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Приводятся сведения о порядке разработки 
систем автоматизации и управления 
технологическими комплексами применительно к 
объектам промышленного назначения. 
Рассматривается реализация проектов систем 
управления технологических комплексов на основе 
ПЛК. Описаны языки программирования ПЛК: РКС, 
LAD, FBD, STL, SCL, Grafcet, SFC, CFC. 

Представлены промышленные компьютерные 
сети, объединяющие ПЛК, интеллектуальные 
датчики и исполнительные устройства, а также 
реализация управления в реальном времени. 

Изложены приемы и правила работы в 
системе программирования CoDeSys. 

Для студентов учреждений высшего 
образования по специальности «Автоматизация 
технологических процессов и производств». Будет 
полезно специалистам, занимающимся 
разработкой дискретных систем управления 
технологических комплексов. 
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