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OBJECTIVOS:

Esta disciplina tem como objectivos fornecer conhecimentos nas areas da Automagdo Industrial,
nomeadamente automatismos de controlo, e tecnologias empregues na sua implementagdo (por exemplo
sensores; controladores logicos programaveis (PLC); pneumadtica e electropneumaética; introdugdo a robdtica;
redes industriais.

PROGRAMA:
1 - Automacéo na Industria.

Introdugdo;

Objectivos, fungdes e tecnologia.

Estrutura dos sistemas automatizados (parte operativa e parte de comando).

Orgaos que equipam a parte operativa e 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, posigdo, etc.)

Tecnologia cablada e programavel.

A ideia de logica programavel: diferentes tipos de l6gica, processamento paralelo e sequencial; A ideia do
processador programével. Defini¢des elementares da tecnologia programével, estrutura das instrugdes.

2 - Controladores Logicos Programaveis (PLC).

Vantagens na sua utilizagdo e organizagdo funcional.

Contribuigdo dos PLCs industriais, restrigdes no que se refere ao ambiente industrial, utilizagdo e
manutengao.

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).

Moddulos 16gicos, microprogramagdo e microprocessador.

Memoria central, técnicas de enderecamento.

Organizagdo e gestdo da memdria do PLC. Funcionamento do Processador central.

Execug¢do de instrugdes. Processamento de equagdes logicas completas fazendo uso da fungdo da pilha
LIFO.

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

Tipos de memdrias usadas nos PLCs.
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Analise exaustiva de um PLC : Siemens S7-200.

Os multiprocessadores dos PLCs : Arquitecturas.

Entradas/Saidas especiais. Dispositivos para seguranga Geral.

Terminais auxiliares de programagao: consolas, microcomputadores, impressoras.
Comunicagdo e Redes. O software dos PLCs industriais.

Programagéo dos PLC: GRAFCET, LADDER e STL.

3 - Pneumatica e Electropneumatica.

Introdugdo. Vista como pega fundamental de actuagdo em automatismos industriais;

Circuitos Basicos e Logicos; Métodos sequenciais.

4 - Introdugdo a Robética

Introdug@o ao estudo da Robotica. Definigdes basicas. O Porqué do uso de robds em automagao.
Areas de Aplicagio, propriedades, caracteristicas. Significados.

Estrutura geral de um robd, classificagéo de robds.

Anatomias basicas; volume de trabalho; graus de liberdade.

Introdugdo a cinematica (representagdo da posigdo; transformagdo directa e inversa). Posi¢do do drgdo
terminal.

Transformagdes homogéneas (translagdes e rotagdes).

5 — Redes Industriais

Introdugdo. Breve referéncia aos tipo de redes mais utilizadas na industria.

Caracteristicas das redes; Concepgao.

METODO DE AVALIAGAO:
O método de avaliagdo desta disciplina é realizado através de Exame Escrito e pela elaboragdo de Trabalhos
Laboratoriais. A classifica¢@o final €, assim, composta por:

Tebrica = 8 valores.
Teorico-Pratica = 7 valores.
Trabalhos Laboratoriais = 5 valores.
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CONSULTA RECOMENDADA:

Siemens, “ Manuais do PLC Simatic - S7” (Varios)
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