3 将使用计时器软元件设置指定为 3(T3)。 

 

(2)PIDControl_2 

标签名 设置值 内容 

ib_ActionSetting OFF 通过将此值设置为 OFF、可以将 PID控制方向指定为逆动作。 

ib_AutoManShift OFF 将 AUTO/MAN模式的转换指定为 AUTO模式。 

ib_AT ON 通过将此值设置为 ON、可以开始自动调谐。 

iw_PV U1\G12 输入通过控制对象(传感器)测量的温度。 

iw_SV_Setting K1000 将目标值(SV)设置指定为 100.0℃。 

iow_Proportional K100 将比例带(P)设置指定为 10.0%。 

iow_Integral K240 将积分时间(I)设置指定为 K240。 

iow_Derivative K60 将微分时间(D)设置指定为 K60。 

iw_ManOutput K500 将 MAN 输出设置指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+0] K100 将控制输出周期设置指定为 10.0 秒。 

iw_SettingData[偏置+1] K4000 将输入范围上限指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+2] K0 将输入范围下限指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+3] K1000 将上限输出限制器指定为 100.0%。 

iw_SettingData[偏置+4] K0 将下限输出限制器指定为 0.0%。 

iw_SettingData[偏置+5] K4000 将上限设置限制器指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+6] K0 将下限设置限制器指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+7] K500 将输出变化量限幅器指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+8] K500 将设置变化率限幅器指定为 50.0%。 

iw_SettingData[偏置+9] K1 将报警 1 的模式设置指定为 1(上限输入报警)。 

iw_SettingData[偏置+10] K2 将报警 2 的模式设置指定为 2(下限输入报警)。 

iw_SettingData[偏置+11] K0 将报警 3 的模式设置指定为 0(不报警)。 

iw_SettingData[偏置+12] K0 将报警 4 的模式设置指定为 0(不报警)。 

iw_SettingData[偏置+13] K4000 将报警设置值 1 指定为 400.0℃。 

iw_SettingData[偏置+14] K0 将报警设置值 2 指定为 0.0℃。 

iw_SettingData[偏置+15] K0 不使用。 

iw_SettingData[偏置+16] K0 不使用。 

iw_SettingData[偏置+17] K0 将报警静区设置指定为 0(不使用)。 

iw_SettingData[偏置+18] K1000 将 AT 用超时时间指定为 1000 秒。 

iw_SettingData[偏置+19] K1 将自动调谐控制种类设置指定为 1:定值 PID 控制。 

iw_SettingData[偏置+20] K0 将 2 自由度参数α指定为 0.00。 
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标签名 设置值 内容 

iw_SettingData[偏置+21] K100 将 2 自由度参数β指定为 1.00。 

iw_SettingData[偏置+22] K1 将小数点位置指定为 1(小数点后 1位)。 

iw_SettingData[偏置+23] K1000 将定时器时限设置指定为 10.00ms。 

iw_SettingData[偏置+24] K4 将使用计时器软元件设置指定为 4(T4)。 
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将 M0 置为 ON 后，开始执行 PID 控制。

 

(后续请参考下一页。)  
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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 PID 运算 FB的使用示例 附录1．2．

PID 运算 FB的使用示例如下所示。 

 

全局标签设置 

无 

 

使用示例-设置 

a)公共设置 

 

输入输出项目 值 说明 

模块安装的 XY 地址 0 指定对象模块上安装的开头 XY 地址。 

PC 系统设置 10.00ms 指定定时器时限设置。 

请在[参数]-[PC 参数]-[PC 系统设置]中、设置为定时器时限设置中的高速。 
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使用软元件一览 

a)外部输入(指令) 

软元件 FB 名称 用途(ON 时的内容) 

M0 M+CPU-PID_PIDOperation PID 运算执行指令 

M1 正动作/逆动作设置 

M2 AUTO/MAN 模式切换 

M3 自动调谐开始/停止 

b)外部输出(确认) 

软元件 FB 名称 用途(ON 时的内容) 

M4 M+CPU-PID_PIDOperation 执行状态 

M5 正常结束 

M6 自动调谐状态 

F0 异常结束 

c)数据寄存器 

软元件 FB 名称 用途 

D0 M+CPU-PID_PIDOperation 采样时间(TS) 

D1 目标值(SV) 

D2 比例增益(P)设置 

D3 积分时间(I)设置 

D4 微分时间(D)设置 

D5 操作量(MV)设置 

D6 MAN 输出设置 

D7 动作设置(ACT) 

D8 输入滤波常数(α) 

D9 设置数据 微分增益(KD) 

D10 输入变化量(增侧)警报 

D11 输入变化量(减侧)警报 

D12 上限输出限制器 

D13 下限输出限制器 

D14 上限设置限制器 

D15 下限设置限制器 

D16 临界值(滞后) 

D17 AT 上限输出限制器(ULV) 

D18 AT 下限输出限制器(LLV) 

D19 等待设置参数(KW) 
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软元件 FB 名称 用途 

D20 报警功能 

D21 比例增益(P) 

D22 积分时间(I) 

D23 微分时间(D) 

D24 操作量(MV) 

D25 PID 运算 FB出错代码 

D26 测定值(PV)上次值 

D27,D28 输出上限(毫秒) 

D29,D30 操作量(毫秒) 
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 使用 SCR(晶闸管)的情况 附录1．2．1

使用 SCR(晶闸管)时的示例如下。 

 

1)系统配置 

控制对象

X/Y10
～

X/Y1F

X/Y20
～

X/Y2F

X/Y00
～

X/Y0F

CPU模块(L02CPU)

电源模块(L61P)

温度输入模块(L60RD8)

尾端盖板(L6EC)

D/A转换模块(L60DA4)

输入电压
(0～5V)

加热器

SCR
(晶闸管)

测温电阻
(Pt100,-200℃～850.0℃)

 

注意事项 

•需要对所有的输入标签设置回路。不进行设置时会变为变量。 

•由于 GX Works2 可显示的文字数限制、标签注释有可能以缩略语的形式记载。 
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2)编程条件 

本程序先读出通过连接到 L60RD8 的 CH1 上的测温电阻(Pt100、-200℃～850.0℃)测量出的温度、再通过 L60DA4 的 CH1

输出直流电压(0～5V)、从而进行 PID 控制。 

 

3)配线示例 

 

CH1
I-

CH1V
+

CH2V
+

CH2
I-

CH3
I-

CH3V
+

CH4V
+

CH4
I-

24G

SLD

CH1
COM

CH2
COM

SLD

SLD

CH3
COM

CH4
COM

+24V

FG

CH1输入

加热器
CH1操作输入

DC24V

温度输入模块
(L60RD8)

D/A转换模块
(L60DA4)

COM

CH1

＋ －

CH1 +

CH1 ｰ
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4)使用示例-设置 

 

(a)温度输入模块的参数设置 

 

 

设置项目 CH1 

基本设置 输入范围设置 2:Pt100(-200～850℃) 

*上述以外的设置为默认值 
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(b)D/A 变换模块的开关设置 

 

•请确认 SCR(晶闸管)的输入电压规格后 

 再设置 D/A 变换模块的输出范围。 

•请确认已设置的输出范围的数字值后 

 再设置操作量(MV)的输出上下限值。 

 

输出范围 数字值 分辨率 

0～5V 0～20000 250uV 

1～5V 200uV 

-10～10V -20000～20000 500uV 

用户范围设置 333uV 
 

 

设置项目 CH1 

输出范围设置 CH1 0～5V 

*上述以外的设置为默认值 

 

(c)D/A 变换模块的参数设置 

 
 

设置项目 CH1 

基本设置 D/A 变换许可/禁止设置 0:许可 

*上述以外的设置为默认值 
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M+CPU-PID_PIDOperation(PID 运算) 

标签名 设置值 内容 

ib_ActionSetting OFF 通过将此值设置为 OFF、可以将 PID控制方向指定为逆动作。 

ib_AutoManShift OFF 将 AUTO/MAN模式的转换指定为 AUTO模式。 

ib_AT ON 通过将此值设置为 ON、可以开始自动调谐。 

iw_PV U1\G11 输入通过控制对象(传感器)测量的温度。 

iw_SV_Setting K1000 将目标值(SV)设置指定为 100.0℃。 

iw_SamplingTime K3000 

K500 

采样时间(TS)在自动调谐执行中指定 3 秒，自动调谐完成后指定 0.5 秒。 

iw_P_GainSetting K100000 在比例增益(P)设置中指定 K100000。 

iw_I_Setting K2400 在积分时间(I)设置中指定 K2400。 

iw_D_Setting K6000 在微分时间(D)设置中指定 K6000。 

iw_MV_Setting K800 在自动调谐中的操作量(MV)中指定 K800。 

iw_ManOutput - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+0] H14 指定上下限输出限制器有效。 

iw_SettingData[Offset+1] K70 在输入滤波常数(α)中指定 70%。 

iw_SettingData[Offset+2] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+3] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+4] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+5] K1000 在上限输出限制器中指定 K1000。 

iw_SettingData[Offset+6] K0 在下限输出限制器中指定 K0。 

iw_SettingData[Offset+7] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+8] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+9] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+10] K1000 在 AT 上限输出限制器(ULV)中指定 K1000。 

iw_SettingData[Offset+11] K0 在 AT 下限输出限制器(LLV)中指定 K0。 

iw_SettingData[Offset+12] - 不使用。 
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i) 初始设置 

 CPU RUN 后设置 FB 的初始值。 

 

(后续请参考下一页。)  
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(后续请参考下一页。) 
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(添加下述框内的处理，自动调谐完成后重新设置参数。) 

 

 

(添加下述框内的处理，防止 AUTO/MAN 模式切换时操作量(MV)急剧变化。) 

 

(后续请参考下一页。) 
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(添加下述框内的处理，将操作量(MV)连接至控制对象。) 

 

(后续请参考下一页。) 
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(后续请参考下一页。) 
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 使用 SSR(固态继电器)的情况 附录1．2．2

使用 SSR(固态继电器)时的示例如下。 

 

1)系统配置 

输出模块(LY41NT1P)

尾端盖板(L6EC)

控制对象

X/Y10
～

X/Y1F

X/Y20
～

X/Y2F

X/Y00
～

X/Y0F

CPU模块(L02CPU)

电源模块(L61P)

温度输入模块(L60RD8)

测温电阻
(Pt100,-200℃～850.0℃)

加热器

SSR
(固态继电器)

 

注意事项 

•需要对所有的输入标签设置回路。不进行设置时会变为变量。 

•由于 GX Works2 可显示的文字数限制、标签注释有可能以缩略语的形式记载。 
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2)编程条件 

本程序先读出通过连接到 L60RD8 的 CH1 上的测温电阻(Pt100、-200℃～850.0℃)测量出的温度、再通过 L60DA4 的 CH1

输出直流电压(0～5V)、从而进行 PID 控制。 

 

3)配线示例 

 

加热器
CH1操作输入

A20
A19
A18
A17
A16
A15
A14
A13
A12
A11
A10
A09
A08
A07
A06
A05
A04
A03
A02
A01

B20
B19
B18
B17
B16
B15
B14
B13
B12
B11
B10
B09
B08
B07
B06
B05
B04
B03
B02
B01

DC24V

COM

输出模块
(LY41NT1P)

－

＋

＋ －

CH1输入

温度输入模块
(L60RD8)

CH1 +

CH1 -
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4)使用示例-设置 

 

(a)温度输入模块的参数设置 

 

 

设置项目 CH1 

基本设置 输入范围设置 2:Pt100(-200～850℃) 

*上述以外的设置为默认值 
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M+CPU-PID_PIDOperation(PID 运算) 

标签名 设置值 内容 

ib_ActionSetting OFF 通过将此值设置为 OFF、可以将 PID控制方向指定为逆动作。 

ib_AutoManShift OFF 将 AUTO/MAN模式的转换指定为 AUTO模式。 

ib_AT ON 通过将此值设置为 ON、可以开始自动调谐。 

iw_PV U1\G11 输入通过控制对象(传感器)测量的温度。 

iw_SV_Setting K1000 将目标值(SV)设置指定为 100.0℃。 

iw_SamplingTime K3000 

K500 

采样时间(TS)在自动调谐执行中指定 3 秒，自动调谐完成后指定 0.5 秒。 

iw_P_GainSetting K100000 在比例增益(P)设置中指定 K100000。 

iw_I_Setting K2400 在积分时间(I)设置中指定 K2400。 

iw_D_Setting K6000 在微分时间(D)设置中指定 K6000。 

iw_MV_Setting K800 在自动调谐中的操作量(MV)中指定 K800。 

iw_ManOutput - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+0] H14 指定上下限输出限制器有效。 

iw_SettingData[Offset+1] K70 在输入滤波常数(α)中指定 70%。 

iw_SettingData[Offset+2] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+3] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+4] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+5] K1000 在上限输出限制器中指定 K1000。 

iw_SettingData[Offset+6] K0 在下限输出限制器中指定 K0。 

iw_SettingData[Offset+7] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+8] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+9] - 不使用。 

iw_SettingData[Offset+10] K1000 在 AT 上限输出限制器(ULV)中指定 K1000。 

iw_SettingData[Offset+11] K0 在 AT 下限输出限制器(LLV)中指定 K0。 

iw_SettingData[Offset+12] - 不使用。 
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i) 初始设置 

 CPU RUN 后设置 FB 的初始值。 

 

(后续请参考下一页。)  
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(后续请参考下一页。) 
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(添加下述框内的处理，自动调谐完成后重新设置参数。) 

 

 

(添加下述框内的处理，防止 AUTO/MAN 模式切换时操作量(MV)急剧变化。) 

 

(后续请参考下一页。) 
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(添加下述框内的处理，将操作量(MV)连接至控制对象。) 

 

(后续请参考下一页。) 

  

定时器时限设置=10 ms 
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(后续请参考下一页。) 
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