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W tym ¢wiczeniu (¢wiczeniach) beda realizowane programy sterujace zawieraja-
ce tylko elementy z grup CONTACTS i1 COILS czyli styki i przekazniki. Przy pomocy
tych elementéw mozna budowaé uktady kombinacyjne i sekwencyjne bez uzaleznien
czasowych.

STYKI I PRZEKAZNIKI PROGRAMU CIMPLICITY (c.d.)

Nastepujace (dalsze) typy stykow dostepnych w programie CIMPLICITY beda
uzywane do budowy programdéw sterujacych:

Przekaznik uaktywniany zboczem sygnatu (zbocze narastajace) —(T)-
Dziatanie przekaznika zilustrowano na rys. 1. Zbocze narastajace sygnatu sterujacego
x1 ustawia sygnat przekaznika y/=1 na jeden cykl 7 pracy sterownika.

Przekaznik uaktywniany zboczem sygnatu (zbocze opadajace) —(3)—
Dziatanie przekaznika zilustrowano na rys. 2. Zbocze opadajace sygnalu sterujgcego
x2 ustawia sygnat przekaznika y2=1 na jeden cykl 7 pracy sterownika.

Przekazniki ustawialne SET —(S)—- i RESET —(R)-

Gdy do przekaznika SET doptynie sygnal, warto$¢ przypisanej zmiennej zostaje usta-
wiona na 1 i jest utrzymywana do momentu, az sygnat doptynie do przekaznika RESET
o tej samej przypisanej zmiennej, niezaleznie od tego, czy przez ten czas do przekaz-
nika SET sygnat doptywa nadal, czy nie. Gdy sygnal doplynie do przekaznika RESET,
warto§¢ zmiennej jest ustawiana na 0, i pozostaje taka do momentu, az sygnat dopty-
nie z kolei do przekaznika SET, rowniez niezaleznie od tego, czy do przekaznika RE-
SET przez caly ten czas doplywa sygnal, czy nie. Dziatanie przekaznikow (wykresy
czasowe) pokazano na rys. 3.

PRZYKLADY PROGRAMOW STERUJACYCH
Ponizej podano przyklady programoéw sterujacych wykorzystujacych styki i prze-
kazniki opisane powyzej.

Przyktad 1
Na rys. 4 pokazano realizacj¢ uktadu ,START / STOP,, (z podtrzymaniem) zna-

nego z wyktadu i ¢wiczen z Podstaw Automatyki.
Przyktad 2
Zadanie

Zaprojektowaé¢ uktad logiczny realizujacy regulacj¢ dwupotozeniowa poziomu
wody w zbiorniku (rys. 5a). Zbiornik wyposazony jest w dwa czujniki poziomu wody:
D — dolny, G — gbérny, oraz w zawor Z doprowadzajacy wode¢. Zadaniem uktadu steru-
jacego jest otwieranie (Z=1) lub zamykanie (Z=0) zaworu stosownie do wskazan czuj-
nikow (sygnal z czujnika rowny 0 — poziom wody ponizej poziomu czujnika, sygnat z
czujnika réwny 1 — poziom wody powyzej poziomu czujnika), tak aby realizowad re-
gulacje dwupotozeniows.
Rozwigzanie(por. ¢wiczenia z Podstaw Automatyki)
Cykl pracy uktadu przedstawiono w tabl. 1.



Tablica 1
Cykl pracy uktadu
z przyktadu 2

D G Z
00 1
10 1
1 cykl
YN 11 o
10 0
IR 00T

Mozna zauwazy¢, ze stan D=1, G=0 jest stanem niejednoznacznym, gdyz odpo-
wiada mu warto$¢ sygnatu wyjsciowego Z=0 albo Z=1 — w zalezno$ci od fazy cyklu
pracy uktadu. Jednak mozna tez zauwazy¢, ze mamy tutaj do czynienia ze stanem nie-
jednoznacznym pamigciowym, bowiem warto$¢ Z w stanie niejednoznacznym jest rOw-
na warto$ci Z w poprzedzajacym go stanie jednoznacznym. Stany niejednoznaczne
pamigciowe moga by¢ zapisane przy pomocy jednego wiersza w tablicy jak dla ukta-
doéw kombinacyjnych (tabl. 2).

Tablica 2
Tablica standw uktadu z przyktadu 2

D G |Z

0 0 |1

1 0 |pamietanie

1 1 1|0

0 1 stan nie wystepujacy

w normalnej pracy uktadu

W tabl. 2 wystepuja wszystkie mozliwe stany sygnatow D, G, wérdod ktoérych stan D=0,
G=1 nie moze w normalnej pracy uktadu wystapi¢. Mozna mu zatem przypisa¢ dowol-
ng warto§¢ sygnatu wyjsciowego (taka, ktora okaze si¢ bardziej wygodna na dalszym
etapie analizy). W naszym przypadku przypiszemy temu stanowi warto$§¢ sygnalu Z=0.
Natomiast dla stanu okreslonego jako pamigtanie wpisuje sie Z, co oznacza wartos§é
sygnatu wyj$ciowego najblizszego poprzedniego stanu (czyli pamigtanie) — tabl.3.

Tablica 3
Tablica stanow(1)

D G

o|o|N|= N

0
1
1
0

Syntezy uktadu sekwencyjnego o stanach pamigciowych przedstawionego tabl.
3 dokonuje si¢ podobnie jak uktadow kombinacyjnych, przy czym sygnat Z* jest do-
datkowym sygnalem realizowanym przy pomocy sprzg¢zenia zwrotnego. Funkcj¢ dana
w tabl. 3 mozemy zatem przedstawi¢ w postaci dysjunkcyjnej

Z=D-G-1+D-G-Z"+D-G-0+D-G-0,
czyli



Z=D-G+D-G-Z".

Ten sam cel (regulacja dwupotozeniowa) moze by¢ osiagnigty jes§li stanowi D=0,

G=1 (nie wystepujacemu w rzeczywistym ukladzie) przypiszemy sygnal wyjSciowy
rowny 1 (tabl. 4).

Tablica 1.3.4

Tablica stanow(2)

D

G

0
1
1
0

W tym przypadku korzystnie jest postuzy¢ si¢ postaciag koniunkcyjna funkcji

Z=(5+5)-(5+G+Zl*).

Odpowiedni schemat, odpowiadajacy postaci dysjunkcyjnej pokazano na rys. 5b.

Na

rys. 5c przedstawiono réwnowazny schemat oparty na uktadzie start - stop z pod-

trzymaniem, a na rys. 5d uktad zrealizowany z wykorzystaniem przekaznikow S I R.

Przyktad 3

Na

rys. 6 pokazano uktad umozliwiajacy obserwacj¢ pracy przekaznika urucha-

mianego zboczem.

CEL I PRZEBIEG ZAJEC

Cel: Programowanie sterownika GE FANUC_do realizacji uktadow sterowania kombi-

nacyjnych i sekwencyjnych bez uzaleznien czasowych.

Przebieg

1.

W N

Zapoznaé si¢ z przykladami programow sterujacych przedstawionych we wprowa-
dzeniu do ¢wiczenia. W szczegdlnosci wyjasni¢ konstrukcje schematéw z rys. 5c,d
oraz wyjasni¢ dziatanie uktadu przedstawionego w przyktadzie 3. Zaprogramowad
sterownik do realizacji programdéw sterujacych przedstawionych we wprowadzeniu
do ¢wiczenia. Sprawdzi¢ ich dziatanie.

Zmodyfikowaé¢ powyzsze programy wedlug wskazan prowadzacego.

Zbudowaé¢ nowe programy sterujgce zgodnie z poleceniem prowadzacego ¢wicze-
nia. Sprawdzi¢ ich dziatanie.
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Rys. 1. Dziatanie przekaznika uruchamianego zboczem narastajagcym
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Rys. 2. Dziatanie przekaznika uruchamianego zboczem opadajacym
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Rys. 4. Dziatanie uktadu START/STOP z podtrzymaniem (SET/RESET)
realizowanym przez sprz¢zenie zwrotne
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Rys. 5. Obiekt (a) i uktady realizujace regulacje dwupotozeniows (b, ¢, d)
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Rys. 6. Przyktad 3



