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NOTA INTRODUTÓRIA

A Indústria 4.0 é uma realidade que se torna possível devido aos avanços tecnológicos li-
gados à tecnologia da informação e engenharia. As mais relevantes são:

• �Internet das coisas (Internet of Things – IoT): consiste na conexão em rede por meio de 
dispositivos eletrónicos que permitem a recolha e troca de dados. 

• �Big Data Analytics: são estruturas de dados extensas e complexas que utilizam novas 
abordagens para a recolha, análise e gestão de informações. 

• �Segurança e robustez dos sistemas de informação: com o objetivo de evitar os proble-
mas que as falhas de transmissão na comunicação máquina-máquina podem causar nas 
empresas.

• �A colaboração homem-robot (CHR) surge da necessidade de homens e máquinas parti-
lharem simultaneamente um mesmo espaço. Impulsionado pela Indústria 4.0, este mo-
delo de colaboração promete processos de trabalho com um elevado grau de flexibilida-
de, máxima disponibilidade e produtividade da instalação, assim como elevada eficiência 
económica. Para este novo desafio é necessário utilizar a melhor tecnologia de seguran-
ça em cada aplicação de modo a garantir uma colaboração homem-robot sem problemas.

Numa altura em que os sistemas automáticos, os sistemas inteligentes, a inteligência artifi-
cial e os robots são elementos do nosso dia a dia e ameaçam fazer uma transformação ra-
dical na forma como vivemos e trabalhamos, faz sentido estudar os fundamentos de uma 
das áreas mais importantes nos desenvolvimentos que permitiram a 4.ª revolução indus-
trial. Tendencialmente e num futuro próximo, as indústrias terão de se adaptar ao concei-
to, tornando-se cada vez mais autónomas e competitivas.

Dentro do contexto da Indústria 4.0, um dos elementos cruciais é a conectividade. Num 
mundo repleto de tecnologias, na qual existem diferentes sistemas que conectam todos os 
dispositivos, da indústria à internet, a transmissão de dados deve ocorrer de maneira pre-
cisa e ágil.

A conexão remota tem diferentes benefícios e proporciona vantagens importantes para a 
indústria. Porém, para que seja possível usufruir desta tecnologia, é fundamental conhe-
cer, configurar e colocar em funcionamento um excelente dispositivo de conexão remota. 
Caso contrário, o acesso remoto poderá ser prejudicado.

A conexão remota é fundamental para os projetos de automação da indústria, uma vez 
que esses sistemas permitem que o monitoramento de máquinas seja muito mais dinâmi-
co e simplificado, já que ele pode ser realizado de qualquer local.

Nesse momento, é comum surgirem algumas dúvidas, como encontrar um com equipamen-
to para efetuar uma conexão remota que ofereça um serviço de qualidade? Quais os itens 
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3. �viEwon - COMO CRIAR A SUA PRÓPRIA PÁGINA 
WEB SEM NECESSIDADE DE CONHECIMENTOS 
DE HTML

viEwon é um ambiente gráfico que permite projetar páginas HMI animadas para o Ewon 
Flexy e visualizá-las imediatamente. Não são necessárias habilidades ou conhecimentos 
específicos de web. O viEwon transforma o Ewon Flexy num poderoso sistema de painel 
de controlo remoto com sinóticos abrangentes contendo vários objetos, animações, alar-
mes e tendências.

Através do Talk2M, engenheiros ou clientes que usam M2Web podem aceder facilmente 
aos painéis de controlo viEwon a partir de qualquer lugar.

O software viEwon pode ser obtido em: https://hmsnetworks.blob.core.windows.net/www/
docs/librariesprovider10/downloads-monitored/software/viEwonsetup.msi?sfvrsn=3313
4ad7_23&download=true 

Ao nível de documentação está disponível a seguinte:
viEwon - Graphical Components
viEwon - Objects, Animations and Actions
viEwon - Symbols

3.1. Atualizações do viEwon 
Se o PC que está a executar o viEwon tiver uma conexão com a Internet, há uma verifica-
ção automática das atualizações disponíveis quando o editor do viEwon é iniciado. Se hou-
ver atualizações disponíveis, ele exibe uma mensagem no canto superior direito da barra 
de ferramentas principal na área de trabalho.

Figura 3.1. Exemplo de uma nova versão disponível do viEwon.

(Fonte: HMS)

Ao clicar no link, será redirecionado para o site da Ewon para efetuar o download da nova 
versão do viEwon.

3.2. Como criar o seu primeiro projeto no viEwon
Criar suas próprias páginas da web no dispositivo Ewon usando o editor viEwon é muito 
simples. Este capítulo resume as diferentes etapas a serem seguidas para criar o seu pri-
meiro projeto viEwon e exportá-lo para o dispositivo Ewon.
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No editor de projeto, a visualização principal é exibida com um quadrado vermelho em re-
dor de seu ícone.

3.2.5. Adicionar animações e ações aos seus objetos
Dentro das visualizações, adicione objetos e vincule animações e/ou ações aos objetos.

Clique em “Drawing → Rectangle, Ellipse, Path, Image, Text, Symbols, Graphical compo-
nents, ... e posicione-o no view.

Os capítulos “Animações” e “Ações” neste capítulo explicam em detalhes como vincular 
uma Animação ou uma Ação a objetos.

Figura 3.7. Como adicionar uma animação a um objeto no viEwon.

(Fonte: HMS)

3.2.6. Como testar as suas animações
Pode testar o seu projeto sem exportá-lo para o dispositivo Ewon.

Para isso, basta iniciar o simulador de aplicativos usando o ícone  na barra de 
ferramentas.

O simulador de aplicativos é aberto no seu navegador padrão.

Figura 3.8. Teste da animação no viEwon.

(Fonte: HMS)
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3.5. A interface do editor viEwon
O editor viEwon é dividido em várias seções. 

Figura 3.22. Editor do viEwon.

(Fonte: HMS)

1. Menu bar

2. Tool bar

3. Project editor

4. Working area (Synoptics interface)

5. Graph. Properties and resources

6. Animations properties

7. Actions properties

8. Graphical component properties

9. Symbol Tags editor

10. Access User Rights

Os subcapítulos seguintes contêm uma breve explicação de cada secção listada acima.

3.5.1. Barra de menus (Menu bar)
Abaixo, cada menu será listado com uma breve descrição do que pode ser feito usando o 
menu. 

a) Project

Use este menu para criar, abrir, renomear ou guardar os seus projetos.
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Figura 3.29. Menu Tools no viEwon.

(Fonte: HMS)

h) Help

Este menu permite registar o software viEwon e exibir as informações sobre a revisão do 
software, etc.

Figura 3.30. Menu Help no viEwon.

(Fonte: HMS)

3.5.2. Barra de ferramentas (Tool bar)

Figura 3.31. Tool bar no viEwon.

(Fonte: HMS)

Tool Ação

O ponteiro do rato permitirá que selecione um objeto separado no sinótico 
(Seleção).

Com o rato poderá desenhar um retângulo para selecionar os objetos situa-
dos entre o retângulo (Seleção de zona).

Com o rato, poderá desenhar um retângulo para o qual a área de trabalho será 
ampliada (Zoom em uma zona).

Cria retângulos e quadrados.

Cria elipses e círculos.
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A secção Graph. resources permite definir um gradiente de cor linear ou radial. Este gra-
diente de cor (recurso gráfico) pode então ser usado para definir a cor de preenchimento 
de um retângulo, por exemplo.

Figura 3.35. Secção Graph. properties no viEwon.

(Fonte: HMS)

• Linear gradient tab: para definir uma cor gradiente linear;
• Radial gradient tab: para definir uma cor gradiente radial.

Os ícones na parte inferior direita da janela de recursos do gráfico permitem adicionar, du-
plicar ou excluir um gradiente.

Figura 3.36. Secção Graph. Resources no viEwon.

(Fonte: HMS)

A janela de propriedades do gradiente pode ser aberta apenas clicando duas vezes no pró-
prio gradiente ou usando o ícone “Propriedades” na parte inferior da janela.

Colors section:

Use o botão «Add a new color item» para adicionar uma cor suplementar para a defi-
nição do gradiente.
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Clique neste controlo deslizante  para mover o gradiente e definir a cor do gradiente.

Vector section:
Use esses campos para definir a orientação do gradiente, por exemplo, de baixo para cima, etc.

Id section: 
Define o nome do gradiente.

Figura 3.37. A janela de propriedades do gradiente no viEwon.

(Fonte: HMS)

Para aplicar um gradiente linear ao objeto selecionado (um retângulo, por exemplo) use o 
campo «Resource» em vez do campo de cor na secção Paint do Graph.Properties Window.

Figura 3.38. A janela Graph.Properties no viEwon.

(Fonte: HMS)
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Aqui pode definir o conteúdo do texto e o formato do botão.

Ou, por exemplo, o componente gráfico «Alarm summary» pode ser configurado usando a 
seguinte janela de propriedades do componente gráfico.

Figura 3.47. Janela de propriedades do componente gráfico no viEwon.

(Fonte: HMS)

3.5.9. Editor de Tags de símbolo (Symbol Tags editor)
Pode inserir símbolos na sua visualização.

Um símbolo é um objeto com componentes gráficos e animações predefinidos. Um símbo-
lo pode ser, por exemplo, um tanque ou um motor.

Mesmo que o símbolo seja composto por vários componentes gráficos e animações diferen-
tes, ele será representado na sua visualização como um objeto único.

Para configurar as animações e ações que fazem parte do símbolo, deve-se utilizar a jane-
la «symbol Tags editor» exibida na parte inferior do viEwon Editor.

Figura 3.48. Janela «symbol Tags editor» no viEwon.

(Fonte: HMS)

Se o símbolo selecionado incluir animações, encontrará aqui uma lista de todas as diferen-
tes «Symbol Tags» usadas para as diferentes animações.

Cada Tag deve estar vinculada a uma Tag Ewon para que a animação funcione.
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3.6. Animações
Para adicionar uma animação num objeto, selecione o objeto na área de trabalho e clique 
no botão «New» localizado na parte inferior da janela de animações.

Figura 3.52. Como adicionar uma animação num objeto no viEwon.

(Fonte: HMS)

O menu de contexto permitirá que selecione a animação que deseja aplicar ao seu objeto.

A imagem a seguir mostra a janela de propriedades de animação para uma animação «co-
lor on state».

Figura 3.53. Janela de propriedades de animação para uma animação  
«color on state».

(Fonte: HMS)

Se necessário, configure nas caixas de seleção Line e Fill as cores associadas para um es-
tado inválido.

O viEwon aplica as configurações inválidas (se marcadas) ao objeto quando o valor não 
pode ser lido do dispositivo Ewon (ou quando o valor está fora do intervalo, caso um in-
tervalo mínimo/máximo deva ser definido para o objeto).

As opções de Line and Fill por padrão não são úteis na versão real do viEwon.

Clique no botão de seleção de Tags no campo de Tags para exibir o banco de dados de Tags.
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Se um dos direitos não for concedido ao utilizador, a página da web exibirá o seguinte sím-
bolo no objeto: 

Essas configurações podem ser combinadas com o recurso aos Users Rights Access do pró-
prio viEwon, que é reagrupado em 3 grupos de utilizadores:

• Viewers

Eles são os utilizadores de baixo grau e não podem fazer nenhuma operação ou tarefa. Eles 
são utilizadores apenas para leitura.

• Operators

Eles são utilizadores mais confiáveis: eles podem escrever no dispositivo Ewon, como mo-
dificar valores de Tags e reconhecer alarmes.

• Administrators

Eles podem fazer tudo, inclusive modificar a configuração da aplicação, embora isso este-
ja fora do objetivo da aplicação viEwon. A hierarquia implica que:
• �Tudo o que é visível para os Viewers, é automaticamente visível para Operadores e 

Administradores.
• �Tudo o que é visível para os Operadores fica automaticamente visível para os 

Administradores.

O ecrã User Right Management, permite que os utilizadores modifiquem o direito de aces-
so de utilizadores Ewon existentes através de uma conexão FTP, que pode ser acedida em: 
Project → Users Management.

Figura 3.68. Modificação do direito de acesso na janela Users Management.

(Fonte: HMS)
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4. �CONEXÃO A EQUIPAMENTOS DA ÁREA  
DE AUTOMAÇÃO INDUSTRIAL

4.1. Ewon e os seus protocolos de comunicação – MQTT

4.1.1. Introdução - O que é MQTT?
MQTT significa Protocolo de Transporte de Fila de Mensagens (Message Queuing Telemetry 
Transport).

MQTT é um protocolo de comunicação baseado em TCP/IP usado por plataformas IoT para 
receber ou enviar mensagens de dispositivos inteligentes como medidores, sensores, etc.

Ao usar o MQTT, a topologia da rede é composta por vários clientes conectados a um úni-
co servidor, que é chamado de “Broker”.

A conexão é sempre iniciada pelo cliente ao broker usando a porta 1883 (não criptografa-
da) ou 8883 (criptografada). Isso permite o uso de conexões de internet simples sem confi-
gurações específicas no lado do cliente.

O broker geralmente é acessível publicamente na Internet e atua como uma ponte de co-
municação entre os diferentes clientes. O seu principal objetivo é armazenar em buffer as 
mensagens enviadas pelos clientes e encaminhá-las para um ou vários clientes.

Figura 4.1. Comunicação MQTT.

(Fonte: HMS)

Para cada mensagem gerada pelo cliente, deve ser definido o assunto da mensagem. Esse 
assunto é chamado de “topic”. Para cada tópico usado, uma fila é criada no broker. Cada 
cliente pode publicar (“publish”) mensagens nas filas do tópico, mas também assinar (subs-
cribe) mensagens de tópicos específicos. Normalmente, o formato usado para o tópico é se-
melhante a um URI (Ex: /belgium/topic1). Os clientes que se inscreverem num ou vários 
tópicos receberão todas as mensagens publicadas nesses tópicos por outros clientes.
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Figura 4.10. Configurações do servidor IO MODBUS.

(Fonte: HMS)

6. Habilite pelo menos o Topic A marcando a caixa apropriada.

7. Insira um Slave Address válido para o PLC.

Embora existam apenas três tópicos, o Flexy pode suportar polling de mais de três PLCs 
no mesmo servidor de IO.

Para fazer poll a mais de três PLCs, não especifique o endereço do dispositivo no tópico. 
Em vez disso, inclua o endereço do dispositivo como parte do endereço da Tag — ao confi-
gurar a própria Tag — como descrito mais adiante neste subcapítulo.

8. Defina a taxa de atualização em ms (milissegundos) dentro do Poll Rate que é aplicável 
a todos os registos de dados que serão associados a este tópico.

O valor padrão é 2000 ms (2 segundos).

A taxa de polling especificada aqui, aplica-se a todas as Tags associadas a este tópico. Se ti-
ver Tags que necessitam de ser atualizadas em taxas diferentes, ative e configure os vá-
rios tópicos.

9. Clique em Update para guardar as suas configurações.

4.3.3. Criar Tags no Flexy
1. Selecione a opção Values no menu Tags.

2. Mude o “Mode” para Setup.
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Figura 4.11. MODBUS IO Server — Configuração de Tags 1.

(Fonte: HMS)

3. Clique no botão Add para abrir a janela de configuração de Tags.

4. Insira os parameters of the Tag que deseja criar.

Figura 4.12. Servidor IO MODBUS — Configuração de Tags 2.

(Fonte: HMS)

5. Insira uma Tag Name.

Texto livre, sem espaços, sem símbolos -, =, %, $, @, # etc.

6. Insira a Description.

Texto livre.

7. Selecione MODBUS como servidor de IO.

8. Insira o PLC register no campo “Address” que será recolhido e lido do PLC.

À medida que o endereço é inserido, um auxiliar de Tag aparece para ajudar a formatar 
corretamente o endereço da Tag.
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Figura 4.13. Servidor IO MODBUS — Configuração de Tags 3.

(Fonte: HMS)

Exemplo de sintaxe de endereço da Tag

Endereço Descrição
40001 Lê um “Holding Register” usando o formato “Word” no endereço 1.

+320500F
Lê uma “Entrada Analógica” usando o formato “Float” no endereço 

20500.

1 Lê uma “Bobina” no endereço 1.

O registo configurado no Flexy deve existir no PLC. Se digitar um endereço errado, a cria-
ção da Tag será rejeitada e uma mensagem de erro será exibida.

9. Insira um Topic Name: A, B ou C.

O tópico deve ter sido configurado na página do servidor IO.

10. Type: O tipo de dados da Tag, como Floating Point ou Boolean.

A opção Automática permite que o Flexy decida o formato dependendo do tipo de regis-
tador/modificador do IO Server.

11. [Opcional] Os restantes campos são deixados principalmente no seu valor padrão:

– Force Read Only: Está desselecionado por default.

Quando estiver selecionado, os utilizadores não poderão alterar um valor no modo View 
na página Values.

NOTA: �A Tag permanece como read/write para comandos escritos no programa de script BASIC incor-
porado ou em páginas da Web personalizadas.

– Ewon Value: Os padrões são *1+0.
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Valor do Status Descrição

0 
Comunicação não inicializada: Status UNKNOWN. 

Se nenhuma Tag for pesquisada neste endereço do dispositivo, o 
status da comunicação é desconhecido.

1 Comunicação OK

2 Comunicação NÃO OK

4.4. Ewon e os seus protocolos de comunicação – OPCUA 
Client
Este subcapítulo descreve o Ewon Flexy usado como cliente OPCUA e explica como recu-
perar Tags usando este protocolo OPCUA.

A partir da versão de firmware 13.0, o Flexy possui um cliente OPCUA capaz de recupe-
rar valores de um servidor OPCUA embutido em PLCs, HMIs, etc.

A recuperação de tais valores é feita graças ao servidor Flexy IO chamado “OPCUA”.

Este servidor IO permite que o Flexy se conecte a um máximo de 3 dispositivos/servido-
res OPCUA diferentes.

4.4.1. Configuração
Para habilitar a funcionalidade, vá para a secção IO Servers localizada em: Tags > IO 
Servers > OPCUA.

A página de configuração do cliente OPCUA é dividida em duas seções.

Figura 4.22. Interface da Web do cliente Flexy OPCUA.

(Fonte: HMS)
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2 - Inicie o software CX-Programmer® e abra o projeto em questão. Clique com o botão di-
reito do rato na árvore do menu principal e clique em “Change” conforme a seguinte figura.

Figura 4.45. Modificação do projeto no PLC.

(Fonte: do Autor)

3 – Defina os parâmetros do PLC: nome do PLC, tipo de PLC e tipo de rede.

Selecione Ethernet para uma conexão Ethernet.

Clique no ícone “Settings” ao lado do campo “Network type”.

O tipo de rede pode ser Ethernet (FINS/TCP) ou Ethernet. Clique em Configurações ou 
Setting para configurar os parâmetros do tipo de rede.

Figura 4.46. Configuração do PLC - 1.

(Fonte: do Autor)
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Figura 4.50. Verificar status — 1.

(Fonte: HMS)

– Na árvore do projeto (Monitor Mode)

Figura 4.51. Verificar status — 2.

(Fonte: HMS)

– Na barra de status, na parte inferior (Monitor Mode).

Figura 4.52. Verificar status — 3.

(Fonte: HMS)

Assim que a conexão for estabelecida, poderá trabalhar no modo de programação remota.

Depois de terminar a programação remota com o CX-Programmer® e desejar fechar a co-
nexão, siga o procedimento:

• Selecione PLC > Work Offline.
• Feche o software CX-Programmer®.
• Encerre a conexão remota com seu Ewon.

Para encerrar a conexão remota antes de encerrar a conexão Talk2M VPN ao Ewon, é obri-
gatório alterar a password do administrador que é definida por padrão para adm. 

Para encerrar a conexão VPN e assim o acesso remoto ao seu Ewon, aplique o seguinte 
procedimento: 

1. Abra o eCatcher enquanto estiver conectado remotamente ao seu Ewon. 

2. Clique no botão vermelho Disconnect para terminar o acesso remoto. 
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Figura 4.70. SoMachine® v3 – Conjunto de conexão remota.

(Fonte: HMS)

4.12.3. SoMachine® v4
1. Inicie o software SoMachine®. Abra seu projeto.

2. Clique em Open Configuration.

Figura 4.71. SoMachine® v4 – Open project.

(Fonte: HMS)

3. Selecione o tab Device tree.

4. Selecione MyController na árvore de dispositivos.

5. Abra o tab Controller selection.

6. Selecione IP Address como “Connection Mode”. Introduza IP address of the target PLC.

7. Clique no ícone Login.
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