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DIAGRAMA DE PROCESSAMENTO ANALOGICO DA MALHA DE CONTROLE
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DIAGRAMA DE HABILITACAO DOS MOTORES
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RELAGAO DAS ENTRADAS DIGITAIS

MODULO 1
ENTRADA NOME COMENTARIO

INPUT 1 M1LIG CONTATO (NA) DO CONTATOR XS DO MOTOR 1
INPUT 2 SOBRECM1 SOBRECARGA NO INVERSOR DE FREQUENCIA DO MOTOR 1
INPUT 3 FALHAINV1 FALHA NO INVERSOR DE FREQUENCIA DO MOTOR 1
INPUT 4 MANM1 MOTOR 1 EM MANUTENGAO
INPUT 5 AUT_LIGAM1 ACIONAMENTO VIA CLP DO MOTOR 1
INPUT 6 M2LIG CONTATO (NA) DO CONTATOR XS DO MOTOR 2
INPUT 7 SOBRECM2 SOBRECARGA NO INVERSOR DE FREQUENCIA DO MOTOR 2
INPUT 8 FALHAINV2 FALHA NO INVERSOR DE FREQUENCIA DO MOTOR 2
INPUT 9 MANM2 MOTOR 2 EM MANUTENGAO
INPUT 10 AUT_LIGAM2 ACIONAMENTO VIA CLP DO MOTOR 2
INPUT 11 M3LIG CONTATO (NA) DO CONTATOR XS DO MOTOR 3
INPUT 12 SOBRECM3 SOBRECARGA NO INVERSOR DE FREQUENCIA DO MOTOR 3
INPUT 13 FALHAINV3 FALHA NO INVERSOR DE FREQUENCIA DO MOTOR 3
INPUT 14 MANM3 MOTOR 3 EM MANUTENGAO
INPUT 15 AUT_LIGAM3 ACIONAMENTO VIA CLP DO MOTOR 3
INPUT 16 PRESSOSTATO |PROTEGAO DE SUCGAO VIA PRESSOSTATO

RELACAO DAS ENTRADAS ANALOGICAS

ENTRADA NOME COMENTARIO
EA1 SENSOR_PRESSAO_LR | TRANSDUTOR DE PRESSAO NA LINHA DE RECALQUE
EA2 SENSOR_PRESSAO_LS | TRANSDUTOR DE PRESSAO NA LINHA DE SUCGAO

INFORMAGCOES TROCADAS VIA PROTOCOLOS ESPECIFICOS

ORIGEM DESTINO NOME COMENTARIO

CLP INVERSOR1 REF_VELOCIDADE REFERENCIA DE VELOCIDADE PARA O INVERSOR DO MOTOR 1
CLP INVERSOR2 REF_VELOCIDADE REFERENCIA DE VELOCIDADE PARA O INVERSOR DO MOTOR 2
CLP INVERSOR3 REF_VELOCIDADE REFERENCIA DE VELOCIDADE PARA O INVERSOR DO MOTOR 3

INVERSOR1 CLP CTM1 HORIMETRO DO INVERSOR DE FREQUENCIA 1

INVERSOR2 CLP CTM2 HORIMETRO DO INVERSOR DE FREQUENCIA 2

INVERSORS3 CLP CTM3 HORIMETRO DO INVERSOR DE FREQUENCIA 3

RADIO EAT | RADIO CR SENSOR_NIVEL iESJSgENQE NIVEL ULTRASSONICO NA AREA DO RESERVATORIO
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COMPARADOR

PID 1 MOTOR: A VELOCIDADE UTILIZANDO UM MOTOR SOMENTE SATURA ANTES DE ATINGIR A REFERENCIA DE SINAL DE
20mA. O PID DE 1 MOTOR DEVERA SER UTILIZADO ENQUANTO FOR MAIS VANTAJOSO SOMENTE UM MOTOR EM

OPERAGAO DO QUE DOIS EM OPERAGAO SIMULTANEA. ‘
PID 2 MOTORES: PARA ATENDER UMA VAZAO SUPERIOR AO MAXIMO POSSIVEL UTILIZANDO UM MOTOR SERA UTILIZADO UM

NOTAS:

PID PARA 2 MOTORES, QUE ESTARAO FUNCIONANDO NA MESMA ROTAGAO. A ROTAGAO MAXIMA DOS 2 MOTORES
DEVE SER VINCULADA AO SINAL DE 4 A 20mA E ASSIM QUE A CONDIGAO DE FUNCIONAMENTO DE 2 MOTORES

SEJA ATINGIDA A CURVA DE VELOCIDADE PARA 0S DOIS DEVE SEGUIR A CURVA DE VELOCIDADE PARA DOIS [ 7 | SENSOR_NIVEL

RELAGAO DAS VARIAVEIS INTERNAS

VARIAVEL NOME COMENTARIO
01 LIGMOTORES BOOLEANA PERMISSAO PARA LIGAR MOTORES
02 HABILITAM1 BOOLEANA HABILITA MOTOR 1 LIGAR
03 HABILITAM2 BOOLEANA HABILITA MOTOR 2 LIGAR
04 HABILITAM3 BOOLEANA HABILITA MOTOR 3 LIGAR
05 LIGAM1 BOOLEANA LOGICA PARA LIGAR MOTOR 1
06 LIGAM2 BOOLEANA LOGICA PARA LIGAR MOTOR 2
07 LIGAM3 BOOLEANA LOGICA PARA LIGAR MOTOR 3
08 VELOCIDADE _1M DECIMAL SINAL ANALOGICO DO PID1 PARA 1 MOTOR
09 VELOCIDADE _2M DECIMAL SINAL ANALOGICO DO PID2 PARA 2 MOTORES
10 FUNC_2M BOOLEANA SELETOR POR COMPARAGAO DE AUTOMAGAO DE 1 MOTOR OU 2 MOTORES
1 ™1 DECIMAL TEMPO DE FUNCIONAMENTO DE M1
12 ™2 DECIMAL TEMPO DE FUNCIONAMENTO DE M2
13 ™3 DECIMAL TEMPO DE FUNCIONAMENTO DE M3
14 LIGATM1 BOOLEANA LIGA M1 POR MENOR TEMPO DE FUNCIONAMENTO
15 LIGATM2 BOOLEANA LIGA M2 POR MENOR TEMPO DE FUNCIONAMENTO
16 LIGATM3 BOOLEANA LIGA M3 POR MENOR TEMPO DE FUNCIONAMENTO
17 1LIGATM2 BOOLEANA COM M1 LIGADO, LIGA M2 POR SEGUNDO MENOR TEMPO
18 1LIGATM3 BOOLEANA COM M1 LIGADO, LIGA M3 POR SEGUNDO MENOR TEMPO
19 2LIGATM1 BOOLEANA COM M2 LIGADO, LIGA M1 POR SEGUNDO MENOR TEMPO
20 2LIGATM3 BOOLEANA COM M2 LIGADO, LIGA M3 POR SEGUNDO MENOR TEMPO
21 SLIGATM1 BOOLEANA COM M3 LIGADO, LIGA M1 POR SEGUNDO MENOR TEMPO
22 3LIGATM2 BOOLEANA COM M3 LIGADO, LIGA M2 POR SEGUNDO MENOR TEMPO
23 PSMIN. BOOLEANA PRESSAO MINIMA NA LIHA DE SUCGAO
24 PSMAX. BOOLEANA PRESSAO MAXIMA (OPERAGAQ) NA LIHA DE SUCGAO
25 PRMIN. BOOLEANA PRESSAO MINIMA NA LIHA DE RECALQUE
26 PRMAX. BOOLEANA PRESSAO MAXIMA (OPERAGCAO) NA LIHA DE RECALQUE
27 PROT.SUC BOOLEANA PROTEGAO DE SUCGAO DOS MOTORES
28 LIGA /DESLIGA_REM BOOLEANA LIGA/DESLIGA 0S MOTORES REMOTAMENTE VIA QA RADIO MODEM (OPCIONAL)

RELAGAO DAS SAIDAS DIGITAIS

SAIDA NOME COMENTARIO
OUTPUT 1 SDLIGAMI LIGA/DESLIGA MOTOR 1
OUTPUT 2 SDLIGAM2 | LIGA/DESLIGA MOTOR 2
OUTPUT 3 SDLIGAM3 | LIGA/DESLIGA MOTOR 3
OUTPUT 4 SINALPROB | SINALIZAGAO DE PROBLEMA
RELACAO DAS SAIDAS ANALOGICAS
SAIDA NOME COMENTARIO
SAT SA_CONT.VELM! | VAI A REFERENCIA DE VELOCIDADE DO INVERSOR DO MOTOR 1
SA2 SA_CONT.VELM2 | VAl A REFERENCIA DE VELOCIDADE DO INVERSOR DO MOTOR 2
SA3 SA_CONT.VELM3 | VAI A REFERENCIA DE VELOCIDADE DO INVERSOR DO MOTOR 3

DIAGRAMA DE PROCESSAMENTO ANALOGICO SINAL VIA RADIO MODEM
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MOTORES, O QUE RESULTA NUMA REDUGAO NA ROTAGCAO NO MOTOR 1 QUANDO: "PARCELA DE VAZAO DO
MOTOR 1" MAIS "PARCELA DE VAZAO DO MOTOR 2" £ MAIOR QUE A "VAZAO MAXIMA DO MOTOR 1
SOMENTE”
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UM COMPARADOR MANTEM O PID PARA 1 MOTOR ENQUANTO A CURVA DO PID DE 1 MOTOR NAO CHEGAR A 100%. SE
A CURVA DO PID DE 1 MOTOR CHEGAR A 100% ISSO SIGNIFICA QUE O SINAL DE ENTRADA INDICA A NECESSIDADE DE

UMA VAZAO MAIOR DO QUE 1 MOTOR SOMENTE PODE FORNECER, NESSE CASO A CURVA PID PARA 2 MOTORES PASSA A
SER A REFERENCIA DE VELOCIDADE DOS DOIS MOTORES, GARANTINDO A VAZAO NECESSARIA ATE A VAZAO MAXIMA ‘
DEFINIDA NO SISTEMA.

CASO O GERADOR ESTEJA EM OPERAGAO, A OPERAGAO DA UNIDADE SERA RESTRINGINDA PARA SOMENTE UM MOTOR, ‘
GARANTINDO O FUNCIONAMENTO ININTERRUPTO DA ETE.
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RELAGAO DE OPERAGAO DOS MOTORES CONFORME NIVEL DOS RESERVATORIOS MIRANTE
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