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Syntaxe krokovych diagramu

Symboly zdrojti, prenosu a propojeni informace podle normy VDI 3260 pro uZiti v
krokovém diagramu.
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Syntaxe krokovych diagramu
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Symboly zdrojl, prenosl a propojeni informace
podle VDI 3260 pro uziti v krokovém diagramu

&

INCHING

(on while pressing down)
ZAPNUTO pokud je tlacitko
stisknuté (ne Cervené Ci zelené)

AUTOMATIC ON
ZAPNUTI AUTOMATIKY

EMERGENCY STOP

(red colour)

VYPNUTI V NEBEZPECI
(Cervend barva na Zlutém téle)




Syntaxe krokovych diagramu

ok 1 2 3 4 5 Symboly zdrojl, prenosl a propojeni informace
vieca 1 @ { | podle VDI 3260 pro uZiti v krokovém diagramu
o b, r \\ . \1
vilec B 5, ‘\ .
Limit valve / limit switch L OR condition
Koncovy spinac P S1vS2  (symbol v)
- Logicky soucet ,,OR“
p [500KPa/ Pressure switch AND condition
: 5 bar Tlakovy spinac - (Eyrr?blijll A) ) y
. ogicky soucin , AN
| Timer .
! (symbol )

N

Signal line
Vedeni signalu

Signal branch
Vétveni signalu

* 31 Logicka negace ,,NOT“

Out-bound to another machine
Odchozi signal jdouci k jinému stroji

N
T In-bound from another machine

Prichozi signal jdouci od predchoziho stroje




Priklad uziti: Realizace plnice bas
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' Basy jsou plnény jednotlivé. Basy jsou posunovany

dopravnikem k nakladacimu bodu, kde jsou
pripraveny do pozice pro naplnéni lahvemi a
zvednuty na nosny ram. Po naplnéni lahvemi se
spusti zpét na bézici pas a uvolni z nosného ramu.

Technologicky pozadovany ALGORITMUS:

1. Valec 1A1 se vysune, ¢imZ se basa dostane do
pozice pro naplnéni.

2. Valec 2A1 se vysune, a timto se vyzvedne basa na
nosném ramu ulozné stanice.

3. Do basy se vlozi 20 pivnich lahvi.
4. Vdlec 1A1 se zasune, nasledovan vdlcem 2A1.

Celkova sekvence je tedy: 1A1+ 2A1+ 1A1-2A1-




Uloha: Realizace plniée bas

1. Nakreslime realizacni pozicni nakres plnice bas
2. Navrhneme funkcni diagram
3. Navrhneme a nakreslime pneumatické schéma v programu FluidSim
4. Navrhneme a nakreslime elektrické schéma v programu FluidSim
1. Pomoci relé
2. Pomoci PLC
5. Nasimulujeme chod ulohy v programu FludSim a ovérime funkcnost simulaci
6. SepiSeme seznam potrebnych komponent
7. Sestrojime ulohu dle navrzeného elektropneumatického schématu

8. Ovérime funkcénost




Pneumotor 1A1




Uloha , Realizace plni¢e bas”

1.Vstupy:
1. S1 — spinac spusténi plnéni
2. 1B1 — opticky senzor detekce basy

3. 1S1 — 1S2 mechanické koncové spinace pohonu 1A1
4. 2B1 — 2B2 koncové bezdotykové senzory 2A1

2.Vystupy:

1. 1A1 dvoucinny valec pro zachyceni basy v nakladacim prostoru
2. 2A1 dvoucinny valec zdvizeni basy v zachytném ramu plnice

e Algoritmus:
e 1A1+ 2A1+ 1A1- 2A1-




Pneumatické schéma zapojeni ulohy
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Uloha Realizace plnice bas

Funkéni krokovy diagram

Plnice bas
1A1+ 2A1+ 1A1- 2A1- =
S1 1 2 3 4 5 6 |
182 (|
pohon 1A1 LJv>){7é
151 ’\
1B1\\
2B2 Qﬁf
pohon 2A1

2B1




Uloha , Realizace plni¢e bas“

* Vyplyvajici logické vyrazy z funkéniho krokového diagramu ulohy:

1Y1=3S101Bl0l1S102B1
1Y2=2B2
2Y1=152
2Y 2 =151




Elektricke schema zapoieni ulohv

Signal input Sgnal processing and signal output
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