LABORATORIUM 06

LABORATORIUM 06, zEsTAaAw 1
SYNTEZA WYBRANYCH UKLADOW Z WYKORZYSTANIEM METODY HUFFMANA

Cel zajec¢
Synteza wybranych uktadow z wykorzystaniem metody Huffmana.

Materialy do przygotowania

o Cyfrowe uklady automatyki przemystowej:

= Rozdzial 4: Asynchroniczne uktady sekwencyjne, przyktadowy uktad wlacz—wytacz 11
(punkty: 4.214.4.1)

Opis uktadu

Uktad steruje praca stycznika Z przy pomocy, ktorego zalgczana (Z = 1) lub wytaczana (Z = 0) jest pompa
z pomocg ktorej napetniany jest zbiornik. Pompowanie rozpoczyna si¢ po wlaczeniu przycisku A (a = 1) o
ile zbiornik nie jest catkowicie napelniony o czym informuje czujnik poziomu (b = 0 — zbiornik
nienapekniony; b = 1 — zbiornik napetniony). Wylaczenie przycisku nie przerywa procesu pompowania.
Proces ten przerywa jedynie napetnienie zbiornika (niezaleznie od tego czy przycisk jest wcisniety czy nie).
Wynikajace z powyzszego opisu stany uktadu zostaly przedstawione ponize;.

Stany
zbiornik 1.a=0, b=0,Z =0,
0 2.a=0,b=1,Z2=0,
( 3.a=1,b=1,Z2=0,
4.a=1,b=0,Z=1,
5.a=0, b=0,Z =1.

11

Uzas

Cwiczenia cze$é 1. (do wykonania przed zajeciami)
Wykorzystujac metode Huffmana wykonaj syntezg powyzszego uktadu. W tym celu:

e wykorzystujac stany podane w opisie zadnia przygotuj graf przejs¢ uktadu (patrz punkt 4.2.2
podrecznika),

e przygotuj pierwotng tablice programu (patrz punkt 4.4.1 podrecznika),
e przeprowadz redukcje stanow,

e przygotuj zakodowang tablice programu,

o ustal funkcje przejsé i funkcje wyjsé.

Uwaga: przygotuj rozwigzanie zadania z cz.1 korzystajgc z szablonu dostgpnego na stronie przedmiotu,
zapisz je w pliku o nazwie nazwisko 1ab06 i przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.
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LABORATORIUM 06

Cwiczenia czesé 2. (do wykonania na zajeciach)

1. Utworz projekt o nazwie 1ab06 i na podstawie wynikow z czgéci 1. napisz program w jezyku LD dla
urzadzenia sterujgcego o dwoch wejsciach (a, b) i jednym wyjsciu Z. Przyjmij ze:

e sygnaly wejsciowe @, b sg podtgczone do tgcznikéw S1, S2
e sygnal wyjéciowy Z jest podigczony do lampki H1.
Uruchom program i sprawdz czy dziata zgodnie z grafem przejs¢ przygotowanym w czesci 1.

2. Uzupelnij informacje o autorach projektu, kod programu, oraz zdefiniowang tablice tagow zapisz w
plikach pdf o nazwach nazwisko lab06 prg, nazwisko lab06_tagi.

Uwaga: zapisane pliki pdf przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.

Literatura

» [ Pajak, G. Pajak — Cyfrowe ukiady automatyki przemystowej, Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu
Zielonogorskiego, Zielona Gora 2023
= Siemens — Podrecznik pierwsze kroki z SIMATIC S7-1200, link do pliku pdf na stronie przedmiotu
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LABORATORIUM 06

LABORATORIUM 06, ZzESTAW 2
SYNTEZA WYBRANYCH UKLADOW Z WYKORZYSTANIEM METODY HUFFMANA

Cel zajec¢
Synteza wybranych uktadow z wykorzystaniem metody Huffmana.

Materialy do przygotowania

o Cyfrowe uklady automatyki przemystowej:

= Rozdzial 4: Asynchroniczne uktady sekwencyjne, przyktadowy uktad wlacz—wytacz 11
(punkty: 4.214.4.1)

Opis uktadu

Uktad steruje praca stycznika Z przy pomocy, ktorego zataczany (Z = 1) lub wytaczany (Z = 0) jest grzejnik
w suszarni. Proces suszenia rozpoczyna si¢ po wigczeniu przycisku A (a = 1) przy zamknigtych drzwiach
suszarni, ktorych stan kontroluje czujnik B (b = 0 — drzwi otwarte; b = 1 — drzwi zamknigte). Grzanie jest
wlaczane niezaleznie od kolejnosci wykonania obydwu czynnosci (wlaczenie przycisku, zamknigcie
drzwi). Wylaczenie przycisku nie przerywa procesu grzania. Proces ten mozna przerwac jedynie otwierajac
drzwi suszarni. Zamknigcie drzwi przy wiaczonym przycisku powoduje automatyczne uruchomienie
grzejnika suszarni. Wynikajace z powyzszego opisu stany uktadu zostaly przedstawione ponize;.

Stany
:I I:'_J:l K 1' a.:o, b:0| Z:O,
. - 2. a=1, b=0, Z=0,
s 3. =0, b=1, 7=0,
4.a=1, b=1, Z=1,
Ugs © 5. a=0, b=1, Z=1.

Cwiczenia czesé 1. (do wykonania przed zajeciami)
Wykorzystujac metode Huffmana wykonaj syntez¢ powyzszego uktadu. W tym celu:

e wykorzystujac stany podane w opisie zadnia przygotuj graf przejs¢ uktadu (patrz punkt 4.2.2
podrecznika),

e przygotuj pierwotng tablice programu (patrz punkt 4.4.1 podrecznika),
e przeprowadz redukcj¢ standw,

e przygotuj zakodowang tablice programu,

o ustal funkcje przejsé i funkcje wyjsé.

Uwaga: przygotuj rozwigzanie zadania z cz.1 korzystajgc z szablonu dostgpnego na stronie przedmiotu,
zapisz je w pliku o nazwie nazwisko 1ab06 i przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.
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LABORATORIUM 06

Cwiczenia czesé 2. (do wykonania na zajeciach)

1. Utworz projekt o nazwie 1ab06 i na podstawie wynikow z czgséci 1. napisz program w jezyku LD dla
urzadzenia sterujgcego o dwoch wejsciach (a, b) i jednym wyjsciu Z. Przyjmij ze:

e sygnaly wejsciowe @, b sg podtgczone do tgcznikéw S1, S2
e sygnal wyjéciowy Z jest podigczony do lampki H1.
Uruchom program i sprawdz czy dziata zgodnie z grafem przejs¢ przygotowanym w czesci 1.

2. Uzupelnij informacje o autorach projektu, kod programu, oraz zdefiniowang tablice tagow zapisz w
plikach pdf o nazwach nazwisko lab06 prg, nazwisko lab06_tagi.

Uwaga: zapisane pliki pdf przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.

Literatura

» [ Pajak, G. Pajak — Cyfrowe ukiady automatyki przemystowej, Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu
Zielonogorskiego, Zielona Gora 2023
= Siemens — Podrecznik pierwsze kroki z SIMATIC S7-1200, link do pliku pdf na stronie przedmiotu
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LABORATORIUM 06

LABORATORIUM 06, zESTAW 3
SYNTEZA WYBRANYCH UKLADOW Z WYKORZYSTANIEM METODY HUFFMANA

Cel zajec¢
Synteza wybranych uktadow z wykorzystaniem metody Huffmana.

Materialy do przygotowania

o Cyfrowe uklady automatyki przemystowej:

= Rozdzial 4: Asynchroniczne uktady sekwencyjne, przyktadowy uktad wlacz—wytacz 11
(punkty: 4.214.4.1)

Opis uktadu

Uktad steruje praca stycznika Z zalaczajacego (Z = 1) i wylaczajacego (Z = 0) przenosnik tasmowy.
Przenos$nik przesuwa produkowane detale do znajdujacego si¢ na jego koncu pojemnika. Przeno$nik jest
zalgczany po wiaczeniu przycisku A (a = 1) i pracuje tak dlugo az pojemnik zostanie wypekniony.
Wypehienie pojemnika zgtasza czujnik B (b = 1 — pojemnik wypetniony). Wytaczenie przycisku w trakcie
przemieszczania detali nie przerywa dzialania przenos$nika. Przenosnik przestaje pracowac tylko gdy
pojemnik zostanie wypetniony (b = 1). Po opréznieniu pojemnika, gdy przycisk jest wiaczony, przeno$nik
jest automatycznie zatgczany. Wynikajace z powyzszego opisu stany uktadu zostaly przedstawione ponize;.

Stany:
= )// 1. a=0, b=0, Z=0,
( G 2. a=0, b=1, Z=0,

Z 3.a=1, b=1, Z=0,
B 4.a=1,b=0, Z=1,
5. a=0, b=0, Z=1.

Cwiczenia cze$é 1. (do wykonania przed zajeciami)
Wykorzystujac metode Huffmana wykonaj syntezg powyzszego uktadu. W tym celu:

e wykorzystujgc stany podane w opisie zadnia przygotuj graf przejs¢ uktadu (patrz punkt 4.2.2
podrecznika),

e przygotuj pierwotng tablice programu (patrz punkt 4.4.1 podrecznika),
e przeprowadz redukcje stanow,

e przygotuj zakodowang tablice programu,

o ustal funkcje przejsé i funkcje wyjsé.

Uwaga: przygotuj rozwigzanie zadania z cz.1 korzystajgc z szablonu dostgpnego na stronie przedmiotu,
zapisz je w pliku o nazwie nazwisko 1ab06 i przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.
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LABORATORIUM 06

Cwiczenia czesé 2. (do wykonania na zajeciach)

1. Utworz projekt o nazwie 1ab06 i na podstawie wynikow z czgséci 1. napisz program w jezyku LD dla
urzadzenia sterujgcego o dwoch wejsciach (a, b) i jednym wyjsciu Z. Przyjmij ze:

e sygnaly wejsciowe @, b sg podtgczone do tgcznikéw S1, S2
e sygnal wyjéciowy Z jest podigczony do lampki H1.
Uruchom program i sprawdz czy dziata zgodnie z grafem przejs¢ przygotowanym w czesci 1.

2. Uzupelnij informacje o autorach projektu, kod programu, oraz zdefiniowang tablice tagow zapisz w
plikach pdf o nazwach nazwisko lab06 prg, nazwisko lab06_tagi.

Uwaga: zapisane pliki pdf przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.

Literatura

» [ Pajak, G. Pajak — Cyfrowe ukiady automatyki przemystowej, Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu
Zielonogorskiego, Zielona Gora 2023
= Siemens — Podrecznik pierwsze kroki z SIMATIC S7-1200, link do pliku pdf na stronie przedmiotu
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LABORATORIUM 06

LABORATORIUM 06, zESTAW 4
SYNTEZA WYBRANYCH UKLADOW Z WYKORZYSTANIEM METODY HUFFMANA

Cel zajec¢
Synteza wybranych uktadow z wykorzystaniem metody Huffmana.

Materialy do przygotowania

o Cyfrowe uklady automatyki przemystowej:

= Rozdzial 4: Asynchroniczne uktady sekwencyjne, przyktadowy uktad wlacz—wytacz 11
(punkty: 4.214.4.1)

Opis uktadu

Uktad steruje praca stycznika Z zataczajacego (Z = 1) i wylaczajacego (Z = 0) przenosnik tasmowy P.
Przenos$nik P przesuwa produkowane detale do nastgpnego etapu obrobki. Przeno$nik ten jest zataczany po
wlaczeniu przycisku A (a = 1) w sytuacji gdy czujnik B zgtasza gotowos¢ obrobki detalu (b = 1 — stanowisko
na ktorym odbywa si¢ obrobka jest wolne; b = 0 — stanowisko zajete). Stycznik Z jest wlaczany (Z = 1)
niezaleznie od kolejnosci Wystapienia obydwu zdarzen (wiaczenie przycisku, zgloszenie mozliwosci
obrobki detalu). Wytaczenie przycisku nie przerywa dzialania przeno$nika. Przenos$nik przestaje pracowac
gdy przesuwany detal znajdzie si¢ na stanowisku obrobczym (b = 0). Po obrobce detalu i zwolnieniu
stanowiska, w sytuacji gdy przycisk jest wlaczony — przenosnik jest automatycznie zataczany. Wynikajace
Z powyzszego opisu stany uktadu zostaly przedstawione ponizej.

Stany:
-7 P 1. a=0, b=0, Z=0,
B 2. a=1, b=0, Z=0,
I/QT/ £ (.)// 3. a=0, b=1, 7=0,
7 4.a=1, b=1, Z=1,
5. a=0, b=1, Z=1.

Cwiczenia czesé 1. (do wykonania przed zajeciami)
Wykorzystujac metode Huffmana wykonaj syntez¢ powyzszego uktadu. W tym celu:

e wykorzystujac stany podane w opisie zadnia przygotuj graf przejs¢ uktadu (patrz punkt 4.2.2
podrecznika),

e przygotuj pierwotng tablice programu (patrz punkt 4.4.1 podrecznika),
e przeprowadz redukcj¢ standw,

e przygotuj zakodowang tablice programu,

o ustal funkcje przejsé i funkcje wyjsé.

Uwaga: przygotuj rozwigzanie zadania z cz.1 korzystajgc z szablonu dostgpnego na stronie przedmiotu,
zapisz je w pliku o nazwie nazwisko 1ab06 i przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.
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LABORATORIUM 06

Cwiczenia czesé 2. (do wykonania na zajeciach)

1. Utworz projekt o nazwie 1ab06 i na podstawie wynikow z czgséci 1. napisz program w jezyku LD dla
urzadzenia sterujgcego o dwoch wejsciach (a, b) i jednym wyjsciu Z. Przyjmij ze:

e sygnaly wejsciowe @, b sg podtgczone do tgcznikéw S1, S2
e sygnal wyjéciowy Z jest podigczony do lampki H1.
Uruchom program i sprawdz czy dziata zgodnie z grafem przejs¢ przygotowanym w czesci 1.

2. Uzupelnij informacje o autorach projektu, kod programu, oraz zdefiniowang tablice tagow zapisz w
plikach pdf o nazwach nazwisko lab06 prg, nazwisko lab06_tagi.

Uwaga: zapisane pliki pdf przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.

Literatura

» [ Pajak, G. Pajak — Cyfrowe ukiady automatyki przemystowej, Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu
Zielonogorskiego, Zielona Gora 2023
= Siemens — Podrecznik pierwsze kroki z SIMATIC S7-1200, link do pliku pdf na stronie przedmiotu
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LABORATORIUM 06

LABORATORIUM 06, ZzZESTAW 5
SYNTEZA WYBRANYCH UKLADOW Z WYKORZYSTANIEM METODY HUFFMANA

Cel zajec¢
Synteza wybranych uktadow z wykorzystaniem metody Huffmana.

Materialy do przygotowania

o Cyfrowe uklady automatyki przemystowej:

= Rozdzial 4: Asynchroniczne uktady sekwencyjne, przyktadowy uktad wlacz—wytacz 11
(punkty: 4.214.4.1)

Opis uktadu

Uktad steruje pracg stycznika Z przy pomocy, ktorego zataczany (Z = 1) lub wylaczany (Z = 0) jest silnik.
Silnik jest zatgczany przy pomocy przycisku A (a = 1) w sytuacji gdy czujnik B zgtasza wtasciwe utozenie
tarczy natozonej na wat silnika (b = 1 — tarcza we wlasciwym potozeniu; b = 0 — tarcza niewtasciwie
utozona). Gdy silnik nie pracuje tarcz¢ mozna ustawic¢ rgcznie w prawidtowym potozeniu i dopiero wtedy
mozna wiaczy¢ silnik. Zwolnienie przycisku w sytuacji gdy silnik pracuje, powoduje jego zatrzymanie
niezaleznie od potozenia tarczy. Wynikajace z powyzszego opisu stany ukladu zostaty przedstawione
ponizej.

Stany:
1. a=0, b=0, Z=0,
z e 2. a=0, b=1, Z=0,
Uzas 3. a=1, b=0, Z=0,
4. a=1, b=1, Z=1,
5. a=1, b=0, Z=1.

Cwiczenia czesé 1. (do wykonania przed zajeciami)
Wykorzystujac metode Huffmana wykonaj syntez¢ powyzszego uktadu. W tym celu:

e wykorzystujac stany podane w opisie zadnia przygotuj graf przejs¢ uktadu (patrz punkt 4.2.2
podrecznika),

e przygotuj pierwotng tablice programu (patrz punkt 4.4.1 podrecznika),
e przeprowadz redukcj¢ standw,

e przygotuj zakodowang tablice programu,

o ustal funkcje przejsé i funkcje wyjsc.

Uwaga: przygotuj rozwigzanie zadania z cz.1 korzystajgc z szablonu dostepnego na stronie przedmiotu,
zapisz je w pliku o nazwie nazwisko_lab06 i przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.

4 Automatyzacja i robotyzacja procesow produkcyjnych
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Cwiczenia czesé 2. (do wykonania na zajeciach)

1. Utworz projekt o nazwie 1ab06 i na podstawie wynikow z czgséci 1. napisz program w jezyku LD dla
urzadzenia sterujgcego o dwoch wejsciach (a, b) i jednym wyjsciu Z. Przyjmij ze:

e sygnaly wejsciowe @, b sg podtgczone do tgcznikéw S1, S2
e sygnal wyjéciowy Z jest podigczony do lampki H1.
Uruchom program i sprawdz czy dziata zgodnie z grafem przejs¢ przygotowanym w czesci 1.

2. Uzupelnij informacje o autorach projektu, kod programu, oraz zdefiniowang tablice tagow zapisz w
plikach pdf o nazwach nazwisko lab06 prg, nazwisko lab06_tagi.

Uwaga: zapisane pliki pdf przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.

Literatura

» [ Pajak, G. Pajak — Cyfrowe ukiady automatyki przemystowej, Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu
Zielonogorskiego, Zielona Gora 2023
= Siemens — Podrecznik pierwsze kroki z SIMATIC S7-1200, link do pliku pdf na stronie przedmiotu

4 Automatyzacja i robotyzacja procesow produkcyjnych



LABORATORIUM 06

LABORATORIUM 06, ZESTAW 6
SYNTEZA WYBRANYCH UKLADOW Z WYKORZYSTANIEM METODY HUFFMANA

Cel zajec¢
Synteza wybranych uktadow z wykorzystaniem metody Huffmana.

Materialy do przygotowania

o Cyfrowe uklady automatyki przemystowej:

= Rozdzial 4: Asynchroniczne uktady sekwencyjne, przyktadowy uktad wlacz—wytacz 11
(punkty: 4.214.4.1)

Opis uktadu

Uktad steruje pracg stycznika Z przy pomocy, ktoérego wigczany (Z = 1) jest alarm jezeli kontrolowany
parametr procesu (np. temperatura) przekroczy graniczng warto$¢. Zataczanie alarmu nastepuje tylko w
przypadku gdy wiaczony jest tryb kontroli i przekroczona zostanie graniczna warto$¢ parametru. Powrot
parametru do granic dopuszczalnych nie powoduje wytaczenia alarmu. Tryb kontroli moze by¢ wiaczany i
wylaczany przy pomocy przycisku A (a = 1 — tryb kontroli wlaczony, a = 0 — tryb braku kontroli). Alarm
mozna wylaczy¢ tylko przetaczajac przycisk A w tryb braku kontroli. Stan kontrolowanego parametru
monitoruje czujnik B (b = 0 — parametr w normie, b=1 — parametr przekracza warto$¢ graniczng).
Wynikajace z powyzszego opisu stany uktadu zostaty przedstawione ponize;j.

i
L
PanN

RN
PP OOO

OFRPOPFPO
NNNNN

Cwiczenia cze$é 1. (do wykonania przed zajeciami)
Wykorzystujac metode Huffmana wykonaj syntezg powyzszego uktadu. W tym celu:

e wykorzystujac stany podane w opisie zadnia przygotuj graf przejs¢ uktadu (patrz punkt 4.2.2
podrecznika),

e przygotuj pierwotng tablice programu (patrz punkt 4.4.1 podrecznika),
e przeprowadz redukcje stanow,

e przygotuj zakodowang tablice programu,

o ustal funkcje przejsé i funkcje wyjsé.

Uwaga: przygotuj rozwigzanie zadania z cz.1 korzystajgc z szablonu dostgpnego na stronie przedmiotu,
zapisz je w pliku o nazwie nazwisko 1ab06 i przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.

4 Automatyzacja i robotyzacja procesow produkcyjnych



LABORATORIUM 06

Cwiczenia czesé 2. (do wykonania na zajeciach)

1. Utworz projekt o nazwie 1ab06 i na podstawie wynikow z czgséci 1. napisz program w jezyku LD dla
urzadzenia sterujgcego o dwoch wejsciach (a, b) i jednym wyjsciu Z. Przyjmij ze:

e sygnaly wejsciowe @, b sg podtgczone do tgcznikéw S1, S2
e sygnal wyjéciowy Z jest podigczony do lampki H1.
Uruchom program i sprawdz czy dziata zgodnie z grafem przejs¢ przygotowanym w czesci 1.

2. Uzupelnij informacje o autorach projektu, kod programu, oraz zdefiniowang tablice tagow zapisz w
plikach pdf o nazwach nazwisko lab06 prg, nazwisko lab06_tagi.

Uwaga: zapisane pliki pdf przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.

Literatura

» [ Pajak, G. Pajak — Cyfrowe ukiady automatyki przemystowej, Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu
Zielonogorskiego, Zielona Gora 2023
= Siemens — Podrecznik pierwsze kroki z SIMATIC S7-1200, link do pliku pdf na stronie przedmiotu

4 Automatyzacja i robotyzacja procesow produkcyjnych



LABORATORIUM 06

LABORATORIUM 06, zESTAW 7
SYNTEZA WYBRANYCH UKLADOW Z WYKORZYSTANIEM METODY HUFFMANA

Cel zajec¢
Synteza wybranych uktadow z wykorzystaniem metody Huffmana.

Materialy do przygotowania

o Cyfrowe ukitady automatyki przemystowe;j:

* Rozdzial 4: Asynchroniczne uktady sekwencyjne, przyktadowy uktad wlacz—wytacz II
(punkty: 4.214.4.1)

Opis uktfadu

Uktad steruje praca silnika zatagczanego stycznikiem Z zamykajacego drzwi (Z = 1 — silnik pracuje, Z =0
— silnik nie pracuje). Czujnik A informuje czy drzwi sg zamknigte (2 = 0 — drzwi otwarte; a = 1 — drzwi
zamkniete). Proces zamykania rozpoczyna si¢ po wiaczeniu przetagcznika B (b = 1). Wylaczenie
przelacznika nie przerywa procesu zamykania, proces ten przerywany jest tylko po catkowitym zamknigciu
drzwi (a = 1). Otwarcie drzwi przy wlaczonym przetgczniku B powoduje ich automatyczne zamknigcie.
Wynikajace z powyzszego opisu stany uktadu zostaty przedstawione ponize;.

/b
Stany

1. a=0, b=1, Z=1,

2. a=1, b=1, Z=0,

. 3. a=0, b=0, Z=1,

4. a=1, b=0, Z=0,

5. a=0, b=0, Z=0.

- L

Cwiczenia czesé 1. (do wykonania przed zajeciami)
Wykorzystujac metode Huffmana wykonaj syntez¢ powyzszego uktadu. W tym celu:

e wykorzystujac stany podane w opisie zadnia przygotuj graf przejs¢ uktadu (patrz punkt 4.2.2
podrecznika),

e przygotuj pierwotng tablice programu (patrz punkt 4.4.1 podrecznika),
e przeprowadz redukcje stanow,

e przygotuj zakodowang tablice programu,

o ustal funkcje przejsé i funkcje wyjsé.

Uwaga: przygotuj rozwigzanie zadania z cz.1 korzystajgc z szablonu dostgpnego na stronie przedmiotu,
zapisz je w pliku o nazwie nazwisko 1ab06 i przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.
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Cwiczenia czesé 2. (do wykonania na zajeciach)

1. Utworz projekt o nazwie 1ab06 i na podstawie wynikow z czgséci 1. napisz program w jezyku LD dla
urzadzenia sterujgcego o dwoch wejsciach (a, b) i jednym wyjsciu Z. Przyjmij ze:

e sygnaly wejsciowe @, b sg podtgczone do tgcznikéw S1, S2
e sygnal wyjéciowy Z jest podigczony do lampki H1.
Uruchom program i sprawdz czy dziata zgodnie z grafem przejs¢ przygotowanym w czesci 1.

2. Uzupelnij informacje o autorach projektu, kod programu, oraz zdefiniowang tablice tagow zapisz w
plikach pdf o nazwach nazwisko lab06 prg, nazwisko lab06_tagi.

Uwaga: zapisane pliki pdf przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.

Literatura

» [ Pajak, G. Pajak — Cyfrowe ukiady automatyki przemystowej, Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu
Zielonogorskiego, Zielona Gora 2023
= Siemens — Podrecznik pierwsze kroki z SIMATIC S7-1200, link do pliku pdf na stronie przedmiotu
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LABORATORIUM 06, zESTAW 8
SYNTEZA WYBRANYCH UKLADOW Z WYKORZYSTANIEM METODY HUFFMANA

Cel zajec¢
Synteza wybranych uktadow z wykorzystaniem metody Huffmana.

Materialy do przygotowania

o Cyfrowe uklady automatyki przemystowej:

= Rozdzial 4: Asynchroniczne uktady sekwencyjne, przyktadowy uktad wlacz—wytacz 11
(punkty: 4.214.4.1)

Opis uktadu

Uktad steruje pracg zaworu Z przy pomocy, ktérego napetniany jest dozownik. Stan zapetnienia dozownika
kontrolowany jest czujnikiem A (a = 0 — ciecz ponizej poziomu A; a = 1 — ciecz powyzej poziomu A).
Proces napetniania rozpoczyna si¢ po wiaczeniu przycisku B (b = 1). Wytaczenie przycisku nie przerywa
procesu napetniania, proces ten przerywany jest tylko po catkowitym napetnieniu dozownika (a = 1).
Spadek poziomu cieczy w dozowniku ponizej poziomu A (a = 0) przy wiaczonym przycisku powoduje
automatyczne otwarcie zaworu Z. Wynikajace z powyzszego opisu stany uktadu zostaly przedstawione
ponizej.

Stany:

1. a=0, b=1, Z=1,
2. a=1, b=1, Z=0,
3. a=0, b=0, Z=1,
4. a=1, b=0, Z=0,
5. a=0, b=0, Z=0.

Cwiczenia cze$é 1. (do wykonania przed zajeciami)
Wykorzystujac metode Huffmana wykonaj syntezg powyzszego uktadu. W tym celu:

e wykorzystujgc stany podane w opisie zadnia przygotuj graf przejs¢ uktadu (patrz punkt 4.2.2
podrecznika),

e przygotuj pierwotng tablice programu (patrz punkt 4.4.1 podrecznika),
e przeprowadz redukcje stanow,

e przygotuj zakodowang tablice programu,

o ustal funkcje przejsé i funkcje wyjsé.

Uwaga: przygotuj rozwigzanie zadania z cz.1 korzystajgc z szablonu dostepnego na stronie przedmiotu,
zapisz je w pliku o nazwie nazwisko_1ab06 i przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.
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Cwiczenia czesé 2. (do wykonania na zajeciach)

1. Utworz projekt o nazwie 1ab06 i na podstawie wynikow z czgséci 1. napisz program w jezyku LD dla
urzadzenia sterujgcego o dwoch wejsciach (a, b) i jednym wyjsciu Z. Przyjmij ze:

e sygnaly wejsciowe @, b sg podtgczone do tgcznikéw S1, S2
e sygnal wyjéciowy Z jest podigczony do lampki H1.
Uruchom program i sprawdz czy dziata zgodnie z grafem przejs¢ przygotowanym w czesci 1.

2. Uzupelnij informacje o autorach projektu, kod programu, oraz zdefiniowang tablice tagow zapisz w
plikach pdf o nazwach nazwisko lab06 prg, nazwisko lab06_tagi.

Uwaga: zapisane pliki pdf przeslij jako rozliczenie projektu w Classroom.

Literatura

» [ Pajak, G. Pajak — Cyfrowe ukiady automatyki przemystowej, Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu
Zielonogorskiego, Zielona Gora 2023
= Siemens — Podrecznik pierwsze kroki z SIMATIC S7-1200, link do pliku pdf na stronie przedmiotu
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