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Frage 11 (Angeli)

MSRT:  Strukturierter Programmentwurf – Methode Zustandsgraph: Erklärung der  Methode,  Realisierung in FUP

Zustandsbeschreibung für Verknüpfungssteuerungen: 

Steuerungen mit kombinatorischem Charakter sowie Speicher (Merker) oder Zeitverhalten, jedoch ohne zwangsläufig schrittweisem Ablauf bezeichnet man allgemein als Verknüpfungssteuerung. Bei solchen Steuerungen werden die Lösungen meist empirisch gefunden. Diese Lösungen haben oft folgenden Nachteil:

· schwer nachvollziehbar

· schwer erweiterbar

· schwierige Fehlersuche

Es ist daher das Ziel Verknüpfungssteuerungen mit Hilfe einer Entwurfverfahrens zu realisieren. Eine dieser Methoden ist der sogenannte Zustandsgraph. Der Zustandsgraph hat den Vorteil, dass er eine Ablaufsteuerung anschaulich darstellt. 

















Jeder Zustand wird durch ein Rechteck gekennzeichnet. Um in einem Zustand zu gelangen muss man sich im vorhergehenden Zustand befinden und die zugehörige Weiterschaltbedingung erfüllt sein. Bei mehreren Weiterschaltbedingungen wird eine           „& - Verknüpfung“ verwendet. (Es müssen beide denn Zustand 1 aufweisen)

In jedem Zustand können Ausgabebefehle gegeben werden. Die Ausgabebefehle können Ausgänge, Merker, Zeiten, Zähler, und so weiter betreffen. 

Zustandsgraphen können natürlich auch Verzweigungen aufweisen, dass heißt auf einen bestimmten Zustand können je nach Erfüllung der zugehörigen Weiterschaltbedingung verschiedene Zustände folgen.

Bei der Umsetzung in ein Steuerungsprogramm muss für die gegenseitige Verriegelung der Folgezustände gesorgt werden, wenn deren Weiterschaltbedingungen gleichzeitig erfüllt sein könnte.




Wird bei der Erstellung eines Zustandsgraphen in einen Zustand übergegangen der bereits eingetragen ist so wird dieser mit einem Runden – Zustandssymbol eingezeichnet.

Ein Schaltwerk kann sich steht’s nur in einem Zustand befinden. Jedem Zustand wird ein Merker zugeordnet der den Wert 1 aufweist, wenn der Zustand aktiv ist. Das heißt man benötig so viele Merker wie Zustände auftreten können. Die Programmierumgebungen der verschiedenen SPS´ en Hersteller bieten meistens eine eigene Sprache zur Erstellung von Zustandsgraphen an. Eine unabhängige Realisierung von Zustandsgraphen ist durch die Zuweisung von Merkern für die Zustände z.B. in FUB möglich.


Bei der Umsetzung des Zustandgraphen werden zunächst alle Zustände in RS – Speicherglieder übertragen. Dannach wird die Befehlsausgabe erstellt. Soll Beispielsweise der Ausgang A1.1 in den Zuständen 2,4 und 6 ein Signal haben, so wird dies mit einer ODER – Verknüpfung der Merker die denn entsprechenden Zuständen zugeordnet sind erreicht. 
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Hier muss darauf geachtet werden, dass B2 und B4 gegenseitig Verriegelt sind.
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