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1. Objetivo  

 

 O objetivo desse documento é explicar como funciona a instrução PID do GX Works 3,  

 

2. Software 

 

⚫ GX Works 3 

 

3. Hardware 

 

⚫ CPU, Rack e Fonte da série R (ou FX5U) 

 

4. Instrução PID 

 

 

Onde, no exemplo: 

 

(s1) D0 = Set Point 

(s2) D1 = Valor de entrada, normalmente vindo de uma entrada analógica. 

(s3) D100 = Data Control, esse campo é onde todos ao parâmetros do PID serão ajustados, ele 

utiliza 29 words que serão descritas mais pra frente, por tanto nesse exemplo D100 ao D128 serão 

o Data Control 

(s4) D150 = Output value, nessa word estará o valor de saída do PID, normalmente passado para 

algum dispositivo analógico para controle. 
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O (s3) Data Control é responsável por todo controle da função de PID, os detalhes serão descritos 

na tabela a seguir 
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Parâmetros mais usados: 

Número Função 

+0 Definir o tempo de amostragem do PID, quando utilizada a função de auto tuning 

para ajustar os ganhos, esse valor não pode ser inferior a 1000ms 

+1 b0 Define a direção de atuação do PID, na direta quando a entrada está acima do set 

point a saída aumenta, na reversa a saída diminui para a mesma condição 

+1 b4 Habilita função de auto tuning, essa função vai calcular todos os ganhos da malha 

PID baseados na variação do valor de entrada, assim que o auto tuning terminar 

esse bit desligará automaticamente. Mais detalhes de como utilizar o auto tuning nos 

próximos tópicos 

+1 b5 Habilita limite para a saída do PID em operação normal, sem essa função habilitada 

os valores da saída estarão entre -32762 e +32761, gerando um alarme quando um 

dos limites forem alcançados.  

Quando habilitada os limites da saída do PID deve estar nos parâmetros +22 e +23 

+1 b6 Modo de auto tuning, com esse bit habilitado o auto tuning será calculado baseado 

em uma variação controlada do PID (recomendado) inserir os limites do auto tuning 

em +26 e +27, se não habilitado ele irá calcular baseado em uma resposta degrau 

inserida manualmente. 

+3 Ganho Proporcional Kp, após o auto tuning um valor será preenchido nesse 

parâmetro, que pode futuramente ser alterado usuário, se esse parâmetro estiver em 

0 o PID não funcionará 
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+4 Tempo Integral Ti, tempo do ganho integral, após o auto tuning um valor será 

preenchido nesse parâmetro, que pode futuramente ser alterado usuário, se esse 

parâmetro estiver em 0 o controle integral será desabilitado 

+5 Ganho Derivativo Kd, após o auto tuning um valor será preenchido nesse parâmetro, 

que pode futuramente ser alterado usuário. 

+6 Tempo Derivativo Td, após o auto tuning um valor será preenchido nesse parâmetro, 

que pode futuramente ser alterado usuário, se esse parâmetro estiver em 0 o 

controle derivativo será desabilitado 

+22 Quando o +1.b5 estiver habilitado, esse é o limite superior para a saída do PID em 

seu ciclo normal de operação 

+23 Quando o +1.b5 estiver habilitado, esse é o limite inferior para a saída do PID em 

seu ciclo normal de operação 

+26 Se o +1.b6 estiver habilitado, e o auto tuning for iniciado (+1.b4 = 1) esse é o limite 

superior para a saída do PID durante o auto tuning 

+27 Se o +1.b6 estiver habilitado, e o auto tuning for iniciado (+1.b4 = 1) esse é o limite 

inferior para a saída do PID durante o auto tuning 

 

5. Funcionamento do Auto Tuning 

O Auto tuning serve para calcular os ganhos (proporcional, integral e derivativo) do PID 

automaticamente baseado em uma variação da entrada (s1), no modo limit cycle, que é o 

recomendado, quando o valor de entrada ultrapassar o set point a saída irá para o valor máximo, 

até o valor de entrada ficar menor que o set point, quando isso acontecer, a saída irá para o valor 

mínimo. 

Tendo isso ocorrido algumas vezes os ganhos serão calculados baseados nessas variações. 

A seguir o passo a passo para executar o auto tuning corretamente 

 

Auto Tuning procedimento: 

 

1. Definir direção de operação do PID, direta ou reversa (s3) +1.b0 

2. Ligar o limit cycle (s3) +1.b6, e definir os limites de saída durante o PID, no limite superior 

+26 e inferior +27. 

3. Definir um tempo de amostragem no (s3) +0, de no mínimo 1000ms 

4. Definir um set point no (s2) 

5. Ligar a função de auto tuning (s3) +1.b4 

 

Feitos os passos a cima, assim que a entrada sofrer variação para cima ou baixo do set point o 

PID irá começar a responder, assim que os valores forem calculados o (s3)+1.b4 e b6 serão 

desligados automaticamente e os valores de ganho preenchidos do (s3)+3 a +6, com os ganhos 

preenchidos o PID imediatamente começará a funcionar. 

É possível fazer um ajuste fino dos ganhos alterando-os manualmente. 
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É recomendado usar variáveis retentivas no (s3) para que os ganhos fiquem salvos mesmo 

quando o clp desligar. 

 

6. Exemplos alteração de ganhos 

a) Ganho Proporcional (s3)+3 

 

Sendo que: Kp3 > Kp2 > Kp1 

SV – Set Point 

PV – Variável de processo (entrada) 

MV – Valor de saída 

T - Tempo 

 

b) Ganho Integral (s3)+4 

 

Sendo que: 0 < Ti3 < Ti2 < Ti1 

SV – Set Point 

PV – Variável de processo (entrada) 

MV – Valor de saída 

T – Tempo 

 

c) Ganho Derivativo (s3)+6 

 

Sendo que: Td3 > Td2 > Td1 
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7. Exemplo Programação Ladder 

 

No exemplo abaixo foi utilizado a instrução de PID combinado com uma tabela de variáveis criada 

(datatype) para facilitar o uso. 

 

Instrução: 

 

 

Onde: 

 

 

PID_CD (não incluso, solicitar o arquivo com a Mitsubishi Electric do Brasil): 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Tendo isto, basta inicializar os valores desejados do PID, por exemplo: 

 

 


