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1. Realizacja ukladéw sterowania sitownikami w oparciu o
cyklogram pracy na sterowniku PLC, tgczenie Funkciji
logicznych.

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 uklad sterowania trzema silownikami dwustronnego dziatania wg cyklogramu z
rysunku 1.

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).
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Rysunek 1. Cyklogramy dla trzech sitownikéw 4, B, C.

Zostaty juz wyznaczone funkcje logiczne dla dwéch uktadow jak na rysunku 2.
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Rysunek 2. Rownania funkcji logicznych dla dwdch uktadow.

Funkcje logiczne dla uktadu z rysunku (1) zostajg uzyskane przez potaczenie funkcji
logicznych podanych na rysunku 2 a) oraz 2 b). Silownik 4 w uktadzie z rysunku 2 a) zostat
oznaczone przez X a oznaczenie sitownika B zmieniono na C. W miejsce rownan dla sitownika X
zostang wstawione roOwnania sterujace sitownikami 4 oraz B z rysunku 2 b), dodatkowo réwnania
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muszg zosta¢ odpowiednio zmodyfikowane. Schemat laczenia rownan przedstawia rysunek 3.
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Rysunek 3. Schemat potaczenia rownan uktadow.

Po wprowadzeniu zmian oznaczen w rdéwnaniach tj: zamienia 4 -> X, B -> C oraz
zaindeksowaniu pami¢ci przez 1 w rownaniach z rysunku 2 a) oraz zaindeksowaniu pami¢ci przez 2
w rownaniach z rysunku 2 b) uzyskano dwa uklady réwnan (1)

Po podstawieniach uzyskano uktad rownan (2):

(1)
p =c P, =a
A" =cp,
A" =bpp,
B*=ap,
B = p,
C'=p.p,
C =p
" =bp, 2)
p, =c
p, =b
128 =a

Realizacja sterowania wigcz, wylgcz jednym przelgcznikiem.

Wyznaczenie funkcji logicznych przycisku Start Stop do wiaczania i wylaczania procesu.
Wykres sygnaléw przedstawia rysunek 6.
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Rysunek 6. Sygnat wejsciowy a, sygnaty wejSciowe pamigci pj, p», oraz sygnaty wyjsciowe
przelaczania pamieci pi”, pi’, p2, pa’.
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Tabele 11, 12, 13, 14 minimalizacji funkcji logicznych przetacznika. W nawiasach wpisano
przedziaty czasu z wykresu sygnatow.

Stan Wejscie a, Stan p stan Wejscie g, Stan p
P2 00 01 11 10 )2 00 01 11 10
0 o[ ¢ [b@ [ 1)) 0 4 0 0 0
1 0N 16 105 | 0(6) 1 ¢ 0 1 ¢_J
Tablica 11, 12. Tabela minimalizacji sygnatow p;", p;".
Stan Wejscie a, Stan p Stan Wejscie a, Stan p
P2 00 01 11 10 )2 00 01 11 10
0 0O (1Y O 0 0 |4 O 1) )
1 0 IUg Jl ¢ ¢ 1 L1 J o 0 0

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

Funkcje logiczne przyjmuja posta¢ jak w rownaniach (3).
p= ap_z P =ap,
p, =ap, p, =ap,
Schemat drabinkowy przetacznika przedstawia rysunek 7.
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Rysunek 7. Schemat drabinkowy przetacznika Start, Stop.
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Po wprowadzeniu oznaczen sygnaldow ze sterownika PLC w laboratorium schemat
drabinkowy przycisku Start, Stop przedstawia rysunek 6.
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Rysunek 6. Schemat drabinkowy przetacznika Start, Stop.



