Sterowniki PLC

Programowalny sterownik logiczny, PLC (od ang. programmable logic controller) — uniwersalne
urzadzenie mikroprocesorowe przeznaczone do sterowania pracqg maszyny lub urzadzenia
technologicznego. PL.C musi zosta¢ dopasowany do okre$lonego obiektu sterowania poprzez
wprowadzenie do jego pamieci zadanego algorytmu dziatania obiektu. Cecha charakterystyczna
programowalnych sterownikdw logicznych, odr6zniajaca je od innych sterownikow
komputerowych, jest cykliczny obieg pamieci programu.

Algorytm jest zapisywany w przeznaczonym dla sterownika jezyku programowania. Istnieje
mozliwo$¢ zmiany algorytmu przez zmiane zawartosci pamieci programu. Sterownik wyposaza sie
w odpowiednig liczbe uktadow wejsciowych zbierajacych informacje o stanie obiektu i Zadaniach
obstugi oraz odpowiednig liczbe i rodzaj uktadéw wyjsciowych polaczonych z elementami
wykonawczymi, sygnalizacyjnymi lub transmisji danych.

Sposoby (Srodowiska) programowania PLC:

* LD (ladder diagram) logika drabinkowa — schemat zblizony do klasycznego rysunku
technicznego elektrycznego

* FBD (function block diagram) — diagram blokéw funkcyjnych, sekwencja linii
zawierajacych bloki funkcyjne

* ST (structured text) tekst strukturalny — jezyk zblizony do Pascala

* IL (instruction list) lista instrukcji — rodzaj asemblera

* SFC (sequential function chart) sekwencyjny ciag blokow — sekwencja blokow

programowych z warunkami przejscia.

Przykladowy program (pojedynczy przycisk wlacz/wylacz)
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Logika drabinkowa

Oznaczenie| Rodzaj Opis
W kazdym sterowniku PLC majq takie samo oznaczenie, moga by¢
przypisywane tylko do symboli stykéw informujq o stanie wej$¢ na
sterowniku.
I Input
(wejscie) | --[ 1--  Wejécie normalne (NO)
--[/1-- Wejscie odwrécone (NC)
W kazdym sterowniku PLC maja takie samo oznaczenie, moga by¢
przypisywane zarowno do symboli cewek (wtedy ustawiajg konkretne
Q Output wyjScie sterownika) jak i stykow gdzie informuja o stanie wyjs¢.
(wyjscie) | --( )-- Wyjscie normalne (NO)
--(/)-- Wyjscie odwrécone (NC)
Inaczej zmienna wewnetrzna. Tym symbolem okre$la sie zmienne
M Marker | Wewnetrzne sterownika, wykorzystywane sq jako cewki i styki. elementy
posrednie programu.
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Pierwsze zadanie na dzis$

Przy uzyciu logiki drabinkowej napisa¢ program obstugi wdzka w taki sposob aby:
wozek po wcisnieciu przycisku 10.0 rozpoczynat podr6z w prawo (QO).
Po dojechaniu do krancéwki prawej (I1.0) wozek zmienia kierunek podrozy w lewo (Q1).
Po dojechaniu do krancéwki lewej (I11.1) wozek konczy bieg.

Dodatkowe przyciski: 10.1 — zatrzymuje wozek. 10.2 — wymuszajacy powrot wozka.
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Podstawy programowania
mikroprocesorow (C++)

C++ — jezyk programowania og6lnego przeznaczenia.

Jezyk wysokiego poziomu (autokod) — typ jezyka programowania, ktorego sktadnia i stowa
kluczowe maja maksymalnie utatwi¢ rozumienie kodu programu dla cztowieka, tym samym
zwiekszajqc poziom abstrakcji i dystansujac sie od sprzetowych niuansow.

Pseudokodem nazywany jest taki sposob zapisu algorytmu, ktory zachowujac strukture
charakterystyczng dla kodu zapisanego w jezyku programowania ale rezygnuje ze Scistych
regut sktadniowych na rzecz prostoty i czytelnosci.

Pseudokod C++ (Arduino)
Powtarzaj bez konca: while(1){
Wlacz diode digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH);
Poczekaj 1 s. (1000 ms.) delay(1000);
Wylacz diode digitalWrite(LED_BUILTIN, LOW);
Poczekaj 1 s. (1000 ms.) delay(1000);
}

Arduino sklada sie z 8-bitowego mikrokontrolera Atmel AVR z uzupehiajacymi elementami w
celu ulatwienia programowania oraz wiaczenia innych ukladow. Mikrokontroler, mikrokomputer
jednouktadowy to scalony system mikroprocesorowy, zrealizowany w postaci pojedynczego ukladu
zawierajacego procesor, pamie¢ RAM, uklady wejscia-wyjscia i na ogot pamie¢ programu.

Przykladowa struktura programu Arduino:

// - komentarze

int dioda = 13; // definicja zmiennej (globalnej)
void setup() { //funkcja wykonywana raz, po wlgczeniu zasilania
(dioda, OUTPUT); //ustawia pin nr 13 jako wyjscie
}
void loop() { //funkcja wykonywana w kotko
(dioda, HIGH); //ustaw na 13 wyjsciu 5V (logiczne 1)
(1000); //czekaj 1000 ms. = 1 s.
(dioda, LOW); //ustaw na 13 wyjsciu 0V (logiczne 0)
(1000); //czekaj 1 s.
}

Drugie zadanie na dzis

Napisa¢ pseudokod sygnalizujacy za pomoca diody czy zostaly wcisniete odpowiednie trzy
przyciski z szesciu.
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Wybrane informacje (programowanie w Arduino)

Typy zmiennych

bool zmienna przyjmujgca warto$¢ prawda (true, high, 1) lub fatsz (false, low, 0)
int zmienna przyjmujaca warto$¢ od -32768 do 32767

Funkcje wejscia i wyjscia

digitalRead(10) - sprawdza czy pin nr 10 podigczony jest do 5V czy do OV.
digitalWrite(13, stan) — podaje na pin 13 stan (wysoki lub niski). Stan na wyjsciu pozostaje
podtrzymany do nastepnego wykonania funkcji na tym samym pinie

Petle

* while(warunek){ polecenie; }
» for(deklaracja; warunek; deklaracja2){ polecenie; }
np. for(inti =0;i<10;i++){
digitalWrite(13, HIGH);

delay(1000);
digitalWrite(13, LOW);
delay(1000);
}
Instrukcja warunkowa if
if(warunek){
polecenie-jesli-prawda
} //dalsza czes$c¢ jest opcjonalna
else{
polecenie-jesli-nieprawda
}
Warunki
a>blubb<a a wieksze od b
a>=b a wieksze badz ro6wne b
a== a rowne b (wazne, podwdjne rowna sie!)
al=b a nie-rowne b
Dzialania
+ 5%/ jak w arytmetyce
i++ (i--), ++i (--i) zwieksz(zmniejsz) zmienng i o jeden
i=10 przypisz zmiennej i warto$¢ 10

Tryby pinMode(pin, tryb)

INPUT wejscie
OUTPUT wyjScie

Automatyka 3, Patryk Krol



Trzecie zadanie na dzis$

Zrealizowac zadanie drugie, a nastepnie pierwsze (na kartce) w formie programu w C++.

Zdeklarowa¢ numery (od 2 do 12) przyciskow oraz wyjsc¢ (diody, ruch silnika) jako zmienne
globalne. W funkcji setup() ustawi¢ je jako wejscia oraz wyjscia. W funkcji loop() umiescic¢
odpowiednie funkcje (petle, warunki, odczyt wartosci).

Ruch silnika w lewo okresli¢ jako:
digitalWrite(silnik1, LOW);
digitalWrite(silnik2, HIGH);

Ruch silnika w prawo
digitalWrite(silnik1, HIGH);
digitalWrite(silnik2, LOW);

Zatrzymanie silnika

digitalWrite(silnik1, LOW);
digitalWrite(silnik2, LOW);

https://www.arduino.cc/reference/en/
https://pl.wikipedia.org/wiki/Programowalny_sterownik_logiczny
http://www.plcacademy.com/ladder-logic-examples/?epik=0LyiXE_IWX-V-
http://home.agh.edu.pl/~aprzem/pliki/plc_1.pdf V1.0
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