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Компьютерное моделирование параметров ветровой энергетической 

системы с асинхронным двигателем производился на базе программного 

технического комплекса DeltaProfi, предназначенного для измерения, 

отображения и обработки аналоговых и дискретных сигналов управления, 

обеспечивающих функции защиты, автоматического и дистанционного 

управления, автоматизации проведения экспериментов. На рис. 5 и 6 пока-

зано окно-вывода результатов параметров ветроэнергетической установки 

в безветренную и ветреную погоду. 

В процессе компьютерного моделирования фотоэлектрического и 

ветроэнергетического модулей наблюдали зависимости выходных харак-

теристик солнечной батареи от изменения температуры, освещенности и 

т. п. КПД ветроэнергетической установки достигает максимального значе-

ния в ветреную погоду.   
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Программируемые логические контроллеры (ПЛК) являются в со-

временном производстве одним из основных программно-технических 

средств автоматизации технологических объектов управления в различных 

отраслях промышленности. Разработчики и производители предлагают на 

рынке средств автоматизации сотни различных моделей ПЛК, различаю-

щихся техническими характеристиками, функциональными возможностя-

ми, стоимостью, средствами программирования и т. д. 
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Настоящая работа посвящена программированию контроллера CP1L 

в программном комплексе CX-Programmer, на примере моделирования 

лифта. 

Программный комплекс CX-Programmer – инструментальное сред-

ство, предназначенное для создания программ управления на языке лест-

ничных диаграмм (LD), выполняемых в ПЛК компании OMRON. Про-

грамма CXLPROGRAMMER является объектно-ориентрованной. В ней 

используется язык программирования LAD. Ее удобно разрабатывать на 

персональном компьютере и удобно переносить на PC-подобные контро-

леры. 

В настоящей работе, как отмечалось выше, предлагаемый подход ил-

люстрируется, с помощью разработанной программы Lift. Была сформули-

рована следующая задача: дано пятиэтажное здание с одним лифтом. Этаж 

с номером ноль – подвальный, один – цокольный, два – первый, три – вто-

рой, а четыре – третий. Будем считать, что этажи пронумерованы числами 

от нуля до четырех. На каждом этаже – две кнопки для вызова лифта на 

движение вверх и вниз. На нулевом этаже кнопка «Вниз» заблокирована, 

как и кнопка «Вверх» на четвертом этаже. 

В таблице 1 приведены команды, используемых для программирова-

ния, с пояснениями для каждой из них учебного лифта входами ПЛК 

OMRONCP1L. 

Таблица 1 

Команды, используемых для программирования, с пояснениями  

для каждой из них учебного лифта входами ПЛК OMRONCP1L 
 

Адрес ПЛК 
Обозначение 

сигнала/команды 
Описание сигнала/команды 

200.06 Авт Автоматический режим 

1.03 КН1 Кнопка вызова лифта на 1-ом этаже 

0.09 Э1 Лифт на 1-м этаже 

0.06 Э2 Лифт на 2-м этаже 

0.03 Э3 Лифт на 3-м этаже 

0.00 Э4 Лифт на 4-м этаже 

300.05 PКН4 Память вызова на 4-м этаже 

100.04 Вверх Команда на движение кабины лифта вверх 

100.05 Низ Команда на движение кабины лита вниз 

100.07 Открыть Команда на открытие дверей кабины лифта 

100.08 Закрыть Команда на закрытие дверей кабины лифта 

300.06 PКН3 Память вызова на 3-м этаже 

300.07 PКН2 Память вызова на 2-м этаже 

300.08 PКН1 Память вызова на 1-м этаже 

302.01 р_К Память крайнего нижнего положения 

302.00 р_Откр Память открытия дверей 

0.11 ДЗ Двери закрыты 

300.00 Pавар Память аварии 

1.02 КН2 Кнопка вызова лифта на 2-м этаже 

 

Опишем работу лифта по шагам. 
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1. Движение кабины возможно только при закрытой двери. При до-

стижении кабиной заданного этажа дверь должна открыться и через зара-

нее заданную выдержку времени, равную 4–6 секунд, закрыться. 

2. Лифт на этаж вызывается при нажатии на кнопку вызова, сигнал 

нажатия запоминается. При похождении к этажу лифт переходит га пони-

женную скорость для более точной остановки на этаже. Загорается свето-

диод о наличии лифта на этаже. Открываются двери лифта. Закрытие две-

рей происходит через заранее заданный период времени (4–6 секунд; см. 

выше), либо сразу после нажатия на клавишу следование на этаж на пане-

ли управления, расположенную в кабине.  

3. Для отправки на любой из других этажей требуется нажать на 

кнопку соответствующего этажа в кабине лифта. В кабине имеются кнопки 

открытия дверей на тот случай, если не все пассажиры успели выйти. Лифт 

не может двигаться, если двери не закрыты.  

4. При нажатии на кнопку «Авария» лифт останавливается, и загора-

ется специальный светодиод на панели оператора, при этом на все кнопки 

управления лифтом на этажах и в кабине лифта не должно быть никакой 

реакции.  

5. Чтобы сбросить режим авария, нужно перевести модель ручной 

режим и вывести модель в рабочее состояние. 

Опишем окно программы и программу движения лифта. Используя 

программное обеспечение CXLPROGRAMMER, записываем программу-

алгоритм для программируемого контроллера OMRONCP1L, на примере 

движения лифта. Загружаем готовую программу в программируемый кон-

тролер OMRONCP1L. Переводим программируемый контроллер в автома-

тический режим. Наблюдаем перемещение лифта между 1-м и 2-м этажом. 
 

 
 

Рис. 1. Окно программы и программа движения лифта 
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Предложенный подход к построению системы управления лифтом 

обеспечивает создание хорошо документированного и легко модифициру-

емого проекта. Работа выполнена на кафедре систем автоматизированного 

проектирования и моделирования АГАСУ под руководством к.т.н., доц. 

Е. М. Евсиной. 
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