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RESUMO: Atualmente a automacgdo estd sendo amplamente aplicada na avicultura de postura, diversos
processos como a coleta, a alimentacdo e o controle de ambientes vem sendo automatizados. Todos esses
processos sdo distintos e, em fungdo disso, exige muita aten¢do, experiéncia ¢ agilidade, pois o controle
depende totalmente da habilidade do operador, o que pode causar falhas no processo. O objetivo deste
projeto ¢ desenvolver um sistema supervisorio para monitorar os processos automatizados dos galpdes,
permitindo a supervisdo e o controle remoto pelos responsaveis em caso de falhas. Para a automacdo dos
processos utilizou-se um Controlador Logico Programavel (CLP) para integrar os equipamentos controlados
e o Sistemas de Supervisdo e Aquisi¢do de Dados ScadaBR. A programacdo do CLP foi realizada com a
Linguagem Ladder.

PALAVRAS-CHAVE: ScadaBR; software livre, automacdo na avicultura; CLP; Ladder; controle de
processos

DEVELOPMENT OF SUPERVISORY SYSTEMS FOR LAYING POULTRY SHED

ABSTRACT: Automation is currently being widely applied in poultries sheds, several process has been
automated as feeding and environmental control. All processes are distinct, because of that, requires a lot of
attention, experience and agility, because control depends entirely on the ability of the operator, what can
cause process failures. The objective of this project is to develop a supervisory system to control all process
processes, from a communication between them and an internet to remotely control and alert those
responsible in their absence. For process automation, a Programmable Logic Controller (PLC) was used to
integrate the controlled equipment and the ScadaBR Data Acquisition and Supervision Systems. PLC
programming was performed using Ladder Language.

KEYWORDS: ScadaBR; free software; poultry automation; CLP; Ladder; process control

INTRODUCAO

Na avicultura de postura existem muitos processos a serem automatizados, um exemplo é o controle
de fluxo de ovos. Nesse processo o operador necessita controlar manualmente a velocidade da esteira de
diversos galpdes simultaneamente. O controle deve ser preciso e constante, pois, conforme o volume
produzido em cada galpdo, ocorre com frequéncia o acumulo, o que causa a sobreposicdo e transbordo dos
ovos na esteira, gerando quebras e prejuizos para a empresa.



Outro grande problema ¢ quando ocorre a falha dos equipamentos que mantém um ambiente
adequado para os animais, como o controle da temperatura. A falta de identificagdo imediata do ocorrido,
pode causar em pouco tempo a morte de muitas aves.

Em virtude dos exemplos citados e de outros processos que necessitam de acionamento manual,
como por exemplo a coleta de ovos, que deve ser acionado pelo operador um galpdo por vez, pode-se
identificar que ha grande perda de produtividade na avicultura de postura. Este fato ¢ passivel de
melhoria, pois com o controle € 0 monitoramento constante dos processos, o tempo de reagdo sera menor
e consequentemente reduzira as perdas.

Este trabalho apresenta uma solucdo para a supervisao e o monitoramento de galpdes de aves de
postura. Propde o desenvolvimento de um Sistema de Supervisdo e Aquisicdo de Dados para o
monitoramento remoto de processos da avicultura de postura.

Para a execucdo do projeto utilizou-se um Controlador Logico Programavel (CLP) para controlar
os equipamentos. O CLP foi programado com a Linguagem Ladder. O Sistema de Supervisio e
Aquisi¢ao de Dados ou Sistema SCADA (Supervisory Control and Data Acquisition) escolhido para o
desenvolvimento do Sistema Supervisorio foi software livre ScadaBR.

MATERIAIS E METODOS
Para a execucdo deste projeto, fez-se necessario o uso dos seguintes equipamentos e softwares:

1) 1 CLP (Controlador Logico Programavel) - WEG CLIC — 02 modelo 20VT-D (WEG, 2010);
2) 1 Computador;
3) Sistema Supervisdrio de aquisi¢ao de dados SCADABR;
4) Software de Programacdo em Ladder CLIC EDIT v.3.3 (WEG, 2010);
5) 1 Sensor de Temperatura PT100;

6) 3 Lampadas Incandescentes tipo vela;
7) 2 Motores;
8) 1 Base de madeira;

9) 1 Conversor RS232 para USB;
10) Relés de Interface;
11) Cabos e fios.

Para a execugdo deste projeto, fez-se necessario o uso de um computador com o software
ScadaBR e com acesso a rede de Internet para o monitoramento ¢ acionamento do CLP. A interface entre
o CLP e os painéis ¢ realizada por meio de relés e contatores para o acionamento de cargas
(CASTRUCCI; MORAES, 2012).

O software ScadaBR foi escolhido visando a economia do projeto para o usuario, pois ¢ gratuito
e possui codigo aberto (open-source). O cddigo-fonte do sistema e a documentacdo podem ser alterados e
também ¢ permitido modificar e redistribuir o software. Foi desenvolvido em linguagem Java e possui
acesso por meio de um navegador, preferencialmente Firefox ou Google Chrome. Sua interface oferece
visualizagdes de varidveis, graficos, estatisticas, configuragdes dos protocolos, alarmes, construgdo de
Human Machine Interface (HMI) e outras opgdes (SCADABR, 2010).

O CLP ¢ um dispositivo eletronico com hardware e software robustos, apropriado para trabalhos
industriais. Possui uma memoria programavel possivel de armazenar instru¢des, conforme a ldgica
necessaria ao processo a ser controlado. Por meio dos seus modulos de entrada e saida, ¢ monitorado e
aciona todos os equipamentos do processo (ZANCAN, 2011).

O protétipo ¢ baseado em estudos realizados em uma granja localizada na cidade de Suzano.
Baseado no estudo, uma maquete em escala reduzida foi desenvolvida para simular um galpdao de
producdo de ovos, demonstrando os processos controlados, como cada acionamento ocorre € suas
respectivas fungdes dentro do aviario.

Na visita realizada no galpdo da granja avaliou-se os acionamentos e processos de controle
necessarios. Com base nos dados levantados foi desenvolvido um fluxograma de como cada item deve
ser monitorado e acionado, conforme ilustra a Figura 1.
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FIGURA 1. Fluxograma

A programacao esta sendo desenvolvida em blocos de acordo com cada aplicagdo. Estes blocos
dividem-se em 5 partes: Temperatura, [luminagdo, Coleta de Ovo, Alimentacdo e Esterco. Cada bloco
terd uma tela no supervisorio para facilitar a visualizacdo do usudrio e esta sendo testado via simulacao
em bancada.

Para a elaboragdo da programacdo do CLP e do sistema supervisorio, foi elaborada uma tabela
(Tabela 1) com portas de entrada e saida do CLP com suas identificagdes e respectivas fungoes.

TABELA 1: Entradas e saidas do CLP

0000

0003

PORTAS E DIRECIONAMENTOS COM MEMORIAS
MEMORIAS FUNCAO SAIDA FUNGAO ENTRADAS FUNGAO
MO0 ENTRADA DE SINAL VIA SCADABR PARA Qo1 SAIDA PARA ACIONAMENTO DA ILUMINAGAO 101 ENTRADA DE SINAL DE PULSO PARA
ACIONAMENTO AUTOMATICO DA ILUMINAGAO AUTOMATICO/MANUAL ACIONAMENTO DA ILUMINAGAO MANUAL
ENTRADA DE SINAL DE PULSO VIA ENTRADA ENTRADA DE SINAL DE PULSO PARA
MO1 X00 PARA ACIONAMENTO MANUAL DA Q02 RETORNOIEEM’TSL%'}%MENTO DA 102 DESACIONAR A ILUMINACAO QUANDO
ILUMINACAQ ACIONADA MANUALMENTE

A linguagem utilizada para programacdao do CLP ¢ Ladder, podendo assim, ser adaptavel para
qualquer controlador do mercado (SILVA, 2007). A Figura 2 exibe um exemplo de programa em Ladder
desenvolvido no projeto.
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FIGURA 2. Programa em Ladder.
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Em conjunto com a programagdo do CLP esta sendo desenvolvido o sistema supervisorio no
software SCADABR, para monitorar ¢ supervisionar o sistema automatizado.

Ao final do trabalho, espera-se ter um sistema supervisorio que com poucas alteragdes possa
atender a qualquer granja, ja que cada uma tem as suas particularidades nos processos. E com isso ter um
controle efetivo para melhorar a produtividade desse setor produtivo.

RESULTADOS E DISCUSSAO

O sistema supervisorio esta sendo desenvolvido para cada necessidade de automacdo do galpao
de aves de postura. O controle dos processos simulados na maquete ¢ programado no CLP, o qual esta
ligado aos equipamentos que receberdo o monitoramento, € em seguida sdo implementadas as
funcionalidades para a supervisdo no sistema desenvolvido no ScadaBR.

Com o prototipo (simulado por meio de uma maquete) é possivel monitorar, acionar relés e
receber sinais de sensores, simulando os processos reais de um galpao de avicultura de postura.

Dentre as funcionalidades previstas para a automagdo, atualmente o prototipo ¢ o sistema
supervisorio apresentam-se parcialmente desenvolvidos. O processo de automatizagdo da climatizacdo do
ambiente do galpdo esta concluido, ou seja, o controle da temperatura e o acionamento de ventiladores
foi implementado, sendo possivel o seu monitoramento pelo sistema supervisorio.

O layout da interface do Sistema Supervisério desenvolvido para o bloco de controle do ambiente
pode ser observado na Figura 3.

FIGURA 3. Tela do Sistema Supervisoério ScadaBR para o monitoramento do ambiente

O software ScadaBR apresentou um controle preciso e eficaz e um monitoramento absoluto de
cada agdo executada manualmente ou automaticamente. Cada acdo foi identificada como um data points
de entrada e/ou saida, cujos os seus status eram visualizados nas telas do Sistema Supervisorio para o
monitoramento.

A Figura 4 exibe os testes de leitura realizados através da estagdo de monitoramento do ScadaBR
de uma porta do CLP e também de um sensor digital.
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FIGURA 4. Estagao de Monitoramento do ScadaBR

A comunica¢do entre o ScadaBR e o CLP pode ser realizada via protocolo modbus, ethernet e
rede industrial. Neste trabalho utilizou-se o protocolo Modbus.

A facilidade de se adaptar a diferentes topologias de rede existente torna a implantagdo mais facil
e permite integrar diferentes automagdes de sistemas ja disponiveis nos clientes.



CONCLUSOES

Pode-se afirmar que o objetivo de criar um sistema supervisorio para controle do galpdo foi
alcangado. O uso do software ScadaBR apresentou resultado satisfatorio. O Sistema Supervisorio
desenvolvido obteve bom desempenho e nao teve custo de aplicagdo no projeto. Ele apresentou eficiéncia
para reduzir as falhas e diminuir as perdas dos processos do galpao. Por meio do sistema supervisorio é
possivel acionar os equipamentos acoplados no CLP, assim como monitorar os acionamentos manuais. O
monitoramento dos processos permitiu visualizar as falhas e deu ao usudrio do sistema a possibilidade de
tomar as decisdes em tempo habil para evitar perdas.

O desenvolvimento do sistema supervisorio no ScadaBR permitiu testar e analisar o desempenho
do software que, apesar de ser livre, cumpre muito bem o seu papel, apresentando estabilidade e
funcionalidades adequadas para o desenvolvimento de sistemas confidveis para a industria.
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