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2.1.1. Expansores locais NJ

Os expansores locais compativeis com os controladores da série SYSMAC NJ oferecem uma
solucdo versatil e eficiente para a expansao das entradas e saidas do sistema de automacao.

Os modulos da série CJ podem ser conectados diretamente ao CPU da série NJ, garantindo
plena compatibilidade e integracdo funcional. Esta ligacdo direta elimina a necessidade
de unidades adicionais de interligacdo, simplificando a arquitetura do sistema. E possivel
ligar até um méaximo de 10 mdédulos de expansao locais, permitindo uma escalabilidade
significativa conforme as exigéncias da aplicacao.

Uma das principais vantagens deste sistema de expansao reside no facto de n&o ser
necessaria uma unidade de bastidor, o que contribui para uma instalacdo mais simples,
compacta e econdmica. Adicionalmente, todos os médulos sdo projetados para montagem
direta em calha DIN, o que facilita a instalacdo e manutencao em painéis elétricos
industriais.

Figura 2.2. EXEMPLO DE INTEGRAGAO DE EXPANSORES NJ.

2.2. Controladores SYSMAC NX

Figura 2.3. EXEMPLO DE CONTROLADORES NX.
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Figura 2.5. NUMERO MAXIMO DE UNIDADES NX.

Apesar das suas dimensoes reduzidas, estas unidades destacam-se por serem completas
em funcionalidades, respondendo eficazmente as mais diversas necessidades de controlo
e aquisicao de dados em ambientes industriais exigentes.

As opcoes disponiveis incluem:
» Entradas e saidas digitais (E/S) para controlo geral de sinais discretos;

» Entradas e saidas analdgicas, ideais para o processamento de sinais varidveis de sen-
sores e atuadores;

o Modulos de leitura de temperatura, para integracao direta de sensores térmicos;

o Interfaces para células de carga, permitindo aplicacdes de pesagem e monitorizacao
de forca;

¢ Saidas de impulsos e entradas de encoder, fundamentais para controlo de movimen-
to e sincronizacao;

e Modulos IO-Link, que possibilitam a comunicacdo inteligente com dispositivos de cam-
po, promovendo a recolha de dados avancada e a manutencao preditiva.

Este tipo de acoplamento em unidades NX facilitam a cablagem.

Additional I/O 1/O Power Supply 1/O Power Supply DC Input Unit
Power Supply Unit Connection Unit Connection Unit NX-1D5342
At g1l |a1 B1fat Bl f gi| Two-wire sensor
9|0V [e)%) 1oV [e)%) 10G 10G g INO INT @
1oV 10V 10G 10G IN2 IN3
[ 910G 10G 1oV 1oV 10G 10G IN4 IN5 Three-wire sensor
24VDC ov | 1ov I0G_| 106 IN6_| INT
1oV 1oV [e)%) 1oV 10G 10G IN8 IN9 @
1oV 1oV 10G IOG' IN10 IN11
10G 10G (&)%) 1oV 10G 10G IN12 IN13
oV 1oV 10G 10G IN14 IN15
A8 B8l _|A8 B8IAS B8 A B

Figura 2.6. LIGACOES NX.
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2.2.2.2.Modelos NX1P2

NX1P2 Sysmac Machine Controller
NX1P2-9B24DTx NX1P2-9B40DTx NX1P2-9024DTx NX1P2-1040DTx | NXIP2-1140DTx

Models T
Built-in Ethernet IP and EtherCAT interface

Built-in /O 14Inputs / 10 Qutputs 24Inputs / 16 Outputs 14Inputs/ 10 Outputs
PIP 2 s
MNumber of axes Synchronous 0 0 o 2 4
Virtual 1] 0 ] 4 4
Programming memory 10MB 15MB
Remote 1/Os 8 EtherCAT slaves 24 NX /O Modules 16 EtherCAT slaves 24 NX /O Modules
Expansion Units 8NX VO Modules 8 NX /0 Modules
Primary Tast 4ms 2ms
Variable memary 2 MB| 32 KB (non volatile}

Serial Optional board 1slot 2slots 1slot 2slots

Figura 2.11. MopELOS NXTP2.

2.2.3. Ranhura para cartao meméoria SD

O slot para cartoes SD integrado nos controladores da série NX1 desempenha um papel
fundamental na gestao eficiente do sistema, contribuindo significativamente para a reducéo
do tempo de manutencéo e para o aumento da fiabilidade operacional.

Este recurso permite a realizacdo de um backup completo, abrangendo no apenas o pro-
jeto de controlo, mas também a configuracdo da rede e os parametros dos dispositivos es-
cravos (slaves) conectados via EtherCAT. Esta funcionalidade assegura que, em caso de
substituicdo de componentes ou falha do sistema, a reposicao das definicoes pode ser efe-
tuada de forma rdpida e precisa.

Adicionalmente, o sistema permite o restauro individual dos pardmetros dos slaves
EtherCAT, sem necessidade de reconfigurar toda a rede. Esta capacidade é particularmente
util em ambientes industriais onde a substituicao de um Unico dispositivo deve ser feita
com o minimo de interrupcao e com maxima precisao.

2.3. Rede EtherNet/IP

Através da interface EtherNet/IP, é possivel oferecer um conjunto abrangente de
funcionalidades de comunicacdo, concebidas para suportar tanto a integracdo entre
maquinas (maquina-a-maquina) como a ligacio aos sistemas de gestdo e supervisio da
producao.

Entre as principais funcionalidades de comunicacdo disponiveis, destacam-se:

e Tag Data Links: permitem a troca de dados em tempo real entre controladores,
assegurando uma sincronizacao eficiente e fidvel entre equipamentos.

* Mensagens CIP (Common Industrial Protocol): suportam a comunicacdo entre dispositivos

CAPITULO 2 HARDWARE 23



4.2.3. Importar / Exportar

A partir do ecrd inicial clique naopcao @il 1
Import. '+ New Project

g1 Import...

“& Export...

Online

4 Connect to Device
Version Control

\‘i‘__ Version Control Explorer
License

Ed License

4.3. Layout do ecrd com o software

| Toolbox dinamica,
que se adapta ao

| dispositivo

| selecionado

| Barrade menu | Barra de ferramentas

Configuragdo

[ Area de programacao

Dispositivo
selecionado (podem
haver varios no
mesmo projeto)

Programas

Area de observagao |

| Explorador |
Multiview |

Botao para ficar offline

Botao para ficar online
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Se a versdo do dispositivo selecionado for superior a versdo do dispositivo conectado, é
mostrada uma mensagem de erro a indicar que a versao deve ser ajustada. Nesse caso, 0s
passos sao 0s seguintes:

No icone em frente ao nome do controlador 1
clicar com o botdo direito do rato e selecionar new_Controller 0
Change Device para alterar o modelo e a = T
versao do controlador. > @ tlode
» @& Node:
Selecionar os parametros desejados.
B Change Device u 2

'i Select Device

Category Controller
Device NX1P2 ¥ - 1140DT1 v

Version 113 v

Cancel

4.3.1. Multiview Explorer

Esta janela funciona como ponto de acesso aos itens relacionados com a programacao e a
configuracdo do controlador.

Na secc¢éo de configuracoes € onde se configura:
o Comunicacoes

e Expansoes

« /O

« Controlo de motores

\ Progomming —— |

¥ i@ POUs

CAPITULO 4 SOFTWARE SYSMAC STUDIO 43



Sempre que um slave é selecionado,
a janela de configuracdo passa a
ser relativa a este.

A alteracado dos Process Data
Objects (PDO) pode ser feita atra-
vés da janela de configuracao de
cada slave no botao Edit PDO Map
Settings.

Este botdo abre a janela Edit PDO
Map Settings.

CAPITULO 4 SOFTWARE SYSMAC STUDIO

Item name Value

Model name

Product name

Revision

PDO Communications Cycle
Node Address
Enable/Disable Settings
Serial Number

PDO Map Settings

Enable Distributed Clock
Shift Time Setting
Reference Clock

Setting Parameters.

Backup Parameter Settings

Device name
Set.a name for the slave.

Item name
Model name
Product name
Rewision
PDO Communications Cycle
Node Address
Enable/Disabl
Serial Number

Setting Parameters

Backup Parameter Settings

E3NW-ECT

E3NW-ECT Communication Unit for Digit...
1.0

PDO Communications Cycle 1 (4000 us)

58th transmit PDO Mapping/.
65th transmit PDO Mapping/..
:01 267th transmit PDQ Mapping/.
267th transmit PDO Mappingy/..
(0x3008:01 268th transmit PDO Mapping/..
0x4001:01 273rd transmit PDO Mapping/..
0x4081:01 275th transmit PDC Mapping/.
0x4101:01 277th transmit PDO Mapping/.
0x4181:01 279th transmit PDC Mapping/.
(4201:01 2815t transmit PDO Map,
0x4281:01 283rd transmit PDO Mappi
201 285th transmit PDO Mappingy.
:01 287th transmit PDO Mapping/..
201 512th transmit PDO Mapping/...
Edit PDO Map Settings

Setting
Edit Setting Parameters
Setting

Edit Backup Parameter Settin

Value

3GIAX-RX-ECT

AX-RX-ECT EtherCAT Communic...
1.0
PDO Communications Cycle 1 (2000...

Enabled

0x00000000

0x5000:00 258th receive PDO Mappi
0 00 258th

0x5100:00

0x5110:00 2

Edit Setting Parameters

Edit Backup Parame
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Dependendo na unidade NX conectada aos controladores NX1P ou NX102, pode ser ne-
cessario adicionar uma fonte de alimentacao de E/S (NX-PF).

Show Model/Unit Name:
Get Serial Numbers of All NX Units
Compare and Merge with Actual Unit Configuration

‘Compare operation settings of all NX Units

Restart for NX Bus / NX Unit

4.7. Mapeamento de E/S

O Mapeamento de E/S inicia-se inicia-se com o duplo clique no item I/O Map da janela
Multivew Explorer.

As séries NJ, NX e NY usam varidveis para todos os enderecamentos de dados.

R/W | Data Type

hen the R
rmation when the R

Unit1

Uni2

Todos os dados internos (bits, WORDS, Timers, etc.) sdo referenciados pelo nome da variavel.

A atribuicdo de varidveis para cada sinal pode ser feita automaticamente através do cli-
que com o botéo direito em cima do CPU e da selecdo da opcéo Create Device Variable.

vEo s
uitin ) [ RO SEHg
)

CAPITULO 4 SOFTWARE SYSMAC STUDIO 51



A janela Variable Manager permite ordenar, filtrar, editar e apagar variaveis.

Global Variables
] Show Usage

Name | DataType |

E Always on Top Delete Unused Vanables Update

Para passar uma variavel para local ou gloal, é necesséario clicar com o botdo do lado di-
reito do rato na varidvel e:

» Move Variable to Local quando é uma global

» Move Variable to Global quando é uma local

Name | DataType

BIC_Input_Bit 00 [:lelelN

510 nput 5103 [Teel el

B\O ISR BO0L | Delete Variable

810 Input Bt 05 EECHY  Move Variable to Local

B\o,\npuga‘t,oa BOOL

O NGO BOOL | Search

— ]
sooL
so0L
so0L
sooL

Outra opcao é exportar a lista de varidveis para utilizar noutro software.

[ Tools’ . Window. . Hel

Para isso € necessario, no menu Tools, clicar

Event Log Viewer...

em Export Global Variables.

EtherCAT Diagnosis/Statistics Information Viewer..

Backup v

Para exportar para ficheiro CSV:

Export Global Variables v

Comments for Variables and Data Types (For switching) » | <0

e Escolher opgdo Network Configurator. d

Export Program Hash Code... Input_Bit_07 ]

o . " Import ST Program. Input_Bit 08 O

e A opcdo Network Publish deve estrar de- = amsmsomm » frpuBtos | OO
. | IEC 62714 AutomationML » [input Bit 10 O
finida como Input ou Output - Tnput BT O

N _ SYSMAC Gateway » :”p“tfg"*i =

- Input_Bit_ 0

* Podendo corresponder ao formato dosen- . e comuomers waseup rarsrons e 3
1 EtherNet/IP Connection Settings ‘Output_Bit 01 O

derecos do PLC CJ 3 =

2 Launch External Application » fads =

3 Output_Bit_03 O

4 Customize Shortcut Keys... Output.Bit 04 ]

5 Option. Output_Bit_05 O

Para exportar para utilizar no CX-Designer, no formato Windows Clipboard (pronto a colar)

¢ A opcao Network Publish deve estar definida como Input, Output ou Publish Only

* Nao consegue exportar dados do tipo STRING ou enumeracoes
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Multiview Explorer Alte1

Project Shortcut View AlteShift+1
Toolbex Alte2
3D Visualizer AlteShift+2
Output Tab Page Alte3
Watch Tab Page Alted
Watch Tab Page(Table) Alt+Shifted
Cross Reference Tab Page Alt+5
Build Tab Page Alt+6

Search and Replace Results Tob Page  Alt+7
Simulation Pane Alte8
Differential Monitor Alt+9
Programming Group Tab Page

5

Variable Table Ctri+Shift+V
J Variable Manager.

Smart Project Search CtrieShifteF
Recently Closed Windows Ctri+Shift+H
Clear Recently Closed Windows History

Zoom * | Zoomin  Alt-Right
Zoom Qut  Alt=Left
Zoom to it Alt=Up

Reset Window Layout

O top da scrollbar direita tem um pequeno botdo de ajuste para dividir a drea de edicao
Ladder.

Manage Window Layout Templates..

» Pode ser arrastado para cima ou para baixo.

e Deve ser arrastado para o local iniciar para fechar

5.2. Simbolos Ladder

Por predefinicao, existe uma rung no programa Ladder, apenas com uma linha horizontal.

A esquerda dessa linha estd o numero da rung.

e Comeca em zero e ¢ incrementado automaticamente.

* | I
| |

Uma linha vermelha vertical a esquerda do barramento de alimentagdo indica um erro

de logica na rung.

Opcao para adicionar rungs antes ou depois do atual com clique no botdo direito do rato
ou com as teclas R (antes) ou SHIFT + R (depois).

Existem vdrias formas de editar o programa Ladder: e s
F Function
e Drag and drop da Toolbox: FB|— Function Block

Seccdo Ladder Tools. Inline ST
Input

Jump

Arrastar o simbolo pretendido para a seccéo.
Label

Output

Rung
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Para todos os simbolos de bobine, clicar no botédo direito do rato para selecionar funcoes

especiais:

o [nvert para reverter a logica

o Diff Up detetar o flanco ascendente do sinal conectado

» Diff Down para detetar o flanco descendente do sinal conectado

 Set para manter uma varidvel em estado verdadeiro (pode ser usado em conjunto com

o Diff Up ou Diff Down)

» Reset para fazer reset a uma variavel ativada com o Set (pode ser usado em conjunto
com o Diff Up ou Diff Down)

5.3. Funcoes e blocos de fungcoes

Existem varias formas de inserir funcoes e blocos de funcoes:

e Drag and drop da Toolbox:

Seccao Ladder Tools.

Arrastar o simbolo pretendido para a seccao.

CAPITULO 5 LOGICA LADDER

Edit Enter F2.
Edit Element Comment Alt+Enter
Go To Variable Table
Insert Parallel Output Above Shift+O
Insert Parallel Output Below o
Invert /
Diff Up Ctrl+Shift+U
Diff Down
Set Instruction
Reset Instruction
Add to Differential Monitor
Cut
Copy Ctrl+C
Copy with Dependents Ctrl+Shift+C
Delete Delete
GoTo
Breakpoints
Forced Refreshing
Set/Reset
Show Tooltip Shift+T
Fixed Target Cross Ref.
¥ Ladder Tools

Function

Function Block

Inline 5T

Input

Jump

Label

Output

Rung



Posicionar a esquerda de um simbolo existente para inserir em série.

i
M e

Posicionar logo abaixo de um simbolo existente para inserir em paralelo.

Vaniables

y Buny

0

o
3
=
o
2
E
7

» Adicionar no local pretendido:

Em cima da rung, com clique no botéo direito do rato.

e Insert Function

o Insert Function Block

Insert Input (C}

Insert Qutput

Insert Function Block F

Insert Function I

Insert Jump ]

Insert Inline ST

Através do menu Insert, opcdo Circuit Parts, Function ou Function Block

Derive Davice | NO.Input
" comtoller s | MNClnput
ORwiith N.0. Input
ORwiith N.C. Input

Controller »
Application Manager

Safety Network Controller »
Drive
HMI

Output
NOT Output

Function
Measurement Sensor

Vision Sensor Function Block

»

»

»
Slave Terminal »
Program v
Function »
Function Block. »
Axis Settings »
CNC Settings »
Robot Control Setup ~ »
Cam Data Settings

Data Trace
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O Jump € usado para fazer uma transicao imediata para o Label.

Clicar com o botdo direito do rato e selecionar a opcao Insert Jump, ou arrastar diretamen-
te da Toolbox.

Usar o Jump para uma zona superior do programa ¢ possivel, mas pode causar erros no
temporizador watchdog.
» FCS
¥ Ladder Tools
F Function
Fe |— Function Block
Inline 5T
Input
Jump
Label

Output

5.8. Bookmarks

Os marcadores em ladder servem para identificar pontos especificos no programa, facili-

tando a navegacao, organizacdo e depuracdo do codigo

Para adicionar, clicar com o botéo direito do rato, opcao Bookmarks, Toggle Bookmark.

Insert Rung Above 1
Insert Rung Below R

Cut Cir+X
Copy Cr+C
Copy with Dependents  Ctrl+Shift«C

Delete Delete

Unda Ctrl+Z

Edit Rung Comment Enter F2
Display Rung Comment List L Alt+Shift+R

Toggle Bookmark

Insert Jump Label Next Bookmark
Previous Bookmark

Clear All Bookmarks

68 AUTOMAGAO INTEGRADA SYSMAC - NiVEL BASICO E AVANGADO



7. PROGRAMAGAO EM LADDER

7.1. Temporizadores

No Sysmac Studio, os temporizadores sdo elementos essenciais na programacao de contro-
ladores Omron, permitindo a criacdo de atrasos e temporizagdes precisas em diversos pro-
cessos. Existem diferentes tipos de temporizadores, como TON (Timer On-Delay), que ativa
a saida apos um tempo predefinido, TOF (Timer Off-Delay), que mantém a saida ativa por
um periodo apds a desativacao da entrada, e TP (Pulse Timer), que gera um pulso de duracao
fixa. Os temporizadores podem ser configurados com valores especificos de tempo e sdo ar-
mazenados em varidveis internas, permitindo a sua monitorizacao e ajuste em tempo real.

Podem ser adicionados via Toolbox, na seccao Timer, através de Function Bloscks e nas fun-
coes TIMER. Por predefinicdo, estes temporizadores utilizam o tipo de dados TIME, po-
dendo ser configurados com constantes ou variaveis. O valor maximo suportado é 106571
dias, 23 horas, 47 minutos, 16 segundos e 854,775807 milissegundos, com uma precisdo
de 100 nanossegundos.

7.1.1. On Delay Timer

A instancia do FB deve ser definida.

Quando o IN ¢é energizado, o temporizador comeca a aumentar desde zero até ao valor de-
finido em PT.

Quando o valor atual atinge o valor definido em PT, é ativada a saida Q.
O tempo decorrido é disponibilizado em ET.

TON _instance
A TON abc

— o—0)
T#10ms —PT ET |— def

PT=T#10ms
TRUE
In=A " paLSE
TRUE
Q=abe  palsE

ET=def

Quando o sinal aplicado em IN ¢ removido:
o A saida é desligada.

¢ O tempo decorrido volta para o valor zero.

CAPITULO 7 PROGRAMAGAO EM LADDER 91



Descricao do exercicio:

» Para garantir o correto funcionamento do sistema que sucede a este processo, foi esti-

pulado um limite maximo de 5 segundos para a operacao de inspegao.

» Durante este periodo, caso nao se verifique nenhuma das condicoes previstas (remocao

da peca ou autorizagdo de avanco On), o sistema devera prosseguir automaticamente

apos decorridos os 5 segundos, independentemente do estado da peca.

Tabela 7.1. TABELA DE ENDERECOS ADICIONAIS.

TIMER_1 Tempo maximo de inspecao

7.2. Contadores

Os contadores sdo elementos fundamentais na programacdo de controladores Omron,

permitindo a contagem de eventos e a execucdo de acdes com base em limites predefini-

dos. Existem diferentes tipos de contadores, como CTU (Count Up), que incrementa o va-

lor sempre que recebe um pulso na entrada, CTD (Count Down), que decrementa o valor a

cada pulso, e CTUD (Count Up/Down), que permite a contagem ascendente e descendente

conforme os sinais de entrada. Os contadores podem ser configurados com valores espe-

cificos de contagem e armazenados em varidveis internas, possibilitando a sua monitori-

zacdo e ajuste em tempo real para garantir um controlo preciso dos processos industriais.

Podem ser adicionados via Toolbox, na seccdo Counter e através de Function Blocks. Sdo

baseados no tipo de dados INT, com valor méaximo de 32767. Os contadores com maior ca-

pacidade de contagem, para todos os tipos, sdo:
e DINT
e LINT
e UDINT
o ULINT

7.2.1. Count decrescente

Contagem regressiva do valor definido até zero.
A seta em CD significa o flanco ascendente do sinal.
A entrada Load carrega o valor do contador.

A entada PV define o valor inicial da contagem:

e Valor constante ou varidvel.

A sailda Q é ativada quando o contador chega ao valor zero.

CAPITULO 7 PROGRAMAGAO EM LADDER
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7.2.3. Contador bidirecional

Faz contagem incremental ou decremental.

Combina as funcdes do CTU e do CTD.

Entradas com o comportamento indicado nos contadores anteriores.
A salda QU indica que o valor do contador ¢ igual ao definido em PV.
A saida QD indica que o valor do contador é zero.

e Em caso de contagem até zero ou imediatamente apds o reset.

CTUD_instance

A CTUD ghi
—| Ii cu Qu —O
B—pCD QD |—ijkl
abc—] Reset CV F—mno
def — Load
INT#3— PV
oA & 5 5 1 I 6
e & ’ L1
o N TRUE H
FALSE. : :
it R f ! 1
Cvemno | PUINTHS i : i

0

QU=ghi TRUE |
FALSE
QD=jkI TRUE | ]
FALSE

When CV reaches PV, QU
changes to TRUE.

‘When Reset changes to TRUE, CV changes to 0,
QU changes to FALSE, and QD changes to TRUE.

When Reset changes to FALSE, the counter inputs are
enabled. When CU changes to TRUE, CVis
incremented. This causes QD to change to FALSE.

When CD changes to TRUE, CVis decremented.

When CV reaches 0, QD changes to TRUE.

When Load changes to TRUE, CV changes to PV . This causes QU
to change to TRUE and QD to change to FALSE.

7.2.4. Exercicio 2
Objetivo: Compreender e aplicar a funcdo CNT
Descricao do exercicio:

» Foi retirada do processo a fase correspondente a inspecao da peca.

Q© On

Sensor

Figura 7.1. /LUSTRACAO DO NOVO CENARIO.

CAPITULO 7 PROGRAMAGAO EM LADDER
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Cada variavel do sistema é do tipo de dados WORD, permitindo uma representacdo com-
pacta de multiplas informacdes através da andlise individual dos seus bits.

_ErrSta Error exists in controller
Error in PLC Function Module
Error in Cl Bus (N] models only)
Error in Motion Control Function Module
Error in EtherCAT Function Module
Error in Ethernet/IP Function Module

Figura 9.6. BITS DE ERROS.

- < < 2 < =

9.2. Resolucgao de problemas DO SYSMAC STUDIO

A resolucdo de problemas do SYSMAC STUDIO, pode ser acedida, apds conexdo online,
pelo menu Tools, Troubleshooting.

Ou através do fcone . na barra de tarefas. 1

Tools  Window Help

Event Log Viewer...

EtherCAT Diagnosis/Statistics Information Viewer...
Backup 4

Export Global Variables 4
Comments for Variables and Data Types {For switching) »
Export Program Hash Code...

Import ST Program...

IEC 61131-10 XML 4
IEC 62714 AutomationML 4
Import Motor sizing tool Results

SYSMAC Gateway 4

Update Configurations and Setup Transfer Data
EtherNet/IP Connection Settings
Launch External Application 4

Customize Shortcut Keys...
E apresentada a janela com os seguintes separadores:
Controller Errors

e Erros ativos no CPU

Controller Event Log

o Histdrico de erros do CPU e das unidades especiais CJ
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Pode ser criada através da Opcéao disponivel no Multiview Explorer, em Data, Data Types.

Programming

v i@ POUs 1
¥ = Programs

rogram0
L& Section0
L® Functions
L® Function Blocks
v m Data
LT
Global Variables

E criado de forma semelhantes as variaveis globais.

v | WordwithBits UNION

| worD | [ [i

10.4. Enumeration

E um tipo de dado derivado que representa o valor de uma variavel através de identifi-
cadores simbdlicos, chamados enumeradores. Inicialmente, definem-se todos os possiveis
valores da variavel como nomes descritivos, o que torna o codigo mais legivel e intuitivo.
Embora no fundo cada enumerador corresponda a um numero, o programador interage
apenas com os nomes, facilitando a interpretacdo e a manutencdo do programa.

Pode ser criada através da Opcéo disponivel no Multiview Explorer, em Data, Data Types.

Programming 1
¥ i@ POUs

L®¥ Functions

L= Function Blocks
v m Data
L
Global Variables

E criado de forma semelhantes as variaveis globais.

Structures

LIl Motor_State
Stopped 0
Running 1

Alarm
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Condition FALSE

expression

TRUE

Condition
expression

FALSE

TRUE

Statement 1

Statement 2

<& |

O Sysmac Studio permite expandir ou minimizar instrucdes IF encapsuladas

e Linha vertical junto dos simbolos +/-

e Clicar nos simbolos para expandir ou minimizar

—IIF Inputl THEN
= IFInput2 THENM
Outputl:=TRUE;
ELSE
Outputl:=FALSE;
EMD_IF;
END_IF;

A instrucdo ELSIF adiciona outra condicao a ser avaliada se a primeira for falsa

Se nenhuma condicédo ELSIF for verdadeira, a instrucdo ELSE serd executa

-IF Bad_Count>=10 THEN
Outputl:=TRUE
ELSIF Bad_Count>3 AND Bad_Count<10 THEN
Outpui2:=TRUE
ELSIF Bad_Count>0 AND Bad_Count<=3 THEN
Output3:=TRUE
ELSE

S Qutputl:=FALSE:
fatement m OutputZ:=FALSE;
. Qutput3:=FALSE:

END_IF;

A instrucdo CASE avalia um numero interior

* Uma ou varias opcoes podem ser executadas com base no valor inteiro

e Termina com END_CASE;
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A chamada ao Function Block inclui os parametros entre parénteses, imediatamente a se-
guir ao nome da instancia, permitindo a passagem de valores de entrada e o acesso aos va-
lores de saida. Existem dois métodos basicos para realizar esta chamada, oferecendo flexi-
bilidade na forma como os dados sao estruturados e manipulados dentro do codigo.

Exemplo Ladder, apenas para referéncia e uso posterior:
¢ O nome da instancia ¢ ABC
e As entradas sdo A e B, ligadas a x1 e x2

e A saida é C, ligada a y1

ABC

x1 MyFB
A v o0

X2—— B

Primeiro Método: -

Os nomes de entradas e saidas sdo especificados entre parénteses

« Entradas escritas como instrucdo de atribuicéo (:=)
e Cada declaracao separada por virgulas

» Saidas especificadas com =>

ABC(A:=x1, B:=x2, C=>y1);

0 MyFUN
| | EN ENO IF X0=TRUE THEN yL:=MyFun(A:=x1, B:=x2, C=>y2);
x1 N y1 END_IF;
x2 v2 IF X0=TRUE THEN yL:=MyFun(xL, x2, y2);
— B Cr—— DR

Os parametros podem ser especificados em qualquer ordem e podem ser ignorados se nao
forem usados

Segundo Método:

Apenas as variaveis sdo especificadas entre parénteses

e As varidveis sdo colocadas pela ordem da lista de varidveis locais

ABC(x1, x2, y1);
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P_On ConvData32ToDouble
FixPointDatal —— Data32_1 Double_1 |—— RealData1
FixPointData2 —— Data32_2 Double_2 |—— RealData2
FixPointPos1 —— NoOfDigit_1
FixPointPos2 | NoOfDigit_2

ConvData32ToDouble(Data32_1:=FixPointDatal, Data32_2:=FixPointData2,
NoOfDigit_1:=Fi: , NoOfDigit_2:=Fi 52, Double_1=>RealDatal,
Double_2=>RealData2);

ConvData32ToDouble(FixPointDatal, Fi:
RealData2);

intData2, Fi 52, RealDatal,

Tem de ser especificado pela ordem correta

Os parametros nao podem ser ignorados, mesmo que nao sejam usados

11.6. Monitorizacao

O programa pode ser monitorizado no modo Online

e O valor atual de cada varidvel é apresentado ao seu lado

e Para alterar o valor atual, clicar no mesmo com o rato

Todas as outras ferramentas de monitorizacdo continuam a estar disponiveis.

=IIF Bad_Count | p o >=10 THEN

Outputl , False :=TRUE

ELSIF Bad_Count | p o *3 AND Bad_Count | p g
Output2 , False :=TRUE

ELSIF Bad_Count | o <=3 THEN
Output3 p True :=TRUE

ELSE
Outputl p False :=FALSE:
Output2 ) False :=FALSE;
Output3 p True :=FALSE:

END_IF;

<10 THEN
Outputl + True
SIF E--Ed_ True | Falss

Bad_Count v o

I

11.7. Texto estruturado INLINE

A programacdo Ladder permite que uma pequena parte do codigo seja escrita em ST.

Extremamente Util para operacdes como formulas matematicas.

Inline ST

Execution Condition for Inline ST

Inline ST box

¥

i1 i2
%\ taiseki := 4.0 * 3.14 * radius *radius * radius / 3.0; ‘

Enter the ST language code here.
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12. SYSMAC STUDIO - COMPARTILHAR
PROGRAMAS COM OUTROS DISPOSITIVOS
EM DERIVACAO

No Sysmac Studio, a partilha de programas entre dispositivos é facilitada através da fun-
cionalidade de “Dispositivo Derivado” (Derived Device). Esta funcionalidade permite criar
controladores adicionais dentro do mesmo projeto que partilham POUs, tipos de dados e
variaveis globais com o controlador original. Desta forma, € possivel manter uma base de
codigo comum entre varios dispositivos, simplificando a gestao de versdes e promovendo
a reutilizacao de codigo. Esta abordagem € particularmente util em ambientes com multi-
plos controladores que requerem ldgica semelhante, permitindo uma manutencdo mais efi-
ciente e uma implementacdo mais rapida.

No Multiview Explorer, clique com o bot&o direito do rato no Device Icon, Derived Device,
Share All Programming Data. 1

Multiview Explorer :zi:iii: w I

Change Device Share Shared Programming Data
Rename

Delete

Property

WL CoalEls S Switch Device Control Display

LM Operation Settings

in EtherNe:
LB Option Board Settin
L # Memory Setting
» 1 Motion Control
& Cam Data Settin
> Event

» 71 Data Trace Settings

A janela Derive Device é mostrado. Clicar Yes.

Derive Device

Duplicate the selected controller (new_Controller_0) and add it to the project.
PQOU / data type / global variables are shared with new_Controller_0.
Sharing settings can be changed later.

The project is saved before running it.

Do you want to run it?

Uma cépia do Controlador € adicionada ao projeto.

Para qualguer pardmetro partilhado ¢ mostrado o icone

Qualquer mudanca no controlador original, passa para a copia criada.
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Depois devemos verificar a tabela de varidveis globais.

Data Type Initial Value AT Retain | C 1t Network Publist  Comment

_| ] ]
BOTONEIRA BOOL 10 [m] O [ponotpul v
INICIO BOOL 10 [m] O [ponotpul v
AuTO BOOL 10 [m] [J |Donotpul ¥
PARAGEM BOOL 10 [m] [J |Donotpul ¥
MANUAL BOOL 10 [m] [J |Donotpul ¥
101_Ch1_In0S BOOL 10 [m] [J |Donotpul ¥
101.Ch1_In06 BOOL 10 [m] [J |Donotpul ¥
J01_Ch1_In07 BOOL 10 ] [0 [Donotpul ¥
101.Ch1_in08 BOOL 10 ] O [ponotpul v
101.Ch1_In09 BOOL 10 ] O [ponotpul v
J01_Ch1_In10 mog‘po 10 [m] [0 |Donotpul ¥
101_Ch1_in11 L—— _Jol 10 =] [0 |Donotpul v
J01_Ch1_In12 BOOL 10 ] [0 [Donotpul ¥
J01_Ch1_In13 BOOL 10 ] [0 [Donotpul ¥
J01_Ch1_In14 BOOL 10 O O Do not pul ¥
J01.Ch1_In1S BOOL 10 O [0 |Donotpul ¥
VARIADOR INT 10 O [0 |Donotpul v
VALVULA INT 10 O [0 |Donotpul v
[ TEMPERATURA INT 10 O O Do not pul v
| CAUDAL INT 10 0O 0O [Donotpul v
NIVEL INT 10 O 0O [Donotpul v
PRESSAQ INT 10 O 0O [Donotpul v
Podem ser criadas varidveis de PLC's diretamente.
Out15 BOOL 10Bus://rack#{ &, =] Do not pul v
Ou através da criacdo prévia de uma Union:
Structures Name Base Type Comment
Enumerated
1 ARRAY[0..15] OF BOOL
J03_Ch1_Out14 BOOL 10 |m} a Do not pul ¥
BOOL 10f [m] [0 |Donotpul v
ARRAY(0.31999) OF WORD =4 ]

Varniables
Exemplo de programagdo "antiga”
HR20.BIT[4] MOVE
1} EN ENO

4—in  Outj—DM_PLC[400]

1517 JuBWwo) buny
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e A saida Q é desligada e ET ¢ reiniciado quando a entrada Reset ¢ ativada

Atimer
IAccumulationTimer]
——In
TIME#2s—PT

Q
—AcumulatedTime

Res —|Reset
In = : ,
|Online value| Modify
PT False | TRUE FALSE
llProgram0.AcumulatedTime BTNV |
J[Program0.Atimer.Q False TRUE FALSE
ET : : JlProgram0.Res False TRUE FALSE
TRUE F— >
Q rase -
- : Mesmo quando a entrada In é
Reset . N desligada, o ET é mantido

13.5.11. Tipo de dados TIME
e Tipo de dados com 8 bytes
- Valores entre T#-9223372036854.775808ms e T#+9223372036854.775807ms

- Expressdo delimitada pelas letras d (dia), h (hora), m (minuto), s (segundo) e ms

(milissegundo)
- A unidade minima ¢ 0,000001 ms

o Exemplos de uso:
e Expressar o tempo definido e o tempo decorrido nas instrucoes do temporizador
e Para efetuar um controlo durante um periodo definido de tempo

e Para estabelecer uma condicao de erro quando um sinal ndo é recebido apds um tem-

po determinado

13.6. Praticas com contadores

13.6.1. Contadores
e Contadores com as mesmas funcionalidades que os dos PLC’s tradicionais;

» S3o Function Blocks.
In Name Data Type Initial Value Retain | Constant Comment

Externals
atual_contador2

reset_contador2

z N’_\npu(lﬁ‘l_oo ) NA_om;\(_s.t_oo
H I @ a O

[a]

g reset_contador1—{Load CV}—atual_contador1

3

3 INT#10—PV

1 1 contador2(N7_Input_Bit_00, reset_contador2, INT#5, N4_Output_Bit_01, atual_contador2); ™
2

L]
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13.6.3. Contadores tipo CTU e CTD

CTU é um FB para contagem crescente CTD um FB para contagem decrescente, em que:

e Quando a entrada CU (do CTU) ou a entrada CD (do CTD) recebe um sinal de flanco
ascendente, aumenta ou diminui o valor do contador CV, respetivamente

o A entrada Reset (CTU) coloca CV a O e desliga a saida Q
e A entrada Load (CTD) coloca o seu valor em CV e desliga a saida Q

o A saida Q € ativada quando o valor de CV alcanca o valor de PV (CTU) ou quando o
valor de CV chega a O (CTD)

Exemplo de FB CTU:
2 contador3
N7_Input_Bit_00 [&(l] N4_Output_Bit_00
| | & Q )
110 A
reset_contador3—Reset CV[—atual_contador3
INT#5— PV

13.6.4.Contadores CTU, CTD: Counter Up, Counter Down
¢ CTU é uma instrucao Counter Up
e CTD é uma instrucao Counter Down

e Quando (CU) ou (CD) transitam de FALSO para VERDADEIRO, os incrementos (CTU)
ou decrementos (CTD) do contador alteram o seu valor (CtVal)

o (Reset) ird repor (CrVal) a zero e (Q) a FALSE
o (LD) carregara (PreVal) para (CtVal) e colocara (Q) para FALSE
« (Q) é VERDADEIRO quando:
- CTU: Valor do contador (CtVal) = Valor predefinido (PreVal)

- CTD: Valor do contador (CtVal) = O

Instance_name Instance_name
CTuU CTD
BOOL |-, ol BOOL BOOL _|-, ot BOOL
BOOL _Reset ctvall- INT  BOOL 45 cual- INT
INT  —{preval INT =|Preval
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Pode ser acertado o relégio
* O botdo central sincroniza o relégio do controlador com o reldgio do PC
e Clicar no botdo Apply para atualizar o controlador

Opcéo disponivel no Multiview Explorer, em Controller Setup, Built-In Ethernet/IP Port
Settings, NTP Settings.

Multiview Explorer

new_Controller 0 v |
M Configurations and Setup

CAT NTP server clock information © Do not get @ Get
123

Port No.
Server specifying method © IP address ® Hostname
P address

Expansion Racks
== CPU Rack
«# /OMap Host name
v & Controller Setup NTP operation timing () Specify atime. @ Specify a time interval
Time [SEiVR]
nterval |G rin
Timeout time. | NN sc<

L Memory Setti

» 1 Motion Control Setup

& Cam Data Settings

Para garantir a sincronizacdo dos relégios entre varios controladores no sistema, é recormen-
davel selecionar um dos CPU’s como Master, procedendo inicialmente ao acerto manual do
seu reldgio. A partir desse ponto, deve ser utilizada a funcao GetTime para ler a hora atual
desse controlador. O valor obtido pode entédo ser partilhado na rede através de uma varia-
vel comum, acessivel pelos restantes dispositivos. Em seguida, cada um dos outros CPU'’s
deve utilizar a funcao SetTime para atualizar os respetivos relégios com base na informa-
cdo recebida, assegurando assim a coeréncia temporal em toda a rede de controladores.

9.8. Acesso ao cartao de memoria

Pode ser acedido através do menu Controller, SD Memory Card.

Permite o acesso aos ficheiros do cartdo de memdria através da rede, sem necessidade de

o remover do controlador.

I o &

Nam Size | Date Attribute
et
; NJBackun dat 8.932 KB Text Document 5/29/2013 214 AM
[ RestoreCommand.ini 1KE Confiquration settings 5/29/2013 2:14 AM

Também ¢é possivel aceder via FTP, se a opcao estiver habilitada

9.9. Variaveis do sistema do cartdao de memoéria

Existem diversas varidveis do sistema para mostrar o estado do cartdo de memoria
e _CardlReady, ¢ ativada quando um cartdo de memoria valido € instalado

e _Card1Protect, mostra o estado do switch de protecdo do cartdo
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13.7.7. PID controlado por uma saida on/off

Este tipo de controlo pode ser feito com recurso ao FB TimeProportionalOut.

The TimeProportionalOut instruction converts a manipulated variable to a time-proportional output.

Instruction Name :UBIII Graphic expression ST expression
TimeProportionalOut_instance(
TimeProportionalOut_Instance i:’\nable,
i TimeProportionalOut CtlF"rd
i i ime- — Enable DOut — i BlSWi
;lgjtPropomon proportional FB — Aln Error f— “DA;T:IsW'dm'
Output — CtiPrd Y.
— MinPIsWidth DOut,
— Delay Error);
13.7.8. FB TimeProportionalOut
Como entrada do FB ¢é utilizado o valor LOOP1.MV.
3 TPO1
LOOP1.RUN TimeProportionalOut] LOOP1.AQUECEDOR
} Enable DOut )

J
LOOP1.MV—{Al

n Errorf—Falha_TPO
LOOP1.PERIODO_CONTROL—{CtiPrd
—{ MinPIsWidth

—{Delay

13.7.9. Rastreamento de dados

Acrescentar Data Trace.

Multiview Explorer

new_Controller 0 v

A4 Configurations and Setup

» i EtherCAT

» = CPU/Expansion Racks
< /O Map

» A Controller Setup

» & Motion Control Setup
¢ Cam Data Settings

» Event Settings

&, Task Settings

-Program = ’ T’ ot ¥ I

» @1 PC

» m Data
ASRERS
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13.7.12. Em ST, escrever o cédigo de forma amigavel ou user-
friendley

Arrastando desde a Caixa de Ferramentas:

Namespace - Uso de

Internas Nombre | Tipo de datos | Constante | Comentario |

L]

1 //CARGAR PID

2 =IF LAZO2.PROPORCIONAL=0 THEN
3 LAZO2.PROPORCIONAL:=10;

4 LAZO2INTEGRAL:=T#233s;
5 LAZO2.DERIVADA:=T#40s;
6 END_IF;
7
8

PIDAT(Run:=var0, ManCtl:=varl, StartAT:=var2, PV:=var3, SP:=var4, OprSetParams:=var5, InitSetParams:=var6, P

E depois assignar/atribuir as variaveis.
Pode-se também:

Introduzir a TEMPERATURAZ2 ( e carrego em tab) e depois atribuo variaveis.

13.7.13. TimeProportionalOut em ST
Desenvolver o codigo do TPO ST:

27 //FBTPO

28| TPO2(

29 Enable:=LOOP2.RUN,

30 AIN:=LOOP2.MV,

31 CtlPrd:=T#2s,

32 MinPlsWidth:=1,

33 Delay:=0,

34 Dout=>LO0OP2. AQUECEDOR,
35 Error=>Falha_TPO2);

Monitorizar os dados:
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O FB FileClose fecha o ficheiro especificado do cartdo de memaria SD.

FileClose_instance

FileClose
—Execute Done—
—1FilelD Busy [—

Error —
ErrorlD [—

O FB FilePuts escreve uma string de texto no ficheiro especificado do cartdo de memaria SD.

FilePuts_instance

FilePuts
—Execute Done—
—FilelD Busy|[—
—In Error —

ErrorlD|—

13.10.4. FB’s de operagdes com ficheiros

Estes FB'’s sdo usados para operacdes nas pastas do cartio de memoria, tais como copiar
ou excluir um ficheiro.

Na série NJ/NX sao disponibilizados FB’s especiais para este tipo de manipulacao, enquan-
to na série CJ é necessario utilizar comandos FINS.

Function Equivalent | Comparison

Name Description CJ-series with
Block . .
Instruction CJ Series

Copies the specified file in the

FileCopy Copy File SD Memory Card. CMND +
Creates a directory with the
DirCreate  Create Directory specified name in the SD Mem- CMND +
ory Card.
. . Deletes the specified file from
FileRemove Delete File the SD Memory Card. CMND -
. . Deletes the specified directory
DirRemove Delete Directory e 1 1 ey CMND +
Changes the name of the speci-
FileRename Change File Name fied file or directory in the SD CMND +

Memory Card.
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13.10.6. FB’s para a utilizacdo do cartdao de meméria SD

Instruction Name
FileWriteVar Write Variable to File
FileReadVar Read Variable from File
FileOpen Open File
FileClose Close File
FileSeek Seek File
FileRead Read File
FileWrite Write File
FileGets Get Text String
FilePuts Put Text String
FileCopy Copy File
FileRemove Delete File
FileRename Change File Name
DirCreate Create Directory
DirRemove Delete Directory

13.10.7. Registo de dados na variavel

Desenvolver o seguinte codigo em ST:

Variables

1| impulso:=Get1sClk();
R_TRIG_instance(impulso, edge);

Registar as variaveis internas e externas:

Internals

2
3
a4|=IIF (edge= TRUE AND registo_dados_ST= TRUE) THEN
5 TABELA_VALORES[i].VALOR_TEMP:=temperatura;

6 TABELA_VALORES][i].DATA:=_CurrentTime;

7

8

=i+1;
- IFi>=199 THEN
9 i:=0;
10 registo_dados_ST:=FALSE;
11 END_IF;
12|| END_IF;

impulso BOOL

i INT

R_TRIG_instance R_TRIG

temperatura INT
BOOL
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13.10.9. Gerar um ficheiro de dados

Varidveis Internas:

Namespace - Uso de

Internas Nombre | Tipo de datos |
ISUCUEN) | LastTrigger BOOL

Trigger BOOL

FileOpen_instance FileOpen

FilePuts_instance FilePuts

FileClose_instance FileClose

OperatingStart BOOL

Stage INT

INDEXO INT

Fid DWORD 16#0

StrDat STRING[256] "

Templ STRING[256]

Operando BOOL

Temp2 STRING[256]

Externas:

Namespace - Uso de

Internas Nombre | Tipo de datos | Constante
Externas | TEMP_HORNO | ARRAY[0..199] OF REGISTRO_DATOS | O
_Card1Ready BOOL ™M

Programar o inicio da sequéncia de registo de dados no cartéo, indices e apontadores.

Vanables

1| //Inicio de sequéncia, quando a varidvel de trigger é acionada

2|=IF ((Trigger=TRUE) AND (LastTrigger=FALSE) AND (_Card1Ready=TRUE)) THEN
3 OperatingStart:=TRUE;

a4 Operando:=TRUE;

5| END_IF;
6| LastTrigger:=Trigger;
7

8| //Inicializar instancia

9/=IF (OperatingStart=TRUE) THEN

10 FileOpen_instance(execute:=FALSE);

11 FilePuts_instance(execute:=FALSE);

12 FileClose_instance(Execute:=FALSE);

13 Stage:=INT#1;

14 Index0:=INT#0; //Inicializar indice de linha
15 OperatingStart:=FALSE;

16| | END_IF;

13.10.10. Criar ficheiro e strings de texto

Programar a criacao do ficheiro e a formacao das strings de texto, com 3 dados por linha.
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13.10.12. Monitorizar os dados registados

Variables
S e o o e a—
. »72
» 722
» 2021-12-12-16:17... » 2021-12-12-16:17-..

1571 UaWWO) Buny

—

Watch Tab (table)1

Device name Name Modify | Comment Data type

TABELA_VALORES ovacor Teve |G INT

VALOR TEMP DATA
(INT) (DATE_AND_TIME)
12-12-16:16:37.64
2-12-16:16:39.65
12-16:16:41.66
12-16:16:43.67
12-16:16:45.68
12-16:16:47.69
12-16:16:49.70
2-12-16:16:51.71
12-16:16:53.72
2-12-16:16:55.73
12-16:16:57.74

13.10.13. Verificar o ficheiro no cartao de meméria SD

O ficheiro é gerado quando a variavel Trigger € ativada.

Communications Setup...

4 G O
Change Device
Multiview Explorer . Online Ctrl+W
maleta
A4 Configurations and Setup
wn EtherCAT Transfer... »
Mode »
Set/Reset 4
Forced Refreshing >
MC Test Run »
CNC Coordinate System Monitor Table »

¢ O ficheiro fica com o nome Temperaturas.CSV
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Internals = D onsta
emals f57) LREAL O O
Yo LREAL O O

X1 LREAL O O

Y1 LREAL O ]

Length LREAL 0 0

Prima a tecla Insert para inserir uma linha.

Os dados LREAL (ponto flutuante de precisdo dupla) permitem o calculo preciso dos pon-
tos decimais.

Programa final:
o w3, = -
1 1; Length:=SQRT ([ X1 - X0 }**2.0 + (¥1 - Y0 )**2.0);

=]

i

[
n

[ |
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ILUSTRACAO DO NOVO CENARIO 101
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Sysmac: a integracao total da automacao
industrial segundo a OMRON

Com mais de 90 anos de histéria no mundo da automacao, a OMRON tem sido pionei-
ra em oferecer solucdes inovadoras que combinam controlo, seguranca e eficiéncia.
Desde o seu inicio, a empresa japonesa soube antecipar-se as necessidades da industria
e, hoje, com a plataforma Sysmac, concretiza um conceito integral de automacao con-
cebido para responder aos desafios da era digital.

Uma plataforma totalmente integrada

O Sysmac apresenta-se como um ecossistema
unificado de hardware e software para o con-
trolo de toda a planta. A sua filosofia resume-
-se em trés principios: One Connection, One
Software, One Controller. Estes pilares refle-
tem o compromisso da OMRON com a simpli- s
cidade, a normalizacio e a escalabilidade.

Machine Automation Controllers das séries

No coracdo da plataforma encontram-se os )’gs = w :" e
o —

NX/NJ, capazes de sincronizar em tempo real
alogica, o movimento, a seguranca, a robotica, a visao e a informacao. Esta integracdo elimina redun-
dancias, reduz a complexidade da programacao e acelera a colocacdo em funcionamento.

One Connection: redes abertas para uma comunicacao fluida

O conceito One Connection baseia-se na utilizacido de protocolos industriais abertos e reconhecidos
a nivel global. O Sysmac integra de série EtherCAT™ e EtherNet/IP™, dois standards que permitem
unir o controlo em tempo real da maquina a gestio de dados ao nivel da planta.

e O EtherCAT™ oferece a maxima velocidade e precisio, com ciclos de 125 ps e sincronizacio
de 1 ps de jitter, integrando movimento, entradas/saidas, seguranca, visdo e sensores numa

Unica rede.

e O EtherNet/IP™, por sua vez, facilita a comunicacdo entre controladores, HMIs e sistemas
SCADA, além de oferecer conectividade direta com bases de dados como Microsoft SQL Ser-
ver, Oracle ou MySQL.

Gracas a esta arquitetura, a integracdo de dispositivos OMRON ¢é imediata, mas também é simples
ligar equipamentos de terceiros através de buses de comunicacdo normalizados, garantindo a inte-
roperabilidade em ambientes heterogéneos.
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tomacao, robotica e controlo industrial, dando énfase a Industria 4.0 e a digitalizacao,
visa preparar profissionais capazes de conceber e implementar processos de roboti-
zagdo e automatizagao industrial, promovendo ao longo de todos os volumes a capa-
cidade de adquirir know-how para concretizar solu¢des de digitalizagdo de sistemas
e processos, fundamentais para as indUstrias do futuro se tornarem mais auténomas
e competitivas.

Sobre a obra

Este volume aborda a Automacao Integrada com controladores OMRON SYSMAC
(NJ e NX) e o software Sysmac Studio, apresentando conceitos da norma IEC 61131-3,
configuragao de redes industriais e praticas de programagdo em Ladder e Texto Es-
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integragao de sistemas e Industria 4.0.
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