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Algoritem krmilja

m Tehniski opis delovanja krmilja, vhodnih in izhodnih
spremenljivk ter zveze med njimi

m Struktogram (DIN 66001)

Splosna operacija C) Zacetek / Konec prog. toka

Preddefiniran proces O Skok na drugo mesto
E Vhodno / izhodna operacija — Paralelna vejitev
G Ro¢na operacija i Smer toka programa
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Casovni diagram
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Pravilnostna tabela
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Kombinacije vhodnih signalov
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LogiCcna funkcija

m Funcijska odvisnost med vhodnimi in izhodnimi
spremenljivkami
m Dobimo jo iz pravilnostne tabele
Kanonicna disjunktivha oblika - mintermi
Kanonicna konjunktivha oblika - makstermi
m Minimizacija
Veitchev diagram
Carnough-ev diagram
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Krmilni nacrt

m Realizacija logiCne funkcije s simboali
elektromehanskih krmilij
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Kontaktni nacrt (KON)
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Funkcijski nacrt (FUN)

m Procesno orientiran nacin
prikazovanja krmilne funkcije

m Simboli v skladu z DIN 40900
ali IEC

m Neodvisen od od izvedbe
krmilja
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Diagram stanj

m Za opisovanje sekvencnih krmilij
m Krozci predstavljajo stabilna stanja

m Povezave med krozci vsebujejo pogoje za prehod iz
enega Vv drugo stabilno stanje

m Pogoji so izrazeni v obliki logicnih funkcij
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Sekvencni funkcijski diagram (SFC)

m Za opisovanje koracnih krmilij - Koracna veriga
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Nabor ukazov (NUK)

m Uporaben pri opisovanju krmilja izvedenega na
programirljivih logicnih krmilnikih (PLC)
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Pristop k izvedbi krmilja

Logi€na funkcija
Koracéna veriga
Diagram Stanj

1 Algoritem krmilja
Vhodne in izhodne velicine
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