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Automaty

Zaprojektowad termostat, ktéry bedzie stabilizowat temperature do wartosci 22°C z histerezg +2°C.
Uktad powinien dziata¢ w nastepujacy sposéb: jesli temperatura spadnie ponizej 20°C to powinno witgczyc
sie ogrzewanie i doprowadzi¢ do wzrostu temperatury do (nieco powyzej) 22°C. Po osiggnieciu tej
temperatury automat powinien wytgczyé ogrzewanie. Jesli temperatura wzrosnie powyzej 24°C to powinno
wiaczy¢ sie chtodzenie i doprowadzi¢ do obnizenia temperatury do wartosci (nieco ponizej) 22°C. Po
doprowadzeniu do temperatury 22°C fluktuacja pomiedzy 20-24°C nie powinna powodowaé wigczenia
grzania ani chtodzenia. Automat wykorzystuje do pomiaru temperatury 3 cyfrowe czujniki 1-bitowe, ktére
na wyjsciu ustawiajg wartos¢ logiczng ,,1” kiedy temperatura jest wyzsza niz ustawiony poziom oraz wartos¢
logiczng ,,0” kiedy temperatura jest nizsza niz ustawiony poziom. Progi (sygnalizacji) czujnikéw ustawiono
dla temperatur 24°C (czujnik a), 22°C (czujnik b) oraz 20°C (czujnik c). Uktad zaprojektowa¢ w formie
automatu Moore’a.

Wskazania
Temperatura czujnikow
a b c
1 1 1
24°C
0 1 1
22°C
0 0 1
20°C
0 0 0

Wskazania czujnikéw temperatury (kolejno a b c):
>24°C-111;

22°C+24°C-011;

20°C +22°C-001;

< 20°C-000;
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W celu przetestowania automatu wykorzystaé modut ThermoObject, ktdry jest symulatorem
obiektu sterowania i na wyjsciach pokazuje wskazania czujnikéw a, b i ¢ (diody tworzgce wyswietlacz HEX5),
zgodnie z rys. 1. Dodatkowo modut wyswietla aktualng temperature na wyswietlaczach 7-segmentowych
HEX2...HEXO. Modut podtgczy¢ zgodnie z rysunkiem 2.
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Rys. 1: Wskazania diod odpowiadajace czujnikowi a, b i c oraz temperatura w °C ThermoObject
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Rys. 2: Sposéb podtaczenia modutu ThermoObject do automatu
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SYNTEZA AUTOMATU
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Rys. 3: Graf automatu (SO — wigczone grzanie, S1 — wyfgczone grzanie i chtodzenie, S2 — wtgczone chtodzenie)
000: temp < 20°C; 001: temp 20°C +22°C; 011:temp 22°C+24°C; 111:temp > 24°C;

Kodowanie stanéw (przypisanie wartosci binarnych):
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S1->01

$2->10
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Tab. 1: Tablica przejs¢ automatu

Do syntezy automatu wybrano przerzutniki typu D.
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Tab. 2: Tablica wyjs¢ automatu
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