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PLANO DE ENSINO

EMENTA

Conceito, histéria, vantagens, arquitetura e aplicac@es tipicas de CLPs; Caracteristicas das principais

linguagens e comandos em LADDER para programacao de CLPs; Préaticas de acionamentos elétricos

e eletropneumatico utilizando CLP; Sensores industriais, Supervisérios utilizando elipse scada.

OBJETIVOS

GERAL:

O curso objetiva a formagéo tedrico-pratica de alunos na utilizagdo e programacgéo de controladores

I6gicos programaveis em acionamentos elétricos e eletropneumaticos, bem como, a utilizacdo de

supervisérios para controle do sistema de maneira remota.

ESPECIFICOS:

>

Conhecer o principio de funcionamento e arquitetura dos Controladores Logicos

Programaveis;

» Aprender as principais linguagens de programagé&o que podem ser utilizadas na programacao
de CLPs;
» Elaborar logicas de programacdo para acionamento de sistemas elétricos e
eletropneumaticos.
» Conhecer os tipos de supervisdrios e utilizar os mesmos para implementacéo do controle do
sistema de maneira remota.
CONTEUDO PROGRAMATICO
UNIDADE | ASSUNTO [ HIA
1 Controladores Légicos Programaveis
1.1 Conceito
1.2 Historia
1.3 Vantagens
1.4 Arquitetura
15 Principio de funcionamento
1.6 Confiabilidade e Seguranca no sistema CLP
1.7 Aplicacdes tipicas
2 Introducédo alinguagem de programagao de CLPs
2.1 Niveis légicos
2.2 Principais linguagens (Lista de Instrugdes e texto estruturado)
2.3 Comandos em linguagem Ladder
3 Acionamento elétrico e eletropneumatico com CLP
3.1 Ligacdo série e paralela de interruptores
3.2 Uso de relés auxiliares com auto-retencao
3.3 Uso de chaves fins de curso e sensores
3.4 Uso de relés temporizadores
3.5 Uso de relés contadores
4 Sensores industriais
4.1 Introducéo
4.2 Terminologia e caracteristicas dos sensores
4.3 Sensores mecéanicos




4.4 Sensores indutivos

4.5 Sensores capacitivos

4.6 Sensores Opticos
4.6.1 Barreira de luz
4.6.2 Retro-reflexivos
4.6.3 Difuso-refletido

5 Supervisorios

4.1 Introducéo

4.2 Tipos

4.3 Elipe Scada

4.4 Aplicacdes

METODOLOGIA DE ENSINO

» Aulas expositivas em quadro branco;

Y

Apresentagfes em slides com auxilio de data-show;
» Aplicacéo e resolucao de exercicios propostos, seminarios individuais ou em grupo e trabalhos
extraclasse;

» Aplicagéo de trabalhos individuais ou em grupo;

> Realizacéo de atividades praticas em laboratorio (simulagfes e execugfes de acionamentos

de circuitos elétricos e eletropneumaticos, utilizando CLPs).

AVALIACAO DO PROCESSO DE ENSINO E APRENDIZAGEM

Avaliacdo escrita, trabalhos e/ou listas de exercicios;
Seminarios com apresentacdo de aplicagfes praticas;

Avaliacdo das atividades em laborat6rio;

Resolucéo de listas de exercicios individuais;

vV V V V V

Projeto final da disciplina.

RECURSOS DIDATICOS

Quadro branco;
Marcadores para quadro branco;
Projetor de dados multimidia;

YV V V V

Computadores com softwares especificos (para elaboragéo de circuitos elétricos e
eletropneumaticos);

> Bancada para realizacio de procedimentos experimentais
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