
KATEDRA TECHNIK WYTWARZANIA I AUTOMATYZACJI

Przedmiot: Automatyzacja procesów obróbkowych

Temat 
ćwiczenia:

T1: Programowanie sterowników PLC, język
drabinkowy 

T2: Programowanie sterowników PLC, język
bloków logicznych

Numer ćwiczenia:
1 lub 2

1.1. Cel ćwiczenia.

Celem ćwiczenia jest zapoznanie się z zasadami programowania sterowników PLC

z wykorzystaniem  języka  schematów  drabinkowych  LD  (ladder  diagram),  będącego

jednym ze standardowych narzędzi programowania sterowników PLC.

1.2. Wstęp teoretyczny.

Programowalny sterownik logiczny, PLC (ang.  programmable logic controller)  –
uniwersalne urządzenie mikroprocesorowe przeznaczone do sterowania pracą maszyny
lub urządzenia technologicznego. PLC musi zostać dopasowany do określonego obiektu
sterowania  poprzez  wprowadzenie  do  jego  pamięci  żądanego  algorytmu  działania
obiektu. 

Sterownik PLC zbudowany jest z:
 jednostki centralnej CPU,
 pamięci ROM, PROM, EPROM, EEPROM
 bloków wejść cyfrowych
 bloków wejść analogowych
 bloków komunikacyjnych
 bloków wyjść cyfrowych
 bloków wyjść analogowych
 bloków specjalnych

Sterownik wykonuje program cyklicznie, tzn. wykonuje po kolei sekwencję zapisaną
w programie. Na początku cyklu skanowania sprawdza stany na wejściach,  wykonuje
sekwencję  programu,  a  następnie  w  zależnie  od  jego  struktury  zmienia  odpowiednio



stany na wyjściach, czyli najprościej mówiąc steruje urządzenia wykonawczymi. Na rys.
1. przedstawiono schemat blokowy PLC.

Rys. 1. Schemat blokowy sterownika PLC.

1.3. Opis  opracowanego  programu sterującego  w języku drabinkowym
wraz z komentarzami.

Programowanie  sterowników  obywa  się  za  pomocą  różnych  języków
programowania. W tym ćwiczeniu wykorzystano język LD (Ladder Diagram), jest to
schemat  zbliżony  do  klasycznego  rysunku   technicznego  elektrycznego.  Program
sterujący  w  języku  drabinkowym  wykonano  w  programie  LDmicro.  Pozwala  on
napisać i kompilować programy dedykowane dla popularnych mikrokontrolerów serii
ATmega, PIC16 i innych. Okno główne przedstawiono na rysunku 2.

Rys. 2. Okno

programu LDmicro.
Tekst programu:





Komentarz: 



1.4. Wnioski.



2.1.     Cel ćwiczenia.

Celem ćwiczenia jest zapoznanie się z zasadami programowania sterowników PLC
z wykorzystaniem języka  bloków logicznych,  będącego  jednym ze  standardowych
narzędzi programowania sterowników PLC.

2.2.    Wstęp teoretyczny. 

Sterowniki serii APB stanowią uniwersalne urządzenia programowalne, tj. takie,
w  których  sam  instalator  określa  sposób  ich  działania.  Do  programowania
sterowników APB wykorzystuje się zestaw bloków funkcyjnych o zaawansowanych
możliwościach,  łączonych  w  schemat  (  diagram  ).  Rysowanie  diagramu  FBD,
symulowanie  działania,  ustawianie  parametrów  i  w  końcu  przesyłanie  kodu  do
sterownika wykonywane jest za pomocą bezpłatnego programu komputerowego APB
Soft. 

APB  software program  ten  jest  darmowym  środowiskiem  przeznaczonym  do
tworzenia  programów  sterujących  blokowo.  Pozwala  on  napisać  i  kompilować
programy  dedykowane  dla  popularnych  sterowników  serii  APB.  Na  rys.  3.
przedstawiono widok programu po uruchomieniu.

Rys. 3. Widok środowiska APB Software.

Podstawowe bloki funkcyjne w programie APB software:

Alternatywa, tj. suma logiczna, która przepuszcza sygnał tylko wtedy, gdy   
co najmniej jeden argument jest jedynką logiczną.

Koniunkcja, tj. iloczyn logiczny, który przepuszcza sygnał tylko wtedy, gdy 
oba argumenty mają wartość logiczną 1.



Negacja, zamienia sygnał wejściowy na przeciwny na wyjściu.

XOR, sygnał na wyjściu ma wartość logiczną 1 tylko wtedy, gdy wejściowe
mają różną wartość logiczną.

NAND, tj. negacja koniunkcji, daje na wyjściu wartość 1, jeżeli chociaż jedna
wartość wejściowa jest równa 0.

NOR, tj, negacja alternatywy, daje na wyjściu wartość 0, jeżeli 
chociaż jedna
wartość wejściowa jest równa 1.

2.3. Opis opracowanego programu sterującego w języku bloków logicznych 
wraz z komentarzami.

Funkcjonowanie programu sprawdzamy za pomocą zakładki Program ->Simulation -> 
Start. W kolorze czerwonym wyświetlane są aktywne połączenia, tj, stan 1. Stany sygnałów 
wejściowych i wyjściowych są także wyświetlane w zakładce IO Bar (rys. 4). Na rysunku 5. 
przedstawiono natomiast widok w czasie symulacji programu.

Rys. 4. Stany sygnałów wejściowych i wyjściowych.



Rys. 5. Widok z symulacji programu wykonanego w APB Soft2.



Rys. 6. Przerzutnik RS.

 Rys. 7. Widok fragmentu programu w czasie zatrzymania pracy.



Rys. 8. Blok TONF i ustawienia opóźnień. 



Rys. 9. Ustawienia licznika UP/DOWN Counter.



Rys. 10. Ustawienia time/counter komparator.

2.4. Wnioski. 


