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Abstract

The article presents some safety-related problentkeocomputer control systems and overall autamati
The development of automation and information tetbgy in recent years has forced to develop a nummbe
new technologies and solutions for advanced procestol and other technical installations. It seéér
automation of complex technical installations, c@ned as means of controlling all subsystems anttele
automatically, without human intervention. Howeviérve consider the economic aspects, the maintaian
free concept is not justified. The partial automatdf selected systems is also of interest. Thikwonsiders
some general aspects of control system design @ntphasis on safety aspects. As an example of the
protection system, the installation of diesel eagii lubrication is presented.

1. Wprowadzenie Urzadzenia automatyki pozwalgj na sterowanie
zdalne, w ktorym sygnaly przesytang za pomog

Zastosowanie w systemach przemystowych uk’radc’)wsieci komunikacyjnej zwykle zdwojonej. Analizg;

sterowania z centralnego stanowiska, zmniejszy’fopra(Q zautomatyzowanego  systemu tigle
uciazliwosé obs’;ugi uradzer i bezpieczéstwo rozpatrywé zagadnienia dotyaze: struktury
pracy. W opecme __eksploatowanych syStem.adEintegrowanego systemu sterownia, ukladow
sterowania  instalacji  przemystowych  pulpity sterowania i kontroli oraz zamkych ukladow
operator;kie stanowi standardowe stanowiska regulacji automatycznej w systemie. bbizenia
sterowania. Operacje 2 Iokalnego_ Stanow'Skakontroli zawiera wspolne okfknie dla uktadow
awaryjnego,  wykonywane tylko w wyjtkowych alarmowych, bezpiecastwa i wskazujcych
sytuacjach, najegciej w stanach pracy awaryjne;. ' '
Wspoétczesne rozwkania systemow przemystowych,
zmierzaj do ich kompleksowej automatyzaciji.
Automatyzacja kompleksowa rozumiana jest, jako
mozliwos¢  sterowania wszystkimi - uktadami i Automatyzacja kompleksowa obiektéw i instalacji
urzadzeniami w sposéb automatyczny lub sterowaniatechnicznych prowadzi do bezobstugowej pracy
zdalnego z centralnego stanowiska z udziatemwszystkich urzdzer. Rozwhzanie takie jest
operatora. Instalacja przemystowa, jako mozliwe z technicznego punktu widzenia, ale
kompleksowo zautomatyzowany system must by wymaga specjalistycznego wypasaia instalacje
wyposaony w uradzenia automatyki obstugie  techniczne w urgizenia sterugce i kontrolne. Jdi
maszyny i mechanizmy, wygujace w instalacji, uwzgkdnia st aspekty ekonomiczne, to koncepcja
niezalenie od swoich funkcji.

2. Automatyzacja obiektow i instalaciji
technicznych
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instalacji  bezobstugowej nie jest

obecnie zachowaniem zafmnych parametrow technicznych i

uzasadniona, natomiast powszechne zastosowanigymogéw bezpieczestwa.

znajduje czsciowa automatyzacja, w ktorej tylko
cze$¢ systemoOw i urgdzer podlega automatycznemu
sterowaniu i kontroli. Stopfeautomatyzacji okrda
sie przez zesp6t cech charakterymyjch technicza
realizacg uktadow sterowania i kontroli.

Uwzglednia s& przy tym widciwosci: uktadu
czlowiek—uradzenie, uktadéw sterowania, uktadow
kontroli,
punktu widzenia niezawodiac oraz bezpieczsstwa

przeciwpagarowego.

Przyktadem cgsciowej automatyzacji  jest
automatyzacja np. elektrocieptowni.
Zautomatyzowad elektrocieptowni maozna

eksploatowa z centralnego stanowiska sterowania,

i kontroli. Komendy do systemu mady¢ wydane

pracy systeméw zautomatyzowanych z

Projektupc skomputeryzowane systemy automatyki

uwzglkdnia sé:

« zakres automatyzacji instalaciji,

wymagania ze wzgtu na konstrukej

e komunikacg i sposob wspoéldziatania uktadow
komputerowych,

e struktue systemu sterowania — ze wagl na
podziat funkcji i umiejscowienie poszczegoélnych
skomputeryzowanych wdzen sterujcych,

e podziat uktadéw automatyki na realizog

funkcje sterujce oraz kontrolne, ktére zapewniaj

bezpieczéstwo pracy urzdzen i instalacji, jako
calaici,

powiagzania ukladoéw steragych i kontrolnych

Z pra@ poszczegélinych ugdzen.

przez operatora lub przez ukfady automatyki poprzez

pojedyncze polecenia, co oznacza z

reguty.
sekwencyjne wykonanie calego szeregu instrukciji,

3. Komputerowy system sterowania

tak, aby dane polecenie zostato zrealizowane zgodniAnalizujac rozwiazania komputerowych systemow

Z wymaganiami technicznymi.

Po wykonaniu sekwencji zaflauktad automatyki
kontroluje stan realizacji polecenia
W zautomatyzowanych systemach aglzenia

automatyki dziatgj wedlug ustalonego algorytmu,
sterupc poszczegolnymi procesami w zaiesci od

zmian warunkéw zewgtrznych i odchylé od
przebiegéw dopuszczalnych, jednogre
nadzorujc i sygnalizuac przebieg realizacji tych
procesow.

Ponadto aktywuaj funkcije alarmowania
i zabezpieczenia, nieztthe do kontroli stanow
krytycznych  pracujcych uradzer.  Srodkami
technicznymi  4czacymi  uklady  automatyki

z obiektami sterowaniagsczujniki pomiarowe (np.
czujniki temperatury, €énienia czy pgdkosci

obrotowej) i elementy wykonawcze (np. styczniki
uruchamiajce pompy przesmarowania, zawory
powietrza sterucego itp.).

Do automatyzacji stosowane a s obecnie

komputerowe  systemy  sterowania.
wyposaone w okrélone programy sterage

sterowania instalacji przemystowych oraz dlagc
typ  konfiguracji ze wzgldu na sposob
wspotdziatania uktadoéw komputerowych, snéd
rozwiagzah mazna wyr&ni¢ dwa podstawowe typy
systemoéw: system scentralizowany,
jednokomputerowy [ rozproszony
(zdecentralizowany).

W systemach przemystowych znaczna odlggto
miedzy komputerem znajdagym sk zazwyczaj w
centrali  steruyjco-kontrolnej a  urgzeniami
instalacji i punktami pomiarowymi prowadzi do
wysokich kosztow okablowania, mowta oraz
zabezpieczenia tych przewodow przed wptywem
zaktocer elektromagnetycznych. W zyggku z tym
systemy scentralizowane nie maastosowania we
wspotczesnych instalacjach.

Budowe systemu sterowania 2z rozproszonymi
mikroprocesorowymi uktadami opiera ¢si na
wielopoziomowej strukturze sterowania (rys.l1),
w ktérej  wyr&nia sk, powizane  sied

system

Systemykomunikacyjra, poziomy zargdzania, sterowania

i obiektow [8]

realizup zadania zgodnie z przebiegami proceséw.W systemie rozproszonym (zdecentralizowanym)

Ukfady pomiarowe kontrolgj parametry przebiegu
procesu, a uktady stengje, analizujc i porOwnugc
te parametry z warfciami zadanymi, wypracowayj
sygnaly do ukladow wykonawczych, wptywaj
bezpdrednio na stan obiektow.

W kontekicie powyzszych stwierdze

przetwarzanie warksi stanu procesu, funkcje
kontroli i sterowania & rozdzielone pomdzy kilka
przestrzennie rozproszonych komputerow — zwykle
sterownikow programowalnych (paneli lokalnych).
Sterowniki te wypossone § w karty wefé i wyjsc
analogowych oraz cyfrowych, urdiwiajace pomiar

zautomatyzowanie instalacji polega na opracowaniuwvielkosci i sterowanie poszczegélnymi gdzeniami

algorytméw  sterowania oraz
srodkow technicznych pozwalglych na realizagj
tych algorytméw, co umidiwia wykonanie przez
instalacg wszystkich zada z jednoczesnym
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skonstruowaniu sitowni za pdrednictwem cztonéw pomiarowych

i elementéw wykonawczych.
Sterowniki, wykorzystujc zwykle zdwojon siet (w
celu zapewnienia bezpiedmtwa przesylania
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informacji w czasie awarii), komunikyj sic z analizowany zautomatyzowany system oparty na
nadrzdnym  komputerem  (stagj roboca), zdecentralizowanej konfiguraciji systemoéw
odpowiedzialnym za koncentracje sygnatow i komputerowych.

wysytanie sygnatdw zadgjych do sterownikow.

Ponadto komputer nadmdny obstuguje pulpit 4. Systemy zdecentralizowane

operatorski.

W systemach o strukturze zdecentralizowanej
sterowanie systemami i wdzeniami odbywa siz
wykorzystaniem rozproszonych i przypisanych do
tych uradzen mikroprocesorowych  uktadow
programowalnych — tzw. sterownikéw swobodnie
Poziom programowalnych PLC (PLC — ang. Programming

zarzadzania

Logic Controllers). Dotyczy to timego rodzaju
urzadzen i instalacji mechanicznych  oraz
elektrycznych (np. pomp, zaworow, przekiéow).
Rozproszone sterowniki programowalne [7], [6]
zajmup najnizsze miejsce w hierarchii decyzyjnej tej
struktury.
Poziom obiektéw (wej $&wyj$é) Sterowniki wraz z elementami wykonawczymi
i z czujnikami pomiarowymi znajdajsie zwykle w
‘ ’ ?‘;j e poblizu obiektu sterowania. Poprzez karty A/C
(analogowo-cyfrowe) i B/C (binarno-cyfrowe) —
Rysunek 1. Poziomy sterowania systemu moduty wefciowe — sterowniki koncentraj
komputerowego informacje z czujnikdw umieszczonych w punktach
. pomiarowych obiektéw. Natomiast poprzez moduty
W komputerowych  systemach  sterowania yisciowe (karty C/A — cyfrowo-analogowe i C/B —
pravy|d+owe funkcjonowanie systemu, jako ,céaio cyfrowo-binarne), sygnaly steage s, przesytane do
zalery od tego, czy ueglzenia poszczegolnych rzqzen wykonawczych (np. zaworéw, sitownikéw
pozioméw spetniaj okreslone wymagania w sposob ).
yvias’ciwy._'Chodzi mianowiqie 0 liczbprzesytanych Sygnaly steruice % generowane przez procesor
informacji, czas odpowiedzi na sygnal oraz gigrownika zgodnie z algorytmem  sterowania
czestotliwos¢é  transmisji [2][8].  Przyblione umieszczonym w pamii sterownika. Czynni

parametry przesytanych informacii, CZasuU gerypce  wchodace w  sklad  sekwencyjnych
odpowiedzi na sygnat oraz gotliwosci transmisji  nstrukgji  sterownika realizowanea sw obrbie
zostaty przedstawione na rysuniygunek 2). uktadu czujnik sterownik urzlizenie wykonawcze.
. Lorbn cs Jorastotme o Sygnarly., rozkazy o wkszej wadze decyzyjnej

urzadze f informacji | odpowiedzi | wransmisi (wartcsci zadane, parametry),a sgenerowane z

Poziom zarz adzania wyzszych poziomOw sterowania. Istnieje rownie
gl 1 _ ograniczona maiwos¢ wpltywania na przebieg
={ driestatit | ba [ 100mSLe | procesu poprzez bezfrednie zadanie waroi

— sterupcych w sterowniku. Rozwranie takie stosuje
sie w sytuacji awaryjnej, np. podczas przerwy w
komunikacji z centralnym komputerem naglimym
— lub w celach konserwacyjno-naprawczych.

Kolejny stopién w tej hierarchii stanowi lokalne
’ tysi ace bity <10ms ~100/s stacje procesorowe, pokzone ze sterownikami
programowalnymi PLC - interfejsami transmisji
szeregowej (np. RS-232, RS-422, RS-485) [2].
Rysunek 2. Wymagania komputerowych systemow W zadaniem stacji procesorowych jest obrébka
zaleznosci od poziomu sterowania informacji docieraicej z podlegajcej im grupy

sterownikow, jak i obrébka informacji, ktorea s

Ze wzgkdu na  wymagania  techniczne, odbjerane przez te sterowniki. Jednak trzeba
bezpieczéstwo, dyspozycyjné systemu,  zaznaczy, ze cz$¢ urzadzer np. regulowane nagy
niezawodnéc¢  wspotpracujcych uradzer oraz  elektryczne wymagaj specjalizowanych
ekonomik;, ~rozwigzah, system o konfiguracji = sterownikéw. W tym wypadku sterownik PLC
rozproszonej ma obecnie powszechne zastosowani§anowi element koncentagy sygnaly i zadapy
w systemach automatyki. W dalszejes bedzie  sygnaty wejciowe do sterownika specjalizowanego.

Poziom sterowania

setki bajty 10-100 ms ~10/s

Poziom obiektowy
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Stacje procesorowe sprawujadzoér nad dziataniem
PLC oraz  sterownikami
i koordynup ich wspéilprag. Z uwagi na
zwiekszenie niezawoddoi stosuje si rozwiazania z
petra  redundang przez zdublowanie stacji
procesorowych.

Najwyzszy poziom sterowania — poziom zgizania

i nadzoru obstugygjcentralne komputery. Zwykley s
to dwa komputery pracage w systemie ,Master-
Slave” pokczone magistral z siecy (np. Profibus,
CAN) wraz z  pulpitami  operatorskimi.
Umiejscowienie pulpitbw oraz komputerow zale
od typu instalacji i rozproszenia stanowisk

dokonywanie tych zmian jest rmave tylko z

specjalizowanymi jednego stanowiska w systemie (ang. Master-Slave),

pod warunkiem,ze operator posiada uprawnienia
dostpu do systemu [9].

Na poziomie zargzania i nadzoru realizowane s

nastpujace funkcje: monitorowanie parametrow
urzadzen i alarmowanie o przekroczeniu przez nie
dopuszczalnych wartoi oraz o nieprawidtowych

stanach, prezentowanie na ekranie monitorow
schematobw mnemotechnicznych  (tzw. mimik)
z aktualnym stanem poszczeg6lnych systeméw

i urzadzen analizowanych systeméw, graficzne
zobrazowanie wartgci mierzonych parametrow,

sterowania. W dedykowanych punktach decyzyjnychokresowe rejestrowanie parametrow i wydruk stanow

przewiduje si jedynie maliwos¢ wpltywania na

parametry bezpoednio zwizane z danym
stanowiskiem sterowania.

Komputery centralne pgtzone § ze stacjami

procesorowymi za pomacsieci LAN (ang. Local

Area  Network). Na  wikszaci  obecnie

rozwigzaniach automatyki stosuje¢stakze lcze

Ethernetu, dzki ktéremu parametry techniczne
systemu sterowania, na kieo lub w postaci plikow

alarmowych wysipujacych w instalacji, sygnalizacja
grup alarmowych (grupa alarmowa zespot
urzadzen powiazanych funkcjonalnie i sygnalizacj
alarmowvg), automatyczne blokowanie fatszywych
alarméw (np. po celowym zatrzymaniu glizenia),
automatyczne oraz zdalne sterowaniedzeniami i
zmiana parametrow, nadzér nad bezpiaszeem
pracy operatora, autokontrola prawididio
dziatania uktadu komputerowego.

danych zarejestrowanych przebiegdw, przekazywane

sa do centralnego biura zadzapcego.
Catcdécia komputerowego systemu zadza system

operacyjny wyposany w odpowiednie
oprogramowanie aplikacyjne [7], [6]. Architektura
komputerowego systemu operacyjnego

zaprojektowana jest zwykle w trzech warstwach.
Warstwa pierwsza, na poziomie sterownikéw, jest

stworzona na  podstawie znacznej liczby
podprograméw  steragych i  kontrolujcych
pojedyncze obiekty sterowania (adzenia).

Realizacja zada podprograméw na poziomie
sterownikow jest wynikiem danych otrzymanych z
czujnikébw pomiarowych obiektow. Warstwa ta nie
obejmuje wykonywania polefieod operatora, lecz
uwzgkdnia tylko stan, w ktérym znajdujecsbiekt.
Warstwa druga, to wykonywanie wszystkich
podprogramow realizagych polecenia od operatora,
Zz uwzgkdnieniem stanu obiektu za pednictwem
lokalnych stacji procesorowych.

Trzecia warstwa obejmuje alarmowanie oraz
sygnalizowanie nieprawidtowoi i awarii w catym
systemie, zbieranie danych o stanie adem\, a
takze, w zalenosci od stopnia dogpu do systemu,
zdalne sterowanie i zmian parametréw oraz
wartasci sterupcych.

Wszystkie warstwy oprogramowania pazane §
ze sola wedtug okrélonych priorytetow tak, aby nie
dopusci¢ do nieokrélonych, konfliktowych, sytuacii
mogcych doprowadZi do awarii uradzea
sterowanych. W wypadku zmiany parametrowsiije
stanowiska dogpu do systemu as zdwojone,
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5. Uklady sterowania i kontrolne

Na poziomie sterownikow uklady automatyki
realizup funkcje sterowania i kontroli pracy
poszczegllnych  obiektéw.  Funkcje  kontroli
obejmup funkcje alarmujce, zabezpieczge |
wskazujce. Ze wzgidu na bezpieczstwo pracy
systemu, funkcje te przejmupddzielne sterowniki.
Funkcje sterowania realizyj uktady sterowania
automatycznego i  zdalnego. Pierwsze
wymienionych § przeznaczone do sterowania prac
urzadzer bez ingerencji czlowieka, zgodnie z
ustalonym zadaniem. Z kolei ukfady sterowania
zdalnego umdiwiaja personelowi oddziatywanie ze
stanowiska operatorskiego na praokreslonego
urzadzenia w celu realizacji zadania [3], [4], [5].
Uklad alarmowy pelni zadanie sygnalizowania
stanébw, w ktorych wyspuja odchylenia od
ustalonych  warteci  granicznych  parametréw
obiektéw sterowania, lub w ktérych ngstja
zmiany w wybranych warunkach pracy anizenia.
Ukfad alarmowy jest aktywny, po zadziataniu uktadu
bezpieczéstwa, lub gdy nagpi zanik energii
zasilapcej poszczegdlne uktady automatyki, oraz po
wlaczeniu s¢ zasilania rezerwowego tych gdzen
(Rysunek 3a).

Stany alarmowe poszczegélnych qdzeh s
wskazywane na stanowiskach sterowania, aetak
poprzez  generowanie  sygnatow swietlnych
I dzwigkowych. Sygnat swietlny jest podawany
Swiattem przerywanym i pdavietlany napis
potwierdza awaegl. Skasowanie sygnaiwietinego

z
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jest maliwe dopiero po usugciu przyczyn jego omawiany uklad musi dziata niezalgénie od
powstania. Potwierdzenie alarmu powoduje zmian uktadow sterowania i alarmowego, jakiekolwiek
charakteru tego sygnatu Zsviatta migajcego na  uszkodzenia tych ostatnich nie wplywapa jego
ciagle lub zmiam czstotliwosci  migania, prac.

a sygnalizacjagickowa ustaje. Uktad bezpieczistwa dziala w  okrdonej
Uklad alarmowy dziata niezaleie od ukladdédw  sekwencji: realizuje w okébonej kolejndci funkcje
sterowania i bezpiec#stwa. W wypadku prowadace do stanbw mniej krytycznych,

przerwania obwodu lub innego uszkodzenia ukfadzmniejszajcych zagraenie. System bezpiearwa
posiada funkegj samokontroli, wyzwalaga sygnat w pierwszej fazie uruchamia zespot adzen
alarmowy informujcy o tym uszkodzeniu. W celu rezerwowych, pozwalagy na przywrdcenie
utatwienia  wykrycia  krétkotrwatych  stanédw normalnych warunkéw pracy, pdiej redukuje
alarmowych samoczynnie zanikeych, uklad obcizenie, przez co praca udzenia zostaje
zachowuje informacje tak, aby sygnalizacja czasowo dostosowana do zaistniatych warunkéw. W
przegciowych stanéw alarmowych byta utrzymana koncowej fazie dziatania ukladu bezpiefgtva
do chwili ich potwierdzenia. nastpuje awaryjne zatrzymanie jego pracy.
Zadaniem ukladéw bezpieamdwa jest generowanie Po  zatrzymaniu  ugdlzenia  przez  ukiad
sygnatbw  oddziatywapych na  urzdzenie  bezpieczéastwa jego ponowne uruchomienie nie
sterowane — obiekt w taki sposob, aby zabezpéeczy nastpuje automatycznie, lecz wagznie po
to uradzenie przed awarilub rozszerzeniem giej uprzednim ¢cznym odblokowaniu. W niektérych
skutkow. Uktad bezpiechstwa uradzen dziala  stanach  krytycznych  uktad  bezpiefigeva
automatycznie po przekroczeniu granicznych powoduje natychmiastowe zatrzymanie pracy
wartasci  parametréw, ktére mag spowodowa urzadzenia z pomirgiciem faz przejciowych.
awark (Rysunek 3b).

6. Realizacja komputerowego systemu
a) alarmowego i bezpieczéstwa

wi,VSSZZe | Procesinstaiaca w?,ff;z*xe Na Rysunku 4 zostata przgdstawi_ona zasada _dzig’rania

. OBIEKT ” —— systemu _alarmov_vego [ bezpleﬁge/va cénienia _

N wefsciowe oleju silnika spalinowego z podzialem na furkcj

! ‘“T'“”’."'k” alarmowvg i bezpieczéstwa. W Systemie olejowym
Urzadzenia ﬂ o) jedna z pomp naplzanych silnikiem elektrycznym
pomiarowe il ) lub zawieszona pompa olejowa zasysa olej z misy
Uklad ) | . olejowej i tloczy go poprzez tréjdroy zawodr

ﬁ Itervengla it || Programowalne uzadzente o ostatyczny na chiodriqwymiennik ciepta), a

Urzadzenia
wejsciowe
(np. czujniki)

Interfejsy
wejsciowe
(przetworniki AIC)

PLLLLLCI R B Sy@:nalimjaelektronlczne nastpnie przez filtr olejowy do silnika. Zawor
m (B0 8Q) N termostatyczny zapewnia sfattemperatug oleju
‘ smarowego na wgjiu do silnika. W odpowiednich
b) miejscach i_ns_tz_;lla(_:ji dokonywany jest pomiar
Sygnaly temperatury i gnienia.
wejciowe | procesiinstalacia S¥§;§'xe Zatrzymanie silnika spalinowego ngstje przez
| OBIEKT wyj - system bezpiecastwa nasipuje, gdy anienie oleju
Urzadzenia Urzadzenia spadnie poriej okre&lonej wartéci (np. ok. 1, 5
- e o Bara — warté ta jest dobierana indywidualnie do
Urzadzenia ml interfelsy typu silnika). W systemie tym, oprécz pompy
POMIGIOWS qpuall oMIKAL) gtéwnej obiegowej, silnik posiada dodatkppomp:
Uklad | z nadem elektrycznym, spetnigja funkcje pompy
@ POTOWNTACY || Programowane urzagzenie  WSTgPNEQO przesmarowania.
slektoniczne Realizacja komputerowych systeméw alarmowych
i bezpieczastwa realizowana jest w oparciu
o sterowniki programowalne. Propozycja aplikacji
Rysunek 3. Schematy blokowe: a) uktadu systemu alarmowego i bezpieggava cinienia
alarmowego; b) uktadu bezpiedséwa oleju silnika spalinowego, przyzyciu sterownika
PLC SAIA PCD z wykorzystaniem technologii
Ponadto system bezpieéséwa, uwzgidniapC  webowej do celéw sterowania i wizualizacii
wiasciwosci i cechy zabezpieczanych uwdzen, przedstawiaj Rysunki 5i 6 [1].
obejmuje swoim dziataniem wszystkie #hae do
przewidzenia stany awaryjne. Ze wal na to,ze

Interfejsy
wyjsciowe
Przetworniki CIA)

Operator otrzymat informacje
,\'\y ,zadziafat system automatyki zabezpieczeniowej”
|

31



Roman Smierzchalski, Kolendo Piotr
Computerized control and protection systemsin technical objects and installations
Komputerowe systemy sterowania i zabezpieczern w obiektach oraz instalacjach technicznych

® Ciénienie Cignienie oleju 3,5 bara a) S - THo
@ Temperatura Sterowanie | Wskazywanie e = 200 :T\/ Q., o
45-3,5bara ——Cmp Tl-l0
Misa "Rz = o e
olejowa Alarm zwioka 20s d - W=Vt -
3 bary sygnalizacja swietina c‘;::g”‘z — LA s
@ i dzwigkowa ‘ - Er s B
® Bezpieczefistwo | zwloka 50 s C‘;:;Z”ij“ C[nI—J a..THDc L ofStan &
@ 2‘5barazalqczdrugs\poml‘)¢ 0=Vt
Cisnienie Cmp
® Bezpieczenstwollzwlnka'/éz)s == - ¢ Ay
2,0 bara zmnigjsz obciazenie Zakri‘:%i’\:j fC'“If
ﬁ:h{odnica Pompy olejowe Filtroleju /‘ b)
Bezpieczefistwo Il zwioka 30's S
1,5 bara STOP [ T=—pt af ~staw_pow
’71-12{%]0”“6 u
P
Rysunek 4. Schematy blokowe: a) uktadu . o |
. . ’7 a”T S‘GV\‘/,DO _ inl
alarmowego; b) uktadu bezpiedéatwa T e \ emapomee
W przypadku prawidtiowego d@iienia silnika e PR
(cisnienie 3,5 - 4 Bara) pracuje jedynie uktad s e
H A : . o
wskazugpcy, ktory odczytuje aktualne wakm o)
cisnienia i przedstawia je w postaci stupkowych
wskaza (barografow)Rysunek 6. W pierwszej fazie e
programu Rysunek 5a) system poréwnuje wagé ¢ N
wejsciowa cisnienia z progami przedstawwn_yr_nl na . o I
Rysunek 4. Jereli wartcs¢ cisnienia spada pongj 3
bar uaktywnia s dziatanie ukladu alarmagego. )
Jednak sygnalizacja jest aktywna po uwdgieniu . 97"

op&nien zadziatania progu alarmowego jednego z
sygnatow przekazywanych z czujnikéw
pomiarowych, ktére okédaja aktualny stan pracy
systemu olejowego.

Po zadziataniu uktadu alarmowego, sygnalizacja
swietina | dwigkowa informuje operatora o
przekroczeniu stanu alarmowego zadane jest
potwierdzenie przgcia alarmu poprzez wiiiecie
przycisku usuricia sygnalizacji przez operatora.
Dopdki potwierdzenie nie zostanie prag
sygnalizacja optyczna i akustyczna informuje w
SposOb cigly operatora o przekroczeniu waito
granicznych.

W przypadku dalszego spadkusnienia zadziala -
uklad bezpieczestwa. W pierwszym etapie aaky
on dodatkowa pomy jezeli to dziatanie nie B
spowoduje zmiany warfoi cisnienia nastpi
zmniejszenie obgkenia silnika. Dalszy spadek
cisnienia spowoduje wyktzenie silnika przez ukfad -
bezpieczéstwa. Zgodnie Z  wymaganiami
poszczegblne etapy dzialania systemua s — 0
realizowane z okéona zwioka czasow. Na clemenie e
Rysunku 6 zostata przedstawiona wizualizacja

procesu przy yciu technologii webowej SAIA. . ZEVT HISKIE CIEHIENE
Dzieki zastosowaniu webservera na sterowniku PLC
mozliwe kontrolowanie i sterowanie procesem z POTWIERDZENIE
dowolnego komputera za pompotVeb paneli lub
przeghdarki www.

Rysunek 5. Program dziatania systemu alarmowego

I bezpieczéstwa na sterowniku SAIA PCD

a) system poréwnuje warddé wejsciowa cisnienia
Z wartgciami progami i uaktywnia system ze
zwioka,

b) potwierdzenie przyria alarmu,

¢) zadziatanie systemu bezpieagava (pompa 2,
zmaina obcizenie, odhczenie silnika).

Adres @j http: {192, 168.4.101 fKontrola, html

Silnik

Fompa 1

Fampa 2

Zmniejszenie obciazenia

0000
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Rysunek 6. Wizualizacja procesu przy zyciu
technologii webowej SAIA pod adresem
http:/192.168.4.101/Kontrola.html

7. Podsumowanie

W artykule przedstawiono funkcje i zasady dziatania
systeméw komputerowych sterowania i ukladéw
automatyki bezpiecistwa. Rozpatrywano ogéine
zagadnienia systemOw sterowania elementow
sktadowych systemu ze szczegoblnym
uwzglkdnieniem zabezpiecie

W systemach 4ty sic do automatyzacji
kompleksowej instalacji technicznych, rozumianej,
jako maliwos¢ sterowania wszystkimi uktadami i
urzadzeniami w spos6b automatyczny, bez udziatu
cztowieka. Przedstawiono jako przyktad aplikac
dziatania uktadu bezpieazstwa, zabezpieczenia
instalacji olejowej silnika naglowego spalinowego
przed spadkiem émienia oleju smarnego.
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