NAVRH SEKVENCNEHO
LOGICKEHO RIADENIA PRE PLC I.

Ing. Jan LIGUS, PhD. §
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Obsah seminara

Elementarne automaty
— RS KLO K.

— RS KLO 0-dominant

— D KLO

— T KLO

RS pomocou D
D pomocou RS
T pomocou D

T pomocou RS




Uvod do sekvenéného riadenia

Stroje a procesy obycCajne prechadzaju cez
sekvenciu stavov pri svojej cinnosti

RbOzne akcie su typicky vykonavaneé v kazdom
stave a v cykloch

Priklad: Pila skracovacka

— Stav 1: podavanie kusa, brvna

— Stav 2: Ukotvenie, upevnenie kusa, brvna

— Stav 3: Odrezanie

— Stav 4: Okoncenie uchopenia a skok na stav 1

Cykly potrebujeme vyberat a riadit  #/ | 04 V




DalSie priklady sekvenéného riadenia

Technologicke procesy

— Manual/Auto prepinanie modu

— Vyber suciastky v tolerancii, alebo mimo tolerancie

— Vystrazne hlasiCe, majaky, zvukové zariadenia a
pod.

Automobily

— hlasic priputania sa bezpecCnostnym pasom

— Automaticke vypinanie a zapinanie svetiel pri
parkovani

— Automaticke zatvaranie dveri pri pohybe
Vytahy

— Vytahovy system V “4 V
v




Vstupy do sekvencneho riadenia

Sekvencna logika je riadena vstupmi

Priklady logickych vstupov

— Tlagidla START STOP

— Prepinace - Manual/Auto prepinanie modu

— Limitné spinace

— Citage (vyprdanie ¢asového limitu, Casové
oneskorenia)

— Snimace maximalnych hodndt (prekroCenie teploty)

— Koncove spinace

— Signaly od inych systéemov (READY, BUSY,...)

AV




Vystupy sekvencnéeho riadenia

Vystupy su ovladané sekvencnym riadenim

Priklady logickych vystupov
— Zapnutie, vypnutie motora

— Zapnutie, vypnutie pohonu akcného clena (pohon
cerpadla, frekvencny menic ...)

— Selenoid zap.,vyp.

— Ziarovky, osvetlenia, indikatorov, majakov a pod.
— Alarmovych hlasiCov

— Generovanie signalov pre iné systémy (READY,

BUSY,...)
1"




Elementarne automaty — RS klasicky

Klasicky RS klopny obvod
R S OQn-1 Qn NOT(Qn|
0 0 0 0 1
0 0 1 1 0
0 1 0 1 0
0 1 1 1 0
1 0 0 0 1
1 0 1 0 1
1 1 0 B
1 1 1
oQn S R
0 1 0
] Qn-1| 1 1 0

Qn =S+ Qn-l .NOT(R)



&) T KLO pomocou RS — implementacia PLC
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Elementarne automaty — RS klasicky

Klasicky RS klopny obvod
R S Qn-1 Qn NOT(Qn]|
0 0 0 0 1
0 0 1 1 0
0 1 0 1 0
0 1 1 1 0
1 0 0 0 1
1 0 1 0 1
1 1 0 -
1 1 1
NOT(Qn) S R

RN
o
-

Qn-1| 0 0 : 1|

]

¢

NOT(Q,)= R + NOT(Q,..,).NOT(S)



Elementarne automaty — RS klasicky
algoritmus v PLC

Qn =S+ Qn-l NOT(R)
NOT(Q,)= R + NOT(Q,.,)-NOT(S)

Kontaktna schéma



Elementarne automaty — RS 0 dominant

0-dominant RS klopny obvod
R S Qn-1 Qn NOT(Qn|
0 0 0 0 1
0 0 1 1 0
0 1 0 1 0
0 1 1 1 0
1 0 0 0 1
1 0 1 0 1
1 1 0 0 1
1 1 1 0 1
Qn S __/\ R
J \
0 1 0 0
1 Qn-1| 1 1 0 0

¢ \J

Q.= S.NOT(R) + Q., NOT(R)



RS KLO 0-dominant
Q,=S.NOT(R) + Q,.; NOT(R) = NOT(R) [S+Qn-1]

START STOP
S R Motor
———( )
— |
Motor

RS KLO 0-dominant !!!



lementarne automaty — RS 0-dominant
0-dominant RS klopny obvod

EEEEEEEEEE
FFFFF

R S On-1 oQn NOT(Qn]|
0 0 0 0 1
0 0 1 1 0
0) 1 0 1 0
0 1 1 1 0
1 0 0 0 1
1 0 1 0 1
1 1 0 0 1
1 1 1 0 1
NOT(Qn) S R

1
Qn-1| 0 0 1 1

o
RN
RN

NOT(Q,)= R + NOT(Q,.,).NOT(S)



Q,=D+0Q,, NOT(Qn) Qn-1

NOT(Q,)= NOT(D).NOT(Q,,) o

NOT (D)

& Motor

Q_




Priradenie instrukcii PLC ku
elementarnym automatom

OTE instrukcia — D klopny obvod !!!
Detto ako kombinacné obvody

Tu programovy cyklus

OTL, OTU — RS klopny obvod !!!

LAV




Qn S R

0 1 0 0

Qn-1| 1 1 0 0
Qn S R
0-0 0- 0-0 0-0

D S R
0 1 0 0 Prechody
Qn-1| 1 1 0 0 ==
0-1
D=NOT(R) [S + On-1] 1-0
1-1



RS KLO pomocou D

D= NOT(R) [S + Qn-1]

START STOP \
S R otor
e
—|
Motor




oQn Qn-1
0 1
D | 1 1

Tabulka prechodov
oQn on-1

-0
-1

1
D| [_0-1 1

R Qn-1

X 1 _ D
o) =] RENOTO) |y (0
S on-1
0 0 ~ — | @‘
D | 1 x |°=D




Elementarne automaty — T klopny obvod

T |On-1 on NOT(Qn| Qn Qn-1
0 0 0 1
0 1 1 0 0 1
1 0 1 0 T| 1 0
1 1 0 1

Q. = NOT(T).Qn-1 + T.NOT(Q,,) VT N1

NOT(Q,)= T.Qn-1 + NOT(T).NOT(Q,.,) 1| = ]

Zapojenie logickych Clenov

Kontaktna schéma




Qn Qn-1 Prechody
0 1 0-0
1-0
Qn Qn-1 Qn Qn-l 1-1
0-0 1-1 0 1
T| [ o 10 | T| 1 0

D = NOT(T).Qn-1 + T.NOT(Q,., )




T KLO pomocou RS

Qn-1
0 1 Prechody
T| 1 0 | 0-0
0-1
Qn Qn-1 1-0
0-0 1-1
T| 01 1-0
R Qn-1 S Qn-1
X 0 0 X
T L0 1| T| [ 0
R=T.Q,; S=T.NOT(Q, )

Implementéacia do PLC ?



&) T KLO pomocou RS — implementacia PLC

AU
IN

-5 LE
—] 4 S=T.NOT(Q,, )
- R=T.Q_,
T LED
| PLED
LED NLED
N
1=l L
T PLED LED
S &
T NLED




Zadanie

Garazova brana s jednym
tlaCidlom !

Vstupy
Vystupy

Riadenie sila pomocou OTE

Riadenie sila pomocou OTL a
OTU

AV




Diky za pozornost’




