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CONTROLLORI A LOGICA PROGRAMMABILE

L’elemento più tipico per realizzare il comando e il controllo di apparecchiature elettriche, in particolar modo nel campo industriale, è il dispositivo digitale noto come controllore logico programmabile o sinteticamente PLC. 

E’ un apparecchio simile ad un computer che può comunicare facilmente con l’ambiente esterno senza ricorrere a particolari tecniche di interfacciamento.

Prima dell’avvento del PLC che risale agli anni '70 i sistemi di controllo di processi e movimentazioni industriali venivano realizzati in logica cablata; erano sistemi scarsamente flessibili in quanto qualsiasi modifica della sequenza logica richiedeva una modifica della parte materiale del sistema (hardware).

Con l’avvento del PLC i sistemi sono diventati flessibili; una  variazione della sequenza logica non altera la parte materiale del sistema (hardware) ma implica una più semplice modifica della programmazione (software).  

Con la logica cablata ingressi e uscite sono collegate tramite fili, con la logica programmata tramite software.

I componenti tipici della logica cablata non sono scomparsi ma sono stati adattati alle nuove tecnologie.

 In relazione a quanto è reperibile in commercio si definiscono due tipologie di PLC rispettivamente denominate:

· PLC compatti;

· PLC modulari.

Sono due soluzioni nate per diverse fasce di mercato, sia dal punto di vista economico sia dal punto di vista delle potenzialità.

Al momento della scelta è importante definire il modello più idoneo all’impianto o macchina per sfruttarne appieno le potenzialità e l'espandibilità.

Le diverse tipologie vengono indicate con termini differenti in relazione alla lingua adottata per definirle che solitamente è l’inglese o il tedesco.

Nell’ambito della logica programmabile del PLC sono previsti:

· linguaggi grafici;

· linguaggi testuali.

Vengono definiti linguaggi grafici:

· il linguaggio a contatti o linguaggio ladder (sinteticamente LD o KOP);

· il linguaggio a blocchi funzionali (sinteticamente FBD o FBS o FUP);

· il linguaggio Grafcet o schema funzionale in sequenza (sinteticamente SFC).

La tendenza prevalente è di utilizzare il metodo di programmazione a contatti a causa della sua immediatezza grafica (i simboli grafici principali sono semplicemente dei contatti) e a questo viene fatto nel seguito riferimento.  

Il linguaggio a blocchi funzionali utilizza blocchi funzionali al posto dei contatti.

Vengono definiti linguaggi testuali:

· il linguaggio booleano o lista di istruzioni (sinteticamente IL o AWL);

· il linguaggio ad alto livello o testo strutturato (sinteticamente HLL o ST) (come ad esempio il linguaggio Basic).

In breve i contenuti del capitolo sono i seguenti:

- Classificazione dei PLC                       

- Architettura del PLC

- Unità centrale di processo

- Memorie 

- Periferiche

- Alimentazione del PLC

- Terminali di programmazione              

- Acquisizione di ingressi 

- Comando di uscite                        

- Sicurezza                        

- Normativa

- Sistemi di comunicazione              

- Linguaggi di programmazione                    

- Linguaggio a contatti                       

- Applicazioni di azionamenti elettromeccanici

- Applicazioni di azionamenti pneumatici
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