Rozpis 1. sady uloh ACv
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1. sada uloh ACv

PLC - Logické ovladani

Navrhnéte ovladaci program dle zadani. V programu pouzijte kontaktni logiku s pfipadnou
minimalizaci. V referatu uved'te formulaci zadani, postup, minimalizace funkci, vysledné
logické vyrazy, schéma pracovisté s PLC, pouzité prvky jazyka, tabulku vyznamu pouzitych
proménnych, vypis programu s komentaii jednotlivych linii a zdvéreéné zhodnoceni prace.

PLC - Ovladani s ¢asovou funkei

Navrhnéte ovladaci program dle zadani. V programu pouzijte kontaktni logiku s pfipadnou
minimalizaci a Casovafe s vhodnym rezimem cCinnosti. V referatu uvedte to samé jako
u ulohy 101. U ¢asovact uved'te jejich rezim a Cas.

PLC - Ovladani s periodickou zavislosti

Navrhnéte ovladaci program dle zadani. V programu pouzijte Casovacli pro vytvoreni
zadanych periodickych funkci. V referatu uved'te to samé jako u tilohy 102.

PLC - Ovladani s vyuzitim ¢itacu

Navrhnéte ovladaci program dle zadani. V programu pouzijte logiku, Casovani a cCitaCe
s vhodnym rezimem. V referatu uved'te to samé jako u ulohy 101 a u ¢itact jejich nastaveni.

Linearni pneumatika

Zapojte a vyhodnot'te vlastnosti zakladnich typi ovladadni pneupohonii (z hlediska obsluhy
a prubéhu sil na pohonech). Navrhnéte nepifimé ovladani pneupohont podle zadaného
linearniho harmonogramu. Obvod ovéfte a doplitte o dalsi funkce (2 tlacitkovy start/stop
nekonec¢ny cyklus, ¢asova prodleva, podtlakova ochrana, stop na konci cyklu atd.). V referatu
uvedte formulaci zadani, postup, tabulku pouzitych prvkd, harmonogramy
¢innosti, pneumatické schéma (nakreslené v SMC PneuDraw) a zavérecné zhodnoceni prace.

Linearni elektropneumatika

Navrhnéte zékladni ovladaci obvody a reléové nepiimé ovladani pneu pohont s ¢innosti podle
zadaného linearniho harmonogramu. Obvod ovéite a doplite o dalsi funkce (2 tlacitkovy start,
podtlakova ochrana, 1 cyklus, stop na konci cyklu, zdména rozvadéce atd.). V referatu uved’te
formulaci zadani, postup, tabulku pouZitych prvki, harmonogram ¢€innosti, schéma silového
pneumatického obvodu (nakreslené v SMC PneuDraw), vSechna elektrické liniovd schémata
s komentafi jednotlivych linii a zadvére¢né zhodnoceni prace.

Logicky obvod — kodér / dekodér

Navrhnéte kodér zadanych cisel pomoci hradel NAND a NOR. V referatu uved’te formulaci
zadani, postup feSeni, minimalizované a upravené funkcéni vztahy, el. schéma (nakreslené
v EAGLE s pouzitim knihovny 74ttl-din) a zavére¢né zhodnoceni prace.

Cita¢ s klopnymi obvody D

Navrhnéte ¢ita¢ podle zadané Ciselné sekvence z klopnych obvodi D. V referatu uved'te
formulaci zaddni, postup feSeni, minimalizované a upravené funkéni vztahy, el. schéma
(nakreslené v EAGLE s pouzitim knihovny 74ttl-din) a zavére¢né zhodnoceni prace.

Staticka a dynamicka charakteristika regulovaného systému

Zm¢eite statické a dynamické charakteristiky uréenych regulovanych systémili zadanymi
snimaci. V referatu uved’te vypracovana schémata meéteni systémda, statické charakteristiky,
z nich urete pracovni rozsahy, linearizaci pracovniho rozsahu a urcete koeficienty citlivosti
systétmll. Pro zadané snimace zhotovte korekéni kiivky. Dale vypracujte dynamické
charakteristiky a urcete doby priitahu a nabéhu a regulovatelnost systému. Identifikujte uréeny
systétm pomoci metody 2. (viz manudl eis.pdf) a vypracujte operdtorovy pienos Fp),
odvozenou ¢asovou funkci fy) a zavére¢né zhodnoceni prace.

Automatizace 4. ro¢nik



