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Definicao

“‘Aparelho eletronico digital que utiliza uma
memaoria programavel para armazenar
INnternamente Instrucoes e para
implementar funcoes especificas, tais
como |ogica, sequenciamento,
temporizacao, contagem e aritmetica,
controlando, por meio de modulos de
entradas e saidas, varios tipos de
maguinas Ou Processos”

NEMA (National Electrical Manufacturers Association)
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1960

Historico

Surgimento do CLP em substituigdo aos painéis de controle
com relés eletromecanicos — economia de energia, facilidade
de manutengao, redugao de espago e diminui¢ao de custos.

SIEMENS
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1970

1980

Historico

O CLP adquiriu instrugdes de temporizagao, operagoes
aritméticas, movimentagao de dados, operagdes matriciais,
terminais de programacao, controle analégico PID. No final
da década, foram incorporados recursos de comunicagao,
propiciando a integragao entre controladores distantes e a
criagao de varios protocolos de comunicagao proprietarios
(incompativeis entre si).

Reduciao do tamanho fisico em virtude da evolugao da
eletrénica e adogao de modulos inteligentes de E/S,

proporcionando alta velocidade e controle preciso em
aplicagdes de posicionamento. Introdugao da programagao
por software em microcomputadores e primeira tentativa de
padronizagao do protocolo de comunicagao.
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1990

Hoje

Historico

Padronizagao das linguagens de programacao sob o padrao |IEC
61131-3, introducao interface homem-maquina (IHM), softwares
supervisores e de gerenciamento, interfaces para barramento

de campo e blocos de fungoes.

Preocupagao em padronizar os protocolos de comunicagao
para os CLPs de modo que haja interoperabilidade,
possibilitando que o equipamento de um fabricante se
comunique com o de outro, o que facilita a automagao, o
gerenciamento e o desenvolvimento de plantas industriais mais

flexiveis e normalizadas.
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Vantagens

Escalabilidade Confiabilidade

e
: \i\

Flexibilidade e
versatilidade

* Menor custo para circuitos complexos;

* Menor consumo de energia elétrica;

* Baixo nivel de ruido e inexistencia de faisca;
* Facllidade de configuragcao e programacao;
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Dispositivos de E/S
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Placa de entrada digital

&
- [
24 \ 7 Nivel 1
| * ’ /
1 2
Entradas
Nivel O PLC
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Placa de saida digital

1. Arele:AC e DC

CLP

Indicacao de
_ saida (LED)

Qutra
A saida

Circuito + '
interno - -- Xl |
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Circuito
interno

Placa de saida digital

2. A transistor: DG, 24V

Indicacao de saida

Atuador

L

0
?

l

24 VDC
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Placa de saida digital

3. ATRIAG: AG, 110/220V

LED indicador de
/  saida

Qutra saida

Atuador

: L L
. ‘ilﬁ | \
o A A
mome | X ¥3I AN
| / \ \/ co-
N N 230 VAC
PLC
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Siemens LOGO!

LOGO! 8 Basic

Inputs

of which can be used
in analog mode

Input/supply voltage

Permissible range
Outputs

Continuous current

Short-circuit protection

Switching frequency

LEGGED ROBOTICS

GROUP

LOGO! 24CE
8
4 (0to10V)

24V DC
20.4...28.8 V DC

4: transistors
0.3A

Electronic (approx. 1 A)
10 Hz

LOGO! 12/24RCE
8
4 (0to10V)

12...24 V DC
10.8 V...28.8 V DC

4; relays

10 A with resistive
load;
3 A with inductive load

External fuse required

2 Hz with resistive
load;

0.5 Hz with inductive
load

LOGO! 24RCE
8

24 VV AC/IDC

20.4V ACto 26.4V AC
20.4V DCto 28.8VDC

4; relays

10 A with resistive
load;
3 A with inductive load

External fuse required

2 Hz with resistive
load;

0.5 Hz with inductive
load
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LOGO! 230RCE
8

115...230 V AC/IDC

85V ACto 265V AC
100 VDCto 253V DC

4; relays

10 A with resistive
load;
3 A with inductive load

External fuse required

2 Hz with resistive
load;

0.5 Hz with inductive
load
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Placa de entrada analogica

Pressao

Temperatura

y

Transdutor
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Grandeza
elétrica
(volts, amperes)
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Placa de entrada analogica (ADC)

0
>
1
>
1
>
Conversor
1
Sinal A/D ' >
analdgico = 1 Sinal digital em saida
>
0
>
0
>
0
>

Numero de bhits
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Placa de saida analogica (DAC)

Sinal digital
. { Saidas padroes:
vo Sinall |
»1 Conversor aﬂaloflco — COrreﬂte:
0 o 0-20 MA: 4-20 mA
b1 <
0 - [ensao:
1 0-10 V; 0-5 V; +-10V
0

S — ——
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Exemplo - Siemens LOGO!

Dados de compras

Modelo

Entradas Entradas Tipo de

Tensao de entrada Entradas digitais digitais analégicas  saida

Modulos de expansao LOGO! 8

LEGGED ROBOTICS

GROUP

Modulos de expansao analoégicos
LOGO! AM2

010V ou 0/4.. 20 mA 12...24 V DC Resolucao 10-bit — 2 -

LOGO! AM2 RTD

-50...200 °C, 12...24V DC Resolugao 0,25 °C - 2 -

2/3 fios (Pt100/1000)

LOGO! AM2 AQ com 2 24\ DC Resolugdo 10-bit  — . 0...10V DC/

saidas analdgicas 0/4...20 mA
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Sinal de comando de

abertura da valvula

Unidade
A/D

PLC

D/A

Combustivel

/ ]
Valvula proporcional

Sinal de controle da tempertura

‘Unidade Chama
/ 0-20 mA
| > }/ i
\1/
v 7

Sensor de temperature

L

Forno

2 0-10V
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{  Transdutor
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LEGGED ROBOTICS

( Inicio da execugao )

|

Carrega o
Programa do
Usuario na Tabela
de Programacao

T

Monta e inicializa a
Tabela Imagem de
Entrada com as
entradas referidas

i

Monta e inicializa a
Tabela Imagem de
Saida com as
saidas referidas

Funcionamento — Ciclo de varredura

:

| & as Entradas
e atualiza a
Tabela Imagem

de Entrada

i

Verifica Estado
do Sistema

(CPU e Memoria)

Executa linha
alinhao
Programa

do Usuario

4

()

;

Atualiza a
Tabela Imagem
de Saida

1

Atualiza
o0s Modulos
de E/S
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Tamanhos

Nano e micro: 16 Médio porte: at¢ 256  Grande porte:

pontos de I/0; pontos de I/0, quantidade de

mModulo unico; digitais e analdgicos;  pontos de I/O e

012 passos de modulo Unico; até memoria escalavel;

memoria. 2048 passos de construgao modular,
memoaria. apresentam uma ou

mais CPUS;
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Nano e micro: 10
oontos de 1/0;
Modulo Unico;
512 passos de
memoria.

LEGGED ROBOTICS

GROUP

Tamanhos

CeCtececcee

SIEMENS

Maximum program 400 blocks
memory
Dados de compras -
Modelo o
. Saidas
Tensao de entrada SLble el digitais

Unidades basicas LOGO! 8

LOGO! 8 Basic com display LCD de 6 linhas e teclas de cursor, interface Ethernet

8, das quais 4
LOGO! 24 CE 24V DC podem ser usadas 4
como Al (0...10 V)
8, das quais 4
LOGO! 12/24 RCE 12...24 V DC podem ser usadas 4
como Al (0...10 V)
LOGO! 24 RCE 24V AC/DC 8 4
LOGO! 230 RCE 115...230 V AC/DC 8 4

SEM0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura
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= Introducao

= Linguagens de programacao
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Norma IEC 61131*

1992 — Publicacéo da norma IEG 1131

~Ny
Estabelece padroes
para GLPs
*Conhecida por [EC 1131 antes da

mudanca no sistema de numeracao da IEC
L LEGGED ROBOTICS SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura v v 57
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Norma IEC 61131

IEC 61131-1 — Informacoes Gerais

IEC 61 131-2 - Reqwsnos de Equamentos e lestes

- —7

Y IEC 61131-3 - Llnguagens de PrOQramac;ao

= — =

IEC 61 131 4 Orlenta@oes para O usuario
IEC 61131-5 - Comunicacoes
IEC 61131-6 - Comunicacao via Fieldbus

IEC 61131-7 — Programacao de controle FUZZY

IEC 61131-8 - Implementacao das Linguagens

SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura
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IEC 61131-3 — Linguagens de programacao

Lista de instrucoes (IL)
Texto Estruturado (ST)

Diagrama de relés (LD)
Diagrama de Blocos Funcionais(FBD)
Funcoes Graficas de Sequenciamento (SFC)

SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura 29



Lista de Instrucoes (Instruction List — IL)

Parecida com ASSern

Operador Modificador Operando Descricao/Significado
LD N Carrega o operando para o acumulador
ST N Armazena o conteudo do acumulador no local especificado pelo operando
S BOOL Valor do operando = 1
R BOOL Valor do operando =0
AND N, ( Funcao booleana AND
OR N, ( Funcao booleana OR

)_ coLOED ROBOTICS SEM0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura
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Lista de Instrucoes (Instruction List — IL)

L =1y 1y 13
LD )

AND 2
AND 3
ST I
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Texto Estruturado (Structured Text — ST)

Parecida com PASCAL e BASIC

IF <expressao booleana> THEN

<comandos>; /*Executa caso a expressao booleana for verdadeira*/
ELSE

<comandos>;/* Executa caso a expressao booleana for falsa*/
END IF;

FOR <contador>:=<valor inicial> TO <valor final>BY <incremento> DO
<comandos>; /*Executa enquanto o contador nao alcancar o valor final¥*/
END FOR;

WHILE <expressao booleana> DO
<comandos>; /*Executa caso a expressao booleana for verdadeira*/
END WHILE;

LEGGED ROBOTICS

GROUP
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Texto Estruturado (Structured Text — ST)

FUNCTION_BLOCK EXEMPLO_BLOCO IF LIGAR AND NOT ALARME THEN
RESULTADO := TRUE;
VAR_INPUT ELSE
LIGAR : BOOL; RESULTADO := FALSE;
SENSOR_PRESSAO : INT; END_IF;
END_VAR,;

END_FUNCTION_BLOCK;
VAR_OUTPUT

RESULTADO : BOOL;
ALARME : BOOL,;
END_VAR,;

IF SENSOR_PRESSAQO < 50 THEN
ALARME = FALSE;

ELSE
ALARME = TRUE;

END_IF;

LEGGED ROBOTICS

GROUP
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Diagrama de Bloco Funcionais (Function Block Diagram — FBD)

OR AND
BOTAO 1 . : S IMOTOR
BOTAO_Z:l EMERGENCIAG
FALHAQ
| AND | OR |
~ . ) ._{E]MOTOR
DESLIGA:l -0
OR
BOTAO 1
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Funcoes Graficas de Sequenciamento (Sequential Function Chart — SFC / Grafcet)

Motor OFF & Start signal ON

Motor ON & Stop signal ON

Stop motor

Motor OFF

IG_RESPGED ROBOTICS SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura
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= Ladder Diagram
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Diagrama de reles (Ladder diagram — LD)

/ ﬂh{//

A Q7

7 /%@% r(‘
Linguoge:

O o

gcoer
ocicler

N

NN

N

Baseada na logica de
contatos a reles
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GROUP
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“Push Button” “2nd Press” ““1st Press”
10.0 MO.2 MO0.0

“1st Press”

MO.0

“41st Press” “Push Button” “2nd Press”
MO.0 10.0 MO.2 MO.1
MO.1

“1st Press” “Output”
MO.0 Q0.0

I —

“Push Button” “2nd Press”
MO.1 10.0 MO0.3 MO0.2

———

“2nd Press”

MO.2
“2nd Press” “Push Button”
MO.2 10.0 MO.3

A
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Principais elementos

Contato Normalmente Aberto - NA

Contato Normalmente Fechado - NF

Bobina ou Saida

SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura
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Principais elementos

Trilho de alimentacao
esquerdo

Fluxo de energia

SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

Trilho de alimentacao
direito
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Exemplo — fazer diagramas e programa em Ladder

1%

i‘ I

S2 =

"wlll L
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Y2

2 k)

Exemplo — fazer diagramas e programa em Ladder

v /[=I<I\
l' J, Y1) Y2 ) 4 /
o—{@’
Operando Operando Comentario
Absoluto Simbdlico
00.0 Y1 Avanca Cilindro
00.1 Y2 Recua Cilindro
10.0 S1 Botdo 1 — Avancga
10.3 S2 Botao 2 — Recua

LEGGED ROBOTICS

GROUP

ENTRADA SAIDA
S1 > > Y1
Controlador
S2 > > Y2
[
|
S1|=§\ 821:-5\
Entradas | 10.0 | 10.1 ‘IO.Z 10.3 | 104 ‘ 0.5 | 10.6 ‘ 0.7 Inputs
Controlador
Saidas  |00.0 [00.1 ‘00.2 00.3 [00.4 ‘00.5 00.6 ‘00.7 Outputs
Y1 Y2
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Exemplo — fazer diagramas e programa em Ladder

| T
Igis ] . S ..
@( I@f S1 S2 '_.—(
: Dll l IQ\YZ viXt /] ve ¥Y{ /] S2 o
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