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CAMPUS: MACAE

CURSO: SUPERIOR DE BACHARELADO EM ENGENHARIA DE CONTROLE E AUTOMAGAO

COMPONENTE CURRICULAR: ANO DE IMPLANTAGCAO DA MATRIZ: 2026
CONTROLADORES LOGICOS PROGRAMAVEIS

(X)

Optativo Eletivo
Obrigatério ()op 0

Especificagdo do

componente: () Presencial com carga

(X) Presencial | () A distancia . L.
horaria a distancia

() Basica (X) Especifica | () Pesquisa () Extensdo
Natureza da atividade de
ensino-aprendizagem 0
(X) Tedrica () Pratica Laboratorial

Pré-requisito: Sensores e Elementos de Atuagao

Correquisito: Nao ha

Carga horaria: 60 h/a (45 h) Carga horaria presencial: Carga horaria a distancia:
60 h/a (45 h) -

Carga horaria de Extensdo: -

Aulas por semana: 3 Caddigo: ECACM.050 Série e/ou Periodo: 7¢

EMENTA:

Introducdo; Estrutura basica do CLP; Principio de funcionamento de um CLP; Linguagem de
programacao conforme norma |IEC 61131-3; Programacdo de controladores programaveis;
Programacdao em Ladder; Normalizacdo de entradas e saidas digitais; Programacdo para
controle PID; Nog¢bes de sistema SCADA com uso do CLP; Disponibilidade e confiabilidade
do CLP; Critérios para aquisicdo de um CLP; projeto de um sistema de controle com uso do
CLP.

OBIJETIVOS:

Ao final da disciplina o aluno deverd: Projetar um sistema de controle com uso de CLP;
Identificar e especificar um CLP de acordo com os requisitos do processo; Desenvolver
programas para CLP; Diagnosticar e corrigir falhas existentes em um sistema com CLP

CONTEUDOS PROGRAMATICOS:
e Introducdo:
o Informacodes gerais;
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Caracteristicas;
o Breve historico;
o Evolugdo;
o Aplicacdes;
o Arquiteturas: compacto, modular, 1/0 distribuido.
e Estrutura basica:
© Microprocessador:
= Processamento ciclico;
=  Processamento por interrupg¢ao;
= Processamento comandado por tempo;
= Processamento por evento.
o  Memobria:
= Mapa de memoria;
= Arquitetura de meméria de um CLP;
= Estrutura do mapa de memoria do CLP.
o Dispositivos de entrada e saida:
= Tipos e caracteristicas das entradas e saidas analdgicas e digitais.
o Terminal de programacao;
o Principais familias de desenvolvimento de microprocessadores:
= Arduino;
= Familia PIC da Microship;
=  Familia 8051F da Silabs e TMS320F da Texas.
e Principio de funcionamento de um CLP:
o Estados de operagao;
o Funcionamento interno do CLP.
e Linguagem de programacao:
o Classificagao:
= Linguagem de baixo nivel;
= Linguagem de alto nivel.
e Programacdo de controladores programaveis:

o Ladder diagram (Id) — diagrama de contatos;

219




EEE INSTITUTO FEDERAL

BB rFluminense

Function blocks diagram (fbd) — diagrama de blocos;
o Instruction list (il) — lista de instrucdo;
o Structured text (st) — texto estruturado;
o Sequential function chart (sfc) — passos ou step;
o Linguagem corrente ou natural:
= Analise das linguagens de programacao;
= Normalizagdo — IEC 61131: Elementos comuns;
= Linguagens da norma IEC 61131-3.
Programacao em Ladder:
o Desenvolvimento do programa Ladder;
o Associacdo de contatos no Ladder;
o Instrugdes basicas.
Normalizagdo de entradas e saidas digitais;
Programacao para controle PID;
Nocoes de sistema SCADA com uso do CLP:
o Arquitetura da rede CLP para sistemas SCADA.
Disponibilidade e confiabilidade do CLP:
o Requisitos;
o Arquiteturas com redundancia de fonte, CPU, rede, rack.
Critérios para aquisicdao de um CLP:
o Critérios de classificacdo;
o Critérios de avaliacdo para especificacdo e compra de um CLP;
o Analise do fornecedor;
o Aspectos técnicos do produto;
o Aspectos contratuais.

Projeto de um sistema de controle com uso do CLP.

COMPETENCIAS DESENVOLVIDAS:

Formular, de maneira ampla e sistémica, questdes de Engenharia, considerando o
usudrio e seu contexto, concebendo solugdes criativas, bem como o uso de técnicas
adequadas;

Ser capaz de modelar os fendmenos, os sistemas fisicos e quimicos, utilizando as
ferramentas Matemadticas, estatisticas, computacionais e de simulacdo, entre
outras;
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e Ser capaz de conceber e projetar solugdes criativas, desejaveis e vidveis, técnica e
economicamente nos contextos em que serao aplicadas.
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