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Przedmiot: Automatyzacja proceséw obréobkowych

T1: Programowanie sterownikoéw PLC, jezyk
Temat . Numer éwiczenia:
éwiczenia: drabmkowy 1lub 2

T2: Programowanie sterownikow PLC, jezyk

blokéw logicznych

1.1. Cel éwiczenia.

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z zasadami programowania sterownikéw PLC
z wykorzystaniem jezyka schematéw drabinkowych LD (ladder diagram), bedacego

jednym ze standardowych narzedzi programowania sterownikow PLC.

1.2. Wstep teoretyczny.

Programowalny sterownik logiczny, PLC (ang. programmable logic controller) —
uniwersalne urzadzenie mikroprocesorowe przeznaczone do sterowania pracg maszyny
lub urzadzenia technologicznego. PLC musi zosta¢ dopasowany do okreslonego obiektu

sterowania poprzez wprowadzenie do jego pamigci zadanego algorytmu dziatania
obiektu.

Sterownik PLC zbudowany jest z:
e jednostki centralnej CPU,
e pami¢ci ROM, PROM, EPROM, EEPROM
e blokow wejs¢ cyfrowych
e blokow wejs¢ analogowych
e blokoéw komunikacyjnych
e blokéw wyjs¢ cyfrowych
e blokow wyjs¢ analogowych
e Dblokow specjalnych
Sterownik wykonuje program cyklicznie, tzn. wykonuje po kolei sekwencje zapisang
w programie. Na poczatku cyklu skanowania sprawdza stany na wejsciach, wykonuje
sekwencj¢ programu, a nastgpnie w zaleznie od jego struktury zmienia odpowiednio




stany na wyjsciach, czyli najprosciej mowigc steruje urzadzenia wykonawczymi. Na rys.
1. przedstawiono schemat blokowy PLC.

Urzadzenia
programujace

i

Tablica Program ® ‘ Tablica \
wejsciowa _> uzytkownika wyjsciowa
Pamigé
| —

procesor (CPU)

‘ urzadzenia . . urz_e!d_zenia

Rys. 1. Schemat blokowy sterownika PLC.

1.3. Opis opracowanego programu sterujacego w jezyku drabinkowym
wraz z komentarzami.

Programowanie sterownikOw obywa si¢ za pomoca rdznych jezykoéw
programowania. W tym ¢wiczeniu wykorzystano jezyk LD (Ladder Diagram), jest to
schemat zblizony do klasycznego rysunku technicznego elektrycznego. Program
sterujacy w jezyku drabinkowym wykonano w programie LDmicro. Pozwala on
napisa¢ i kompilowa¢ programy dedykowane dla popularnych mikrokontrolerow serii
ATmega, PIC16 1 innych. Okno gléwne przedstawiono na rysunku 2.
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Name Type State PinonM.. MCUP.. PinMName Address  Size Modbus a...
Hnew digital in 0 [ i 1bit
digital out 0 (notassi 1bit

nudified  Micivs i PICIGFE77 40-POIP proveon cou 16 M Tupele=10 e F=100 He F/2=50 He Nuycle= T=0s |

: programu LDmicro.

Tekst programu:



LADDER DIAGRAM:

18

11

12

13

Name | Type | Pin
____________________________ +____________________+______

Xstart | digital in | 1

Xstop | digital in | 3

¥Ymaszyna | digital out | 18

¥l | digital out | (not assigned)
Y2 | digital out | (not assigned)
¥3 | digital out | (not assigned)
Y4 | digital out | (not assigned)
Anast | adc input | (not assigned)
Atemp | adc input | (not assigned)
Rimp | int. relay |

Rzv | int. relay |

Tl | turn-on delay |

T2 | turn-off delay |

T3 | turn-off delay |

Clicz | counter |

|| ; Zalaczenie/wylaczenie silnika krokowego 11
I 1
I 1
11 Xstart Xstop ¥Ymaszyna 11
[[--mmme L 1/ [ e I
I | 1
11 Ymaszyna | 11
[[--m=--- T I
|| ; impulsator 11
I 1
I 1
11 Rimp T1 T2 Rzv Ymaszyna Rimp 11
||------- 1[-------- [TON 1@.8@ ms]-+-[TOF 188.8 ms]--------- 1[------ oo 1 [ - ( )------- |
I | | 1
I | LES Rzv | 1
|1 +-[TOF 10.80 ms]--------- 1I------ + 11
|| ; natawa i odczyt temperatury 11
I 1
I Atemp 1
R e et e e P {READ ADC}----]|]|
I 1
11 Anast 11
e {READ ADC}----]|
|1 [Atemp >] Rzv 11
R e ()-mmmme- I
|| 3 zliczanie imp. i sterowanie cewkami silnika 11
I 1
I Rimp Clicz |1
[[------- ] [m el {c1c 0:3}--—-|
I 1
11 [Clicz == Y1 11
O T ()--mmn-- I
|1 [Clicz == Y2 11
T ( )-mmmeev I
11 [Clicz == Y3 11
I T R L ()---mmm- I
|1 [Clicz == Y4 11
e A T R ( )ommmnn- I
I 1
L P I
I 1
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1.4. Wnhnioski.
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2.1.

2.2

Cel ¢wiczenia.

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z zasadami programowania sterownikéw PLC
z wykorzystaniem jezyka blokow logicznych, bgdacego jednym ze standardowych
narzg¢dzi programowania sterownikow PLC.

Wstep teoretyczny.

Sterowniki serii APB stanowig uniwersalne urzadzenia programowalne, tj. takie,
w ktorych sam instalator okresla sposob ich dzialania. Do programowania
sterownikow APB wykorzystuje si¢ zestaw blokow funkcyjnych o zaawansowanych
mozliwosciach, laczonych w schemat ( diagram ). Rysowanie diagramu FBD,
symulowanie dzialania, ustawianie parametrow i w koncu przesylanie kodu do
sterownika wykonywane jest za pomoca bezptatnego programu komputerowego APB
Soft.

APB software program ten jest darmowym S$rodowiskiem przeznaczonym do
tworzenia programéw sterujacych blokowo. Pozwala on napisa¢ 1 kompilowac
programy dedykowane dla popularnych sterownikow serii APB. Na rys. 3.
przedstawiono widok programu po uruchomieniu.

APB Soft |; | |§| [Z|

File[F] Controller[l] Com[C] View[v] Option[0] Help[H] Language

HvB Yyadph=8m st el m® § 2

Pasek
narzedzi

Przelacznik
grupy blokdw

Pola statusu
i standw |/ C

i

s

Ready...

RS - i=ov-0 o

Rys. 3. Widok $rodowiska APB Software.

Podstawowe bloki funkcyjne w programie APB software:

n—
12—

B —

Alternatywa, tj. suma logiczna, ktora przepuszcza sygnat tylko wtedy, gdy

11—
12—

21 out

D co najmniej jeden argument jest jedynka logiczna.

& |, Koniunkeja, tj. iloczyn logiczny, ktory przepuszcza sygnat tylko wtedy, gdy
[ | obaargumenty majg warto$¢ logiczna 1.




1°“T Negacja, zamienia sygnat wejsciowy na przeciwny na wyjsciu.

V-

LOUT - XOR, sygnat na wyjsciu ma wartos¢ logiczng 1 tylko wtedy, gdy wejsciowe

majg r6zng wartos$¢ logiczna.

E? —| & |our NAND, tj. negacja koniunkcji, daje na wyjsciu warto$é 1, jezeli chociaz jedna

e— warto$¢ wejsciowa jest rowna 0.
NOR, tj, :],_ ] 21 |qur Degacja alternatywy, daje na wyjs$ciu wartos¢ 0, jezeli
chociaz jedna =] I»
warto$¢ wejsciowa jest rowna 1.

2.3. Opis opracowanego programu sterujacego w jezyku blokow logicznych

wraz z komentarzami.

Funkcjonowanie programu sprawdzamy za pomocg zaktadki Program ->Simulation ->
Start. W kolorze czerwonym wys$wietlane sg aktywne potaczenia, tj, stan 1. Stany sygnatow
wejsciowych 1 wyjsciowych sg takze wyswietlane w zaktadce 10 Bar (rys. 4). Na rysunku 5.
przedstawiono natomiast widok w czasie symulacji programu.

00 101 02 03 04 05 06 107 108 109 104 0B l0C 10D

nEEREREEEE AR R
Gggooaogaon

Q00 Q01 Q02 Q03 @04 Q05 Q06 QO7

,A,B\l{idl :;:lonaxl

Rys. 4. Stany sygnatéw wejsciowych i wyjsciowych.
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Rys. 5. Widok z symulacji programu wykonanego w APB Soft2.



Property[RS Relay]

Rys. 6. Przerzutnik RS.

Rys. 7. Widok fragmentu programu w czasie zatrzymania pracy.
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I~ Retentivity ™ High-speed
Input
Trigger Feset
BO004 Dutput ~| |B0005 Output v
Output
Output Actual value
[B0005 Puke ] [Nomal -
ON-delay time(TON)

h m s ms
B O ] e |
Range 00:00:00 - 010 ~ 993:53:59 -990
~ Off-delay time{TOFF)

h m s ms
2] B SN e

Range 00:00:00 - 010 ~ 993:53:59 -330

oK I Cancel I Help? I

Rys. 8. Blok TONF 1 ustawienia opdznien.
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Pererty[U&’DOWN Counter]

1~ Comment

™ Retentivity

™ High-speed

Pulse Direction
{80000 Ouput =] [Low level |
Actual value
;I |DWI] Input L]
Threshold(C) [Numerics) -
R = Ferce
range  [0..99993939]
1~ Type of higger count
O Rising edge(0->1) ® Faling edge(1->0)

oK I Cancel | Help? |

Rys. 9. Ustawienia licznika UP/DOWN Counter.
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Pmpertyrl'imejcuunter%compalamr] *

i~ Comment

| Fived 2

Output

Output Actual value
IQUZ Input LI INom\al w
- C
Type ' Time

Compare: I = = I

Fixed v Fixed
Threshold[C) (Numerics)

-j Reference

range  [0.99333399]

& Counte

Rys. 10. Ustawienia time/counter komparator.
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