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PERMBLEDHIJE

Né kété punim, me anén e metodés matricore, jepet zgjidhja e problemit té paragitjes sé gjendjeve kontradiktore te
automatet determinuese. Né kété rast eliminohen ¢rregullimet e mundshme té vazhdimésisé. Pér té treguar
zgjidhjen e gjendjeve kontradiktore té automateve sekuenciale asinkrone determinuese, éshté dhéné pérshkrimi i
njé procesi teknologjik té shpimit té detalit né dy vrima koaksiale me makiné shpuese. Procesi teknologjik
pérshkruhet me diagramin rrugé-kohé pérmes sé cilit nxirret matrica e gjendjes sé automatit fillestar, e cila
plotésohet me elemente memoruese né ato vende ku paragiten gjendjet kontradiktore. Késhtu mundésohet nxjerrja
e ekuacioneve té ndryshoreve té daljes. Shembulli i mésipérm éshté realizuar, me ané té softuerit FESTO FLUIDSIM,
pér njé sistem thjesht pneumatik dhe pér njé sistem elektro-pneumatik me elementin PLC. Karakteristiké e kétij
sistemi éshté realizimi i procesit pérmes katér ndérprerésve fundoré - sensoréve (ndjesoréve) té dy aktuatoréve
(mekanizmave veprorg), té cilét né ményré indirekte me elementet memoruese e dirigjojné procesin teknologjik té
shpimit té detalit punues.

Fjalét gelés: festo fluidsim, gjendjet kontradiktore, metoda e matricés, metoda e modifikuar, sinteza.

SUMMARY

In this paper, using the matrix method, is given the solution to the problem of appearance of contradicting states in
determining automates. In this case is eliminated the possible continuity disorder. To show the solution of
contradicting states in determining sequential asynchronous automates, we gave a solution of a technological
process of drilling two coaxial holes in drilling machine. Technological process is described through time-road
diagram, through which is created the matrix of initial state of automate, fulfilled with memory elements in those
places where contradictory states appears, and allows the getting the equations for output variables. The above
example is done in pneumatic system, electro-pneumatic system with the PLC elements, in FESTO FLUIDSIM
software. Characteristic of this system is the process of using four switches, sensor of the two actuators, which
indirectly with memory elements drive the technological process of drilling process.

Key words: festo fluidsim, contradicting states, matrix method, modified method, synthesis.

HYRIJE

Metoda matricore éshté e pérshtatshme pér
sintezén e sistemeve determinuese dhe
stokastike. Sinteza komplete kryhet né formatin e
pérbashkét "matrica e gjendjeve" [1]. Ekziston
ngjashméri e madhe me metodén e sinjalit total,

e sidomos kur kemi té béjmé me problemet
determinuese.

Sinteza me metodén matricore del prej supozimit
logjik se daljet nga sistemi ndérlidhen me hyrjet
dhe gjendjen e méparshme té sistemit.
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Paragitja matematikore e metodés matricore:
[Y]=[M]-[X] (1.1)

ku jané:

[Y] - vektori i daljeve té sistemit

[X] - vektori i hyrjeve té sistemit

[M] - matrica e gjendjeve, e cila i pérfshin
informatat mbi sinjalet e daljes dhe té
elementeve memoruese.

Dallimi kryesor ndérmjet matricés determinuese
dhe asaj stokastike, gjaté trajtimit me metodén
matricore, ka té béjé me vektorin e hyrjes: te
sistemet stokastike vektori i hyrjes pérmban
gjiendjen hyrése totale, ndérsa te sistemet
determinuese pérmban vetém hyrjen e
ndryshuar. Ményra e paragitjes sé metodés
matricore éshté béré me sistemin e supozuar né
formén e  pérgjithshme, me  n-organe
ekzekutuese (relacioni 1.2), e cila nxirret nga
diagrami rrugé-kohé.
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PERSHKRIMI | PUNES SE NIE
DETERMINUES

Pér sintezén e njé procesi determinues me ané té
‘metodés sé matricave’, sé& pari po e
pérshkruajmé punén e njé shembulli karakteristik
determinues, né té cilin do té hasim né gjendjet
kontradiktore. Shembulli pérmban dy cilindra
veprues. Pér furnizimin e tyre jané pérdorur
shpérndarésit furnizues monostabél (me njé
gjendje té géndrueshme). Kétyre shpérndarésve
u nevojitet vetém njé hyrje impulsive, ¢ka do
thoté se vetém nga njé ndérprerés fundor i secilit
cilindér do té jeté né funksion direkt pér té
pércjellé impulset deri te kéta dy shpérndarés
monostabél. Kurse dy ndérprerésit e tjeré
fundoré té mbetur té po kétyre cilindrave sé
bashku me dy elemente memoruese do té
shérbejné pér pérpunimin dhe transformimin e
informatave té sistemit dirigjues pér t'i penguar

PROCESI

¢rregullimet e vazhdimésisgé, gjegjésisht pér
eliminimin e gjendjeve kontradiktore.

PROCESI | SHPIMIT TE DY VRIMAVE KOAKSIALE
NE MAKINEN SHPUESE

Pérshkrimi i punés sé procesit teknologjik ku
béhet shpimi i detaleve punuese né makinén
shpuese, éshté dhéné né figurén 1.1, ndérsa
diagrami rrugé-kohé éshté dhéné né figurén 1.2.
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Figura 1.1. Skema e procesit teknologjik
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Figura 1.2. Diagrami rrugé-kohé.
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Figura 1.3. Ményra e veprimit té sinjaleve

Detali punues, si gjysméprodhim, nga magazina e
detaleve, pérmes shiritit transportues, sillet né
vendin ku do té béhet shpimi i dy vrimave.
Procesi i shpimit té vrimave éshté dhéné né
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diagramin rrugé — kohé (s-t) né figurén 1.2, né té
cilén jané paragitur edhe operacionet e organeve
ekzekutuese dhe té veprimeve té sinjaleve nga
ndérprerésit fundoré dhe elementet plotésuese
memoruese né operacione punuese.

Né figurén 1.3 jané treguar lidhjet e sinjaleve té
ndryshoreve primare té pavarura ay, b, té cilat sé
bashku me ndryshoret e elementeve memoruese
wi, dhe ws, japin sinjale direkte pér formimin e
forcave Y; dhe Y,, ndérsa ndryshoret primare a;
dhe b,;, pérmes elementeve memoruese wy, dhe
ws4 e ndérprerjen rrugén e sinjaleve aktive dhe
késhtu i eliminojné kontradiktat e dy ngjarjeve gé
paraqgiten né linjat e plota vertikale 1 dhe 2 né
figurén 1.3.

SINTEZA

Qéllimi i sintezés éshté pércaktimi i sinjaleve té
njékuptimta pér secilén gjendje té automatit, si
dhe reduktimi i automatit fillestar né automatin
minimal. Sinjalet e pércaktuara mund té
pérdoren si sinjale pér pérftimin e daljes, ose pér
té véné né veprim (hequr nga veprimi) elementet
memoruese, gjé qé vlen edhe né sintezén e
automateve determinuese. Té gjitha punét né
Matricén e gjendjes kryhen pér t'i zgjidhur
ekuacionet e nevojshme.

Pérshkrimi i punés béhet shumé i pérshtatshém
pérmes diagramit rrugé — kohé [2], si né figurén
1.2.

Ndryshoret e pavarura jané: a4; ay; b, dhe b,, gé
rrjedhin nga ndérprerésit pneumatiké.
Ndryshoret e varura (té daljes) jané: Y, dhe Y,,
ku Y; e aktivizon shpérndarésin furnizues pér
|évizjen e pistonetés sé cilindrit 1A+ para dhe Y, e
aktivizon shpérndarésin furnizues pér lévizjen e
pistonetés sé cilindrit 2A+ para. Né figurén 1.4
jané paragitur hapat e Matricés sé gjendjeve.
Meqgé né sistemin dirigjues sinjalet totale
paragiten né dy vende, té cilat e ¢rregullojné
vazhdimésiné e sekuencave, atéheré éshté mé se
e nevojshme qé kéto sinjale totale té eliminohen.
Sinjali total paraqitet ndérmjet hapave 1-2 dhe 3-
4. Prandaj né mes hapit 1-2 vendoset elementi
memorues bistabél (me dy gjendje té
géndrueshme) Wi, i tipit 3/2 dhe né mes hapit 3-
4 elementi memorues bistabél Wi, i tipit 3/2, ku

gjendja aktive do té jeté e bllokuar ndérsa gjendja
joaktive do té jeté né shérbim té kétyre dy
elementeve memoruese bistabile.
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Figura. 1.4. a,b,c) Hapat e paragitur té gjendjeve
né matricén e gjendjeve.

Pasi qé shpérndarésit memorues monostabél té
tipit 5/2 aktivizohen vetém né njérén ané pérmes
impulseve, ndérsa kthimin né pozitén normale té
mbyllur e béné susta, shpérndarésit a; dhe b; do
té vijné né shérbim né pjesén e pérpunimit dhe
té pércjelljes sé informatave.

Né tabelé do té paragiten valvolat plotésuese

memoruese dhe valvolat e pavarura @, dhe b,.

Né bazé té rezultateve té fituara né tabelén 1,
nxjerrim ekuacionet e funksioneve té daljes:

Y, = Nisja - detali né magazin-b, - w,,

Y,=a,-w,

Né bazé té ekuacioneve té funksioneve té daljes
Y; dhe Y3, ndryshoreve té pavarura a;, g b; dhe
b, dhe elementeve memoruese W, dhe W,

béhet simulimi.
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Ndryshoret e SET RESET
pavarura:
a, dhe b, dhe
Valvolat
plotésuese:
W, dhe W,
a, Pistoneta e cilindrit| Susta e
1A né pozitén e veté
zgjatur
b, Pistoneta e cilindit | Susta e
2A né pozitén e veté
zgjatur
W12 bl a
W34 a bl

Tabela 1. SET-imi dhe RESET-imi i elementeve
memoruese dhe i ndryshoreve sekondare.

siMuLIMI

Simulimi me medium pneumatik [3, 4], figura 1.5.
Simulimi me medium elektro-pneumatik me PLC
[5, 6], figura 1.6.

Simulimi me elemente digjitale figura 1.7 dhe me

PERFUNDIM

Metoda matricore éshté e zbatueshme pér
sintezén e automateve determinuese dhe
stokastike, éshté e pérshtatshme pér pérshkrimin
e punés sé automateve dhe pér projektim me ané
té kompjuterit. Sinteza né metodén matricore
éshté e zhvilluar né formatin matricor. Procedura
e sintezés éshté mjaft rigoroze, me zgjidhje afér
minimales né kuptimin e numrit té
komponentéve pér realizimin e sistemit. Sinteza e
sistemeve komplekse éshté kryer né ményré
manuale dhe né rastin e pérgjithshém mund té
mbeten gabime té shumta, prandaj preferohet gé
njé gjé e tillé té realizohet me ané té kompjuterit.
Tek kjo metodég, gjaté zgjidhjes sé problemit, nuk
vérehen ¢rregullimet e sekuencave dhe si rezultat
éshté mé e lehté pér zgjidhje. Véshtirési e késaj
metode éshté se implementimi i veprimeve SET
dhe RESET pér ndryshoret sekondare éshté mé
kompleks.

Né fund éshté Simulimi me medium pneumatik,
elektro-pneumatik me element PLC, me
elemente digjitale dhe me ndérprerés elektrik.

ndérprerés elektrik [7], figura 1.8.

SHKEMA E DIRIGJIMIT AUTOMATIK ESIMULLUAR NE PROGRAMIN

SIMULUES FESTO-DIDRCTIC Bamanistphrabrm & sixemitdinglum
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Figura 1.5. Simulimi i skemés dirigjuese me medium pneumatik
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EMEMA EDQRAOUIMT AUTDMATIKE BIMULUAAEE PRACEIARM B
HIMUL UEE FERTEO-FLUICHIM DBEAD
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Figura 1.6.
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Simulimi i sistemit dirigjues me medium elektro-pneumatik me elementin PLC.
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Figura 1.8. Simulimi me ndérprerés elektrik.
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