Rozpis 3. sady uloh ACv
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3. sada uloh ACv

PLC TSX Nano — Dvoupolohovy regulator

Navrhnéte program pro dvoupolohovou regulaci napéti (méfené V-metrem) na konstantni
hodnotu. Program mé snizovanim a zvySovanim hodnoty PWM udrzovat zadanou hodnotu
napéti (vychylku rucicky V-metru). Detekci hodnoty zajist'uje porovnavaci senzor a pozado-
vanou hodnotu urcuje zabudovany potenciometr. Zméite regulacni pochod a jeho parametry
(max. ptekmit, rozkmit, ¢etnost spinani, urcete pozadovanou hodnotu).

PLC s OP — Regulace otacek

Navrhnéte program pro regulaci otacek ss elektromotorku na zadanou hodnotu. Vse ovladejte
pomoci OP. Nastaveni optimalizujte Z-N metodou. Zméite piechodovou charakteristiku
systému a regulacni pochod. Pti feSeni pouzijte jazyk GRAFCET.

PLC s OP — Regulace osvétleni

Navrhnéte program pro regulaci osvétleni s lampickou na zadanou hodnotu. Snimac svétla
kalibrujte pomoci luxmetru. Vse ovladejte pomoci OP. Parametry regulatoru optimalizujte
Z-N metodou. Naméite regulacni pochod. Pfi feSeni pouZijte jazyk GRAFCET.

PLC s OP — Regulace rychlosti proudéni vzduchu

Navrhnéte program pro regulaci rychlosti proudéni vzduchu na zadanou hodnotu. Snimac
rychlosti kalibrujte pomoci anemometru. VSe ovladejte pomoci OP. Parametry regulatoru
optimalizujte Z-N metodou. Pfi feSeni pouzijte jazyk GRAFCET.

PLC s OP - Sekven¢ni elektropneumatika

Navrhnéte program pro ovladani pneupohonti podle 3 zadanych harmonogramt v zadanych
rezimech. VSe ovladejte pomoci OP (start — pozastaveni — pokra¢ovani — stop). Pfi fesSeni
pouzijte jazyk GRAFCET.

Kombinované elektropneumatické obvody

Pro 2 zadané harmonogramy navrhnéte ovladaci obvody fizeni 2 pohont a spojte je pomoci
prepinace rezimii do jednoho obvodu. Tento obvod zapojte a ovéfte jeho Cinnost. Dopliite
obvod o start z mrtvého mista harmonogramu, start pro 1 cyklus a podtlakovou ochranu.

Sériovy prenos binarni informace

Navrhnéte obvod pro sériovy pienos 4bitové informace pomoci Sbitového posuvného registru
7496 se zachytnym obvodem z klopnych obvodt D. Pro automatické generovani signalu SET
navrhnéte obvod s ¢itacem 7493 se zkracenym cyklem (0-4 nebo 0-5). Vysilany i pfeneseny
udaj zobrazte na 7segmentovych displejich. Pfenasenou informaci bude generovat ¢ita¢ 7493
se zkracenym krokem dle zadani (0-X).

Dynastl — Modelovani regulatora a systému

Vytvoite model PID regulatoru sloZeny z jednotlivych jednoduchych regulatori dle zadanych
rovnic. Porovnejte jej s blokovym modelem PID. Vytvoite modely systémut astatického
2.tddu a statického 3. tfaddu dle zadanych rovnic. Odsimulujte charakteristiky modela
(ptechodové, FCHVKR, FCHVLS) a odectéte z nich konstanty (ko, k-1, ki1, Tu, Tx, So).

Dynast2 — Modelovani regula¢niho obvodu

Vytvoite model regulacniho obvodu z blokli pro PID regulétor, zpozdéni 1. fadu a staticky
systém 2. fadu s koeficienty dle zadanych rovnic. Odsimulujte pfechodové charakteristiky
blokl a odectéte z nich konstanty (ko, k-1, ki, Tu, Tn, so). Vyhodnot'te stabilitu tohoto obvodu,
pomoci Nyquistova kritéria. Optimalizujte nastaveni regulatoru Z-N metodou (zjistit kkrir,
Tkrit, vypocitat ko, k.1 a ki). Jako alternativni optimalizaci pouzijte integralni kritérium.
Vyhodnotte kvalitu ziskaného regula¢niho pochodu.

Automatizace 4. ro¢nik



