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下記の取扱説明書の該当箇所について，下記に示す内容に変更してご使用ください。

1.	 対象取扱説明書
ドキュメントNo( 版 No)
製品名称 /ドキュメント名称 頁 項目 変更概要

IM 01E21A02-03JA(3)
ADMAG TI シリーズ
AXG, AXW 電磁流量計
FOUNDATIONTM フィールドバス
通信形

275
付 5.4 
PID 制御演算の方式

本変更票に示す内容に差し替えて
ご使用ください。

275
付 5.4.1
比例微分先行形 PID 制御アルゴリ
ズム (I-PD)

本変更票に示す内容に差し替えて
ご使用ください。
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2.	 対象取扱説明書
変更前 変更後

付 5.4 PID 制御演算の方式
PID 制御演算の方式として，I-PD 方式 ( 一部モードでは
PI-D 方式 ) を採用しています。

付 5.4 PID 制御演算の方式
PID 制御演算の方式として，I-PD 方式を採用しています。

付 5.4.1 比例微分先行形PID制御アルゴリズム (I-PD) 
比例微分先行形 PID 制御アルゴリズム (I-PD) では，数値
設定による急激な設定値の変更があっても，安定した
制御特性を得ることができます。一方，制御対象プロ
セスの特性変化，負荷変動，または外乱の発生に対し
ては，比例，積分，および微分の各制御動作が行われ
るため，良好な制御性を得ることができます。PID ブロッ
クのモードが Auto および RCas の場合はこの I-PD 方式
で演算が行なわれます。ブロックのモードが Cas の場
合には，セットポイントの変更に対する追従性がより
重要となるため，微分先行形 PID 制御アルゴリズム (PI-
D) で演算が行なわれます。使用される制御アルゴリズ
ムはモードの遷移に応じて自動的に切り替わります。 
各アルゴリズムの演算基本式を以下に示します。

比例微分先行形PID（I-PD方式）

ΔMVn=K {ΔPVn+       (PVn-SPn)+       Δ (ΔPVn)}ΔT
Ti

Td
ΔT

微分先行形PID（PI-D 方式）

ΔMVn=K {Δ(PVn-SPn)+         (PVn-SPn)+        Δ (ΔPVn) }ΔT
Ti

Td
ΔT

Δ MVn : 操作出力変更量
Δ PVn : 測定値変化量 Δ PVn=PVn- PVn-1
Δ T : 制御周期 (Block Header.period_of_execution)
K : 比例ゲイン (GAIN)
Ti : 積分時間 (RESET)
Td : 微分時間 (RATE)

添字 n または n-1 は，n 回目または n-1 回目のサンプリ
ングを行った時点であることを表わします。

付 5.4.1 比例微分先行形PID制御アルゴリズム (I-PD) 
比例微分先行形 PID 制御アルゴリズム (I-PD) では，数値
設定による急激な設定値の変更があっても，安定した
制御特性を得ることができます。一方，制御対象プロ
セスの特性変化，負荷変動，または外乱の発生に対し
ては，比例，積分，および微分の各制御動作が行われ
るため，良好な制御性を得ることができます。
比例微分先行形 PID 制御アルゴリズム (I-PD) の演算基
本式を以下に示します。

ΔMVn=K {ΔPVn+       (PVn-SPn)+       Δ (ΔPVn)}ΔT
Ti

Td
ΔT

Δ MVn : 操作出力変更量
Δ PVn : 測定値変化量 Δ PVn=PVn- PVn-1
Δ T : 制御周期 (Block Header.period_of_execution)
K : 比例ゲイン (GAIN)
Ti : 積分時間 (RESET)
Td : 微分時間 (RATE)

添字 n または n-1 は，n 回目または n-1 回目のサンプリ
ングを行った時点であることを表わします。


