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RESUMO

ARRUDA, Rodrigo De Andrade. DA SILVA, Mauricio Tomim Saraiva. MORAES,
Daniel de. DESENVOLVIMENTO DE UM SISTEMA DE COMUNICACAO EM REDE
PROFIBUS ENTRE CLP’s SIEMENS S7 300 E IMPLEMENTACAO DE SISTEMA
SUPERVISORIO. 2017. 109 f. Trabalho de Conclusdo de Curso (Engenharia de
Controle e Automacdo e Engenharia Elétrica) — Departamento Académico de

Eletrotécnica, Universidade Tecnologica Federal do Parana. Curitiba, 2017.

Esta pesquisa apresenta uma abordagem teorica e pratica referente a comunicagao
entre CLP’s (Siemens), com foco em Rede Profibus. Apresenta detalhes de
configuragcdo em um passo-a-passo no Apéndice A e um video disponibilizado no
Youtube (“Tutorial - Comunicagao entre dois CLP's Siemens S7-300 através de rede
Profibus”) que auxiliara futuros académicos interessados no assunto.

O trabalho é complementado por um exemplo pratico de aplicacdo de rede Profibus
(semaforos controlados por CLP’s), o leitor tera estas habilidades necessarias.

Sera acrescentado detalhes de configuragao referentes a IHM Eaton, no Apéndice
B, utilizada neste trabalho. Tais detalhes auxiliam na comunicagdo quando se trata
de varias estagbes interligadas em um unico barramento. Estes sdo detalhes
adicionais ao utilizado na referéncia INOUE E PALAR.

Além de toda a configuragédo entre CLP’s, sera feito um detalhamento, no Apéndice
C, do software de supervisdo WinCC que ajudara o estudante.

Traz como resultado do estudo, um aprendizado basico de Redes Industriais que
podera ser utilizado em industrias de pequeno, médio e grande porte.

Palavras-chave: Redes Industriais. Rede Profibus. Comunicagdo entre CLP’s.

Semaforos controlados por CLP’s. CLP Siemens.



ABSTRACT

ARRUDA, Rodrigo De Andrade. DA SILVA, Mauricio Tomim Saraiva. MORAES,
Daniel de. DEVELOPMENT OF A PROFIBUS NETWORK COMMUNICATION
SYSTEM BETWEEN SIEMENS S7 300 PLC’s AND SUPERVISORY SYSTEM
IMPLEMENTATION. 2017. 109 p. Trabalho de Conclusdo de Curso (Control and
Automation Engineering and Eletric Engineering— Eletrotechnology Academic
Department, Federal Technology University - Parana. Curitiba, 2017.

This research presents a theoretical and practical approach to communication
between PLCs (Siemens), focusing on Profibus Network. It presents configuration
details in a step-by-step in Appendix A and a video available on Youtube ("Tutorial -
Communication between two Siemens S7-300 CLPs through Profibus network") that
will help future academics interested in the subject.

The work is complemented by a practical example of applying Profibus network
(semaphores controlled by PLCs), the reader will have these required skills.
Configuration details for the Eaton HMI will be added in Appendix B, used in this
work. Such details aid in communication when it comes to multiple stations
interconnected on a single bus. These are additional details to that used in the
INOUE AND PALAR reference. In addition to the entire configuration between PLCs,
a detail will be given in Appendix C of the WinCC supervisory software that will help
the student. It brings as a result of the study, a basic learning of Industrial Networks
that can be used in small, medium and large industries.

Palavras-chave: Industrial Networks. Profibus Network. Communication between

PLC’s. Semaphores controlled by PLC’s. Siemens PLC'’s.
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1 INTRODUGAO

Segundo Capelli (2007, p. 15), a automacéo na industria teve inicio no século
XVIII na Inglaterra com a revolug&o industrial, onde o foco visava maiores lucros,
menores custos e maior produtividade, tudo isso impulsionado pelo crescimento
populacional que aumentou a demanda de produtos e mercadorias. Os dispositivos
precisavam ser desenvolvidos para cada tarefa e devido a natureza mecanica,
tinham uma pequena vida util.

Na década de 1920, os dispositivos mecanicos foram substituidos por relés,
que viabilizou o desenvolvimento de funcbes de controle mais complexas e
sofisticadas. Eles se mostraram uma alternativa de custo viavel, especialmente para
a automacao de pequenas maquinas com um numero limitado de transdutores e
atuadores (FRANCHI E CAMARGO, 2009, p. 21).

Para Silveira e Santos (1998, p. 17), até o inicio da década de 60, a utilizagdo
de relés eletromecanicos era a unica opgao possivel. Com o advento dos
dispositivos microprocessados, vieram os controladores logicos programaveis (CLP),
em que a forma basica de programacéo era oriunda da logica de programagao dos
diagramas elétricos a relés.

Segundo Moraes e Castrucci (2001, p. 29), foi na década de 1980 que houve
aperfeicoamento das fungdes de comunicagao dos CLP’s, sendo entéo utilizados em

rede.

1.1 TEMA

O trabalho estara restrito a comunicacdo entre os CLP’s e o software de
supervisdo em razao da falta de dispositivos para comunicacdo em rede. A
plataforma de integracdo sera composta de hardware e software de um unico
fabricante, neste caso, Siemens.
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1.1.1. Delimitagcdo do Tema

Este trabalho buscara apresentar algumas técnicas da engenharia de
automacao industrial e aplica-las para o desenvolvimento de uma lbégica de
programacgao e configuragdo de hardware e software que seja capaz de comunicar
dois CLP’s (marca Siemens, modelo S7-313) através de uma rede Profibus, bem
como interligar junto a IHM (marca EATON) onde os comandos poderdo ser
simulados.

Serao feitas conexdes entre dois CPL’s, utilizando como interface uma IHM
e um PC para cada CLP. A Figura 1 ilustra as conexdes a serem realizadas.

Figura 1 - Conexdes entre dispositivos
Fonte: Autoria propria

Verifica-se que, na Figura 1, existem conexdes representadas por linhas
continuas e pontilhadas. As linhas continuas ilustram a conexao via rede PROFIBUS

e as linhas pontilhadas conexdo MPI. Tais conexdes seréo descritas posteriormente.
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1.2 PROBLEMAS E PREMISSAS

As industrias automatizadas, em sua maioria, se aperfeicoam rapidamente e
dao origem a novos aprendizados que muitas vezes os cursos de aprimoramento
profissional e universidades nacionais nao conseguem acompanhar esse

desenvolvimento.

Logo: Quais processos e métodos da engenharia de automacéo as industrias
utilizam?

Este trabalho tem como premissa comunicar dois controladores logicos
programaveis muito utilizados em industrias automatizadas e que ainda n&o esta

inserido no meio académico da Universidade Tecnologica Federal do Parana.

1.3 OBJETIVOS

1.3.1 Objetivo Geral

Elaborar material didatico para a integracdo de um sistema de automacéo
SCADA composto de CPL’s e IHM’s a ser utilizado nas disciplinas dos cursos de
Automacéo Industrial do DAELT.

1.3.2 Objetivos Especificos

v' Estudar a literatura referente a familia de CLPs Siemens S7-300, rede
Profibus e supervisério WinCC.

v Levantar os principais problemas de comunicagao entre os CLP’s.

v' Estudar as principais técnicas de Engenharia de Automacgdo Industrial

existentes.
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v" Integrar um sistema de automagéo entre CLP Siemens S7-313 e software
de supervisao WinCC.

v Realizar a ligagdo em rede Profibus entre dois CLPs Siemens S7-313.

v Realizar a conexao entre os CLPs Siemens S7-313 e IHM.

v' Descrever as vantagens e desvantagens do sistema desenvolvido com os
demais sistemas utilizados no mercado.

v Analisar os resultados obtidos.

v' Descrever um passo-a-passo para futuros académicos em pdf e entregue
ao professor orientador deste trabalho para disponibilizagdo a alunos da
UTFPR.

v Produzir um video do passo-a-passo de configuragdo de comunicagao entre
dois CLP’s Siemens S7-313 e disponibiliza-los aos futuros académicos.

1.4  JUSTIFICATIVA

O presente trabalho surge devido a constante atualizagao tecnoldgica na area
de automacdo e comunicacdo, o que acaba dificultando o acompanhamento por
parte das instituicdes de ensino. E possivel referenciar, também, a necessidade das
industrias em se obter cada vez mais a gestdo de equipamentos, bem como a
garantia de que eles trabalhem de maneira sincronizada e interligada refletindo em
maior produtividade, custo-beneficio e seguranga as pessoas e processos.

Como uma alternativa aos alunos da universidade, para aprofundar o
conhecimento em comunicagdo de CLP’'s em rede de maneira simplificada,
autodidata e pratica uma vez que da conclusdo do trabalho o mesmo ficara
disponivel para consulta e testes no laboratorio da Universidade Tecnologica

Federal do Parana, Campus Curitiba, Unidade Sede.
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1.5 PROCEDIMENTOS METODOLOGICOS

O trabalho sera desenvolvido primeiramente pelo levantamento e estudo das
técnicas de implementacdo de uma Rede Profibus e o funcionamento do Step7,
buscando assim todo o conhecimento necessario para realizar as analises e
avaliagdes dos resultados a serem obtidos.

Apos o levantamento e o estudo do referencial teorico, sera realizada a
primeira analise de programagao através do simulador do Step7, em que sera
desenvolvida uma logica de programacdo para simular a comunicagdo de dois
CLPs.

Tendo a primeira avaliacdo finalizada, sera iniciado a parte pratica que
consiste em fazer a configuragdo do hardware nos dois CLPs, e apds, iniciar testes
de configuragdo e implementar a Iégica de programacao ja desenvolvida.

Sera também desenvolvido um sistema supervisério através do WinCC para
que se mostre claramente que o objetivo principal foi alcangado. A aplicagdo do
sistema supervisorio a ser desenvolvido sera definida posteriormente aos estudos
tedricos para analisar a melhor forma de demonstrar a comunicagado entre dois
CLP’s.

1.6 RECURSOS

Os recursos de hardware utilizados serdo os que estdo disponiveis na
UTFPR:

v' 2 CPL’s: Marca: Siemens, modelo: S7 S313;

v' 2 IHM’s: Marca: EATON, modelo: XV-102-B2-35TQR-10;
v' 2 PC’s (computadores pessoais);

v 3 cabos de Rede PROFIBUS;

v 2 cabos MPI;

Os softwares utilizados estdo dispostos a seguir com seus respectivos

hardwares:



v Step7 Siemens (PC'’s);
v Software de Supervisdo WinCC (PC’s);
v Galileo (IHM’s);

2 CONTROLADORES LOGICOS PROGRAMAVEIS
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Com a Automacgdo tomando seu espago na industria, surgiu também a

necessidade de se criar um dispositivo que substituisse os painéis de controle a

relés e que fosse pratico realizar uma mudancga de logica de produgdo sem perder

tempo alterando contatores. Desta maneira, atendendo a esta necessidade da

industria, surgiu o CLP.

Controlador Loégico Programavel ou Controlador Programavel, conhecido
também por suas siglas CLP ou CP e pela sigla de expresséo inglesa PLC
(Programmable Logic Controller), € um computador especializado, baseado
num microprocessador que desempenha fungdes de controle - controle de
diversos tipos e niveis de complexidade. Geralmente as familias de
Controladores Légicos Programaveis sédo definidas pela capacidade de
processamento de um determinado numero de pontos de Entradas e/ou
Saidas (E/S). Controlador Logico Programavel € um equipamento eletrénico
digital com hardware e software compativeis com aplicagbes industriais.
Segundo a NEMA (National Electrical Manufacturers Association), € um
aparelho eletrénico digital que utiliza uma memodria programavel para
armazenar internamente instrugdes e para implementar fungdes especificas,
tais como légica, sequenciamento, temporizagdo, contagem e aritmética,
controlando, por meio de médulos de entradas e saidas, varios tipos de
magquinas ou processos. (SILVA MELLO, p. 2)

Segundo Moraes e Castrucci (2001, p. 23), as principais caracteristicas dos

controladores l6gicos programaveis sao:

* Linguagens de programacao de alto nivel, caracterizando um sistema

bastante amigavel ao operador. Ap6s o programa estar concluido, ele

pode ser transferido para outros CLPs, garantindo confiabilidade na sua

utilizacao;

* Simplificagdo nos quadros e painéis elétricos: Toda a fiagdo do comando

fica resumida a um conjunto de entradas e saidas. Assim, qualquer

alteragao necessaria torna-se mais rapida e barata.
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* Confiabilidade operacional: J&4 que as alteracbes podem ser realizadas
através do software, necessitando de pouca ou nenhuma alteracdo da
fiacdo elétrica, a possibilidade de haver erros € minimizada, garantindo
sucesso no desenvolvimento ou melhoria a ser implementada.

* Fungbes avangadas: Os CLPs podem realizar uma grande variedade de
tarefas de controle através de funcbes matematicas, controle da
qualidade e informacdes para relatorios;

* Comunicacgao de rede: Através de interfaces de operacio, controladores e
operadores em rede permitem coleta de dados e um enorme intercambio

de troca de dados em relag&o aos niveis da Piramide de Automacao.

2.1 HISTORIA

O controlador logico programavel é definido pela IEC (International

Electrotechnical Commission) como:

Sistema eletrénico operando digitalmente, projetado para o uso em um
ambiente industrial, que wusa uma memoéria programavel para a
armazenagem interna de instrugbes orientadas para o usuario para
implementar fungbes especificas, tais como ldégica, sequencial,
temporizagéo, contagem e aritmética, para controlar, através de entradas e
saidas digitais ou analdgicas, varios tipos de maquinas ou processos. O
controlador programavel e seus periféricos associados séo projetados para
serem facilmente integraveis em um sistema de controle industrial e
facilmente usados em todas as suas func¢des previstas. (FRANCHI E
CAMARGO, 2009, p.23).

Stéfano (2007, p.4) define o CLP através do conceito apresentado pela ABNT,
que se refere a um “equipamento eletrénico digital com hardware e software
compativeis com aplicagdes industriais”.

Os sistemas de controle surgiram durante o periodo da Revolugao Industrial,
que teve inicio no século XVIII, na Inglaterra, com a mecanizagéo dos sistemas, tal
revolucdo foi marcada principalmente pela transformagdo nos processos de
producédo artesanal para a produgao por maquinas (CAPELLI, 2007).
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Desencadeada pela burguesia que buscava maiores lucros, menores custos e
producdo acelerada na fabricacdo de mercadorias, outro fator foi o crescimento
populacional, que trouxe maior diligéncia de produtos (CAPELLI, 2007).

A Revolugao Industrial foi responsavel por causar mudangas econdmicas,
sociais e tecnolégicas, no mundo mediante o desenvolvimento tecnoldgico
(CAPELLI, 2007).

Durante o periodo da Revolugdo industrial, as linhas de montagem da época
contavam com engenhosos dispositivos mecanicos, os quais automatizavam
algumas tarefas criticas e repetitivas, dispositivos estes substituidos em 1920, por
painéis de relés eletromecanicos, permitindo o desenvolvimento de fungdes mais
complexas e sofisticadas (FRANCHI E CAMARGO, 2009).

Com a insergao dos painéis, a dificuldade passou a ser as atualizagdes e
modificagdes, economicamente ndo atrativas devido a grande complexidade para
alterar a légica, que implicava na modificagao fisica de fios, cabos e componentes,
acarretando na aquisigdo de novos painéis (FRANCHI E CAMARGO, 2009).

O primeiro CLP foi desenvolvido no final de 1960, pela companhia americana
chamada Bedford Associated que ofereceu a empresa General Motors, o dispositivo
de computacdo chamado de MODICON 084 (Modular digital controller), referia-se a
um dispositivo que poderia realizar varias operagdoes distintas e facilmente
programavel (CAPELLI, 2007).

Stéfano (2007) destaca que os CLPs foram primeiramente utilizados em
industrias automobilisticas, apds isso, passaram a ser utilizados nos outros
segmentos industriais. Assim como a sua aceitagdo, a procura por mais fungdes,
maior capacidade de memoria e de pontos de entrada e saida, aumentou.

Segundo Moraes e Castrucci (2001, p.29) na década de 1970 passou-se a
incorporar na fabricacdo dos CLPs microprocessadores, o que aumentou a sua
aplicacdo, e em 1980 passou a ser utilizado em redes de comunicagdo de dados,
sendo suas principais caracteristicas, as listadas abaixo:

. Com uma linguagem de programacao de alto nivel.
. Sistema de facil utilizacdo pelo operador.
. Possibilita a intercambialidade do programa para outros CLPs.

. Simplifica o projeto e instalagdo dos sistemas elétricos.
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. Diminui o volume de fiacao.
Estas caracteristicas tornaram as futuras alteracbes e ampliacbes dos

sistemas de produc&o mais ageis e com menor custo, contribuindo para o aumento
da confiabilidade do CLP na industria. (MORAES E CASTRUCCI, 2001, p.30).

2.2 PRINCIPAIS COMPONENTES DE UM CLP

Na Figura 2, temos o esquematico da distribuicdo dos modulos e

componentes de um CLP S7-300.
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CPU IM  SM: SM: sm: FM: CP:
(opcional) (opcional) DI DO AO -Contgle - Punto-a-Punto
- Posicionamiento- PROFIBUS
- Control en - Ethernet Industrial

R

Lazo Cerrado

Figura 2 - Distribuicdo de Médulos e Componentes CLP S7-300
Fonte: INACAP

O CPL utilizado neste trabalho é ilustrado pela Figura 3.
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Figura 3 - CPL S7 300
Fonte: SIEMENS (1)

2.2.1 Fonte de alimentacéao

As fontes de alimentagao, podem ser de dois tipos source quando é interna
ao controlador ou sink quando é externa. E responsavel pela conversdo da corrente
alternada para continua a qual o controlador é alimentado. (MORAES E
CASTRUCCI, 2001, p.31).

Como segurancga existe uma bateria que em caso de falta de energia da rede
evita a perda do programa do usuario. (MORAES E CASTRUCCI, 2001, p.31).

A Figura 4 é uma fonte de alimentagdo Siemens, modelo 6ES7307-1BA01-
0AAOQ, para CLP S7-300.



2.2.2 Memoria EPROM
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Figura 4 - Fonte de Alimentagéo Siemens para CLP S7-300
Fonte: Siemens

A memdédria EPROM contém o programa elaborado pelo fabricante do CLP, que

realiza as fungbes basicas como start-up, armazenamento e gerenciamento da sequéncia

de operagdes, esta memoria nao € acessivel pelos usuarios. (MORAES E CASTRUCCI,

2001, p.32).

2.2.3 Memoria do usuario

A memoria do usuario possui dois estados: RUN, quando esta
em operagdo; e PROG, quando esta parado aguardando o
carregamento do programa no CLP. Responsavel pelo
armazenamento do programa elaborado pelo usuario que tera
seus dados internos e imagens de E/S processados pela UCP,
depois de processado ira recebé-los para novamente
armazena-los. (MORAES E CASTRUCCI, 2001, p.32).
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2.2.4 Unidade Central de Processamento — UCP

A UCP é responsavel pela execugdo do programa do usuario,
atualizagdo das memodrias de dados, imagem e das entradas e
saidas. Para Silveira e Santos (1998, p.84) a UCP ¢é o “cérebro”
que controla todas as agdes do CLP sendo constituida pelo
processador, memoérias e barramento de interligagdo
(MORAES E CASTRUCCI, 2001, p.31).

A Figura 5 é uma CPU 313C:

Figura 5 - CPU 313C
Fonte: Siemens

2.2.5 Memoria de Dados

E uma tabela de valores manipulaveis onde estdo as informacdes referentes
ao processamento do programa do usuario. (MORAES E CASTRUCCI, 2001, p.32).

2.2.6 Memoria Imagem das E/S

Reproduz o estado dos periféricos de entrada e saida que podem ser digitais
com niveis 0 ou 1, ou analdgicos com variagdes de tensado e corrente. (MORAES E
CASTRUCCI, 2001, p.33).
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2.2.7 Mobdulos de Saidas

Stéfano (2007) define um ponto de saida como sendo o sinal produzido pelo
controlador programavel para acionar dispositivos ou componentes do sistema de
controle (atuadores). Exemplo: ldampadas, solenoides, motores e etc.

Moraes e Castrucci (2001, p.34) descrevem que basicamente séo trés tipos
de saidas:

* Arelé com capacidade até 5,0A apresenta uma 6tima robustez e imune
aos possiveis transientes de rede, contudo possui uma baixa vida util
em relagdo aos demais, em torno de 150.000 e 300.000 acionamentos.

* Saida a Triac ¢é utilizado quando a fonte é de corrente alternada, tendo
uma vida util de aproximadamente 1x10° acionamentos com uma
capacidade de 1,0A.

e Saida a Transistor podendo ser do tipo NPN ou do tipo FET,
geralmente é o mais utilizado, sendo recomendado quando é utilizado
fontes de corrente continua e ha a necessidade de acionamentos em
grande frequéncia de operacgéo, com capacidade até 1,0A e vida util de

1x10° acionamentos.

Um modulo de entradas e saidas digitais esta representado na Figura 6.

Figura 6 - M6dulo de E/S Digitais, mod. 6ES7323- 1BH01-0AAQ
Fonte: Siemens
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2.2.8 Mobdulo de Entradas

Stéfano (2007) destaca que um ponto de entrada € considerado o sinal
recebido pelo controlador programavel, através de um dispositivo ou componente
externo (sensores). Exemplo: micro chaves, botdes, termopares, relés, etc.

O sensor € um componente que transforma uma condigao fisica do elemento
em um sinal elétrico para ser utilizado pelo CLP, através da conex&o de entrada. Um
exemplo tipico consiste em ao pressionar um botdo de pressdo momentanea, um
sinal elétrico € enviado ao CLP, indicando sua condicdo atual que pode ser
pressionado ou liberado. (FRANCHI E CAMARGO, 2009).

Os mddulos de entrada quando recebem o sinal, através de opto isoladores
fazem circular uma corrente no circuito de baixa poténcia do CLP, possuem uma
capacidade de 100mA e vida atil de 10x10° acionamentos. (MORAES E
CASTRUCCI, 2001, p.35).

Um médulo de entradas analégicas esta representado na Figura 7.

Figura 7 - Modulo de Entradas Analdgicas, modelo
6ES7331-7HF01-0ABO
Fonte: Siemens

2.2.9 Terminal de Programacgao

E responsavel pela comunicacdo entre o usuario e o CLP, pode ser um
computador ou um dispositivo portatil que permite o autodiagnéstico, alteragdes
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online, programagéo de instrugdes, monitoramento, gravar ou apagar a memoria.
(MORAES E CASTRUCCI, 2001, p.37).
2.2.10 Terminais remotos de E/S

Também chamados de unidades remotas, fazem comunicagdo com CLP, em
situacbes em que € inviavel a conexdo de todas as entradas e saidas devido a
quantidade e distancia da instalacdo, sendo esse o conceito de rede de remotas.
(MORAES E CASTRUCCI, 2001, p.38).

2.3 PRINCIPIO DE FUNCIONAMENTO

Consiste na execugdo por parte da UCP do programa do fabricante, este
realiza ciclicamente a leitura das entradas, realiza a execugdo do programa do
usuario e atualiza os valores das saidas. (SILVEIRA E SANTOS, 1998, p.83).

A Figura 8 representa um diagrama de blocos de um CLP.

Unidade programagdo
EPROM: I I

" Sistema Operacional I Arealocal de Trabalho I
- Start do CLP
- Sequéncia de Operagbes
- Drivers
Fonte 1

Programa Slnals de

Usuario _ DISPOSITIVOS DE COMUNICACAO

Memodria Suportada por bateria t Controle

Memoéria de Usuério - RAM
- Programa usuario I MODULO LOCALE/S
- Configuragéo de dados
- Imagem de Dados E/S

I MODULO ESTENDIDOE/S

| estacesremoTas /s

Figura 8 - Diagrama de blocos de um PLC
Fonte: MORAES E CASTRUCCI

O tempo para execugdo das tarefas € em média de milissegundos até
microssegundos, sendo, conhecido como ciclo de varredura ou scanning, depende

principalmente da velocidade e caracteristicas do processador utilizado, do tamanho
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do programa do usuario e da quantidade e tipo de pontos de E/S. (SILVEIRA E
SANTOS, 1998, p.83).

A varredura é processada em ciclo fechado, onde o controlador |1€ a porta de
entrada, grava as informagdes na imagem de entrada, processa as informacdes e
por fim copia a imagem de saida na porta de saida, sendo que ao inicializar o CLP a
imagem das variaveis de entrada é zerada, conforme o diagrama da Figura 9.
(MORAES E CASTRUCCI, 2001, p.37).

I Atualizagdo das Entradas I

T

Scan das entradas

Scan das saidas Scan do programa

— R

I Processamento do Programa I

I Atualizagdo das saidas |

Figura 9 - Ciclo de processamento (scan)
Fonte: MORAES e CASTRUCCI

2.4  LINGUAGENS DE PROGRAMACAO

A norma IEC 1331-3 Programing Languages € a principal norma no que se
refere a padronizagdo das linguagens de programagado existentes. Para o

desenvolvimento de um programa é necessario seguir alguns passos basicos, tais
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como, escrever as instrugdes, editar o programa, verificar e corrigir erros de sintaxe
e testa-lo no controlador. (MORAES E CASTRUCCI, 2001, p.43).

A demanda pelos CLPs surgiu da necessidade de otimizar os painéis de
controles a relés e foi neste contexto que a linguagem de programagao de diagrama
de contatos “Ladder” surgiu, com o intuito de facilitar a programacao pelos técnicos e
engenheiros ja familiarizados com esta l6gica (SILVEIRA E SANTOS, 1998, p.92).

Posteriormente devido as diversas atualizagdes e melhorias as quais os CLPs
passaram, com seus novos processadores, utilizando novos algoritmos, surgir a
necessidade da implementacdo de novas linguagens de programacgao para
atendimento as particularidades de fungbes as quais o diagrama de contatos n&o
abrangia, predominantemente as linguagens de programagédo sao: diagramas de
contatos, blocos funcionais, mneménicos booleanos e parametros idiomaticos.
(SILVEIRA E SANTOS, 1998, p.92 e 93).

2.5 FABRICANTES

Para especificacdo de um CLP é necessario levar em consideracdo a
compatibilidade entre a instalagcéo elétrica, equipamentos eletromecanicos, os sinais
aceitaveis e os pontos de E/S, a existéncia de chaves de protecao, tipo e forma de
enderegamento, entre outros. (MORAES E CASTRUCCI, 2001, p.39).

Apresenta-se, a seguir, o modelo de CLP S7-300 utilizado neste trabalho e
suas principais caracteristicas.

Fabricado pela Siemens, é uma familia de CLPs modulares de pequeno porte,
possui UCPs de diferentes niveis de performance, tempo de varredura de 0,06
ms/kbits dependendo do modelo, expansivel até 32 modulos, possui interface de
comunicacdo MPI, PROFIBUS e Industrial Ethernet. (SIEMENS (1), 2016, pag. 1-
37).

A arquitetura modular do S7-300 traz economia de espaco, flexibilidade de
configuracdo e rapida expanséo, instalado diretamente sobre trilho DIN padréo.
(SIEMENS (2), 2016).

A Figura 10 é um exemplo de CLP Siemens S7-300, CPU 313C.
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Figura 10 - CLP Siemens S7-300, CPU 313C
Fonte: Siemens

Esse modelo de CPL possibilita a configuragdo para aplicagdes como por
exemplo a industria automobilistica, construcdo de maquinas especializadas e em
série, processamento de plasticos, industria de embalagens, industria alimenticia e
de cigarros, saneamento, automacido predial entre outros, suas principais
caracteristicas s&o: (SIEMENS (1), 2016, p. 1-37).

* Modulo de E/S (SM) — Digitais ou analdgicas.

* Modulo de Comunicagao (CP) — Profibus DP/FMS, Ethernet, AS-
Interface, Serial Ponto-a-ponto ou Modbus.

* Modulo de Fungado (FM) — Contadores rapidos, saidas de pulso rapido,
controle de posic¢ao, controle de motor de passo, controle em malha
fechada (PID).

* Possibilita a combinagao de até 32 modulos.

3 REDES INDUSTRIAIS

Neste capitulo, aborda-se uma fundamentacdo tedrica referentes aos
conceitos basicos de Redes Industriais, os quais serdo utilizados posteriormente,
onde também alguns detalhes adicionais serdo comentados.

Com a crescente necessidade se de conectar computadores e CLP, surgiram
as Redes Industriais. Essa interligacdo em rede permitiu o compartiihamento de
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recursos e bases de dados, que passaram a ser unico, proporcionando mais
seguranga aos usuarios da informacao.

As Redes Industriais, para Regazzi, (2005, p. lll.L1 — 5) “representam um
importante meio de integracdo. Pode ser reconhecida por seus atributos fisicos bem
como pelas suas estruturas de dados especiais definidos pelos protocolos. ”

Uma rede industrial € um sistema de comunicagéo bi-direcional, em tempo
real, que permite a troca de informacédo digital entre dispositivos como:
sensores, atuadores e controladores.

As redes industriais sdo, em geral, fisica e eletronicamente mais robustas
que as redes de computadores convencionais. O cabeamento também
tende a ser mais imune a ruidos. Além disso, os sistemas de conexdo
usados nas redes industriais sdo mais resistentes a desconexdes acidentais
e a condigbes ambientais. (REGAZZI, 2005, p. lll.1 - 5)

Na Figura 11, pode-se se verificar os diferentes tipos de redes com base no
tipo de instrumento e no tipo de controle.

Tipos de
Controle
Controle de Fieldbus
Fiooassn - IEC/ISA SP50
« Foundation Fieldbus
« Profibus PA
Devicebus * WORLDFIP
Sensorbus . Device Net
Controle — E ls’Dsflbu -
At - Seriplex - Profibus .
Légico . AS| . LONWorks Tipo de
+ CAN - INTERBUS-S Instrumento
Low-end Midrange High-end
bit byte block
Instr Simples Instr Complexos

Figura 11 - Redes de Comunicagéo Industrial
Fonte: GUEDES, 2005

As apostilas CLP e Redes Industriais do SENAI-DN apresentam os trés
grupos de redes da Figura 2 com as seguintes caracteristicas:

- SensorBus: Efetua a comunicacédo entre os niveis 1 e 2 da Piramide de
Automacdo (sensores e atuadores com dispositivos de controle). E uma rede de

baixo custo, que enviam mensagens curtas (bits), possuem uma configuragao fixa,
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nao sao intrinsecamente seguras, possuem par trangcado como meio fisico de
transmissao e permite-se uma distancia maxima de 500 metros.

- DeviceBus: Efetua a comunicagao entre os niveis 2 e 3 (dispositivos de
controle e sistemas de supervis&o). E uma rede que envia bytes ou words e possui
uma frequéncia de comunicagéo de dezenas de milissegundos.

- FieldBus: Trabalha com dispositivos inteligentes realizando a comunicagao
entre os niveis 3 e 4 (sistemas de produgédo e gerenciamento de produgado). Esta
rede envia e recebe mensagens de dados de words ou blocos e possui uma
frequéncia de comunicagao de centenas de milissegundos.

Além destes trés grupos, existe também o Data Bus. Este é responsavel pela
comunicagao dos dois niveis superiores da piramide. Realiza uma transferéncia
macica de dados entre equipamentos utilizando mensagens de blocos ou arquivos.
Sua frequéncia de comunicagao é de segundos ou minutos e pode ser feita para
longas distancias (LAN / WAN / Internet).

Ainda segundo Regazzi (2005, p. Ill.1 — 5), as principais redes industriais do

mercado sao:

- AS-I: “é classificada como sensorbus e oferece muitos beneficios das
redes industriais com menores custos e simplicidade de instalacdo. E
baseada em tecnologia digital e otimizada para dispositivos binarios”.

- DeviceNet: ”é classificada como sensorbus. E baseada em tecnologia
digital e cada n6 da rede pode ser controlador, sensor ou atuador. Por ser
uma rede produtor/ suporta multiplos tipos de comunicagao e priorizagao de
mensagens. ”

- Profibus: "é classificada como fieldbus. Consiste de um sistema
multimestre com operagdo mutua de sistemas de automagéo, engenharia e
visualizagdo. Os mestres, também denominados de dispositivos ativos,
definem o trafego da rede.”

- Interbus: “é classificada como sensorbus. Foi desenvolvida para ser uma
rede industrial rapida. A topologia da rede é em anel, 0 que permite
excelente caracteristica de temporizagao ciclica. ”

- FieldBus Foundation: “é classificado como uma rede fieldbus. A rede
Fieldbus Foundation é totalmente digital, serial e permite a comunicagéo
bidirecional entre sensores, atuadores e controladores. ” Complementa
ainda: “¢ uma rede local (LAN) para automagdo e instrumentacdo de
controle de processos, com capacidade de distribuir o controle no campo. ”

- Modbus: “¢ um protocolo na camada de aplicagdo do modelo OSI que
disponibiliza um servico de comunicagdo cliente/servidor entre dois
dispositivos conectados a uma rede. ” Além disso, Regazzi afirma que “é um
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protocolo do tipo consulta/resposta que fornece servigos especificos através
de cdédigos de fungédo.”

- LonWorks: “pode ser classificada como devicebus. Foi desenvolvida pela
Echelon e sua principal aplicagcdo € em automacéo predial. Existem diversas
aplicagdes usando LonWorks em sistemas de ventilacdo, aquecimento e ar-
condicionado pelo mundo, inclusive no Brasil, permite um numero elevado
de nds (pontos). ”

Estes diferentes tipos de rede vém para atender as especificas necessidades

da industria no que diz respeito a comunicagao entre os elementos.

3.1  AUTOMACAO

A automagdo € a implantacdo de sistemas interligados por redes de
comunicagdo e compreende sistemas supervisorios, IHM (Interface Homem-
Maquina), com o objetivo de supervisionar e analisar os eventuais problemas no
processo, sendo o CLP o equipamento fundamental (MORAES E CASTRUCCI,
2001, p. 16).

Os controles de processos industriais e a automacdo da
manufatura é sem dlvida uma das aplicagdes de maior
impacto. E também onde se alcangou maior sucesso comercial
do CLP e pode ser empregado em qualquer tipo de sistema
que se deseja tornar automatico - inteligente (NATALE, 2000,
p. 12).

Para Silveira e Santos (1998, p. 23), automacdo industrial &€ oferecer e
gerenciar solugdes, pois ela sai do nivel de ch&o de fabrica para voltar seu foco para
o gerenciamento da informagéo.

Como a automagdo atua em muitas areas abrangendo inumeras
funcionalidades, criou-se a Piramide de Automacdo. E uma maneira de representar
a hierarquia dos niveis de automac&o. Segundo Eduardo Bento Pereira, professor
da Universidade Federal de Sdo Joao Del-Rei, esta hierarquia é dividida em cinco

niveis:
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Nivel 1 — Dispositivos de Campo, Sensores e Atuadores: Sensores (que
podem ser digitais ou analdgicos) e atuadores (por exemplo: valvulas, cilindros,
inversores de frequéncia ou servomotores);

Nivel 2 — Controle: tais como CLP, PC, CNC ou SDCD;

Nivel 3 — Supervisédo (exemplo: Workstation, PC ou IHM);

Nivel 4 — Gerenciamento de Planta (exemplo: Workstation);

Nivel 5 — Gerenciamento Corporativo (ex.: Mainframe).

A Piramide de Automacdo esta representada na Figura 12 hierarquizando

estes 5 niveis.

Gerenciamento

NIVEL 5 )
corporativo

NIVEL 4 Gerenciamento de “planta”

NIVEL 3 Supervisio

NIVEL 2 Controle

NIVEL 1 Dispositivos de campo, sensores e atuadores

Figura 12 - PirAmide de Automagéo (reeditada)
Fonte: BENTO, 2013

3.2 TIPOS DE COMUNICAGAO

A seguir sdo descritos dois tipos de comunicagdo: paralela e série; bem como

suas vantagens.
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3.2.1 Comunicacao Paralela

Este tipo de transmissdo de dados é mais custoso e complexo que a
Comunicacao Série pois, necessita de mais de um canal de comunicagdo. Além
disso, possui uma baixa imunidade a ruidos e é utilizada em curtas distancias.

A vantagem da Comunicacao Paralela € que ela possui uma velocidade de
transmissao de dados maior que a série, justamente por possuir mais de um canal
de comunicacao. (BETINI, 2014)

3.2.2 Comunicagao Série

Ja este tipo de transmissdo atende a necessidade de comunicagdo com
equipamentos a uma maior distancia. Entretanto, possui apenas um canal de
transmissao, desta maneira, a comunicacdo € mais imune a ruidos e tem menor
custo de instalagdo. (BETINI, 2014)

3.1.2.1. Comunicacao Serial Sincrona

Neste tipo de comunicagéo serial, um sinal de clock € associado com o dado.
(BETINI, 2014)

3.1.2.2. Comunicagao Serial Assincrona

Ja na transmissao assincrona, ndo existe sincronismo entre transmissor e

receptor. A re-sincronizagao é feita caractere por caractere. (BETINI, 2014)
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3.3 TOPOLOGIA DE REDE

Os dispositivos de uma rede podem ser arranjados de diversas maneiras
dependendo do protocolo de comunicacdo adotado. Estrela, anel, barramento e
arvores sao exemplos de topologias de rede.

Neste trabalho, sera adotada a topologia em barramento, atendendo ao
padrao RS-485 (detalhado no item 3.7), conforme especificado.

Na Figura 13, estédo representadas as Esta¢des de Trabalho (ET) enviando e
recebendo dados a partir de suas Interfaces de Acesso ao Meio (IAM), que estao

conectadas ao barramento.

Figura 13 - Exemplo de Topologia em Barramento
Fonte: BETINI

A vantagem desta topologia é uma facil e simples instalagdo necessitando de
menos cabos. Com isso, a compreensao e entendimento da rede também se torna
facil (BETINI, p. 43). Além disso, os dados podem ser transmitidos em ambos
sentidos.

A desvantagem é que, com o uso intenso da rede, ela fica mais lenta. Assim a
de Barramento também apresenta dificuldades em se isolar um possivel problema
(BETINI, p. 43).
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3.4 TECNOLOGIA PROFIBUS

Neste item, detalha-se a tecnologia de redes industriais Profibus aderida

neste trabalho.

As redes de campo estdo sendo utilizadas cada vez mais como o
sistema de comunicagdo entre sistemas de automacgio e dispositivos de
campo. A experiéncia tem mostrado que o uso da tecnologia de rede de
campo pode economizar cerca de 40% dos custos de instalagéo,
configuracdo, e manutencdo da fiagdo em relagdo a tecnologia
convencional. Nas redes de campo, apenas um par de fios &€ necessario
para transmitir as informagdes que podem ser dados de entrada ou saida,
parémetros, diagnésticos, programas ou alimentagcdo para os dispositivos
de campo.

As redes de campo vém sendo utilizadas ha algum tempo, porém,
as primeiras eram especificas e incompativeis, com elevados custos de
configuragéo ou interfaceamento entre equipamentos diferentes. As novas
redes surgidas, oferecem padrbes abertos, dispensando interfaces
complicadas. Os sistemas abertos deixam o usuario final livre para escolher,
entre uma variada gama de produtos, a solugdo melhor e mais econémica
para sua aplicagao.

PROFIBUS ¢ a rede de campo lider na Europa, desfrutando de
grande aceitagdo no resto do mundo. Suas areas de aplicagdo incluem
Manufatura, Controle de Processo e Automacéo Predial.

PROFIBUS é uma rede de campo aberta, padronizada na Europa,
mas de uso internacional, definida na Norma EN 50170. A padronizagao
garante protegdo aos investimentos dos fornecedores e dos usuarios, além
de viabilizar a independéncia de fornecedor.

Os mais importantes fabricantes mundiais de tecnologia de
automacao oferecem interfaces PROFIBUS, para seus dispositivos.
(ALTUS, 2013)

A tecnologia PROFIBUS foi adotada neste trabalho de conclusdo de curso
haja vista suas inumeras aplicagbes na industria. Além disso, a Universidade
Tecnologica Federal do Parana conta com novos CLP’s que atendem a esta

tecnologia.
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3.5 AFAMILIA PROFIBUS

Ela é dividida basicamente em trés categorias: PROFIBUS DP, PROFIBUS
PA e PROFIBUS FMS. Cada categoria atende um tipo de comunicagado atendendo
diferentes niveis da Piramide de Automacgao.

Nivel
de Planta
<<
Ciclo
<1s

[\

Barramento >

1

CNC

Nivel (==l
de Controle

EEnm
[ f)

1
-]

E3 LT

£\

>

Ciclo
<100 ms VMERC]

Nivel
de Campo

Ciclo [ I || || ||

<10ms -
Dispositivo -

Acionador ES Valvulas de rans-
Remoto Campo missor Campo

-

PROFIBUS-PA >

Dispositivo
de

Figura 14 - Areas de Aplicagdo do PROFIBUS
Fonte ALTUS, 2013.

Na Figura 14, o padrdo PROFIBUS é representado atuando em diferentes

niveis de uma hierarquia de uma industria.

O PROFIBUS é um padrao de rede de campo independente de
fornecedor e aberto, aplicavel a uma grande gama de aplicagbes, incluindo
Processo, Manufatura e Automacgao Predial. A independéncia de fornecedor
e a compatibilidade s&o garantidas pela Norma PROFIBUS EN50170. Com
o PROFIBUS, dispositivos de diferentes fabricantes podem comunicar-se

entre si, sem modificagdes nas interfaces. (ALTUS, 2013)

O PROFIBUS DP ¢ otimizado para conexao rapida e barata. Esta

versao de PROFIBUS ¢ destinada especialmente para comunicagao entre
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sistemas de controle de automacado e E/S distribuidos. PROFIBUS-DP
pode ser usado para substituir transmissao de sinais como 24 Vdc ou 4 a 20
mA. (ALTUS, 2013)

PROFIBUS-PA foi projetado especialmente para aplicagdo em
processos continuos. Possibilita a conexao de sensores e atuadores em
barramento Unico comum, em areas intrinsecamente seguras. (ALTUS,
2013)

PROFIBUS-PA possibilita a comunicagdo de dados e alimentagao
no mesmo barramento, usando tecnologia a dois fios, de acordo com o
padréo internacional IEC 1158-2. (ALTUS, 2013)

PROFIBUS-FMS é uma solugdo de comunicagdo genérica. Os
servicos FMS abrangem uma larga faixa de aplicagbes e proporcionam
grande flexibilidade. PROFIBUS-FMS geralmente é utilizado a nivel de
controle. (ALTUS, 2013)

Como a proposta deste trabalho académico refere-se a comunicacédo entre

dois CLP’s mestre/escravo (sistemas de controle) via Rede PROFIBUS, a categoria
utilizada nele sera PROFIBUS DP.

3.6

ARQUITETURA

O protocolo PROFIBUS segue padrdes internacionais e, por isso, segue 0s

critérios do modelo OSI. Ele divide uma rede em 7 camadas: Fisica (Camada 1),

Ligagdo de Dados ou Enlace de Dados, Rede, Transporte, Sessao, Apresentagao e

Aplicagédo (Camada 7).

as7:

Desta maneira, cada camada efetua tarefas precisamente definidas. Dentre

- Camada Fisica: define as caracteristicas da transmissao fisica.
- Camada de Transporte: define o protocolo de acesso a rede.
- Camada Aplicagao: define as funcdes de aplicacao.



41

Estas trés camadas enunciadas acima s&o utilizadas no protocolo

PROFIBUS-DP, enquanto as demais n&do sao definidas no mesmo.

3.7 12 CAMADA - TRANSMISSAO TIA/EIA-485 (RS-485)

O RS-485 ¢é um padrao que especifica apenas as caracteristicas
elétricas dos geradores (drivers) e receptores (receivers) que poderao
compor uma rede multiponto. Nao define um protocolo de comunicagéo ou
os tipos de conectores (especificacdo de pinagem) que poderdo ser
utilizados. Também nao especifica outras caracteristicas, como a qualidade
do sinal e a temporizagéo. A definigdo destes itens fica a cargo do projetista
ou de outro padréo que utilize o RS-485 como referéncia (ELECTRONIC...,
1983, p. 1), como é o caso do Profibus, que € um padrdo para redes de
controle industriais, e que utiliza as especificagbes RS-485 como padréo de
camada fisica. (AZEVEDO, p. 23)

Este protocolo é comumente utilizado na industria onde ha sistemas

automatizados ligados em rede e, por isso, sera objeto de estudo tedrico e pratico
neste trabalho.

O Quadro 1 resume as principais caracteristicas deste tipo de transmissao.

Caracteristica Implementagao

Barramento linear, terminagao ativa em ambas as
Topologia da rede extremidades, extensdes de conexao séo
permitidas em velocidades abaixo de 1,5 Mbit/s

Meio de transmissao Cabo blindado com par trangado (AL-2303)

32 estagbes em cada segmento sem repetidores,

. tacs .
Numero de estagoes e 127 estacbes, com repetidores.

Conector 9 pinos tipo D subminiatura (AL-2601e

Conectores AL-2602)

Quadro 1 - Areas de Aplicacdo do PROFIBUS
Fonte ALTUS, 2013.
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3.7.1 Interface Diferencial Balanceada

Em um sistema balanceado, a tens&o é produzida pelo gerador em
um par de linhas onde s6 pode trafegar um sinal por vez. A diferenga entre
as tensdes nas linhas determinara se o gerador esta transmitindo um sinal
I6gico “1” ou “0”. (AZEVEDO, p. 24)

+1.5V -15V *200mvl X T-zo(;mv R

Figura 15 - Niveis de Sinais em Barramento RS-485
Fonte AZEVEDO, p.24

O gerador (representado na Figura 15 pelo triangulo com a letra D)
produz uma tensao diferencial com amplitude entre £ 1,5V e £ 6,0 V através
de seus terminais (TEXAS..., 2008a, p. 2). Um sinal légico “1” na entrada do
gerador fara com que a linha A se torne positiva em relagéo a linha B, em
sua saida. Para um sinal légico “0” na entrada do gerador, ocorre
exatamente o contrario: a linha B é que se torna mais positiva em relagao a
linha A. (AZEVEDO, p. 24)

O receptor (também representado na Figura 21 pelo tridngulo com a
letra R) detecta o sinal transmitido pelo par de fios. Se a diferenca de
potencial entre as linhas A e B for superior a 200 mV, o receptor
reconhecera um nivel légico “1”. Caso contrario, para uma diferencga inferior
a — 200 mV, sera reconhecido um nivel “0”. A caracteristica balanceada do
sinal, aliada ao acoplamento através de cabos de par trangado, que sao
indicados para o padrdo RS-485, confere a comunicagdo uma boa rejeigcéo
de ruidos. Isso ocorre porque, um sinal de ruido aplicado aos cabos por
uma fonte externa, incidira igualmente nas duas linhas, sendo cancelado

pelas entradas diferencias dos receptores (TEXAS..., 2008a, p. 2).
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3.7.2 Operagao Multiponto

Um barramento RS-485 & normalmente composto de geradores, receptores,

no minimo um par de linhas de transmisséo e resistores de terminagao.
Na Figura 16 esta representado um tipico barramento RS-485 com um mestre

(Master) e trés escravos (Slave).

MESTRE
ESCRAVO ESCRAVO ESCRAVO
] ! - = 17 11 ]
/] [ ’ [ l‘ f ’
| 1 } / | [ |
N — Niir— yine.— Y
Al AL AN/
" 1\ /‘ I\ /" “ k I‘. \ )i l" ]\ |\ /‘ l"

Figura 16 - Barramento RS-485 (reeditada)

Fonte AZEVEDO, p.24
A norma RS-485 especifica que um numero maximo de 32 unidades de carga

pode participar do compartilhamento.

3.7.3 Vantagens
Este protocolo de comunicagéo permite a interligagdo de varios equipamentos

gue podem se comunicar entre si através do mesmo cabo.



3.7.4 Meio Fisico

44

Ha apenas um par de fios (par trangado) para transmissdo e recepgao que

deve ser compartilhado.

3.8 22 CAMADA — ACESSO A REDE

Ela garante a seguranca dos dados, a administragdo dos protocolos de

transmissao e envio dos dados em forma de “telegramas”. (ALTUS, 2013)
Toda a familia PROFIBUS (DP, PA e FMS) utiliza o mesmo padrdo de
protocolo de acesso a rede (protocolo unico).

No PROFIBUS, o nivel 2 (22 camada) é chamado “Fieldbus Data
Link” (FDL). O Controle de Acesso ao Meio (MAC) especifica o
procedimento quando uma estacdo esta autorizada a transmitir dados. O
MAC deve assegurar de que apenas uma estacgao tem o direito de transmitir
dados a cada instante. O protocolo PROFIBUS foi projetado para atender a
duas principais exigéncias no controle de acesso ao meio:

- Durante a comunicagéo entre sistemas de automacdo (mestres),
deve ser assegurado que cada uma dessas estagdes tenha suficiente
tempo para executar suas tarefas de comunicacido dentro de um intervalo
de tempo precisamente definido.

- A transmissdo de dados ciclica, em tempo real tem que ser
implementada mais rapida e simples o quanto possivel, para a comunicagao
entre um controlador programavel e seus dispositivos de E/S (escravos).
(ALTUS, 2013)

by

Este protocolo de acesso a rede adota o procedimento de passagem de

“token” (“passe”) entre os dispositivos mestres (representada na Figura 15). Ja os

dispositivos escravos utilizam o procedimento mestre-escravo para se comunicarem

com 0s seus respectivos mestres.



45
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. Estacoes Passivas e Dispositivos Escravos

Figura 17 - Passagem de Token entre Mestres
Fonte ALTUS, 2013, p.10

Na figura 17, o sistema possui trés dispositivos mestres e sete dispositivos
escravos (cada um associado ao seu mestre).

O procedimento de passagem do “token” garante que o direito de acesso a
rede é designado a cada mestre dentro de um espago de tempo definido. (ALTUS,
2013, p. 10)

Este espaco de tempo pré-definido determina o periodo de tempo que o
mestre tem para conversar com outros mestres e seus escravos.

A mensagem de “token”, (...), deve circular em torno do anel, uma vez para
cada mestre, dentro de um tempo de rotagdo maximo definido. (ALTUS, 2013, p. 10)

A sequéncia que € passado o “token” & definida a partir do numero de IP de
cada mestre em ordem crescente. Sendo assim, cada mestre tem seu momento

certo de estar ativo durante o ciclo.

Na fase de inicializagdo do sistema, a tarefa do Controle de Acesso
ao Meio (MAC) das estagdes ativas deve procurar os enderecos presentes
e estabelecer o anel de “token”. Na fase operacional, as estagdes ativas
defeituosas ou desligadas, devem ser removidas do anel e novas estagdes
ativas devem ser adicionadas. (ALTUS, 2013, p. 10)

O tempo de conservagao do “token” em um mestre depende do

tempo de rotagédo configurado. Também a detecgéo de defeitos do meio de
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transmissdo ou no receptor, assim como a deteccdo de erros no
enderegamento das estagdes (por ex: enderegos multiplos), ou na
passagem do “token” (tokens multiplos ou perda dele) séo caracteristicas a
cargo do MAC PROFIBUS. (ALTUS, 2013, p. 11)

O nivel 2 do PROFIBUS opera no modo sem conexdo. Além da
l6gica de transmissdo “peer-to-peer”’, proporciona comunicag¢des “multi-
peer’ (Broadcast ou Multicast). A Comunicagdo “broadcast” significa que
uma estacdo ativa envia mensagens sem resposta para todas as outras

estagdes (mestres e escravos). (ALTUS, 2013, p. 11)

Na comunicagdo “Multicast”, uma estacdo ativa envia mensagens
sem resposta para um grupo pré-determinado de estagbes (mestres e
escravos). (ALTUS, 2013, p. 11)

3.9 PROFIBUS DP

Dentro da Familia PROFIBUS, sera dado um enfoque sobre o PROFIBUS DP
que possibilita a existéncia de sistemas com um unico mestre ou varios mestres.

Divide-se os dispositivos em trés categorias: Mestre DP Classe 1 (CLP’s),
Mestre DP Classe 2 (Sistema Supervisorios) e Escravo DP (acionadores, IHM’s,
valvulas, entre outros).

DP mestre
- ___ [classe 2)

[T 100 0P meste
cP EE (classe 1)

DP mestre |[|CNC
(classe 1)

ECEE
EEE

<J PROFIBUS-DP__ >

|
|{ K r/ i M > "’ r 1 r 1
\ | IO 01' P / ] o0 ] 00
Atuador ‘ ‘ | ’ ’ ’ ‘ | | ‘ ’ |

Entradas e saidas distribu/das

Entradas e saidas distribuidas

DP escravos
Vérios mestres podem ler os dados de um DP escravo

Figura 18 - Protocolo Unico de Acesso a Rede
Fonte ALTUS, 2013, p.10
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Nas configuragbes de multiplos mestres, varios deles estao
conectados no barramento. Estes mestres sdo subsistemas independentes,
cada um contém um mestre DPM1 com seus escravos DP, ou uma
configuragéo de dispositivos de diagndstico (ver Figura 18). As imagens das
entradas e saidas dos escravos DP podem ser lidas por todos os mestres.

Entretanto, somente um mestre DP (o DPM1 associado durante a
configuragéo) pode escrever nas saidas. Os Sistemas de multiplos mestres
produzem um tempo de ciclo de barramento maior que os sistemas de
mestre unico. (ALTUS, 2013, p. 13)

3.9.1 Procedimentos do Sistema

O comportamento do Sistema é composto por trés estados basicos:
- Parado (ou “stop”): ndo ha transmissao de dados;
- “Clear’: o DPM1 efetua a leitura de entrada dos escravos;

- Operagao: o DPM1 transfere os dados (escrita).

3.9.2 Transmissao Ciclica de Dados

A transmissdo de dados entre o DPM1 e seus escravos DP é
executada automaticamente pelo DPM1, em uma ordem definida. Ao
configurar o sistema de rede o usuario especifica as associagbes dos
escravos DP aos respectivos DPM1 e quais escravos DP virdo a ser

incluidos ou excluidos da transmisséao ciclica. (ALTUS, 2013)

Existem trés fases que compde esta transmissao entre DPM1 e escravos DP:

parametrizagao, configuragéo e transferéncia de dados.
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3.10 PROFIBUS FMS

Esta categoria possibilita a comunicagdo entre controladores programaveis.
Ela possui servigos de acessos a variaveis, transmissdo de programas e controle de

sua execucao e transmissao de eventos.

3.11 PROFIBUS DP E PROFIBUS FMS

3.11.1 Instalagao

Abaixo estardo descritos os detalhes de instalagdo dos dispositivos bem como

seus periféricos.

3.11.2 Dispositivos

Na figura 25, representa-se uma rede PROFIBUS composta de:
- Dispositivos com Interface PROFIBUS (1);

- Cabo Especial PROFIBUS (2);

- Conector com Terminagédo AL-2602 (3);

- Conector AL-2601 (4);

- Repetidor (5).
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Figura 19 - Conexao em Topologia Barramento
Fonte ALTUS, 2013, p.10

3.11.3 Cabeamento

Todos os dispositivos PROFIBUS devem ser conectados em uma estrutura
de barramento (Figura 19). Até 32 estacbes (mestres ou escravas) podem
ser conectadas em um segmento. O barramento é terminado em cada
extremidade do segmento por uma terminagdo. O cabo é separado em
segmentos, cada um sendo parafusado ao conector, formando uma cadeia.
Esta forma de instalagcdo permite a troca de qualquer moédulo durante a
operagéo da rede (troca quente). Para conectar mais de 32 estacdes, deve
ser utilizado um Repetidor. (ALTUS, 2013, p.35)

Segundo a norma CENELEC EN 50170, um maximo de 4 Repetidores sédo
permitidos entre duas estagdes quaisquer. Entretanto, dependendo do
fabricante e das caracteristicas técnicas do Repetidor, a utilizagdo de uma
quantidade maior de Repetidores é possivel. Nao se recomenda a utilizagao
de um numero maior de Repetidores devido aos atrasos que sdo embutidos
na rede e o comprometimento do Slot Time, que consiste no tempo maximo
que o Mestre ir4 esperar uma resposta do Escravo (SILVA).

A Norma EN50170 define as caracteristicas do cabeamento utilizado no
barramento da Rede PROFIBUS citadas no Quadro 2.



Caracteristicas do Especificacio
Cabo Tipo A P ¢

Impedancia 135 a 165 Ohms
Capacitancia < 30 Pf/m

Resistividade

110 Ohms/km

Bitola do fio

0.64mm

Area do condutor

> 0.34mm?

Quadro 2 - Caracteristicas do Cabo AL-2303

Fonte ALTUS, 2013, p.36
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Seu comprimento € limitado de acordo com a velocidade de transmissao

adotada (especificagées na Quadro 3).

Tamanho Maximo Expansao Maxima da
Velocidade de
de um Segmento Rede (9 Repetidores)
Transmissao [kbit/s]
[m] [m]
9,6 1200 10000
19,2 1200 10000
93,75 1200 10000
187,5 1000 10000
500 400 4000
1500 200 2000
3000 100 1000
6000 100 1000
12000 100 1000

Quadro 3 - Comprimento maximo para segmento e expansdo em redes PROFIBUS utilizando

RS-485
Fonte: SILVA
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Em altas velocidades de transmissao, o sinal € atenuado mais rapidamente
do que em velocidades mais baixas implicando, portanto, em um comprimento
maximo menor para os segmentos de rede com velocidades maiores. (SILVA,

Lopes)

3.11.4 Conector

Algumas determinagdes sao consideradas a seguir:

- Deve ser utilizado um conector de 9 pinos tipo D para conexdes do
PROFIBUS.

- Ele conecta cada dispositivo da rede permitindo sua “troca a quente”.

- O cabo chega e sai deste conector sem interromper a rede.

- Um outro tipo de conector que contenha terminacao deve ser utilizado nos
extremos da rede.

Um exemplo de pinagem de conectores entre duas estagbes e uma

terminacao de barramento sao apresentados na Figura 20.

Estaciio 1 Estacso 2 R
350
RxD TxD-P (3) O 4 Ny O (3)RD TxD-P M§ RxDITxD-P (3)
I [
DGND (5) O l ’ . O (5) DGND -
vP 6) O | Q@) ve
| | inh
RxD TxD-N (8) O — H— O (8) RxD TxD-N M§ RxDITXD-N (8)
_| Aterrado __|
- Terade 350
protec3o
& penp (s)
Cabo Temminacao de Baramento

Figura 20 - Pinagem dos Conectores
Fonte ALTUS, 2013, p.36



52

Cada segmento de uma rede PROFIBUS DP deve possuir uma terminagéo
em cada extremidade. Esta terminacdo, definida pela Norma EN50170,
pode ficar, por conveniéncia, no conector do cabo, facilitando a instalagao e
retirada de moddulos. As terminagcbes da rede PROFIBUS sao ativas
(recebem alimentag&o do conector dos dispositivos) (ALTUS, 2013, p.37).

Estas terminagdes possuem uma resisténcia no qual evita possiveis reflexdes

do sinal que podem causar distorcédo e perda da informacgao transmitida.

Os resistores de terminacdo em uma rede RS-485 buscam casar a
impedancia caracteristica do cabo, que é dependente do seu diametro,
distancia entre os condutores, tipo de isolagdo, etc. Estes resistores ajudam
absorver a energia do sinal e deste modo impedem a reflexdo do mesmo no
barramento. Eles possuem o valor de 220 Ohms.

Existem também os resistores de polarizagdo que sao utilizados para
manter as linhas de sinal RxD/TxD-POS e RxD/TxD-NEG no estado inativo,
quando nenhum transmissor esta ativo na linha. No PROFIBUS, um dos
resistores de polarizagdo é conectado entre a linha de sinal RxD/TxD-POS e
a tensdo +5Vcc (VP), enquanto que o outro resistor € conectado entre a
linha de sinal RxD/TxD-NEG e o terra (DGND). Manter as linhas de sinal no
estado inativo impede a recepgado de falsos Start Bits pelos receptores,
evitando deste modo, a recepcdo de falsas mensagens. Estes resistores
possuem o valor de 390 Ohms (SILVA, Lopes).

Nota-se que na Figura 21 estdo representados um resistor de terminagao
(central no valor de 200 Ohms) e dois de polarizagdo (nas extremidades no valor de
350 Ohms). Estes resistores de polarizagédo variam em torno de 350 a 390 Ohms.

Alguns fabricantes possuem conectores com e sem terminagcdo com formatos

idénticos, mudando apenas a cor da carcaga plastica. Pode-se notar os detalhes de

um conector na Figura 21.
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Figura 21 - Vista de um Conector de Rede Profibus
Fonte ALTUS, 2013, p.37

4 SISTEMAS SUPERVISORIOS

Nos primeiros dois tergos do século XX, segundo Boyle (2009, p.19), a
engenharia tinha uma dificil missdo para o desenvolvimento de avibes, foguetes,
previsdo de tempo e outros pardmetros geofisicos, pois a coleta de dados para
acompanhamento e monitoramento era dificil ou impossivel de ser recolhida.

Um claro exemplo eram os primeiros dias de uma nova aeronave que havia
espago para o piloto, mas pouco espago para o projeto e engenheiros de teste
acompanhar o veiculo e monitorar as centenas de sensores instalados para avaliar
tensdes e deformacgdes na estrutura e no motor (Boyle, 2009, p.19).

Sentiu-se a necessidade de algo que proporcionasse uma atualizagcdo de
informacdo em tempo real sobre o estado atual do processo remoto a ser
monitorado, assim como a capacidade para manipular o processo remotamente.

No final da década de 60, segundo Shaw (2006, p.3), o circuito integrado foi

inventado, tornando-se possivel construir complexos e sofisticados dispositivos e
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computadores mainframes, bem como sistemas capazes de coletar informagdes em
tempo real, sem uso de muito hardware, que hoje sdo denominados de sistemas

supervisorios ou SCADA (Supervisory Control and Data Acquisition).

41 SCADA - DEFINICAO

Na fabricacdo moderna e processos industriais, industrias de mineracéo,
automotiva, petréleo e gas, € muitas vezes necessario conectar equipamentos e
sistemas separados por grandes distancias. Isto pode variar desde alguns metros
até milhares de quilémetros.

A telemetria (uso de equipamentos especiais para fazer medigbes de
temperatura, velocidade, pressédo, umidade etc., cujos resultados s&o transmitidos a
uma estacao distante, onde sdo armazenados e analisados (MICHAELIS, 2016)), &
utilizada para enviar comandos, programas e recebe informagdes a partir desses
locais remotos.

SCADA refere-se a combinagao de telemetria e aquisicdo de dados. Abrange
a coleta das informacgdes, transfere-o de volta para o site central, realiza qualquer
analise e controle necessario e, em seguida, mostra a informacdo em telas de
operacao ou displays. As ag¢des de controle necessarias sdo entdo transmitidas de
volta para o processo (BAILEY & WRIGHT, 2003, p.13).

Ja Thomas & McDonald (2015, p.4), cita que os sistemas SCADA sao
definidos como um conjunto de equipamentos que ira fornecer um operador em um
local remoto com informagdes suficientes para determinar o estado do equipamento
particular ou um processo e causar agdes a tomar lugar sobre esse equipamento ou
processo sem estar fisicamente presente.

Boyle (2009, p.2), os sistemas de Supervisdo e Aquisicdo de Dados (SCADA)
permitem que sejam monitoradas e rastreadas informagbes de um processo
produtivo ou instalagdo fisica. Tais informagdes sao coletadas através de
equipamentos de aquisicdo de dados e, em seguida, manipulados, analisados,

armazenados e, posteriormente, apresentados ao usuario.
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Os sistemas SCADA identificam os tags, que sao todas as variaveis
numeéricas ou alfanuméricas envolvidas na aplicagdo, podendo executar fungdes
computacionais (operagdes matematicas, logicas, com vetores ou strings, etc) ou
representar pontos de entrada/saida de dados do processo que esta sendo
controlado e, com base nos valores dos tags, os dados coletados sdo apresentados
ao usuario (SILVA & SALVADOR, 2011).

4.2 ARQUITETURA SCADA

Krutz (2006, p.7) exemplifica que o sistema SCADA possui cinco elementos
em sua arquitetura:

* Operador: Operador Humano que monitora o sistema SCADA e executa
fungdes de controle de supervisao para as operagdes da planta remotos.

* Interface homem-maquina (IHM): apresenta dados para o operador e
prevé entradas de controle numa variedade de formatos, incluindo graficos,
esquemas, janelas, menus suspensos, telas sensiveis ao toque, etc.

* Unidade Terminal Master (MTU): Equivalente a uma unidade mestre em
uma arquitetura mestre/escravo. A MTU apresenta dados para o operador
através da IHM, reune dados a partir do local distante, e transmite sinais de
controle para o local remoto.

* Meios de comunicagdo: método de comunicagdo entre a MTU e
controladores remotos. A comunicagado pode ser através da Internet, redes
com ou sem fios, ou a rede telefénica publica comutada.

e Unidade Terminal Remota (RTU): Funciona como um escravo na
arquitetura mestre/escravo. Envia sinais de controle para o dispositivo
controlado, adquire dados a partir desses dispositivos, e transmite os dados
para o MTU. Um RTU pode ser um CLP (Krutz, 2006, p.7).

Silva & Salvador (2011) exemplificam que um sistema de supervisao pode ser
dividido em componentes fisicos e logicos:

Componentes fisicos: sensores e atuadores, rede de comunicagdo e
estacbes remotas (aquisicdo/controle) e de monitoragdo central - sistema
computacional SCADA. (SILVA E SALVADOR, 2011). llustra-se os componentes na
Figura 22.
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Figura 22 - Sistema de supervisdo e controle
Fonte: Silva e Salvador, 2011

Componentes légicos: Nucleo de processamento, comunicagdo com
PLCs/RTUs, gerenciamento de alarmes, historicos e banco de dados, l6gicas de
programacao interna (scripts) ou controle, Interface grafica, relatoérios, comunicagao
com outras estacbes SCADA e comunicagdo com sistemas externos/corporativos.
Silva & Salvador (2011)

4.3 INTERFACE HUMANO-MAQUINA

A Interface Humano-Maquina (IHM) surgiu da necessidade de controlar
sistemas automatizados complexos de forma amigavel, eficiente e ergondmica,
equipamento em que o objetivo é permitir a supervisdo e comando de plantas

automatizadas.

Segundo Moraes e Castrucci (2001, p. 119), ha varias aplicacdes e utilizagbes
para uma IHM:
* Visualizagdo de alarmes gerados por alguma condicdo anormal do
sistema.
* Visualizacdo de dados dos motores e/ou equipamentos de uma linha
de producéo.

* Visualizacdo de dados de processo da maquina.
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* Alteragao de parametros do processo.
* Operacdao em modo manual de componentes da maquina.

* Alteragao de configuragdes de equipamentos.

4.4  SISTEMAS SUPERVISORIOS EXISTENTES

Sabendo que ha um vasto numero de sistemas supervisorios existentes no
mercado, serdo abordados alguns exemplos de softwares de supervisdo de

processos industriais e suas principais caracteristicas.

4.4.1 Elipse Scada

Produzido pela Elipse Software, a qual possui sua sede em Porto Alegre, é
totalmente configuravel pelo usuario, permite a monitoragdo de variaveis em tempo
real, através de graficos e objetos que estdo relacionados com as variaveis fisicas
de campo. Também é possivel fazer acionamentos e enviar ou receber informacdes
para equipamentos de aquisicdo de dados (ELIPSE SOFTWARE, 2015).

O Elipse SCADA esta disponivel em quatro pacotes diferentes para atender
as demandas de personalizagcado dos clientes:

* Elipse View: Indicado para aplicagbes simples, como por exemplo, uma
interface com o operador para monitoragdo e acionamentos;

* Elipse MMI (Man Machine Interface): software de supervisdo completo.
Possui banco de dados proprietario, relatérios formatados, histéricos,
receitas, alarmes e Controle Estatistico de Processos, facilmente
implementaveis;

» Elipse Pro: E a mais avancada ferramenta do Elipse SCADA. Permite trocar
dados em tempo real com outras estacdes, transferir ou atualizar bancos de
dados, realizar comandos e programar setpoints através de rede local ou

linha discada.



58

* Elipse SCADA CE: Este pacote permite executar aplicagdes Elipse SCADA
em dispositivos baseados no sistema operacional Windows CE, como |IHMs,

dispositivos sem disco em geral e outros dispositivos moveis.

Um exemplo de tela deste sistema de monitoramento pode ser conferido na
Figura 23.
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Figura 23 - Elipse SCADA
Fonte: Elipse Software

4.4.2 Elipse E3

Segundo Elipse Software (2016), o Elipse E3 é um sistema de supervisao e
controle de processos desenvolvido para atender os atuais requisitos de
conectividade, flexibilidade e confiabilidade, sendo ideal para uso em sistemas
criticos. Com uma arquitetura de operacdo em rede que compde um verdadeiro
sistema multicamadas, o software oferece uma plataforma de rapido
desenvolvimento de aplicagbes, alta capacidade de comunicagdo e garantia de

expansao, preservando os investimentos. A solugcdo permite a comunicagao com
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inumeros protocolos e equipamentos, podendo acomodar tanto os sistemas locais
quanto os geograficamente distribuidos.

Assim como o Elipse SCADA, o Elipse E3 também possui licengas
especificas para cada usuario:

« E3 IHM: E uma interface humano-maquina para operacdo local com
capacidade de comunicagédo, mas sem registro de dados em disco. Apresenta
versdes de até 1.000 tags, com limite de até 4 drivers de comunicagéo e sem
conexado com Bancos de Dados.

« E3 Lite: E um pacote com menor nimero de pontos para pequenas
aplicagbes com registro historico, de alarmes e relatorios. Possui todos os
principais recursos do Elipse E3, porém com menor numero de tags (20, 50,
150, 250, 500 e 750) e n&o pode ter viewers adicionais.

e E3 Gateway: E indicado para aplicagdes de traducéo de protocolos, com

versdes de 500 a 20 mil tags.

Um exemplo de tela deste sistema de monitoramento pode ser conferido na

Figura 24.
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Figura 24 - Elipse E3
Fonte: Elipse E3 Tutorial,2016
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Sistema SCADA criado pela Inconics que oferece ao seu cliente uma interface

que incorpora tecnologias como OPC, Visual Basic e ActiveX. Inclui também

inumeras ferramentas para coleta de dados em toda a empresa, registro, graficos,

relatérios e sistemas de analise (ICONICS, 2016).

444 Labview

Criado pela National Instruments, tendo sua primeira versao para
Macintosh em 1986 e consequentemente para Windows, Linux e
Solaris, o Labview é um ambiente de desenvolvimento integrado,
criado especificamente para engenheiros e cientistas.

O LabVIEW é baseado na linguagem de programacao grafica G, que
utiliza um modelo de fluxo de dados em vez de uma sequéncia de
linhas de texto. Dessa forma, pode ser escrito cédigos funcionais
usando um layout mais visual e intuitivo.

Através dele, é possivel criar interfaces para instrumentagao virtual,
como osciloscépios e geradores de funcdo. Possui um grande
numero de cartbes para aquisicao de dados em campo e facilidade
para construir aplicativos que podem ser executados em rede ou pela
internet (NATIONAL INSTRUMENTS, 2016).

4.4.5 SIMATIC WinCC

SIMATIC WinCC é um Sistema de Controle e Aquisicdo de dados (SCADA) e,

ao mesmo tempo, um sistema de interface homem-maquina produzido pela

Siemens.

Segundo o site oficial da Siemens (2016), as areas de aplicagédo do SIMATIC

WinCC s&o as seguintes:

Visualizagdao de processo para todas as industrias e tecnologias: Foi
projetado de modo a nao ser especifico para industria e tecnologia, ele é
modular e pode ser estendido de forma flexivel. O WinCC pode ser usado
tanto em aplicagbes para um uUnico usuario como em solugbes complexas
para multiplos usuarios ou até sistemas distribuidos incluindo varios
servidores e clientes — também baseados na Internet — para visualizagéo da
planta. WinCC se estabeleceu como um padréo da industria no campo de
visualizagdo de processo, ndo importando se é pensado como um Sistema
SCADA autébnomo (Supervisory Control and Data Acquisition) ou
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componente HMI de sistemas de controle como SIMATIC PCS 7 ou
Spectrum PowerCC para gerenciamento de energia. Um grande numero de
Opcionais e Add-ons para WinCC permitem criar solu¢des especificas para
cada tipo de industria, ex: na industria farmacéutica ou aplicagbes de
tratamento de agua.

Visualizagcdo de processo para implantagdo global: A interface de
configuracdo do WIinCC foi projetada desde o principio para implantagao
global: vocé pode alternar entre aleméo, francés, inglés, espanhol e ltaliano
apertando apenas um botdo. Se vocé usar a versdo ASIA do WinCC vocé
pode alternar entre os quatro idiomas asiaticos: Chinés, Taiwanés, Coreano,
Japonés e Inglés. Os textos do aplicativo Runtime podem ser editados e
exibidos no idioma que vocé quiser. Isso quer dizer que vocé pode usar a
mesma solugéo de visualizagdo em varios mercados alvo.

Visualizagao de processo para qualquer companhia: Todos os canais de
comunicagao essenciais para conectar aos controladores SIMATIC S5/ S7/
505, como para AllenBradley Ethernet IP, Modubus TCP/IP e canais de
outros fabricantes como PROFIBUS/PROFINET e OPC ja estdo incluidos
na licengca WinCC. Devido ao fato de cada fabricante de controlador
também oferecer respectivos servidores OPC, praticamente ndo existem
limites na capacidade de comunicagédo do WinCC.

SIMATIC WinCC inclui um arquivamento poderoso e escalonavel de
dados baseado em Microsoft SQL Server, que pode ser utilizado como um
hub central de informagdes para efetiva integragdo com a area de negoécios
e de TIl. Isso também permite conexdo com sistemas MES (Manufacturing
Execution Systems) e sistemas ERP (Enterprise Resource Planning)
(SIEMENS, 2016).

Para a instalagdo do software, o hardware deve obedecer aos requisitos

conforme o Quadro 4.

Categoria minimo XP minimo Vista recomen- recomen-
dado XP dado Vista

Processador Pentium 3 Pentium Pentium 4 Pentium 4
1GHz 42 5GHz 3GHz 3,4GHz

RAM (memdria principal) 1Gb 2Gb >1Gb 2Gb

Placa de video 16Mb 128Mb 32Mb >128Mb

HD 20Gb 20Gb 80Gb 80Gb

Espago livre em disco para instalagéo 1,5Gb >1,5Gb >10Gb >10Gb

Espaco livre em disco na partigdo do 100Mb 100Mb 100Mb 100Mb

sistema

Drive DVD/R sim sim sim sim

Quadro 4 - Requisitos de Hardware

Fonte: Siemens

A seguir sera apresentado os principais diferenciais do WinCC com relagéo

aos demais sistemas supervisorios.
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4.4.5.1 Gerenciamento Integrado ao Usuario

O WinCC possui o “SIMATIC Logon” (figura 31). Com ele, o usuario pode
designar e controlar direitos de acessos a usuarios para configuragao e runtime, ou
seja, pode-se designar aos usuarios (maximo de 128) direitos apropriados de acesso
as fungdes do software (Figura 25).

SIMATIC Logon Service - One-time logon

User name: WinCCAdmin

Password: |

Log on to: VISTAV7 (this computer) ¥

Change password... Cancel

Figura 25 - SIMATIC Logon Service no sistema WinCC.
Fonte: Siemens,2016

4.45.2 Interface de Usuario

Usando os padrées WIinCC, é possivel criar interfaces de usuario com
configuragcédo personalizada para qualquer aplicagdo — para um controle seguro do
processo e otimizagéo de toda a sua producgao. (SIEMENS, 2016)

Segue a seguir as principais ferramentas:

- Abrangente grupo de objetos padréo configuraveis:

- Botdes, Caixas de Marcacgao e Selecao e Deslizadores;

- Objetos graficos (Formatos Vector e Bitmap);

- Objetos de tubo (qualquer caminho pode ser mostrado);

- Janelas de imagem e aplicagdo;

- Objetos OLE, Controles ActiveX (ex: alarme, tendéncia, controles de tabela);

- Controle de midia (GIFs animados, AVls, suporte de .NET e XAML);

- Campos de entrada e saida, listas de texto;

- Barras 2D e 3D, exibi¢cdes de grupo e status;

- Objetos centrais cambiaveis (faceplates);
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- Troca de idioma em tempo de execucao.

4.4.5.3 Funcgdes de Zoom

O WinCC possui funcdes inteligentes de zoom, onde € possivel representar

tamanhos de tela de até 10.000 x 10.000 pixels através do scroll do mouse.
(SIEMENS, 2016)

4.4.5.4 Sistema de Arquivamento

SIMATIC WiIinCC n&o apenas coleta mensagens de processo e eventos

locais, mas também armazena em arquivos circulares e disponibiliza essas

informagdes conforme desejado, de forma filtrada ou organizada. Valores historicos

ou progressdes de valores sdo armazenados em arquivos de processo. Além de

valores de processo, o WinCC também arquiva mensagens e dados da aplicacao.

Foram varios os motivos que levaram o WIinCC ser o escolhido para utilizar

nesse projeto, entre eles:

Por ser um software com boa documentacdo e de facil acesso a
manuais e tutoriais através da internet;

Pela experiéncia prévia de um dos componentes da equipe;

Pouco contato com o WinCC durante a graduagdo, podendo ser uma
importante ferramenta para futuros académicos de engenharia elétrica
e engenharia de controle e automagao;

Porque o software apresenta todas as funcionalidades necessarias
para a construcdo do sistema supervisorio, sendo também mais
simples a comunicagdo com o Step 7;

O WiInCC ¢ utilizado na maioria das empresas multinacionais como um
padrdo, bem como empresas de Curitiba e regido metropolitana tal

como Renault, Volkswagen e Volvo do Brasil.
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Na Figura 26, pode-se observar um exemplo pratico do Simatic WinCC.

AR LR

Figura 26 - Exemplo de IHM utilizando o software WinCC.
Fonte: Elec-Intro, 2017.

5 SISTEMA INTEGRADO PROPOSTO

O Sistema Integrado de Controle de Processos proposto € composto por dois
notebooks com o software WinCC, os quais trabalham como supervisdo do processo
do semaforo, dois CLPs Siemens S7-300 e duas IHMs Eaton, que estao inclusas
nos kits de CLP do laboratério utilizado na UTFPR.

Cada CLP possui comunicagao via PROFIBUS com uma unica IHM, nesta
IHM consta o botdo que representa o botao de pedestre do nosso semaforo, e cada
IHM representa um cruzamento de nossa avenida, cujo projeto sera apresentado no

préximo topico.
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Os CLP’s estado interligados pela rede PROFIBUS, e trocam informagdes
como por exemplo sincronismo do semaforo, programagédo horaria e o teste de
comunicagao.

Cada CLP esta interligado por rede MPIl a um notebook, o qual tera a fungao
de supervisao do processo através de programa elaborado no software WinCC.

5.1 PROJETO DE COMUNICAGCAO ENTRE SEMAFOROS

Para uma demonstracdo de comunicacdo em rede Profibus entre os CLP’s, foi
proposto um projeto que demonstra claramente uma das infinitas possibilidades para
utilizar-se uma comunicagao: dois cruzamentos que se comunicam entre si em uma
estrutura mestre-escravo.

Foi utilizado como exemplo os cruzamentos das ruas Westphalen com a Avenida
Sete de Setembro e ruas Westphalen com a Avenida Silva Jardim, ruas localizadas
proximas ao campus sede da UTFPR em Curitiba. No entanto, cada semaforo
possui 13 lampadas, ou seja, cada semaforo possui 6 lampadas verdes, 6 lampadas
vermelhas e uma lampada amarela. Deste modo, o controle de um cruzamento é
feito através de um CLP, e o controle do outro cruzamento por um segundo CLP.

Foi realizado uma coordenagdo dos tempos de abertura dos semaforos,
supondo uma determinada velocidade da via, ou seja, um tempo hipotético para a
abertura do segundo semaforo, em fungéo da abertura do primeiro cruzamento.

Também foi adicionado um sistema de pedestre para auxilio a passagem dos
mesmos. Os botdes de chamada que possibilita a passagem dos pedestres sao
simulados nas IHMs Eaton 102, sendo um para cada IHM. Utilizou-se a referéncia
de INOUE E PALAR para realizar a configuragao das IHM’s. Os detalhes adicionais
necessarios para configuragao delas com o varias estag¢des de trabalho num mesmo
barramento estdo comentados no Apéndice B.

No software WIinCC Flexible, pode ser visualizado os semaforos dos dois
cruzamentos, cada cruzamento visualizado em um computador diferente.

Foi previsto um sistema de colocagdo dos semaforos em alerta, ou seja, as
ldampadas amarelas piscardo a partir de um determinado horario, que pode ser

visualizado em tempo real o horario de ativagdo do sistema, na tela do WinCC
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Flexible. Este horario pode ser alterado pelo operador, adicionando o tempo inicial e

final.

Deste modo, é possivel ter uma integracdo total dos dois sistemas didaticos com

IHM’s, comunicagao dos CLP’s em rede e supervisdo do processo.

5.1.1 Caracterizagao dos estagios

Estagio 1 (semaforo 1 em verde estacionario e dinamico e semaforo 2
em vermelho estacionario): O semaforo permanecera em condigao
estacionaria em seu estado inicial, lampadas verdes acesas, por 15s. Apos
esse intervalo de tempo, faz-se o deslocamento de bit até que todas as
ldmpadas verdes estejam apagadas. Durante todo este periodo, as lampadas

vermelhas do semaforo 2 ficam acesas em estado estacionario.

Estagio 2 (semaforo 1 em amarelo e semaforo 2 em vermelho dindmico):
Neste estagio, teremos o semaforo 1 em amarelo. Neste mesmo instante, tem
inicio o deslocamento de bit do semaforo 2 (ldampadas vermelhas). Quando
ocorrem 4 deslocamentos de bits das lampadas vermelhas do semaforo 2, o
semaforo 1 ficara em vermelho. Ou seja, antes que o semaforo 2 ativa as

ldmpadas verdes, o semaforo q ja devera estar em vermelho.

Estagio 3 (semaforo 1 em vermelho estacionario e semaforo 2 em verde
estacionario e dinamico): O semaforo 2 permanecera em condigao
estacionaria em seu estado inicial, lampadas verdes acesas por 15s. Apos
esse intervalo de tempo faz-se o deslocamento de bit até que todas as
ldmpadas verdes estejam apagadas. Durante todo esse periodo, as lampadas

vermelhas do semaforo 1 ficam acesas em estado estacionario.

Estagio 4 (semaforo 2 em amarelo e semaforo 1 em vermelho dindmico):
Neste estagio, teremos o semaforo 2 em amarelo. Neste mesmo instante, tem
inicio o deslocamento de bit do semaforo 1 (lampadas vermelhas). Quando
ocorrem 4 deslocamentos de bits das lampadas vermelhas do semaforo 1, o
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semaforo 2 ficara em vermelho. Ou seja, antes, que o semaforo 1 ative as

ldmpadas verdes, o semaforo 2 ja devera estar em vermelho.

Ap0bs o desenvolvimento dos quatro estagios, um novo ciclo tera inicio.

* Rotina do pedestre: A rotina do pedestre sera solicitada através do comando
de um botéo das IHM’s. Esta rotina sera ativada somente apoés o término dos
estagios 2 e 4. Quando ativada a rotina do pedestre, as lampadas vermelhas
dos dois semaforos serdo acesas e a lampada verde do pedestre ativada.
Este estado permanecera por 15s. Apos a etapa de verde do pedestre, a
lampada vermelha do pedestre devera piscar por 4s.

Ao término desta rotina, o sistema voltara ao seu ciclo natural. Ou seja, caso
estivéssemos no primeiro ciclo, (estagios 1 e 2), devera ser ativo o segundo
ciclo (estagios 3 e 4). De outro modo, se estivéssemos no ciclo 2 (estagios 3
e 4) quando a rotina do pedestre foi solicitada, deveremos ativar o primeiro

ciclo.

5.1.2 O Projeto

Para a légica descrita no topico anterior, foi utilizado um bloco FB em
linguagem graph7 (FB1 — Graph Principal). No Graph7, tanto para o mestre, como
para o escravo, foram utilizadas 31 etapas. A figura 27 apresenta os blocos

utilizados no clp mestre:
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Object name [ Symbolic name I Created in language l Size in tk

3 System data

1 0B Geral LaD
DP |z 0810 TOD_INTO L&D
2 pp Gragh Principal GRAPH
Es 3 FC1 Comunicagdo LaD

L FC2 Temporizadores Seméforos LaD

{3 FC3 Proaramag3o Horéaria LaD

EFFC72 G7_STD_3 STL

3 DB1 DB

{3 DB2 Botdo IHM Pedestre DB

{3 DB4 Dados_Prog_Horéria DB

'ﬂ_—: Teste Teste

&3 SFC READ_CLK STL

&3 SFC17 ALARM_SO STL

&3 SFC18 ALARM_S STL

&3 SFCB2 WR_USMSG STL

&3 SFCe4 TIME_TCK STL

Figura 27 - Blocos utilizados para o projeto de comunicagéo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

No bloco FC2 (Temporizadores Semaforos) foram inseridos todos os
temporizadores e as légicas de auxilio ao graph7. Ja o FC1 (Comunicagao), o grupo
optou por inserir todas as comunicagdes entre o CLP mestre e o CLP escravo, pois
facilita na visualizagdo de entradas e saidas de comunicacao.

No bloco FC3 (Programagédo Horaria), esta inserido a logica para que os
semaforos pudessem entrar na etapa de “amarelo piscando”, a partir do momento
em que o usuario define no sistema supervisério WinCC.

Nos blocos DB2 e DB4 estdo inseridos alguns dados necessarios para o
funcionamento do botdo das IHM'’s e da programacé&o horaria. No programa também
ha uma VAT para fazer testes quando necessario. O bloco OB1 (Geral) contém
todas os blocos FB’s e FC’s citados anteriormente. Caso algum bloco n&do esteja
inserido em OB1, o respectivo bloco ndo funcionara. Demais blocos foram gerados
automaticamente na criagdo de um bloco em linguagem Graph?7.

Para comprovar efetivamente a comunicagao entre os dois CLP’s, foi utilizado
um byte para envio de sinais do mestre para o escravo e outro byte para envio de
sinais do escravo para o mestre. Esses bytes foram utilizados para envio das
seguintes informagdes:

- Bits para coordenar os tempos de abertura dos semaforos, sendo que o

cruzamento mestre esta sempre adiantado alguns segundos (determinado

pelo usuario) com relagdo ao escravo;
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- Bits para envio de informagao do mestre para o escravo, para o caso de a
programagcao horaria estar ativa;
- Bits para envio de informacédo do mestre para o escravo assim que o mestre

receber informacéao de solicitagdo do pedestre para o cruzamento escravo.

A figura a 28 apresenta um dos cruzamentos do projeto, que foi desenvolvido
no WinCC:

aaa7aaaa
AARAAAAA
EEEEREER

no mill g0 olo _
# #
Programacao Horaria Desligada |
Horario Liga
Hora Min
:00 A
N
Horario Desliga P>
Hora Min #;
00:00

Figura 28 - Cruzamento desenvolvido no software WinCC.

Fonte: Autoria propria, 2017.

A figura 29 apresenta uma das IHM’s utilizadas como botoeiras para
solicitagao de passagem de pedestres. A tela da IHM foi desenvolvida no software
Galileo e foi utilizado uma IHM da Eaton, que esta inserida nos kits didaticos
disponibilizados no laboratério de CLP.
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Figura 29 - Botao para solicitacdo de pedestre desenvolvido no software Galileo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Na figura 30 apresenta-se a parte pratica deste projeto, montada como foi
proposto anteriormente. A esquerda, inserido no kit didatico é apresentado o CLP
mestre, juntamente com a IHM de solicitacdo do pedestre e o cruzamento mestre. A
direita, inserido no kit didatico é apresentado o CLP escravo, juntamente com a IHM

de solicitacdo do pedestre e o cruzamento escravo.

o s5CreVo " [Botao pedestre. cruzamento1 | Botao pedestre

cruzamento 2 cruzamento 1

Figura 30 - Projeto de comunicagéo de CLP’s.
Fonte: Autoria propria, 2017.
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6 CONCLUSAO

O desenvolvimento do presente estudo possibilitou uma analise de como
configurar a comunicacéo entre dois CLP’s SIEMENS S7 313. Conforme planejado,
foi criado um passo-a-passo em pdf no intuito de orientar alunos de graduacéo de
engenharia do DAELT da UTFPR.

A primeira e unica dificuldade encontrada entre a comunicagdo entre dois
CPL'’s foi referente a conexéo fisica entre ambos. O cabo utilizado n&o estava com
os terminais conectados da forma correta exigida pelo padrdo RS485. Logo, apos
algumas tentativas, foi levantada a possibilidade de abrir os conectores e verificar os
terminais. Corrigido isto, a comunicacao foi efetuada perfeitamente.

Além disso, também foi elaborado um exemplo de aplicagdo em dois
cruzamentos de ruas com o objetivo de ilustrar a sincronizagdo entre semaforos.
Neste modelo, a rede era composta por duas IHM’s conectadas em barramentos
com os dois CPL’s (cada um dedicado a um cruzamento).

Durante a elaboragdo do exemplo citado acima, também houveram algumas
dificuldades encontradas na configuragdo de comunicagédo entre o CLP Mestre e a
IHM do Escravo. Isso se deu por causa de um default (padrédo) de comunicagao que
era carregado na IHM mesmo configurando informacdes diferentes. A solugdo do
problema foi excluir o default para que fosse considerado apenas o configurado de
fato. Estes detalhes especificos de configuragdo s&o explicados no Apéndice A
como forma de complementar o trabalho utilizado como referéncia INOUE E PALAR.

Além deste material que sera disponibilizado em versdo PDF aos alunos das
disciplinas de CLP, foi elaborada também uma video-aula para tornar as explicacoes
mais ricas e faceis de entendimento. Ela sera entregue ao professor orientador deste
trabalho, Daniel Balieiro Silva, que repassara aos seus alunos e interessados no
tema. A video-aula esta disponibilizada no Youtfube no seguinte enderego: <

https://www.youtube.com/watch?v=InGn1VZgwj4> com o nome “Tutorial -

Comunicacao entre dois CLP's Siemens S7-300 através de rede Profibus”.
Conclui-se que, tanto os objetivos especificos, como o objetivo geral, foram
alcangados com sucesso. Os autores deste trabalho se orgulham de fazer parte do

aprendizado desta tecnologia, tdo amplamente utilizada na industria, pelos proximos
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estudantes e interessados. Espera-se que este material sirva de suporte base e

contribua ao meio académico e incentive ainda mais a exploragao sobre o tema.
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APENDICE A

Este apéndice tem por objetivo detalhar a configuragdo da comunicagao via
rede Profibus entre dois CLP’s Siemens S7-313 disponiveis no laboratério da
UTFPR Curitiba.

Para criar um sistema de comunicacdo mestre-escravo entre dois CLP’s

Siemens S7-300, seguir os seguintes passos no step7:

Inserir as estagdes individualmente no programa, neste exemplo denominadas

de estagcdes mestre e escravo conforme podemos verificar na figura 31.

) SIMATIC Manager - [TCC -- C:\Program Files (x86)\Siemens\Step7\S7Proj\teste1] ==
B File Edit Inset PLC View Options Window Help _[&][x
D a7 <No Fiter > - ReRE BB MmN
5] | Type | Sie| Author | Last modified | Comment t
-l Escravo Escriave SIMATIC 300 Station - 04/22/2017 11:54:49 &M
G-l Meste Mestre SIMATIC 300 Station 04/22/2017 02:07:35 PM
22 MPI(T) MPI 2984 04/22/2017 11:46:26 &M
E‘ﬁg PROFIBUS(1) PROFIBUS 7736 04/22/2017 02:07:35 PM
E Global labeling field - Global labeling field - 01/17/2017 03:41:36 PM
Press F1 to get Help. PC Adapter.Auto.1

Figura 31 - Tela Inicial com a esta¢des mestre e escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Realizar a configuragdo de hardware, primeiramente para a estagcao Mestre,

conforme mostra a figura 32, clique uma vez no icone da estagdo Mestre.



&) Fie 61 boen PO View Optars Window Help .®x
Da *® Bl 0% LTEN R ey W ERE RED W
" [Otwctowve | Syetokc same TTee [ Seelama | Las madies | Commant 1
=8 bore W oo SMATIC X0 Siaton 042272017 11 54 65 200
B Wete Moo - SMATIC 200 Ston - CAZ2/2017 007 7 P
M) s e CRI2017 10,05 28 A
PRORBUS) - PROFBLS e CAT2/2017 Q07 2 P
vl Sl labaleg hekd (et inbeing hokd AT 06 N
Press 11 1 get Help. A =1

Figura 32 — Abrir projeto estagdo mestre.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Clicar duas vezes no icone de hardware, conforme a figura 33.

8D File Edit Insert PLC View Options Window Help [=]l&]x]

D (8% | % B b2 % % =& [<No Fiter > - RBE BEM N
=8p 1cc |_Object name |_Symbolic name | Type | Size| Author | Last modified | Comment |
Escravo @l Hardware Station configuration 04/22/2017 02:07:35 PM
cPU 313::‘ cPU 0173172017 06:53:30 PM
Press F1 to get Help. [ [PC Adapter.Auto.1

Figura 33 — Abrir configuragdes de hardware estagdo mestre.
Fonte: Autoria propria, 2017.
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Abrira a tela de configuragdo de hardware, conforme figura 34.

oh HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC] || =X
@0 Station Edit Insert PLC View Options Window Help HEB
DB g/ oedd B2V N2
~

2OUR

|2 [ _Ps3072a ~

2 CPU 313C-2 DP

22 DIT6/D016

24 Count

3

= v

<

:[:, © UR
Slat Module . | Drder number Fimware | MPl ad... | | address 0 address | Comment
PS 307 24 BES7 307-1BA00-0440
%PU 313C-2DP 6ES7 313-6CE01-0ABD v2.0 2
DF 1@
22 DITEDETE a.’ a.z
24|[] Gt R R
0
1
Press F1 to get Help. Chg
Figura 34 — Tela de configuracao de hardware estagdo mestre.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Para criar a rede DP, clicar duas vezes sobre a porta DP, como indica a figura
35.

) HW Config - [Mestre (Configuration) — TCC] [E=R =<
@ Station Edit Inset PLC View Options Window Help _|&][x
DEe8 &S| e | da B % K

o
Slot Module ..._| Order number Firmware | MPl ad... | | address 0 address | Comment
1 ﬁ 307 24 BES7 307-1BA00-0440
2 CPU 313C-2 DP 6ES7 313-6CE01-0ABD V2.0 2

OF 7GR

a.’ a.’

Lok B8R TEEEE
[1]
1

Press F1 to get Help. - T [ Chg

Figura 35 — Abrir tela de configuracdo de rede DP da estagdo mestre.

Fonte: Autoria propria, 2017.
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@ Station Edit Inset PLC

View Options

Abrira a janela de Propriedades — DP — (R0/S2.1), conforme figura 36.

80

HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC]
Window Help
D=8 & & = e b B8
(0) UR !
= Properties - DP - (R0/S2.1)
[[§ Ps3072a
[[S{CPU313C2DF  General lMdress:s | Operating Mode | Configuration |
X2 | OB
22 { oismots Short Description: DP
24 Count.
3
7]
- Name or] -
Interface
5|0 v Type PROFIBUS
Slot Module Order number Fiimware Address: 2
PS 307 24 6ES7 307-1BADD-0AAD Netwoked:  Yes Propertes
CPU 313C-2DP [6ES7 313-6CED1-0AB0__[v2.0
OF
Comment:
z Count
OK Cancel Help
[ I I
0 [ | |
1 I I I
Press F1 to get Help.

Figura 36 — Tela Propriedades — DP — (R0/S2.1) estacdo mestre.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Na guia Geral, conforme a figura 37, clicar em Propriedades.

[

B Station Edit Insert PLC View Options Window Help

D@98 %8 =eda Do B

HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC]

=100

[=lle]=]

N ElE

- e

[[8 cPU 313C2 DF

X2 [

22 F
24 Count

3
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Gen sses | Operating Mode | Corfiguration |
Short : oP

Properties - DP - (R0/S2.1)

Name: or] o
Interface
:l:l © UR Type: PROFIBUS
Slot Module Order number Fimware Address: 2
1 ; PS 307 24 BES7 307-1BA00-0440 Netwoked:  Yes Properties
2 CPU 313C-2 DP 6ES7 313-6CE01-0ABO v2.0 2
A DF Comment
5 Lok
OK Cancel Help
I I I
0 I | |
1 [ [ I
Press F1 to get Help.
Figura 37 — Abrir tela Propriedades — DP — (R0/S2.1) estagdo mestre.
Fonte: Autoria propria, 2017.
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Abrira a janela de Propriedades — DP(R0/S2.1), conforme a figura 38, na guia

Parametros no campo Endereco inserir o valor 2 e clicar no botdo NEW...

L) HW Config - [Mestre (Configuration) —- TCC] clo | a
“ - . v
D&% s P aabo R w

Properties - DP - (RO/S2.1

Properties - PROFIBUS interface DP (RO/S2.1) | x|

o= |
S .
St Modde Ovder rumber Femware |1 .

(v IR smom KEST H0IRA00MD | [
7 MO RIIOP ST Madreiome  VIs 17
gl W
gl TG0
2o\l Coer
3
4
B
3 1 !
0 1 T
1% 1 I
Press 11 1o get Melp

Figura 38 — Criar nova rede de comunicagéao.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Abrira a janela de Propriedades — PROFIBUS, conforme figura 39, verificar os
campos “Name: PROFIBUS(1)” referente ao nome da rede e “S7 subnet ID: 005D —
001D” referente ao endereco de sub rede, estes campos sido preenchidos
automaticamente ndo havendo a necessidade de alteracdo dos mesmos, clique em

OK.
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@ Station Edit Inset PLC
bS58 B&G

View Options Window Help

HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC]

|| b da | B2 %8R (N2
0 UR '
= Properties - DP - (R0/S2.1)
[[{ PS30724 )
[cpusiaczpr "~ le - cloe o
X2 [ LDP.
22 [§ o606 Properties - PROFIBUS
24 4 Count
3 General | Network Settings |
Name: PROFIBUS(I
7 subnet 1D 005D - [oorD
< Project path: [Tec\PROFIBUSIT)
Storage locai
e R cftheprect | [C\Program Fles (86)\Siemens\Step 7\S 7Projteste v
Slot Module . | Order rumber Fimware | t Author: |
PS 30728 6657 307-18400.0840
Date created: 01/31/2017 06:58:38 PM
CPU 313C-2DP __[6ES7 313-6CE01-0AB0__[v2.0 |2
= Last modfied 04/22/2017 02:07:35 PM
3 Comment
24|[] G
0K Cancel Help
0 | |
1 I [

Press F1 to get Help.

Figura 39 — Configuracdo da rede PROFIBUS.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Retornara a janela Propriedades — DP — (R0/S2.1), conforme a figura 40,

verificar que foi acrescentado uma nova linha no campo Subnet, com o nome da

rede PROFIBUS criada que neste exemplo

novamente em OK.

o

@ Ststion Edit Inset PLC

HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC]
View Options Window Help

7

D58 G| =e dsn DR N

UR .
= Properties - DP - (R0/S2.1)
[[{_Ps3072a ,
[Mcpu3iac2pF 't - e e
573 F DB Properties - PROFIBUS interface DP (R0/S2.1)
22 [{ Diemors
24 i Cour General  Parameters |
3
7] Address: 2 -
Highest address: 15
Transmission rate: 1.5 Mbps
<
Subnet:
0 UR — ot networked — New...
€30 PROFIBUS(1) 15 Mops
Slat Module Order number Firware | t Propetties
1 |[d Ps3072a 6ES7 307-1BA00.0AA0 =
2 |[f[CPU313C2DP __|6ES7 313 6CE0I-0ABD V2.0 |2 _ o |
e[l oF
27| ; DIEDGIE
24| Gounr
oK Cancel Help
I [
0 | [
1 I [ [

Press F1 to aet Helo.

Figura 40 — Tela Propriedades — DP — (R0/S2.1).
Fonte: Autoria propria, 2017.

€ PROFIBUS(1) 1.5 Mbps, clicar
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Na janela Propriedades — DP — (R0/S2.1), como mostra a figura 41, clicar em
OK.

[ HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC] [=]le =]
@ Station Edit Inset PLC View Options Window Help _ =[x
D&E8 8 & dsln DR (N2
UR !
=20 Properties - DP - (R0/S21) E
1 [[§ Psa072a |
2 [S[CPU313C2DF  General | Addresses | Operating Mode | Configuration |
E T Short Description: ~ DP
24 i Counr
3
< Name: 0F) - v
nterface
9| o v Type: PROFIBUS
slot[ ] Module ... | Order number Fiimware Address: 2
1 6ES7 307-1BAD 0AAD
2 [[{[CPU313C-2DP __ [6ES7 313-6CE01-0AB0 _[v20 |2 Netwerked: Yo [[Fmr= |
i s ea—
22([| oiremaE
24 ; Count
[ ok g Cancel Help
[ [ I
0 [ [ |
1 [ [ [
Press F1 to et Help. Chg
Figura 41 — Confirmar configuragdes da rede PROFIBUS
Fonte: Autoria propria, 2017.

Ja é possivel verificar a rede PROFIBUS criada, conforme sinalizado na figura

42, clique em salvar e fechar para concluir a configuragdo da rede PROFIBUS.

ﬁlﬁ HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC] = R
@l Station FEdit Inset PLC View Options Window Help -
Dﬁ?wié o dnsn DO 8 R2

~

DO R

1 PS 3072A ~

2 CPU 313C-2 DP

— PROFIBUS(1): DP master system (1)

22 DI16/DOT6.
24 Count
3
: v

v
< >

5|0 s

Slot Module Order number Fimware | MPI ad... | | address 0 address | Comment

1| Psa072a 6ES7 307-1BADD-05A0

2 CPU 313C-2 DP. [6ES7 313-6CE01-0ABD__ [V2.0 2

A7 F T

224 oirepare a.7 a.7

24 ||| Gount TERTE TER_TET

0
1
Press F1 to get Help.

Figura 42 — Salvar configuragdes da rede PROFIBUS.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Chg



Configurando a estagédo Escravo, clique no icone

Escravo, conforme a figura 43.
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correspondente a estacao

& SIMATIC Manager - [TCC — CA\Program Files (x86)\Si pT\STProj\teste1] [E=RE=n )
8D File Edit Inset PLC View Options Window Help _[&][x
DS |20 | % R dilo %% % MNefte> -V | R@BE BEM N
B Object name linee [ Size] Auhor | Lastmodfied [icooeen:
@l Hardware Station configuration 04/22/2017 11:54:43 AM
W CPU 313C-2DP CPU 01/31/2017 06:54:37 PM
Press F1 to get Help. - PC Adapter.Auto.1
Figura 43 — Abrir projeto referente a estacao escravo.
Fonte: Autoria prépria, 2017.
Clique em Hardware, conforme mostra a figura 44.
& SIMATIC Manager - [TCC -- C:\Program Files (x86)\Siemens\Step7\S7Proj\teste1] o @]
&P File Edit Inset PLC View Options Window Help =[x
DS |37 | & B dn|[o %2 = 8 [ <No Fiter >

-% S8 E REM N

35 TCC | Object name | Symbolic name | Type | Size| Author | Last modified |_Comment |
B Hardware, Station configuration 04/22/2017 115443 4M
Mestre CPU31 BE‘ 01/31/2017 06:54:37 PM
Press F1 to get Help. PC Adapter.Auto.1

Figura 44 — Configurar o hardware referente a estacéo escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.



Duplo clique em DP, conforme mostra a figura 45.
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[ HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC] ==
@ Station Edit Inset PLC View Options Window Help _[&][x
DSR2 § S| e lda B8 K

DO R
7 7S 307 2A ~
! %Pu £ —
x2 DP
22 EF
24 G
3
3 v
< > N
:I:l © UR
Slot Module Order number Firmware | MPI| address | address | Q address Comment
1 PS 307 24 BES7 307-1BA00-04A0
2 CPU 313C-2 DP 6ES7 313-6CE01-0ABO [v2.0 2
[ o7 "
2 a.7 a.’
24| Cowr TRR | R
0
1
Press F1 to get Help.
Figura 45 - Abrir tela de configuragéo de rede DP da estag&o escravo.
Fonte: Autoria prépria, 2017.
Na janela Propriedades — DP — (R0/S2.1), na guia Geral, clique em

Propriedades, conforme a figura 46.

[ HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC] [= )@ =]
@ Station Edit Inset PLC View Options Window Help _ 5]
DS %8 (& =0 ddal BE|%2 K
]
Properties - DP - (R0/S2.1) “
General | Addresses | Operating Mode | Corfiguration |
Short Description: DP
. Name: o] .
Interface

ﬂ:l  UR Type: PROFIBUS

Slot Module ... | Order number Firmware Address: 3

1 |[d Psa07aa [6ES7 307-16A00-0840 Networked:  Yes Propertes

2 CPU 313C-2 DP (6ES7 313-6CE01-0AB0 V2.0 2

Azl o Comment ‘

22|14 prepare

24 [[{ Gourr

OK Cancel Help
I I [

[] | | |

1 [ [ [

Press F1 to get Help.

Figura 46 - Abrir tela Propriedades — DP — (R0/S2.1) estag&o escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Chg
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Na janela Propriedades — PROFIBUS interface DP (R0/S2.1), no campo

Endereco insira o valor 3, conforme a figura 47, neste campo deve ser inserido um

valor diferente de 2 para evitar conflitos de comunicacdo, uma vez que este valor foi
utilizado para a configuragcédo da Estagao Mestre , e clique em OK.

Bl

@ station Edit Inset PLC V

HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC]
iew Options Window Help

o @[ =
D=s-8 & & i &l | () 23| R [ w2
=
DOUR 1
1 [ ps: Properties - DP - (R0/S2.1)
2 CF' e T e —
I Properties - PROFIBUS interface DP (RO/S2.1) [ x |
5 g W o || General  Porameters |
: s W
Transmission rate: 1.5 Mbps .
< >
Subnet:
ﬂ:‘ 0 UR not networked
Slot Module | Order number Fimware t
1 |4 pS 30724 BES7 307-1BA00-0440
2 CPU 313C-2 DP 6ES7 313-6CE01-0ABO V2.0 2
[l 27
2] TEDGTE
24| Cownr
o |
I I
[ | | |
1 | [ I

Press F1 to get Help.

Chg

Figura 47 - Tela Propriedades — DP — (R0/S2.1) estag&o escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Na janela Propriedades — DP — (R0/S2.1), na Guia Modos de Operagéo,
selecione DP slave, conforme mostra a figura 48, esta configuragdo indica que
nossa estacao ira trabalhar como uma Estagao Escravo, clique em OK.



o HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC] [ ]| =]
B Station Edit Inset PLC View Options Window Help

DB G e ddn DR (N2

20UR ‘

IE = Properties - DP - (RO/S2.1) | < |

2 8 cPl .

= IE g | General | Addresses Operating Mode | Configuration |

22 o

24 [{ cod

3 (@)

)

S " DP master
@ DPslave
! v
< I Test, ning, routing N
Master: Station Mestre
:I:I @ R Module DP
z Rack (R) /st (5) RU/S2)
Slat Module Order number Fimware | 1 |
P5 307 24 657 307-18A00-0440 st I e
CPU 313C2DP___[6ES7 313.6CE01-0AB0__[v2.0 |2 Diagnostic addess: T
i 2
5 Address for "slot” 2 [z
24|[] G
oK Cancel Help
[ I [

0 | [ |
1 I I [

Press F1 to get Help.

Figura 48 — Configurar a estagdo como escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Clique em salvar e compilar e apds em fechar, conforme a figura 49.

[} HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC] o || -EP
@0 Station Edit Insert PLC View Options Window Help -
DEs® 8 & o e dd O R K2
~
DAOUR
1 PS3072A ~
2 CPU 313C-2 DP.
22 DIT6/D076.
24 Count
3
n v
v
< >
=] o v
Slot Module .._| Order number Fimware | MPl address | | address | O address | Comment
PS 307 24 [6ES7 307-1BADD-0AAD
CPU 313C-2DP [6ES7 313-6CE01-0ABO__[v2.0 2
OF 7
F a7 a7
z Count il

Press 1 to get Help.

Figura 49 — Salvar e fechar as configuragbes da estagéo escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Abrindo a configuragdo da estagcdo Mestre e acoplando nela a estagéo
Escravo.
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Clique uma vez no icone da estagdo Mestre, conforme mostra a figura 50.

SIMATIC Manager - [TCC - CAPTOgram Files 6]\ Siemens\StepT\STProj tesse 1] o T e
B Fle M Woen PO View Optans Windew Hep -l®lx
Da 2™ B (0% % MW e % CRE RED v
Otawct e | Syt same T | See| Aser Commart |
% 8 Lowe o oo SMATIC X0 Saahon
5 Mere H vene SBMATIC 200 Saton
N o T
e Shctal lateleg e Gt insbeing hekd CNTANT 006 NP
Press 11 to get Help. PC Adaptar susio. )
Figura 50 — Abrir projeto da estagdo mestre.
Fonte: Autoria propria, 2017.
Clicar duas vezes no icone de hardware, conforme a figura 51.
I SIMATIC Manager - [TCC -- C\Program Files i Dp7\S7Proj\teste1] [E=mr=E =)
8 File Edit Inset PLC View Options Windo [=][&][x]

D277 | & @ [dn|[o % %" <No Fiter > Y R@E BEM
] 5 TCC Object name | Symbolic name | Type | Size | Author | Last modified | Comment |
Escravo @l Hardware Station configuration 04/22/2017 02:07:35 PM
CPU 313;:‘ CPU 01/31/2017 06:53:30 PM
Press F1 to get Help. [PC Adapter.Auto.1

Figura 51 — Abrir configuracao de hardware da estagdo mestre.
Fonte: Autoria propria, 2017.



Clique no icone Catalogo, conforme a figura 52.
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3 HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC] =N e )
@l Station Edit Inset PLC View Options Window Help — =]
DB g/ e | dda B ¥
o
2O UR
PS 3072A ~
CPU 313C-2 DP
— PROFIBUS(): DP master system (1)
. DIt&/0016
24 Court
3
- v
v
< >
w50
Module . | Order number Fimware | MPI ad.. | | address 0 addhess | Comment
P5 307 24 BES7 307-1BAQ0-08A0
CPU 313C2DP __|6ES7 313-6CE01-0AB0 V2.0 [2
|| o7 T
Y, a7 a7
Lot R ET R ET
0
T
Press F1 to get Help. Chg

Figura 52 — Abrir o catalogo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Na janela que se abre, clique no simbolo (+) ao lado da palavra PROFIBUS

DP, conforme a figura 53.

LS

HW Config - [Mestre (Configuration) - TCC] =N e =)
@ Station Edit Inset PLC View Options Window Help _[&][x
DSB8 G e den 3 BN

<

DO R

1 PS3072A ~

2 CPU 313C-2 DP.

X2 oP 1 PROFIBUS(1): DP master system (1)
22 DI16/D0716

24 Count

3

= v

Find |

Profie:  [Standard

X PROFIBUS DP
38 PROFIBUS-PA

A PROFINET 10

G SIMATIC 300

& SIMATIC 400

B SIMATIC HMI Station

] SIMATIC PC Based Contiol 300/400
B, SIMATIC PC Station

SIMOTION Drive-based

:‘:l ©) UR

Slot Module ..._| Order number Fimware | MPlad... | | addiess 0 address | Comment
T 6ES7 307-1BA00-0SA0
2 CPU 313C-2 DP 6ES7 313-6CE01-0ABO V2.0 2]
P DF 1453
= a.l a.l
24|[] Guar BT . TEE
0
1
Press F1 to get Help.

Figura 53 — Expandir a lista PROFIBUS DP do catalogo.

Fonte: Autoria propria, 2017.

PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distributed rack)

T
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Na lista que se abre, clique no simbolo (+) ao lado de Configuragdo de

estagdes, conforme a figura 54.

[} HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC]
@0 Station Edit Insert PLC View Options Window Help
D58 B& L =R
2O UR
1 PS3072A
2 CPU 313C-2 DP
x DP — PROFIBUS(1): DP master system (1)
22 DIT6/D076
24 Count
3
n v
<
I
50w
Slot Module ..._| Order number Fimware | MPl ad... | | addiess 0 address | Comment
1_[[{ Ps3072A 6ES7 307-1BA0D-08A0
2 CPU 313C-2 DP. 6ES7 313-6CE01-0AB0__[v2.0 2
x| oF @z
22|[{ oremaE a.l a.z
24|[] G R . TEE
0
1

Press F1 to aet Helo.

Figura 54 — Expandir a lista de configuragao de estacoes.

Fonte: Autoria propria, 2

017.

= =
- [ &] %
Bix
[ | anjl
Profie:  [Standard =l
R PROFIEUS DF | A

-] Additional Field Devices

T CR Object

-] Closed-Loop Controller

{1 Configured Stations
C2ux/P3un/Ddxx Slave
CPU 31x
@ CPU41x

@ ET200pio / CFU
= ET2005 / CFU
-8, PC station as DP Slave
-] $7-300 CP 3425 0P
{0 SIMATIC HMI-Station
{0 SIMATIC PC (CP 56x3)
& XBM147/CPU
(0 DP V0 slaves
(] DP/ASH
(] DP/PA Link
(] ENCODER
& ET 2008
& ET 2000
& ET 200eco
- ET 20018
&0 ET 200i5P
£ ET200L
- ET 200M
-] ET 200pr0
- ET 200R
& ET 2008
&+ ET 2003P
B

{23 ET 2000

v

PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distributed rack) 3|

Clique e segure sobre o icone CPU 31x, referente ao modelo de nossa CPU

da Estac&o Escravo, e arraste até a rede PROFIBUS criada anteriormente, quando

aparecer o sinal de mais solte o botdo do mouse, conforme mostra a figura 55, com

esta acdo estamos acoplando através da rede PROFIBUS que criamos as Estacoes

Mestre e Escravo.
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) HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC] o @
Bl Station Edit Inset PLC View Options Window Help - =]x]

DS8 & & be da @3RN

~

Vfind‘ [

Profile:  [Standard =l

DO LR
=R 3 PROFIBUS DP ~

30724 ~ (] Addilional Field Devices
PU 313C-2 DP T3 CiR Object

P —| PROFIBUS(1): DP master system (1) (3] Closed-Loop Controller

22 /16/0016 20 Configured Stations

24 ount B C2nu/PIxa/Daux 1Slave

o @ CPU 31«
4 B m CPU 41x
@ ET200pr0 / CPU
@ ET2005 /CPU

v B, PC station as DP Slave
< > {1 57-300CP 3425DP
{0 SIMATIC HMI-Station

{0 SIMATIC PC (CP 56x3)
EE o n & XBM147/CPU
(2 DPVO slaves
0 DP/AS
2 DP/PA Link
() ENCODER
{1 ET 2008
{3 €T 200C
{1 ET 200eco
{2 ET 20018
{2 ET 200i5P
QET 2000
0 ET 200M
{0 ET 200pr0
0 ET 200R
2 ET 2008
0 ET 2005P
{2 ET 2000 i
PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distibuted rack]) £

N
Ftc)
olsls|olz

Slot Module ...| Order number Firware | MPI ad... | | address 0 address | Comment
i PS 307 2A [6ES7 307-1BA00-06A0

2 |[§] cpu 313C-2 DP BES7 313-6CE01-0AB0 V2.0 2

q o P

Loy’ BB BT

Press F1 to aet Helo.

Figura 55 — Inserir a CPU 31x na rede PROFIBUS.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Ira abrir a janela DP slave properties, verifique na guia Coupling que aparece
a CPU referente a Estagdo Escravo que ja configuramos bem como o enderego 3,

cligue no botao acoplar, conforme a figura 56.

h HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC] [=le =]
@4 Station Edit Inset PLC View Options Window Help

D@9 %8 meda @O B

] Profie: [Standard

: 8l
Find: | n:|= i
~

2O UR .
‘ DP slave properties H =- %% PROFIBUS DP
1 PS3072A : (1) Addiional Field Devices
2 CPU313C2DF  General Coupling uration | T3 CiR Object
x2 0P () Closed-Loop Contraller
22 DIT6/DOTE Configured Slav 1] Configured Stations
24 Count. Configured slave contfBllers can be coupled with the PROFIBUS master. C2ux/P3ux/D 4 ISlave
3 Select a slave and click "Couple’" CPU 3%
73
Siave PROFIBUS Address | in Station Siot EPU d1x K,
CPU313C2.. PROFIBUS(1) @ ET20000/ CPU S
@ ET2008 /CPU
v B, PC station as DP Slave
< > (0 57-300CP 3425 DP

- SIMATIC HMI-Station
y {0 SIMATIC PC (CP 5643)
!I:I () CRU 31208 & XBM147/CPU |
Slot Module ..._| Order Number | Address | @ < > %20 DP V0 slaves
l 'J' #-(] DP/ASH
#-(] DP/PA Link
«-(] ENCODER
P 2 +-(] ET 2008 ‘
V0 Couping 7] ET 200C
<No coupling> 43 ET 200eco
7 ET 200iSP
#-( ET 2000
0K Cancel Help w1 ET 200M
+-(] ET 200pr0
+-( ET 200R
#-(] ET 2008
+-( ET 2005P
7 ET 2000 v

CPU31x intetface module for CPU of the 57-300 as DP slave, hardware 3
and diagnostic intermupt enables 2

Couple

Insertion possible [ Chg

Figura 56 — Acoplar a estagédo escravo a estagao mestre.
Fonte: Autoria propria, 2017.
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Clique em OK, conforme a figura 57 e a estagao Escravo estara acoplada a

rede PROFIBUS.

[

@ Station Edit Inset PLC View

DS &g Le oo %8 e

Options Window Help

HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC]

DR |
1 PS 3072A
2 CPU 313C-2 DI
x2 0P
22 DI16/D016
24 Count
3
73
<
- :l (3) CPU 313C:2DP
Stot| [ Moduie ... | Order Number | Address | @

DP slave properties
General Coupiing | Configuration |

Configured Slave Controllers

Configured slave controllers can be coupled with the PROFIBUS master.

Select a slave and click "Couple”:

Slave [ PROFIBUS [ Address_| in Station

[ Slot

Active coupling
Siave 57-300 CPU 31x-2 DP PROFIBUS Addr.=3in Station=Escravo
Slot 0/2/1

>

Cancel Help

Incartinn naccihle

Figura 57 — Confirmar o acoplamento da estacao escravo.

Fonte: Autoria propria, 2017.

[ & ]=]
=[]
Fnd | 1| i
Profie: [Standard =]
=} PROFIBUS DP ~
(1] Addiional Field Devices
T3 CiR Object

(] Closed-Loop Controller
=] Configured Stations
C2ux/PIu/Ddx 1Slave
CPU 31x
CPU 41x
@ ET200pro / CPU
@ ET2005 /CPU
B, PC station as DP Slave
{1 57-300CP 3425 DP
{0 SIMATIC HMI-Station
{0 SIMATIC PC (CP 5643)
& XBM 147/ CPU
v DP V0 slaves
#-(] DP/ASH
#-( DP/PA Link
«-(] ENCODER
+-(] ET 2008
+-( ET 200C
#-(] ET 200eco
#-( ET 20018
0] ET 200i5P
#-( ET 200L
#-(] ET 200M
+-(] ET 200pr0
+-( ET 200R
#-( ET 2008
+-(] ET 2005P
71 ET 2000

CPU31x intetface module for CPU o the 57-300 as DP slave, hardware
and diagnostic intertupt enabled

v

3

Clique em salvar/compilar e depois em fechar, conforme mostra a figura 58.

o

@) Station Edit Insert PLC View Options Window Help
DSeR & &= e dsn DR (w2

HW Config - [Mestre (Configuration) -- TCC]

==

-|&

=100

3072A

PU 313C-2 DP
7

[N
NNEE

22 /16/D016

[ =

24 Count

M PROFIBUS(): DP master system (1)

@ACPU3]

<

= :l Mestre

Slat Designation

UR

ROFIBUS(1): DP master system (1) DP master system (1)

Press F1 to get Help.

Figura 58 — Salvar e fechar o projeto da estagdo mestre.

Fonte: Autoria propria, 2017.

Find |

: 0l x|

Profil: [Standard

S|

E

PROFIBUS DP
5 (1] Addiional Field Devices
T3 CiR Object
#-{_] Closed-Loop Controller
-] Configured Stations
C2ux/P3u/Ddx 1Slave
CPU 31x
CPU 41x
ET200pr0 / CPU
ET2005 / CPU
B PC station as DP Slave
{2 57-300CP 3425 DP
{1 SIMATIC HMI-Station
{0 SIMATIC PC (CP 56x3)
@ XBM 147/ CPU
5] DP VO slaves
5 (] DP/AS
+1-(_] DP/PA Link
+1-(_) ENCODER
#-( ET 2008
#-(] ET 200C
+-(] ET 200eco
+-(] ET 20018
+-( ET 200i5P
#-( ET 200
¢ ET 200M
#-(] ET 200pr0
#-( ET 200R
#-( ET 2005
+-(] ET 2005P
+-{1 ET 200U

CPU31x intetface module for CPU of the 57-300 a5 DP slave, hardware
and diagnostic intertupt enabled

~

v

%

Chg
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Na estagdo Escravo devemos configurar os frames, que s&o os enderecos

“‘bytes” de comunicagao entre uma estacéao e outra.
Clique no icone da estagao Escravo, conforme a figura 59.

& SIMATIC Manager - [TCC -- C:\Program Files (x86)\Siemens\Step7\S7Proj\teste1] (=R =
8D File Edit Insert PLC View Options Window Help _[&][x
D |87 | % B0 || @ %52 <No Fiter > - RS8R BBMN
=8 TeC | Dbject name | Symbolic name | Type | Size| Author | Last modiied | Comment |
@l Hardware Station configuration 04/22/2017 11:54:49 AM
Mestre CPU3IAC2DP - CRU 01/31/2017 06:54:37 PM
Press F1 to get Help. PC Adapter.Auto.1
Figura 59 — Abrir projeto da estagéo escravo.
Fonte: Autoria prépria, 2017.
Clique em Hardware, conforme a figura 60.
) SIMATIC Manager - [TCC -- C:\Program Files (x86)\Siemens\Step7\S7Proj\teste1] =R
- [ & %

B File Edit Insert PLC View Options Window Help

DS |2 | % 2@ |da|o %2 % <No Fiter > - EaRE BEMK
=-&p TCC Object name | | Type | Size| Author | Last modified |_Comment |
0l Hardware Station configuration 04/22/2017 115449 AM

Mestre CPU 3T ‘ cPU 01/3172017 06:54:37 PM

Press F1 to get Help. PC Adapter.Auto.1

Figura 60 — Abrir configuragao de hardware da estagdo escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.



Duplo clique em DP, conforme a figura 61.
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e

@) Station Edit Insert PLC View Options Window Help

DEe-8 fG| e ldd B2 R w2

HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC]

[E=N=R )

N ElE

D0 UR
[ K D
2 CPU 313C3 DP
x DP
22 DIt
24 G
3
n v
v
< >
=0 v
Slot Module Order number Fimware | MPI address | | address | O address | Comment
PS 307 24 [6ES7 307-1BAD0-0440
CPU 313C-2DP___|6ES7 313-6CE01-0AB0__[v2.0 |2
OF 7G5
a7 a7
24[[{ Gt R | R
0
1

Press F1 to get Help.

Figura 61 — Abrir configuragao DP da estagéo escravo.

Fonte: Autoria propria, 2017.

Abrira a janela Properties — DP — (R0/S2.1), na guia Configuracédo, clique em

New, conforme a figura 62.

HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC] [=e]=]
Help z

i

@ Station Edit Inset PLC View
DS%8 & & e dda @3B

n
|E3

Options  Window

Find [

3

Properties - DP - (R0/S2.1)

General | Addresses | Operating Mode Corwigmanon|

Local addr.

Mode | Partner DP a...

Partner addr.

<

50w
Slot Module ... | Order number Fimware o Edt.. Delete [ |
PS 307 24 6ES7 307-1BA00-06A0 |
CPU 313C2DP___|6ES7 313-6CE01-0AB0__ V20 |2 MS Master-ia| ration |
' DF Master: 20P |
Station Mestre |
z Lot Comment I —
ok | Cancel Help =

[ [ [

0 ] | |

1 [ [ I

Press F1 to get Help.

Figura 62 — Abrir nova configuragcao DP na estagéo escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Profil:

[ standard

Ll l%t

¥ PROFIBUS DP
8% PROFIBUS-PA
PROFINET 10
IMATIC 300
IMATIC 400
IMATIC HMI Station
IMATIC PC Based Control 300/400
SIMATIC PC Station
SIMOTION Drive-based

PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distributed rack) E
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Abrira a janela Properties — DP — (R0/S2.1) — Configuration — Line 1. Nesta
janela tem-se duas colunas onde a coluna com o nome DP Partner: Master é
referente a estagcdo Mestre e a coluna Local: Slave é referente a estacdo Escravo,
conforme a figura 63.

2k HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC] o |[&@|[=
@ Station Edit Inset PLC View Options Window Help
D8 &5 o on |2 R | w2
~ Bix|
g o
Properties - DP - (R0/S2.1) - Configuration - Line 1 u —‘—‘
fie:  [Standard =l
Made. (== L Wit
r — PROFIBUS DP
DP Partrer: Master Local: Slave 8% PROFIBUS-PA
1#8 PROFINET 10
DP address: g DP address: 3 r SIMATIC 300
SIMATIC 400
Name: bF] Name: DP — SIMATIC HMI Station
SIMATIC PC Based Control 300400
Address type: Output ~ Address type: Input = B, SIMATIC PC Station
‘[ SIMOTION Drive-based
Address fla Address: [
< "Slot": 4 “Slot": n
- :I © UR Process image: 0B1PI Process image: 0B1 Pl
Slot| [§ Module Order number Interupt 0B:
1 |[ Psao7ea 6ES7 307-1BADD-0A!

8] cPU 313C-2 DP. 6ES7 313-6CE01-

o
w2 |[g oF

Length 1 Comment

Unit Bptes -

Consistency: Unit >

24 A Gorr

Cancel Help

PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC S7, M7, and C7 (distributed rack) E

Press F1 to get Help.

Figura 63 — Tela Propriedades — DP — (R0/S2.1) estagéo escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Neste primeiro frame, configurar a comunicagdo da estacdo Mestre para a
estacao Escravo.

Conforme a figura 64, na coluna referente a estacdo Mestre neste exemplo
configura-se os campos da seguinte maneira:

Address type: Output

Address: 14

O campo Address type indica o tipo daquele endereco, se sera uma entrada
ou saida de dados, em nosso caso estaremos utilizando o conjunto de Bytes 14
como saidas na Estacdo Mestre.
Qual o conjunto de Bytes estara sendo utilizado em seu projeto é opcional, a unica
recomendacgao é que se utilize um conjunto especificamente para interface entre as

estacdes Mestre e Escravo.



oh HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC] o | @ || R
@ Station Edit Insert PLC View Options Window Help
bS58 G s s | [N 3| %R N2
~ olx|
| ] ail
Properties - DP - (R0/S2.1) - Configuration - Line 1 u J—‘
fie:  [Standerd =l
Mode: s Master-slave configuration)
i t Sty PROFIBUS DP
DP Partner: Master Local: Slave A5 PROFIBLIS-PA
% PROFINET 10
DP addess: 2 DP address: 3 r SIMATIC 300
SIMATIC 400
Nare: = Name: DF MATIC HMI Stati
SIMATIC PC Based Control 300/400
Address type: Ouput v Address type: Input - B, SIMATIC PC Station
SIMOTION Drive-based
Address: e : T
< “Slot” 0 St n
:‘ :, © UR Process image: 0B1PI cess image: 0B1PI
Slot Module Order number Interrupt OB:
1 |[ ps3o7aa 6ES7 307-1BA0-04,
2 (|5 CPU 313C2DP 6ES7 313-6CE01-
x| oF
274 Length: 1 Comment t:
74| G
Unit Bytes .
Consistency: Unit >
- Cancel Help
1 L I I I [
PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distibuted rack) 3]
Press F1 to get Help.

Figura 64 — Frame de comunicacdo mestre para o escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Conforme a figura 65, na coluna referente a estagdo Escravo neste exemplo
configura-se os campos da seguinte maneira:

Address type: Input

Address: 14

O campo Address type indica o tipo daquele endereco, se sera uma entrada
ou saida de dados, neste caso o conjunto de Bytes 14 serdo entradas na Estacéo
Escravo, o que significa, que toda vez que por exemplo o bit Q14.0 estiver no estado
l6gico 1 na estacdo Mestre, seu bit correspondente [14.0 na estagcdo Escravo
também estara no estado logico 1, se Q14.0 na estacdo Mestre estiver em estado
l6gico igual 0, o bit 114.0 da estagcdo Escravo também estara em estado logico igual
ao0.
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@ Station Edit Inset PLC

DSs8 BG

View Options Window Help

L e =Rl Vg

HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC]

Properties - DP - (R0/S2.1) - Configuration - Line 1

e |

fie:  [Standard

PROFIBUS DP
2% PROFIBUS-PA.
28 PROFINET 10
SIMATIC 300
IMATIC 400

IMATIC HMI Station
SIMATIC PC Based Control 300/400
B, SIMATIC PC Station

[@ SMOTION Drive-based

[

PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC $7, M7, and C7 (distributed rack) . <

Mode: MS (Master-slave configuration)
DP Pattner: Master Local: Slave
DP address: 2 DP address: § r
Name: bF] Name: DP
Address type: Oupst  ~ Address type: ot~
Address: C— Address: [
< “Slot": 0 “Slot": 4
ﬂ :l 0 UR Process image: 0B1PI Process image: 0B1Fl
siot| [ Module Order number Interrupt 0B: = ——
1 |[ Ps3o7ea [6ES7 307-1BAD0-0A!
[§I CPU313C-2DP___ [6ES7 313-6CE01:
[ Za
il | Length: 1 Comment
24[[] G
Urii: Botes  ~
Coromercy: [omt =]
- Cancel Help
1 L I L L I
Press F1 to get Help.

Figura 65 - Frame de comunicag&do mestre para o escravo.

Fonte: Autoria propria, 2017.

Apos as configuragdes realizadas clicar em OK, conforme a figura 66.

(]

@ Station Edit Inset PLC

bS58 &G

View Options Window Help

LR =N b4

HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC]

Properties - DP - (R0/S2.1) - Configuration - Line 1

P

nput v

0B1PI

[T

Kt [

=
—

Cancel Help

Press F1 to get Help.

Mode: [M5 =]  (Masterslave configustion)
DP Partner: Master Local: Slave
DP address: 2 DP address:
Name: bF] Name:
Address type Oupt - Address type:
Address: |1A— Address:
< “Slot": 4 “Slot";
ﬂ :I © UR Process image: 0B1PI Process image:
Slot | [§ Module Order number Interrupt 0B:
1 |[§ Ps3072a BES7 307-1BA00-04,
2 |[§] cpu 313C-2 DP 6ES7 313-6CE01-
2|l o7
7 DIIEDaIE Length 1 Comment
24|[] Goar
Urit. Bytes v
Consistency: Unit -
[i]
1 L L I

Figura 66 — Confirmando as configuragdes do frame de comunicagéo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

[= e =]

fie:  [Standard

2 PROFIBUS DP

1288 PROFIBUS-PA.

252 PROFINET 10

SIMATIC 300

SIMATIC 400

' SIMATIC HMI Station

SIMATIC PC Based Control 300/400
{8, SIMATIC PC Station

‘[ SIMOTION Drive-based

PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distibuted rack) ¢

Conforme a figura 67, verifique que a linha correspondente ao frame criado

apareceu na janela Properties — DP — (R0/S2.1), agora deve-se configurar um

segundo frame, que sera a comunicagdo da estacdo Escravo para a Estacéo

Mestre, clique em new.
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@ Station Edit Inset PLC View Options Window Help

D@8 8 S| o e doo SRR N2

HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC]

Properties - DP - (R0/S2.1)

General | Addresses | Operating Mode Corfiguraton |

Profile: [ Standard

n =% PROFIBUS DP
8 PROFIBUS-PA
-4 PROFINET 10

Order number Fimware | 1
BES7 307-1BA00-0A40

Mode | Partner DP a.

Partner addr. | Local addr.

BES7 313-6CE01-0AB0  |V2.0 2

Comment |

New. Edt. Delete
MS Master-s: ion
Master: @or

Station: Mestre

SIMATIC PC Station
[@ SMOTION Drive-based

<

o]

Cancel

Help.

[ITTEETTTT =

I
[ | |
[

Press 1 to get Help.

IMATIC PC Based Control 300/400

PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distrbuted rack) E]

Figura 67 — Criar novo frame de comunicagéo.

Fonte: Autoria propria, 2017.
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Analogamente aos passos anteriores e conforme a figura 68 e 69, deve-se
configurar os campos da seguinte maneira:

Address type: Input
Address: 15

B

@ Station Edit Inset PLC View Options Window Help

HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC]

[=[e]=]

- x

DSB8 B S|ee dd BB RN

- Blx|
=l

End |
. - 5 - le:  [Standard
Properties - DP - (R0/S2.1) - Configuration - Line 2 W I
'P"! PROFIBUS DP
Mode: M5 = [Master-slave configuration) 2 PROFIBUS-PA
& PROFINET 10
DP Partner: Master Local: Slave i SIMATIC 300
# SIMATIC 400
DP address: 2 = DP address: 3 Mod assignr IS T SIMATIC HMI Station
3l SIMATIC PC Based Control 3007400
Name: ] Name: oP Mod adde B, SIMATIC PC Stalion
[ SIMOTION Drive-based
Address type: ot |5 Address type: Oupt  v]  Modnan [ a
- Address: 15 dress: I
“Slot” 5 “Slot": 5
&3]0
St Order number Process image: 0B1F - Process image: 0B1Fl -
i [6ES7 307-1BAD0-044
En 6ES7 313-6CE01 | "ePtOB: =] || Diagnostics ade:
24
Length 1 Comment:
Unit Bytes v
Consistency: Unit v
0
1 [ Apply Cancel Help

Press F1 to get Help.

Figura 68 — Frame de comunicacéo da estacdo escravo / mestre.

Fonte: Autoria propria, 2017.

Address type: Output
Address: 15

FRUFIBUS-DP slaves for SIMATIC S7, M7, and C7 (distributed rack) £
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O que significa que os bits referentes ao byte 15 na estacdo Mestre terdo o

mesmo estado l6gico que os bits referentes ao byte 15 na estagédo Escravo.

[} HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC] [e @] =]
@ Station Edit Insert PLC \ &

D8 §| G

w Options Window Help NEE

s aln | Y2 %82 w2

~ x|
Find: | atlaj
[ - o . le  [Standard =
Properties - DP - (R0/S2.1) - Configuration - Line 2 [ 5|
PROFIBUS DP
Mode: M =] [Masterslave configuration) g PROFIBLIS-PA
PROFINET 10
DP Partner: Master Local: Slave 3 SIMATIC 300
) ) . SIMATIC 400
DP address: 2 = DP address: 3 = . SIMATIC HMI Station
3l SIMATIC PC Based Contiol 300/400
Name: [DF] Name: DP B, SIMATIC PC Station
[@ SIMOTION Diive-based
Address type: ot - Address type: Oupt _~ u
. ||| Addess 5 Address: s
“Slot'” 5 “Slot": 5
3o
siot| [{ Module .. | Oderrumber || | Processimage: 0B1Pl - Process image: EEE|
1 |[] psa3o7ea 6ES7 307-1BADD-0A4
2 [ 6ES7 3136CE01( | MemPtOB: |
24|[] Gouar
Length: 1 Comment:
Unit Bytes v
Consistency: Unit -
0
1 K Cancel Help

[[FRUFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distributed rack] ~ E.¢

Press F1 to get Help.

Figura 69 - Frame de comunicacgéo da estagcéo escravo / mestre.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Apos as configuragdes realizadas clicar em OK, conforme a figura 70.

[ HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC] (=)@ =]
@Y Station Edit Inset PLC View Options Window Help 5[ x

DSB8 G =eldan| BB W N2

~ olx|
Find: [ o b
- = = = le: Standard v
Properties - DP - (R0/S2.1) - Configuration - Line 2 ‘ J
PROFIBUS DP
Mode: MS 7] (Masterslave configuration) B2 PROFIBUS-PA
32 PROFINET 10
DP Partner: Master Locat Slave @ SMATIC 300
_ l SIMATIC 400
DP address: = DP address: 3 r = SIMATIC HMI Staton
i SIMATIC PC Based Conlrol 300/400
Name: DF] Name: DP B, SIMATIC PC Station
[@ SIMOTION Drive-based
Address pe: TE= Address ype: Ouput v a '
. ||| addess 5 || Addess [
“Slot": 5 “Slot": 5
o v
ot Modde | Otderrumber || | Processimage 0B1F - Process image: 0BTFI >
1 PS 307 24 6ES7 307-1BA00-064
2 |[jlCPU313c2DP _ [eES7 313-6CE01( | MemPtOB: =
el Wza
22
24[[{ Covr
Length 1 Comment:
Unit: Byles v
Consistercy: [t v]
[
1 K Cancel Help
FHUFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distrbuted rack) %
Press 1 to get Help.

Figura 70 — Confirmar configuragdes do frame de comunicagao.
Fonte: Autoria propria, 2017.



Verifique na janela Properties — DP — (R0/S2.1), figura 71, que

linha 2, referente ao segundo frame criado e clique em OK.
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existe uma

(]
@ Station Edit Inset PLC View Options Window Help
DS%8 &&= e dda B3R K

HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC]

Properties - DP - (R0/S2.1)

General | Addresses | Operating Mode  Cortiguration |

[o[@ =]

- [[=][=

-oix
Find: [ nj: nt]‘
Profle:  [Standard ~|

B¥ PROFIBUS DP
3% PROFIBUS-PA

A% PROFINET 10

SIMATIC 300

Line | Mode | Partner DP a. Partner addr. | Local addr. Length Consiste. SIMATIC 400
1 MS 014 114 1Bytes  Unit SIMATIC HMI Station
2 Ms 2 115 015 TBtes  Unt SIMATIC PC Based Control 300/400
B, SIMATIC PC Station
SIMOTION Drive-based
o, -
< >
5o v
Slot Module ... | Drder number Fimware g Edt Delete |
1 |[ Ps3o7on 6657 307-18400-0440 i |
2 [[S[CPU313C2DP __ [6ES7 313-6CE01-0ABO__[v20 |2 WS B |
A2 OF Master: @DoP i |
£ Station Mestre |
AN e Commert: | |
oK Cancel Help |
[ [ [
0 | | I
1 [ [ [
PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distributed rack]  %.¢
Press F1 to get Help.

Figura 71 — Verificar segundo frame criado e confirmar configuragées.

Fonte: Autoria propria, 2017.

Clique em salva/compilar e fechar, conforme a figura 72.

LS

@ Station Edit Inset PLC View Options Window Help

DBeR & & = e dod D8

HW Config - [Escravo (Configuration) -- TCC]

PS 3072A

CPU 313C-2

DI16/D016

DP

<

Blx|
find | n:|= nﬂ
Profie:  [Standard ~|

PROFIBUS DP

2% PROFIBUS-PA
A% PROFINET IO
SIMATIC 300
SIMATIC 400

. SIMATIC HMI Station

SIMATIC PC Based Control 3007400
B, SIMATIC PC Station
SIMOTION Drive-based

:I:l © UR

Slat Module ... | Order number Fimware | MPl address | | address | @ address | Comment
1 PS 307 24 657 307-1BA00.0840

2 |[[CPU313C2DP __ [6ES7 313-6CE01-0AB0 [v2.0 |2

x| 27 T

27 a7 2.7

29[l G Rl

0

1

Press F1 to get Help.

Figura 72 — Salvar e fechar o projeto da estacéo escravo.

Fonte: Autoria propria, 2017.

PROFIBUS-DP slaves for SIMATIC 57, M7, and C7 (distriibuted rack]

%
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Selecione a estacédo Escravo e realize o download do programa clicando no
icone download, conforme a figura 73.

I}

SIMATIC Manager - [TCC -- C:\Program Files (x86)\Siemens\Step7\S7Proj\teste1] o[ CP | S|
8D File Edit Inset PLC View Options Window Help NEER
D |37 | & e | dile % % <MNo Fiter > Y R@E BEMIN
=8 Tce | Ot re |_Symbolic name | Type | Size| Author | Lastmodified | Comment
B Station configuration 04/22/2017 11:54:43 AM
CPU 313C:2DP CcPU 01/31/2017 06:54:37 PM

Press F1 to get Help. PC Adapter.Auto.1

Figura 73 — Download do projeto da estacéo escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Selecione a estacdo Mestre e realize o download do programa clicando no
icone download, conforme a figura 74.

& SIMATIC Manager - [TCC -- C:\Program Files (x86)\Siemens\Step7\S7Proj\teste1] O | EP (3]
&P File Edit Inset PLC View Options Window Helj NER
Dw (82| & 2R 2 % | %o U E <No Fiter > Y R@E BEMN
=] 5 TCC [if | Type | Size | Author | Last modified | Comment
Escravo) @l Han Station configuration 04/22/2017 11:54:49 AM
Mestre,

‘ CPU 313C-2DP CPU 0173172017 06:54:37 PM

Press F1 to get Help. PC Adapter.Auto.1

Figura 74 — Download do projeto da estagdo mestre.
Fonte: Autoria propria, 2017.
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Conforme a configuragao realizada, toda vez que o byte 14 da estagdo Mestre
for acionado, ou seja, seu estado légico for igual a 1, o byte 14 da estagcao Escravo
também sera acionado, com estado légico igual a 1 e quando o byte 15 da estacéo
Escravo for acionado, estado légico igual a 1, o byte 15 da estagdo Mestre sera
acionado, com estado logico igual a 1. A figura 75 indica esta configuragao a qual foi

realizada nos passos descritos anteriormente.

Properties - DP - (R0/S2.1) B

General | Addresses | Operating Mode CO'TﬁQUFaﬁOf'I|

Partner DP a... | Partneraddr. | Local addr.

2 MS 2 115 015 1 Bytes Unit

New... Edit... | Delete |

MS Master-slave configuration

Master: (2) DP
Station: Mestre

Comment: I

Carcel_| b

Figura 75 — Tela de configuracdo dos frames de comunicagéo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

O Quadro 5 mostra a relagao entre os bits das estacbes Mestre e Escravo.
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Bytes de Saida Bytes de Entrada
Estacao Bits Bits Estacao
Mestre 14.0 = 14.0 Escravo
Mestre 14.7 ———— 14.7 Escravo
Escravo 15.0 — 15.0 Mestre
Escravo 15.7 — 15.7 Mestre

Quadro 5 — Relagéo entre bits das estagbes mestre e escravo.
Fonte: Autoria propria, 2017.

As figuras 76 e 77 exemplificam um diagrama LADDER, onde o interruptor

1.0 da Estacdo Mestre aciona a lampada Q1.0 da Estacdo Escravo e o interruptor

11.0 da Estacéo Escravo aciona a lampada Q1.0 da Estacdo Mestre.

FC4 : Title:

Comment :

B Network 1: Interruptor Estagdc Mestre aciona Lampada Estagdo Escravo

1 0O 1 -
i11.VU Wi

"Interruptor Est. Mestre" "Comun. Mes
| | {
\

Elm Interruptor Estag8o Escravo aciona Lampada Estagdo Mestre

re/Escravo”

e

I115.0 Q1.0
" " "y 2 5 "
Comun. Escravo/Mestre Lampada Estagdoc Mestre

| | {} |

’ L S |

Figura 76 - Programacéo Software SIMATIC Manager.
Fonte: Autoria propria, 2017.
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B Network 1: Interruptor Estaglo Escravo aciona Limpada Estaglo Mestre

I1.0 Q15.0

"Interruptor Escravo" "Comun. Escravo/Mestre"”

| | { \ |
L L |

B A5 S9l : Interruptor Estaglo Mestre aciona Limpada Estaglo Escravo
114.0 Q1.0
"Comun. Mestre/Escravo" "Lampada Escravo"

| L {3 |
o L

Figura 77 - Programacao Software SIMATIC Manager.
Fonte: Autoria propria, 2017.
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Este apéndice tem por objetivo detalhar pontos especificos referentes a

comunicacgao via rede Profibus da IHM Eaton 102 que a UTFPR Curitiba possui em

seu laboratério de CLP’s da SIEMENS. Estes detalhes se dirigem para a

comunicacgao via Rede Profibus que ndo foram abordados no trabalho utilizado como
referéncia (INOUE E PALAR, 2016).

O primeiro deles é se atentar ao configurar os pardmetros de comunicagao via

software Galileo. A configuragdo dos parametros da IHM do mestre e do escravo do

Semaforo estao detalhados no Quadro 6.

. . IHM DO IHM DO
PARAMETRO DESCRICAO
MESTRE | ESCRAVO
Baud rate Velocidade de Transmissao. 1500k 1500k
Status Refresh [ms] Intervalo entre atualizacdes. 10 10
Define o numero da estagcdo da
MMI Station No. 4 5
IHM.
Default Station No. Estacdo em default (ndo alterado). 2 2
Taxa de  Transmissédo  (n&o
TTR 34304 34304
alterado).
HSA (15, 31, 63, Maximo numero de enderegos
126 126
126) (numero da estacéo).
Slot da Estacdo do CLP (nado
Default Slot 2 2

alterado).

Quadro 6 - Parametros de Configuragao das IHM's Mestre e Escravo (exemplo Semaforo)

Conforme citado na pagina 42 de INOUE E PALAR, deve-se configurar a

Velocidade de Transmissao (Baud rate) igual ao dos CLP’s que estdo em rede.
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Além disso, é necessario tomar os devidos cuidados com os numeros das
estacdes da rede (enderecos da Profibus). No exemplo do Semaforo, as estagdes
(MMI Station No.) foram configuradas de acordo com o Quadro 8. Outros numeros
de estacdo poderiam ser escolhidos, desde que sejam diferentes entre si (isso
causaria erro de comunicagdo). Os numeros de estagdes podem ser de 1 a 126 (126
foi configurado no Quadro 6 em HSA).

_ NUMERO DA
ESTACAO ~
ESTACAO
CLP Mestre 2
CLP Escravo 3
IHM do Mestre 4
IHM do Escravo 5

Quadro 7 - Numero de Estacdes (exemplo Semaforo)

Os outros parametros do Quadro 7 podem ser mantidos como default.

E necessario ter em mente que, se os cabos forem conectados depois da IHM
ser ligada, podera ocorrer um erro critico de memoria. Desta maneira, caso isso
aconteca, a IHM devera ser reiniciada. Para fazer tal processo, deve-se carregar o
programa do software Galileo via Ethernet e selecionar a opgdo Reboot IHM. Isso

solucionara o erro.
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APENDICE C

Este apéndice tem por objetivo detalhar a comunicagcdo entre um CLP
Siemens S7-300 com o software WinCC Flexible 2008 através de uma rede MPI.

Apods criado um novo projeto, a tela inicial sera como demonstrado na figura
78:

£
£

E =

%% Reports
(- Text and Graphics Lists
- Runtime User Administration
(-7 Device Settings

-J«h Language Settings

(@ Project Languages

- £ Project Texts

-7 Dictionaries

#-% Structures

[J"h Version Management

m

Figura 78 - Tela inicial de um projeto no WinCC.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Clique duas vezes em Connections, e uma nova aba se abrira como aparece
na figura 79:
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(WinCC flexible Runtim

ns

wnication

ags

onnections

ycles

Management

nalog Alams

iscrete Alams

ettings

es

ical Data Parameters Areapointer
s

its

and Graphics Lists

me User Administration
' Settinas

Figura 79 - Aba Connections.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Clique duas vezes na primeira linha (linha que esta selecionada
automaticamente). Sera criado automaticamente uma conexdo com os parametros
através para uma rede MPI com um CLP Siemens S7-300 ou S7-400, como pode

ser observado na figura 80.

& g 0c

1MinCC flxible Rurtim CONNEGCINONSS
:;: Sereen Name ‘ommunication driver Online [Comment

Template = Connection_2 ~|on ~|
Screen_1
munication
Tags
Zonnections
Zycles

n Management
Analog Alams
Discrete Alamms
Settings

pes

xical Data Parameters Areapointer
s

orts

and Graphics Lists

sime User Administration ﬁ Interface
ce Settings MPLJDP v

WIinCC flexible Runtime Station

|e Settings B
sct Languages
thics
sct Texts HMI device Network PLC device
onanes Type Baud rate
s OITTY Profile | MPI v Address 2
Mlanagement - 187500 v
() RS232 Highest station address (HSA) Expansion slot 0
) RS422 Address 1 u ) ok
. v
) RS485 Accesspoint  |S7ONLINE | 2C 0
(® Simatic [ Only master on the bus Number of masters 1 [ Cyclic operation

Figura 80 - Parametros de conexao.
Fonte: Autoria propria, 2017.

Ha outras opgdes que podem ser alteradas nos parametros da conexéo,

como por exemplo, alterar a Interface para Ethernet, alterar os enderecos ou o driver
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de comunicagdo. A figura 81 apresenta os drivers de comunicagdo que podem ser
utilizados com o WinCC Flexible 2008:

WinCC flexible Advanced - Project.hmi - a
Project Edit View Insert Format Faceplates Options Window Help

SNy MO - X YR e N

* [Engish Unied States) | v/

o.l [ Screen_1 I_g'c.mm
luas Project

22zz Device_1(WinCC flexible Runtim

3 W, SIMATIC 57300/.. E L@ 2%

SONINEGINONES)

2% Screens
? s s [ Pame —fcommunicatindrver —— ooine |
[ Template = Connection_2 SIMATIC 57 300/400 ~|on ~|
[ Screen_1 Allen Bradley DF L
Y Communication Allen Bradley DH485
<= Tags Allen Bradley E/IP C.Logix
25" Connections GE Fanuc SNP
=8 Cycles LG GLOFA-GM
- Aam Management Mitsubishi FX
B4 Analog Alams Mitsubishi Protocol 4
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Figura 81 - Drivers de comunicagao com o WinCC Flexible 2008.
Fonte: Autoria propria, 2017.



