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Aula passada...

IEC 61131-1 — Informacoes Gerais

IEC 61 131-2 - Reqwsﬂos de Equamentos e lestes

- — —7
» IEC 61131-3 - nguagens de Programagao

= e -  —— —= =

IEC 61 131 4 Orlentac;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
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Lista de instrucoes (IL)
Texto Estruturado (ST)

Aula passada...

- SRS ?,'
»§“ D|agrama de re\es (LD)

= —_—

*ﬂw ,‘—-—a’«—-‘s,—— —

Diagrama de Blocos Funcionais(FBD)
Funcoes Graficas de Sequenciamento (SFC)
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LEGGED ROBOTICS

GROUP

Conteudo

1

Introducao
Propriedades

1

Algebra Booleana

= Introducao

= Exemplos

Mapa de Karnaugh
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Algebra Booleana
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Algebra Booleana
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Principais funcoes logicas

g Logica AND (E) Expressao logica Funcao executada
= S=AB Executa funcao logica "AND", ou seja,
A S somente se as entradas A e B estiverem
© B em nivel alto a saida S sera acionada.
=<

Tabela Verdade

CH: HH| H

O 1 0

— FIM -

1 0 0

] 1 1
L LEGGED ROBOTICS SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura 11
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Principais funcoes logicas

L

Logica OR (ou) Expressao logica Fungao executada
A S =A+B Executa funcdo logica “OR", ou seja,
S para que a saida S seja acionada basta
que uma das entradas A ou B esteja em
B
nivel alto.
A B S
Tabela Verdade | [ A
4008 ~
B
0 0 0 IH "
0 1 1 A B
1 0 1 |
1 1 1 FIM —

LEGGED ROBOTICS

GROUP
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Principais funcoes logicas

Loégica NOT (nao) Expressao logica Funcao executada

% S=A Executa funcao logica "NOT", ou seja,
A S nega ou inverte o sinal de entrada.

o)

:

T

Tabela Verdade
A S
O 1 FIM
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Exemplo — Controle de trafego para um tunel

Deseja-se programar um controle de trafego para um tunel

=
=
E que s permite a passagem de um carro por vez.
n
s
= Tunel - Um carro por vez
& ' via b
Sensor de
presenca (]
ViaB O
-
S SPVB
SPVA clubedaeletronica
— .com.br
0 Sensor de
O presenca
ViaA

)1 LEGGED ROBOTICS Via A
ccccc



Exemplo — Controle de trafego para um tunel

Critéerios de projeto
é 7| o Se nao houver nenhum carro, a via B devera ser
e iberada (verde) e a via A blogueada (vermelno).
0| 1 Se 0 sensor detectar carro na via B, esta sera liberada
(sinal verde) e a Via A blogueada (sinal vermelho).
R Se 0 sensor detectar carro na via A, esta sera liberada

(sinal verde) e a Via B blogueada (sinal vermelho).

Se ambos 0S sensores detectarem carros, a via A
devera ser liberada (sinal verde) e a via B blogueada

L! EREEPGED ROBOTICS SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura 15



Exemplo — 1°Passo: Tabela Verdade

% SA SB VMA ‘ VDA ‘ VNMB ‘ VDB
0o | o 1 0 1
§ . 1 1 0 1

1 0 0 1 1 0

1 1 0 1 1 0
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Algebra Booleana

Exemplo — 20 Passo: Extrair expressoes Booleanas

SA SB VMA ‘ VDA ‘ VMB ‘ VDB
0 0 1 O |
0 ] 1 O |
1 0 0 | ] 0
1 1 0 ] ] 0

VMA=VDB = (SA-SB)+ (SA-SB)

VMB =VDA=(SA-SB) + (SA- SB)

L! oG OED ROBOTICS SEM0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura



Exemplo — 3° Passo: Montar programa ladder

% SA SB | | iﬂ:
. o
g | ]
T

I H———L"1
i — >
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Algebra Booleana

l LEGGED ROBOTICS
GROUP

Propriedades de algebra Booleana

S=A4+0=A
A
o:D_S

Tahela Verdade
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Tahela Verdade
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Propriedades de algebra Booleana

s
|
ek

S=A+A = A S=A
A
A:D_S

Tahela Verdade

Algebra Booleana
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Algebra Booleana

l LEGGED ROBOTICS
GROUP

Propriedades de algebra Booleana

A
A s

Tahela Verdade
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Algebra Booleana

Propriedades de algebra Booleana

Propriedoce comutativa

A+B=B+ A
A-B=B-A

gc e distributiva

Propried

A- (B+C)=A-B+A-C

‘ropriecddacle associativa

(A+B)+C=A+ (B+C)
(A-B)-C=A-(B-C)

SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura
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Algebra Booleana

Simplificacao de expressoes Booleanas

S=A-B+AB+C)+ B(C + B)

SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura
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Algebra Booleana

Simplificacao de expressoes Booleanas
S=A-B-C+A-C+A-B

SEMO0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura
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Mapa de Karnaugh

/ ///I\,/ 7 ‘ / ///l\,// / //h{// / ///l\,’
rerromentd pora
simplificacao ce
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expressoes logico
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Mapa de Karnaugh

Tabela Verdade Mapa de Karnaugh

Algebra Booleana

S=A

2
s A A v é; A U b
oz g 7@ Z d A U
M 4 4
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Mapa de Karnaugh

Tabhela Verdade

1 Booleans

Algeb

0
0
0
0
]
]
]
]

S=(A-B-C)+(A-B-C)+ (A

—A 14 O O N~ 0O O
—X O =+ O =+ O 2 O

l LEGGED ROBOTICS
GROUP

Mapa de Karnaugh

A/BC 00 01 11 10

— O 242 O 2+ O 2 0

.B-C)+(A-B-O)
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Algebra Booleana

px

LEGGED ROBOTICS

GROUP

Mapa de Karnaugh

Mapa de Karnaugh

Mapa de Karnaugh

A/BC 00 01 11 10

SEM0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

29



px

LEGGED ROBOTICS

GROUP

\

>

Q)

NS

NMNRN

\

—_— - ==

N

A\

—

. —

\

SEM0540 — Prof. Dr. Thiago Boaventura

30






