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W tym ¢wiczeniu beda realizowane programy sterujace zawierajace tylko ele-
menty z grup CONTACTS i COILS czyli styki i przekazniki. Przy pomocy tych elemen-
tow mozna budowa¢ uktady kombinacyjne i sekwencyjne bez uzaleznien czasowych.
Przy czym w tym ¢wiczeniu bedg realizowane tylko uktady kombinacyjne.

STYKI I PRZEKAZNIKI PROGRAMU CIMPLICITY
Nastepujace typy stykow dostepnych w programie CIMPLICITY beda uzywane do
budowy programéw sterujacych:

Styk otwarty - ]-
Styk taki dziata jak wylacznik, ktory przewodzi sygnat (zwiera styki), gdy wartos$¢
logiczna przypisanej mu zmiennej wynosi 1.

Styk zamknigty — | / | -
Styk taki dziata jak wytacznik, ktéorego styki pozostaja zwarte (przewodzi sygnat), gdy
warto$§¢ logiczna przypisanej mu zmiennej wynosi 0.

Typ przekaznika zalezy od celu jego zastosowania. Je§li stan przekaznika ma by¢
zachowany po wytaczeniu sterownika nalezy zastosowaé przekaznik z pamigcia. Prze-
kazniki bez pamigci w takiej sytuacji zostajg wyzerowane. Nastepujace typy przekaz-
nikéw dostepnych w programie CIMPLICITY beda uzywane do budowy programéw
sterujacych:

Przekaznik o stykach otwartych —( )-
Przekaznik taki ustawia warto§¢ przypisanej zmiennej na jeden, gdy doptynie do niego
sygnal (réwny 1). Jest to przekaznik bez pamigci.

Przekaznik o stykach zamknigtych —( / )-
Przekaznik taki ustawia warto$¢ przypisanej zmiennej na zero, gdy doptynie do niego
sygnatl. Jest to przekaznik bez pamigci.

Przekaznik o stykach otwartych , z pamigcig —(M)—
Dziata podobnie jak zwykly przekaznik o stykach otwartych, lecz stan przekaznika
zostaje podtrzymany w przypadku zaniku zasilania sterownika.

Przekaznik o stykach zamknigtych , z pamigcia —(/M)—
Dziata podobnie jak zwykty przekaznik o stykach zamknigtych. Stan przekaznika zo-
staje podtrzymany w przypadku zaniku zasilania sterownika.

Dziatanie stykow i przekaznikow ilustruja wykresy czasowe pokazane na rys. 1.

PRZYKLADY PROGRAMOW STERUJACYCH
Ponizej podano przyktady programoéw sterujacych wykorzystujacych styki i prze-

kazniki opisane powyzej.
Przyktad 1
Zadanie

Nalezy zrealizowa¢ uktad logiczny sygnalizujacy liczbe ,,jedynek” wsrod sy-
gnatow WE1, WE2, WE3 (rys. 2a). Jesli jeden z trzech sygnatéw wejsciowych jest
réwny 1 powinna zosta¢ podswietlona lampka z cyfra 1 sterowana sygnatem WY1. Je-
$li na wejsSciu dwa sygnaly przyjmuja warto$ci rowne 1 zapala si¢ lampka z cyfra 2.
Przy trzech ,,jedynkach” na wej$ciu zapala si¢ lampka sterowana sygnatem WY3.
Rozwigzanie
Na podstawie opisu stownego problemu mozna sformutowaé nastgpujace funkcje lo-
giczne opisujace dziatanie uktadu:



WY1=WE1-WE2-WE3+WE1-WE2-WE3+WE1-WE2-WE3

Wwy2=WE1-WE2-WE3+WE1-WE2-WE3+WEL-WE2-WE3
Wys3=WE1-WE2-WE3

Odpowiadajacy im schemat drabinkowy pokazano na rys. 2b.

Przyktad 2
Zadanie

Zaprojektowaé uktad automatycznego sterowania dwoch linii zasilajacych zbior-
nik (rys. 3). Zbiornik jest oprdézniany nieré6wnomiernie, ale zawsze napetniany za po-
mocg dwoch linii (zawordéw). Jezeli zbiornik jest napetniony mniej niz w polowie, to
obydwa zawory napetnig zbiornik. Jezeli zbiornik nie jest petny ale jego napelnienie
przekracza potowe, to otwarty jest tylko zawor pierwszy. Jezeli zbiornik jest petny, to
obydwa zawory sa zamknigte.
Rozwigzanie

Ze stownego sformulowania warunkéw pracy uktadu wynika, ze zbiornik moze
znajdowac¢ si¢ w jednym z trzech stanow:
1. od stanu ,,pusty” do ,,zapelniony w potowie”
2. od stanu ,,zapetniony w polowie” do ,,petny” lecz nie ,,peiny”
3. w stanie ,,peiny”

Do opisania tych stan6w potrzebne sa dwie zmienne binarne, co pokazano w tabl. 1.

Tablica do przyktadu 2 Tablica 1
zbiornik D G

od stanu ,pusty” do ,zapetnio-

ny w potowie” 0 0

od stanu ,zapetniony w poto-
wie” do ,petny” lecz (nie ,pet- 1 0
ny”)

.petny” 1 1

Zmienne D, G sa sygnalami wejSciowymi szukanego uktadu automatycznego ste-
rowania i pochodza z czujniké6w umieszczonych w zbiorniku i kontrolujacych poziom
srodkowy (DS) i gorny (G). Z powyzszej tablicy wynika, ze przyje¢to iz sygnat z kaz-
dego czujnika poziomu wynosi 0, gdy poziom wody jest nizszy od poziomu przez ten
czujnik kontrolowanego, a wynosi 1, gdy poziom wody jest wyzszy od poziomu kon-
trolowanego. Oczywi$cie, mozna przyjac¢ inaczej i wowczas tablica bedzie miata inng
postac.

Stany, w ktorych moze znajdowacé si¢ kazda z pomp okre§lone sa przez zmienne
Z, (pierwszy zawor) i Z, (drugi zawor). Zatozymy, ze Z,=Z,=0 oznacza, ze pompy nie
pracuja, a Z1=Z,=1 — pompy pracuja. Po tych wstepnych ustaleniach mozemy sporzg-
dzi¢ tablice (tabl. 2) funkcji logicznej realizowanej przez projektowany uktad.



Tablica 2

Dziatanie uktadu sterowania (przyktad 2)

D G Z, Z,
0 0 1 1
0 1 nie wystepuje
1 0 1 0
1 1 0 0

Stan D=0, G=1 nie wystgpuje w poprawnie dzialajacym uktadzie, zatem warto$ci Z,
oraz Z, dla tego stanu mozemy wybra¢ dowolne — najlepiej takie, ktére ulatwia dalsze
dziatania.

Poniewaz w naszym wypadku postugiwaé si¢ bgdziemy postacig ZNPD funkcji logicz-
nych, wygodnie jest przyja¢ te warto$ci rowne zero (tabl. 3).

Tablica 3
Tablica funkcji logicznych (przyktad 2)
D G Z; Z,
0 0 1 1
0 1 0 0
1 0 1 0
1 1 0 0

Projektowany uktad sterowania posiada wigc dwa wejscia D 1 G oraz dwa wyj-
$cia Z;, Z,. Realizuje wigc dwie funkcje logiczne Z,;(D,G) oraz Z,(D,G) okreslo-
ne ostatnig tablica, z ktorej otrzymujemy:

ol O

Z =
Z,=DG,

a schemat uktadu realizujgcego obydwie funkcje jest pokazany na rys. 4.

CEL I PRZEBIEG ZAJEC

Cel: Programowanie sterownika GE FANUC do realizacji uktadéw sterowania kombi-
nacyjnych.

Przebieg
1. Zapoznad si¢ z przyktadami programoéw sterujacych przedstawionych we

wprowadzeniu do ¢wiczenia.
- przeanalizowaé¢ rozwigzanie zadania 1 oraz sporzadzi¢ tabele funkcji
logicznych
- przeanalizowaé rozwigzanie zadania 2.
2. Zaprogramowa¢ sterownik do realizacji programow sterujacych
przedstawionych we wprowadzeniu do ¢wiczenia. Sprawdzi¢ ich dziatanie.
3. Zmodyfikowaé powyzsze programy wedtug wskazan prowadzacego.
4. Zbudowaé nowe programy sterujace zgodnie z poleceniem prowadzacego ¢wicze-
nia. Sprawdzi¢ ich dziatanie.
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Rys. 2. Przyktad 1: a - schemat uktadu, b - uklad sterujacy
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Rys. 3. Schemat obiektu do przyktadu 2
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Rys. 4. Uktad realizujacy funkcje Z,i Z,




