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RESUMO

Este projeto tem como intuito de apresentar o processo evolutivo da
Automacédo Industrial, desde os primordios da primeira revolucdo industrial até a
época da informatizacdo completa, focando em alguns aspectos importante que
fizeram com que a Automacao Industrial tivesse a caracteristicas dos dias atuais. A
ambiciosa demanda de macro-ambiente de antigamente fizeram com que a
automatizacdo das empresas evoluisse afervoradamente ao longo dos séculos
passados. O nascimento da instrumentacdo, Controladores Légicos Programaveis
(CLP’s) em meados do século passado, subsidiada pela empresa americana
conhecida com General Motors, fizeram com que as manufaturas adentrassem em
um inédito modelo de producdo em larga escala, tornando mais intenso com o
conceito de Linha de Montagem indagado por Henry Ford. E por fim mostrar com a
juncd@o do novo método de fabricacdo com a Internet podem gerar novas barreiras a

serem superadas.

Palavra-chave: Tecnologia, Automacéao, Inovacao.



ABSTRACT

This project aims to present the evolutionary process of Industrial Automation,
from the beginning of the first industrial revolution to the era of complete
computerization, focusing on some important aspects that have made Industrial
Automation have the characteristics of the present day. The ambitious demand for
the macro-environment of yesteryear made the Automation of companies evolve
indebtedly over the past centuries. The birth of instrumentation, Programmable Logic
Controllers (CLP’s) in the middle of the last century, subsidized by the well-known
American company with General Motors, caused the manufactures to enter into an
unprecedented model of large-scale production, becoming more intense with the Line
concept Henry Ford. And finally showing by joining the new manufacturing method

with the Internet can generate new barriers to be overcome.

Key words: Technology, Automation, Innovation.
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1. INTRODUCAO

1.1.APRESENTACAO DO TEMA

Esse trabalho ir4 abordar a evolu¢do da automacao industrial ao longo da
historia até os dias de hoje e explicando como funciona esse novo método produtivo

nos tempos atuais, enfatizando algumas partes crucias deste procedimento.
1.2.OBJETIVOS GERAIS

O objetivo do presente projeto é demonstrar o significado da automacao
industrial na linha de montagem na 3° revolucédo industrial, ou seja, apresentar 0s

conceitos, caracteristica da mesma e a sua importancia na época atual.

1.3.0OBJETIVOS ESPECIFICOS

O objetivo especifico, deste trabalho, é apresentar a importancia que a nova
metodologia produtiva, automacao industrial, tem para o contexto atual nas

organizacoes.
1.4.INTRODUCAO

Para chegar na tecnologia de automacao que temos atualmente em diversas
empresas de diferentes areas de atuacdo, mas principalmente das Industrias
Automotivas, a producao transitou por uma evolugédo gradual ao longo do tempo, do
artesanato até a industria, sempre aperfeicoando, incrementando, e elaborando
procedimentos e dispositivos para o meio produtivo, fazendo as linhas de montagens
fabricarem produtos em maior quantidade, e com uma qualidade habitualmente boa
e também em relagdo as  atividades humanas, fornecendo a populacéo

facilidades na hora da realizacdo das suas tarefas no dia a dia.

No século XVIII, teve o comeco da Primeira Revolugdo Industrial no
Continente Europeu. Como a Inglaterra estava sendo o ponto central do
desenvolvimento das tecnologias produtivas, os britdnicos acrescentaram ao

mercado a energia hidraulica, melhorando a sua producéo téxtil e siderdrgica.
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Com o capital e recursos humanos disponivel neste tempo, um vasto império
colonial que forneciam diversas matérias-primas esséncias, como o algodao, e a
possibilitava da estabilidade politica, os ingleses poderiam investir em equipamento
e inovacdo mais adequadas para as necessidade da fabrica.

Com isso, neste mesmo periodo, James Watt, engenheiro mecanico escocés
e seu sécio Matthew Boulton criaram o controlador centrifugo que €  “formado por
uma esfera na extremidade de uma alavanca articulada conectada a um eixo rotativo
gue por sua vez estava conectado a valvula de borboleta.” (Groover, 2008 p. 21),

conforme a figura 1 seguinte:

Figura 1- Controlador Centrifugo

Fonte: Pagina tecnindcalamocha

Em conformidade com Medeiros, citado pelo Lima:

“Este controlador se baseia em funcdo da forca centrifuga exercida em duas esferas,
de acordo com o aumento da velocidade do motor, maior era a forga centrifuga que
deslocava as esferas para fora assim fechava-se o mecanismo de valvulas deixando
menor a passagem de vapor, se a velocidade diminuisse a forga centrifuga era
menor, as bolas ficariam mais préximas do centro, abrindo a valvula, permitindo uma
maior passagem do vapor. Deste modo era possivel controlar a velocidade da

maquina a vapor” (Medeiros, 2003).

Sendo assim, com essa criagdo do controlador e a introducdo da maquina a
vapor, os ritmos de producédo foram intensificadas, dessa forma favoreceu para que
o carvao torna se o principal combustivel fossil e gerador de energia para as
fabricas.

Nos meantes ao século XIX, com as novas modificacbes do modo de

produzir, a troca do recurso material ferro pelo ago, novas formas de energias,
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potencializaram os outros paises, como Estados Unidos da América, Japédo, Franca
e Alemanha, empregarem o novo método de fabricacdo nas suas industrias, fazendo
com que elas montassem seus produtos com maior rapidez e com maior capacidade

produtiva em comparagao com o modelo na revolug&o anterior.

Sendo assim, com todas essas eventualidade e outros, o Segunda Revolugao
Industrial estava sendo iniciada e durou até o final do século XIX. O grande marco
deste periodo é a utilizacdo em grande escala da energia elétrica e do petroleo e

novas tecnologias produzindo ferramentas e maquinas mais modernas e eficazes.

O empresario Henry Ford apresentou multiplas inovacfes no sistema
produtivo com finalidade de realizar mais produto em pouco tempo, estabeleceu nas
fabricas a producdo em série ( produtos padronizados e em alto quantidade ) e a
divisdo da producéo ( cada funcionario realiza apenas uma fungéo especifica dentro
da montagem do mercadoria ). Desse modo, esse tipo processo praticado por

distintas fabricas ficou visto como regime fordista.

A sistematizacdo desse processo foi feita por Frederick Taylor, procurou
intensificar ainda mais o ritmo de trabalho nas fabricas. Ele prop6s, por exemplo, a
execucao de tarefas em tempo cronometrado e a fixacdo do funcionarios nos seus
postos de servicos, as pecas passam a ser movidas por uma esteira, como o filme

do Charlie Chaplin mostra: “Charlie Chaplin: Modern Time” de 1936 .

Essa ultima acdo permitiu economizar o tempo que 0s operarios gastavam
para troca de atividades ou de ferramentas dentro do local. A producdo passou a ser
planejada e orientada nos escritorios, havendo desfragmentacdo do trabalho

intelectual do mao de obra manual.

Nas trés ultimas décadas do século XX, as fabricacbes, do novo modelo
fordista em serie, se mostrava inflexivel e inapropriado para atender as demandas

da populagéo desse tempos.

Esse producdo em série, ndo acompanhava as aceleradas e constantes
mudancas tecnoldgicas. Sendo assim, para oferecerem novos produtos e satisfazer
as necessidades da sociedade, era preciso reformularem as linha de montagem das

industrias, acrescentando novas maquinas.
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A “World War 1I” estabeleceu um marco historico que demarcou a Pdos-Industrial
e as Sociedades Industriais, este Ultima acontecimento ficou reconhecida pela
maximizacdo da comunicacao e relacdo entre as sociedades, com a separacao de
novas tecnologias e alteracdo da base financeira. Um tipo de sociedade que nao
estd mais baseada na producéo industrial, nem na agricultura, mas na confeccao de

informacao, semidtica, servigos e aparéncias (estética).

A sociedade pos-industrial vai obter um agrupamento de acontecimentos
provocadas pelo aparecimento da manufaturas tais como a elevacado da vida média
dos individuos, da evolucao tecnolégica ,a disseminagcdo da escolaridade e difusdo
da midia.

“Na Sociedade pds-industrial verifica-se robustamente, uma migracdo da
forca de trabalho para o setor de servigos, que passa a absorver cerca de 60% da

mao de obra total, mais que a industria e a agricultura juntas.” (Lucci, 2008).

Pois o intelectualizagdo do trabalho se torna muito mais constante que o
trabalho manual e a criatividade, que é mais fundamental que a execucdo de umas
simples tarefas. Até aquele momento era a normalizacdo das mercadorias, do
trabalho especializado, hoje o que leva em consideracdo é a qualidade da vida, a
intelecto e a desorganizacdo do espaco e do tempo, ou seja, em tempos e lugares
diferentes, fazerem uma ou mais agao que ocorrem em simultédneo (simultaneidade).
Destaca-se aqui a dimensdo Sustentabilidade, que passa a ser considerada no

processo produtivo.

O periodo da PoOs-industrial também €& associada como a era do
Conhecimento e da Informacdo. Todavia é preciso que saibam identificar
conhecimento de informacdo, o que pode ser bastante esclarecido na obra de

Richard Crawford, “Na Era do Capital Humano”.

Segundo (Crawford, 1991):

“Um conjunto de coordenadas da posicao de um navio ou 0 mapa do oceano sao
informacdes, a habilidade para utilizar essas coordenadas e o mapa na definicdo de
uma rota para o navio & conhecimento. As coordenadas e 0 mapa sdo as para se
planejar a rota do navio. Quando vocé diferencia informagcdo de conhecimento é

muito importante ressaltar que informac&@o pode ser encontrada numa variedade de
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objetos inanimados, desde um livro até um disquete de computador, enquanto o
conhecimento s6 é encontrado nos seres humanos. [...] Somente os seres humanos
sdo capazes de aplicar desta forma a informacéo através de seu cérebro ou de suas

habilidosas méos. A informagao torna-se inutil sem o conhecimento do ser humano

”

para aplica-la produtivamente. Um livro que nédo é lido ndo tem valor para ninguém.
(Crawford, 1991)

Em 1970, comecou a Era Informacional ou 3° Revolucao Industrial. Apesar de
gue essa revolucdo tenha se concretizado para todos nos anos 1990, com o
surgimento dos PCs, ’personal computer’ € da internet, as conversdes do modo

produtivos iniciaram se muito antes desta data.

A robdtica, as maquinas programaveis com controles digitais e as novas
idealizacbes, como os aparelhos de fax e outros, viabilizaram uma revolucdo nos

produtividade e gerenciamentos e tornando se o processo produtivo mais flexivel.

Esses avancos tecnologicos trouxeram mais agilidade, velocidade nas
informacdes, acelerando e maximizando o ritmo dos transportes e minimizando
tempo e distancias em uma escala jamais alcancada nas grandes empresas e nas

pequenas.

No final da ultima década do século XX, a humanidade estava sob a
influéncia do ciclo da informatica. As novas inovagdes proporcionaram a criacdo de
redes digitais, controladores, e programacdo da producdo e dos servicos,
estimularam reformas no sistema capitalista e na organizacdo do trabalho.

Favorecendo a automatizacao do processo produtivo de diversas industrias.

A Dinamica provocada pelas inovagfes desenvolvidas a partir da Revolugdo
Industrial tiveram repercussdes agregadoras nos tempos seguintes e que se dao até
os dias de hoje. Nesse contexto, que o presente Estudo se debrugou, na perspectiva
de buscar descrever a trajetéria historica das Inovacdes, com destaque para aquelas

definidas no cenario da automacéo do processo produtivo.

2. AUTOMACAO

2.1.CONCEITOS E CLASSIFICACOES
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Os conceitos de automacédo segundo alguns autores sao:

“[...] € um conjunto de técnicas destinadas a tornar automaticas a realizacéo
de tarefas, substituindo o gasto de bioenergia humana, com esforco muscular e

mental, por elementos eletromecanicos computaveis.” (Leornardo Sileveira, 2003).

Segundo (Maitelli, 2001), citado pelo (Lima, 2003): "[...] conjunto de técnicas
destinadas a tornar automaticos varios processos na industria, substituindo o

trabalho muscular e mental do homem por equipamentos diversos." (Maitelli, 2001).

“[...] conjunto de técnicas por meio das quais se constroem sistemas ativos
capazes de atuar com eficiéncia 6tima pelo uso de informacdes recebidas do meio

sobre o qual atuam.” (Martins, 2007).

‘A automacdo é a tecnologia relacionada com a aplicacdo de sistemas
mecanicos, elétricos e eletrénicos, apoiados em meios computacionais, na operagao

e controlo dos sistemas de producéo.”. (Alves, 2004)

Dessa forma, aautomacdo industrial dentro de um sistema € um
mecanismos o0 qual as tarefas de producdo que sdo efetuadas pelo trabalhador
humanos sdo substituidas para um conjunto de componentes tecnoldgicos fazendo
com gque a produtividade da montagem sejam controlada por diversos controladores
digitais, gerando para 0s operarios sempre uma seguranca e uma qualidade dos
mesmo e em relacdo a linha de montagem sempre elevados a producdo com

reducao de custo, e rapidez.

Entdo, a automatizacdo, tdo presente nas atividades humanas, e nos
processos industriais, possuem objetivo basico idénticos, que é proporcionar

facilidades nos processos produtivos da fabrica, possibilitando reproduzir bens com:

“ Qualidade: busca-se através da automacdo um controle de qualidade eficiente,
compensacdo de eficiéncias do sistema, processos sofisticados;

Flexibilidade: admitir mudancas dos parametros do processo de acordo com a
necessidade deste ou exigéncia do cliente;

Produtividade: melhor uso dos equipamentos com manutencgdes preditivas, pois 0s
equipamentos sdo inteligentes e propiciam uma supervisdao do funcionamento, e

maior aproveitamento da matéria prima, reduzindo estoques;
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Viabilidade técnica e econémica: permissao de utilizacdo de operagdes impossiveis

de se realizar com custos cada vez menores. ”(Lima, 2003)

Segundo estes aspectos citados anteriormente, a automacdo esta
estreitamente ligada aos sistemas de qualidade, a vista disso, ela que assegura a
manutencdo de uma producdo sempre com as mesmas caracteristicas e com alta
produtividade, pretendendo atender e satisfazer as necessidades dos clientes em
um tempo habil, com preco competitivo com o mercado e com um produto com

maior qualidade.

Analisando 0 meio ambiente, percebe-se também que a automacédo é capaz
de cumprimento das novas politicas ambientais, por meio de sistemas de controle de
efluentes ( liquidos que sobram de um processo industrial ), emissdo de gases,

capacidade de executar a producéo utilizando materiais limpos e reciclagem, etc.

Consequentemente, a automatizacdo tem papel de muita importancia, além
da qualidade dos produtos, flexibilidade, e produtividade da fabricacéo e viabilidade
técnica e econdbmica, permanecendo as industrias ativas, porque garante a
melhoria do processo produtivo e possibilita a competicAio nesse mercado

globalizado, onde o concorrente mais proximo pode estar do outro lado do mundo.

2.2. ELEMENTOS BASICO DA AUTOMACAO

Geralmente as automatizacdes estdo, como os utilizados nas manufatura
automobilistica, profundamente complexos e exige diversos ciclos continuos na
confeccdo de um produto ou prestacdo de um servico, porém, ao analisar suas
partes observa se que seus subsistemas apresentam caracteristicas semelhantes e
de conhecimento simples. Assim, essencialmente, um sistema automatizado dispde

dos seguintes componentes basicos, segundo a Figura 2 a seguir.
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Figura 2 - Componentes Basicos da Automatizagao

Elemento Elemento
Controle Accionamento

Y
v

Saida

Elemento
Comparador

Elemento
Sensoreamento

A

Fonte: Automacao Industrial | (Escola Superior de Tecnologia de Abrantes)

Accionamento — “prové o sistema de energia para atingir determinado
objetivo” (Alves, 2004), sendo assim sdo 0s instrumentos encarregados
pela acdo dentro do trabalho do método ao qual esta se aplicando a
automacao. E o caso dos motores elétrico, pistdes hidraulicos etc.;

Sensoriamento - 0s componentes que transmitem informacdes sobre o
sistema, ou seja, “mede o desempenho do sistema de automacéo ou
uma propriedade particular de algum de seus componentes.” (Alves,
2004).

Exemplos: termopares (determina a temperatura), Osisonic (sensores

ultrassonicos) e encoders (calculo de velocidade);

Controle — “utiliza a informacdo dos sensores para regular o
accionamento. Por exemplo, para manter o nivel de &agua num
reservatorio, usamos um controlador de fluxo que abre ou fecha uma

valvula, de acordo com o consumo.” (Alves, 2004).

Comparador ou elemento de decisédo — “compara os valores medidos
com valores preestabelecidos e toma a decisdo de quando atuar no
sistema.” (Alves, 2004). Como exemplos, “Viieo Historian” (“Computer
Software”) e termdstatos Programas — “contém informacgdes de processo
e permitem controlar as interagbes entre os diversos componentes.”
(Alves, 2004).
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Gradualmente o0s componentes de producdo industrial, geragdo e
disseminagdo de energia, transportes e muitos outros demandam um numero
gradual de modernos sistemas e maquinas automatizadas. posto isto se deve ao
crescimento da producdo, aos baixos custos de componentes da automatizacao e
equipamentos a qualidade e estabilidade de produtos novos e a primordialmente a

substituicdo de trabalhos perigosos e monétonos dos operadores.

Anteriormente os modelos automatizados ficavam em sistemas fechados que
monitoram individualmente qualquer tipo de processo de uma instalacdo, no entanto
com o passar dos anos, 0S mesmo viraram a ser sistemas abertos com capacidade
de englobar mais processos de forma a otimizar, melhorar e desenvolver o
funcionamento do projeto. Na atualidade, um sistema automatizado € composto por

2 segmentos principais:

o Controle Dinamico - “Controle dinamico procura estabelecer o
comportamento estatico e dindmico dos sistemas fisicos, tornando-os
mais obedientes aos operadores e mais imunes as perturbacdes
dentro de certos limites.” (Martins, 2007).

Usa as informacao de saida do sistema com o intuito de otimizar o seu
funcionamento operacional, através do feedback. Possui uma enorme
capacidade tecnoldgica possibilitando o desenvolvimento dos métodos
aumentando a agilidade e precisdo. Uma aplicacdo para isso seria o

dispositivo de controle de temperatura.

Figura 3 - Dispositivo de controle de temperatura (ANSI 23)

Fonte: pextron
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o Controle Logico ou Controle de Eventos — “O Controle légico
complementa os sistemas légicos permitindo que eles respondam a
eventos externos ou internos de acordo com novas regras que Sao
desejaveis de um ponto de vista utilitario.” (Martins, 2007).

Figura 4 - Painel de um Controlador Logico
Programavel (CLP) da Altus, série AL-2000

Fonte: wikiwand

Os conceitos do controle dindmico e légico se desenvolvem sem uma
dependendo da outra, ou seja, separadas uma da outra. O controle dindmico tem
com o objetivo de reprimir a variabilidade do sistema, no mesmo momento em que 0
controle logico busca poupar os conflitos ou as paradas totais do aperfeicoamento
dos sinais.

Faz-se importante desenvolver os impactos ocorridos com a introducdo da
automacao e o sistemas digitais no processo produtivo. A demanda cada vez maior
por mao de obra hiper qualificada, criando um contingente gigantesco de
desalentados e desempregados. O fendmeno do tem vaga e ndo tem quem o ocupa,
por falta de qualificacdo. Profissdes a cada dia, sdo encerradas porque o advento

tecnologico passa a ocupar tais fungdes com maior propriedade e produtividade.

As inteligéncia Artificial (I.LA.) é um seguimento de pesquisa e
desenvolvimento da Ciéncia da Computacdo que tem o objetivo de elaborar meios e
ferramentas tecnolégicos que se assemelham com o modo de pensar do seres
humanos, como no filme “I, Robot” com Will Smith. E ao observamos ao redor da
sociedade, ja existem o |LLA. no nosso cotidiano, principalmente na linha de

montagem e nos produtos final para os consumidores.
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Por exemplo: A BIA do Banco Bradesco, ela € um software criado por essa
empresa que auxilia no atendimento dos seus cliente e segundo o Banco Bradesco
“A Bia ainda ndo sabe todas as respostas, mas ela esta aprendendo com vocé”
(Bradesco, 2019). E também um outro exemplo que ira modificar o dia a dia dos
usuarios, seria o futuro carro da Xiaomi, conforme é ilustrado na Figura 5, que
destaque maior é o assistente virtual por holograma, criado pela mesma foi projetado
com o intuido de, segundo a noticia da Globo:

“(...) comunica com o condutor, auxiliando em situagcbes como na busca do posto de
combustivel mais préximo quando o nivel do veiculo estiver baixo, como fazem os
assistentes virtuais que ja existem no mercado.”(Globo,2019).

Figura 5 - Carro Xiaomi

—
=
—

Fonte: Xiaomi revela seu 1° carro — Foto: André Paixao/G1

2.3.ARQUITETURA DA AUTOMATIZAGAO INDUSTRIAL

A mecanizacgéo industrial requer a execucgéo de fungdes diversas. Segundo a
figura 6, PirAmide da Automacdo, mostrada & baixo, conhecida também como
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Arquitetura da Automatizacdo Industrial , onde possui os distintos areas de um

processo de automacao identificada em uma projeto em uma fabrica.

Na origem da arquitetura industrial esta constantemente ligado com o0s
Controladores Programaveis, agindo nas vias inversores, conversores ou sistemas

de partida suave em motores e mecanismo e outros técnicas produtivos.

No pico desta piramide, a particularidade acentuada € o setor corporativo da

empresa ligada a informatizagao.

Figura 6 - Pirdmide da Automacéo

Niveis de piramide

Protocolos

Administragac de recursos da empresa. Neste
nivel encontram-se os softwares para gestao de
vendas e financeira

corporativo

Mainframe Ethernet
MAC
TCPAP
Nivel responsavel pela programacgao e pelo Nivel 4:
planejamento da produgdo, realizando o Gerenciamento de s
controle e a logistica de suprimentos planta
/
Workstation Ethernet
MAC
TCP/IP
Permite a supervisdo do processo.
Normalmente possui banco de dados Nivel 3: Supervisdo A
com Informacdes relativas ao
processo Workstation, PC, IHM i
ControlNet
Profibus FMS
Nivel onde se encontram os Fleldbus HSE
equipamentos que Nivel 2: Controle ]
executam o controle
automatico das atividades CLP, PC,CNC, SDCD )
da planta
Fieldbus H1
CAN
Profibus DP, PA
Nivel das maaq ol
dz;:edusas n?a’q.unas Nivel 1: Dispositivos de campo, sensores e Asl
posiuvos e LonWorks
dos componentes atusdores InterBus
da planta

Sensores digitais e analdgicos

Fonte: Livro de Engenharia de Automagéo Industrial

e Nivel 1: Chao de fabrica (Maquinas, dispositivos e componentes):
“Na base da piramide tem-se o nivel responsavel pelas ligacdes fisicas
da rede ou o nivel de E/S. Neste nivel encontram-se 0s sensores

discretos, as bombas, as valvulas, os CLPs e os blocos de E/S.”
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(Cicero Couto de Moraes, Plinio de Lauro Castrucci, 2010). O objetivo
principal que se destaca neste nivel € o de transmitir dados de um
lugar para o outro, entre o sistema de controle e processo e vice-versa.
Estas informacdes consegue ser analégicos ou binarios e a
comunicacédo € capaz de ser feito horizontalmente (entre os aparelhos
ou ferramentas de campo) e verticalmente, em sentido ao maior nivel.
E € nesta primeira base, da estrutura piramidal, que é denominada
popularmente como chdo de fabrica, onde as redes das manufatura
tendem possuir grandes indices de revolucoes.

Exemplo: “Robés e humanos trabalhando lado a lado na fabrica da Fiat
Chrysler Automobiles (FCA), em Betim (MG)” (Globo, 14).

Figura 7 - Fabrica da Fiat em Betim (MG)

|
WED

A fd|
== — @

Fonte: Pedro Angelo/G1 MG

Nivel 2: Superviséo e Controle (IHMs):

“E o nivel dos controladores digitais, dinamicos e légicos e de algum
tipo de supervisao associada ao processo.” (Cicero Couto de Moraes,
Plinio de Lauro Castrucci, 2010). No lugar em que as informaces e
dados s@o mais concentrados sobre o 1° nivel .

Exemplo: Sala de supervisao;
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Figura 8 - Centro Integrado de Controle.

-——-':-!511

~ POLOATA

Fonte: SIAB, Arquitetura & Enaenharia

Nivel 3: Controle do Processo Produtivo:

“Permite o controle da planta, sendo constituido por bancos de dados
com informacdes dos indices de qualidade da producéo, relatorios e
estatisticas de processo, indices de produtividade e etc.” (Cicero Couto
de Moraes, Plinio de Lauro Castrucci, 2010). Exemplo: Supervisao de
laminadores e verificacdo e administracdo da qualidade em empresas

alimenticio;

Nivel 4: Controle e Logistica dos Suprimentos:

“E o nivel responséavel pela programacdo e pelo planejamento da
producéo.” (Cicero Couto de Moraes, Plinio de Lauro Castrucci, 2010).
Exemplo: Verificacdo de suprimentos e estoques em funcdo da
sazonalidade e;

Nivel 5: Gerenciamento Corporativo:

“E 0 nivel responsavel pela administracdo dos recursos da empresa.
Do ponto de vista da comunicacdo das informacdes, no topo da
piramide se encontra o nivel de informacé&o da rede.” (Cicero Couto de
Moraes, Plinio de Lauro Castrucci, 2010).
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Em relacdo algo ao 5° nivel, ele € administrado por meio de um
computador central que desempenha o escalonamento da
produtividade do projeto e oportuniza o0s procedimento de
monitoramento estatistico do esquema sendo concretizada, onde na

maioria das vezes, por “softwares” de gerenciamentos/corporativos.

Uma complexidade, dentro de muitas, dos primeiros métodos de
automatizacao industrial € constituida na fixacdo das informacdes e ou dados dentro
do seu proprio area da piramide. Algumas informacBes passavam do nivel de
controle e supervisor para o nivel de controle discreto e aproximadamente nenhuma
ird avancar para o pico da piramide, onde se localiza os softwares de gerenciamento

da empresa.

As modernas plantas de automacéo, as informagcdes e dados transcorrem
através de todas as camadas da piramide. Estas particularidades estdo téo
importante, em vista disso as industrias estdo agregando muito valor nestas
propriedades, atualmente, que muitas delas estdo modernizando e renovando seus
esforgcos industriais, ou acrescentando dentro da empresa novas formas de

tecnologias nos sistemas antigos proprios.

2.4. DOS COMPUTADORES EM DIRECAO A AUTOMAGCAO

2.4.1. CLP (CONTROLADOR LOGICO PROGRAMAVEL)

A evolugcdo dos CLPs iniciou em 1968 como solucdo para a necessidade
analisada pela General Motors. Naquela ocasido frequentemente se consumiam
,regularmente, tempo em demasia para que seja convertida em um sistema de
controle com principios em relés, e isso acontecia constantemente quando mudava-

se modelo de um automovel ou se implantavam alteracbes em sua produtividade.

Para que este alto custo seja minimizado, a GM (General Motos) desenvolveu
um processo de estado solido, com a utilizacdo de um PC, que conseguisse ser
programado e que fique com os técnicos e engenheiros no local de trabalho, nas

indUstrias. Mas também era preciso ter resisténcia as vibracdes , ao ar poluido, o
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ruido elétrico e a umidade e temperatura elevadas onde geralmente sao

encontrados no meio industrial.

Segundo Anderson Dias de Oliveira, professor da SENAI de Porto Alegre:

“‘Os primeiros CLPs foram instalados em 1969, com sucesso quase imediato.
Funcionando como substitutos de circuitos de relés, eram mais confiaveis que os
sistemas originais. Permitiam reduzir os custos dos materiais, da méo de obra, da
instalagcdo e da localizagéo de falhas; reduziam as necessidades de fiacdo e os erros

a ela associados.” (Oliveira).

Os Controladores Légicos Programaveis utilizavam espacos menores que 0S
controladores antigos, temporizadores e diversos outros elementos de controles

utilizados.

Mas, provavelmente, a principal razéo da aprovacédo dos CLPs foi por causa
da linguagem de programacgdo que possuia essa nova ferramenta constituida no
“Ladder logic’, onde o0s software elaborados assemelham-se aparentemente aos

esquemas classicos dos circuitos logicos a relés.

Sendo assim, o Controlador Logico Programavel (CLP) é “um dispositivo
digital que controla maquinas e processos. Utiliza uma memdéria programavel para
armazenar instrucdes e executar funcdes especificas: energizacao/desenergizacao,
temporizacdo, contagem, sequenciamento, operacfes matematicas e manipulacéo

de dados.” (Cicero Couto de Moraes, Plinio de Lauro Castrucci, 2010).
Segundo a ABNT:

‘O CLP e um equipamento eletronico digital com hardware e software

compativeis com aplica¢des industriais.” (ABNT)

Definicdo segundo a Nema (“National Electrical Manufactures Association”):

“Aparelho eletronico digital que utiliza uma memobria programavel para
armazenamento interno de instru¢bes para implementagcdes especificas, como
logica, sequenciamento, temporizacdo, contagem e aritmética, para controlar,
atraves de médulos de entradas e saidas, varios tipos de maquinas ou processos.”
(NEMA)


https://www.sinonimos.com.br/constituida/
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Ou seja, os controladores logicos programaveis, de modo geral, séo
ferramentas eletrbnicos de uma geracdo mais atual, usados em sistemas de
automacao flexivel. Estes permitem desenvolver e alterar facilmente a logica para
acionamento das saidas em funcdo das entradas. Por conseguinte, é capaz de
operar inimeros pontos de entrada de sinal para gerenciar os pontos de saida de

sinal (cargas).

As utilizacdo dos CLP's trazem algum beneficio para linhas de montagens,

comparados com outras ferramentas de controle industrial, séo:

e Confiabilidade: “Depois de escrito e depurado, um programa pode ser
transferido e armazenado facilmente em outros CLPs. Isto reduz o
tempo de programacdo, minimiza a depuragdo e aumenta a
confiabilidade.” (Souza, 2002)

e Flexibilidade: “As modificacbes no programa podem ser feitas com
pouca digitacdo. Os OEMs (fabricantes do equipamento original)
podem realizar facilmente as atualiza¢cdes no sistema, bastando enviar

um novo programa em vez de um técnico.” (Souza, 2002).

e FuncbOes Avancadas: Essas ferramenta possuem capacidade de
fazerem tarefas de controle de enorme variedade, desde das simples

acoes e frequente até o manuseio de dados complexos.

e Comunicagfes: A comunicagdo com a area de interacdo da operacao,
CLP’s ou PC’s proporciona facilidades no recolhimento dos dados e

da intermediagao das informacoes.

e Velocidade: Como as maquinas mecanizadas produzem indmeros
objetos por minuto e como os itens sdo colocados diante dos sensores
durante uma fracdo de tempo, muitas funcdes da automatizacao

precisam do tempo de resposta rapida dos CLPs.
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e Diagnéstico: E a capacidade de identificar dos erros dos elementos de
programacdo e o recurso de diagndstico acrescentado no CLP’s,
permite que os operarios localizem, analisem e concertem rapidamente

a causa do ocorrido podendo ser problema de hardware e/ou software.

A figura 9, a seguir, representa os niveis 1, 2 e 3 da piramide de automacéo

(Figura 6), do ponto de vista pratico dos CLP e como Diagrama de Blocos.

Figura 9 — Como funciona o CLP’s na pratica

IHM l[ f s
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o
Energia Saidas/
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Painel =
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i
| \ [0 x 11 IR
Motor 6 Motor 1 Motor 2 Motor3 Motor 5 Motor 4

Fonte: livro “Engenharia de Automacéo Industrial”

O Controlador Programavel estda sucedendo os circuitos de relés que
constituiam o painel antigo fabril. Sendo assim, para conseguir desenvolver uma
transformacao dos comando légicos, por esse motivo, era indispensavel realizar uma
montagem, ou seja, fazer um rearranjo da antiga, por vias de regra repetitivo, longo
e caro, reforma que, as ocasionalmente incluia uma reforma total dos armarios
elétricos. Com o Controlador Programavel sé é necessario reescrever o programa,

conservando o mesmo hardware.
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Um CLP's automatiza uma quantidade elevada de a¢cdes com meticulosidade,
seguranca, agilidade e investimento. As Informacdes de entrada s&o analisadas,
decisbes sao feitas, comandos s&o conduzidos e tudo simultaneamente com o

ocorrer do sistema.
2.4.2. OS COMPONENTES DE UMA CLP'S

Os CLP’s sao divididos variados componentes com diferentes fungdes. O
agrupamento destes membros devem ser detalhado no esboco e/ou
desenvolvimento projeto do sistema de automacgéo para obterem uma performance

digna do dispositivo.

Figura 10 - CPL's

= Rack (ou Chassi, ou Bastidor)

= Fonte de Alimentagéo

= CPU \

= Mddulos de ComuNICaGEQ mm—

= Mddulos de Entradas e Saidas Digitais

= Modulos de Entradas e Saidas
Analdgicas

= Modulos de Entradas e Saidas Especiais

Fonte: Petrobras

2.4.2.1. RACK OU CHASSI

E a estrutura onde sdo anexadas os cartdes do Controlador Programavel. E é
utilizada para dar uma seguranca mecanica aos elementos que compdem esse

dispositivo.

2.4.2.2. FONTE DE ALIMENTACAO
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E o elemento que tem o objetivo de distribuir a energia elétrica necessarias
aos componentes existem no CLP. O projetista, responsavel pelo projeto, do sistema
precisa descrever o a potencia da fonte para prever as expansao do plano, pois
existem varias fontes e cada uma sua potencia, caso contrario podera ser

necessario a substituicdo da fonte para a inclusédo de novos componentes no CLP.
2.4.2.3. UNIDADE CENTRAL DE PROCESSAMENTO ( CPU)

E o principal componente do Controlador Légico Programavel, € o local que
todos as tarefas, processamento, sdo executados, analisados e outros. Processa 0s
comandos programado do CLP, salva os dados e informagbes na memoria do
dispositivo, realiza as funcdes, cronometrando as atividades, contagem, analisa,

compara operacdes e manuseamento dos dados.
2.4.2.4. ENTRADAS E SAIDAS DIGITAIS

Sd0 os componentes responsaveis pelo tratamento dos sinais de entrada e
saida do tipo ligado / desligado, verdadeiro / falso.

2.4.2.5. ENTRADAS E SAIDAS ANALOGICAS

Sao os elementos responsaveis pela administracdo dos sinais de saida e
entrada dos tipos analégicos / continuos, ou seja, sdo sinais frequentemente obtém

valores variados.
2.4.2.6. INTERFACES DE COMUNICAQAO

Capacita as comunicagcfes com o0s Controladores Loégicos Programaveis,
podem ser apresentadas em cartbes independentes ou acrescentada nos cartdes

que os CPU’s guardam.

Estes membros permitem a capacidade de comunicacdo com diferentes
padrdes elétricos existem no conjunto dos ingredientes e nos protocolos de
comunicacao diversificados. Sao exemplos: Ethernet.

2.4.3. APLICACOES
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O controlador programavel deixam os processos produtivos das industriais
automatizadas, adquirindo um bom controle de produtividade, batelada, etc. Esta
ferramenta € utilizado principalmente na area automobilistica , alimenticia e outros.
Mas, aproximadamente, ndo existem nichos de aplicacdes fabril onde ndo poderia

ser adicionado os CLP’s. Por exemplo:

e Maquinas industriais (operatrizes, injetoras de plastico, téxteis,
calcados);

e Equipamentos industriais para processos ( siderurgia, papel e celulose,
petroquimica, quimica, alimentacdo, mineracao, etc.);

e Maquinas para controle de energia;

e Obtencdo de informacbes de supervisdo em: fabricas, prédios
inteligentes, etc. e;

e Mesas de teste automatico para componentes das manufaturas.

Com a reducdo de custo , alta inteligéncia da ferramenta, facil manuseio e
massificacdo das aplicacbes, este equipamento pode ser utilizado nos processos e
nos produtos. E também podem ser encontrados em eletrodomésticos ou néo,

moradias e automoveis.
3. REDES

As redes de informética e da automatizacdo sdo claramente aplicadas para
comunicacdo dos informac¢des entre inUmeros instrumentos microprocessados.
Essas redes apareceram para conseguirem satisfazer a vontade de se dividir as
dados em tempo real com os demais utilizadores. Semelhantemente Esse sistema

era preciso fazer com que se comunicasse entre os diferentes sistemas.

Ao indagar sobre esse meio de comunicacdo, da para contemplar as redes
de automacdo como O recurso Cujos mecanismos microprocessados se comunicam
entre si. Para se determinar uma rede é preciso se informar do padrées de

transmissao usados e os procedimentos de comunicacao.

As transmissfes dizem repeito a tipo de padrdo condutor apresentado pela

rede, como o Ethernet, Serial (RS — 485 e RS - 232), Token Ring e outros. Agora o
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protocolo entende se como normais de comunicacao aplicadas pela rede, exemplo:
TCP/IP, Modbus, Decnet, etc.

Por conseguinte, as redes de comunicdo adotada nos Controladores Logicos

Programaveis séo divididos em:

Redes de campo;

Meio Fisico de transmissao;

Redes Informacéao

[ Aberta e;

Redes Proprietarias / Controle.

Figura 11 - Arquitetura da Automagédo
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4. CONCLUSAO

As linhas de montagem ao longo da Histéria da Automacédo Industrial
estd sendo redigida e sempre se desenvolvendo até nos dias atuais, despertando
novas visbes de mercado e novos produtos e servigos, portando, nas fabricas
modernas, vimos que ndo conseguem mais sobreviver sem a utilizacdo de um

processo automatico.

Como podemos perceber ao longa da historia, a automacao industrial
foi surgindo com a Revolugéo industrial e com as necessidade da populacdo e das
fabricas, proporcionando, para 0s proprietarios, aumento da
produtividade,flexibilidade, a qualidade de padréo, responder melhor as vontades
dos clientes, obtendo um controle melhorado das informacbes e dados dos
processos, atraves das ferramentas desenvolvidas, das empresas e,
consequentemente, obter resultados financeiros mais expressivos que o0s dos

concorrentes.
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