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PIONEIONNNONN

A/DC [—> uPROCESSORE [—> D/AC [—>

Tclock Tclock Tclock

In AUTOMAZIONE il CONTROLLORE DIGITALE a livello di campo esegue essenzialmente
3 TASK PERIODICI:

1. LETTURA INGRESSI (READ)

2. ELABORAZIONE DELLE AZIONI DI CONTROLLO (PROCESS)
3. SCRITTURA DELLE USCITE (WRITE)

A task

READ / WRITE \ / READ WRITE tempo
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IPOTESI A LIVELLO DI CAMPO

VARIABILI DI RIFERIMENTO ELEMENTO VARIABILI CONTROLLATE
>
_‘ SINGOLO ‘ 5

CONTROLLATO

In AUTOMAZIONE un ELEMENTO SINGOLO CONTROLLATO & un SISTEMA in cui
» sono date per valide alcune IPOTESI:

« conoscenza del tipo ed entita dei disturbi e dei rumori

» precisione e costanza dei parametri

 funzioni di condizionamento ambientali secondo specifica

« precisione dei segnali di ingresso

- etc.

« quando viene stimolato per mezzo delle VARIABILI DI RIFERIMENTO, esso rispettera
le SPECIFICHE STRUTTURALI, DINAMICHE e STATICHE fissate per tale sistema

 si garantiscono pertanto le prestazioni di PRONTEZZA E FEDELTA DI RISPOSTA

SAPIENZA - Universita di Roma — Dipartimento di Ingegneria Informatica Automatica e Gestionale Antonio Ruberti (DIAG)

Via Ariosto 25 - 00185 Roma —




Corso di Laurea: INGEGNERIA
Insegnamento:  AUTOMAZIONE
Docente: DR. VINCENZO SURACI

& SAPIENZA

UNIVERSITA DI ROMA

DIPARTIMENTO DI INGEGNERIA INFORMATICA AUTOMATICA E GESTIONALE ANTONIO RUBERTI

LIVELLO DI COORDINAMENTO

SAPIENZA - Universita di Roma — Dipartimento di Ingegneria Informatica Automatica e Gestionale Antonio Ruberti (DIAG)

Via Ariosto 25 - 00185 Roma —




Corso di Laurea: INGEGNERIA
Insegnamento:  AUTOMAZIONE
Docente: DR. VINCENZO SURACI

& SAPIENZA

UNIVERSITA DI ROMA

DIPARTIMENTO DI INGEGNERIA INFORMATICA AUTOMATICA E GESTIONALE ANTONIO RUBERTI

OBIETTIVO A LIVELLO DI COORDINAMENTO

e —
COORDINAMENTO SEQUENZIALIZZAZIONE E TEMPORIZZAZIONE

APPARATI ! DEGLI INTERVENTI

SAPIENZA - Universita di Roma — Dipartimento di Ingegneria Informatica Automatica e Gestionale Antonio Ruberti (DIAG)

Via Ariosto 25 - 00185 Roma —




Corso di Laurea: INGEGNERIA
Insegnamento:  AUTOMAZIONE

Docente: DR. VINCENZO SURACI

& SAPIENZA

UNIVERSITA DI ROMA

DIPARTIMENTO DI INGEGNERIA INFORMATICA AUTOMATICA E GESTIONALE ANTONIO RUBERTI

DAL CAMPO AL COORDINAMENTO

II CONTROLLO a livello di campo assicura per ciascun ELEMENTO SINGOLO che:
« sia STABILE ASINTOTICAMENTE

 la risposta al segnale di ingresso sia FEDELE (REGIME PERMANENTE)

 la risposta al segnale di ingresso sia RAPIDA (REGIME TRANSITORIO)

Dal punto di vista dellAUTOMAZIONE INDUSTRIALE, il controllo a livello di campo & un
controllo LOCALE di un ELEMENTO SINGOLO finalizzato al raggiungimento di un ben
specifico TASK.
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DAL CAMPO AL COORDINAMENTO

Ogni TASK & sempre attivato da un EVENTO, che richiedera al singolo elemento di:

ATTIVARSI

andare a REGIME

compiere una determinata AZIONE

una volta terminata, portarsi di nuovo nella CONDIZIONE DI PARTENZA

K
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DAL CAMPO AL COORDINAMENTO

Ovviamente un task non puo DURARE indefinitamente.

Ad ogni task e associata una DEADLINE che determina un TIME SCOPE massimo entro
il quale I'attivita prevista deve essere svolta.
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DAL CAMPO AL COORDINAMENTO
II LIVELLO DI CAMPO si preoccupa di eseguire il TASK entro il TIME SCOPE.
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DAL CAMPO AL COORDINAMENTO

II LIVELLO DI CAMPO influenza il LIVELLO DI COORDINAMENTO in quanto:
1. la STABILITA ASINTOTICA garantisce |'esistenza di REGIME PERMANENTE
2. la RAPIDITA DI RISPOSTA influenza la durata del TRANSITORIO

3. |la FEDELTA DI RISPOSTA influenza la qualita del REGIME PERMANENTE
durante |'evoluzione forzata
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DAL CAMPO AL COORDINAMENTO

Un qualsiasi DISPOSITIVO & composto da differenti ELEMENTI SINGOLI fisicamente
inter-connessi. Ad esempio, si consideri lo schema P&ID di un DISPOSITIVO dato da uno
SCAMBIATORE DI CALORE, come in figura
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DAL CAMPO AL COORDINAMENTO

Il CONTROLLO a LIVELLO DI COORDINAMENTO assicura per ogni DISPOSITIVO che:
1. la SEQUENZIALIZZAZIONE dei TASK sia LOGICAMENTE corretta
2. la TEMPORIZZAZIONE dei TASK sia TEMPORALMENTE corretta

ESEMPIO DI SEQUENZIALIZZAZIONE CORRETTA
« Task 1 - Apri valvola mandata fluido caldo

« Task 2 - Apri valvola mandata fluido freddo

« Task 3 - Chiudi valvola mandata fluido freddo

« Task 4 - Chiudi valvola mandata fluido caldo

ESEMPIO DI TEMPORIZZAZIONE CORRETTA

« Task 1 — Evento al tempo T, ; Deadline AT, millisecondi

« Task 2 — Evento al tempo T; >T, + AT,; Deadline AT, millisecondi
« Task 3 — Evento al tempo T, >T, + AT,; Deadline AT, millisecondi
« Task 4 — Evento al tempo T5 >T, + AT,; Deadline AT; millisecondi
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LIVELLO DI CONDUZIONE
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OBIETTIVO A LIVELLO DI COORDINAMENTO

F 1

CONDUZIONE SUPERVISIONE DELLE CONDIZIONI OPERATIVE
IMPIANTI E SEGNALAZIONE DI EVENTUALI ANOMALIE

#
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DAL COORDINAMENTO ALLA CONDUZIONE

II CONTROLLO a livello di coordinamento assicura per ciascun APPARATO che:
» siano esequiti i task nella corretta sequenza logica (SEQUENZIALIZZAZIONE)
 siano eseguiti i task entro i tempi previsti (TEMPORIZZAZIONE)

Dal punto di vista del’AUTOMAZIONE INDUSTRIALE, il controllo a livello di conduzione €
un controllo LOCALE o DISTRIBUTO finalizzato alla supervisione di uno o piu
DISPOSITIVI.

Un sistema di controllo orientato alla supervisione di un IMPIANTO & composto da un
insieme TASK aperiodici finalizzati, ad esempio, al:

 log dello stato di funzionamento
 visualizzazione dello stato operativo
 identificazione di guasti, situazioni anomale o emergenze

* ecCC. task
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