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2. sada uloh ACv

PLC TSX Nano — Drum a PWM

Navrhnéte program se 2 funkcemi: a) svételny efekt s vyuzitim cyklického fadice Drum,

b) analogové ovladani binarniho vystupu s pulsné Sitkovou modulaci PWM dle zadani.
Vystup funkce PWM (na %Q0.0 pfipojeny V—metr/motorek) bude ovladan po zadanych
krocich od 0 % do 100 %. K ovladani vyuzijte tlacitka %I0.0 az %I10.4. V referatu uved’te
konfiguraci PLC, tabulku proménnych, tabulku Drumu, ideové schéma (zapojeni a vybaveni
pracoviste) a vypis programu s komentati jednotlivych linii.

PLC s OP — Drum a PWM

Navrhnéte program se 2 funkcemi: a) svételny efekt s vyuzitim cyklického fadice Drum,

b) analogové ovladani binarniho vystupu s pulsné Sitkovou modulaci PWM dle zadani.
Vystup funkce PWM (%Q2.0 pfipojeny ss motorek nebo V—metr) bude ovladan po zadanych
krocich od 0 % do 100 %. K ovladani vyuzijte klavesy OP a displej OP pro zobrazeni stavu
PLC. V referatu uved’te konfiguraci PLC, OP, tabulku proménnych, tabulku Drumu, ideové
schéma (zapojeni a vybaveni pracovist¢) a vypis programu s komentéii jednotlivych linii.

PLC s OP - Elektropneumatika

Navrhnéte program pro ovlddani pohont se 2 funkcemi: a) ovladdni pneupohont podle
zadaného harmonogramu, b) zadany pohybovy efekt s cyklickym fadicem Drum.

OP bude zobrazovat aktualni stav zafizeni. Harmonogram bude ovladan povely: start,
zastaveni, pokracovani, stop. Efekt bude ovladan povely: start automaticky chod, ru¢ni krok,
stop. V referatu uved’te konfiguraci PLC, OP, tabulku proménnych, tabulku Drumu, ideové
schéma (zapojeni a vybaveni pracovist¢) a vypis programu s komentafi jednotlivych linii.

PLC s OP — Regulace teploty

Navrhnéte program pro dvoupolohovou regulaci teploty zadaného zafizeni na zadanou
teplotu. Na OP zobrazujte hysterezi, pozadovanou a aktualni skutecnou teplotu. Ovladani
pomoci OP musi umoznit zapnuti a vypnuti celé regulace, nastaveni hodnot hystereze
a pozadované teploty. Naméite regula¢ni pochod pro nejméné 3 pracovni cykly regulace,
zakreslete jej do grafu a z néj urcete: a) rozkmit teploty, b) Cetnost spinani vystupu PLC,
c) dobu prvniho dosazeni zadané hodnoty (prisecik naméfené a pozadované hodnoty).
V referatu uved’te konfiguraci PLC, OP, tabulku proménnych, ideové schéma (zapojeni
a vybaveni pracovist€) a vypis programu s komentafi jednotlivych linii.

Nelinearni pneumatika

Navrhnéte pneumatické ovladani 3 aZ 4 pohoni s ¢innosti podle zadaného harmonogramu
s pfepinanim 2 az 3 fazi. Obvod dopliitte o zpozdéni daného pohybu a zastaveni po daném
poctu cykll. Harmonogram i schéma vypracujte pomoci SMC PneuDraw.

Nelinearni elektropneumatika
Navrhnéte reléové ovlddani 3 pneupohoni s cCinnosti podle zadaného harmonogramu
s prepinanim 2 az 3 fazi. Vypracujte reléové i1 pneumatické schéma vyzkouSeného obvodu.

Cita¢ s klopnymi obvody J-K
Navrhnéte ¢ita€ podle zadani pomoci klopnych obvodi J-K. (Eagle, knihovna 74xx-eu)

Ziklady modelovani procesii v systému Dynast

Namodelujte dvé statické soustavy 1. fadu a jednu astatickou soustavu dle zadanych rovnic.
Vytvoite model soustavy 2. fddu pomoci sériového zapojeni ptredchozich dvou soustav.
Namodelujte soustavu 2. fadu podle rovnice 2. fadu. U vSech soustav naméite charakteristiky
(ptechodova, FCHVKR, FCHVLS). Zjistéte vliv jednotlivych koeficienti na chovani
soustavy 1. fadu. V referatu uved’te schéma modell a charakteristiky a na prubézich okoétujte
jednotlivé konstanty (k-1, ko, so, s1, T1, T2, Tu a Tn). Pro ptenos dat pouzijte FLASH disk.
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