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Esta experiéncia visa dar continuidade a familiarizagao do aluno com os modernos
equipamentos e solugdes utilizados na automacdo dos sistemas elétricos
industriais. Para tanto, serd implementado um sistema para controle de uma
esteira transportadora baseado em inversor de frequéncia, controlador
programavel e painel de IHM touch-screen.
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Controle de Esteira Transportadora

Nesta experiéncia o aluno devera desenvolver, implementar e testar duas versdes de um
sistema para controle de uma esteira transportadora utilizando o controlador programdvel
Compactlogix. A esteira é acionada por um motor de indugdo trifasico através de redutor de
velocidade e as duas versdes do sistema de controle s3ao bastante distintas em termos

tecnoldgicos.

A primeira versao, mais simples e tradicional, utiliza contatores para implementar o controle
do sentido de rotagdo do motor e a limitagcdo da corrente de partida (chave estrela-triangulo). A

partida/parada da esteira nessa versdo é realizada através de botoeiras fisicas (push-button).

Na segunda versdo, mais moderna e sofisticada, todo o controle do motor é realizado através
de um inversor de frequéncia. Além disso, os comandos de partida/parada e o monitoramento do
estado de todo o sistema é realizado através de um painel de IHM, do tipo touch-screen. Nos itens

a seguir, cada uma dessas duas versdes é discutida detalhadamente.

1. Versao 1: Controle da esteira utilizando chave estrela-triangulo
Como mostrado na figura 1, nesta versao o motor é energizado com a utilizacdo de uma placa
gue possui quatro contatores cujo acionamento é controlado pelo CP. Nessa versdo o sistema de

controle a ser desenvolvido devera atender aos seguintes requisitos:

30 -220Vac

Placa contatores Controlador

il ity peied i Programavel

Motor Partida

(O) (O 30 Parada
_/A_ _/A_

Fim de curso 1 Fim de curso 2

Figura 1. Controle da esteira utilizando chave estrela-tridngulo

a)- A partida da esteira se da através do acionamento do push-button de partida
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2. Controle de Esteira Transportadora

b)- De forma a reduzir a corrente de partida, o motor de indugdo trifasico (220 V) que aciona a
esteira deve inicialmente ser ligado em estrela. Apds 5 segundos de funcionamento a ligagao

deve ser automaticamente alterada para triangulo.

c)- O motor ird acionar a esteira até que a cagamba de transporte de material atinja a posi¢do 1
(esta situacdo é detectada pela chave fim de curso 1). O motor deve ser desligado por 10
segundos (tempo necessario para a carga/descarga do material) e em seguida sua rotacdo

deve ser automaticamente revertida de modo que a cagamba retorne a posigao 2.

d)- O push-button de parada deve interromper o movimento da esteira em qualquer etapa do
processo. Ao ser novamente acionado o push-button de partida, o processo deve ser

completado até o retorno da cagamba a posigao 2.

e)- Em qualquer etapa do processo, a partida do motor deve sempre ser feita na ligacdo estrela e

revertida para triangulo apds 5 segundos de funcionamento.

f)- Em um sistema real seria necessdrio também incluir a chave para selecdo do modo
Manual/Automdtico e a botoeira de Partida/Parada manual como realizado no exemplo da
experiéncia 1. No sistema didatico considerado neste item, no entanto, o modo manual nao
serd considerado para simplificar a montagem no laboratério. Além disso, também visando a
simplificagdo do sistema, o monitoramento de falhas na partida do motor, utilizado na

experiéncia 1, ndo sera implementado neste exemplo.
1.1 Circuitos de Controle e de Poténcia

Como mostrado na figura 2, nessa versao do sistema, o circuito de poténcia alimenta o
motor com tensdes trifasicas, 220 V, através de uma placa com quatro contatores. Dois desses
contatores (A e B) sdo utilizados no controle do sentido de rotacdo do motor. O contator A é
responsavel por girar o motor no sentido de levar a cagamba da posicdo 2 para 1. O contator B,
por sua vez, inverte o sentido de rotacdo através de uma mudanca na sequéncia de fase do
trifasico. Os outros dois contatores (C e D) sdo utilizados para fazer as ligagdes das bobinas do
motor em estrela ou em triangulo. O contator C, quando energizado, liga as bobinas do motor em
estrela e o contator D altera essa ligacdo para tridangulo. A tensdo nominal das bobinas desses

contatores é 24 Vcc, compativel com a placa de saidas digitais do CP.
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2. Controle de Esteira Transportadora

Os circuitos de controle, constituidos pelos sistemas de entradas e saidas digitais, operam
com tensdo de 24 Vcc e sao mostrados nas figuras 3 e 4, respectivamente. Ao cartdo de entradas
digitais sdo conectados os dois push-button de partida e parada e as duas chaves fim de curso. A
figura 4 ilustra a forma de conexao das bobinas dos contatores com o cartdo de saida digital do
CP. Esse circuito permite ao controlador acionar convenientemente cada contator ao longo de
todas as etapas do processo de controle da esteira. Os contatos normalmente fechado em série
com essas bobinas proporcionam um intertravamento fisico entre os pares de contatores A,B e
C,D. Esse intertravamento é necessario por razdes de seguranca, uma vez que o acionamento

simultaneo dos contatores A e B ou C e D provoca um curto circuito no trifasico.

Trifasico

________________________________________________________________________________________________

Placa contatores |

Figura 2. Circuito de Poténcia utilizado para energizar o motor trifasico da esteira na versao 1
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+Vcc

INO —’I:_
IN1 _, ﬁ
IN 2 -
IN 3 -
IN 4
I I
DC Com

Partida
Parada

Fim curso 1

Fim curso 1

24 Vcc

-Vce

Figura 3. Circuito de controle: cartdao de entradas digitais

+Vcce

+Vce

ouTo

ouT1

ouT 2

OouT 3

ouT 4

24 Vcc

DC Com

Figura 4. Circuito de Controle: cartdo de saidas digitais

1.2 Aplicativo para controle da esteira na versao 1

Na figura 5 sdo mostradas a estrutura e a base de dados do aplicativo proposto para a versdo 1

do sistema (as varidveis mostradas foram definidas no escopo do controlador, isto €, funcionam como

variaveis globais estando disponiveis para todos os programas).
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2. Controle de Esteira Transportadora

RSLogix 5000 - Esteria_contatores [1769-132F 19.11] - [Controller Tags - Esteria_contatores(controller)] =18 x|
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Em Backplane, CompactLogix System
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&5 Ethernet
‘ompactBus Local
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Figura 5. Estrutura e base de dados

Observe que, a exemplo do realizado na experiéncia 1, utiliza-se uma estrutura, denominada
M1_ET, cujos campos armazenam toda a informagao, tanto de status quanto de comando, associada
com o motor. Os campos dessa estrutura, no entanto, sdo diferentes da anterior devido aos seguintes
pontos: a)- o controle do motor agora altera o tipo de ligagcdo das bobinas do estator (estrela-triangulo)
e também o sentido de rotacdo (frente e reverso); b)- o monitoramento de falhas na partida do motor

nao foi implementado.

Os programas e rotinas que compdem esse aplicativo sdo apresentados na tabela 1 e detalhados

a seguir.
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2. Controle de Esteira Transportadora

Tabela 1. Estrutura do Software de controle para a versao 1

Task Programas Rotinas Linguagem
. Principal Ladder
Aciona_Motor
MainTask 1ona_ M1 _ET Ladder
Esteira_contator Principal Ladder

A. Programa: Aciona_Motor

Este programa possui duas rotinas:

e Rotina: Principal

Esta rotina é escrita em linguagem Ladder e constituida por uma unica linha, como mostrado

na figura 6, a qual faz a chamada das demais rotinas (no caso, somente a rotina M1_ET).

e Rotina: M1_ET

De forma andloga ao realizado na experiéncia 1, esta rotina é responsavel pelo controle do

motor considerando agora o comando do sentido de rotacdo (frente e reverso) e a forma de

conexdo das bobinas (estrela-triangulo). A figura 7 mostra parcialmente o cddigo para essa rotina.

4 RSLogix 5000 - Esteria_contatores [1769-L32E 19.11] - [Aciona_HMotor - Principal]
B Fle Edit view Search Logic Communicatons Tools Window Help

IEEEEREEEE - 2zl E el alal| ] (O] [

ler Esteria_contatores
2 Contraller Tags
i3 Contraller Fault Handler
L..[23 Power-Up Handler
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| = 5B Estera_contator

i LB program Tags

a6eq e8]

[ Principal
| 228 Adona_Motor
] Program Tags
LoEamM1ET
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“..[23 Unscheduled Programs / Phases
5] Motion Groups
*-[23 Ungrouped Axes
(23 Add-On Instructions
5] Data Types

(), strings
g, add-On-Defined
Ly, predefined
L, Module Defined
(23 Trends
{5 1/0 Configuration
=-{7l Backplane, CompactLogix System
0 1765326 Esteria_contatores

i g Ethernet
£ {0 CompactBus Local

<

£ P 1769132 Ethemet Port LocalENE

8 111 1789-1Q16/A Entradas
8 [2] 1769-0B16/B saidas_digitais
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Description
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| |
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Figura 7. Rotina Principal do programa Aciona_Motor
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(End)

B. Programa: Esteira_contator

[

[

Controle de motor
estrela-triangulo,
frente-reverso
M1_ET.CMD.FRENTE

Rotina M1_ET

Logica de Controle do Motor
tretrErtrrrEstEs st Rt tasearet AL EAALE

Codigo Oculto : Este trecho é constituido por 3 linhas de cddigos que geram os comandos para ligagdo do motor em
estrela ou tridngulo (varidveis M1_ET.CMD.ESTRELA e M1_ET.CMD.TRIANGULO)

Escrita das Saidas Digitais

2. Controle de Esteira Transportadora

Local2:0.Data.0

JE
10

Controle de motor
estrela-triangulo,
frente-reverso

M1_ET.CMD.REVERSO

LocalZ:0.Data.1

iy
10

Controle de motor
estrela-triangule,
frente-reverso

M1_ET.CMD.ESTRELA

Local2:0.Data.2

JE
a0

Controle de motor
estrela-triangulo,
frente-reverso
M1_ET.CMD.TRIANGULO

Local2:0.Data.3

JE
10

Figura 7. Rotina M1_ET

Este programa possui uma Unica rotina, denominada Principal, escrita em linguagem Ladder, cujo

cddigo é parcialmente apresentado na figura 8. A quatro primeiras linhas desse cédigo constituem o

bloco de Leitura das Entradas digitais.
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2. Controle de Esteira Transportadora

Leitura das Entradas
Local:1:1.Data.0 PB_Partida
0 1E
RN
Local:1:l.Data.1 PB_Parada
1 TE
1L
Local:1:1Data.2 Fim_curso_1
2 J1E
1L
Local1:1.Data.3 Fim_curso_2
3 [e— e
Logica de controle da esteira
Esteira em
Funcionamento
PB_Partida PB_Parada Fim Ligado
4 JE ] e
Esteira em
Funcionamento
Ligado
Sentido = 0 == movimento para frente
Sentido = 1 == movimento reverso
Sentido
3 — —
Fim
[ — —
Controle de motor
estrela-triangulo,
frente-reverso
M1_ET.CMD.FRENTE
'Il' —
Cadigo Oculto
TON
g — 1 Timer On Delay . EM——
Timer TEMPORLZA _PARADA
Prezet 10000 & D 3—
Accum 0 &
Controle de motor
estrela-triangulo,
frente-reverso
M1_ET.CMD.REVERSO
9 —

Figura 8. Rotina Principal do programa Esteira_contator
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2. Controle de Esteira Transportadora

Na linha 4 é definida a varidvel Ligado, a qual torna-se ativa durante todo o ciclo de
funcionamento da esteira, isto é, desde que a cagamba parte da posicao 2, apds o acionamento do
push-button de Partida, até o seu completo retorno a essa posicdo. O encerramento de um ciclo
completo de movimentagdo da esteira é indicado pela varidvel Fim, a qual é definida na linha 6 do

diagrama Ladder.

A linha 5 define a varidvel Sentido, a qual assume o valor 0 quando a esteira faz o caminho de
ida (da posicdo 2 para a posicdo 1), e o valor 1 durante o caminho de retorno (da posi¢cdo 1 para 2).
Quando o botdo de Parada é acionado durante o deslocamento da esteira, essa variavel memoriza o
sentido que deverd ser seguido apds o sistema ser colocado novamente em movimento através do

acionamento do botdo Partida.

As ultimas trés linhas (7 a 9) sdo utilizadas para gerar as varidveis de comando
M1 _ET.CMD.FRENTE e MI1_ET.CMD.REVERSO, as quais irdo controlar, através do acionamento
conveniente dos contatores A e B, a partida do motor em uma das duas dire¢des de movimentacdo da

esteira.

1.3 Atividades didaticas para implementacao da versdao 1 do sistema
de controle

a) Na semana anterior a realizacdo da Experiéncia 2 o aluno devera analisar o cddigo das

rotinas apresentadas no item 1.2, completar as partes que encontram-se ocultas nas
figuras 6 e 8 e implementar e testar o aplicativo completo no software RSLogix 5000 que

encontra-se instalado nos computadores da Sala Energia.

b) Apds a implementagdo ser concluida devera salvar todas as telas e elaborar uma

documentacao detalhada, a qual devera ser apresentada no relatdrio da Experiéncia 1.

c) Ocddigo desenvolvido devera ser trazido para a aula da Experiéncia 2, onde, como primeira

atividade dessa aula, seu funcionamento devera ser testado e avaliado em tempo real.

2. Versao 2: Controle da esteira utilizando inversor e painel IHM Touch-
screen
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2. Controle de Esteira Transportadora

Nesta segunda versao do sistema, a placa de contatores sera substituida por um inversor de
frequéncia (PowerFlex 40-E) para controle do motor e todo o comando e monitoramento do
sistema serd realizado através de um painel touch-screen (PanelView Plus 1000), como mostrado
na figura 9. Esses dois equipamentos comunicam-se com o CP através de rede Ethernet e devem
ser conectados ao switch existente na lateral traseira do CP. O endereco IP utilizado nos diversos
equipamentos existentes em cada bancada é mostrado na tabela 1, onde o digito X corresponde
ao numero da bancada. Nos itens a seguir sdo discutidos os detalhes para configuracdo e

programacao de cada um desses trés equipamentos.

Tabela 1. Endereco IP dos equipamentos

Equipamento IP
Computador 192.168.1.X5
Controlador Programavel 192.168.1.X0
PanelView 192.168.1.X1
Inversor 192.168.1.X2

20 - 220 Vac

Inversor

Controlador
ﬂE = Programavel

Motor Srpn
30 )
Panel View
—_— o —_— o
Fim de curso 1 Fim de curso 2

Figura 9. Controle da esteira utilizando Inversor de frequéncia e Painel IHM

Como mostrado na figura 9, o inversor é alimentado por duas fases da rede elétrica e na
sua saida gera o sistema trifasico para alimentar as bobinas do motor que devem estar na ligacao
delta. Caso os trés equipamentos ligados em rede encontrem-se corretamente configurados, eles
devem aparecer na tela do RSLinx Classin como mostrado na figura 10 (exemplo de configuracao

para a bancada 3).
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% RSLinx Classic Gateway - [RSWho - 2] -0 x|

@5 File Edit View Communications Station ODE/OPC Security Window Help _|E’|E|

=) & 88| &liz] ¥
¥ autobrowse B

El@ Waorkstation, WIN-SOTUDWI3LEY
E,E'E Linx Gateways, Ethernet
==& AB_ETHIP-1, Ethernet
[ 192, 163, 1.30, 1759-L32E Ethernet Port, 1759-L32E Ethernet Port
[ 192.168.1.31, PanelView Plus Compact 1000, PanelView-Plus Compact
B 192,168.1.32, PowerFlex 40, PowerFlex 40 1P 240V 1.0HP

Mot Browszing

For Help, press F1 i

Figura 10. Configuracdo do CP, IHM e inversor na tela do RSLinx

2.1 Configuracao do Inversor de Frequéncia

O inversor deverd ser configurado através do aplicativo (Start — All programs — DriveTools —
DriveExecutive). Apds iniciar o aplicativo, cligue no menu Drive — Connect to Drive e escolha o inversor
Powerflex40. Apds a comunicacdo com o inversor ser estabelecida, clicar em Tools — Wizard —
Powerflex40 Startup Wizard que ird iniciar um assistente de configuracdo. Avancar até as telas de
configuragdo mostradas nos itens abaixo onde as opgdes indicadas em cada item deverdo ser

selecionadas.

OBS: Antes de iniciar a configuracdo do Inversor coloque o CLP no modo off-line (ou retire o cabo

de rede do CLP)

a) Tela: Controle do Motor

Opcoes:
- Modo Perf Torq = Sensrls Vect
- Escor Hertzem | nom = 2.0 Hz

b) Tela: Dados do Motor
Opcoes:

- Corrente Sobrec Motor = 0.5 Amps
- Volts Mtr ID = 220 Volt
- Hertz Mitr ID = 120 Hz
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2. Controle de Esteira Transportadora

c) Tela: Modo de Parada/Tipo de Frenagem

Opgoes:
- Sel Resistor FD = Disabled
- Modo Parada = Coast CF

d) Tela: Teste de Diregao

Opcoes:
- Referéncia de Jog = 30.0 Hz
Obs: acionar a tecla Jog e informar se a dire¢ao de rotagao do motor esta correta

e) Tela: Auto-ajuste

Obs: Acionar a tecla Ajuste Estdt de forma que o motor possa aquisitar os parametros

caracteristicos do motor.

f) Tela: Taxas de Rampa/Limites de Velocidade

Obs: Os valores recomendados para os parametros dessa tela sdo mostrados na figura 10.

}ﬁ Assistente de Inicializagao do PowerFlex 40 - (8 de 14) . Lﬁ
= — — - -

Configuragdo do Assistente
wEZ] Bem-vindam(a)
w[E=] Restaurar Parémetros
vl Controle do Motor Freq mie: o
= Dados do Mator E—HZ === ——————————= ————
v[Ez] Modo de Parada / Frenagem e | ‘\\ Curva-S:
w[ET] Teste de Diregdo l w0 xL
|
|
I

Taxas de Rampa / Limites de Velocidade

|
|
- ; I
vEE Autodiuste Freq principal: s | N,
[T Taxas de Rampa / Limites de Velocidade ] Hz | N
Cortrale de Velocidade I L
Ertradas Digttais i I |
Saida = Ralé Aceleragio: Desaceleragio:
Saida Opto Definida: 5.0 Segs Definida: 5.0 Segs
Saidas Analog
Real: Real:
AlteragBes Pendsntes 50 Segs =20 Segs

- t

| p——

Ativar operagao reverss

[ Fechar ] l < Yoltar ”Ava.n{,‘ar>] [Concluir»

Figura 10. Ajuste para Taxas de Rampa/Limites de Velocidade

Como pode ser observado da figura 10, esta tela define a velocidade maxima de operacdo, a rampa

de aceleracdo e a possibilidade de operacao reversa do motor. A rampa de aceleragdo substitui o
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2. Controle de Esteira Transportadora

controle do motor através das chaves estrela-triangulo utilizadas na implementacdo da versao 1
do sistema. O controle da rampa de desaceleragao nao sera efetivado, dado que no item c (tela

Modo de Parada/Tipo de Frenagem) selecionou-se a op¢do Coast para o modo de parada.

g) Tela: Entradas Digitais
Nesta versdao do controle serd considerado que a esteira pode operar em duas velocidades
predefinidas: velocidade alta (inversor operando com 90 Hz) e velocidade baixa (inversor
operando com 30 Hz). A velocidade de operagao sera selecionada através da IHM touch-screen.
Como mostrado na figura 11, esses dois valores sao inseridos nessa tela como as frequéncias

predefinidas 0 e 2 (o inversor permite predefinir até 8 frequéncias de operacgao).

5 Assi icializag3o do PowerFlex 40 - ) -
/0 Assistente de Inicia izagdo do iwe;rF lex 40 - (10 deid) P @
Configuragdo do Assistente Entradas Dlglta is
v[EZ] Bem-vindo(a)
v =] Restaurar Parametros G W
arar Origem: |Coast, v
: gij;:lxi&::( Fregs Predefinidas
v[iE] Modo de Parada / Frenagem Iniciar origem: |Comm Port M) 0 900 v
v =] Teste de Diregéo Direcs —
vEE Auto-ajuste Aregao 1. 00 Hz
v[EZ) Taxas de Rampa / Limites de Velocidade Digetad comuam 2 300 Hz
v =] Controle de Velocidade
Entradas Digit ( 3 00 H
« Saidaa Rl Entr Digit1: | Preset freq =
Lot 4 00 Hz
2?3;03;.69 Entr Digit 2! | Preset Freq 5 00 H
/ A z
B Ateragdes Pendentes
(&) woes Entr Digit 3: |Local & 0.0 He
Entr Digit 4 |Jog Forward - 7. 00 Hz
Opto Comum
Fechar ‘ < Voltar H Avangar > ‘ Concluir >>

Figura 11. Defini¢ao das frequéncias de operac¢ao predefinidas.

Clicar em Concluir, em seguida em Sim e fechar o programa DriveExecutive.

2.2 Programacgado do Controlador Programavel

Antes de iniciar a configuracdo do CP e a criagdo de um novo projeto (aplicativo) verifique a
existéncia da conexdo AB_ETHIP-1 (abra o RSLinx Classic, clique em Communications/RSWho).
Em seguida configure os mdédulos de hardware utilizados no CP do laboratério e inicie a criagao

de um novo programa aplicativo através dos passos a seguir.
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2. Controle de Esteira Transportadora

a) Abra o programa RSLogix5000 localizado em Menu Iniciar/Todos os programas/Rockwell
Software/RS Logix 5000 Enterprise Series/ RSLogix5000

b) Clique em file/new

c) Abrird a tela New Controller. Dé um nome para o seu programa em Name, selecione o CP a
ser utilizado; no caso, 0 1769-L32E CompactLogix5332E Controller e a revisdao do Firmware
(Revision: 19).

d) Cligue em OK. A tela do seu programa ira abrir.
e) Cligue com o botdo direito sobre CompactBus Local localizado a direita na tela
f) Clique em New Module..., abrird a tela Select Module.
g) Clique sobre a categoria Digital e em seguida sobre o mddulo 1769-1Q16.
h) Confirme a inclusdo desse modulo clicando OK
i) Atela de propriedade do mddulo deverd abrir, configure o Slot como 1 e clique OK
j) Repita os passos de e) a i) para adicionar os seguintes médulos:
e Saidas Digitais: 1769-0OB16 (Slot 2)
e 1/0O Analdgico: 1769IF4XOF2 (Slot 3)

k) Natela de propriedades de cada mddulo é possivel adicionar um nome e uma descri¢ao para
0os mesmos, além, é claro, de configurar algumas particularidades do médulo. Verifique as
propriedades de cada mdédulo que vocé acabou de adicionar.

[) Clique novamente em New Module..., abrira a tela Select Module.

m)Clique em |_O Configuration /Backplane, CompactLogix System/1769-L32E Ethernet Port
LocalENB/Ethernet e em seguida sobre o médulo PowerFlexc40-E para inclusdo do inversor.
Insira o endereco IP do inversor de acordo com a Tabela 1.

n) Clique em file/save e salve seu programa

Apds concluir o desenvolvimento de seu aplicativo no software RSLogix5000, siga o

procedimento abaixo para carregar o aplicativo do PC para o CP:

a) Clique em Communications/Who Active a tela Who Active abrira.

b) Localize o CP de sua bancada (AB_ETHIP-1,Ethernet/“n2 do IP do CP”) e clique em Download.

A estrutura do aplicativo a ser implementado no CP, como mostrado na tabela 2 e na figura
11, é constituido por uma Unica Tarefa (Tarefa Principal) do tipo continua, constituida por 2
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2. Controle de Esteira Transportadora

programas: Aciona_Motor e Esteira_Inversor. Cada programa é constituido por duas rotinas,

como mostrado na tabela 2.

Tabela 2. Estrutura do Software para controle da Esteira — Versado 2

Tarefa Programas Rotinas Linguagem
Principal Ladder

Aciona Motor

o MO1_IN Ladder

Tarefa Principal —=
Esteira_Inversor Principal Ladder
- Sequencia_do_Controle SFC

As variaveis de dados utilizadas no software sdo mostradas na figura 12. Observe que, alem
das variaveis booleanas, foram utilizadas duas estruturas conforme detalhado nas tabelas 3 e 4. A
primeira estrutura armazena os comandos que serao enviados ao inversor. Ja a segunda estrutura,
de forma semelhante ao utilizado na experiéncia 1, armazena a informacdo de status e de

comando associado ao motor agora controlado por inversor (vide figura 13 e tabela 4).
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2. Controle de Esteira Transportadora

RSLogix 5000 - Controle_Esteira_Inversor_zero in Controle_Esteira_Inversor_b.ACD [1769-L32E 19.11] - [Controller Tags - Controle Esteira_| 18]
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help =131 x
alE & slmlel o[ 5] #alelF pel alal| slso6cslslsl @)
Offline f. T RUN E‘ Patt: [enenes =1l
Mo Forces | :: ol qP = Il
BAT
Ho Edits =R Al (Bt A [ ez s o] M
0|« [T Add-On_# Alarms Bit A TmeriCounter {1
~ 31X
Scope: Controle_Esteila vI Shew: |&l Tags || -
% Controller Controle_Esteira_Inversor_zero Eﬂ I J I £
- Controller Tags Name =5|# | Value €| Style Diata Type: Diescription Corstant = E
E Controller Fault Handler cmd_IHM_Desligar 0| Decimal BOOL I =
]
=2 {3 Power-Up Handler cmd_IHM_Ligar 0|Decimal BOOL r £
B a5 %5"; . cd_IHM_refé: 0| Decimal BOOL r E
@
ontes cmd_IHM_ref8 | Decimal BOOL r
a Adona_Motor
. Program Tags [=|-cmd_lrwersor ...} Crmd_lnwersar Ll =
Principal —omd_lnversor. Ligar 0 | Decimal BOOL
-B Mo1IN —emd_Inversor. Desligar 0| Decimal BOOL
58 Estera_Inversor —omd_Inversor Sentida 0| Decimal BOOL
1 :::;i:;ﬁgs “emd_Inversor el 0 | Decimal BOOL
Sequencia_do_Controle Esteira_Desligar 0 | Decimal BOOL l
[*3 Unscheduled Programs / Phases Esteira_lniciar 0| Decimal BOOL I
143 Motion Groups Fim_de_Curso_1 0| Decimal BOOL I
;3 ungrouped Axes Fim_de_Curso_2 0 |Decimal BOOL ol
AddOn nstrectens i Invarsor [ A8 PowsiFlesdl._. r
al es
5 ua:fﬂeﬁned [+-Inversor0 {...} AB:PowerFlexd0_ I
Cmd_Inversar [+ -Local:1:1 {locol AB:1769_DIELD I
MOTOR_INV [F-LocalZC {...1 ABT7EI_DOTELC:O I
M_cMD +-Lacak2:| {..-} AB:1769_DO1ELD I
& o M_STS [ Lacal20 [...1 AB17E3_DOTED:0 r
& ronDefined ) Locat 3C ! AB:1763_IF44DF r
(3 Predefined [#-Local:3 {...} AB:1763_IF4OF r
Ly Madule-Defined [+-Lacak 30 fiocol) AB17EA_IF4<0F r
- Trends -0 [ MOTOR_INY r
= 5’% C“:lgl“’a““” SMOTL5TS [ M_STS
(=3 Backplane, CompactLogix System N
i E{I 17653-L32E Controle_Esteira_Inversor_zer(| | LMDWI Eilifialia 0] Decimal ENC
). 1769-L32E Ethernet Port LocalENB RN D locoh L) (6D
B Ethernet —M011.CMD. zentido 0 | Decimal BOOL
’ 1769-L32E Ethernet Port LocalENE —td071.CMD liga 0| Decimal BOOL
- Bl PowerFlex 40-€ Inversor 011 CMD. desliga 0 |Decimal BOOL
= CompactBus Local
-8 1 17891015/8
-] [21 1769-0815/8 Saida_Digital
-8 [3] 1763-F4XOF 2/A 10_Analog
4 » -
| [ [< [* ]\ Monitor Tags A Edil Tags / |EX I 7
Text to Filter
frstart| | 5, M @ |[{ rotogoc 5000 - Contr | PT| Do ®i 40pm

Figura 12. Estrutura e Base de dados da versao 2 do software para controle da esteira

Controller Organizer

=5 Controller Controle_Esteira_Inversor_zero

Controller Tags MName: MOTOR_IMY
----- {23 Controller Fault Handler
----- (23 Power-Up Handler D escription: d
5] Tasks
EI@ MainTask

=8 Aciona_Motor

|

Members: Data Tupe Size: 8 byte(s)
. Mame Data Type Style Description External Access
il Sequencia_do_Controle EEE M_5T5 Read Wi
[—]Sﬁn::sgg :f:fd Programs | Phases —Faha EOOL Dz Freadrwitts
23 Ungrouped Axes = CHD M_CMD Readwrite
----- [E3 Add-On Instructions —sentido BooL Decimal ReadAwrite
HS Data Types —liga BOOL Decimal Rieadwrite
=5 UserDefined " desliga BOOL Decimal Rread/wiite
: Cmd_Inversor =
MOTOR_INV Lal]
M_CMD
M_STS

Figura 13. Tipo de estrutura criada para armazenar a informacao de status e comando para o
motor.

PEA/EPUSP PEA 2509 — Laboratdrio de Sistemas Elétricos

Eduardo Cesar Senger Pagina 16




2. Controle de Esteira Transportadora

Tabela 3. Descrigao da Estrutura cmd_Inversor

Campo

Descricao

Cmd_Inversor.Ligar

Comando para o inversor partir o motor

Cmd_Inversor.Desligar

Comando para o inversor desligar o motor

Cmd_Inversor.Sentido

Comando de sentido de rotacdo para o inversor

Cmd_Inversor.Velocidade

Comando de frequéncia de rotac¢do (90 ou 30 Hz) para o
inversor

Tabela 4. Descrigdo da Estrutura M01/

Ti
. 'po de~ Campo Descrigao
informagao
status MO11.STS. falha Va.rlavel gue indica falha detectada pelo inversor no
acionamento do motor
MO1I.CMD.sentido Comando que define o sentido de rotacdo do motor
comando MO1I.CMD.liga Comando para ligar o motor

MO01I.CMD.desliga

Comando para desligar o motor

A seguir sdo apresentadas as principais caracteristicas das rotinas utilizadas no controle

da esteira.

A)- Programa: Aciona_Motor

Esse programa é constituido por duas rotinas, como discutido a seguir.

A1l)- Rotina 1: Principal

Como indicado na figura 14, essa rotina é constituida por uma Unica linha que faz a
chamada da rotina MO1_IN.

JSR:

Jump To Subreuting —
Routing Mame  MO1_IN

(End) “

PEA/EPUSP

Figura 14. Rotina Principal do programa Aciona_Motor
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2. Controle de Esteira Transportadora

A2)- Rotina 2: MO1_IN

Essa rotina, escrita em linguagem Ladder e mostrada na figura 15, transfere, de forma
adequada, os comandos de Ligar, Desligar, Sentido e Velocidade, para os bits da estrutura

responsdavel pelo controle do inversor.

Transferencia cemande Ligar/Desligar para o Inversor
cmd_Inversor.Ligar Inversor:0.Start
0 IFE
aC
cmd_Inversor.Desligar Inversor:0.Stop
1 e e
Transferencia do Sentido de Rotagdo para o Inversor
Forward | Reverse
0 0 =MNo command
1 1 = Forward
0 1 =Reverse
1 1 =MNo command
cmd_Inversor.Sentido Inversor:0.Forward
2 JIE
1C
cmd_Inversor.Sentido Inversor:0.Reverse
3 e P e
Transferencia da Referencia de Velocidade para o Inversor
FreqSel03 | FregSel02 | FregSelod
100 = Preset Freg 0 (vel Alta)
101 = Preset Freg 1
110 = Preset Freg 2 (vel Baixa)
111 = Preset Freg 3
Inversor:0.FregSell
4 ll
cmd_Inversor.Vel Inwersor:0.FregSel02
5 JE
Inwersor:0.FregSel03
[} | e
(End}
Figura 15. Rotina MOI1_INV do programa Aciona_Motor
PEA 2509 — Laboratdrio de Sistemas Elétricos
PEA/EPUSP
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2. Controle de Esteira Transportadora

B)- Programa: Esteira_Inversor

Esse programa também é constituido por duas rotinas (Principal e
Sequencia_do_Controle), como discutido a seguir.

Como pode ser observado na figura 16, essa rotina é constituida por trés blocos. O primeiro
realiza a leitura das entradas (entradas digitais, comandos enviados pela IHM (PanelView) e status
doinversor). O segundo bloco faz a chamada da rotina 2 (Sequencia_do_Controle), escrita em SFC,
responsavel por realizar o sequenciamento da movimentagao da esteira.
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2. Controle de Esteira Transportadora

Leitura das Entradas Digitais

Local1:l.Data.0 Fimn_de_Curso_1
0 1L
10

Local:1:.Data.1 Firn_de Curso_2
1 T1E
a1

Leitura dos Comandoes da [HM

cmd_|HM_Ligar Esteira_Iniciar
bl JE
d L
cmd_IHWM_Desligar Esteira_Desligar
3 JE
d L
cmd_IHW_refa cmd_Inversor. Vel
1E
4 5 I U
cmd_IHM_refB cmd_Inversor. Vel
3 TE L
= 10

Leitura de Falha no Inversor

Inversor:|.Faulted M011.5T5. falha
g JE

Executa Sequencia de Controle de Movimento da Esteira

-JSR

T Jump To Subroutine —
Routine Name Segquencia_de_Controle

Atualiza comandos de saida para Inversor

M011.CMD. sentido cmd_Inversor. Sentido
8 JE

M011.CHD.liga cmd_Inversor. Ligar
g I

MO1L.CMD. dezliga cmd_Inversor.Desligar
10 1 F
10

(End)

Figura 16. Rotina Principal do programa Esteira_Inversor
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=l il .| &cton_moo

MOL1I.MD.sentido :=0;

Step 000 MO1I_MD_liga -=
T MO1lI.MD.deslige := 1;

PO || scton_m1
MO1T MD _desliga -=0;

| Tran_oon

Esteirs Tniciar and Not(MO1I.S5TS.fzlhs)

]

ml i |P1 || Action_co2
MO1I.MD.liga z= 1;

Step, OM
i)
[m]
o | Tran_om Lo | Tran_onz
Fim de Curso 1 Esteira_ Desligar OR MO1T_STS. falha

]

= s L | action_m | o M ] sction_oog

10000 & MO1I.CMD. liga -= 0;
Sep 002 | | T am lige = 0; Step 004 | hp11ocwpodesiige = 1;
a -0 liga o= 0y .
MO1T . CMD_desliga = 1; PO |...| Action_008
MO1I_ MD_sentido = 1; MO1I_CMD.desligz == 0;
PO _I Action_004 | Tran 007
MO1T . (MD_desliga -= 0; Esteira Iniciar BND Not (MO1I.S5TS.falha)

LJ]_
| | Tran_oos

Action 002.T > ARction 002 .FPRE

[m]
L
| | {P1 | L] Action_m5
MO1T.CHMD_ liga == 1;
Step_003
i)
1]
ol | Tran_ons
Esteira_ Desligar OR MO1I.STS.fslha
] i
L] | Tran_noa
Fim de_ Curso 2 _I M _I Action 007
MO1T_CMD_liga = 0;
T Step U050 hMo1T cMD.deslige o= 1;
PO || Action_ 009
MO1T_CHMD_desliga = 0j
_I Tran_00&
Esteira Iniciar and Mot (MO1I.STS.fzlha)

Figura 17. Rotina Sequencia_do_Controle do programa Esteira_Inversor
PEA/EPUSP PEA 2509 - Laboratdrio de Sistemas Elétricos
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2. Controle de Esteira Transportadora

2.3 Programacao do Panel View

A figura 18 mostra a interface que devera ser desenvolvida para monitorar e controlar a
esteira transportadora através do Panel View. Essa interface serd constituida dos seguintes

objetos:

—

000000000000 00000000

o

Figura 18. IHM implementada no PanelView para controle da Esteira.
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2. Controle de Esteira Transportadora

Tabela 5. Objetos da tela de IHM para supervisdao e controle da esteira transportadora

. Objeto do Factory Tag da aplicacdo
Funcao .
Talk associada
~ . Botdo Aca .
Botdo STOP Parada esteira otao Agao Cmd_IHM_Desliga
Instantanea - -
~ . . Botao Agao .
Botdao START Partida esteira R Cmd_IHM_Liga
Instantanea - -
Aci Botao Aca
Botdo Baixa C|on.a ° motqr em otao Agao cmd_IHM_refA
velocidade baixa Instantanea - -
- Aciona o motor em Botao Agao
Botdo Alta . n cmd_IHM_refB
velocidade alta Instantanea
. Indicacdo de estado do | Indicador .
Fim de Curso 1 fim de curso 1 Multiestado Fim_de_Curso_1
. Indicag¢do de estado do | Indicador
Fim de C 2 i
'm de Lurso fim de curso 2 Multiestado Fim_de_Curso_2
Mostrador de Mostra a velocidade
. (em Hz) de Mostrador Numérico | PowerFlex40:1.0utputFreq
Velocidade .
acionamento do motor
Falha do Motor Indlcado.r do bit de Indlcfador PowerFlex40:l.Fault (?)
falha do inversor Multiestado

Obs: os objetos de desenho da esteira possuem animacdo (deslocamento horizontal) para
representar a movimentacgao da esteira.

O procedimento para desenvolvimento das telas para as IHM de supervisdo e controle de
processos, utilizando a ferramenta FactoryTalk View Studio, serd vista na experiéncia 4. Um guia
rapido com os principais comandos para desenvolvimento de aplicativos nesse software é
fornecido na apostila Tutorial Configuracdo do PanelView, disponivel no Moodle. No momento, o
arquivo de backup do aplicativo a ser utilizado para esta finalidade ja se encontra pronto e
armazenado na pasta Desktop\Arquivos de alunos\Exp2\I[HM\Tela Esteira (arquivo Tela

Esteira.apa). Para restaurar e carregar esse arquivo siga o procedimento abaixo.

e Restaurando a aplicagao de um arquivo de backup (.apa)

Para restaurar sua aplicacao basta pressionar duas vezes o arquivo de backup que o Application

Manager abrird. A Tela a seguir devera aparecer.
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zl

Specify the application archive to restore.

_\Users" Administrator’Desktop'F EAZ509.ap: |

{* Hestore the Factory Talk View Machine Edition application

s Restore the FactonyTalk View Machine Edition application and Factory Talk Local
Directony

¢ Back Next > Cancel | Hep |

Verifiqgue se o caminho mostrado aponta para seu arquivo de backup e se a opcao “Restore the

FactoryTalk Machine Edition Aplication” esta selecionada. Pressione Next. Na préxima tela entre

com um nome para sua aplicacdo e pressione Finish.

x

Enter a name for the new application.
IPEAZB[:-E-

< Back I Finish I Cancel Help

O Application Manager fara a restauracao de sua Aplicacdo e fechara. Sua Aplicacdo, entao,

estard disponivel no FactoryTalk View Studio (link disponivel no desktop da maquina virtual). Na

janela Application Type Selection deste aplicativo, escolher a opcao Machine Edition e na janela a

seguir, New/open Application Selection selecionar o nome da aplicacdo desejada. A tela inicial do

FactoryTalk View Studio é mostrada na figura 19.

Obs.: Caso ja exista alguma aplicagdo com o mesmo nome o Application Manager ndo permitira

qgue o backup seja restaurado, ou seja, devera ser escolhido um novo nome para sua aplicacao.
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i) FactoryTalk View Studio - Machine Edition o [=] ]
Fie View Applcation Tools Window Help
@8&|0s «k|=
! ]
= g; Local (WIN-SOTUDWK3LEY)
{ El&‘ﬂ Bp2
I} Exp2
=23 System
E5] Project Settings
- & Runtime Security
= Diagnostics List Setup
- @ Global Connections
e Startup
=53 HMI Tags
g Tags
Ea Graphics
=@ Displays
5] Tela_Fsteim
[]-Iobal Objects
& Symbol Factory
=/ Libraries
= Images
~[# Parameters
Local Messages
=23 Alarms
¢ LB Mam Setup
=53 Information
Irformation Setup
: Irformation Messages
=29 Logic and Control
[& Macros
=24 Data Log
. B Data Log Models
=23 RecipePlus
RecipePlus Setup

o RecipePlus Editor
1 8 RSLinx Enterprise
B0 System

| Application [ Communications |

ﬂ" (&) Checked out a EVRSI activation RSLMASTER serial 99999 from C: =1 Clear I Clear All ||
For Help, press F1 v Bow

Figura 19. Tela Inicial do FactoryTalk View Studio

Na janela Explorer, clique em Graphics — Displays — Tela Esteira para abrir a IHM mostrada na figura
18. Explore as propriedades de alguns dos objetos existentes nessa tela. Para tanto, pressione duas
vezes o objeto ou clique com o botdo direito e em seguida em Properties. Verifique o conteudo das
diversas abas, particularmente a aba Connections que define a ligagdo com as tags do CLP. A figura 20
mostra, a titulo de exemplo, as propriedades do botao Desligar da IHM. Note que a tag associada com
o botdo corresponde ao comando de parada da esteira (cmd_IHM_Desligar) utilizado nos aplicativos

do CP (vide figura 16).

Momentary Push Button Properties E[

‘General | States | Common Connections |

M arme Tag / Expression Tag | Expin
4+ |{[PEA2509]cmd IHM Desligar} ‘e
Indicatar + b0 -

QK I Cancel Sy Help

Figura 20. Propriedades do botdo Desligar da IHM, guia Connections.
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"o

Clicando no botdo “...” abaixo da coluna Tag, abriremos a janela Tag Browser. Quando corretamente
configurado, na parte esquerda dessa janela, Folders, navegamos entre diversas pastas que contém os
tags da aplicacao rodando no CP que podem ser associadas com os elementos de tela. Na tela mostrada
na figura 21, na parte Folders, clicando em PEA2509 e nas subpastas, tem-se acesso a todas as tags
existentes na base de dados do aplicativo do CP que estavam disponiveis quando essa tela foi

desenvolvida.

No momento vocé ndo consegue visualizar as tags atuais da sua aplicacdo, uma vez que sua
aplicacdo ainda ndo foi associada com a tela. Para realizar essa associacdo, feche as janelas de
propriedades e de interface grafica, certifique-se no software RSLogix que sua aplicagdo se encontra
corretamente carregada e o CLP estd em modo RUN. Volte a janela inicial do Factory Talk View,

mostrada na figura 22, clicar em RSLinx Enterprise — Comunications Setup.

- Select Tag
Folders Contents of '/:PEAZ509/0nline'

EI-- Exp2 Name | Access Rights | Description |

=0 PEAZ509 & and_IHM_Desligar  Readvurite

-{Z7 Diagnostic Ttems &8 cmd_THM_Ligar Readrite

= & cand_IHM_refa Readiirite

-3 omd_Inversor & cmd_IHM_refs ReadWirite

D Inversor:1 @ Esteira_Desligar ReadWrite

- Inversor:0 &2 Esteira_Iniciar Readiirite

-7 Local: 1:1

-7 Local:z:C

-7 Local:2:1

-7 Local:2:0

& Local:3:C

-] Local:3:1

& Local:3:0

B2 Mol

D Program: Adiona_Motor
D Program:Esteira_Inversor
[]—-D system

@ Fim_de_Curso_1 Readwrite
@ Fim_de_Curso_2 Readrite

Taqg filker:

r Selected Tag
PEAZB0S4Online

Home area: /

| 0k I | Cancel I Help

Figura 21. Janela Tag Browser do FactoryTalk View Studio.

Na janela mostrada na Figura 22, nas guias na parte superior do lado direito, selecionar a guia

Design (Local). Na tela Device Shortcuts, remover todos os itens da janela através da op¢do Remove e
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clicar em Add. Escolher um nome para o novo atalho, voltar a tela Design (Local) e ativar o cartdo 1769-
L32E/A (dois niveis abaixo do icone do CP) e clicar no botdo Apply logo abaixo da parte Device Shortcuts.
Clicar no botdo Copy from Design to Runtime e em seguida no botdo OK (Para que esse procedimento

funcione, a programacao do CP devera ja estar carregada no mesmo e sendo executada (modo Run)).

Em seguida, na tela Folders, clicar com o botdo direito no nome da aplicacdo carregada no CP e
selecionar Refresh All Foders. Apds seguir esse procedimento, de forma semelhante ao mostrado na
figura 21, dentro da subpasta Online (tela Folders) vocé deve encontrar todas as varidveis da sua

aplicacdo que podem ser associadas com os objetos da tela em desenvolvimento

— ol x|

Iﬂﬂ File View Applicaton Tools Window Help = Iﬁ'lﬂ

|#m&| 0= 2E|=

Explorer - Ex| | | - Device Shortouts ————— "Design (Local]  Funtime (Target] |

<% Local (WIN-50TUDWK3LEY) R -
El&ﬂ Exp2 &I ﬂl Fieset Configuration |
= B2  PEAZ50S == RSLinx Enterprise, WIN-SOTUDWK3LBY
=3 System

|§| Project Settings

- & Runtime Security [#- B8 192,168.1.10, Ethernet Bridge (1769-132E), 1769-L32€ Ethernet Port
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- Global Connections E| ¥ 192.168.1.60, Ethernet Bridge (1769-132E), 1769-L32F Ethernet Port 1
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g Tags : 3, Local Adapter, VA1755/A
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o fa Images
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Figura 22. Communication Setup

Apds o desenvolvimento da aplicacdo ser concluida, é necessdrio fazer o download para a IHM

PanelView, segundo o procedimento descrito a seguir.

e Download de uma Aplicagao no PanelView Plus
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2. Controle de Esteira Transportadora

Para transferir as telas criadas para um terminal PanelView Plus é necessario criar uma arquivo

do tipo .MER. Para tanto siga os seguintes passos.

a) Selecione Application -> Create Runtime Application

x
Savein: I 12| Recent Places j @ _? 7 [
g MName A|v| Daite ... |v| Type |v| Size |v|

Recent Places

=

Desktop
W

Administrator

L

Computer

e

Network

File name: IF‘EAESDQ j Save

Save as type: I Rurtime 5.10 Application {*.mer) j Cancel

b) Indique onde o seu projeto sera salvo e dé um nome a sua aplicacdo.

Apds a geragao do arquivo tipo .MER, basta fazer o download para o PanelView Plus. Para
tanto, siga os seguintes passos:

a) Selecione Tools -> Transfer Utility (ou pelo icone =)

b) Na tela dessa ferramenta (vide figura23), na opg¢do Source File indique onde a sua aplicacao
esta salva e em Select destination terminal selecione o seu PanelView Plus. Selecione as
opc¢des Run application at start-up e Replace communications, para que a aplicagdo comece

a funcionar automaticamente na IHM apds o download. A seguir clique em Download.
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g Transfer Utility )

=101 x]
oo | ot | Corp
.s........-..--..--.......-..--..--.... Exit l
ource file:
.IC:\Users\Puinc\Documenls\RSView Enterprise\ME \Runtime\T ela E steira5.mer : I Help l

T Domricadas: =

Destination storage type:

Ilnlemal Storage _:] WARNING:
'.--------.-.-.-. _!l y : - . 5
#/v¥ Run application at start-up M ) Include a goto configure mode but}on in your application if
: ‘When application uns; —————4———— you need to access the configuration mode screens.
A M
' W' Replace co 5 icatons . Include a shutdown button in your application if you want to
..-F‘W%wm.-.-.. be able to shut it down.

Select destination terminal:

=) E RSLinx Enterprise, WIN-SOTUDWK3L8Y
[+ 83 1789-A17, Backplane
@5 EtherNet, Ethernet
.‘ TR *192:768.T. 70, ENSMEL BIOR (1IETLIE) CITERLSE BHRMTPO T = =
= [@] 192.168.1.51, Panelview Plus Compact 1000, PanelView-Plus Compact
[=) &3 PanelView Plus System, PanelView Plus System

i
B
Lecceccncncnccsncncnecscsnsnenannee

4 nes

Mode: Select  [Not Browsing

Figura 23. Tela da ferramenta Transfer Utility
e Carregar e iniciar a aplicagao no PanelView Plus

Apds concluir o download, na tela touch-screen do PanelView, apertar o botdo Load
Application[F1]. Escolher a aplicacdo carregada através das barras de rolagem e clicar em Load[F2]
e em Yes[F7], caso necessario. A IHM vai voltar para a tela principal, s6 que desta vez o nome da
aplicacdo estard indicado no campo Current Application. Apertar entdo o botdo Run
Application[F2]. Lembre-se que, para comandar o motor a partir da IHM, deve-se colocar o CP em
modo Remote Run.
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Anexo

e Linguagem SFC: TAGs associadas com um STEP

PEA/EPUSP

2. Controle de Esteira Transportadora

[=]-Step_000

H

H-Step 000,Status

—Step_ 000

—Ghep_000FS

—Step_ 000,52

—Step 000.LS

—Glep 000.DN

—Step 00004

—Step_000.AlarmEn

—Step_000.Alarmlow

—Step_000 AlarmHigh

—Step 000 Reset

—Step_ 000 FauszeT imer

(|

H-Step OO0.PRE

(|

H-Step 000.T

(|

F-Step O00.Tkax

(|

H-Step 000, Count

(|

F-Step 000, Limitl o

(|

H-5tep 000, LimitHigh
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2. Controle de Esteira Transportadora

SFC_STEP Structure

Each step nses a tag to provide mformation abonst the step. Access this
information via either the Step Properties dialog box or the Monitor Tags tab

of the Tags windour
If you want to Thencheck orset Datatype Details
thiz member
Determing how long a step has T DINT When a step becomes active, the Timer [T) value resets and then

been active (millizeconds)

starts to count up in milliseconds. The timer continues to count up
until the step goes inactive, regardless of the Preset [PRE) value.

Flag when the step has been
active for a specific length of
time {millizeconds)

PHE DINT Enter the time in the Preset (PHE) member. When the Timer [T)
reaches the Preset value, the Done (DN bit turns on and stays on
until the step becomes active again.

A= an option, enter a numeric expression that calculates the time
at untime.

ON BOOL When the Timer [T) reaches the Prezet [PRE) value, the Done [ON)
hit turns on and stays on until the step becomes active again.

Flag if a step did not execute
long enough

LimitLow DINT Enter the time in the LimitLow member (milliseconds).

« [f the step poes inactive before the Timer (T) reaches the
LimitLow value, the AlarmLow hit turns on.

 The AlarmlLow bit stays on until you resst it.

* To use this alarm function, tum on [check) the AlarmEnable
(AlammEnj bit.

As an option, enter a numenc exprassion that calculates the time
at untime.

AlarmEn BOOL To uze the alarm bits, turn on (check) the AlarmEnable (AlarmEn)
bit.

AlarmLow BOOL If the step goes inactive before the Timer |T) reaches the LimitLow
value, the AlarmLow bit tums on.

# The hit stays on until you reset it.

* To use this alarm function, tum on [check) the AlarmEnable
(AlammEnj bit.
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2. Controle de Esteira Transportadora

If you want to Then check orset Datatype Details
this member
Flag if & step is executing too LimitHigh OINT Enter the time in the LimitHigh member |milliseconds)
lang * [f the Timer {T) reaches the LimitHigh value, the AlarmHigh
bit tums on.
« The AlarmHigh bit stzys on until you reset it
* Touse this alam function, turn on (check) the AlarmEnable
[AlarmEn] bit.
As an option, enter 2 numenc expression that calculates the time
at runtime.
MlarmEn BOOL To use the alam bitz, tum on (check) the AlarmEnzble [AlarmEnj
bit.
AlamHigh BOOL If the Timer (T} reaches the LimritHigh value, the AlarmHigh bat
tums on.
+ The bit stays on until you reset it.
* To use this alarm function, turn on (check) the AlarmEnable
[AlzrmEn] hit.
Do something while the step is X BOOL The ¥ bit i= on the entire time the step is active [executing).
active (including first and last
scan) Typically, we recommend that you use an action with a
M MNon-Stored qualifier to accomplish thiz.
Do something one time when Fgil BOOL The FS bit s on during the first scan of the step.
the step becomes active
Typically. we recommend that you use an acfion with & P1 Pulse
[Rizing Edoe) qualifier to accomplish this.
Do something while the step is SA BOOL The 5A bit is on when the step is active except during the first and
active, except on the first and last zcan of the step.
last scan
Do something one time on the Lsi BOOL The LS bit is on during the last scan of the step.
last scan of the step
|Uze this bit only if on the Controller Properties dialog box, SFC
Execution tab, you set the Last Scan of Active Step to Don't Scan
or Programmatic resst.
Typically. we recommend that you use an action with a PO Pulse
(Falling Edge) qualifier to accomplish this.
Determine the target of an SFC Reset BOOL An SFC Reset (SFA) instruction resets the SFC to a step or stop
Reset |SFA) inztruction that the nstruction specifies.
+ The Rezet bit indicates to which step or stop the SFC will
go to begin executing again.
» (nce the SFC executes, the Reset bit clears.
Determine the maximum time Thiax DINT Lse this for diagnostic purposes. The controller clears this value
that a step haz been active only when you select the Restart Position of Restart at initial step
during any of its executions and the controller changes modes or experiences a power cycle.
Determine if the Timer (T) value ov BOOL |se this for diagnostic purposes.

rolls ower to @ negative value
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2. Controle de Esteira Transportadora

If you want to Then check orset Datatype Details
this member
Determine how mamy times a Count OINT This 15 not a count of scans of the step.

step has become active * The count increments each time the step becomes active.

* |tincrements again only after the step goes inactive and
then active again.

# The count resets only if you configure the SFC to restart at
the initial step. With that configuration, it resats when the
controller changes from program mode to run mode.

|lze one tag for the vanous Status DINT For this member Use this bit

status bits of this step — 7
AlarmHigh 7
MlarmLow 24
MarmEn il
v 26
0N 7
L5 8
A it
F3 an
X K1

M The FS and LS bits are only active during a step’s exacution. Once a step finishes executing the code within its ectiors, the F3 endfor L3 bits are resst. [§ you reference
either of thesa bits in code outside of the 57T routine in & different part of the project, the bits are sbways deared [0]

This diagram shows the relationship of the 5 F5, SA, and L5 hits.
l

|
|
Step_nama.X _‘ |
1

stap_nama F3 J—I

stap_nama.SA _:_! [

I
o
o
L1
1

r-[::_ First scan Lastscan |

stap_nama LS
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e Linguagem SFC: Qualificador para uma Action

To change when an action starts or stops, assign a different qualifier

Choose a Qualifier for an Action

If you want the action to And Thenassignthis Which
gualifier means
Start when the step is activated Stop when the step is desctivated N MNon-Stored
Execute only once M Pulse [Rizing
Edge
Stop before the step is deactivated or when the L Time Limited
step iz deactivated
Stay actve until a Reset action tums off this action 8 Stored
Stay active until a Reset action tumg off this action al Stored and
- ) _ _ Time Limited
(Or a specific time expires, even if the step is
deactivated
Start a specif_il: til_'ne af_ter the step is activated  Stop when the step is deactivated 1] Time Delayed
and the step is still acive Stay active until a Reset action tums off this action 0s Delayed and
Stored
Start a specific time after the step is activated, Stay active until a Resst action tums off this action 50 Stored and
even if the step 1= deactivated before this fime Time Delayed
Execute once when the step is activated Execute once when the step is deactivated P Pulse
Start when the step iz deactivated Execute only once Fo Pulze |Falling
Edge|
Turn off |reset] a stored action - R Reset

* 5 Stored

» 5L Stored and Time Limited
+« 05 Delayed and Stored

# 50 Stored and Time Delayed
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