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CLP - Telemecanique Modicon

APRESENTACAO

“Muda a forma de trabalhar, agir, sentir, pensar na chamada sociedade do
conhecimento.”
Peter Drucker

O ingresso na sociedade da informacado exige mudancas profundas em todos os
perfis profissionais, especialmente naqueles diretamente envolvidos na producéo,
coleta, disseminacgéo e uso da informacao.

O SENAI, maior rede privada de educacado profissional do pais, sabe disso, e,
consciente do seu papel formativo, educa o trabalhador sob a égide do conceito da
competéncia: “formar o profissional com responsabilidade no processo
produtivo, com iniciativa na resolucdo de problemas, com conhecimentos
técnicos aprofundados, flexibilidade e criatividade, empreendedorismo e
consciéncia da necessidade de educacao continuada”.

Vivemos numa sociedade da informacdo. O conhecimento, na sua area tecnoldgica,
amplia-se e se multiplica a cada dia. Uma constante atualizagdo se faz necesséria.
Para o SENAI, cuidar do seu acervo bibliografico, da sua infovia, da conexao de
suas escolas a rede mundial de informacdes — internet - é tdo importante quanto
zelar pela producao de material didatico.

Isto porque, nos embates diarios, instrutores e alunos, nas diversas oficinas e
laboratérios do SENAI, fazem com que as informagdes, contidas nos materiais
didaticos, tomem sentido e se concretizem em multiplos conhecimentos.

O SENAI deseja, por meio dos diversos materiais didaticos, agucar a sua
curiosidade, responder as suas demandas de informacdes e construir links entre os
diversos conhecimentos, tdo importantes para sua formacao continuada !

Geréncia de Educacao e Tecnologia
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Manual Basico Operacional CLP Telemecanique
Modicon M340
/DDM16025/AMI0210/AMO0410

Introducao
De formato compacto o CLP Modicon M340 oferece a flexibilidade e os servigos
de um CLP de grande porte. No centro da sua aplicacdo, disponibiliza solugdes
integradas Plug and Work (Ligar e Trabalhar) com outros dispositivos Schneider
Electric . Durante o desenvolvimento do projeto, a grande capacidade da ferramenta
Unity ir& facilitar e abreviar o seu tempo de programacéo.

Unity Pro

Para iniciarmos a utilizacdo do Unity Pro, devemos fazer algumas
configuracdes para que o CLP possa conectar-se a maquina. A esmagadora maioria
dos CLP’s possuem este procedimento, porém claro, tendo cada um deles um
programa especifico para este fim.

Configuracao fisica

Ao abrir o UNIT PRO clique em “NEW PROJECT”, surgird uma janela onde
devemos escolher o modelo do cartdo de comunicacdo do CLP, que pode ser
observado no topo do mdédulo. No caso de nosso exemplo selecionaremos o 2030.
Apl6s selecionar o cartdo devemos clicar em “Configuration” no lado esquerdo
superior da tela.

tSurgiré uma janela como na imagem abaixo:
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Devemos entao dar um duplo clique no “0” (zero) que fica do lado esquerdo da
figura do CLP, e na janela “Replace Device” selecionar o niumero de slots, ou
méddulos que o CLP possui, em nosso exemplo selecionaremos 4 slots. A maioria
dos CLP Telemecanique possuem 4 slots.

Como podemos reparar na imagem acima o primeiro modulo corresponde a
fonte do CLP, o segundo médulo que chamamos de “0” € a unidade central de
processamento, e 0os demais modulos sdo as entradas e saidas analdgicas e digitais
(1,2,3,4...).
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Percebemos ainda que a fonte e a CPU estdo devidamente identificados, e os
demais slots apresentam-se em branco, faz-se entdo extremamente necessério que
configuremos os slots, e para tanto devemos dar um duplo clique acima do cartao
referente ao dispositivo, assim que o fazemos a seguinte janela surge:

- o)

New Device
-
Topological Address:
Cahicel
Part Murnber Dezcription | Help

todicon #2340 local drop
=l Analog

Bhded A 0410 Ana 4 U4l In lsolated High Speed

Bhdx Akdb OBOD Anad | UAZ20UA
B Ak0 0210 Ana 2 U Out lsolated
Bhx ART 0414 Anad TCARTD |zalated In
Bhx ART 0814 Ana 8 TCARTD |zalated In
+- Communication
+- Counting
+- Dizcrete

Em “NEW DEVICE” podemos selecionar o tipo de cartdo que queremos inserir
no CLP, pra reconhecer o cartdo correto, podemos observar a numeracao acima do
cartdo, como exemplo podemos citar o cartdo de numero 1, que é composto de
entradas digitais, devemos escolher “Discrete” e ( BMX DDM 16025). O mesmo
procedimento é tomado nos demais itens, como no slot 2 entradas analégicas -
escolher Analog > BMX AMI 0410 e no slot 3 — Saidas analdgicas — devemos
escolher BMX AMO 0210.

Nossa parte fisica ja esta quase toda configurada, devemos configurar agora a
parte de rede.

Configuracao de rede

Na lista lateral esquerda devemos selecionar “Comunication” posteriormente
“Networks e com o botao direito criar um “New Network” e selecionar “Ethernet”.

Surgira um icone de “Ethernet” abaixo de network, no canto esquerdo da tela,
dé duplo clique em ethernet1. Neste ponto surgird uma janela como a seguinte:
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B
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Ethernet configuration

(¥ Ethemetll ™ =023

Devemos entdo selecionar o modelo da familia do CLP (Model Family — CPU
2020, CPU 2030), e logo abaixo podemos inserir o endereco de IP e a mascara de
sub-rede, tendo uma vez realizado o processo devemos clicar no icone “Validate”, ou
ir e “EDIT” e clicar em “Validate” para que o programa armazene as modificacdes.”

Finalizando podemos retornar a “Configuration”, e no primeiro cartao
percebemos que possuem trés interfaces de comunicacdo, uma USB, uma Ethernet
e um CANopen, no nosso caso configuraremos o ETHERNET, e para isso podemos
dar dois cliques em Ethernet, e a seguinte janela surgira:

E Ethemet
B Channel 2 Cligue em Chanel e posteriormente em function
alternar para ETH TCP IP e depois em NetLink, selecionar
Ethernet_1 e validar novamente.
Faz-se extremamente necesséario que a configuracao
Function: seja compilada, pois assim o0 programa consegue criar
[ETHTCPIP ~| | todas as guias e plataformas utilizadas na conexdo.
Task: Podemos ir na barra de menus e no menu “BUILD” clicar
| ]| em “Analyze Project”, depois em “Build Changes” e
finalmente em “Rebuild All Project”.
et Link:
Como ultimo passo temos que testar a comunicagao
do CLP, para tanto podemos ir em PLC, “SET ADDRESS”,

e inserir em:
- Address - o IP do CLP
- Media = TCP-IP

Posteriormente, clicar em “test conection.” Nesta fase o CLP exibira uma
mensagem de sucesso ao conectar ou ndo, e neste caso devemos rever N0Ssos
processos e conexdes.

Criando um programa
Na janela lateral esquerda ir em “Program” , “Tasks”, “Mast”, e finalmente, clicar
com o botdo direito em “Sections”, em “New section”.

- Dar nome ao programa, e em “Language” selecionar LD (ladder), assim como
ilustra a figura abaixo:.
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Nesta fase surgira a tela de programacado, devemos agora conhecer as
ferramentas para esta atividade.

Programacao

Como selecionamos a linguagem de programacao em ladder, prosseguiremos
com ela, posteriormente vendo as demais.

Neste programa (Unity Pro) devemos clicar no icone e inseri-lo, através de um
clique, na area de trabalho do programa, no local desejado. Vale ressaltar que deve-
se colocar contatos mais a esquerda, bobinas e memdrias mais a direita e demais
blocos ao centro, pois desta forma podemos proporcionar uma melhor organizacéao
no programa.

eNegated Coil — Bobina de negacéo, funciona semelhantemente a uma
porta NOT.

~(/ >

eSet Coil — Bobina retentiva — Uma vez alimentada mantém-se até que
seja ressetada.

~(S)-

eReset Coil — Desliga um Bit (reset)

~(R)>-

ePositive Transition Sense-coil — Bobina sensivel a transi¢cdo positiva
(flanco positivo)

~(P>-
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eNegative Transition Sense-coil — Bobina sensivel a transicao negativa
(flanco negativo)

~(ND>-

eHaltcoil — Bobina de parada = Trava todo o sistema através do
impedimento da alimentagao, porém, mantém todos os bits salvos.

~(H>-

eCall Coil — Bobina de chamado = Permite chamar ou acionar uma sub-
rotina pré-definida.

—(C -

Blocos de contadores e temporizadores

Memorias

BIT = corresponde a um sinal, por exemplo, um pulso provindo de uma
botoeira.

BYTE = E um conjunto de 8 bits, podemos utiliza-lo para controle de médulos
IO, e leitura de sinais codificados.

WORD = Baseia-se em um conjunto de 2 bytes, ou 16 bits. Utilizamos para
leitura de sensores analégicos.

DOUBLE-WORD = é composta por um conjunto de 2 words ou 32 bits, e
também é utilizada para leitura de sensores analégicos de grande variagao.

Para inserir contadores e temporizadores temos que clicar no icone de nome
“FFB Input Assistant” ou acionar Ctrl+i.

Para imputar contadores podemos digitar CTD ou CTU, e para temporizadores,
podemos escrever TON ou TOF.

Blocos de funcao

CONTADORES (Counters)

Contadores sao blocos que tém a capacidade de contar de forma crescente ou
decrescentemente variagées de um atuador aferido por um sensor, ou seja, € capaz
de contar “n” nUmeros de processos.

CTU - Counter UP

CTU
FPulsoqCU G +FSaida

Reset{p

Valor a contariPV CV FAcumulador

E capaz de contar de forma crescente até que o valor de contagem seja igual
ao valor que se deseja, definido anteriormente, sendo que neste instante a saida é
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acionada. Esta ferramenta mantém a saida acionada e continua contando, no caso
de novas incidéncias de sinal.
Podemos observar que temos varios elementos no bloco acima, sendo:

eCU = é nesta entrada que damos os pulsos a serem contados, sendo
que estes podem provir de um sensor, por exemplo.

eReset = toda vez que o bloco efetuar uma contagem pré-definida, a
saida é acionada, porém a contagem continua em vigor. Para limpar entdo o
bloco, podemos dar um pulso em RESET, que é responsavel por apagar os
dados salvos em CTU.

PV (preset value) = é a guia onde devemos inserir o0 numero a ser
contado, por exemplo: Se queremos que o contador conte até cinco, devemos
inserir tal numero em PV. Quando CU receber 5 pulsos a saida sera acionada.

*Q = é a saida do contador, quando PV = CV a saida é acionada.

eCV = é um acumulador, é ele que registra a contagem.

CTD - Counter DOWN

O couter down, ou contador decrescente tém praticamente a mesma
configuragdo que o CTU, porém devemos langar um valor maior para que possa ser
decrescido no decorrer da contagem .

TIMERS (Temporizadores)

Os temporizadores sao infinitamente utilizados em todos os becos da
programacao, € no ladder nao é diferente, pois existe uma grande necessidade de
contar um tempo para fins multiplos. Desta forma podemos encontrar dois tipos
basicos de temporizadores, sendo o TON (Timer on-delay) e TOF (Timer off-delay).
E 6bvio que existem inimeros outros tipos de temporizadores, com especificidades
inerentes a cada tipo de aplicacao, os quais veremos no decorrer do curso.

TON

Este é o tipo mais utilizado e simples de temporizador, pois quando acionado,
passa a contar um tempo pré-definido, e quando este tempo é contado ele aciona a
saida.

TN
FPulsoq IN O FSaidao

Volor de tempo FT ET FAcumulacdor

¢IN = € onde devemos inserir 0 comando para que o operador comece a
contar o tempo.

*PT = devemos inserir o tempo que desejamos, deve vir acompanhado
de unidade de medida (Segundos, horas, minutos, etc)

*Q = é a saida, quando ET=PT a saida assume “1”.

oET = Realiza a contagem de tempo interna do componente.

OBS.: Ao aplicar um pulso em “IN” ele comeca a contagem de tempo, se
interrompermos este pulso o acumulador é zerado. Se mantivermos o pulso o
contador acionara a carga depois do tempo decorrido, e a carga ficara ligada
enquanto houver pulso em IN.
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TOF
Também muito utilizado, o TOF tem um papel semelhante ao do TON, a
diferenga € que ao inserirmos um pulso no mesmo a saida é imediatamente

acionada, a medida que o tempo é contado. Ao final do tempo a saida se desaciona,
esperando nova ordem.

TOF
Fulsoq IN FSolcn

Valor de tempo qFT ET rAacumulacdor

¢IN = é onde devemos inserir o comando para que o operador comece a
contar o tempo.

*PT = devemos inserir o tempo que desejamos, deve vir acompanhado
de unidade de medida (Segundos, horas, minutos, etc)

*Q = é a saida, quando ET=PT a saida assume “0”.

*ET = Realiza a contagem de tempo interna do componente.

Existem inUmeras outras ferramentas (componentes) que veremos mais
adiante, de complexibilidade também mais acentuada que as apresentadas até o
momento. Estas vistas sdo as mais basicas, sdo aplicadas em todos os programas,
porém ainda existem cerca de 2000 ferramentas para diversas aplicacoes.

MOVE
Move um valor de um ponto a outro do programa.
1

Como exemplo movimentamos o valor 5 para uma Word na
memoria do clp, é valido lembrar que como 5 é um ndmero
composto por varios bits, ndo conseguiremos salva-lo em uma
memdéria comum, necessitando de uma Word.

MOE

a— 1M OUT - %rmad

SOMADOR

1

ADD
Através da insercdo de valores em IN1 e IN2, podemos somar o0s
valores, novamente precisamos utilizar words ou até Double-words.

=Nt OUT =

— M2

SUBTRATOR

=UB Podemos subtrair valores nas entradas IN1 e IN2, obtendo esta
diferenga através de out. Também devemos utilizar Word ou Double-
word.

—{ M1 oUTH

1 — Pagina 10 de 28 SENAIEF’EMG
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MULTIPLICADOR

MUL Pode multiplicar dois escalares inseridos em IN1 e IN2, sendo Word ou
Double-word.
—{ 1M1 QuT
—{IM2
DIVISOR
DIy Este bloco nos permite encontrar a relacdo entre dois numeros

escalares. Ao inserir os numeros em IN1 e IN2, sendo IN1 o dividendo
e IN2 o divisor, efetua-se a operacgéao.

<INl OUTE

— M2

COMPARADORES

Comparador de igualdade

1

Este comparador analisa as duas entradas de sinal, IN1 e IN2. A saida
Out do comparador assume valor l6gico positivo, se e somente se, IN1
= IN2.

EQ

N1 QT

—In2

Comparador de menor igual

LE Este comparador eleva a saida OUT para 1, se IN1 for menor ou igual a
IN2.

N1 OUTH

—IN2

Comparador de menor

Less than — Este comparador tem por sua vez a funcdo de aferir os
valores das duas entradas, e elevar a saida para 1 se e somente se,
IN1 for menor que IN2.

LT

Nt ouTl-

— N2
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Comparador de maior

GT Great than — Este comparador tem por sua vez a funcao de aferir os
valores das duas entradas, e elevar a saida para 1 se e somente se,
IN1 for maior que IN2.

—IN1 - oUTE

—{IM2

Comparador de maior igual

GE Este comparador eleva a saida OUT para 1, se IN1 for maior ou igual
a IN2.

—IN1 ouT—

— N2

Comparador de diferenca

HOR

—en  eno- Este bloco tem a mesma funcionalidade de uma porta légica “ou
exclusivo”. Entdo quando as entradas (IN1 e IN2) tiverem sinais
-m ouT-  opostos, a saida (out) tera nivel 16gico alto.

—IN2

Comparador de negacao

O bloco NOT tem como papel trocar o valor de entrada, em outras
palavras: a saida estara ligada quando a entrada estiver desligada e
o reciproco é verdadeiro.

NOT

—EM  EMO

—IN ouTE

UP e DOWNLOAD

A finalidade de se construir um programa é podermos grava-lo no CLP, para
que execute as tarefas solicitadas. Desta forma, quando o programa estiver pronto
podemos prosseguir da seguinte maneira:

Toda modificacdo ou criacdo de programa implica em uma nova conferéncia
de seus dados, entao é preciso que compilemos o programa novamente. E para tal
podemos clicar na barra de menus e no menu “BUILD” clicar em “Analyze Project”,
depois em “Build Changes” e finalmente em “Rebuild All Project”, como ja foi citado
anteriormente.

Como segundo passo podemos ir na barra de menus e selecionar 0 menu
“PLC”, posteriormente, clicando em “Connect”, feito isso o programa habilitard mais
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alguns icones e chaves referentes a trafego de dados, neste mesmo ponto e menu,
podemos selecionar “Transfer Project to PLC”, para transportar os dados do
computador para o CLP; ou clicamos em “Transfer Project From PLC, caso
queiramos “baixar” o programa que esta no CLP.

Todo CLP possui uma chave de “PROGRAM” (modo de programacéao) e
‘RUN” (Funcionamento), sendo que, obviamente, para programar deve estar
selecionado a guia “Program” é para que o CLP funcione o programa criado, e
selecionar “RUN” para que o mesmo execute as tarefas gravadas.

Principalmente alguns modelos mais antigos de CLP esta "chave” € manual,
neste modelo apresentado temos uma chave virtual que pode ser localizada no
menu “PLC”, (Run e Stop), ao clicarmos em “RUN” o CLP comeca a operar sozinho,
podemos entao retirar até o cabo de comunicacdo que nao fara diferenca alguma,
citamos o exemplo da necessidade desta atitude vendo uma féabrica que apresenta
ambiente hostil, onde um computador convencional ndo suportaria a exposicao a tal
ambiente, esta maquina citada seria entdo utilizada para somente programar o CLP,
sendo retirada assim que os dados fossem transferidos sem alterar o funcionamento
do CLP.

Quando quisermos modificar um programa ja em um CLP, devemos nos
lembrar de modificar o estado do CLP para “Stop” (parado), pois somente neste
estagio devemos programar.

Temos abaixo um exemplo parcial da barra de ferramentas encontrada no Unity Pro.
% 2R mMB @@ 2 & [ &

Comecando da esquerda para direita temos:

1 — Go To - Transporta a tela de maneira rapida a um ponto do programa,
previamente definido.

2 — Analyse Project > Analisa o projeto (programa).

3 — Build Changes > Constrdi algumas mudancas na estrutura da configuragao,
necessarias a comunicacao do PC com o CLP.

4 — Rebuild Project > Reconstroi, testa e aplica as modificacdes e programa.

5 — Project Browser > Navegador de projeto — Insere a janela lateral esquerda, de
configuragdes que utilizamos o tempo todo.

6 — Data Search - Nos permite localizar um componente especifico pelo nome
dentre o programa;

7 — Types Library Manager > Gerencia as bibliotecas do sistema,

8 — Download Project > Transfere o programa do computador para o CLP;

9 — Upload Project - Transfere um programa do CLP para o computador;

10 — Conect > Permite que o computador conecte-se ao CLP para transferéncia de
programa.

11 — Disconect > Desconecta o CLP para alteragdes no programa,

12 — RUN > Permite ao CLP funcionar, sem ajuda de outro equipamento de
programacao.

13 — Stop = Coloca o CLP no modo de programacao;

14 — Animation - Permite a criacdo de alguma animagdes;
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15 — Standard Mode > Para transferir o programa ao CLP este icone deve estar
acionado, pois permite a comunicacao.

16 - Simulation Mode - permite somente simulacdo do programa, n&o
conseguimos gravar se esta guia estiver acionada.

Trabalhando com entradas e saidas analdgicas

Os CLP’s também podem possuir varias entradas e saidas anal6gicas. Estas
podem ser utilizadas quando necessitamos de “ler” valores elétricos variaveis
provindos de um ou mais sensores. Como exemplo, podemos citar o trabalho de
uma caldeira: Esta possui uma valvula de alivio quando a pressao interna chega a
valores muito elevados, e esta valvula € acionada de forma proporcional a pressao,
assim, quando um sensor de pressao variar sua tensao de saida, o CLP é capaz de
ler e comparar este valor, fazendo com que a pressao seja aliviada até que se atinja
um valor de seguranca.

Este sistema pode ser utilizado em sensores de pressao, altura, profundidade,
temperatura, forca, enfim, todo tipo de sensor que capta uma variacdo escalar ou
exponencial em sua saida.

Nao existe neste sistema abordado, um bloco que seja dedicado a trabalhar
com sinais analdgicos, embora alguns deles sejam mais eficientes para tanto. Como
exemplo citaremos o “EQ” (igualdade):

B

EQ

EN

el
NG OUT ( }

235112

%mln ' %liD.1|.D ' ' ' ' ' ' ' ' ' %?0_1.15
— 17— _ _ _ _ _ _ _ —{
%i0.1.1

No exemplo temos um comparador de igualdade donde:

- EN — Enable = Habilita o funcionamento do EQ.

- IN1 = Entrada 1 = E onde devemos inserir o endereco da entrada analégica que
queremos acionar, que neste CLP é de %I|.W.0.2.0 até %I|.W.0.2.3.

- IN2 = devemos digitar neste campo o valor a ser comparado, que neste caso é o
235.

- OUT = saida do bloco, quando IN1 for igual a IN2 a saida € acionada.

As entradas IW sdo capazes de perceber variacbes de tensdo, para fins de teste,
podemos utilizar um potenciémetro.
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Utilizacao e controle do inversor de freqliéncia

Em muitos casos é necessario fazer com que o CLP comunique-se com o
inversor de freqiiéncia a fim de controlar velocidade de motores, em sua aplicacao
mais utilizada.

Podemos fazer uma configuragcdo normal no CLP, lembrando de prestar muita
atencdo no modelo da CPU, que no caso de nosso estudo é a P342030
(ethernet/CANopen).

Na janela lateral esquerda que apresenta uma vista em estrutura do projeto,
surgird uma pequena via em “configuration” especifica para CANopen.

Ao clicar neste icone uma segunda janela especifica para configuracdo do
CANopen é aberta, e para que o CLP possa reconhecer o inversor como um
equipamento valido de rede, devemos declara-lo, para tanto podemos dar duplo
clique no quadrado, sendo que surgira uma lista conforme a figura abaixo:

%& New Device

X
s
Topological Address: [1.63] 1
Cancel
Mode-0:
Help
Part Murnber | Diescription |
= CaNopen drop
+- Digtributed 1/05
= Motion & Drive
W1 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 [TEATY3111E eds]

AN ETI Altivar 31 CAMNopen Slave DSP402 [TEATY3112E. eds)

ATVIT_WVI_T Altivar 31 CANopen Slave DSP402 [TEATYI117E. eds)

ATVITT V13 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 [TEATYI1T13E eds)

ATWET_W1_1 ATVET [TEATVET11E.eds)

ATWF1 W11 ATVT1 [TEATVT111E.eds)

lcla_IFa lcla-IFA CaMopen [Icla-IFa eds)

lcld_IFE lcl&-IFE CAMopen [lcla-IFE eds)

lcldy_IFS leld-IFS Cakopen [lcld-IFS eds)

LxM05_MFB LM 054 PLCopen (L<M05_MFE.EDS)

L<M05_1_12 LM 054 CaMopen [TELXMOS4_0112E.EDS)

LM1BLP W1_45 EDS for Lexium 15 LP servadrive [TELXM15LP_0142E adz]

Lk 150H_VE_E4 EDS for Lexium 15 MPHP servodrive [TEL=M15MH_0BE1E . eds)

SD3 28 SD328 CaNopen [BLSD328_0100E.EDS)

tator cortrol
S afety

F-

Sensors
Third party products

Na guia “Motion & Drive” na janela “New device” podemos selecionar o tipo de
equipamento que utilizaremos, este tipo do equipamento pode ser encontrado no
préprio equipamento , que no nosso caso € o “ATV31_V1_17, clicando em OK,
posteriormente.

Em nosso caso possuimos ainda um comunicador “OTB_1C0_DM9LP”, que
estabelece comunicag¢do com o painel e o CLP, de maneira que também temos que
“avisar” ao CLP que este equipamento também tém a necessidade de se comunicar,
entdo novamente com um duplo clique no quadrado vazio podemos abrir a janela e
selecionar o comunicador.

Apés inserir deve aparecer uma tela como no exemplo abaixo:
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Faz-se de extrema importdncia configurar a comunicacdo € memoria do
CANopen, para tanto podemos clicar na guia conforme a figura abaixo.

Project Browser

%E Structural view

el £5 Configuration
=80 0:PLChus
=Ml ©:BMx EP 0400
{F) (P} : BMX CPS 2000

R ] Ethernet
8 1:BM%DDM 16025
8 2 1 BMX AMI 0410
—-J 3 :EMX AMO 0210
—--&0 3 CAMopen
[ } 1 : CAMNopen drop
- 0.0 ATYIL L
e B 21 CAMopen drop
E 0.0 OTE_1C0_DMILP
-------- (3 Derived Data Types
-------- (2] Derived FB Types
[ {33 variables & FB instances
-~  Elementary Wariables
@ Derived Variables
[l 10 Derived Variables
{0 Elementary FB Instances
i Detived FB Instances

- [:| Communication
e £5 Program
= @ Tasks
el MAST
=y Sections
Irversar
D SR Sections
|5 Ewents
[:| Timer Events
(] IjOEvents
-------- (2 Animation Tables
-------- (1] Operator Screens
Ean—— @: Documentation

Communicator head CAMNopen

E CaMopen comm head

{1l Configuration l

B channel2
Functior:
| IZ
Task:
[MasT |

Inputs

Mb. of words [2MW] |42 4:

Indes of 1zt 3RAW 0 _|:|
Ib. of bits (M) 4 =
Indes of 15t >M a _|:|

Bus parameters
Transmission speed
SYMNC Mezsage COE-ID

SYMC Meszage Period

Outputs
(" Maintain (¥ RESET

Mb. of words [2MW] (42 4:

Indes of 15t 22w 42 =]

Mb. o bits [ 1 o
Indes: of 1zt 1M 14 =

500 * | kBaud
—
T

E necessario observar que o nimero de memérias para entrada e saida do
inversor necessitam de uma banda minima para a troca de dados, sendo assim,
utiizamos o valor minimo de 42. E importante ainda resaltar que a taxa de
transmissdo (Transmition speed) deve ser de acordo com a velocidade de
transmissdo do equipamento utilizado, em nosso caso, esta velocidade é de 500

KBaud.

CLP - Telemecanique
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Para que possamos ligar ou alterar a velocidade do motor ou ainda acionar e
realizar leituras do médulo 10 é necessario enviar valores para determinadas
variaveis internas. Estas variaveis estdo organizadas em uma tabela exclusiva de
cada dispositivo chamada PDO (Process Data Object) que pode ser encontrada
clicando em CANopen (1) e posteriormente no componente que se deseja visualizar
os dados, como exemplificado na figura abaixo:

Project Browser
i ——— Altivar 31 CANopen Slave DSPA02 [TEATY3T11E &ds) ‘

Py structural view

£y station
=7 ot T
=58 0:PLChus
M o: emx xer 0400
(P)(P) : BMX CPS 2000 POo
B o0:emxe3¢z030 - (] PDO1(Static) 255 50 100
@ CANopen [L] Drivecom ststu. S3IN0.0.00 MU 604100
@ Ethernet = W3 FoOE 255 50 100 EH#63Z
®  1:EMxD00M 18025 Drivecom statu W3 10000 T 04100
B 2:emxamicdlo [0 Conuol sifor: rpmresposta | hAZNL001 1 604400
B 3:emxamoozio [0 Motor Current #0003 V3 200205
B Im 3 :cCAMopen

{0 PO | 10 £ror convo/ | 10 Contpuration |

Transmitpe) [ Display only active POD

‘ TrType ‘Ir\hlm!TlmelEuean\m Symcl Tope.Addr M. ‘ CoBID ‘\ndex

<
| 18
glgle &

FEEEEEE

— ¢ 2:CANopen drop
B o0.0:0TB_1c0 DMSLP
() Derived Data Types
(21 perived FB Types
£5 variables & FB instances
-------- @& Elementary Variablss
-------- @ Derived Yarisbles
10 Derived Yariatles
4B Elementary F8 Instances
4k Derived FB Instances PDO
-] Motion = % POO1(static)
# -] Communication [L] Drivecom command reg controle w3 K000 P L) BO404
{3 Program =- M POOS 255 158621

Fieceive (2] [ Displayonly sctive POO

TeType | InkibitTime | Event Tim... | Symbol Topo.Addr. M. | como [ inder
il g

A Tasks [ Drivecom command reg contole 0001 w3 G404
=3 MAsT L Targetvelociy velocidade | 3EWi3A000.2 =M 60424
5y Sections
Inwrsor
3 3R Sections
£ Events
31 Timer Events
........ [0 10 Events
(] Animation Tables
() operator Screens
[#4 pocumentation

Funetion:

Basic =
< >

Imagem referente ao PDO do inversor.

No PDO do inversor podemos observar a existéncia de duas telas de
enderecamentos, uma referente ao recebimento de dados (Transmit (%i)), € outra
referente a transmisséo de dados (Receive (%Q).

E valido ressaltar que a informagéo acima esta correta, pois devemos entender que é
como se nds fossemos o equipamento.

Nesta primeira podemos citar o endereco de “Control effort” (do ING — LIT — Controle
de esforco), que é responsavel por nos enviar informagdes inerentes a velocidade do
motor.

Ja em “Receive” podemos encontrar dois enderecamentos referentes ao PDO ativo,
sendo que “Drivecom command reg” é responsavel pela criagdo de uma plataforma
que habilita o CLP a controlar o inversor, e em “Target velocity” podemos controlar a
velocidade do motor.

Todos os enderegamentos citados encontram-se na coluna “Topo. Addr”.

No canto esquerdo inferior da tela podemos encontrar um menu de nome
‘FUNCTION”, neste podemos selecionar a o nivel de informacdes desejadas em
“basic”, “standard” e “Extended” isso nos permite ler, além da rotacdo do motor,a
temperatura.

Agora falaremos sobre o PDO do médulo IO (OTB_1C0_DM9LP). Neste também
podemos encontrar duas telas conforme a figura abaixo:

CLP - Telemecanique
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. 3 "
= | OTE 1C0 DMILP [TEOTE1COLIMD _0100E. eds)
g structural view
-3, station T
S &, configuration | DBTEE;::R:\TLP {0P00 | {0} Erorconvor | 1M Contpuration |
=58, 01 PLC bus Transmit(4] | Displayonk FOD
=M, o : Btk veP 0400 ' s
(P} (P) : EMX CPS 2000 FOO [ 1etwe [ mnbicTime | event Tim.. | symbol Topo Addr P | coso | e
=+l 0 BMXP34 2030 o W& FOOM 255 [ 0 TEHEz
°v CANopen D FeadinputOta 7 HIWA32I0.0034 BO00:0
°V Ethernet D Feadinput & to 11 HIW3210.0035 EO0002
-1 BMXDDM 18025 (3 Pooz 2585 o ] °
B 21 BMk AL D410 (g Foos 255 o [
B, 3 BV AMO 0210 (3 Foos 255 [ ]
=R, 3 : CANopen [0 Foos 255 [ [
= @2, 11 CANopen drop 10 Poos 255 o )
o[ 00 ATVII_YI_L g Poor 255 o ]
= T, ‘}.v 2 ChNapen drop 1 Poos 255 ] ]

B 0.0:0T6_1C0_pMSLP
(L1, Derived Data Types
[, Derived FB Types
=l {3, Yariables & FB instances
-, Elementary Variables
(@), Derived vatisbles
o[l 10 Derived Varistles

4, Elementary FB Instances Feceive (%0) | Display only active PDO
,, Derived F& Instances FOO TrTupe | InhibitTime | EventTim.. | Sumbol Topa.Addr. . | como | mee
(L1, Motion 5 Wy Fool 55 k202
E {31, Communication [ write Output 0t #OWA3 20006 £200:01
e @, Networks [ write Output re. #EWA3.210.007 B200:02
-0, Ethermet_1 (g Fooz 255 7
)£, Program [0 Pooa 255
= £, Tasks (10 Poos 255
=, MAST (10 Poos 255
=) {2, Sections Oy roos 255
inversar 5 Foo7 255
-2, SR Sections (3 Foos 255
£, Events
[, Timer Events
[, IO Events

(L, Animation Tables
[, Operator Screens
- [fh Documentation

Function;

<
EE31\00: 6. )@ CeNopen E2432400: 0. [E0.0. CaNop. ] B Dala Editor |

Uma é referente ao recebimento de dados (Transmit (%i)), e outra referente ao
acionamento de saidas (Receive (%Q)). Em transmit encontramos duas variaveis
referentes a leitura das entradas, e em receive temos variaveis referentes ao
acionamento das saidas.

Tendo em vista que ja conhecemos as variaveis que serdo utilizadas na
configuragdo, devemos nomea-las pois ndo € possivel inserir diretamente no
programa. Para isso temos uma tabela onde podemos declara-las.
Para tanto podemos clicar no icone “Elementary Variables” que se encontra na pasta
“Variables &FB instances”, conforme é mostrado na figura abaixo:

e——————————— waiiables | DDT Types | Funotion Blocks | DFB Types |

Tg structural view .
% 5, 3: CANopen ¥ T ®y| Neme [ ¥ EDT [~ DDT [ 10DDT
() Derived Data Types
() Derived FB Types
=-E5 varial i
ey [ lec.
@ Derived Yariables
10 Derived Variables
4% Elementary F& Instances
4 Derived FE Instances
(1 Motion
=5 Communication
=y Metworks
D Ethernst_1
=l - -{33, Program
=, Tasks
= (2, MAST
=3, Sections

i Inversar

Name [ Tope ~ [Addess - | Value Comment -
-

([T, SR, Sections
=G, Events
(3, Timer Events
(3, 1O Events
1 Animation Tables
(21 Operator Screens
#--[§h Documentation

CAHopen diop
Distributed 1705
Motion & Drive
Motor control
Safely

Sensors

&
B
&
®
&
* Third party products

[T T Catopen f P/ M@ _PLChus | o] Vererice [ |0 CANopen |2\ 1\00:A. @ Dala Edior
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Ao dar duplo cliqgue no icone a seguinte janela surgira, sendo que na coluna
denominada “Name” deve-se inserir o nome, e na coluna “Address” inserir os
enderegos que vimos nas PDO’s. Podemos consultar esta tabela a qualquer tempo,
acionando-a novamente. E importante que tenhamos ciéncia destes enderecos, pois
eles nos permitirdo controlar todo o sistema.

[ CEX
Wariables l Dot Types] Function Blocks] DFE T_l,lpes] o
Filker
Y| B Name [ W EDT [~ DDT [ 10DDT
Mame | Type - |Address - Walue Comment - |
% liga_inversor INT i3 250006
& liga_mator INT Fgwh3.140.001
@ resposta_rpm INT Hiwt3180.0.0.1
& velocidade DINT
& velocidade_motor INT Fgwh3.180.0.0.2
-

E313.1\0.0 : ATV31_V1_1

Altivar 31 CANopen Slave DSP402 [TEATW3T11E eds) & o
Operational  Emergency
IIE ATVI1_V1_1 {0t roo l {0 Ewvor control M Debug l
O Channel 0
e : : A~
Transmit (1] [ Display only active PO
FDO Tr.Type Irhibit Tirme | Ewent Tim... | Symbol Topo.Addr. =ML | COEID | Indes
= Da D0 1[Static] 255 50 100
D Drivecom statu... WA 0000 =MW E041:00
- W=y PDOE 256 50 100 16452
D Drivecom statu... Sl 0000 MW E041.00
X D Control effart resposta_rp.. | XMAZ00000 A E044:00
Funetion: [Z3 Moter Current Sl N0.0.0.3 M3 2002:05
v
< »

Devemos observar que em “Type” / “velocidade” a variavel deve ser “DINT”, para que
comporte a informacao.

Finalizando o processo acima descrito, podemos iniciar a programacéo do inversor,
que consiste em mover trés numeros para o0 mesmo, e para tanto utilizaremos o
bloco “move”.

Detalharemos o0 programa a seguir, passando primeiramente pela tabela de
variaveis.

Name Type Address Objetivo
Liga_inversor INT %qw\3.2\0.0.0.6 | Sela o contator de alimentagéo
Liga_motor INT %qw\3.1\0.0.0.1 | Aciona o0 motor
Resposta_rpm INT %iw\3.1\0.0.0.1 Envia ao CLP a rotacdo do motor
Velocidade DINT Alterar a velocidade para o CLP
Velocidade _motor | INT %qw\3.1\0.0.0.2 | Altera a velocidade no motor

Obs.: No item “velocidade” alteramos a velocidade no programa para alterar a
rotacdo do motor. No programa abaixo ndo estamos utilizando este item, pois
variamos a velocidade com o auxilio de um potenciémetro, através da entrada
analégica do CLP, porém podemos modificar a velocidade manualmente no
programa.

Veja um exemplo do programa a seguir:
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12 Parte 2° Parte
1
MOWE
%010
I | EN  EMNO|-
128N OUT Hliga_inversor
=]
2
MCWE . . . . . MOYE
i1
I I EM  ENO|- EN  ENO[-
TN QUT Hliga_matar %iWU-2:D—IN out —VEIOCidaF{e_motor
FELD ) ' ) 3
TON MCWE
%011
1 / [ EM  EMOE
9{("'“0 i} |i e
=M OUT —liggs_tnotar
¢ : — : : : : . : _
7
l#SDDrr.IS— PT ET- MOVE
3 %i0.1.0
MOVE I i } EN  ENO[
o . . . .
BN ENOF 0= QUT Hliga_inversar
14N QUT Higa_motor ’ ’ ’ : 5 : :
. MCWE
FBI_1
TON EM EMO
resposta_rpm—In QUT %m0
°fm1 ’ ' )
“ { =
t#s{pT ETH
4
.. . . MOWE
%m]
_| '7 EM EMO =
154N QUT Hligga_tnatar

- Linha 1 = Enviamos o valor 128 (10000000,) para o endereco responsavel pelo
acionamento do inversor, denominado de “liga_inversor”, acionando assim o contator
responsavel pela alimentacdo do mesmo.

- Linha 2 = Esta linha esta subdividida em varias partes, pois aproveitamos o contato
%i0.1.1 para todos eles. Em “MOVE 2", enviamos um byte 1, responsavel por retirar
o inversor do estado de “stop” e permitir sua habilitacao.

Foi necessaria a colocagdo de um temporizador, para que o inversor tenha tempo
habil para reconhecer o byte, caso ndao coloquemos este, o inversor pode entrar em
conflito.

Enviamos entdo o byte “14” para o inversor que o prepara para a partida.

Novamente temos um temporizador para garantir o tempo de leitura do inversor, e
transportamos finalmente o sinal 15 para concretizar a partida.

Linha 3 = Neste bloco estamos movendo para o CLP e para o inversor o valor
numeérico correspondente a velocidade que desejamos no motor, este valor pode ser
escrito ou imputado com a ajuda de um potenciémetro, que é 0 nosso caso.

Linha 4 = Movemos o valor “0” para o “liga_motor”, para desliga-lo quando
necessario.

Linha 5 — Quando levamos o valor “0” para “liga_inversor”, estamos na realidade
desabilitando o inversor.

Linha 6 — Quando o motor gira o inversor é capaz de realizar a leitura de rotacao do
mesmo, desta forma utilizamos este valor a nosso favor, fazendo com que esta
informacéao seja exibida em uma interface para que possamos monitorar.
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VIJEO-DESIGNER

Praticamente todas as aplicacGes de controladores programaveis necessitam de
uma IHM, ou interface homem-maquina. O operador precisa interagir com a maquina
ou processo, recebendo alarmes, comandando operacdes, alterando parametros,
visualizando a situacdo do processo, recebendo diagnésticos do CLP, entre outras
funcgdes.

Porem é necessério a criagdo de uma plataforma para que esta comunicagao entre
homem/Maquina seja possivel, desta forma entdo desenvolvemos uma espécie de
sistema operacional para IHM , e para tanto utilizaremos o VIJEO-DESIGNER.
Devemos primeiramente clicar no icone ao lado, uma pequena

janela nos trara opcbes de escolha, se queremos criar um ﬁ

projeto novo, abrir um ultimo projeto e abrir um projeto qualquer, | k=
podemos selecionar “Create a new Project” posteriormente em e =Eis:
“‘Avancar’, e apds este processo uma janela surgira para que possamos dar um
nome ao projeto e se quisermos criar uma senha para edicdo do mesmo, apos criar
o nome do projeto uma janela como a do exemplo abaixo surgira.

Create New Project g]

Enter Project Mame to Create
Project Mame

Target: 141
MHew Project/T arget

Target Mame
Target Type | #BTGT1005 Series b

Model HBTGT1135 [320x240) w

[ < Woltar ” Avann;aw] [ Finizh ] [ Cancel ]

- Devemos definir um nome para o terminal “Target name”. Ser4 mostrada arvore de
diretério abaixo do nome do projeto.
- Em “target type” e “model”, selecione o modelo da IHM.

- Nesta janela abaixo, podemos assinalar a guia “Assign the following IP Address”,
para que possamos agregar o endereco da IHM.

- Podemos entéo inserir o endereco de IP e a mascara de sub-rede de acordo com
as especificacdes de rede local.

- Clicar em “Avangar”.

CLP - Telemecanique
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Create New Project

.’.:-..

Enter Praject Mame to Create

3

Froject Mame | i

Target: 141
Target Setup

[#] sssign the following IP &ddriess

IP Address | 192 . 168 . 10 . 33 |
Subnet Mask | 255 . 255 . 255 . 0 |
Default Gateway | oo . 0.0 |

[ < Yoltar ” Avangar > l [ Finish ] [ LCancel

Create New Project

Enter Project Mame to Create

lzj MNew Driver

Manufacturer:

window's Driver and Equipment properties.

Froject Mame E xempl |
Target: 141 Drriver:
Equipment Lizt ;':PE\QAY(RTU)
i i i o : ocbus
Adds drivers and equipment. Define settings in the M awvigator R

Modbus Plus USE

*"i

Maodbuz Slave
Modbus TCPAP

Uni-Telway
FMAY TCRAP

Apos este processo necessitamos de adicionar um driver do CLP, da seguinte forma:

Equipment

hodbuz Equipment
Modbus IUSB Equipment

Add

Delete

] ’ Cancel ][ Help

|

Finish

] [ Cancel

- Clicar em “Add”

- Devemos selecionar o driver desejado, que no nosso caso é Modbus TCPIP.

Para que a IHM comunique-se com o CLP devemos entrar com o endereco do CLP,
desta forma, devemos clicar no icone 10 Manager, e posteriormente em
“ModbusEquipament01[0.0.0.0]", e neste momento, uma janela chamada
“Equipament Configuration” sera exibida, conforme a figura abaixo:

CLP - Telemecanique
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Infotiewer -~ Targetl - Panell - Languagel | Targetl-E
u} 00 200 200
FE Exemplo Equipment Configuration
=[] Target1 ] .
=+ Graphical Panels ] Equipment Addiess
=7 Base Panels d IP Addrass J188 . 10 . A
1: Panell ]
2! Panelz = Uit 1D 255 = /255
3 Panel3 2]
Ij Popup Windows ] Communication Optimization
Master Panels —
Actions ] Preferred Frame Length | Masimum Possible b
& Errvironment m
& % Resource Library i
[H-tgt Alarms =N
A Recipes d [*]IECE1131 Syntax
(- B5] Data Logaing 4}
Yariables m Addressing Made O-bagzed [Default) L
=%, 10 Manager ]
=68 ModbusTCPIPOL A vaiables
@8 ModbusEquipment0l [ 192.168.10.31 ] §_
] Dauble WWoard ward order | High ward first [
I — ] ASCI Display byte order | Low byte first w
@Vijeo—r\’lanager E:EPrnject :
Property Inspectaor w 0 X =a [ 0k ] [ Eanaal ] [ Help ]
Equipment | 9_

E necessario que assinalemos a sintaxe IEC61131, pois ela define o formato do
endereco que o CLP ira utilizar, no caso o mesmo sera na forma %Mx.

Apés termos selecionado o driver, o programa criara uma plataforma e exibira a tela
de trabalho, para que possamos configura-la para utilizagdo da ihm, conforme a
figura abaixo:

# Grow - Vijeo Frame - [Target1 - Panell - Language1]

File Edt Buld HMI Arange Varisble Report View Draw Took Window Hep

D2H  BEEH,9 B L2 OR AR LT =t w0
EEEeE e e = Sl . B S B S T
@. N AN - @ DG (S AE-T G-E-E- DOk mi R R
Mavigatar 52 B EE Infotiewer - Targetl - Panell - Languagel | Targetl - Targetl Target] - Variable Editor Target] - Base Panels v X|fo.. v 3%
- Favorite g8
8
FE arow g
= (] Targett &
= Graphical Panels o
=15 Base Panels g
1: Panelt o
[ Papup windows
Master Panels
Actions
& Environment:
- B Resource Library
@ 8 slams
L Redipes
= [5] pata Logging
B LoggingGroupnt
Variables
= Z, 10 Manager
=88 ModbusTCPIPOL
8 ModbusEquipmentol [ 192,168.10.31 ]
& Viieo-Manager | BlProject
Property Inspector v @ x
Base Panel
Name Panell
PanellD 1
Description
width 320
Height 240
Back Color (— (00,0
PublishTo HYI Runtime v
Function Keys (|
Exclusive Input Disabled v
Security Level vl >
Master Panel [m]
Feedback Zone v & x
~
Downloading Target]....
Processing runtime....
Processing project...
Sending files...
Downloading Complete
v
Build
|]'Feedback Zone | f|craphics List
For Help, press F1 T

r«“-.‘ imL.bmp - Pairt

+4 Iniciar w5 /7 | 4 Unity Pro: ANDER Fote 3 >
Na imagem seguinte, apresentamos uma parte da barra de ferramentas, que
corresponde aos objetos graficos, podendo citar em destaque, a “seta” que nos
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permite selecionar, mover e alterar botdes, e a letra ‘A’, que € utilizada para escrever
textos e titulos.

ki N~ - O-® >& (- =-A

Ja na figura abaixo existem ferramentas que sao bastante utilizadas, sendo as mais
importantes da esquerda para direita:

E-TF-y-B-a-BH-O-wFEl-y

- Insere imagens;

- Insere botdes;

- Insere lampadas

- Insere displays numéricos ou alpha-numéricos
- Insere display de mensagem;

- Insere um mostrador analégico de grandezas
- Insere grafico de barras;

- Insere uma chave seletora;

- Insere video;

- Insere aviso de erro, com relatério.

- Insere grafico de tendéncia.

Criando botdes

Faz-se necessaria a criacdo de botdes para que possamos transmitir um comando
ao CLP, por exemplo, podemos ter uma memdéria %Mx que sera acionada por este
botdo, e esta mesma memodria, ou endereco, deve ser 0 mesmo para o botao e o
CLP.

Podemos inserir um botéo clicando no icone ) ”, desta forma o ponteiro do mouse
tornar-se-a um icone proéprio da funcao, devemos entao posiciona-lo na area de
trabalho, clicar e arrastar, conforme exemplificado na figura abaixo:

Como mencionado é necessario que a variavel que esta ligada ao CLP, deve ser a
mesma variavel que esta ligada ao botao.

Criando uma variavel
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No navegador lateral, podemos clicar na guia de nome “Variables”, neste momento

uma janela conforme ilustra a imagem abaixo surgira:
[ 3 T L R o AL 2 \

Project

7 Targett
=1 Graphical Panels
-1 Base Panels 2
: [ 1: Panelt
{22 Popup Windows

i) Master Panels
Actions
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/. Data Type
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| Scan Group | Device Address
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" ModbusEquipmentd %MWz
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Disabled Mone
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| Hame | Data Source

# LI Liga_mator

= Weloridade_motor

[
=

External

 Integer External

(# T2 Resaurce Library

3 o
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# [5] Data Logaing
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=8 ModbusTCPIPOL

New Variable
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Data Source:
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SoanGroup:

ModbusE quipment( ~

Modbus TCP/IP

Eviieo-Manager |[EProect

Read Only Device Address:

Sy

[ Indirect Address

R C—

(3 Extemal

Froperty Inspector X

wariable
Hame Velocidade_motor
Description
Array Dimension [
Data Type Integer v
Source External -
Shating v
ScanGroup ModbusEquipment01 v
Deviceaddress INZ [
Indirect Address [m] s
Data Format EIN v
Signed Unsigned 5
i Datalength 16 bits v
Logaing Group Hone v
B Data Detalls
[ Datascaling Disabled v
[ Alarm Disabled -

Bit()

Freview: %4

ok | [ canesl | [

Hep |

For Help, press F1 CAF UM SR

Na janela “New Variable” podemos inserir um nome qualquer para a variavel em
“Variable Name”, embora seja bastante comum a insergcdo de um nome referente a
acao desempenhada, assim como no exemplo.

Ainda em “New Variable” devemos definir o formato da informac&o que o botao vai
gerar em “Data Type”, podemos selecionar Discrete (Pulso digtal), Integer ( ), Float (
), String (), Block Integer () e Block Float ( ).

Em “Data Source” (fonte de dados) podemos selecionar “Internal”, se quisermos que
o CLP utilize valores internos do programa, ou “External”, se desejamos que a
origem dos dados seja externa, como botdes por exemplo.

Em “Device Address” devemos introduzir o0 endere¢o ou o nome da memoria que o
programa utiliza para determinada variavel, como exemplo podemos citar a imagem
acima, onde temos a variavel “Liga_inversor” atrelada a memoria %m4, isto significa
que no programa do CLP, %M4 aciona a area responsavel pelo inversor, e assim por
diante.

Finalmente podemos clicar em OK.

E necessario que atrelemos um enderec¢o ao botdo, podemos entdo dar duplo clique
no mesmo, e a imagem abaixo surgira:
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Nesta janela podemos dar um nome ao botao, aqui chamado de switch em “Name”,
podemos selecionar a categoria do botédo inserindo imagens tipo bitmap, e até
personalizar o mesmo, nas guias “Category” e “Style”.

No campo operation selecionaremos o funcionamento do bot&o, tendo:

SET — Envia um pulso ao CLP, movendo um valor 1

RESET — Envia pulso negativo, movendo valor zero.

TOGGLE — Quando pressionado mantém-se neste estado até que seja pressionado
novamente,

MOMENTARY ON — Mantém-se enviando pulso 1, enquanto estivermos
pressionando o botéo,

MOMENTARY OFF — Envia um pulso zero, enquanto mantivermos o botao
pressionado.

Apos ter inserido botdes e imagem de fundo, podemos fazer o download para a
maquina (IHM) do programa, e para tanto podemos clicar com o bot&o direito em
“Target 1” que se encontra na barra de navegacao, sendo que neste momento
surgird um menu onde encontraremos a guia “Download to (Ethernet 192.168.x.x)”,
devemos entao clicar sobre a guia citada, e em cerca de um minuto o programa sera
carregado na IHM.
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Criando e selecionando varias telas

Durante a confecgcéao de um projeto de IHM pode vir a ocorrer que as informacodes a
inserir em uma tela sejam numerosas demais para atrelar em uma Unica tela, desta
forma é necessaéria a criacao de telas extras para a insercao destes dados. Podemos
prosseguir da seguinte maneira:

- Clicando com o botéo direito no icone “Base Panels”, localizado na area de
navegacao do Vijeo, surgira um menu no qual devemos selecionar “New Panel”.
Podemos neste ponto nomear os painéis de acordo com a nomenclatura mais
adequada a especificidade do projeto.

Para fazermos a transigao de telas devemos criar variaveis, conforme ja
mencionado, podendo ser internas ou externas.

Para que seja feita a troca de tela devemos criar agdes, ou seja, funcdes especiais
para variaveis, Para tanto podemos clicar em “Action” e “New action”, e uma tela
como abaixo surgira.

Action Settings g‘

Trigger Type Conditional v
PublishTa HMI Runtime: h

‘Web Gate property must be enabled when publishing to Web Gate
[C1Enable Interlock [ |

Actions run when expression is true
Trigger Yariable | Telaz 21
Trigger Condition twhen True s

Mext > ] I Finizh I [ Cancel ] [ Help

Posso criar varios tipos de acdes, mas direcionando para transicao de tela faremos
da seguinte maneira:

Em “Triger Type” selecione “conditional”, isso significa que a transi¢cdo da tela
depende de uma condicdo, sendo esta que a variavel criada seja verdadeira.

Em “Trii er Variable” selecionamos a variavel desejada, e clique em “next”.
Action Settings @|

Descriptian

Cperation | Panel v Kt ¥+
hange Panel[2

(%) Change Panel

PanelD: | 2
2i Panelz B

() Previous Panel

[ Finish ] [ Cancel ] [ Help ]
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Neste ponto podemos ir em “Operation” e selecionar “Panel”.

“Change panel” é utilizado para escolher o numero do painel que sera exibido ao ser
acionada aquela variavel indicada em Triger Variable, feito isso cliguemos em “ADD”.
Para concluir, devemos clicar em “finish”.

Utilizaremos o projeto abaixo como exemplo:
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PTTIRR,
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.-'.“
S

PublishTo
Function Keys
Exclusive Input
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HMI Runtime
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<<[ﬂ<

7 2 2 2 2 T bt Lt
Master Panel [ 2 5

Como podemos observar nosso projeto possui trés telas,

Na primeira tela temos um guia que nos direciona para tela 2 e 3. Para isso temos
dois botdes, o botdao “Motor” esta atrelado com uma variavel que quando acionada,
nos leva para a tela 2. E para a tela 3 temos o botdo lampadas. Caso desejarmos
voltar para a tela inicial, podemos encontrar nas telas 2 e 3, um botdo nos
direcionando a tela principal citada.
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