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1.  Projekt funkcji logicznych

Cyklogram uktadu podany jest na rysunku 1. Cyklogram jednego sitownika z trzema
czujnikami krancowymi a, b, c.
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Rysunek 1. Cyklogram dla sitownika 4.

Dla tego uktadu wykres sygnatow a, b, ¢ oraz zmodyfikowanych sygnatow wejsciowych x, y
przedstawia rysunek 2.
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Rysunek 2. Wykres sygnatow wejsciowych sterownika.

Ponizej sygnatow a, b, c. narysowane zostaly sygnaty x, y ktére powstaly w wyniku
przedluzenia sygnatéw a, b, ¢ na kolejne przedzialy. Przedtuzenie takie mozna zrealizowaé za
pomoca dwobch przerzutnikow SR, jak na rysunku 3.
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Rysunek 3. Dwa przerzutniki na wejsciu sterownika.

Po dodaniu przerzutnikéw zostata uproszczona liczba przedziatow oraz ilos¢ sygnatéw. Po
uproszczeniu uktadu wykres sygnatow wejsciowych x, y, p1, p» oraz wyjsciowych 4™, 4”, A4°, p”,
i, P2, p2” przedstawiono na rysunku 4.

x o T
y N ’ K

1 0:2:0

P
D2

A7
AT
4 ||

s 158 S i

N
P1

P
23 Y
p2 | B

'I=|I

Rysunek 4. Wykres sygnatow wejsciowych 1 wyjsciowych sterownika uktadu.
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Schemat potaczen sygnatow uktadu
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Rysunek 5. Schemat ukladu sterowania dwoma sitownikami 4, B (uklad z zaworem
monostabilnym oraz bistabilnym).

Tabele 0, 1, 2, 3, 4, 5, 6,minimalizacji funkcji logicznych. W pierwszej tabeli w nawiasach
wpisano indeksy z przedzialow czasu z wykresu sygnatow.

Stan Wejscie x, y
Pup2 00 01 11 10
00 |01 - - ()1
01 | )0 | (10)0| - | (90
11 ()1 dH1] - (31
10 | &0 | - 3o
Tablica 0. Tabela minimalizacji sygnatéw wyjsciowych p.
Stan Wejscie x, y Stan Wejscie x, y
Pup2 00 01 11 10 Pup2 00 01 11 10
00 |((0)¢ - - M1 00 0 - - 0
01 | )0 | (10)0| - | (9)0 01 | ¢ 1 : s )
11 [((12¢ | (D] - [(13)1) 11 0 0 - 0
10 | 40 - - (5)0 10 |1 - - ¢
Tablica 1, 2. Tabela minimalizacji sygnatéw wyjsciowych 4", 4",
Stan Wejscie x, y Stan Wejscie x, y
PuD2 00 01 11 10 PuD2 00 01 11 10
00 1 I 0 00 0 - - ¢
01 0 0 ; 0 01 é é ; é
1 é 0 - é 11 0 1 ; 0
10 | ¢ - ) - ¢ 10 0o [\_- - o
Tablica 3, 4. Tabela minimalizacji sygnatéw wyjsciowych p;", p;”.
Stan Wejscie x, y Stan Wejscie x, y
Pup2 00 01 11 10 Pup2 00 01 11 10
00 0 - - 0 00 ¢ - - T 4
01 ¢ ¢ - 0 01 0 0 | - 1)
11 é o | - ¢ 11 0 0 - 0
10 0 - - 1 10 é - - 0
Tablica 5, 6. Tabela minimalizacji sygnalow wyjsciowych p,', py™.
Funkcje logiczne z zaznaczonych obszarow minimalizacji wypisano w rOwnaniach 1.
- - — X=a
A" =4"= PPN PP A =pp,Vvpp, Y= b
p1+=xp2 P :y_ y=c (1)
N -
Py, =Xp Py =Xp y=b

Po podstawieniu uzyskujemy rownania w ktorych sygnaty odpowiadaja sygnatom z rysunku 5
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A" = bp,N PP, A =pp,V pp,
p1+ =bp, p =c ()
p2+ =ap, p, =ap,

2. Schemat drabinkowy sterownik PLC.

Programu drabinkowy dla réwnan 2, przedstawiono na rysunku 6. Uklad polaczen sygnatow
jak na rysunku
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Rysunek 6. Schemat drabinkowy funkcji logicznych réwnania 2.

3. Schemat uktadu w programie FluidSIM, sterownik
pneumatyczny

Model uktadu sitownikéw z funkcjami logicznymi opisanymi réwnaniami 2 przedstawiono
na rysunku 5.
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Rysunek 7. Schemat uktadu ze sterownikiem pneumatycznym opisanym roéwnaniami 2.
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