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Zastosowanie przekaünikÛw w elek-
trycznych uk≥adach sterowania ma-
szynami i procesami przemys≥owy-

mi pozwoli≥o na szerokie wprowadzenie
automatyzacji w poczπtkach jej rozwoju.
Dwie zasadnicze cechy uk≥adÛw przekaü-
nikowych odegra≥y tu istotnπ rolÍ:

ï prostota projektowania ñ projektowanie
uk≥adu sterujπcego moøna by≥o sprowa-
dziÊ do opisu jego dzia≥ania za pomocπ
funkcji logicznych,

ï prostota realizacji; unifikacja elementÛw
ñ realizacja przy wykorzystaniu uk≥adu
opartego na przekaünikach (styki i cew-
ki) oraz dwustanowych czujnikach i ele-
mentach wykonawczych jest bardzo pro-
sta i relatywnie tania.
RozwÛj techniki w zakresie uk≥adÛw

programowalnych, w szczegÛlnoúci syste-
mÛw mikroprocesorowych oraz w zakre-
sie narzÍdzi informatycznych, umoøliwi≥
opracowanie uniwersalnych urzπdzeÒ
przeznaczonych do realizacji algorytmÛw
sterowania maszynami i procesami prze-
mys≥owymi, tzw. sterownikÛw swobodnie
programowalnych (ang. Programmable
Logic Controller, PLC). Zalety stosowania
sterownikÛw PLC ñ w porÛwnaniu z roz-
wiπzaniami sprzÍtowymi uk≥adÛw stero-
wania ñ to niewπtpliwie wysoka efektyw-
noúÊ tworzenia nowych aplikacji oraz pro-
stota modyfikacji juø istniejπcych. Zmiana
koncepcji sterowania nie wymaga juø bu-

dowania nowego uk≥adu od podstaw, a je-
dynie zmiany elementÛw programu uøyt-
kowego sterownika.

Sterowniki PLC rozwijane sπ juø od po-
nad 40 lat i wiÍkszoúÊ producentÛw urzπ-
dzeÒ i osprzÍtu elektrycznego posiada je
w swojej ofercie. Aktualnie obserwuje siÍ
silne zrÛønicowanie moøliwoúci tych urzπ-
dzeÒ, zarÛwno w odniesieniu do zagadnieÒ
sprzÍtowych (konstrukcja mechaniczna,
moøliwoúci rozbudowy, sposoby po≥πczeÒ
z innymi urzπdzeniami, w tym czujnikami,
elementami wykonawczymi, regulatorami
autonomicznymi, innymi sterownikami
i komputerami), jak i w zakresie metod
programowania (jÍzyki tekstowe i graficz-
ne) oraz tzw. Ñmocy obliczeniowejî. ZrÛø-
nicowanie to ma oczywiúcie swoje od-
zwierciedlanie w cenach tych urzπdzeÒ.
OprÛcz tradycyjnych sterownikÛw PLC
rozwijane sπ dwie, leøπce niejako na prze-
ciwnych biegunach, grupy sterownikÛw:

ï systemy PAC (Programmable Automa-
tion Controller), przeznaczone do stero-
wania wiÍkszych systemÛw i realizacji
bardziej z≥oøonych algorytmÛw, obejmu-
jπce wiele wyspecjalizowanych urzπdzeÒ
(tzw. modu≥Ûw), umoøliwiajπce wyko-
rzystanie dodatkowych funkcji (np. w za-
kresie SCADA); dla takich systemÛw
dostÍpne sπ na ogÛ≥ wszystkie jÍzyki pro-
gramowania (IL, ST, C, LD, FBD, CFC
i inne),

ï tzw. przekaüniki programowalne, prze-
znaczone do stosowania w stosunkowo
prostych systemach, programowane
zwykle w jÍzyku typu LD lub IL.
Przekaüniki programowalne dziÍki pro-

stocie konfiguracji i programowania oraz
relatywnie niskim cenom (nawet w porÛw-
naniu z ma≥ymi sterownikami PLC) znaj-
dujπ obecnie bardzo szerokie zastosowa-
nie przede wszystkim w uk≥adach sterowa-
nia pojedynczych maszyn oraz niewielkich
obiektÛw. Urzπdzenia te stosowane sπ tak-
øe w systemach automatyki budynkowej
oraz w systemach nadzoru nad sieciami ni-
skich napiÍÊ. Ciekawym zastosowaniem
jest oparty na przekaüniku programowal-
nym Need firmy Relpol system za≥πczania
rezerwy SZR (opisany np. w magazynie
Elektrosystemy 9/2011), ktÛry zapewnia
nadzÛr napiÍcia w sieci trÛjfazowej. 
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Przekaźniki programowalne
Need na stanowiskach
dydaktycznych
Henryk Urzędniczok

Sterowniki PLC oraz przekaüniki programowalne sπ obecnie podstawowymi urzπdzeniami
w systemach automatyki przemys≥owej. Wobec gwa≥townego rozwoju tych urzπdzeÒ, ich efek-
tywne wykorzystanie pociπga za sobπ koniecznoúÊ odpowiedniej edukacji inøynierÛw opra-
cowujπcych systemy sterowania ñ zarÛwno tych z duøym doúwiadczeniem (organizowane sπ
odpowiednie szkolenia i kursy), jak i studentÛw kierunkÛw inøynierskich (w≥πczanie tych za-
gadnieÒ do programÛw nauczania). W artykule pokazano zastosowanie przekaünikÛw pro-
gramowalnych serii Need na stanowiskach dydaktycznych przeznaczonych do nauki progra-
mowania w Instytucie Metrologii, Elektroniki i Automatyki Politechniki ålπskiej.

Do tworzenia programu na obu stanowiskach

wykorzystane jest dedykowanie oprogramo-

wanie narzÍdziowe PCneed dostÍpne na

stronie producenta (www.relpol.com.pl). Moø-

liwa jest edycja programu w jÍzyku drabinko-

wym lub tekstowym, kompilacja i wgrywanie

do pamiÍci sterownika oraz podglπd zmien-

nych w trybie online, co bardzo u≥atwia testo-

wanie programu. 

Oprogramowanie narzÍdziowe
PCneed



Stanowiska dydaktyczne
z przekaünikami Need

W Instytucie Metrologii, Elektroniki
i Automatyki Politechniki ålπskiej, dziÍki
wsparciu firmy Relpol, przygotowano dwa
stanowiska dydaktyczne przeznaczone do
nauki programowania przekaünikÛw pro-
gramowalnych serii Need. Stanowiska te
bÍdπ wykorzystywane na studiach pierw-
szego stopnia (inøynierskich) w zakresie
przedmiotu Podstawy Automatyki dla kie-
runkÛw Elektrotechnika, Elektronika i Te-
lekomunikacja oraz Informatyka Przemy-
s≥owa. G≥Ûwnym celem jest poznanie moø-
liwoúci i typowych zastosowaÒ przekaüni-

kÛw programowalnych, nauka programo-
wania w jÍzyku drabinkowym a takøe
ugruntowanie wiedzy z zakresu realizacji
dyskretnych algorytmÛw sterowania i re-
gulacji. 

Sterowanie rozruchem 

silnika indukcyjnego duøej mocy

Pierwsze stanowisko, pokazane na rysun-
ku 1, przygotowano do realizacji zadania ty-
powego dla przekaünikÛw programowal-
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Rys. 1. Stanowisko do programowania sterowania rozruchem silnika indukcyjnego.

Rys. 2. Uk≥ad po≥πczeÒ uzwojeÒ silnika
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nych ñ prostego automatu sekwencyjnego,
w tym przypadku sterowania rozruchem sil-
nika indukcyjnego duøej mocy, przy wyko-
rzystaniu prze≥πczenia uzwojeÒ, tzw.
Ñgwiazda / trÛjkπtî. Realizacja tego zadania
wymaga wykorzystania programowych
uzaleønieÒ czasowych (timerÛw) oraz prze-
rzutnikÛw R-S (styki ÑSetî i ÑResetî).

Podstawowym elementem jest przekaü-
nik Need 24DC-11-08-4R. Stanowisko
wyposaøone jest ponadto w zasilacz Rel-
pol RPS-30-24, pod≥πczone do wejúÊ prze-
kaünika przyciski monostabilne ÑStartî
(osobne dla obu kierunkÛw obrotÛw)
i ÑStopî oraz prze≥πczniki pozwalajπce na
symulowanie zadzia≥ania czujnikÛw: nad-
prπdowego (NP), przegrzania uzwojeÒ
(CT) oraz osiπgniÍcia znamionowej prÍd-
koúci obrotowej (CO). Schemat po≥πczeÒ
uk≥adu pokazano na rysunku 2. Zasilanie
cewek stycznikÛw sterujπcych po≥πczenia-
mi uzwojeÒ (obroty w lewo/w prawo
ñ SL/SP, gwiazda / trÛjkπt ñ SG/ST) sy-

gnalizowane jest lampkami pod≥πczonymi
do wyjúÊ przekaünika, co jest wystarczajπ-
ce w laboratorium dydaktycznym.

Automatyczna stabilizacja 

temperatury pieca laboratoryjnego

Drugie stanowisko, pokazane na rysun-
ku 3, przeznaczone jest do realizacji algo-
rytmu automatycznej stabilizacji tempera-
tury pieca laboratoryjnego. W tym przy-
padku wykorzystano przekaünik Need
24DC-22-08-4R-D wyposaøony w wy-
úwietlacz LCD, zasilacz Relpol oraz pod≥π-
czony do wejúcia analogowego przetwor-
nik do pomiaru temperatury typu TDC-
-3000 wspÛ≥pracujπcy z czujnikiem Pt100.
DostÍpne sπ przyciski monostabilne ÑZa-
≥πczî, ÑWy≥πczî pod≥πczone do wejúÊ
dwustanowych przekaünika oraz lampki
sygnalizujπce temperaturÍ obiektu Ñ<Tzî,
Ñ=Tzî, Ñ>Tzî, pod≥πczone do wyjúÊ prze-
kaünika. Zadawanie temperatury (Tz)
w zakresie 20.. 140oC umoøliwia zadajnik

potencjometryczny, pod≥πczony do wejúcia
analogowego. Grza≥ka pieca, o mocy 800 W,
sterowana jest bezpoúrednio z wyjúcia
przekaünika. Schemat ideowy uk≥adu re-
gulacji przedstawiono na rysunku 4. Na
stanowisku zastosowano przekaünik wy-
posaøony w ekran LCD, co poprzez stoso-
wanie w programie tzw. ÑmarkerÛw tek-
stowychî umoøliwia wyúwietlanie para-
metrÛw procesu, w tym np. temperatury
aktualnej i zadanej (w umownej skali, wy-
nikajπcej ze sta≥ej przetwornika TDC-
-3000).

Algorytm regulacji 
dwustanowej

DostÍpna w przekaünikach serii Need
moøliwoúÊ konfiguracji niektÛrych wejúÊ
do odczytu sygna≥Ûw analogowych (war-
toúci napiÍÊ) pozwala na ≥atwπ realizacjÍ
algorytmu regulacji dwustanowej (on/off).
Konieczne jest wykorzystanie funkcji
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Rys. 3. Stanowisko do programowania uk≥adu regulacji temperatury

Rys. 4. 
Schemat ideowy 
uk≥adu regulacji 
temperatury
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komparacji analogowej dwÛch wejúÊ: z zadajnika temperatury
oraz z przetwornika pomiarowego. Cechπ dwustanowej regulacji
temperatury jest to, øe element wykonawczy (grza≥ka) moøe byÊ
zasilany sta≥π mocπ ñ jest to zaleta, bo element wykonawczy jest
prosty: styk przekaünika lub dodatkowy stycznik przy wiÍkszych
mocach. Nieuniknione jest jednak wystπpienie wahaÒ temperatu-
ry, tym wiÍkszych, im wiÍkszy jest rzπd inercji sterowanego
obiektu. Przyczynπ jest sta≥a (i zawsze maksymalna) moc dopro-
wadzona do grza≥ki w fazie grzania, niezaleønie od tego czy ak-
tualna rÛønica temperatury zadanej i aktualnej jest duøa, czy ma-
≥a. Eliminacja tego efektu wymaga≥aby sterowania mocπ grza≥ki
(tzw. regulacja ciπg≥a), co jednak nie jest moøliwe wobec braku
wyjúÊ analogowych oraz realizacji funkcji arytmetycznych w pro-
gramie. Ponadto konieczne by≥oby dodatkowe zastosowanie pro-
stownika sterowanego do sterowania mocπ doprowadzonπ do
grza≥ki lub przynajmniej sterowanie PWM.

DziÍki wykorzystaniu dostÍpnych w programie PCneed funk-
cji uzaleønieÒ czasowych ñ tzw. ÑtimerÛwî, moøliwa jest jednak
modyfikacja algorytmu regulacji dwustanowej. Dla ÑtimerÛwî
opÛünienie za≥πczenia / wy≥πczenia lub czas trwania tych stanÛw
na wyjúciu moøna deklarowaÊ jako sta≥e, moøna teø uzaleøniÊ od
stanu kaødego z wejúÊ analogowych, w tym wbudowanego po-
tencjometru. Moøliwa jest zatem programowa realizacja tzw. re-
gulacji krokowej, polegajπcej na cyklicznym zasilaniu grza≥ki
przez czas zaleøny od aktualnej rÛønicy temperatur. W takim
przypadku element za≥πczajπcy grza≥kÍ pozostaje dwustanowy,
jednakøe úrednia moc jest zmieniana.

Podsumowanie

Podsumowujπc moøna stwierdziÊ, øe zastosowane w stanowi-
skach dydaktycznych przekaüniki programowalne serii 
Need firmy Relpol pozwalajπ na tworzenie zrÛønicowanych al-
gorytmÛw sterowania. Moøliwa jest realizacja prostych automa-
tÛw kombinacyjnych i sekwencyjnych, jak rÛwnieø algorytmÛw
dwustanowej i krokowej regulacji wielkoúci ciπg≥ych. Przekaüni-
ki te stanowiπ m.in. dobrπ bazÍ do praktycznej nauki w zakresie
podstaw automatyki z uwzglÍdnieniem wykorzystania urzπdzeÒ
programowalnych.

Henryk UrzÍdniczok
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