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| 1. APRESENTACAO

O software SION é a ferramenta de configuracdo e programacgdo de
Controladores Programaveis da INFINIUM, baseado na norma IEC 61131-3, utiliza
linguagem Ladder e permite a programac¢ao, monitoramento de processos, configuracéo
de moédulos e geracao de historicos e graficos.

Voltado & programacdo orientada a objetos, o software utiliza o conceito de
programacao simbdlica, e possibilita criar sub rotinas para reutilizacdo em diversos
outros programas, otimizando o tempo de desenvolvimento de novas aplicagdes. A
configuracédo do hardware do CP € intuitiva e de facil utilizacao.

| Caracteristicas de Destaque

Software Gratuito

Declaracéo de variaveis utilizando tabela de edi¢éo

Diagrama ladder IEC-61131-3

Diversos blocos funcionais garantindo maior flexib ilidade na programacao

Varias op¢des de monitoracdo do programa aplicativ 0

[ 2. APLICACOES DOS CONTROLADORES PROGRAMAVEIS

Os controladores programaveis sao equipamentos extremamente versateis e
possuem aplicacdes nos mais diversos ramos de atividades:

Transporte Controle de maquinas
- Sistemas de esteiras transportadoras - Comando de motores, bombas e valvulas
- Plataformas de elevacéo - Compressores de ar
- Elevadores - Sistemas de exaustéo e filtragem
- Controle de silos - Estacbes de tratamento de agua
- Serras e plainas
Gestédo de casas e edificios Solucbes especiais
- Controle de iluminagéo (interior e exterior) - Sistemas fotovoltaicos
- Automacéo de portas e portdes - Uso em navios
- Controle de persianas e toldos - Uso sob condi¢cbes ambientais severas
- Controle de sistemas de sprinklers e fornecimento | - Controle de painéis de publicidade
de agua - Controle da sinalizacdo de transito
- Controle de irrigacéo
Aquecimento, Ventilagdo, Ar Condicionado Sistemas de monitoramento
- Gerenciamento de energia - Controle de acesso
- Controle de caldeiras - Monitoramento de veiculos em estacionamentos
- Sistemas de refrigeracéo - Sistemas de alarme
- Sistemas de ventilacdo
- Sistemas de ar condicionado.




| 3. 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
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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.

| 3.1 OPERANDOS E ENDERECOS

| 3.1.1 Operandos %! — 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 instru¢cdes binarias (contatos, bobinas).
Ocupam um byte de memoaria (8 bits), armazenando os valores dos pontos diretamente

em cada bit.

%I10 — entrada digital 1



| 3.1.2 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.

%Q2 — saida digital 3

| 3.1.3 Operandos %M — Memérias bits

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

%M1 - memoria 1 (tamanho 1bit)

| 3.1.4 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)

| 3.1.5 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.

%MW2 — memoria 2 (tamanho 16bits)

| 3.1.6 Operandos %MD — Memodrias 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)



| 3.1.7 Operandos Timers

%T — Acumuladores Timer

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

%T2 — valor do acumulador do timer 2

| 3.1.8 Operandos Contadores

%C — Acumuladores Contadores

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

%C10 — valor do acumulador do contador 10

| 3.1.9 Operandos %IW — Entradas analégicas (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, o que pode ser feito em “fundo de escala” na aba configuracbes do projeto.

| 3.1.10 Operandos %QW — Saidas analégicas (Word de s aida)

Os operandos %QW sao usados manipular o valor das saidas analogicas.
%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 “configuragfes do projeto”.



| 3.1.11 Operandos %Sx — Bits do Sistema

Os operandos %Sx sado usados como operandos auxiliares e cada um realiza uma
funcao 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 Easy View

%S8 - Tecla < - > da IHM Easy View

%S9 - Tecla < ENTER > da IHM Easy View
%S10 - Tecla < SHIFT > da IHM Easy View
%S11- Link de RF (0: sem link, 1:link ok, se servid or sempre 1), apenas para Conn-
FLEX.

| 3.1.12 Operandos %Bx — Bytes do Sistema

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

%B0 - 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 Comunicacdo COM1
%B9 - Status de Comunicagdo COM2
%B10 - Status de Comunicacdo COM3

| 3.1.13 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.



| 3.2 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 lasimoe -B| PP B B MO @

Progto | ladder |
Projeto Configuraglies Vardveis
Sem Nome =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 {1 Configurar comunicaggo Memérias bits : 1600 Acumulador Timers : 120
Configurar RF Memédrias bits retentivos : 400 Acumulador contader @ 120
Configurar Ethemet Memdrias 8 bits - 300 Entrada Analdgica : 6
Rotinas {. Configuragdes do PC Memédrias 8 bits retentivos : 50 Saida Analdgica - 2
- Ladder =) Corffigurar médulos de expansso Memérias 16 bits - 400 Bits do sistema : 12
. Main i Médulo HIBRIDO1 - Bamamerto_0 Meménas retentivas 16 bits : 50 Bytes do sistema : 20
t.Tags o) = T
[Z] | ‘ PAlterar Configuracdia Enderegn  Tag Comentdrio
EEd ComELEX | i ED2
| %02 ED3
%10.3
| ui04
|05
| %06
%07
CPU
| 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 3.0 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 opcéo 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 / variaveis do CLP, nela pode-se
associar nomes aos operandos para facilitar a programacao e identificacdo no programa
ladder.



Botdes da barra de ferramentas:

P o Zoom mais e zoom menos para diagrama ladder

5" |ocaliza 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 histérico das variaveis selecionadas do programa aplicativo.

9 Abre os manuais dos CLP’s e de Programacao.



| 3.3 LADDER

O diagrama ladder segue a norma IEC 61131-3. Seus elementos sdo descritos na
sequéncia que segue.

Ed Sion programador ladder Infinium (=atea
Arquivo Editar  Exdbir Inserir  CLP  Debug  Ajuda
QEHS Gasmel -B PP B >PEISO @

Projlo | ledder |
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| Localizadar Descrigio _Ratira _ Coluna _ Linha _Simbalo _Operando
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| 3.3.1 Contato Aberto

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

SENSOR:%I0.0
I

| 3.3.2 Contato Fechado

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

SENSOR:%I0.0
|

| 3.3.3 Bobinas

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



| 3.3.4 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 temporizacdo 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 execucéo do bloco funcional. Sendo o valor de PT
maior que ET a temporizagdo permanece até ET=PT. Caso contrario, PT menor que ET, a
temporizacao é 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
i L ar ENTRADA contagem de tempo.
177 &1 IN %l, %Q, %M, %MR, %S | Iniciar temporizacdo.
PT Constante Preset do Temporizador
ENO %Q, %M, %MR Cépia do valor booleano de EN.
SAIDA Q %Q, %M, %MR Habilitado no fim da temporizacéo
ET %Tx.V Efetivo do temporizador

| 3.3.5 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 IN for desligado antes do fim da temporizacdo, a temporizacdo € PAUSADA,
voltando ao normal quando IN for novamente habilitado.

O RESET de temporizacdo acontece quando a entrada EN for desligada.



O valor do preset PT pode ser alterado durante a execucgdo 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 ENO}— contagem de tempo.
i AL IN %I, %Q, %M, %MR, %S | Iniciar temporizacao
o == £Th- PT Constante Preset do Temporizador
ENO %Q, %M, %MR Copia do valor booleano de EN.
SAIDA Q %Q, YoM, %MR Desabilitado no fim da temporizacdo
ET %TXx.V Efetivo do temporizador

| 3.3.6 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}—
*Jeu ak- CuU %I, %Q, %M, %MR, %S | Sinal de contagem (pulso).
1= CV}? ENTRADA R %I, %Q, %M, %MR, %S | Reset de contagem (CV = 0).
17 PV Constante Preset de contagem.
SAIDA Q %Q, %M, %MR Saida do contador.
CV %Cx.V Efetivo de contagem.




| 3.3.7 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.

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

| 3.3.8 Movimentacdo de Dados (MOVE) \

Quando a entrada EN for habilitada, a instrucdo sera executada movendo o
conteudo de IN para OUT.

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO

] Er‘:”";m - EN %I, %Q, %M, %MR, %S Habilita execugéo da instruco.

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

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

ENO %0Q, %M, %MR Copia do valor booleano de EN.

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

%MDR, %QW




| 3.3.9 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.

=T E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
—JEn ENOp—
*40IR EN %I, %Q, %M, %MR, %S Habilita execucao da instrucao.
“qMaT DIR . 0 - Move contetido MAT [IND] -> VAR
-] {!ﬂt 1 - Move o contelido 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.

* A variavel MAT refere-se a primeira posicdo de me modria que sera alocada
para a matriz, a quantidade de variaveis deve ser r eservada de acordo com o
tamanho da matriz a ser usada. Exemplo: MATRIZ1 com 20 posic¢oes:

Declaragdo de %MB10 = MATRIZ1, posi¢cdes reservadas para uso da matriz
%MB10, %MB11, %MB12, até %MB19.

| 3.3.10 Adic&o (ADD) |

A instrucdo sera 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 instrucdo 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 instrucéo.
INL %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Origem do Dado 1
dINT OUTh? ENTRADA %MDR, Constante
TNz IN2 %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Origem do Dado 2
%MDR, Constante
' ENO %Q, %M, %MR E’(zlpla do valor booleano de
SAIDA :
%MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Resultado
ouT
%MDR




| 3.3.11 Subtracéio (SUB) \

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
SUE
—]EN ENOj— EN %I, %Q, %M, %MR Habilita execucao da instrucao.
) ) ENTRADA INL %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Origem do Dado 1
N :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

| 3.3.12 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
— ENMU;_'ND_ EN %l, %Q, %M, %MR Habilita execucdo da instrucao.
ENTRADA IN1 %MB, %MBR, %MW %MWR, %MD, | Origem do Dado 1
dir cuths %MDR, Constante
TNz 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




| 3.3.13 Diviséo (DIV) \

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
ST EN %I, %0Q, %M, %MR Habilita execucéo da instrucéo.
B = ENTRADA IN1 %MB, %MBR, %MW %MWR, | Origem do Dado 1 (Mesmo tipo de dado)
%MD, %MDR, Constante
*dINT OUTh? IN2 %MB, %MBR, %MW %MWR, | Origem do Dado 2 (Mesmo tipo de dado)
T4INZ %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)

| 3.3.14 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

RE E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
—JEN ENO}—
EN %l, %Q, %M, %MR Habilita execucéo da instrucéo.
:: E o ENTRADA S %I, %Q, %M, %MR Entrada Set
R %I, %Q, %M, %MR Entrada Reset
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Copia do valor booleano de EN.
Q %Q, %M, %MR Saida

[3.3.15 Igual (EQ) |

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

IN1 = IN2



EQ
—iEN ENO}—

3 T
74 IN2

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
EN %I, %Q, %M, %MR Habilita execucgédo 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

| 3.3.16 Maior que (GT)

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

GT

—){EH BN f—

74INT
“4INZ

IN1 > IN2
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

| 3.3.17 Menor que (LT)

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

desligada.

LT

—EN ENDj—

d i
i L

IN1 < IN2
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




| 3.3.18 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, sera 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.

— E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO

—EH BN = = : =

EN %l, %Q, %M, %MR Habilita execucdo da instrucao.
TqRW 0 - Seta Bit da variavel VAR
-] }gg ENTRADA ALY S 1 - Testa Bit da variavel VAR
%MB, %MBR, %MW, %MWR, %MD, | Variavel a ter seu bit testado ou
VAR
%MDR setado.
) POS Constante Posicdo do bit da varidvel VAR.
SAIDA ENO %Q, %M, %MR Saida do comparador

| 3.3.19 Controle Proporcional, integral, Derivativo

(PID)

Sistema de Controle em Malha Fechada no qual a agdo de controle depende, de
algum modo da saida. Portanto, a saida possui um efeito direto na acdo 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) uft) y(t)
e Controlador Processo -
sinal de referencia sinal de erro ginal de saida
controle
realimentacao

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

variaveis do sistema.

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




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

O controlador derivativo atua somente nas variagées 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 é
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 = Ke(eg+ Y Kiey-At +Tg-Ae/At) + BIAS

E/S NOME TIPO DE DADO DESCRICAO
EN %l, %Q, %M, %MR Habilita execucdo da instrucao.
== ID Constante Identificacdo do controlador 1 a 8.
i e VAR %MB, %MW, %IW, %QW Variavel do processo
%MB, %MBR, %MW, %MWR, | Set point do controlador
-dip  outh: SP Constant
b onstante _
o GP %MB, %MBR, %MW, %MWR, | Ganho proporcional
S = ENTRADA Constante
713Gl %MB, %MBR, %MW, %MWR, | Ganho integral
{z0 Gl
-dam 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




| 3.3.20 Comunicac&o em rede (REDE)

Aviso: Nos sete segundos iniciais apdés a energizacd o0 o0s controladores

iniciam com os ajustes padrdes nas interfaces de co

bloquear o programa aplicativo a fim de realizar no

padrao:

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

municacao, com isto é possivel

vas configuracdes. Ajuste

bps, Interface: RS-232.

O Controlador Programéavel ird escrever / ler um determinado bloco de variaveis em
outro equipamento da rede de comunicacdo, através do canal serial, ethernet ou via
interface wireless. O protocolo padrédo € 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 execucéo da instrucéo.
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_erego 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
1 Leitura de Bit (Read Coil Status)
2 Leitura de Bit (Read Input Status)
3 Leitura de Words (Read Holding Registers)
5 Escrita de Bit (Force Single Coil)
6 Escrita de Word Simples (Preset Single Register)
15 Escrita de multiplos Bits (Preset Multiples Coils)
16 Escrita de multiplas Words (Preset Multiples Registers)

% Para 0 uso de modbus mestre as variaveis disponibil
em um equipamento modbus escravo sao:

« Memodrias Bits
e Memodrias 8 bits
e  Memobrias 16 bhits

izadas para escrita e leitura




Caso deseja-se escrever outro tipo de variaveis como entradas digitais ou entradas
analdgicas, 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 Descricao Faixa de Funcao
Modbus CLP Valores Modbus
Entradas Digitais
0000 %I0 Entrada Digital 1 0-1 2
0001 %I12 Entrada Digital 2 0-1 2
0002 %I2 Entrada Digital 3 0-1 2
0079 | %I79 | Entrada Digital 80 0-1 2
Saidas Digitais
0000 %Q0 Saida Digital 1 0-1 1,5,15
0001 %Q1 Saida Digital 2 0-1 1,5,15
0002 %Q2 Saida Digital 3 0-1 1,5,15
0079 | %Q79 | Saida Digital 80 0-1 1,5,15
Memodrias Bits
1000 %MO Memoria bit 1 0-1 2,5,15
1001 %M1 Memoéria bit 2 0-1 2,5,15
1002 %M2 Memoria bit 3 0-1 2,5,15
4999 | %M999 | Memoéria bit 4000 0-1 2,5,15
Memorias Bits Retentivos
5000 %MRO Memodria bit retentivo 1 0-1 2,5,15
5001 %MR1 Memoria 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
Memoarias Bits Sistema
6000 %S0 Memodria bit sistema 1 0-1 2,515
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
Memorias 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 | Memdria byte 3000 0 - 255 3,6,16




Memodrias 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 Memoria byte retentivo 3 0 - 255 3,6,16
3999 | %MBR1000 | Memodria 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 %MW2 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 Memdéria word retentivo 2 0 — 65.535 3,6,16
7002 %MWR2 Memoria 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 Analogica 1 0 — 4095 3
8001 %IW1 Entrada Analdgica 2 0 — 4095 3
8002 %IW2 Entrada Analogica 3 0 — 4095 3
8499 | %IwW60 | Entrada Analégica 500 0 — 4095 3
Saidas Analdgicas
8500 %QWO0 Saida Analdgica 1 0 — 4095 3,6,16
8501 %QW1 Saida Analdgica 2 0 — 4095 3,6,16
8502 %QW?2 Saida Analdgica 3 0 — 4095 3,6,16
8699 | %QW20 | Saida Analégica 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 Acumulador Timer 1 0 — 65.535 3
9001 %T1 Acumulador Timer 2 0 — 65.535 3
9502 %T2 Acumulador Timer 3 0 — 65.535 3
9499 | %T500 | Acumulador Timer 500 0 — 65.535 3




Acumuladores Contadores

9500 %CO0 Acumulador Contador 1 0 —65.535 3
9501 %C1 Acumulador Contador 2 0 —65.535 3
9502 %C?2 Acumulador Contador 3 0 —65.535 3
9999 | %C500 | Acumulador Contador 500 0 —65.535 3




| 3.3.21 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.

| 3.3.22 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 sequlenciais
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

| 3.3.23 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 Unica 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.




EXEMPLOS

SET { RESET BIT 0 DAS MW REFERENTE AS ENTRADAS DIGITAIS

ED1:%10.0 =
0oz I I EN  ENO|—
o Rw
MWD J VAR
003 2Fos
ED2:%I0.1 =
004 I I TN ENOl—
o rw
MW VAR
005 Iq4POS
ED3:%I0.2 T
006 I I EN  ENOl—
o R
MW2 J VAR
00T 04 POS
ED4:%I0.3 ==
008 I I EN  ENO}—
o rw
MW3 { VAR
] 04 POS
MOWE CONTEUDO DAS EAS
WMOVE
012 EN  ENO}—
Eai v ouThmws
013
MOVE
014 EN ENO}—
eazdin - ouThmws
015




COMUMICACAD EM REDE

CTU
o8 EN ENOj—
ofwus
em GV CONTED

CONTD qIN CUTEMED

EC FULED REDE

nzz EM ENO E EMO E END

MED 41Nt MOqFUL

024

EC FULED REDE

N ENO EN ENO TN END

S 2041z

MED qIMT MzZ4qPFUL E EC‘J




(RrE. ]

024

EQ 2013000
EN ENOD { }
L
Mo i
1INz
EQ S02: %001
EN ENOD { }
L
TUCRER [E
14Nz
= SD3:%00.3
EN ENOD {
L
Mz i
1INz
= SD4:5.00.2
EN ENOD { }
L
ez i
1INz
MOVE MOVE
EN END EN  ENOj—
wwis{in  outheas mwisdin ouTheas




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.



