Opracowanie TELMATIK
( okresowo uzupetniane)

WSTEP

Nizgj podane informacje nie stanowia instrukcji obstugi , lecz sa zestawieniem opisow
mozliwosci rozwiazania niektorych zadan. Specyfika zastosowan sterownikow
programowal nych jest ich indywidual nie dostosowany, niepowtarzalny program, jednak
czesto sktada sie on z podobnych fragmentéw diagraméw lub okreslonych potaczen
elektrycznych . Podane informacje moga by¢ pomocne przy projektowaniul.

Jesli opisane rozwiazanie moze by¢ zastosowane tylko w okreslonym typie sterownika,
Zaznaczono to w przedstawianych przyktadach.

1. ROZWIAZANIA SPRZETOWE

Program sterownika ( jego sposob dziatania) jest w oczywisty sposdb zwiazany z
rozwiazaniami sprz¢towymi tj. wykonanymi potaczeniami, zastosowanymi czujnikami,
elementami wykonawczymi itp.

Przedstawione uproszczone schematy wej$¢ i wyjs¢ wyjasniaja mozliwosci taczeniaich.
Punkt M jest wspdlny dla zasilania, wszystkich wejsé¢, oraz dlawyjs¢ tranzystorowych.
Styki wyjs¢ przekaznikowych wyprowadzone sa niezaleznie s
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1.1 Rownolegtelaczenie wejsé sterownikow



Jesli zaistnigje sytuacja podziatu zadan na dwa sterowniki np. przy ich pracy w réznych
trybach , lub koniecznosci podziatu programu w celu podwojeniailosci stosowanych blokéw
funkcyjnych, czujniki moznataczy¢ do dwoch sterownikéw ( zasilanych z tego samego
napiccia). W skrajng sytuacji moznarownolegle potaczy¢ wszystkie wejscia sterownikow.
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Wyjscia sterownikéw moznataczy¢ rownolegle, pamietgjac o powstaniu sumy logicznej
wyjs$¢ dwoch sterownikow.
W sterownikach SR zwigkszenieilosci wyjs¢ | wej$¢ zapewnigja rozszerzenia.

1.2 Pomiar pradu 0-20mA zamieniony nawlasciwy dla sterownikbw pomiar napigcia
0-10v

Wykorzystujac fakt stosunkowo duzej rezystancji wejs¢ analogowych ( ok. 50k ) tatwo jest
przejs¢ napomiar pradu. Wystarczy zastosowa¢ doktadny rezystor pomiarowy 500 omow.
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rys. Podigczenie PCTO do sterownika

1.3 Eliminacja zbyt dtugich czasdw reakcji sterownika . ( szybki sterownik )

Procesor sterownikaw powtarzajacej si¢ petli analizuje stany wejsé, stany wejsé blokow
funkcyjnych ( zgodnie z ich numeracja ) i aktualizujeich wyjscia, anakoniec ustawia stany
wyjsc¢ sterownika. Od czasu zmiany stanu nawejsciu do reakcji nawyjsciu sterownika mija
Znaczacy czas, niekiedy zbyt dtugi np. do precyzyjnego zatrzymania ruchu.

Zjawisko to mozna wyeliminowa¢ odpowiednio taczac sterownik z przekaznikami
wykonawczymi i wytacznikami krancowymi lub szybkimi licznikami zewngtrznymi ( z
enkoderami ). Sterownik inicjujeruch i czeka nainformacj¢ o dokonanym przez wytacznik
krancowy roztaczeniu obwodu ruchu. Tak wigc zatrzymanie jest natychmiastowe z
pominigciem czasu reakcji sterownika.

Przyktad:

Sterownik wiacza przekaznik Pitym samych rozpoczyna przesuw wézka. Dalsze
dziatanie P (i ruch wézka) zalezy od stanu wytacznika krancowego. W pozycji krancowe
wozka nastapi roztaczenie czujnikai tym samym natychmiastowe wytaczenie przekaznika P
( zatrzymanie ruchu ). Jednoczesnie do wejscia In sterownika przekazywana jest informacja o
stanie czujnika krancowego i tym samym zasilaniu P. Potaczenie wytacznika krancowego
bezposrednio w obwadd przekaznika, a nie tylko do wejscia sterownika, ma dodatkowa zalete
tj. ruch zawsze bedzie zatrzymany, nawet przy biedzie w dziataniu programu sterownika.

UWAGA Ponizg przedstawiono zasadg, jednak przy braku wej$¢ sterownika mozna
prébowat taczy¢ inacze) np. do jednego wejscia dwawytaczniki krancowe potaczone
szeregowo. Przy wykluczajac si¢ ruchu lewo/ prawo, nie maznaczenia, ze stop bedzie
dotyczyt dwdéch obwodow jednoczesnie.
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Inne przyktady podtaczenia czujnikdw zapewniajace natychmiastowe wytaczanie ruchu.

g
).

)

wivigoznil krancowy lub
licznik z enkoderem

In AF SR

_.\_':'i n

rys., potaczenie eliminujgce czas reakcji sterownika na szybkosé
wylacznia przekaznika P ([ przesuw, obrdt )

I




+
I
Fl
NPN NC + " AR SR
i T G
D Do

rys. potaczenie eliminujace czas reakcji sterownika na szybkosé
wylacznia przekaznika P Czujnik MNPN NC

1
In AF SR
e
_L)_l I ~.An

— Wy
O =

—

_v |
PNP NC - 7) .

]

s, potgaczenie eliminujgce czas reakcji sterownilka na szybkosc
wytacznia przekaznika P Czujnik PP NC

1.4 Podiaczenieindukcyjnych czujnikow zblizeniowych lub czujnikow optycznych
do wejs$¢ sterownika

Czujniki zblizeniowe sa elektronicznymi urzadzeniami wykrywajacymi obecnos¢ metalu
przed czotem czujnika. Do sterownikdw nagjprosciel podtaczasie czujniki z wydzielonym
wyjsciem tzw. tréjprzewodowe.
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rys. podiaczenie czujnika zblizeniowego PNP z trzema przewodami

W przypadku gdy czujnik ma bardzo duzy prad uptywu ( w stanie wytaczenia) miedzy 111
M moznawlaczyc¢ rezystor . Zapobiegnie to niepozadanemu wysterowaniu wejscia 11.
Podtaczajac czujniki dwuprzewodowe koniecznie trzeba zastosowa¢ dodatkowe rezystory.
Rezystor powinien mie¢ taka wartos¢, aby prad ptynacy przez czujnik bez wysterowanie (
zblizeniametalu ) nie wywotat napigcia nawejsciu sterownika wigkszego, niz okreslonego

dla stanu niskiego.

Np. jesli czujnik dwuprzewodowy, bez wysterowania, pobiera prad 1 mA, rezystor nie

powinien by¢ wiekszy niz 5 kilooméw.
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rys. podlaczenie czujnika zblizeniowego dwuprzewodowego
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rys. podiczenie czujnika zblizeniowego dwuprzewodowego 230V

Podlaczenie czujnikéw dwuprzewodowych w instalacji 230V jest klopotliwe , poniewaz
juz sam prad czujnika, bez wysterowania ( tylko zasilania uktaddw elektronicznych )
uruchamia wejscie sterownika. Dotaczenie pojedynczego rezystorajak przy zasilaniu 12-24V
spowodowatoby wydzielanie nanim zbyt duzel mocy. Dlatego korzystnig jest zastosowac
kondensator bocznikujacy wejscie sterownika dla pradu spoczynkowego czujnika..
Przyktad dla sterownika AF -10MRA.
Sygnat 0 ( poziom niski ) wymaga zachowania napig¢ 0V-40V AC
Sygnat 1 ( poziom wysoki ) wymaga napi¢¢ 80-240V AC
Jezeli zastosujemy czujnik o pradzie bez wysterowania 3mA i kondensator 330nF, dla 50Hz
otrzymamy nastepujaca Sytuacje.
- napigcie nawesciu sterownika przy czujniku wytaczonym to 3 mA x 9,65 kQ = 29V
- wiaczony czujnik zataczy 230V pomnigjszone o spadek nanim np. 10V, aleco
bardzo wazne, jego maksymalny prad bedzie mnigjszy niz 230V/ 9,65kQ2=23,8mA
Zachowane Sa wigC wymagane poziomy napi¢é i ograniczony prad pracy czujnika .
UWAGA ze wzgledu na mozliwos¢ porazenia pradem, stosujac opisane rozwiazanie
potaczenia nalezy zabezpieczy¢ przed mozliwoscia przypadkowego dotknigcia
Napiecie pracy kondensatora to minimum 275VAC (400vVDC) !

1.5 Podtrzymanie pracy sterownikaw przypadku zaniku zasilana sieciowego.

Wykorzystanie cech sterownikow takich jak szeroki zakres napigcia zasilania, stosunkowo
niski pobdér mocy pozwala na wykonanie prostego zasilania awaryjnego. Nalezy zwrdéci¢
uwage, ze znaczacym obciazeniem zasilania sa wewngtrzne przekazniki. Jednak w czasie
zasi|ania rezerwowego, program cze¢sto przechodzi w tryb awaryjny i przekazniki moga by¢
wylaczane. Dla sterownika AF-10M RE wytaczenie wszystkich przekaznikow to redukcja
sredniego poboru mocy z 2W do 0,5W. Stosowanie AF-HMI to pobér ok. 0,2W .
Przekazniki sa tez najbardziej wrazliwe naniski poziom zasilania ( >10V )



01, D2 diody Schottlky!

np. 1M5E17, 1MSE2E kontrola zasilania
D1 15,/ D2
— =1 1t =
230V [DR-30-12| 13, 4

L+ ™M I1

4 10y =
akumulatnr-|:
AF

lub SE

Rys Proste podtrzymanie zasilania sterownika

Dla popularnego akumul atora zel owego napieci podtrzymaniawynosi ok. 13,5V , ktére jest
osiagalne dlatypowych zasilaczy 12V z regulacja Do separacji zrodel zasilania proponuje sie
diody Schottky ze wzgledu naich niskie napieci ztaczajak i fakt wyjsciaz uzyciadiod
germanowych. Jednym wejsciem sterownika badana jest obecnos¢ zasilania sieciowego.
Ograniczenie w tadowaniu akumulatoréw mocno roztadowanych wynika z mocy rezystora. Z
tego powodu i podobnych lepigj stosowacé zasilacze z ograniczonym Imax .

2. FUNKCJE CZASOWE | LICZNIKOWE
Wykrywanie zboczy opadajacych i narastajacych ( kierunku zmian poziomu sygnatu )
Przy wykonywaniu projektow potrzebne moze by¢ wykrywanie kierunku zmian pozioméw
sygnatow tzn. czy zmiana nastepuje z poziomu wysokiego do niskiego, czy odwrotnie.

Wykrywajac takie momenty mozemy generowac impuls o okreslonym czasie np. przy kazde)
zmianie stanu bloku zegarowego.

B1 narastajgceqo
—= J_-’" MO B3
=1 o1 01
i ™ EpR + {}
t=1.00s "D
B2 opadajaceqo
=1 102 02
i ® OOR
i ;@1‘ {F
t=1.00=s

W przyktadzie, bloki B3 i B4 ( EXOR ) maja stan wysoki na swoim wyjsciu wtedy , gdy
sygnaty naich wejsciach sa rézne ( jeden wysoki , drugi niski ). Tak wigc opoznigjac
narastanie lub opadanie sygnatu podawanego na jedno wejscie i taczac drugie bezposrednio
ze zrédtem sygnatu, otrzymamy na wyjsciu impuls o dtugosci rownej czasowi opoznieniai
momencie wystapienia zaleznym od kierunku zmian.

Wykrywanie zboczy utatwia konstruowanie programow w ktorych po zakonczeniu jednego
procesu nalezy rozpocza¢ kolegny



Generowanieimpulsu przy kazde) zmianie stanu bloku zegar owego.
Zabieg taki manacelu ograniczenie ilosci wpisdw zmiany stanow w bloku zegarowym, w
sytuacji, gdy generowane maja by¢ impulsy o rownych czasach trwania ( np. dzwonki
szkolne). Przyktad pokazuje generowanie impulsu przy kazdej zmianie poziomu wyjscia
bloku zegarowego. Mozna jak w punkcie 1.1 wykrywac tylko zbocza narastajace i opadajace
(nie poziomy )
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Generowanie okreslong ilosci impulsow

Bloki licznikowe , po zliczeniu okreslong ilosci impul sOw zmienigja stan na swoim wyjsciul.
Wykorzystujac ta wiasciwos¢ mozna generowa¢ impulsy o potrzebnych parametrach,
odliczy¢ wymagana ichilos¢ i spowodowa¢ samoczynny powrét uktadu do stanu
poczatkowego . W efekcie nawyjsciu otrzymamy zadana ilos¢ impul sbw.
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Blok B3 okresla czestotliwos¢ impulsow , B4 jest licznikiem aB1 i B5 mgjaza zadanie
ograniczy¢ czas trwaniaimpul sow wyzwalgjacego i zerujacego.

Kontrola czasu - pulapki czasowe

Jednym z typowych sposobéw oceny czy maszyna dziata prawidtowego jest kontrola
czasu, jaki mijamigdzy kolejnymi etapami pracy. Np. w kopiarkach badany jest czas jaki
mijamiedzy pojawieniem si¢ kartki papieru w kolginych punktach kontrolnych tj. od
podajnika papieru , przez beben swiattoczuty, stacje utwardzania, az do wyjscia. Jezeli
transportowanie kartki miedzy punktami kontrolnymi trwa zbyt dtugo, uruchamianajest
sygnalizacja zakleszczenia kartki, nawet z wskazaniem migjsca, gdzie nalezy jg szukac.



Nate zasadzie oceniana jest prawidtowos¢ ruchu kartek w faxach, drukarkach,
przesuwanych elementéw natasmach. Badajac czas pracy , moznabada¢ np. czystosé
filtrow w uktadach pompowych. Wystarczy zmierzy¢ czas pompowania miedzy
okreslonymi poziomami przy czystych filtrach i poréwnywaé go z potrzebnym czasem w
trakcie normalng eksploatacji. Ideg przedstawia ponizszy rysunek.
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Przerzutnik B1 ( zeruj ,ustaw ) zmienia stan nawyjsciu reagujac na stan wejsc 11-
START i 12-STOP. Jezeli stan zataczenia przerzutnika przekroczy wpisany w bloku B2 (
opbznienie narastania zbocza ) czas kontrolny, nastapi aktywacjawyjsciaALARM.
Wykorzystujac wejscia analogowe mozna bada¢ czas tadowania akumulatora, awigc
kontrolowac jego pojemnos¢.

Przelaczanie zalezne od ilosci impulsow lub czasu, sekwencery . Np. odpowiednik
mechanizmu krzywkowego

Funkcyjne bloki czasowe sterownikéw pozwalgja tatwo budowa¢ uktady przyjmujace
jako kryterium uptywajacy czasu. Sa jednak sytuacje, gdy takt moze zmieniac¢ Sig, tak
jak mato miggscew mechanizmach krzywkowych, . Faza podniesieniasi¢ krzywki i
zalaczenia styku ( podobnie w silniku spalinowym otwarcie zaworu ) zalezne jest od
predkosci watu. Wykorzystujac sterownik mozna zlicza¢ impulsy obracajacego si¢ watu i
w odpowiednim momencie generowac impulsy. Nalezy jednak pamigtac o granicznych
predkosciach.
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Liczniki B1-B3 zmienigja swoj stan wyjsciowy po zliczeniu zaprogramowanej ilosci
impulsdw. Zmiana stanu wyjscia licznika powoduje zataczenie wyjsciaQ na czas
ustawiony w bloku MPLR. Dodatkowo, ostatni z licznikow poprzez blok B7, zeruje
liczniki, rozpoczynajac koleny cykl.
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Pewna odmiana uktadu jest kolginy przykiad , w ktérym przez zastosowanie bramek
EXOR osiagnigto ciagtos¢ miedzy przetaczanymi wyjsciami, niekoniecznie kolenymi.
Zrédto sygnatow sterujacych moze znajdowaé Sie nazewnatrz sterownika lub pochodzié
z programu np. generatoraimpulsow. W tym drugim przypadku uzyskuje si¢ sekwencer
czasowy tatwiejszy do testowania ( przez zmiang jednostki czasu ), niz zbudowany z
typowych blokéw czasowych
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Eliminacja zaktdcen, odbi¢ stykow

Elementy stykowe ze wzgledu na tzw. odbicie, zaleznie od konstrukcji i stanu
technicznego, zamiast pojedynczego impulsu moga wytwarza¢ kilka. Jesli przerwy w
sygnale lub impulsy szpilkowe sq krétkie, sterownik sam wyeliminuje je w ramach
dziatania wejsciowych filtrow RC.

Przy spodziewanych, niepozadanych dtuzszych przerwach lub zaktoceniach

impul sowych, mozna zastosowa¢ bloki op6znien sygnatu ( narastajacego wytnie szpilki o
czasie krétszym niz opdznienie, blok opdznien zbocza opadajacego wyeliminuje krotkie
zaniki sygnatu ) i/lub blok generacji pojedynczego impulsu. Zastosowanie bloku generacji
pojedynczego impulsu pozwoli tez ujednolici¢ czas trwania zataczeniawejscia,
niezaleznie od tego, jak dtugo operator trzymawecisnigty przycisk lub element przesuwa
Sig¢ przed czujnikiem itp.
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W przyktadzie blok B1 przez opdznienie zbocza narastania sygnatu eliminuje przepisanie
zaktéeen szpilkowych o czasie krétszym niz 0.1sek. Blok B2 przy pierwszym
wysterowaniu wejscia wygeneruje na swoim wyjsciu sygnat trwajacy 1sek i nie bedzie
reagowal w tym czasie na zmiany stanu na wejsciul.

Blokami opdznien mozna eliminowaé réwniez niepozadane krotkotrwate zmiany napigé
nawejsciach analogowych . Przydatne przy eliminacji zaktécen , lub przy oczekiwaniu



na ustalenie warunkéw (w okolicach progu moga zachodzi¢ czeste zmiany)
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Po spetnieniu warunku porownania przez CMPR, blok B1 opOzni pojawienie Si¢ stanu
wysokiego ( zataczenia) wyjscia QAO0. Wyeliminuje to krétkotrwate przetaczeniawyjscia

3. PRZYKELADY WYKRZYSTANIA WEJSC ANALOGOWYCH

UWAGA Opisane ponizg i innefunkcje czesto tatwigj i dokladnig mozna
realizowaé na sterownikach z nowsze serii APB

3.1 Regulatory ( np. temperatury )

Wykorzystujac bloki komparatora ( w programie Quickll symbol AN aw SuperCad
CMPR ), mozna budowa¢ regulatory o roznych wiasciwosciach. Komparatory podtaczane
do wejs¢ analogowych moga porownywac aktualna wartos¢ napiecia nawejsciu z
napi¢ciem nadrugim wejsciu sterownikalub z wartoscia zadana ( stata). Do jednego
wejscia sterownika mozna podtacza¢ wiele komparatoréw .
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Na rysunku przedstawiono przyktadowsa zasadg regulacji dwustopniowej z czasowym
opoznieniem przetaczania. Jesli wartos¢ napigcia z czujnikatemperatury 11 spadnie
ponize napigcia podanego nawejsciu 12 ( np. z wyskalowanego potencjometru lub
zadana wartos¢ w przypadku SR) nawyjsciu komparatora Bl pojawi si¢ stan wysoki i
zataczone zostanie wyjscie sterownika Q1. Jesli w czasie opdznienie zbocza przez B2 nie
Zzmienia Si¢ warunki, tj. nie zostanie osiagnigta zadana temperatura, nastapi zataczenie Il
stopnia grzania— wyjscie Q2. Wytaczenie Q5 nastapi po uptywie czasu ustalonego w B5,
lub natychmiast po spetnieniu warunku komparatora ( zadziata zerowanie B5).

Blok B4 ma za zadanie podtrzymanie grzaniajeszcze jakis czas po spetnieniu warunku ,
tak, aby nie nast¢powaty zbyt czeste przetaczenia wokét zadanej temperatury. Oczywiscie
to jest przyktad tylko jedng z mozliwosci.

Czynnos¢ zmiany progu porownania ( state) komparatora) z klawiatury sterownika
tatwigiszajest w SR niz w AF ( w AF praktycznietylko dlaserwisu) . W sterownikach
SR na zastosowanych ekranach LCD tj. L1, L2, L3 ( rysunek ponizej ), mozna odczyta¢
wartos¢ aktualna nawejsciu analogowym i progowa nastawe komparatora - ta tatwo
mozna zmienia¢ z klawiatury sterownika SR. Podtaczenie SLCD do CMPR jak na
rysunku ( jednym sygnatem informacyjnym ) umozliwiazmiang nastawy komparatora .
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3.2 Regulacja zalezna od r6znicy temperatur ( wyniku odejmowania) - tylko SR
Jesli grzanie, przetaczenie obwodow ma by¢ zalezne np. od warunku
T1-T2> 5° C wystarczy go przeksztatci¢ jako T1>T2 + 5, aby wykona¢ zadanie na
sterowniku ( w tym wypadku tylko SR )
We wiasciwosciach wejscia do ktérego podtaczony jest czujnik mierzacy T2 wystarczy
wpisac przesunigcie 0 5 ° C. Czyli w zaleznosci y = ax + b wpisujemy wartos¢ np.b=0,5 j&sli
a=1lub 5jesdli a=10 ( zmiany odpowiadaace 5° C po uwzglednieniu skalowania)
Zasadg wykorzystano np. w pkt 3.3 i pkt. 3.4

3.3 Regulator kilku-stopniowy ze stalymi odstepami progow przetgczania —tylko SR
W poprzednim przyktadzie w pkt . 3.1 zataczenie kolgnego stopnia grzania okreslone byto
przez kryterium czasowe. Jesli wazna jest ocena odstepu ( roznicy ) aktualne temperatury od
zadang (tu potencjometrem ) i nie chcemy ustawia¢ wszystkich komparatorow
indywidual nie, mozna do tego celu wykorzysta¢ dodatkowe wejscia anal ogowe z
odpowiednio przesunigtymi charakterystykami wejsc.
Do wejscial A3 podawane jest napigcie ( np. z suwaka potencjometru ) jako sygnat
regulujacy . Do wejs¢ 1A4, IAS5i A6 podtaczony jest ten sam czujnik temperatury (z
przetwornikiem 0-10V ). Wartos¢ zadawana nalA3 ( potencjometr) i aktualna temperature
nalA6 moznawyswietlac w stopniach naprzygotowanym ekranie LCD ( L:4).
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3.4 Regulacja z pr zetaczaniem zaleznym od kierunku zmian ( histereza ) —tylko SR

Przedstawiana potrzebe regulacji dobrze ilustruje obiekt sktadagjacy si¢ z kolektora
stonecznego , zbiornika z cieptawoda i pompy obiegowej. Pompa powinna wtaczy¢ Sig,
gdy temperatura kolektora bedzie wyzsza ( np. o 5 stopni ) od temperatury zbiornikai
natychmiast wytaczy¢ sie z chwila zrownaniatemperatur. Gdyby dopuszczalne byto
niezaleznego ustawianie dwoch parametrow ( progowej temperatury zbiornikai progu
wiaczania pompy ) wystarczy wykorzysta¢ dwa wejscia analogowe i dwa komparatory z
odpowiednimi ekranami LCD. Jesli jednak chcemy utatwi¢ obstuge regulatora, mozna
zastosowa¢ dodatkowe wejscie analogowe z przesunigciem wartosci ( np. o 5 jednostek ),
ktore pozwoli nam kontrolowaé zachowanie odstepu 5 jednostek od wartosci zadangj , co
wazne niezaleznie od ustawien.. W przyktadzie do 1AO podtaczony jest czujnik
temperatury zamontowany w kolektorze stonecznym, ado IALli IA2 czujnik
temperatury zbiornika ( jeden do dwoéch wejsé ). Parametr wejscialAl, B=5 okresla
odstep temperatur jako jednokierunkowe kryterium wiaczenia pompy.
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Rys uktad realizujacy sterowanie zgodnie ponizszym przebiegiem

Chut=1
Cut=0

_&T - ."I:I".}{
rys przebieg do powyzszego przyktadu

Ponizeg uktad do wiaczania wentylatora gdy temperatura przekroczy wartos¢ T2 i wytaczy go,
gdy bedzie nizsza, niz T1. Przewidziano mozliwos¢ edycji T1i T2 przez LCD i przyciski
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rys. uktad i graficzne przedstawienie jego dziatania

3.5 Regulator nadazny
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Zasadatakig regulacji poleganaregulacji temperatury w gtdwnym uktadzie i podazaniu
drugiego uktadu do warunkow istnigjacych w uktadzie gtownym. Potrzeba taka moze
wystapi¢, gdy chcemy aby ngjpierw narosta temperaturaw uktadzie podstawowym , pézniej
w uktadzie nadazagjacym abo, gdy chcemy ustawia¢ temperature tylko przez zmiang jednej
nastawy ( np. z klawiatury )

4. Nietypowe wykor zystanie wej$¢ analogowych jako przetacznika



Ten sposob regulacji ( przetaczania) praktycznie moznawykorzystac tylko przy niewielkie)
ilosci potrzebnych ustawien. Zasada sprowadza si¢ do wytaczaniakolginych blokow, np.
generujacych impuls(rys) lub opéznien zbocza ( widok programu ), ustawigjac kolgjne
wejscie zerujace blokéw z wpisanymi kolgjno wigkszymi czasami.
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W przyktadzie, po podaniu napiccia2,0vV nawejscie, regulacja’ zablokowany zostat blok B3
z czasem opoznienia 3 sek. Oznaczato, ze opadajaca zmianasygnatu z ,WE” przejdzie
tylko przez B1 ( 1.sek ) i B2 ( 2.sek ), ostatecznie opadanie nawyjsciu Q1 opoznione bedzie o
2sek.. Po podaniu 3V opOznienie wyniesie 3 sek.

UWAGA Zmianaz klawiatury panelu parametru wybranego bloku (np. dtugosci czasu ) w
sterowniku AF wymaga zatrzymania pracy sterownikai edycji. W sterownikach SR zmiana
parametrow z klawiatury jest tatwa i nie wymaga wstrzymania pracy.

Szczegdlnym przypadkiem moze by¢ przetaczanie blokami analogowymi przy wspotpracy
AF z panelem SH-300 ( ponizgj ) . Nawejscie sterownika podana jest stata wartos¢ a
poziomy komparacji ( hastawa LM ) zmienianajest z panelu SH-300 zdefiniowanymi
przyciskami.
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rys. Przydatne przy wspolpracy z SH-300 przetgczanie zmiang wartosci nastaw LM

5. Automatyczne pozycjonowaniu ruchomego elementu,

potrzebne np. w procesie strugania desek do wymaganej grubosci. Dodatkowym wymaganiem jest
pamictanie stanu przy zaniku zasilania. Zastosowanie enkodera absolutnego to koszt i ktopot z
dekodowaniem stanéw. Jednak pamietgjac, ze mimo wszystko istnigje technika analogowa, zadanie
wykonamy przy uzyciu taniego, wieloobrotowego potencjometru. Jego o$ nalezy mechanicznie sprzac
z ruchomym elementem. Krancowe pozycje mechanizmu przesuwu nie powinny przekracza¢
skrajnych pozycji potencjometru. .

Jesli potencjometr zasilimy stabilnym napieciem, to najego suwaku bedziemy mie¢ informacje
analogowa odpowiadajaca mechanicznegj pozycji. Program zadawania pozycji w sterowniku bedzie
bardzo prosty, przy jednoczesnym zachowaniu dobrej doktadnosci.
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Powyzszy rysunek ilustruje zasade dziatania serworegulacji z wykorzystaniem sterownika SR abo
APB-12MRDL . Wejsciem analogowym mierzone jest napiecie a dwoma wyjsciami wiaczane
zasilanie silnika DC, powodujace wznoszeni lub obnizanie stolika.

6. Zmiana trybu pracy w sterowniku AF czas letni / zimowy.

UWAGA W sterownikach AF-...2 istnieje funkcja przetaczania czasu letni/
zimowy .

Sterowniki AF ( starsze werge) nie zostaty wyposazone w mechanizm samoczynnego przestawiania
zegara o jedna godzine. Rozwigzaniem takiego zadania moze by¢ wykonanie dwdch oddzielnych
zestawdw przetaczen bloku zegarowego (facznika), dlalatai zimy. Trzeci blok zegarowy decyduje
ktory tj. letni czy zZimowy, jest uzywany.
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W sterownikach SR i APB istnige blok przesuwania zegara RTC o godzine

Opracowanie TELMATIK



