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Navrh konecného automatu — rizeni
elektropneumatického dopravniku




Navrh konecného automatu 2
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Navrh konecného automatu 2

 Mame k dispozici pneumaticky valec s prubéznou
pistnici, kterou privadime vakuum do prisavky. Pohyb
valce ovladame monostabilnim
elektropneumatickym ventilem 5/2 1V1. Smér dold
je dan log. 1. a smeér nahoru je log. 0. Zapnuti vakua
(sani) je log. 1. a bez vakua log.0.

e Vstupy jsou tvoreny magnetickymi senzory 1B1 a 1B2
reagujici na magnet v pistu valce 1A1. Senzor 1B1
indikuje polohu pistu nahore. Senzor 1B2 indikuje
polohu pistu dole.
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sani ZLATE PRAVIDLO KA: 1) Uréeni vnitfnich stavi:
STAV NA SNIMACI, 1) Anahoru bez sani
’ ey Y 2) B nahoru se sanim
- NENI VNITRNIM STAVEM 3) C dolti bez sani
T , 4) D doll se sanim
Motor Up/Down Orientovany s1s2/m1m2
graf
Nakres
modelu
1B2
I

prisavka

. prenaseny predmeét
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1) A nahoru bez sani
2) B nahoru se sanim
3) Cdoll bez sani
4) D dolli se sanim

A
B
C
D
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s1s2/m1m2

s1 s2 Q2 |01t Q2 M1 M2
o|lo o o 0|0 0 0 O
1l0 o o 1|0 1 0 1
2 lo 0o 1 o1 o0 1 o0
3/lo o 1 1|1 1 1 1
410 1 o0 0|0 0 0 O
5|0 1 o 1|0 1 o0 1
6|0 1 1 o0o|lo 1 o0 1
7/0 1 1 1|0 o0 0 O
8|1 o o o|1 o0 1 o0
9 /1 o o 1|1 1 1 1
({1 o 1 0|1 0 1 o0
1111 o 1 1|1 1 1 1
12/1 1 0 0| X X X X
13/1 1 o0 1 |X X X X
1411 1 1 0| X X X X
51 1 1 1 |XxX X X X
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Navrh konecnéeho automatu 2

Nadefinujeme vystupni funkce
Konecného automatu

Zase mame na vybér:
1) Mealyho automat
2) Moorlv automat

3) Sledujeme vztah mezi vystupy M1 a M2
a budoucimi vniténim stavy Q1%Ta Q2.
Pokud je vztah jednoznacny,

tak potom volime Moorlv automat.

Otazka pro vas: je jednoznacny vztah mezi
Q1(Q2) a M1(M2) ?

Ano je.
Muzeme dat
M1=Q1 a M2=Q2

s1 s2 Q1 Q2 |Q1t Q2F M1 M2
0 0 0 0 0 0 0 0 0
1 0 0 0 1 0 1 0 1
2 0 0 1 0 1 0 1 0
3 0 0 1 1 1 1 1 1
4 0 1 0 0 0 0 0 0
5 0 1 0 1 0 1 0 1
6 0 1 1 0 0 1 0 1
7 0 1 1 1 0 0 0 0
8 1 0 0 0 1 0 1 0
9 1 0 0 1 1 1 1 1
10 1 0 1 0 1 0 1 0
11 1 0 1 1 1 1 1 1
12 1 1 0 0 X X X X
13 1 1 0 1 X X X X
14 1 1 1 0 X X X X
15 1 1 1 1 X X X X
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Z analyzy jsme ziskali: S1=51 S2=52xQ1+Q2 M1=Ql M2=Q2
R1=S2 R2=S2%Q1xQ2

Syntéza: vytvoreni idealniho schématu

M1 + M2
S1

S Q
S2 =
R Q >
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e Casovy diagram
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Jednoko

Detekci

Navrhnéte
orientovany graf pro

ejny zeleznicni prejezd

Pasovy dopravnik

nitove sekvence 100110




