Uktady kombinacyjne i sekwencyjne



Uktady kombinacyjne
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Uktady sekwencyjne (wyposazone w pamiec)
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Uktady sekwencyjne (wyposazone w pamiec)

i R 1178
Kowm bi-

V‘CLC\/(\“\/

_\/ﬂ/’

vk Xk,
\ow bi-

V\c;c,\/\\ n\/

AN [

Yt = f(X0, X3, Xn, YOO

Y(t) = fI1X1(t), X5 (0), ..., X5, (£), Y (t — 1)]

Yi=fxExt o xE v L i)

Yi = f (X5 X5 L X YL L i



Przyktad uktadu sekwencyjnego

Sterowanie zapora kolejowa na przejezdzie

Zatozenia:

- 2 czujniki (a, b) wykrywajg przejazd pociggu

- stan czujnika rowny logicznej wartosci ,,1” oznacza, ze pocigg jest nad czujnikiem
- odlegtos¢ rozmieszczenia czujnikow jest wieksza od najdtuzszego sktadu pociggu
- tor na przejezdzie jest pojedynczy przy ruchu pociggdw w dwodch kierunkach

- sygnat wyjsciowy (Y) uktadu sterowania o wartosci logicznej,, 1” oznacza
zamkniecie zapory




Sterowanie zapora kolejowa na przejezdzie
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Sterowanie zapora kolejowa na przejezdzie
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Sterowanie zapora kolejowa na przejezdzie
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Sterowanie zapora kolejowa na przejezdzie
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