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| 1. APRESENTACAO

O controlador programavel Fentum foi projetado para atender os requisitos de
automacao e controle com o grande diferencial de ser pequeno, compacto, de baixo
custo, mas com capacidade de processamento de CLP de porte superior. Programavel
em linguagem ladder de acordo com a norma IEC-61131-3 de facil compreensao e rapida
programacdo. Possuindo um processador digital de sinais de 16 bits, o controlador
Fentum associa a seu pequeno porte um excelente desempenho para as mais diversas

aplicacoes.

| Caracteristicas de Destaque

* Pequeno porte, baixissimo custo e alto poder de pro

cessamento.

* Economia de espaco no painel de comando.

* Permite expanséao das E/S incorporadas a CPU atraves

* Dois canais seriais, sendo um RS232 e um RS485 (Fen

do canal RS-485.

tum 1), um canal

Ethernet e um canal serial RS485 (Fentum II)

* Programavel em linguagem Ladder de acordo com a nor

* Protocolos Modbus RTU Mestre e Escravo, selecionave

ma IEC-61131-3.

is via software.

* Reldgio e Calendario com alta precisdo (Fentum I).

* Ligacéao direta com radio Modem Ethernet em 2.4GHz e

5.8GHz (Fentum II).

[ 2. APLICACOES DOS CONTROLADORES PROGRAMAVEIS

A estrutura compacta do Fentum torna-o ideal para pequenas aplicacdes em varios

segmentos:

Transporte

- Sistemas de esteiras transportadoras
- Plataformas de elevacao

- Elevadores

- Controle de silos

Controle de maquinas

- Comando de motores, bombas e valvulas
- Compressores de ar

- Sistemas de exaustéo e filtragem

- Estacbes de tratamento de agua

- Serras e plainas

Gestéo de casas e edificios

- Controle de iluminagéo (interior e exterior)

- Automacéo de portas e portdes

- Controle de persianas e toldos

- Controle de sistemas de sprinklers e fornecimento
de agua

Solucbes especiais

- Sistemas fotovoltaicos

- Uso em navios

- Uso sob condi¢gbes ambientais severas
- Controle de painéis de publicidade

- Controle da sinalizacdo de transito

- Controle de irrigacéo

Aquecimento, Ventilagdo, Ar Condicionado
- Gerenciamento de energia

- Controle de caldeiras

- Sistemas de refrigeracao

- Sistemas de ventilacdo

- Sistemas de ar condicionado.

Sistemas de monitoramento

- Controle de acesso

- Monitoramento de veiculos em estacionamentos
- Sistemas de alarme




[ 3. CARACTERISTICAS TECNICAS

| 3.1 FENTUM |

UNIDADE CENTRAL

Processador

DSP (Digital Signal Processor), 16 bits, 80 MHz

Instrucdes por segundo

30 Milhdes

Membéria Sistema operacional 1.2 Mbits
Membéria de Configuracao 64 Kbits
Memoria de Variaveis 64 Kbits
Memoria Programa do Usuario 8 Mbits

Interface Serial

COM1 RS-232, COM2 RS-485

Protocolos

Modbus RTU Mestre / Escravo de 1,2 Kbps a 57.600 Kbps

Indicadores

Led TX/RX COM1
Led EXE CPU Executando / Bloqueada
Led de sinalizacdo de estado das entradas e saidas digitais.

Reldgio / Calendario

Erro maximo 15ppm +/- 0,7 segundos / dia
Amplitude do calendario: 2000 a 2099 (em anos)

Watchdog

Controlado pelo ciclo de varredura do CP, com periodo
maximo de 1,0 s.

ENTRADAS DIGITAIS

Quantidade

12 (doze)

Tipo

P (nivel alto ativo com entrada positiva)

Tipo de Entradas

24V cc Optoisolada

Corrente de Entrada 7al0mA
Isolamento 1500 Vcc
Tensao para nivel 0 Abaixo de 5V
Tenséo para nivel 1 Acima de 10V
SAIDAS DIGITAIS

Quantidade 8 (oito)

Tipo de Saidas Relé contato NA
Corrente maxima nos contatos 2A

Tens8o méaxima aplicavel 220Vcc / 250Vca

Numero de operac¢des (minimo)

2 milhdes @1A / 30V

ENTRADAS ANALOGICAS

Quantidade 2 (duas)

Tipo de Entrada 0-20 mA ou 4-20 mA
Resolucao 12 bits (0 a 4095)
Tensdo maxima sem dano 30 V (diferencial)
Corrente maxima sem dano 150 mA

Impedancia 165Q (maximo)

Precisao Melhor que 0,5% do fundo de escala
Protecdo Contra inversdo de polaridade
Filtragem Filtro RC

GERAIS

Alimentacdo 12,5 a 30 Vcc

Consumo Max. 100 mA (em 12 Vcc).
Temperatura de Operacao -10a+70 C

Umidade

10% a 90% (ndo condensante)

Dimensobes

100 X 75 X 105 mm (L X A X P)

Peso

300 g

Material Gabinete

ABS com fixacédo para trilho DIN




| 3.2 FENTUM II

UNIDADE CENTRAL

Processador

DSP (Digital Signal Processor), 16 bits, 80 MHz

Instrucdes por segundo

30 Milhdes

Membéria Sistema operacional 1.2 Mbits
Membéria de Configuracao 64 Kbits
Memoria de Variaveis 64 Kbits
Memoria Programa do Usuario 8 Mbits
Interface Serial COM2 RS-485

Protocolos

Modbus RTU Mestre / Escravo de 1,2 Kbps a 57.600 Kbps

Interface Ethernet (opcional)

10/100 Base-T (Auto detectavel), Protocolo TCP/IP

Indicadores

Led TX/RX COM2
Led EXE CPU Executando / Bloqueada
Led de sinalizacao de estado das entradas e saidas digitais.

Watchdog

Controlado pelo ciclo de varredura do CP, com periodo
maximo de 1,0 s.

ENTRADAS DIGITAIS

Quantidade

8 (oito)

Tipo

P (nivel alto ativo com entrada positiva)

Tipo de Entradas

24Vcc Optoisolada

Corrente de Entrada 7a10mA
Isolamento 1500 Vcc
Tensdo para nivel 0 Abaixo de 5V
Tensdo para nivel 1 Acima de 10V
SAIDAS DIGITAIS

Quantidade 4 (quatro)

Tipo de Saidas Relé contato NA
Corrente maxima nos contatos 2A

Tensdo maxima aplicavel 220Vcc / 250Vca

Numero de operagdes (minimo)

2 milhdes @1A / 30V

ENTRADAS ANALOGICAS

Quantidade 2 (duas)

Tipo de Entrada 0-20 mA ou 4-20 mA
Resolucéo 12 bits (0 a 4095)
Tens8o maxima sem dano 30 V (diferencial)
Corrente maxima sem dano 150 mA

Impedancia 165Q (maximo)

Preciséo Melhor que 0,5% do fundo de escala
Protecdo Contra inversdo de polaridade
Filtragem Filtro RC

SAIDAS ANALOGICAS

Quantidade 2 (duas)

Tipo 4-20 mA

Impedéancia maxima 350 Q (tensdo maxima de 7V)
Resolugao 12 bits (0 a 4095)

Precisao 0,5% para o fundo de escala
GERAIS

Alimentacao 12,5 a 30 Vcc

Consumo Max. 100 mA (em 12 Vcc).
Temperatura de Operacgéo -10a+70 C

Umidade

10% a 90% (ndo condensante)

Dimensodes

100 X 75 X 105 mm (L X A X P)

Peso

300 g

Material Gabinete

ABS com fixacédo para trilho DIN




| 4. INSTALACAO

O conjunto de instrucdes a seguir define os principais pontos que o usuario deve
observar na instalacado dos Controladores Programéveis Fentum:

a) Os Controladores devem ser instaladas em uma caixa ou painel que possua vedacéao
completa contra poeira, respingos de agua, 6leo e produtos corrosivos. Esta caixa ou
painel também deve protegé-lo contra choques mecanicos, vibragcdes mecanicas e altas
temperaturas (acima de 60 C).

b) Deve-se evitar que 0s equipamentos sejam montados no mesmo painel de
transformadores, contatores, solendides ou outros componentes eletromecéanicos que
possam produzir ruidos eletromagnéticos.

c) Deve ser escolhida uma rede de alimentacdo isenta de ruido e com o minimo de
flutuacéo possivel para a alimentacédo dos Controladores.

d) Evitar a passagem dos cabos de RF, dados e alimentacdo proximos a cargas indutivas
como motores, contatores, solendides, valvulas.

4.1 DIAGRAMA DE INTERLIGACAO

Os Controladores Fentum aceitam alimentacéo na faixa de 12 a 30 Vcc, a mesma
devera garantir boa filtragem e alta imunidade a ruidos, a ligacéo é feita de acordo com a
ilustracdo que segue.

DESCRICAO DOS BORNES

ED1 a EDxx | Entradas Digitais

SD1 a SDxx | Saidas Digitais (Contato NA)
CM Comum das saidas

EAL, EA2 Entradas Analdgicas 1 e 2
+V Alimentacgé&o - Positvo (+)
ov? Alimentacéo - Negativo (-)
D+ Barramento dados RS-485
D- Barramento dados RS-485
GND Barramento dados GND

! Existem dois bornes 0V, estes sdo interligados inte  rnamente podendo ser usados
como comum das entradas e saidas analogicas.
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| 5. COMUNICACAO

O controlador programavel Fentum possui duas interfaces de comunicagdo. A

utilizacdo do protocolo aberto Modbus mestre ou escravo nas interfaces de comunicacao
facilita a integracdo com equipamentos de outros fabricantes.

5.1 INTERFACES DE COMUNICACAO

O Controlador Programavel Fentum possuem duas interfaces de comunicacao

serial para Fentum | e uma interface serial e uma interface Ethernet para Fentum Il. A
interface serial segue a norma EIA232 e EIA485, com relagdo aos niveis de tensdo sua
conexao é feita através de um conector RJ-45 fémea para a porta RS-232 e conector tipo
tomada para RS-485, de acordo com a pinagem que segue. A programacao é feita

através de ambas interfaces, podendo também ser utilizada para comunicacédo em rede.

INTERFACE RS-232 (RJ-45) *

ol 2 B PINO

DECRICAO SENTIDO
N&o Conectado -
RXD — Recepc¢ao de dados RS232 Entrada
TXD — Transmissdo de Dados RS232 Saida

N&ao Conectado

GND

N&ao Conectado

Nao Conectado

O INO|OBWIN|F

N&ao Conectado

* disponivel somente no FENTUM |

INTERFACE RS-485 (Conector tipo tomada)

PINO

DECRICAO

SENTIDO

GND

D+ Dados RS-485

D- Dados RS-485




PINAGEM CONECTOR ETHERNET RJ-45 **
PINO DECRICAO SENTIDO
’ l..38 1 TX Diferencial + Saida
2 TX Diferencial - Saida
w 3 RX Diferencial + Entrada
_ 4 N&o Conectado -
5 Nao Conectado -
6 RX Diferencial - Entrada
7 Nao Conectado -
8 Nao Conectado -

** disponivel somente no FENTUM I

Aviso: Nos sete segundos iniciais apds a energizagd o o controlador inicia com o0s
ajustes padrdes nas interfaces de comunicagéo, com isto é possivel bloquear o programa
aplicativo a fim de realizar novas configuracdes. A juste padréo:

Protocolo: Modbus escravo, endereco:1, baud: 57.600  bps.



| 6. INDICADORES

O painel frontal possui Led’s indicadores que tem as seguintes funcgdes:

LED FUNCAO

- Aceso: indica que o programa do usuario encontra-se
bloqueado (STOP).

CPU * - Aceso apagando rapidamente: Inicializacdo, neste

(Azul) EXE * momento o Controlador encontra-se com o0s ajustes padrdes.
- Piscando: programa do usuério sendo executado (RUN).
- Piscando intermitentemente e rapidamente: memoaria
FLASH vazia ou em falha.

Transmissao de dados;
COM * TX/RX * | Vermelho: Recepc¢éo de dados;
(Verde/Vermelho/Laranja) Transmissdo e Recepg¢do simultaneas.
Sinalizacdo para canal 1 (Fentum I) e canal 2 (Fentum I1)
ENTRADAS EEDDio? Sinalizacdo de entradas digitais ligadas.
SAIDAS SSDD}O? Sinalizag&o de saidas digitais ligadas

* led’s localizados atras do logo INFINIUM.




| 7. PROGRAMACAO

O diagrama ladder utiliza logica de relé, com contatos e bobinas, e por isso é a
linguagem de programacao de CLP mais simples de ser assimilada para quem ja tenha
conhecimento de circuitos de comando elétrico.

Compde-se de varios circuitos dispostos horizontalmente, com a bobina na
extremidade direita, alimentada por duas barras verticais laterais. Por esse formato € que

recebe o nome de ladder que significa escada em inglés.
Cada uma das linhas horizontais € uma sentenca légica onde os contatos séo as
entradas das sentencas, as bobinas sdo as saidas e a associacdo dos contatos é a

l6gica.

S&0 os seguintes os simbolos:

EXEMPLOS SIMBOLOS LOGICA LADDER

[

F.

(1]
I

[

J
—— 1
Pa——r]

1=
=

No ladder cada operando (nome genérico dos contatos e bobinas no ladder) é
identificado com um endereco da memdéria a qual se associa no CLP. Esse endereco
aparece no ladder com um nome simbodlico, para facilitar a programacao.

| 7.1 OPERANDOS E ENDERECOS

| 7.1.1 Operandos %Il — Entradas (input) \

Sdo operandos usados para referenciar pontos de entradas digitais. Sua
guantidade é determinada pelo nimero de mddulos de E/S que estdo dispostos nos

modulos que compdem o sistema.
Os operandos %l s&o utilizados em instrucdes binarias (contatos, bobinas).

Ocupam um byte de memoaria (8 bits), armazenando os valores dos pontos diretamente
em cada bit.

%I0.1 - ponto 1 do octeto de entrada O



| 7.1.2 Operandos %Q — Saidas (output)

S&do operandos usados para referenciar pontos de saida digital. Sua quantidade é
determinada pelo nimero de mdédulos de E/S que estdo dispostos nos modulos que
compdem o sistema. Os operandos %Q sao utilizados em instru¢gbes binarias (contatos,
bobinas). Ocupam um byte de memoria (8 bits), armazenando os valores dos pontos
diretamente em cada bit.

%Q1.2 - ponto 2 do octeto de saida 1

| 7.1.3 Operandos %M — Memodrias bits

As memodrias de bits sdo operandos usados para armazenamento e manipulacao
de valores binarios intermediarios no processamento do programa aplicativo. Sua
guantidade nos controladores é fixa. Operandos %M sao utilizados em instrucdes binarias
(contatos, bobinas). Armazenando valores diretamente em cada bit.

%M1 - memoria 1 (tamanho 1bit)

Faixa de valores %M0 a %M1599 — Total de 1600 memodrias.

| 7.1.4 Operandos %MB — Memérias de 8 bits (byte)

Os operandos %MB séo usados para processamento numérico e armazenando de
valores, na faixa de 0 a 255 decimal.

%MB1 — memoria 1 (tamanho 8bits)

Faixa de valores %MBO0 a %0MB799 — Total de 800 memarias.

| 7.1.5 Operandos %MW — Memodrias de 16 bits (word)

Os operandos %MW séo usados para processamento numérico e armazenando de
valores, na faixa de 0 a 65.535 decimal.

%MW?2 — memoria 2 (tamanho 16bits)

Faixa de valores %MWO0 a %MW399 — Total de 400 memorias.



| 7.1.6 Operandos %MD — Memoérias de 32 bits (dword) \

Os operandos %MW séo usados para processamento numérico e armazenando de
valores, na faixa de 0 a 4.294.967.296 decimal.

%MD3 — memoria 3 (tamanho 32bits)

Faixa de valores %MDO0O a %MD099 — Total de 100 memorias.

| 7.1.7 Operandos Timers

%Tx.V — Acumuladores Timer

Os operandos %Tx.V sdo usados para armazenamento do valor do acumulador
dos timer’s usados no programa.

%TM2.V — valor do acumulador do timer 2

Faixa de valores %T0.V a %T119.V — Total de 120 Timer's

| 7.1.8 Operandos Contadores

%Cx.V — Acumuladores Timer

Os operandos %Cx.V sdo usados para armazenamento do valor do acumulador
dos contadores usados no programa.

%CM10.V — valor do acumulador do contador 10

Faixa de valores %CO0.V a %C119.V — Total de 120 Timer's

| 7.1.9 Operandos %IW — Entradas analdgicas (Word de  entrada) \

Os operandos %IW s&do usados para armazenamento do valor das entradas
analogicas.

%IW6 — entrada analogica 6

A faixa de valores vai de 0 a 4095, isto para valor bruto, ou seja, sem a linerizacao
de escala, o0 que pode ser feito em “fundo de escala” na aba configuracfes do projeto.

A quantidade de entradas depende do numero de médulos instalados.



| 7.1.10 Operandos %QW — Saidas analégicas (Word de s aida)

Os operandos %QW sdo usados manipular o valor das saidas analdgicas.
%QW2 — saida analdgica 2
A faixa de valores vai de 0 a 4095. O tipo de saida pode ser 0-20mA ou 4-20mA

configurada na aba “configuracbes do projeto”. A quantidade de saidas depende do
numero de modulos instalados.

| 7.1.11 Operandos %Sx — Bits do Sistema

Os operandos %Sx sao usados como operandos auxiliares e cada um realiza uma
funcéo especifica. Como visto na sequéncia.

%S0 - Sempre ligado

%S1 - Sempre desligado

%S2 - Ligado na primeira varredura
%S3 - Desligado na primeira varredura
%S4 - Clock de 0,5 Segundos

%S5 - Clock de 30 Segundos

%S6 - CLP RUN / STOP (apenas leitura)
%S7 - Tecla < + > da IHM

%S8 - Tecla < ->da IHM

%S9 - Tecla < ENTER > da IHM

%S10 - Tecla < SHIFT > da IHM

%S11- Link de RF (0: sem link, 1:link ok, se servid or sempre 1)

| 7.1.12 Operandos %Bx — Bytes do Sistema

Os operandos %Bx sao usados como operandos auxiliares e cada um realiza uma
funcéo especifica. Como visto na sequéncia.

%BO0 - Segundos

%B1 - Minutos

%B2 - Horas

%B3 - Dia da Semana

%B4 - Dia

%B5 - Més

%B6 - Ano

%B7 - Tempo de Scan (décimos de segundo)

%B8 - Status de Comunicagdo COM1

%B9 - Status de Comunicacdo COM2

%B10 - Status de Comunicagdo COM3 (caso instalado)
%B11 - Status de Comunicacédo ETH (caso instalado)



| 7.1.13 Operandos %Tx — Texto |

Os operandos %Tx sdo operandos usados quando o controlador possuir IHM
integrada, neles sdo armazenados as mensagens de texto que serdo apresentadas na
IHM do equipamento.

| 7.2 CONFIGURACAO E PROGRAMACAO \

7

Atravées do software de programacdo SION é feita toda a configuracdo e
programacao do controlador programavel. SION é compativel com Windows XP, VISTA, e
Windows 7.

Arquivo  Editar  Exibir Inserir CLP  Debug  Ajuda

JEHS asimoe -B|P O B 12O @

Projeto | ladder |
Projeto Configuraglies Vardveis
Sem MNome =J-Configuragies do CLP Entradas Digitais : 8 Memérias 32 bits unsigned : 100 Bloco de Texto : 20
i b Adicionar médulos de expansdo Saidas Digitais : 8 Memdrias retentivas 32 bits unsigned : 30
Sem Local Corfigurar comunicagio Memérias bits : 1600 Acumulador Timers : 120
i i Configurar RF Memédrias bits retentivos : 400 Acumulador contader @ 120
i L.Configurar Ethemet Memérias 8 bits : 300 Entrada Analdgica : 6
Rotinas {. Configuragdes do PC Memédrias 8 bits retentivos : 50 Saida Analdgica : 2
= Ladder =)- Corfigurar médulos de expansdo Meméarias 16 bits - 400 Bits do sistema : 12
i boMain i Médulo HIBRIDO1 - Baramerto_0 Memarias retentivas 16 bits - 50 Bytes do sistema : 20
* Tags « I 3
E] | ‘ PAlterar Configuracdia Enderegn  Tag Comentdrio
EEd ComELEX | i ED2
%02 ED3
%10.3
| %I04
|05
| %06
%07
CFPU
Seleciona o modelo da CPU gue estd sendo utilizada
Adicionar Subroting
Renomear 8Mb memornia usuario, 256K memoria S0, 2 serias
Remover Subratina

Localizadar Descrigéo Rotina Coluna Linha Simbolo Operando

¥

Para o correto funcionamento do software SION é necessario instalar antes o
Microsoft Framework 2.0 ou superior.

Dentro da aba PROJETO encontram-se as janelas:

PROJETO: séo exibidas informac6es do projeto, como nome, local onde est4 salvo, ainda
possui as fungdes de adicionar/excluir rotinas e listar as rotinas pertencentes ao projeto.

CONFIGURACOES: Nesta op¢éo sdo configurados o tipo de CPU, configura os modulos
de hardware pertencentes ao CLP, configura as interfaces de comunicacao, configuracao
da porta COM usada no PC para programar o CLP.

VARIAVES: Nesta area sdo listadas os operandos / varidaveis do CLP, nela pode-se
associar nomes aos operandos para facilitar a programacao e identificagcdo no programa
ladder.



Botdes da barra de ferramentas:

P o Zoom mais e zoom menos para diagrama ladder

& Localiza variavel no programa ladder.

B Compila o programa ladder corrente e identifica possiveis erros mostrando no inferior
datela.

' Grava programa ladder para o CLP.
» Passao CLP para modo de execucao (RUN)

® passa o CLP para blogueado, parando a execucao do programa aplicativo (STOP)

ri\

Configura interface de RF, caso o CLP seja equipado com transceptor de radio
(wireless), apés a transferéncia do programa deve-se clicar neste botdo para que o CLP
faca as alteracdes nos parametros referentes a parte de RF.

C) Ajusta o Relogio do CLP de acordo com o relégio do computador que esta rodando o
software Sion.

& Monitora variaveis e o programa aplicativo do usuério.
¥ Gera grafico e historico das variaveis selecionadas do programa aplicativo.

% Abre o0 manual do CLP.

| 7.3 LADDER

O diagrama ladder segue a norma IEC 61131-3. Seus elementos s&o descritos na
sequUéncia que segue.

Arquivo  Editar  Bdbir Inseir CLP  Debug  Ajuda
NG HS Gasmoe -B P B PEI SO @
[ Proeta | Ledder |

1t w4 — - %

ContatoNA ContatoNF Saids ConexSio | Coluna | Inserelinha Mova Linha
£ s
gsua Cabegalho

MUL .

Bow
Heu
Becm
Bron
Fror
Fwov
Frso
Bwso
Hrs
Be
Her
Hur
gro
Bmm
Freo

Fea

Localizador Descrigio Rotina Coluna Linha Simbolo Operando




[ 7.3.1 Contato Aberto |

Contato aberto aceita todos os operandos do tipo bit. Acima do simbolo gréafico é
mostrado a TAG e endereco.

| 7.3.2 Contato Fechado \

Contato fechado aceita todos os operandos do tipo bit. Acima do simbolo grafico é
mostrado a TAG e endereco.

| 7.3.3 Bobinas \

Aceitam os operandos do tipo bit. Acima do simbolo grafico € mostrado a TAG e
endereco.

| 7.3.4 Temporizador na Energizacdo (TON) \

Bloco funcional destinado a realizar temporizacdes quando habilitado. Com as
entradas EN e IN habilitadas, inicia-se a contagem de tempo na saida ET (Base de tempo
décimos de segundo) até o valor de preset (PT). Durante essa contagem, a saida Q
permanece desligada.

Quando o efetivo for igual ao preset (ET=PT), a saida Q sera ligada e permanecera
assim até que IN seja desligado. Quando desligado, a saida Q € desligada e o efetivo ET
zerado (ET=0).

Se EN for desligado antes do fim da temporizacdo, a temporizagdo entra em
PAUSE, voltando ao normal quando EN for novamente habilitado.

O RESET de temporizacédo acontece quando a entrada IN for desligada, somente
se EN estiver habilitado. Do contrario o bloco ndo tem nenhum status alterado. O valor do
preset PT pode ser alterado durante a execuc¢éo do bloco funcional. Sendo o valor de PT
maior que ET a temporizacado permanece até ET=PT. Caso contrario, PT menor que ET, a
temporizacéo € finalizada e a saida Q ligada.



E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
TON
—JEN ENOj— Habilita execucdo da instrugdo. Pausa
EN %I, %Q, %M, %MR, %S | temporizacdo ao desabilitar antes do fim da
& L e ENTRADA contagem de tempo.
177 &1 IN %I, %Q, %M, %MR, %S | Iniciar temporizacao.
PT Constante Preset do Temporizador
ENO %Q, %M, %MR Copia do valor booleano de EN.
SAIDA Q %Q, %M, %MR Habilitado no fim da temporizacdo
ET %Tx.V Efetivo do temporizador

| 7.3.5 Temporizador na Desernegizacéo (TOF) \

Com as entradas EN e IN habilitadas, na transicdo de TRUE para FALSE da
entrada IN, inicia-se a contagem de tempo na saida ET (Base de tempo décimos de
segundo) até o valor de preset (PT). Durante essa contagem, a saida Q permanece
ligada.

Quando o efetivo for igual ao preset (ET=PT), a saida Q sera desligada e
permanecera assim até que IN seja ligado. Quando a entrada IN é ligada, a saida Q é
ligada novamente e o efetivo ET zerado (ET=0).

Se EN for desligado antes do fim da temporizagédo, a temporizacdo € PAUSADA,
voltando ao normal quando EN for novamente habilitado.

O RESET de temporizacdo acontece quando a entrada IN for ligada, somente se
EN estiver habilitado. Do contrario o bloco ndo tem nenhum status alterado.

O valor do preset PT pode ser alterado durante a execucdo do bloco funcional.
Sendo o valor de PT maior que ET a temporizagcdo permanece até ET=PT. Caso
contrario, PT menor que ET, a temporizagéo é finalizada e a saida Q desligada.

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
ENTRADA Habilita execucdo da instrucdo. Pausa
TOF EN %I, %Q, %M, %MR, %S | temporizacdo ao desabilitar antes do fim da
—EN  ENOp— contagem de tempo.
| . IN %I, %Q, %M, %MR, %S | Iniciar temporizagdo
FT o | PT Constante Preset do Temporizador
ENO %Q, YoM, %MR Copia do valor booleano de EN.
SAIDA Q %Q, YoM, %MR Desabilitado no fim da temporizacdo
ET %TXx.V Efetivo do temporizador




| 7.3.6 Contador Crescente (CTU)

A cada pulso em CU, a saida CV sera incrementada.

Enquanto o valor da saida CV for menor que o valor de preset (PV), a saida Q
permanecera desligada. Quando a saida CV for igual ao valor de preset (PV), a saida Q
sera ligada.

Quando a entrada de reset R for habilitada, o contador sera zerado, isto €, CV=0.

A contagem permanece até a saida CV=PV. Atingindo este valor, o contador
permanecera parado mesmo com pulsos na entrada CU até que seja resetada (R) a saida
CV.

Durante a contagem é possivel a mudanca de valor do preset (PV). Alterando o valor do
preset (PV) durante a contagem, o bloco funcional continua incrementando a saida CV até
CV=PV caso o0 novo valor de PV seja maior que CV. Sendo o novo valor do preset PV
menor que CV, entdo a contagem é interrompida e a saida Q acionada.

TTU E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
—{EN ENO}—
cu a CuU %I, %Q, %M, %MR, %S | Sinal de contagem (pulso).
R cv ENTRADA R %I, %Q, %M, %MR, %S | Reset de contagem (CV = 0).
mY PV Constante Preset de contagem.
SAIDA Q %0Q, %M, %MR Saida do contador.
CV %Cx.V Efetivo de contagem.

| 7.3.7 Contador Decrescente (CTD)

A cada pulso em CD a saida CV sera decrementada. Inicialmente deve-se ativar LD para
carregar o valor a ser decrementado.

Quando o valor de contagem atingir o valor "0" zero a saida Q sera ligada, caso contrario
permanecera desligada. A contagem permanece até a saida CV atingir o valor CV=0, o
contador permanecera parado mesmo com pulsos na entrada CD até que seja carregado
(LD) um novo valor em CV.

Quando a entrada load (LD) for habilitada, sera carregado na saida de contagem (CV) o
valor do preset (PV). Tanto PV quanto CV devem ser do mesmo tipo de dado.

Durante a contagem é possivel a mudanca de valor do preset (PV). Alterando o valor do
preset (PV) durante a contagem, o bloco funcional continua decrementando a saida CV
até CV=0. Caso a entrada LD seja acionada durante a contagem, sera carregado
automaticamente o novo valor do preset (PV) para a saida CV e o bloco funcional
continua a contagem a partir do novo valor de CV.



CTD

—jEN ENO
74 CD 1
LD CVET
- =

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
CD %I, %Q, %M, %MR, %S Sinal de contagem (pulso).
ENTRADA LD %I, %Q, %M, %MR, %S Carrega valor para acumulador.
PV Constante Preset de contagem.
SAIDA Q %0Q, %M, %MR Saida do contador.
CV %Cx.V Efetivo de contagem.

| 7.3.8 Movimentacdo de Dados (MOVE)

Quando a entrada EN for habilitada, a instrucdo sera

conteudo de IN para OUT.

executada movendo o

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO

] Er‘:'m"“EEm - EN %I, %Q, %M, %MR, %S Habilita execugao da instruco.

ENTRADA %MB, %MBR, %MW, %MWR %MD, Origem do Dado

A cutl- IN %MDR %IW, %QW, %B, %TX.V,
%CX.V, Constante

) ENO %Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.

SAIDA %MB, %MBR %MW, %MWR %MD, Destino do dado.

O %MDR

| 7.3.9 Movimentacdo de Dados com Indexador (MOVX)

Quando a entrada EN for habilitada, caso DIR esteja em 0 o conteddo da matriz na
posicdo IND serd movido para VAR, caso DIR esteja em 1 o contetdo de VAR sera
movido para a matriz na posicao indicada por IND.

MO

m—tEN  ENO

“40IR
TAMAT
*4IND
T4VAR

* A variavel MAT refere-se a primeira posicdo de me

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
EN %I, %Q, %M, %MR, %S Habilita execucdo da instrucéo.
DIR Constate 0 - Move conteudo MAT [IND] -> VAR
1 - Move o contetido VAR -> MAT [IND]
MAT* %MB, %MBR, %MW, %MWR | Endereco da Matriz
ENTRADA %MD, %MDR %B, Constante
IND %MB, %MBR, %MW, %MWR | Indice da Matriz
%MD, %MDR %B, Constante
VAR %MB, %MBR, %MW, %MWR | Destino ou origem dos dados, depende
%MD, %MDR %B, Constante | do operando DIR.
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.

para a matriz, a quantidade de variaveis deve ser r
tamanho da matriz a ser usada. Exemplo: MATRIZ1 com

Declaragdo de %MB10 = MATRIZ1, posi¢cbes reservadas

%MB10, %MB11, %MB12, até %MB19.

moria que sera alocada

eservada de acordo com o
20 posicoes:

para uso da matriz




[7.3.10 Adicdo (ADD) |

A instrucdo serd executada sempre que a entrada EN estiver habilitada, realizando
a expressao:

OUT=IN1+IN2

ApOs a execucdo da instrucdo, se ndo houver estouro de variavel, a saida ENO sera
ligada, caso contrario seré desligada.

OBS: As entradas IN1 e IN2 da instrugcdo devem ser sempre do mesmo tipo de dado.

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
ADD
—IEn Enok— EN %I, %Q, %M, %MR Habilita execugéo da instrugéo.
IN1 %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Origem do Dado 1
N1 OUTE? ENTRADA %MDR, Constante
& e IN2 %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Origem do Dado 2
%MDR, Constante
’ ENO %Q, %M, %MR (Eilc\)lpla do valor booleano de
SAIDA 2
ouT %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Resultado
%MDR

| 7.3.11 Subtracéo (SUB) \

A instrucdo serd executada sempre que a entrada EN estiver habilitada, realizando
a expressao:

OUT=IN1-IN2
Apés a execucdo da instrucdo, se ndo houver estouro de variavel, a saida ENO sera
ligada, caso contrario sera desligada.

OBS: As entradas IN1 e IN2 da instru¢cdo devem ser sempre do mesmo tipo de dado.

E/S
NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
SUE
—JEN EMNO}— EN %I, %Q, %M, %BMR Habilita execucgéo da instrucao.
) ) ENTRADA INL %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Origem do Dado 1
7 :ﬁ~ ouTr %MDR, Constante
17 IN2 %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Origem do Dado 2
%MDR, Constante
ENO %Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.
SAIDA ouT %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Resultado
%MDR




| 7.3.12 Multiplicag&o (MUL)

A instrucdo sera executada sempre que a entrada EN estiver habilitada, realizando

a expressao:

OUT=IN1*IN2

ApOs a execucdo da instrucdo, se ndo houver estouro de variavel, a saida ENO sera
ligada, caso contrario seré desligada.

OBS: As entradas IN1 e IN2 da instrugcdo devem ser sempre do mesmo tipo de dado.

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
MLIL = = : =
e Enol— EN %l, %Q, %M, %MR Habilita execucdo da instrucao.
ENTRADA %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Origem do Dado 1
IN1
74INT QUTE? %MDR, Constante
PN IN2 %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Origem do Dado 2
%MDR, Constante
) ENO %Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.
SAIDA %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Resultado
ouT
%MDR

| 7.3.13 Divis&o (DIV)

A instrucdo sera executada sempre que a entrada EN estiver habilitada, realizando

a expressao:

OUT=IN1/IN2

ApOs a execucdo da instrucdo, se ndo houver estouro de variavel, a saida ENO sera
ligada, caso contrario seré desligada.

OBS: As entradas IN1 e IN2 da instrugcdo devem ser sempre do mesmo tipo de dado.

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
o EN %I, %Q, %M, MR Habilita execugdo da instrucéo.
i = B ENTRADA IN1 %MB, %MBR, %MW %MWR, | Origem do Dado 1 (Mesmo tipo de dado)
%MD, %MDR, Constante
dine ouThk: IN2 %MB, %MBR, %MW %MWR, | Origem do Dado 2 (Mesmo tipo de dado)
B Lk %MD, %MDR, Constante
ENO %Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.
SAIDA ouT %MB, %MBR, %MW %MWR, | Resultado (mesmo tipo de dado de IN1 e
%MD, %MDR IN2)




| 7.3.14 Rele Biestavel (RS)

A instrucdo sera executada sempre que a entrada EN estiver habilitada.

Durante a execucdo é verificado a alteracdo do estado de R1 e S sendo que, R1 é
dominante sobre S. Quando R1=True a saida Q1 é desacionada independente do estado

de S (True ou False). Para acionar a saida Q1: S=True e R1=False

RS E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
—JEN  END|—
EN %I, %Q, %M, %MR Habilita execucéo da instrucéo.
i ﬁ 2 ENTRADA S %I, %Q, %M, %MR Entrada Set
R %l, %Q, %M, %MR Entrada Reset
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.
Q %0Q, %M, %MR Saida

| 7.3.15 Igual (EQ)

Quando a entrada EN for habilitada, € feita a comparacédo das entradas IN1 e IN2,
se o resultado for IGUAL, a saida ENO sera ligada, caso contrario seré desligada.

IN1 =IN2
E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
i = E“EN:._ EN %I, %Q, %M, %MR Habilita execucédo da instrucéo.
%MB, %MBR %MW, %MWR, %MD, Dado 1 (Mesmo tipo de dado)
2 IE IN1 %MDR, %IW, %B, %TX.V, %CX.V,
i P ENTRADA Constante
%MB, %MBR %MW, %MWR, %MD, Dado 2 (Mesmo tipo de dado)
IN2 %MDR, %IW, %B, %TX.V, %CX.V,
Constante
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Saida do comparador

| 7.3.16 Maior que (GT)

Quando a entrada EN for habilitada, € feita a comparacao das entradas IN1 e IN2, se a
entrada IN1 for MAIOR QUE IN2, a saida ENO sera ligada, caso contrario sera desligada.

IN1 > IN2




GT

ENO

—dEN

3 I
74INZ

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
EN %I, %Q, %M, %MR Habilita execucdo da instrucao.
%MB, %MBR %MW, %MWR, %MD, | Dado 1 (Mesmo tipo de dado)
IN1 %MDR, %IW, %B, %TX.V, %CX.V,
ENTRADA Constante
%MB, %MBR %MW, %MWR, %MD, | Dado 2 (Mesmo tipo de dado)
IN2 %MDR, %IW, %B, %TX.V, %CX.V,
Constante
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Saida do comparador

| 7.3.17 Menor que (LT)

Quando a entrada EN for habilitada, € feita a comparacao das entradas IN1 e IN2, se a
entrada IN1 for MENOR QUE IN2, a saida ENO sera ligada, caso contrario sera

desligada.

LT

—EN ENOj—

T
THINZ

IN1 < IN2
E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
EN %l, %Q, %M, %MR Habilita execucdo da instrucao.
%MB, %MBR %MW, %MWR, %MD, | Dado 1 (Mesmo tipo de dado)
IN1 %MDR, %IW, %B, %TX.V, %CX.V,
ENTRADA Constante
%MB, %MBR %MW, %MWR, %MD, | Dado 2 (Mesmo tipo de dado)
IN2 %MDR, %IW, %B, %TX.V, %CX.V,
Constante
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Saida do comparador

| 7.3.18 Teste e Set de Bit (BIT)

Quando a entrada EN for habilitada, caso R/W esteja em 1, o bit da posicdo POS, da
variavel VAR sera testado seu resultado sera posto em ENO.

Quando a entrada EN for habilitada, se R/W estiver em 0, serd setado o bit, indicado por
POS da variavel VAR, desabilitando a entrada EN, o bit sera resetado, a saida ENO neste
caso € uma copia da entrada.

BIT

—iEN ENOD

& B
VAR
e [l

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
EN %I, %Q, %M, %MR Habilita execugéo da instrucéo.
0 - Seta Bit da variavel VAR
ENTRADA RULY CansiEnis 1 - Testa Bit da variavel VAR
%MB, %MBR, %MW, %MWR, %MD, | Variavel a ter seu bit testado ou
VAR
%MDR setado.
_ POS Constante Posicéo do bit da varidvel VAR.
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Saida do comparador




| 7.3.19 Controle Proporcional, integral, Derivativo (PID)

Sistema de Controle em Malha Fechada no qual a acdo de controle depende, de
algum modo da saida. Portanto, a saida possui um efeito direto na agcdo de controle.
Neste caso, a saida é sempre medida e comparada com a entrada a fim de reduzir o erro
e manter a saida do sistema em um valor desejado.

(L) e(t) u(t) y(0)
— Controlador Processo -
sinal de referencia ginal de etro sinal de saida
contrale
realimentacao

A realimentacdo € a caracteristica do sistema de malha fechada que permite a
saida ser comparada com a entrada. Geralmente a realimentacdo é produzida num
sistema, quando existe uma sequéncia fechada de relacbes de causa e efeito entre
variaveis do sistema.

O controlador Proporcional (P), possui uma acéo de controle que € proporcional ao
erro da saida em relacdo ao valor desejado.

A lei de controle integral é obtida integrando-se o sinal de erro, ou seja, €
equivalente a soma de todos os erros passados.

O controlador derivativo atua somente nas variacées do erro, ou seja, prevendo o
comportamento do sistema (carater antecipativo). Por outro lado, o controlador derivativo
nao pode ser utilizado isoladamente, uma vez que 0 mesmo ndo atua quando o erro &
constante.

O controlador PID reune as caracteristicas de carater antecipativo e melhoria da

estabilidade do controlador PD com as caracteristicas de erro nulo em regime permanente
do controlador PI. A expressao resultante para o controlador PID pode ser dada por:

S =K(eg + 3 Kiey -At +Tg-Ae/At) + BIAS



FID

=—{EM ENOp=—

*dID ouTh?
*{ VAR
»{sP
4Gl

et e

4 TAM

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
EN %l, %Q, %M, %MR Habilita execucdo da instrucao.
ID Constante Identificacdo do controlador 1 a 8.
VAR %MB, %MW, %IW, %QW Variavel do processo
Sp %MB, %MBR, %MW, %MWR, | Set point do controlador
Constante
Gp %MB, %MBR, %MW, %MWR, | Ganho proporcional
ENTRADA Constante
Gl %MB, %MBR, %MW, %MWR, | Ganho integral
Constante
GD %MB, %MBR, %MW, %MWR, | Ganho diferencial
Constante
TAM Constante Tempo de amostragem
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.
ouT %MB, %MW, %QW Saida de controle

| 7.3.20 Comunicac&o em rede (REDE)

Aviso: Nos sete segundos iniciais ap0s a energizacd 0 o controlador inicia

com os ajustes padrbes nas interfaces de comunicaca

bloquear o programa aplicativo a fim de realizar no

padrao:

Protocolo: Modbus escravo, endereco:1, baud: 57.600

0, com isto € possivel
vas configuragdes. Ajuste

bps, Interface: RS-232.

O Controlador Programéavel ir4 escrever / ler um determinado bloco de variaveis em
outro equipamento da rede de comunicacdo, através do canal serial ou via interface
wireless. O protocolo padréao é o modbus RTU, mestre ou escravo, outros sob consulta.

REDE

=—EM ENOD

74 COM
TAFUN
7AVLD
T4 TAM
"4VRE
"4END

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
EN %I, %Q, %M, %MR Habilita execucdo da instrucao.
COM Constante Porta serial do CLP a qual se deseja
ler/escrever
FUN * Constante Funcéo Modbus
VLO 2 %M, %MR, %MB, %MBR Endereco da variavel local ou valor a
ENTRADA %MW, %MWR, Constante | ser lido / escrito
TAM Constante 'I.'amanho.do bloco de variaveis a ser
lido / escrito
VRE Constante End(_ereg,o da variavel remota a ser lida /
escrita
) END Constante Endereco do equipamento remoto.
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.




! Funcdes disponiveis para o protocolo Modbus:

Funcao Descricao

Leitura de Bit (Read Coil Status)

Leitura de Bit (Read Input Status)

Leitura de Words (Read Holding Registers)

Escrita de Bit (Force Single Coil)

Escrita de Word Simples (Preset Single Register)

Escrita de multiplos Bits (Preset Multiples Coils)

==
Slalojo|win-

Escrita de multiplas Words (Preset Multiples Registers)

% Para 0 uso de modbus mestre as variaveis disponibil izadas para escrita e leitura
em um equipamento modbus escravo sao:

« Memodrias Bits
« Memorias 8 bits
 Memorias 16 bits

Caso deseja-se escrever outro tipo de variaveis como entradas digitais ou entradas
analogicas, as mesmas devem ser movidas para os tipos de variaveis relacionadas
acima. Observar o limite e capacidade de memoria para cada tipo de CLP.

Endereco Endereco Descrigcéo Faixa de Funcéo
Modbus CLP Valores Modbus

Entradas Digitais

0000 %I10.0 Entrada Digital 1 0-1 2
0001 %I0.1 Entrada Digital 2 0-1 2
0002 %I0.2 Entrada Digital 3 0-1 2
0079 | %l7.7 | Entrada Digital 80 | 0-1 | 2
Saidas Digitais
0000 %Q0.0 Saida Digital 1 0-1 1,5,15
0001 %0Q0.1 Saida Digital 2 0-1 1,5,15
0002 %0Q0.2 Saida Digital 3 0-1 1,5,15
0079 | %Q7.7 | Saida Digital 80 | 0-1 | 15,5
Memodrias Bits
1000 %MO Memoéria bit 1 0-1 2,5,15
1001 %M1 Memoria bit 2 0-1 2,5,15
1002 %M2 Memoéria bit 3 0-1 2,5,15
4999 | %M999 | Meméria bit 4000 | 0-1 | 25,15




Memodrias Bits Retentivos

5000 %MRO Memoria bit retentivo 1 0-1 2,5,15
5001 %MR1 Memodria bit retentivo 2 0-1 2,5,15
5002 %MR2 Memoria bit retentivo 3 0-1 2,5,15
5999 | %MR999 | Memodria bit retentivo 1000 | 0-1 2,5,15
Memodrias Bits Sistema
6000 %S0 Memoria bit sistema 1 0-1 2,5,15
6001 %S1 Memodria bit sistema 2 0-1 2,5,15
6002 %S2 Memoria bit sistema 3 0-1 2,5,15
6999 | %S100 | Memoria bit sistema 100 \ 0-1 2,5,15
Memodrias 8 bits
0000 %MBO Memoria byte 1 0-255 3,6,16
0001 %MB1 Memoria byte 2 0 - 255 3,6,16
0002 %MB2 Memoria byte 3 0-255 3,6,16
2999 | %MB3000 | Meméria byte 3000 |  0-255 3,6,16
Memorias 8 bits Retentivos
3000 %MBRO Memoaria byte retentivo 1 0 - 255 3,6,16
3001 %MBR1 Memoéria byte retentivo 2 0 - 255 3,6,16
3002 %MBR2 Memoaria byte retentivo 3 0 - 255 3,6,16
3999 | %MBR1000 | Memoéria byte retentivo 1000 |  0-255 3,6,16
Memoarias 16 bits
4000 %MWO0 Memoria word 1 0 — 65.535 3,6,16
4001 %MW1 Mem©éria word 2 0 — 65.535 3,6,16
4002 %MW?2 Memoria word 3 0 — 65.535 3,6,16
6999 | %MW3000 | Meméria word 3000 | 0-65.535 3,6,16
Memorias 16 bits Retentivos
7000 %MWRO Memoria word retentivo 1 0 — 65.535 3,6,16
7001 %MWR1 Mem©éria word retentivo 2 0 — 65.535 3,6,16
7002 %MWR2 Meméria word retentivo 3 0 — 65.535 3,6,16
7999 | %MWR1000 | Memoria word retentivo 1000 | 0 —65.535 3,6,16
Entradas Anal6gicas

8000 %IWO0 Entrada Analdgica 1 0 — 4095 3

8001 %IW1 Entrada Analdgica 2 0 — 4095 3

8002 %IW2 Entrada Analdgica 3 0 — 4095 3

8499 | %IwW60 | Entrada Analégica 500 | 0-4095 3




Saidas Analdgicas

8500 % QWO Saida Analdgica 1 0 — 4095 3,6,16
8501 %QW1 Saida Analdgica 2 0 — 4095 3,6,16
8502 %QW?2 Saida Analogica 3 0 — 4095 3,6,16
8699 | %QW20 | Saida Anal6gica 200 | 0-4095 3,6,16
Bytes do Sistema
8700 %BO0 Bytes Sistema 1 0 — 255 3
8701 %B1 Bytes Sistema 2 0 — 255 3
8702 %B2 Bytes Sistema 3 0 — 255 3
8720 | %B20 | Bytes Sistema 20 |  0-255 3
Acumuladores Timer’'s
9000 %T0.V Acumulador Timer 1 0 — 65.535 3
9001 %T1.V Acumulador Timer 2 0 — 65.535 3
9502 %T2.V Acumulador Timer 3 0 — 65.535 3
9499 | %T500.V | Acumulador Timer 500 | 0-65.535 3
Acumuladores Contadores
9500 %C0.V Acumulador Contador 1 0 — 65.535 3
9501 %C1.V Acumulador Contador 2 0 — 65.535 3
9502 %C2.V Acumulador Contador 3 0 — 65.535 3
9999 | %C500.V | Acumulador Contador 500 | 0-65.535 3




| 7.3.21 Chama Subrotina (CALL)

Esta instrugcéo realiza o desvio do processamento da rotina corrente para rotina
especificada nos seus operandos.
Ao final da execucéo da rotina chamada, o processamento retorna para a instru¢cao

seguinte.

Também é possivel chamada uma subrotina dentro de outra subrotina.
Podem ser usadas até 50 (cinquienta) sub-rotinas em um controlador.

CALL

"4ROT

E/S
NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
ENTRADA EN %I, %Q, %M, %MR, %S Habilita exegut;éo da instrucéo.
ROT Nome Nome da rotina a ser chamada.

| 7.3.22 IHM (Interface Homem Maquina)

A instrucao IHM é utilizada em conjunto com a IHM Easy View, toda a programacao
€ realizada de forma integrada ao CLP através do SION tornando a programacdo e
visualizacdo de textos e variaveis do CLP na IHM muito facil e prética, ja& que nao
necessita de um software especifico para a mesma.

IHM

=—EN ENO}—

74 CONT
74 LIN

74 COL

T4 TER VAR

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
EN %I, %Q, %M, %MR, %S Habilita execugéo da instrucéo.
Controle do display da IHM:
0 — mostra variavel no formato X
1 — mostra variavel no formato X.X
2 — mostra variavel no formato X.XX
CONT Constante 3 — mostra variavel no formato X. XXX

9 — mostra texto sem limpar display
100 a 255 - limpa display e mostra

ENTRADA texto (esta faixa de valores é usada
para iniciar e identificar diferentes telas)
Indica a posicdo da linha do cursor do

LIN ComsEE display da IHM faixa de valores 1 a 4
Indica a posi¢édo da coluna do cursor do
. ComsEE display da IHM faixa de valores 1 a 20
%MB, %MBR, %MW,
TEX/VAR %MWR %MD, %MDR Texto ou variavel a ser mostrada no
%IW, %QW, %B, %TX.V, | display da IHM
%CX.V, Constante, %T
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.




Observacdes quanto a utilizagdo da IHM Easy View:

* Sempre que iniciar uma nova tela usar o controle (CONT) com valores sequenciais
iniciando em 100 (limpa display e mostra texto). Exemplo:

CONT=100 tela 1, limpa display e mostra texto inicial da tela 1
CONT=101 tela 2, limpa display e mostra texto inicial da tela 2
CONT=102 tela 3, limpa display e mostra texto inicial da tela 3

CONT=255 tela 156, limpa display e mostra texto inicial da tela 156.

» O texto a ser mostrado no display dever ser inserido no campo onde se declara a
variavel do tipo texto (%T) e podera possuir até 20 caracteres cada texto.

Para mais detalhes consulte o manual especifico da IHM Easy View

| 7.3.23 Pulso

O bloco de fungcdo PULSO quando habilitado (EN=1) gera um pulso na saida ENO
com o periodo de um ciclo de varredura. E usado associado a outros blocos funcionais
guando se deseja que o bloco ou bobina associado a ele seja executado uma uUnica vez
ao acionar sua entrada. Uma aplicagdo tipica para este bloco seria associado ao bloco
REDE, aonde deseja-se executar um unico evento de comunicacdo por acionamento do
bloco (nha transicao de desligado para ligado).

FULSD

—{EN END

T4 FUL

E/S
NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
EN %I, %Q, %M, %MR, %S | Habilita execucgdo da instrucéo.
Memoéria bit usada para uso interno da
ENTRADA PUL %M, %MR instrucdo, para cada instrucdo deve ser
usado um operando diferente.
SAIDA ENO %0Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.




GARANTIA

1 - A INFINIUM garante seus equipamentos contra defeitos de fabricagéo pelo prazo de
12 (doze) meses contados a partir da data da emisséo da nota fiscal.

2 - A garantia compreende o conserto ou substituicdo, a nosso critério, dos equipamentos
desde que efetivamente constatado o defeito.

3 - Para a efetivacdo da garantia, a INFINIUM deve receber em sua fabrica os
equipamentos em questdo. ApOs 0 conserto 0s mesmos estardo disponiveis ao cliente na
fabrica. Fica por conta do cliente, responsabilidade e despesas de transporte destas
mercadorias.

4 - Os equipamentos deverdo ser enviados a INFINIUM acompanhados de nota fiscal e
um relatério contendo os problemas detectados pelo cliente.

5 - A garantia perde seu efeito quando:
- Os equipamentos forem violados ou sofrerem alteragcbes sem autorizacdo expressa por
escrito pela INFINIUM.

- Os equipamentos nao forem instalados seguindo rigorosamente as instru¢des do manual
técnico.

- Os equipamentos sofrerem acidentes ou danos provocados por agentes externos.

6 - A garantia ndo é valida para:
- Defeitos provocados por mau uso ou instalacdo inadequada dos equipamentos.

- Danos ocasionados por agentes externos tais como inundacgdes, terremotos,
tempestades elétricas, problemas de rede elétrica de alimentacéo, vibracbes excessivas,
altas temperaturas e quaisquer outros que estejam fora das condicbes normais de
armazenamento, transporte e uso deste equipamento.

- Danos ocasionados a maquinas, processos e pessoais, ocasionados por mau
funcionamento destes equipamentos.

7 - A garantia é expressa em termos de performance dos equipamentos de acordo com
suas caracteristicas técnicas expressas claramente no manual. Ndo compreende,
portanto a garantia de performance do sistema onde sdo empregados 0s equipamentos
INFINIUM, ficando esta ao encargo do engenheiro responsavel pelo projeto deste
sistema. Por sistema entende-se o conjunto "equipamento eletrénico INFINIUM, sensores
e transdutores, acionamentos e mecanica, etc ".

8 - A INFINIUM néo se responsabiliza por quaisquer outros termos de garantia que nao os
expressos aqui.



[ 8. DIAGNOSTICO E SOLUCAO DE PROBLEMAS

8.1 MANUTENCAO REGULAR E PREVENTIVA

O controlador programavel ndo exige um procedimento obrigatorio de manutencao
regular, porém, a checagem periddica de alguns itens do sistema contribui para garantir a
alta confiabilidade do sistema a longo prazo:

b) Limpeza - Verificar se existe contaminacdo do controlador programavel por poeira,
liguidos ou outros produtos. Pode ser necessaria uma revisdo da vedacdo da caixa ou
painel. Se houver aberturas para ventilacgdo com filtros, estes também devem ser
verificados.

c) Temperatura - Verificar se a temperatura ao redor do controlador programavel esta
dentro dos limites adequados. Mesmo a partir de uma instalacao original bem feita, as
condi¢Bes podem mudar pela colocacéo de outros equipamentos nas imediagdes.

d) Vibragdo - A instalacdo do controlador programavel em ambientes com vibragdo
mecanica pode provocar problema na fixagcdo dos produtos, conectores, fiacao, etc. Estes
aspectos devem ser verificados.

e) Ruido - Mesmo que a instalacdo original seja adequada do ponto de vista da imunidade
ao ruido € comum sua modificacdo, ampliacdo ou instalacdo de novos equipamentos no
mesmo ambiente. Verificar se os cuidados exigidos para uma boa instalagdo continuam a
serem adotados.

| 8.2 FALHAS

Os controladores programaveis oferecem alguns recursos para diagnosticos de
problemas. Estes recursos se baseiam na sinalizacdo através de led’s e operandos do
sistema.

a) Falha de alimentacdo — Verificar através do led Alim. Verificar a ligacdo correta da
alimentacao, o tipo de fonte usado e os niveis de tensédo aceitaveis para este tipo de
fonte.

b) Falha na comunicacdo — Pode ser diagnosticada através dos Led’s TX, RX, LNK.

c¢) Falha na execucao do programa aplicativo — Pode ser diagnosticada através dos Led’s
EXE.



[ 8.3 REMESSA PARA MANUTENCAO

Antes de enviar 0os equipamentos para manutencao, verificar o sistema em relacéo
aos itens apresentados ao longo deste capitulo. Reunir todas as informacfes e entrar em
contato com o departamento de Assisténcia Técnica da INFINIUM.

Se houver outro controlador programavel da mesma configuracao disponivel, uma
boa alternativa é trocar por outro, a fim de confirmar se € mesmo o controlador
programavel que esta com problema. Neste caso, € sempre importante certificar-se que o
controlador programavel original ndo foi danificado por uma tenséo incorreta de entrada
ou de alimentagao.

Confirmada a necessidade de envio do controlador programavel para conserto na
INFINIUM, envia-lo como “Remessa para Conserto”. Anexar sempre um relatério onde
conste o defeito observado e outras informacgdes julgadas relevantes para facilitar o
trabalho e evitar a repeticdo do problema.



