Zadanie

Zaprojektowaé programowany automat sterujgcy pracg pomp P; i P, oprdzniajacych zbiornik
magazynujacy odpady z procesu chemicznego. Poziom w zbiorniku kontrolowany jest czujnikami X;
i X2. Program pracy pomp jest nastepujacy:

- po zapetnieniu sie zbiornika (X1 = 1) powinna sie zataczy¢ jedna z pomp P1 lub P,
- po oproznieniu sie zbiornika (X2 = 0) pracujgca pompa powinna sie wyfaczy¢,
- pompy powinny pracowac na przemian.

Silniki pomp P31, P, zatgczane sg do sieci za pomocg stycznikéw odpowiednio Z; i Zs.

Kolejne etapy syntezy automatu:

Pierwotna siatka programu:
X[

o0 o1 11 10 zt Zzt

So| - S So - 1 0
Si1| S S: - - 1 0
S2| Sz S3 - - 0 0
S3| - S3 Sa - 0 0
Sa| - Ss Sa - 0 1
Ss | Se Ss - - 0 1
Se | Se Sy - - 0 0
S7| - Sz So - 0 0




Siatka programu po redukgc;ji:

So
S,
Sa

Se

a5
00
01

11

xbxd
00 01 11 10
S2 | So [ So -
S: | S2 | Sa -
Se | Sa | Sa -
Se | Se | So -
Siatka Karnaugha:
xkxt
00 01 11 10
01| 00 | 00 | --
01 01 11 --
10 11 11 --
10 [ 10 [ 00O | --

10




Tablica zawartosci mikroprogramu:

¢ ¢ ¢ ¢ t+1 t+1 t ¢
Q1 03 X1 X2 1 Q3 AT Z;

A3 Az A1 Ao Y13 Yz Y1 YO

Zrédto: Matysiak, H. (Red.). (2003). Teoria Automatéw Cyfrowych - Laboratorium. (wydanie V).
Gliwice: Wydawnictwo Politechniki Slaskiej. (s. 278).



Zaprogramowali$my dostepng pamie¢ RAM o rozmiarze 16 X 4. Najpierw podtgczylismy wejscie CS
do masy. Nastepnie na wejsciach A3A,A1A, ustawialiSmy kolejne adresy. Przy kazdym adresie na
wejsciach X;X,X;X, wprowadzaliSmy negacje oczekiwanych standw wyjs¢, a na wejsciu WE przez
chwile ustawialiSmy stan niski, co zapisywato dane do pamieci. Po zakonczeniu procesu
programowania pamieci, odtgczylismy wejscia X3 X,X;X,. Wejscie WE zostawilismy wiszace. Wyjscia
Y;Y, podfaczylismy do przerzutnikéw typu D, a wyjscia przerzutnikdw podtaczylismy do wejsé Az A,.
Dzieki temu uktad dziatat synchronicznie i nie dochodzito do wyscigéw. Jako zegar wykorzystalismy
przycisk, ktory byt przez jednego z nas naciskany z wystarczajgco duzg czestotliwoscia.

Schemat uktadu:

clk

clk

Whnioski

Podczas laboratorium zbudowalismy, uruchomilismy i przetestowaliSmy opisany uktad. Dziatat
poprawnie. Najwazniejszg zaletg uktadéw mikroprogramowalnych jest to, ze mozna zmienié dziatanie
uktadu dla okreslonych wejs¢ bez koniecznosci projektowania catego uktadu od nowa. Sprawia to, ze
sg one szeroko stosowane w automatyce przemystowej, robotyce i systemach wbudowanych.
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