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1.  Projekt funkcji logicznych

Cyklogram uktadu podany jest na rysunku 1.

Rysunek 1. Cyklogram dla dwoch sitownikow A4, B.

Wykres sygnaléw rysunek 2.
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Rysunek 2. Wykres sygnatow wejsciowych 1 wyjsciowych sterownika uktadu.

Tabele minimalizacji funkcji logicznych wyjs¢. W pierwszej tabeli w nawiasach wpisano
oznaczenia przedziatu czasu z wykresu sygnalow.

Stan Wejscie a, b stan Wejscie a, b
p 00 01 11 10 p 00 01 11 10
0 (1toJomnlow® o)) 0 0o [ ¢ 1
L o iwlée®)o@ 1 ¢ J| 0 o [ 1]
Tablica 1, 2. Tabela minimalizacji sygnatéw wyjsciowych 4°, 4".
Stan Wejscie a, b Stan Wejscie a, b
p 00 01 11 10 p 00 01 11 10
0 0 0 ¢ 0 0 (¢ T ) 0 é
1 1 o )| ¢ 0 1 0 0 0 ¢

Tablica 3, 4. Tabela minimalizacji sygnatéw wyjsciowych B', B".
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Stan Wejscie a, b Stan Wejscie a, b
)4 00 01 11 10 P 00 01 11 10
0 0 0 0 (1] 0 ¢ ¢ (¢ ) O
1 ¢ ¢ 0o (g 1 0 o L1 J o

Tablica 5, 6. Tabela minimalizacji sygnaléow wyjsciowych p, p".

Funkcje logiczne z zaznaczonych obszarow minimalizacji wypisano w rOwnaniach 1.

- I a=a,

A" =bpvbp A =bpvbp _

B'=a B =ap 4= % 1)
=a =da
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=da =d —

p p b=b,

Po podstawieniu uzyskujemy réwnania w ktoérych sygnaly wejsciowe odpowiadaja
sygnatom z rysunku 4

A" =b0;\/blpl 4 :b1;Vbop
B"=a,p B =ap (2)
P =ab, p =ab

2. Schemat drabinkowy dla sterownik PLC.

Programu w schemacie drabinkowym dla funkcji opisanych réwnaniami 2, przedstawia
rysunek 3.
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Rysunek 3. Schemat drabinkowy funkcji logicznych réwnania 2.

Schemat potaczen sygnatow uktadu

_ _
24V b, 24V p,
B

SR Outl PLC
SR Out?

Rysunek 4. Schemat ukladu sterowania dwoma sitownikami 4, B (uktad z zaworami
monostabilnymi).
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3. Schemat ukiadu w programie FluidSIM sterownik
pneumatyczny

Model uktadu sitownikow z funkcjami logicznymi opisanymi rownaniami 2 przedstawiono
na rysunku 5.
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Rysunek 5. Schemat uktadu ze sterownikiem pneumatycznym opisanym roéwnaniami 2.
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