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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




Rozdelenie aplikacnych algoritmov

Blokacnée algoritmy

Ochranné algoritmy

Poruchove algoritmy

Signalizacné algoritmy

Sekvencné algoritmy

Regulacné algoritmy

Komunikacné algoritmy —

Diagnostické algoritmy — riadiacich, riadenych
Inicializacné algoritmy

iné
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Uvod do sekvenéného riadenia

Velmi odlisné riadenie vzhladom na regulacie pomocou
uzavrete] regulacnej slucky

Spojene s inteligenciou stroja

Stroje a procesy obycCajne prechadzaju cez sekvenciu
stavov pri svojej Cinnosti

Rb&zne 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 &/ °4 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,...)
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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"




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

Motor = NOT(Stop) [Start+Motor]

: START STOP Ote
Xic
Motoc/,/
n.o. \ —O—
or
Vstupna c"ast]

Viystupna &ast

Xio L, !

RS KLO 0-dominant !!!
n.c.



=) |Implementacia ako pocitacovy program
~ Motor = NOT(Stop) [Start+Motor]

Void Motor _Control Logic() {
Boolean START, STOP MOTOR;

MOTOR = false; //poc. hodnota
While(true) {
START = P1; // hacitanie vstupu P1
notSTOP = P2; // hacitanie vstupu P2
MOTOR = (MOTOR | START) & (notSTOP),
P3 = MOTOR; // posielanie na vystup
}




Kroky pre navrh sekvencného riadenia

Specifi
Specifi
|dentifi
Specifi
Specifi
Specifi

Kacla cyklov operacie

Kacla bezpecnostnych podmienok
Kacia stavov v kazdom cykle

Kacia prechodov medzi stavmi

Kacia vstupov pre jednotlivé prechody

Kacia vystupov pre kazdy stav

Verfikacia cyklov operacie
Verifikacia bezpecnostnych podmienok
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Stavove prechodove diagramy

Riadenie strojov a procesov sa uskutocnuje
prechodmi sekvencii stavov zvolenej operacie

ROzne akcie su vykonavané v kazdom stave v
cykle stavov

Stavové prechodové diagramy su vhodné pre
reprezentaciu cyklov stavov, vstupy, ktoré ich
riadia, vystupy, ktoré su ovladane nimi, a logika,
ktore ich ovlada

Stavoveé prechodové diagramy hned po ich
navrhu potrebuju byt prelozené do vyrokovej
logiky a implementované do pocitacovych

programov _
YA A%




Stavoveé diagramy

= Matematicky model sekvencneho logickeho

obvodu

sekvencny logicky obvod je zavisly od sekvencie
vstupov

koneény automat definujeme A=(X,S,Y,0,4)
mnozina vstupov X ={X[, Xy, , XN }
mnozina stavov S ={5{,S5,**,SR }
mnozina vystupov Y ={y,,Y,,*,Yu }
prechodova funkcia §: X xS — S

vyst. funkcia Mooly A4: X xS =Y

vyst. funkcia Moore 2" S —)YM n‘ V

LN Y < X




Stavoveé diagramy
konedny automat definujeme A=(X,S,Y,0,1)
X mnozina vstupov X =X, X, X
S mnozina stavov S ={5,S,,"-,Sgr}

Y mnozina vystupov Y ={y,, Y5, -+, Y }
O prechodova funkcia §:X xS —S

A vyst. funkcia Mooly  A: X xS —Y
A' vyst. funkcia Moore 4" X —Y

S(t+1D) =0(X(1),S(1))
Y({)=A(X(1),S(t)) Mooly automat
Y'(1) =A"(S(1) Mooreov automm °4 v
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Moolyho stavove diagramy

o prechodova a wistupna tabulka

u pre Mooly automat
SN | X X, X, X, SN | X X, X, X,
o o 5 5 5) o , | ¥, [ ¥, | T,
By 5y By By By By T, T, T T,
5 5 5 5 5 5 I, T, I, I,
prechodova tabullka & S+ 1) vystupna tabullka A I

XUIYU, T, 3/

X T,

ol Yo,
25/ Yy

- WAV




Prechodova a vystupna tabulka




Priklad
riadenie motora




Stavovy diagram riadenia motora

STOP
i 0-dominant

START. NOT(STOP)

Motor =0 Motor = 1

STOP STOP

START. NOT(STOP) TIMER(2s)

IVl_otor =0 Motor =0 Motor = 1
Timer =0 Timer =1 Timer=0



Stavovy diagram riadenia motora

Casovac je ovladany logikou, stavmi

Casové oneskorenie ovlada logiku

Timer T|mer Timer 25
2S onesk.
STOP STOP

START. NOT(STOP) TIMER(2s)

IVl_otor =0 Motor =0 Motor = 1
Timer =0 Timer =1 Timer=0



Moore stavovy diagram riadenia motora

X={START, STOF, TIMER. DN} Y={MOTOR, TIMER}
Xo=100.0}, Xi={0.0.1}, X~{0.40}, Xe={0 L1} Yo=14.0}, Yi={0. 1}, Yo={.L0},
X4={jfﬂ?ﬂ}= X5={j?ﬂ?f}:- XfS:{ij?[]}:- KT={-§?-'!??£}

Prechodova a vystupna tabulka

STOP STOP

TIMER(2S)

IVl_otor =0 Motor =0 Motor = 1
Timer =0 Timer =1 Timer=0



X={START, STOP, TIMER. DN}
XU={G?QPQ}:- X1={ﬂ?ﬂe‘j}: K2={ﬂ? j?'ﬂ}: K3={{1 _.5?;1?}
Xél:{j?'ﬂ?'j}:- ij{j?ﬂ?j}:- Xfﬁ:{j? j?'ﬂ}: X'}':{i?; f},_f}

Moore stavovy diagram riadenia motora

Motor =0
Timer = 0,1

X | X | X | X
So | S So | =g
S| S| Sg | S8
Prechodova tabul'ka
X | X | X | X
Yo |l Y1 | Yo | Y
Yo | Y| Y2 | Y,
Vystupna tabul'ka
STOP
START. NOT(STOP)
TIMER(25)

Motor = 1
Timer=0

Y={MOTOR, TIMER)
YEI:{[]?{]}:- Y1={G?j}:- YE={"!??Q}:-




Implementacia stavovych diagramov




Impplementacia stavovych diagramoyv

mplementacia do PC P

|

mplementacia pomocou Ladder
_ogic, strukturovany text STX

mplementacia pomocou SFC




Genericky stav S/, diagram

podmienky

m podmienk J
n e )
‘v’rpodmienky podmienky
O’_ =0 VsSetky stavy,
] Oj=1 do ktorych sa
Vsetky stavy, prechddza
Z ktorych sa Vsetky zo stavu Si
prechadza vystupy

do Si de\/




Genericka vyrokova logika pre stav Si

Pamat’ pre Logika pre Logika pre

stav Si prechod z prechod z
Smdo Si Sndo Si
Si = Si + Sm.[ ...] + ... Sn[ ... ]

Sm = Sm. Not(Si) = Vsetky stavy z ktorych sa
Sn = Sn. Not(Si) prechadza do Si

Genericka vyrokova logika pre vystup Oi,
vsetky stavy kde Oi je log.1 (true, on)

Oi = Sp + Sq + ... Moore stavove diagramy



Preklad stavovych diagramov do
vyrokovej logiky

A. Konstrukcia vyrokov pre kazdy stav Si

Logika pre nastavenie daného stavu a
drzanie stavu Si

Logika pre vypnutie stavu Si

B. Konstrukcia logiky pre kazdy vystup v ramci
daneho stavu



Priklad
implementacia stavovych diagramov do
vyrokovej logiky




Preklad stavoveho diagramu

riadenia motora
STOP STOP

START. NOT(STOP) TIMER(2s)
II/l_otor =0 Motor = 0 Motor = 1
Timer=0 Timer = 1 Timer =0

SO = SO + S1.STOP + S2.STOP
S1 = S1. Not(S0)
S2 = S2. Not(S0)



Preklad stavoveho diagramu

riadenia motora
STOP STOP

START. NOT(STOP) TIMER(2s)

Motor =0 Motor =0 Motor = 1
Timer =0 Timer = 1 Timer=0
S1 = 81 + S0. START.Not(STOP)

SO0 = S0. Not(S1)

S2 = S2 + S1. TIMER(2s)

S1 = §1. Noi(S2)

MOTOR = S2, TIMER = S1



Preklad stavoveho diagramu
riadenia motora - pokracovanie

Stav SO:
SO0 = SO0 + S1.STOP + S2.STOP
S1 = 81. Not(S0)
S2 = S2. Not(S0)
Stav S1:
S1 = S1 + S0. START.Not(STOP)
SO0 = SO0. Not(S1)
Stav S2:
S2 = S2 + S1. TIMER(2s)
S1 = §1. Noi(S2)
Vystupy: MOTOR = S2, TIMER = S1

A
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Diky za pozornost’




