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2. EMENTA

Automacao de Baixo Custo. Automacao por hardware e por software. Automacao
eletropneumatica eletrohidraulica. Aplicacao dos diagramas trajeto-passo e de funcoes
a eletropneumatica e eletrohidraulica. Hidraulica proporcional. Controladores Légicos
Programaveis: componentes e principio de funcionamento. Linguagens de
Programacao Estruturada de CLP’s: Diagrama de Contatos - Ladder, Diagrama de
Blocos Funcionais SFC (GRAFCET).

3. JUSTIFICATIVA

A disciplina capacita o aluno a trabalhar com automacao eletropneumatica e
eletrohidraulica. Tendo em vista que o ar comprimido é a fonte de energia mais
utilizada em ambientes industriais, pois oferece forca e rapidez para os atuadores.
Além disso, na disciplina o aluno trabalha com CLP e sistema supervisério, o gue
permite fazer a integracao das diversas plantas, tais como eletrohidraulica,
eletropneumitica e elétrica.

4, OBJETIVO

Objetivo Geral:

Consolidar os ensinamentos adquiridos ao longo dos Ultimos quatro anos nas areas de
engenharia mecanica, de computacao, elétrica, eletrbnica e controle, com énfase em
sistemas pneumaticos e hidraulicos.

Objetivos Especificos:



a) Resolver problemas tedricos e praticos mediante os conceitos basicos ministrados
de ldgica aplicados a eletropneumatica, eletrohidraulica e a hidraulica proporcional;

b) Simplificar circuitos de comando utilizando-se mapas de Karnaugh;

c) Aplicar e Programar Controladores Légico Programaveis na automacao de circuitos
eletropneumaticos e eletrohidraulicos e hidraulica proporcional;

d) Compreender e organizar infra-estrutura de redes, equipamentos e programacao de
sistemas de controle supervisorio.

5. PROGRAMA

A) Aulas Tedricas

1. Introducao aos sistemas automatizados
1.1. Automacao por hardware e por software
1.2. Controle em malha aberta e controle em malha fechada.

2. Automacao eletropneumatica e eletrohidraulica

2.1. Introducao ao comando eletropneumatico e eletrohidraulico

2.2. Elementos de entrada de sinais

2.3. Elementos de processamento de sinais

2.4. Elementos de conversao de sinais

2.5. Método de projeto Intuitivo

2.6. Método de projeto Cascata

2.7. Método de projeto Trajeto Passo

2.8. Diagramas Trajeto-passo e Diagrama de Funcao

2.9. Circuitos légicos e funcdes logicas.

2.10. Simplificacao dos Diagramas Trajeto-passo: algebra Booleana - Mapa de
Karnaugh.

2.11. Comandos sequenciais, ciclo Unico e continuo e parada de emergéncia
2.12. Diagramas eletropneumaticos e eletrohidraulicos - Diagrama de contato.
2.13. Andlise, projeto e montagem de circuitos eletropneumaticos e eletrohidraulicos

. Introducao ao Controlador Légico Programavel

1. Controlador Programavel

2. Histoérico dos Controladores Légicos Programaveis.

3. Vantagens do Uso de CLPs

4. AplicacoOes Tipicas de CLP

5. Conceitos Basicos de Controladores Logicos Programaveis
.6. Componentes de um Controlador Légico Programavel
.6.1. Terminal de Programacao

.6.2. Unidade Central de Processamento (UCP)

6.3. Entradas e Saidas

.6.4. Dispositivos de Campo

4. Principio de Funcionamento de um CLP
4.1. Varredura das Entradas

4.2. Execucao do Programa

4.3. Varredura das Saidas

5. Programacao Sequencial
5.1. Linguagem Ladder



5.2. GRAFCET
5.3. Programacao Aplicada a circuitos hidraulico e pneumatico

6. Redes de Comunicado de CLPs
6.1. Caracteristicas Principais
6.2. Tipos de Rede

6.3. Tipos de Arquitetura

7. Hidraulica e Pneumatica Proporcional

7.1. Aplicacdo da Hidrdulica Proporcional

7.2. Tecnologia proporcional

7.3. Comandos com hidraulica proporcional

7.4. Vélvulas proporcionais; tipos de atuacao; circuitos eletrénicos; filtragem; normas
técnicas e

simbologia

7.5. Projeto de Comandos Hidrdulicos Proporcionais

7.5.1. Comandos através da variacao da velocidade e pressao

7.5.2. Comando de velocidade independente da carga

7.5.3. Sensoriamento e posicionamento eletronico acoplados a hidraulica proporcional
com sistema de leitura

7.5.4. Comandos sequenciais com sensoriamento eletrénico

B) Aulas Praticas

Lab 1) Automacao eletropneumatica e eletrohidraulica;

Lab 2) Programacao em CLP aplicada a Circuitos eletropneumaticos e
eletrohidraulicos;

Lab 3) Sistemas de Controle e Supervisao;

Lab 4) Programacao em CLP de sistemas proporcionais.

6. METODOLOGIA

O conteldo programatico sera desenvolvido através de aulas expositivas e
dialogadas, onde o professor utilizara o quadro e datahow. Serao resolvidos exercicios
em sala de aula com o objetivo de fixar os conteldos desenvolvidos. Logo apés a
abordagem de um tépico os alunos terao aula pratica para melhor compreensao do
conteudo.

7. AVALIACAO
Serao utilizados dois tipos de avaliacao:

A) Prova Individual Escrita Sem Consulta.
As provas escritas serao individuais e terao os seqguintes valores:
py - Valor de 20 pts.

p2 - Valor de 20 pts.
p3 - Valor de 20 pts.

A avaliacao substitutiva sera dia 25/09/2025 com o valor de 60 pontos,
substituindo todas as provas escritas.

B) Atividades Laboratoriais



As atividades laboratoriais sao organizadas em quatro mddulos. Em cada um
deles, o aluno devera montar diversos projetos tais como: circuitos eletropneumaticos,
eletrohidrdulicos, sistema supervisério e hidraulica proporcional, ao final de cada
moédulo deverao ser entregue um relatério individual para avaliacao no valor de 10
pontos.
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9, APROVACAO
Aprovado em reuniao do Colegiado realizada em: / /

Coordenacao do Curso de Graduacao:

Documento assinado eletronicamente por Werley Rocherter Borges Ferreira,
Professor(a) do Magistério Superior, em 06/08/2025, as 13:36, conforme
horario oficial de Brasilia, com fundamento no art. 62, § 12, do Decreto n? 8.539, de
8 de outubro de 2015.
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