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1. Realizacja ukladéw sterowania sitownikami w oparciu o
cyklogram pracy na sterowniku PLC. Automat Kombinacyjny,
Sekwencyjny.

Cel ¢wiczenia:

Celem (¢wiczenia jest opanowanie umiejetnosci realizacji  uktadéw sterowania
pneumatycznego na podstawie wykresow czasowych (cyklogramow pracy) oraz funkcji logicznych
na sterowniku PLC.

Elementy na stanowisku.
Sterownik PLC Festo Copact
Sitowniki dwustronnego dziatania 4 szt.
Zawory rozdzielajace 5/2 4 szt. Sygnaty sterujace sitownikami 1 do 4 - 00.2 do 00.5
Czujniki potozenia 8 szt. Sygnaly wejsciowe z krancowek sitownikow 1 do 4 (10.0 10.4),
(1I0.1 10.5), (10.2 10.6), (10.3 10.7) odpowiednio sitownik wysuniety schowany.
Przyciski Start, Stop sygnaty wejsciowe 11.0, I1.1.

Zrealizowaé¢ dwa uklady sterowania dwoma silownikami dwustronnego dzialania. Pierwszy
uktad opisany cyklogramem z rysunku 1 jest to automat kombinacyjny, drugi opisany cyklogramem z
rysunku 2 jest to automat sekwencyjny.

Uktady majg mie¢ mozliwos$¢ zatrzymania i ponownego uruchomienia za pomocg przyciskow
wejsciowych do sterownika PLC w poczatkowej fazie ruch (Poczatek cyklogramu). Zatrzymanie uktadu
zrealizowac¢ na trzy sposoby:

-start jeden cykl praca potautomatyczna (Start wejscie 10.0).

-start- praca automatyczna-stop (Start, Stop zrealizowany za pomocg dwoch przyciskow wejscia
11.0, I1.1).

-start- praca automatyczna-stop (Start, Stop zrealizowany za pomocg pojedynczego przycisku
wejscie 11.0).

Rysunek 2. Cyklogram uktadu IT dwoch sitownikow A4, B.
Dla uktadu z rysunku 1 wykres sygnaléw podano na rysunku 3
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Rysunek 3. Wykres sygnalow wejsciowych 1 wyjsciowych dla uktadu I.




Cwiczenie 4

Tablice 1, 2, 3, 4 minimalizacji sygnatow przetgczania przerzutnikéw SR.

Wejscie Wejscie a Wejscie Wejscie a
b 0 1 b 0 1
0 (01 | ()¢ 0 @1 [ (Ho
1 2030 1L @4 3)1]

Tablica 1, 2. Tabela minimalizacji sygnatow 4", 4",
Tablice minimalizacji

Wejscie Wejscie a Wejscie Wejscie a
b 0 1 b 0 1
0 1O®0 |[(1 0 0¢ |l (DO
1 20 [(®)¢ 1 Q1 30

Tablica 3, 4. Tabela minimalizacji sygnatéw B", B".

Funkcje logiczne przyjmuja posta¢ jak w rdwnaniach (1).

A" =bh a=a,
A7 = 2 = ao
B =a b=b,
B =a b=b,
Dla uktadu z rysunku 2 wykres sygnatow podano na rysunku 4
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Rysunek 4. Wykres sygnatow wejsciowych i wyjsciowych dla uktadu II.
Tablice 5, 6, 7, 8, 9,10 minimalizacji sygnatléw przelgczania przerzutnikéw SR.
Stan Wejscie a, b stan Wejscie a, b
p 00 01 11 10 p 00 01 11 10
0o (1o [ - [é@ oM 0 0 - 0 0
1 05 - AC)C)) 1 ¢ J| - 0 1)
Tablica 5, 6. Tabela minimalizacji sygnatow 4", 4",
Stan Wejscie a, b Stan Wejscie aq, b
p 00 01 11 10 p 00 01 11 10
0 0 - (¢ 1 ) 0 ¢ - 0 0
1 0 - 0 0 1 ¢ - 1 g

Tablica 7, 8. Tabela minimalizacji sygnatéw B', B

(1)



Przyktad 1 Automat sekwencyjny

Stan Wejscie a, b
p 00 01 11 10
0 0 | - 0) 0
1 o[- ¢) | ¢

Stan Wejscie a, b

p 00 01 11 10
0 | ¢ -1 0 ¢
1 (L1 -Jl oo 0

Tablica 9, 10. Tabela minimalizacji sygnatow p, p.

Funkcje logiczne przyjmuja postac (2).
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Schemat z polaczeniami i oznaczeniami sygnatow uktadu
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Rysunek 5. Schemat potaczen i1 oznaczen sygnatow uktadu z dwoma sitownikami.

Realizacja sterowania wilgcz, wylgcz jednym przelgcznikiem.
Wyznaczenie funkcji logicznych przycisku Start Stop do wigczania i wytaczania procesu.

Wykres sygnatow przedstawia rysunek 6.
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Rysunek 6. Sygnat wejsciowy a, sygnaty wejsciowe pamigci p, p,, oraz sygnaly wyjsciowe
przetaczania pamieci p, ', p1’, p2, pa’.

Tabele 11, 12, 13, 14 minimalizacji funkcji logicznych przetacznika. W nawiasach wpisano
indeksy przedziatow czasu z wykresu sygnatow.

Stan Wejscie a, Stan p stan Wejscie @, Stan p
)2 00 01 11 10 )2 00 01 11 10
0O @0 ®¢[@¢ [ ND1] 0 ) 0 0
1 (MO | #Ho | (50| (6)0 1 ¢ 0 1 g _J

Tablica 11, 12. Tabela minimalizacji sygnatow p;", p;".
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Stan Wejscie a, Stan p Stan Wejscie @, Stan p

)2 00 01 11 10 )2 00 01 11 10
0 0O [T 0 0 0 I ¢ 0 ¢ ¢
1 0 ILg J| ¢ ¢ 1 L1 J o 0 0

Tablica 13, 14. Tabela minimalizacji sygnatow p,", p-”.

Funkcje logiczne przyjmuja posta¢ przedstawiong w rownaniach (3).
pl+ =ap, p, =ap,
D, =ap, pz+ =ap,
Schemat drabinkowy przelacznika odpowiadajacy rownaniom (3) podano na rysunku 7.
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Rysunek 7. Schemat drabinkowy przetacznika Start, Stop.
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Sygnatem wyjsciowym z przetagcznika moze by¢ zarowno sygnat p; jak 1 p,. Sygnat p;
wykorzystamy, je$li chcemy przelacza¢ zboczem narastajacym, p, dla przetaczania zboczem
opadajacym.

Po oznaczeniu sygnatow wejsciowych zgodnie z potaczeniami na stanowisku w
laboratorium uzyskamy schemat drabinkowy uktadu opisanego rownaniami (1) z przetacznikiem
opisanym Start, Stop jak na rysunku 8.
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Rysunek 8. Schemat drabinkowy uktadu sterowania dwoma sitownikami z przetacznikiem
Start, Stop.



