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Cel ¢wiczenia

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie sie z zasadami programowania sterownikéow PLC z
wykorzystaniem jezyka schematow drabinkowych LD (ladder diagram), bedacego jednym
ze standardowych narzedzi programowania sterownikéw PLC.

Opis stanowiska doswiadczalnego

Uproszczony schemat stanowiska doswiadczalnego przedstawia ponizszy schemat:
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Za pomocg komputera programujemy sterownik, tak aby zrealizowa¢ zadany algorytm.
W celu sprawdzenia jego dziatania mozemy zmienia¢ wartosci wej$¢ dyskretnych oraz
stan wejscia analogowego. Z kolei sygnaty wyjsciowe zaobserwujemy gtownie na kompu-
terze wymieniajacym dane z sterownikiem (praca w trybie online).
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Regulacja dwupotozeniowa

Ponizej zamieszczam schemat zrealizowanej regulacji dwupotozeniowej.

Zastosowanie cewek Latch/Unlatch pozwolito prosto zbudowac uktad regulatora
dwustawnego z histerezg. Za wartos¢ zadang w powyzszym przypadku przyjeliSmy sy-
gnat rowny potowie maksymalnego czyli 16384, zas szerokos¢ martwej strefy 2000.

Regulacja proporcjonalna

Kolejnym prostym do zaimplementowania sposobem jest regulacja proporcjonalna.
Pierwszy rung odpowiada za obliczenie wartosci uchybu, przy wpisanej na sztywno war-
tosci zadanej rownej potowie zakresu, drugi mnozeniu razy 0.5 (wzmocnienie). Jedynym
problemem ktéry mozna napotkac przy takiej realizacji jest komplikacja realizacji mno-

zenia przy niecatkowitym wzmocnieniu.
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Cykliczna zmiana stanu wyjscia
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Ostatnie zadanie ktére przed nami postawiono to cykliczne wiaczanie i wytgczanie
wyjscia dyskretnego. Zdecydowalismy sie na prostg realizacje: dwa timery, jeden po 3
sekundach dziatania ustawia bit DN na 1, co skutkuje zapaleniem wyjscia (w rungu 4).
Kolejny timer witgcza sie dopiero wtedy mierzac kolejne 3 sekundy, po czym resetuje
pierwszy oraz siebie samego. Powoduje to rozpoczecie przez uktad pracy od poczatku.

Whnioski

W trakcie ¢wiczenia nauczyliSmy sie podstaw obstugi i programowania sterownika
PLC Allan-Bradley. Pomimo zgodnosci podstawowych idei z innymi sterownikami i norma,
zwrociliSmy uwage na wiele réznic sprawiajacych, ze sterownik ten wymaga dokfadniej-
szego zapoznania sie z dokumentacjg przed rozpoczeciem pracy.

Zrealizowane algorytmy byty proste w dziataniu a wiec ich implementacja nie
przyniosta trudnosci. Wykorzystanie jezyka LD sprawia ze problemy natury logicznej sq
proste i intuicyjne w implementacji. Zwrocilismy jednak uwage, ze korzystanie z obszer-
niejszych funkcji czesto sie tylko komplikuje przez strukture diagramu drabinkowego. W
diagramach tych sygnat pradowy czesto staje sie tylko sygnatem sterujgcym, natomiast
operacja sg dokonywane na blokach pamieci/plikach.
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