INSTITUTO POLITECNICO DE TOMAR

Escola Superior de Tecnologia de Tomar

Departamento de Engenharia Electrotécnica

Curso de Engenharia Informatica

DISCIPLINA DE AUTOMACAO INDUSTRIAL

Ano: 4° Regime: Semestral (8°)

Ano Lectivo: 2004/2005 Carga Horaria: 2T+3P

Docente: Prof. Adjunto Antonio Casimiro Teixeira Batista
Assistente 2° Triénio Rodrigo Tiago Teixeira Maia

F

Objectivos:

Esta disciplina tem como objectivos fornecer conhecimentos nas areas de Automagio
Industrial, nomeadamente automatismos de controlo € tecnologias empregues na sua
implementagdo: sensores; controladores 16gicos programaveis (PLC’s); pneumatica ¢

electropneumatica; introducdo a robotica; redes industniais.

Programa

1 - Automagdo na Industria.
® Introducdo;
Objectivos, fungdes € tecnologia.
Estrutura dos sistemas automatizados (parte operativa ¢ parte de comando).
Orgdos que equipam a parte operativa ¢ a parte de comando.
Como implementar um ou varios Automatismos de Controlo;
Tecnologia empregue na Implementagdo : Sensores, Detectores, Actuadores.

Estudo de varios tipos de sensores (temperatura, nivel, pressdo, deslocamento,
posi¢do, etc.)

e Tecnologia cablada e programavel.

e A ideia de légica programavel: diferentes tipos de logica, processamento paralelo e

sequencial; A ideia do processador programavel. Definigdes elementares da
tecnologia programavel, estrutura das instrugdes.
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2 - Controladores Légicos Programaveis (PLC).

Vantagens na sua utiliza¢do ¢ organizagio funcional.

Contribui¢io dos PLCs industriais, restrigdes no que se refere ao ambiente
industrial, utiliza¢do ¢ manutengdo.

Areas de aplicagdo dos PLCs.

Organizagdo geral do Hardware de um PLC. Troca de dados, conceito de “BUS™.
O processador (registos, contador, pilhas, fluxo de dados).

Médulos 16gicos, microprogramagio ¢ microprocessador.

Memoria central, técnicas de enderegamento.

Organizagio e gestdo da memoria do PLC. F uncionamento do Processador central.

Execugiio de instrugbes. Processamento de equagdes légicas completas fazendo
uso da funcio da pitha LIFO.

Conceito de ciclo. Diferentes tipos de ciclo. Conceito de salto (“jump”).

Tipos de memorias usadas nos PLCs.

Analise exaustiva de um PLC : Siemens S7-200.

Os multiprocessadores dos PLCs : Arquitecturas.

Entradas/Saidas especiais. Dispositivos para seguranca Geral.

Terminais auxiliares de programagdo: consolas, microcomputadores, impressoras.
Comunicagio ¢ Redes. O software dos PLCs industriais.

Programagcio dos PLC: GRAFCET, LADDER ¢ STL.

3 - Pneumaitica e Electropneumitica.

Introducdo. Vista como pega fundamental de actuagdo em automatismos
industriais;
Circuitos Basicos e Logicos; Métodos sequenciais.

4 - Introdugdo a Robética

Introdugdo ao estudo da Robotica. Definigbes basicas. O Porqué do uso de robos
em automagao.

Areas de Aplicagdo, propriedades, caracteristicas. Significados.
Estrutura geral de um robd, classificagdo de robds.
Anatomias basicas; volume de trabalho; graus de liberdade.

Introdugio & cinematica (representagdo da posigdo; transformagdo directa ¢
inversa). Posi¢do do orgdo terminal.

Transformages homogéneas (translagdes e rotagdes).

5 — Redes Industriais

Introdugdo. Breve referéncia aos tipo de redes mais utilizadas na industria.
Caracteristicas das redes; Concepgao.
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Método de Avaliagio:

Prova de avaliagdo escrita — 75%
Trabalhos praticos em avaliagdo continua — 25%
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