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This paper is intended to issue a brief overview of methods used to
design structured logic functions/adjustment and control strategy. Idea as a
whole system approach, involving the design and optimization rather than a
sequence of incremental steps. Optimizing functional fluidic systems involves
building a mathematical model, analysis of physical phenomena associated.
Other approaches in research aimed mechatronic systems design techniques
that parts of the system are real; some are virtual so that the test pro-cedures
and data validation can be performed as in reality. The user is thus familiar with
the operation and structure of an industrial system, programming language
functioning using technology and specific real industrial environment, without
risk of damaging the plant (to make the process as simulated in the laboratory).
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4. Aplicatie. Proiectarea prin modelare virtuala a
unui sistem de actionare cu doi cilindri
Aplicatia Fluid SIM H/P, dispune de fotografii, animatii si
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explicatii ale principiului de functionare pentru toate componentele
hidraulice si pneumatice uzuale. Acest lucru il face extrem de bun
pentru persoanele autodidacte.

Fig. 8 Aplicatia Fluid SIM

Configurarea schemei se executa in mare parte prin metoda
Drag&Drop. Elementele componente se iau din panoul din stanga prin
aceeasi metoda.

Instalatia este actionatéd de doi cilindri cu dubla actiune si
franare la capat de cursa. La inceput ambele pistoane sunt in pozitia
inferioara.

Se vor prezenta doar doua poziti ale unui piston (cel din
stanga), pentru a exemplifica modul de lucru cu softul de tip PROCES
SIMULAT IN FLUIDSIM H/P — CONTROLER SIMULAT IN SIEMENS
S7-PLCSIM (SIL).

Denumirea elementelor componente ca in figuralO, (tip
eticheta Label).

512



e e bete biewy feed (b el Tew (pboss - W |
N a8 L1

aaaaaa

LI R L

B P bl s Pt W O |

SCHEMA de ACTICHARE.

AUTOMAT PROGRAMARE. |9 Ao sats machs i
[SMLAT) T G e AL e G Bak 1
PRES¥ BEA]

Fig. 9 Configurarea in Fluid SIM-P
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Fig. 10 Etichetarea
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Fig. 11 Setarea distribuitorului

Setarea si configurarea se executd ca in figura 11, (click
dreapta — Properties si setarea necesara in fereastra nou aparuta).

Selectarea serverului OPC pentru PLC (automatul programabil)
si lansarea aplicatiei SIMATIC Manager, se face executand pasii
urmatori, figura 12.
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Fig. 12 Lansarea aplicatiei SIMATIC Manager

Pistonul din stdnga se deplasaza in sus.

In partea stangad s-a afisat in cascada, aplicatia pentru
realizarea digramelor Ladder, figura 14.
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Fig. 13 Configuraea controlerului simulat PLCSIM1
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Fig. 14 Afisare multipla

5. Concluzii

m In general procesele industriale sunt secventiale, adica
functionarea/desfasurarea lor poate fi descrisa prin intermediul unor
faze/stari care se succed functie de anumite conditi sau comenzi.
Metodele utilizate pentru proiectarea logica structurata a
functiilor/strategiei de control sunt diverse iar aplicabilitatea lor este
determinata de complexitatea sistemului controlat.

m Metode de dezvoltare precum Prototiparea Controlului
(Control Prototyping), Software In the Loop (SIL), Hardware In the Loop
(HIL) sunt tot mai des utilizate in industrie in procesul de proiectare si
cercetare (in special in industria auto), ele permitdnd dezvoltarea
fazelor proiectarii intr-un mediu integrat, respectiv implementarea si
testarea rapida a algoritmilor de control.
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m Aceste metode implica o functionare in timp real a
platformelor de proiectare, indiferent de configuratia
sistemului/procesului, atata vreme cat se interactioneaza cu sisteme
reale.
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