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Tomasz Zabinski

Zaliczenie - zagadnienia
(aktualizacja 23.01.2017)

Ocena 3.0

Podaj na jakie dwie gléwne grupy dzieli si¢ uktady przetaczajace.

Scharakteryzuj uktady kombinacyjne.

Scharakteryzuj uktady sekwencyjne.

Okresl jak mozna odr6zni¢ uktad kombinacyjny od sekwencyjnego.

Opisz w punktach metodologi¢ projektowania uktadow kombinacyjnych.

Wymien w punktach fazy systematycznego projektowania uktadéw sekwencyjnych.
Scharakteryzuj cechy sterownikéw PLC, podaj ich petng nazwe polska i angielska.
Scharakteryzuj cechy sterownikéw PAC, podaj ich pelng nazwe polska i angielska.
Jedynie do jakich zadan sterowania pierwotnie byly wykorzystywane sterowniki PLC?
Narysuj blokowa strukturg realizacji programu w sterowniku PLC/PAC.

Co to jest czas cyklu sterownika i jakiego typu czas cyklu jest wykorzystywany typowo
we wspotczesnych sterownikach PLC/PAC ?

Co to sa moduty wejsciowe 1 jakie funkcje pelnig w sterownikach PLC/PAC.

Co to s3 moduly wyjsciowe i jakie funkcje petnig w sterownikach PLC/PAC.

Jakie dwa podstawowe typy modutdow wejsciowych rozréznia si¢ w systemach
automatyki?

Jakie dwa podstawowe typy modutlow wyjsciowych rozrdznia si¢ w systemach
automatyki?

Scharakteryzuj jezyk ST programowania sterownikow.

Scharakteryzuj jezyk LD programowania sterownikow.

W jaki sposob, zgodnie z norma IEC 61131-3, realizowane jest powiazanie zmiennych
logicznych zadeklarowanych w programie PLC z fizycznymi we/wy sterownika.

Opisz w punktach, na przyktadzie pakietu TwinCAT, proces konfigurowania i
programowania sterownikow PLC/PAC zgodny z normag IEC 61131-3.

Wymien podstawowe elementy pakietu TwinCAT wykorzystywane do konfigurowania i
programowania sterownikow PLC/PAC oraz scharakteryzuj ich funkcje.

Wymien tekstowe jezyki programowania, z wykorzystaniem ktorych mozna
programowac¢ sterowniki zgodne z normg IEC 61131-3.

Wymien graficzne jezyki programowania, z wykorzystaniem ktéorych mozna
programowac¢ sterowniki zgodne z normg IEC 61131-3.

W jakim trybie pracy mozliwe jest wyszukiwanie modutéw we/wy podtaczonych do szyn
komunikacyjnych sterownikow CP6601, BX9000, CX1000.

Do czego stuzy opcja Scan Boxes... w programie TwWinCAT System Manager.

Do czego stuzy opcja Simulation Mode w TwinCAT PLC Control.

Do czego stuzy opcja Append PLC Project... w TwinCAT System Manager.

Do czego stuzy opcja Activate Configuration w TwinCAT System Manager i kiedy
nalezy ja wykonywac.

Do czego stuzy opcja Create Bootproject w programie TwinCAT PLC Control.

Do czego stuzy opcja Append Device w programie TwinCAT System Manager ?

Do czego stuzg opcje Force i Write Values w programie TwinCAT PLC Control.
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Czym rozni si¢ funkcja Force Values od Write Values w programie TwinCAT PLC
Control.

Jakie operacje nalezy wykona¢ w pakiecie TwinCAT, aby po odlaczeniu komputera
nadrzednego sterownik realizowal program.

Wyjasnij terminy UPLOAD i DNLOAD w odniesieniu do sterownikow PLC.

Co to jest zbocze narastajace, podaj angielskg nazwe.

Co to jest zbocze opadajace, podaj angielska nazwe.

Wymien standardowe bloki funkcjonalne dwustanowe zdefiniowane w normie IEC
61131-3.

Wymien standardowe bloki funkcjonalne detekcji zbocza zdefiniowane w normie IEC
61131-3.

Wymien standardowe bloki funkcjonalne licznikow zdefiniowane w normie IEC 61131-
3.

Wymien standardowe bloki funkcjonalne czasomierzy zdefiniowane w normie IEC
61131-3.

Opisz zasade dziatania bloku detektora zbocza narastajacego.

Opisz zasade dziatania bloku detektora zbocza opadajacego.

Opisz zasade dziatania czasomierza zalaczajacego TON.

Podaj przyktad instrukcji przypisania w jezyku ST.

Podaj przyktady dwoch réznych instrukcji wyboru dostgpnych w jezyku ST.

Jaka instrukcja jezyka ST pozwala w wygodny sposob realizowaé sekwencje stanéw ?
Narysuj program w jezyku LD realizujacy przy pomocy stykow funkcje OR.

Narysuj program w jezyku LD realizujacy przy pomocy stykéw funkcje AND.

Opisz zasad¢ dziatania, w jezyku LD, styku normalnie otwartego i normalnie
zamknigtego — narysuj symbole graficzne reprezentujace te elementy.

Opisz zasad¢ dzialania, w jezyku LD, cewki zwyklej | zwykiej negujqgcej — narysuj
symbole graficzne reprezentujace te elementy.

Napisz przyktadowa deklaracje, zgodng z normg IEC 61131-3, dla zmiennej adresowanej
0 nazwie Input przeznaczonej do odczytu wejscia binarnego.

Napisz przyktadowa deklaracje, zgodng z normg IEC 61131-3, dla zmiennej adresowanej
0 nazwie Output przeznaczonej do zapisu wyjscia binarnego.

Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczna odpowiedz skokowa uktadu inercyjnego
1-go rzedu.

Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedZ skokowa uktadu catkujacego
z inercja 1-go rzgdu.

Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa uktadu inercyjnego
1-go rzedu z opdznieniem.

Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa uktadu catkujacego.
Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa uktadu podwdjnie
catkujacego.

Wyjasnij termin identyfikacja i podaj jego nazwe w jezyku angielskim.

Wyjasnij termin samostrojenie i podaj jego nazwe w jezyku angielskim.

Wyjasnij termin adaptacja i podaj jego nazwe w jezyku angielskim.

Wyjasnij co jest wynikiem realizacji procedury doboru nastaw regulatora typu PID.
Scharakteryzuj poj¢cie sterowania w uktadzie otwartym i zamknigtym.

Naszkicuj schemat uktadu regulacji z ujemnym sprz¢zeniem zwrotnym, podaj nazwy
wszystkich blokéw i sygnatow.

Podaj podstawowy wzor regulatora PID (bez rzeczywistego rdzniczkowania) w
dziedzinie czasu i w dziedzinie transmitancji operatorowej Laplce’a.

Co to jest punkt pracy uktadu regulacji?
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Opisz w punktach sposob postepowania prowadzacy do zamodelowania rzeczywistego
obiektu za pomocg transmitancji operatorowej Laplace’a.

Jakie cechy musza posiada¢ uktady regulacji aby zapewniaé zerowe btedy ustalone dla
wymuszen: skokowych, liniowych i parabolicznych.

Jakie cechy musza posiada¢ uktady regulacji aby zapewniaé zerowe btedy ustalone dla
zaktocen: skokowych.

Naszkicuj odpowiedzi aperiodyczne, aperiodyczne Kkrytyczne, z przeregulowaniem,
oscylacyjne i niestabilne (dwa rodzaje) uktadu automatyki dla skokowej wartoSci
wymuszenia.

Napisz program dla pakietu Matlab wykonujacy symulacje odpowiedzi skokowej
transmitancji typu: inercja pierwszego rzgdu o parametrach: k=1.5, T=0.5.

Napisz program dla pakietu Matlab wykonujacy symulacje odpowiedzi skokowej
transmitancji typu: inercja pierwszego rzedu z opdéznieniem o parametrach: k=1.5, T=1,
1=2 sek — zastosuj aproksymacj¢ Pade 12 rzedu.

Naszkicuj wykres stabilnej odpowiedzi skokowej uktadu automatyki i zaznacz na nim
podstawowe parametry.

Co to jest btad/uchyb regulacji ?

Podaj definicje przeregulowania oraz 2% czasu regulacji - naszkicuj objasniajacy
rysunek.

Jakie jest zadanie regulacji: statowartosciowej — podaj przyktady i nazwg angielska.
Podaj transmitancj¢ uktadu II-go rzedu i podaj nazwy jej parametrow.

Ocena 4.0 (obowiazuje zakres dla 3.0 oraz ponizsza lista pytan)

Scharakteryzuj automat Moore’a i podaj jego opis matematyczny.

Scharakteryzuj automat Mealy’ego i podaj jego opis matematyczny.

Podaj opis matematyczny uktadow kombinacyjnych.

Podaj opis matematyczny uktadow sekwencyjnych.

Opisz zasade dziatania czasomierza wytaczajagcego TOF.

Opisz zasade dziatania generatora impulsu TP.

Czy dany program PLC tworzony zgodnie z normg IEC 61131-3 musi by¢ tworzony tylko
przy pomocy jednego wybranego jezyka czy tez moga by¢ w nim wykorzystywane rozne
jezyki programowania ?

Dlaczego czton Logic w pelnej nazwie angielskiej (PLC) ma aktualnie jedynie znaczenie
historyczne ?

Scharakteryzuj kompaktowe sterowniki PLC.

Scharakteryzuj modutowe sterowniki PLC.

Na czym polega redundancja w systemach automatyki ?

Opisz zasade dziatania, w jezyku LD, cewki ustawiajgcej i kasujgcej — narysuj symbole
graficzne reprezentujace te elementy.

Jaki standard elektryczny wykorzystujg typowe wejscia i wyjscia binarne w automatyce
przemystowej — na przyktadzie sprzetu stosowanego w laboratorium ?

Co to sg systemy SCADA i do czego stuzg, podaj pelng nazwe polska i angielskg terminu
SCADA.

Co to sg urzadzenia MMI/HMI i do czego stuza w systemach automatyki ?

Co to jest uktad watchdog i jakie funkcje spetnia w sterownikach PLC/PAC ?

Podaj przyktadowe transmitancje i scharakteryzuj gtéwne cechy obiektow statycznych i
astatycznych.

Podaj transmitancje¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa uktadu inercyjnego
2-go rzedu.
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Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa uktadu inercyjnego
n-tego rzedu.

Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa uktadu inercyjnego
2-go rzedu z opdznieniem.

Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa uktadu typu catka z
inercja 1 opdznieniem.

Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa uktadu
oscylacyjnego.

Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa uktadu
niestabilnego.

Opisz w punktach tabelarycznag metode doboru nastaw regulatora PID.

Naszkicuj og6lny schemat blokowy uktadu regulacji z jednostkowym sprzezeniem
zwrotnym i mozliwos$cig przetaczania MAN/AUTO, zaznacz podstawowe sygnaty oraz
podaj ich symbole literowe oraz nazwy.

Wyjasnij pojecia komunikacji pionowej i poziomej w systemach automatyki.

Czym rdzni si¢ sterowanie od regulacji ?

Jakie gtéwne cechy (szybki, doktadny, niedoktadny, wolny itd.) posiadaja regulatory: P,
Pl, PD, PID.

Podaj cechy jakimi powinna si¢ charakteryzowa¢ odpowiedz uktadu na wymuszenie a
jakimi na zaktocenie (uwzglednij wartos¢ odpowiedzi ustalonej).

Okresl na czym polega stabilnos¢ typu BIBO.

Podaj wiasciwos$ci uktadow ze sprzezeniem zwrotnym.

Na czym polega wzrost szybkosci reakcji uktadu ze sprzgzeniem zwrotnym.

Na czym polega wzrost ttumienia zaktocen w uktadzie ze sprzezeniem zwrotnym.

Na czym polega odpornos¢ uktadow ze sprzezeniem zwrotnym na zmiany i
niedoktadnos$ci parametrow.

Okresl jaki regulator (podaj jego transmitancje) stosuje si¢ typowo dla obiektow typu:
35.1. inercja,

35.2.  integrator (catka),

35.3.  podwdjny integrator (podwdjna catka),

35.4. podwojna inercja,

35.5.  integrator z inercja,

35.6.  opodznienie,

35.7.  inercja z opdznieniem,

35.8.  podwdjna inercja z opdznieniem,

35.9.  integrator z inercja i opéznieniem,

35.10. obiekt oscylacyjny,

35.11. obiekt niestabilny.

Podaj transmitancj¢ obiektu i transmitancj¢ odpowiedniej postaci regulatora.

Ocena 5.0 (obowigzuje zakres dla 3.0 i 4.0, ponizsza lista pytan oraz zaliczenie
ustne)

Do czego stuzg sieci przemystowe w systemach automatyki ?

Jakie jest zadanie regulacji programowej — podaj przyktady i nazwe angielska?

Jakie jest zadanie regulacji nadgznej — podaj przyktady i nazwe angielskg ?

Czym charakteryzujg si¢ procesy, do sterowania ktorymi wykorzystuje si¢ adaptacje ?
Scharakteryzuj jednostki organizacyjne oprogramowania (POU) zgodne z normg IEC
61131-3 (funkcje, bloki funkcjonalne, programy).
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Na czym polega technologia szybkiego prototypowania (rapid prototyping) w
automatyce.

Wyznacz transmitacj¢ dla podanego rOwnania, np. 2 dj;—(tt) + 3y(t) = u(t), y(0) = 0.

Podaj warto$¢ ustalong odpowiedzi transmitancji, np. dla zadanego sygnatu

2
(3s+1) '’
wejsciowego, np. 2 * 1(t).

Podaj warto$¢ wzmocnienia statycznego dla transmitancji, np. Gor D'

Dla podanej (w postaci wykresu) odpowiedzi skokowej obiektu w punkcie pracy:

- dobierz uproszczony model transmitancyjny,

- oblicz parametry modelu (wzory zostang podane),

- stosujgc metode tabelaryczng dobierz regulator (tabele zostang podane) i wyznacz jego
parametry dla zadanych wymagan projektowych.

Dla podanej (w postaci wykresu) odpowiedzi skokowej uktadu zamknigtego wyznacz
przeregulowanie, czas regulacji oraz btad ustalony.
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Wprowadzenia do ¢wiczen laboratoryjnych, dokumentacje techniczne, materialy
pomocnicze dostepne pod adresami: http://tomz.prz-rzeszow.pl,
http://www.automatyka.kia.prz.edu.pl/
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