STEROWNIK PLC W ZASTOSOWANIU DO STEROWANIA SILNIKIEM
DWUBIEGOWYM

1. Cel ¢wiczenia.
- zapoznanie si¢ z najprostszymi funkcjami sterownika PLC,
- zapoznanie si¢ z silnikiem indukcyjnym dwubiegowym.

2. Silnik dwubiegowy.

Silnik dwubiegowy ma specjalnie wykonane uzwojenie pozwalajace na zmiang ilo$ci par
biegunow, a przez to 1 zmiang predkosci synchronicznej, w zalezno$ci od uktadu potaczen
uzwojen silnika do sieci zasilajacej. Silnik wykorzystywany w ¢wiczeniu przy potaczeniu
w trojkat ma 4 pary biegunow (predkos¢ synchroniczna wynosi 750 obr/min). Dla
uzyskania 2 par biegunéw (ng = 1500 obr/min) zaciski uzwojenia tworzace wierzchotki
trojkata zwiera sig, a zasilanie doprowadza si¢ do zaciskow wyprowadzonych ze srodkow
uzwojen trojkata. Uzyskuje si¢ w ten sposdb uzwojenie sktadajace si¢ z dwoch uzwojen
potaczonych w gwiazdg.
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Rys. 1. Uktady potaczen silnika dwubiegowego z siecia zasilajaca

Na rysunku 1 sa pokazane 2 przykladowe schematy polaczen uzwojen silnika z siecia
zasilajaca. Dla wuzyskania mniejszej predkosci nalezy doprowadzi¢ napigcie do
wierzchotkow 1U, 1V 1 1W trojkata. Przy wigkszej predkosci wierzchotki 1U, 1V i 1W sa
zwierane stycznikiem 5S, a zasilanie jest doprowadzane do zaciskow 2U, 2V i 2W.
Kierunek predkosci silnika zalezy od kolejnosci faz sieci zasilajacej dolaczonej do
zaciskow silnika.



Na rysunkula po zataczeniu stycznikéw 1S 1 58S silnik obraca si¢ umownie ,,szybko w
lewo”, a po zalaczeniu stycznikéw 2S i 5S ,,szybko w prawo”. Styczniki 3S i 4S po
zalaczeniu powoduja obracanie si¢ silnika odpowiednio: ,,wolno w lewo” i ,,wolno w
prawo”.

Na rysunku 1b styczniki 1S i1 2S decyduja o kierunku predkosci: 1S — ,,w lewo”, 2S — ,,w
prawo”. Po zalaczeniu stycznikow 3S i 5S silnik obraca sig ,,szybko”, a po wiaczeniu
stycznika 4S — ,,wolno”.

. Sterownik PLC.

Zastosowany w ¢wiczeniu sterownik PLC ma 4 * 8 = 32 wejscia 1 4 * 8 = 32 wyjscia.
Zarowno sygnaly wejsciowe, jak 1 wyjSciowe sa sygnatami logicznymi. Na sygnatach
wejsciowych mozna wykonywac¢ dziatania logiczne jak np.: suma, iloczyn, zliczanie
impulsow, odliczanie czasu rzeczywistego, realizowanie funkcji przekaznikow i
przekaznikow czasowych, realizowanie zapisanego w pamigci programu zarOwno na
pojedynczych sygnatach wejsciowych jak i na stowach logicznych utworzonych przez
sygnaty wejsciowe.

W ¢wiczeniu wykorzystane sa najprostsze funkcje logiczne: suma, iloczyn, negacja,
funkcje przekaznika czasowego i zwyklego. Opis stosowania tych funkcji jest
przedstawiony w zalaczniku 1.

Na rysunkach WYKRI 1 WYKR2 sa przedstawione schematy logiczne obwodow
sterujacych stycznikami w ukladach przedstawionych na rysunku 1 (WYKRI1 dla
schematu z rys. la, WYKR2 dla schematu z rys. 1b). Pokazane sa réwniez przebiegi
czasowe napig¢ na cewkach przekaznikow i stan stykdéw tych przekaznikow.

Przekaznik czasowy PC10 stluzy do uruchamiania ukladu, a przekazniki czasowe PCl1 ...
PC7 1 PCI11 odmierzaja powtarzalng sekwencj¢ przedziatow czasowych tl, t2, ... t7, t11.
Sygnaty oznaczone symbolami C10, C1, ... C7, C11 oznaczaja napigcia wystgpujace na
cewkach odpowiednich przekaznikow czasowych PC10, PC1, ... PC7, PCI11.
Analogicznie sygnaty SC10, SC1, ... SC7, SC11 przedstawiaja stan stykow czynnych tych
przekaznikow. Stan wysoki oznacza zamknigty styk, stan niski — styk otwarty.

Ponizej przebiegu SC11 pokazany jest przyktadowy przebieg predkosci silnika, ktory ma
by¢ zrealizowany przy pomocy stycznikéw 185, .. 5S sterowanych sterownikiem PLC.

Mozna go opisa¢ przy pomocy zestawienia:

przedziat czasu  predkosc silnika przedzial czasu predkosé silnika
t10 0 t6 wolno ,,w prawo”
tl 0 t7 szybko ,,w prawo”
t2 wolno w ,,lewo” tl11 wolno ,,w prawo”
t3 szybko w ,,lewo” tl 0

t4 wolno w ,,lewo” t2 wolno w ,,lewo”
tS 0 e



Na

podstawie tego przebiegu i

stanu stykow przekaznikow czasowych w

poszczegbdlnych przedziatach czasowych mozna okreslic uklad potaczen stykow
przekaznikow czasowych potrzebnych do uzyskania wysterowania stycznikow.

Dla schematu z rysunku la odpowiednie relacje na podstawie rysunku WYKRI1
pokazano w tabeli 1.

Tabela 1.
Stycznik |Funkcja Przedzial | Potaczenia
czasu stykow

1S dotacza zaciski 2U, 2V 1 2W do sieci; cel — t3 SC2 and /SC3
,,SZybko w lewo”

2S dotacza zaciski 2U, 2V i 2W do sieci; cel — t7 SC6 and /SC7
,,SZybko w prawo”

3S dotacza zaciski 1U, 1V 1 IW do sieci; cel —| t2+t4 | SCI1 and /SC2
,,wolno w lewo” or SC3 and /SC4

48 dotacza zaciski 1U, 1V 1 IW do sieci; cel —| to6+tll | SCS5 and /SC6
,,wolno w prawo” or SC7

58S faczy zaciski 1U, 1V i 1W razem; cel — ,,szybko| t3+t7 SC2 and /SC3
w lewo, szybko w prawo” or SC6 and /SC7

Przyktady oznaczen uzywanych w tabelach ina rysunkach WYKR1 i WYKR2:

SC2 - styk czynny przekaznika czasowego PC2,
/SC3 - styk bierny przekaznika czasowego PC3.
and - iloczyn logiczny

or - suma logiczna

Na podstawie wyrazen z kolumny czwartej narysowane sa obwody sterujace cewkami
stycznikow (lewa dolna ¢wiartka rysunku WYKR1).

Analogicznie dla schematu z rysunku 1b odpowiednie relacje na podstawie rysunku
WYKR?2 pokazano w tabeli 2, a obwody sterujace stycznikami sa przedstawione w

lewej dolnej ¢wiartce rysunku WYKR2.
Tabela 2.
Stycznik |Funkcja Przedzial | Potaczenia
czasu stykow
1S dotacza do dalszego obwodu fazy sieci dla| t2+t3+t4 |SCI and /SC4
kierunku ,,w lewo”
28 dotacza do dalszego obwodu fazy sieci dla|t6+t7+tl11 |SC5
kierunku ,,w prawo”
3S dotacza zaciski 2U, 2V 1 2W do zaciskow| t3+t7 |SC2 and/SC3
stycznikéw 1S 1 2S; cel — ,,;szybko w lewo”, or SC6 and /SC7
,,SZybko w prawo”
4S5 dotacza zaciski 1U, 1V 1 IW do zaciskow |t2+t4+t6+ | SC1 and /SC2
stycznikéw 1S 1 2S; cel — ,,wolno w prawo”, tl1 or SC3 and /SC4
,,wolno w lewo” or SC5 and /SC6
or SC7
58 laczy zaciski 1U, 1V i 1W razem; cel — ,,szybko| t3+t7 |SC2 and /SC3
w lewo, szybko w prawo” or SC6 and /SC7




Zestawienie instrukcji, ktére nalezy wpisa¢ do programu sterownika, aby uzyskaé
odpowiednie sterowanie stycznikami, pokazane sa w tabelach 3 i 4. Instrukcje te sa
napisane zgodnie ze wzorami podanymi w zataczniku 1.

. Instrukcja wykonywania ¢wiczenia.

Zakres wykonywanych w ¢wiczeniu czynno$ci podaje prowadzacy zajgcia  z opcji
podanych ponize;.
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Wybranie schematu obwodu gtownego na podstawie rys. 1.

Whisanie do sterownika odpowiedniego programu podanego w tabeli 3 lub 4.
Uruchomienie programu bez wiaczenia silnika.

Uruchomienie uktadu z silnikiem.

Zarejestrowanie przebiegéw pradu 1 predkosci silnika w stanach dynamicznych.
Napisanie programu sterowania silnikiem wg przebiegéw predkosci uzgodnionych z
prowadzacym zajegcia.

Uruchomienie programu do uzgodnionego przebiegu predkosci bez wiaczania silnika.
Uruchomienie uktadu z silnikiem.

Wykonanie sprawozdania.



