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ABSTRACT

Present proposal is about a software automated to manage and control parking spaces.
Mainly objective is introduce an automatic assistance system to manage parking
spaces creating a interface between driver and the system it helps the driver knows
about free spaces to park through of sensors and even park the car automatically.
KEY-WORDS: Manager & Control Parking System.

RESUMO

O presente trabalho versa sobre o prot6tipo de um software de gerenciamento e
controle de vagas automatizado. Tem como finalidade apresentar um sistema
assistente (automatico) de gerenciamento e controle de vagas de estacionamento,
modelando a interface entre o sistema de estacionamento com o motorista (usuario),
desde o principio de ativacdo do sistema, deteccdo de vagas (com o auxilio de
sensores) até a realizacdo das manobras de estacionamento.

Palavra-chave: Software de gerenciamento e controle de estacionamento.
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INTRODUCAO

Devido a globalizag&o, o mercado ficou cada vez mais competitivo, as pessoas tornaram-
se mais exigentes e consequentemente a area de servigo automobilistico também sofreu grande
impacto. Atualmente, percebem-se a dificuldades das pessoas em ter disponiveis espagos para
estacionar os seus veiculos de forma rapida, confortavel e segura. Portanto, pensando na
necessidade de administrar os estacionamentos e verificar a qualificacdo especifica de cada tipo
de estacionamento no que tange aos Sistemas de
Informagéo, tem-se aqui uma valiosa oportunidade competitiva para ser explorada pela
Tecnologia da Informacéo e a Tecnologia da Automacéo para modificar este cenario. No caso
especifico de um estacionamento, existe a necessita de algumas funcionalidades que néo séo
contempladas por ferramentas de software existentes no mercado. Algumas ferramentas
existentes possuem muitos recursos, mas seu custo é extremamente alto e inviavel para
implantacdo nas empresas. Sendo assim, modelou-se um Sistema de Informacéo e Automacéo
para 0 gerenciamento e controle de vagas do estacionamento, voltado para atender as

necessidades do cliente e satisfazé-lo.



FUNDAMENTACAO TEORICA

A apresentacdo de algumas informagbes sobre as areas envolvidas na andlise e
modelagem do sistema proposto sdo: Controladores l6gicos programaveis (CLP - Compact
Logix 5000), Interfaces Graficas (IHM — Interface Homem Maquina (RSView32)), Linguagem
de Programacéo Ladder, Comunicacéo ethernet e Sensores mecanicos. Essas tecnologias serdo
utilizadas para automatizagcdo do ambiente e para o funcionamento do sistema proposto de

gerenciamento e controle de vagas de estacionamento.

CONTROLADORES LOGICOS PROGRAMAVEIS — CLP

Segundo a Empresa Rockwell Automation, o CLP nasceu praticamente dentro da
industria automobilistica, especificamente na Hydronic Division da General Motors
Corporation, em 1968, sob o comando do engenheiro Richard Morley, com o objetivo principal
de substituir sistemas controladores por ldgicas implementadas com relés. Os primeiros
Controladores Programéaveis tinham pouca capacidade e suas aplicacdes se limitavam a
maquinas e processos que requeriam operacdes repetitivas. O CLP foi idealizado pela
necessidade de poder se alterar uma linha de montagem sem que se tenha de fazer grandes
modificacfes mecanicas e elétricas (Rockwell Automation, 2013).

A partir de 1970, o advento das unidades de processamento ou processador permitiu o conceito
de programacdo a esses equipamentos. As alteracbes em programas ndo implicavam mais em
modificagdes de circuitos e fiacbes, mas sim na mudanca de dados contidos em elementos de
armazenamentos (memorias). Inovagdes no hardware e software adicionaram maior
flexibilidade aos controladores programaveis (Figura 1) atraves do aumento da capacidade de
memoria, entradas/saidas remotas, controle analdgico e de posicionamento, comunicacéo, etc.
A expansdo de memdria fez com que os controladores ndo ficassem mais restritos as l6gicas e

sequenciamentos, mas a aquisi¢cdo e manipulacao de dados.
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Figura 1 — Exemplo de Controlador Légico Programavel

INTERFACE HOMEM MAQUINA — IHM

Interfaces Homem Maquina (IHM) s&o integradas a base de componentes para processos

de monitoracgdo e de automatizacdo do controle das maquinas ou processo.

IHM’s sdo utilizadas globalmente para ter 0 controle total dos estabelecimentos, é utilizada
principalmente em fabricas, em instalacdes de cuidados de saude, nas linhas de producdo, em
parques tematicos e em instalacdes do governo, tais como tratamento de aguas residuais ou
tratamento de agua doce, com uma taxa de sucesso notavel.

O uso da IHM pode lhe trazer informacdes tais como: relatérios, graficos, mensagens e etc.

A Empresa Rockwell Automation, possui um software chamado RSView32 (Figura 2), baseado

em Windows para desenvolvimento e execucdo de aplicativos interface homemmaquina

(Rockwell Automation, 2013) .
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Figura 2 — Aplicacdo RSView32 (Rockwell Automation).

LINGUAGEM DE PROGRAMACAO - DIAGRAMA LADDER

A linguagem Ladder foi a primeira desenvolvida para programacao de controladores

logicos programaveis (CLP’s).

Por ser uma linguagem grafica, cujos simbolos se assemelham aos simbolos usados para
representar esquemas elétricos, foi rapidamente assimilada e difundida. Apesar de ter sido a
primeira linguagem desenvolvida para programagdo de CLP’s, o diagrama Ladder ¢ ainda hoje

uma das linguagens mais utilizadas por engenheiros e técnicos da area de automacéo.

O nome diagrama Ladder deve-se a sua representacdo grafica semelhante a de uma
escada, construida por segmentos de reta paralelos entre si e conectados através de linhas
horizontais, denominadas rungs, que representam a logica de controle do diagrama Ladder. A
linguagem Ladder foi sofisticada com o tempo, e hoje permite operagbes mais refinadas

realizadas por comparadores, contadores e temporizadores, apenas para citar algumas.

Trata-se da linguagem de programacé&o mais usada para o desenvolvimento de softwares
para CLPs na industria (GEORGINI, 2000).

Exemplo de Diagrama Ladder (Figura 3):
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Figura 3 — Exemplo Diagrama Ladder

COMUNICACAO ETHERNET

A Ethernet ¢ a rede mundialmente utilizada para redes de PC’s. O grande desafio foi
levar a Ethernet TCP/IP para a IndUstria e torna-la hoje uma das redes com maior crescimento
neste setor.

Ethernet é um protocolo de interconexdo para redes locais - Rede de Area Local (LAN) -
baseada no envio de pacotes. Ela define cabeamento e sinais elétricos para a camada fisica, e
formato de pacotes e protocolos para a camada de controle de acesso ao meio (Media Access
Control - MAC) do modelo OSI. A Ethernet vem sendo a tecnologia de LAN mais amplamente
utilizada.

Qualquer aplicagéo que necessite de:

Redes entre CLP’s e sistemas de supervisao e interligacao aos sistemas T1.

Estar a crescer em aplicacbes de entradas/saidas descentralizadas, bem como outros
equipamentos, como consolas variadores de velocidade, e até sensores.

O tempo numa fébrica é algo extremamente importante e é necessario haver uma comunicagao
em tempo real. A enorme popularidade, desempenho, baixo custo e a comunicagdo com 0s PC’s

tornou a Ethernet atrativa para aplica¢6es industriais (Figura 4).
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Figura 4 — Exemplo Topologia da rede TCP/IP no ambiente Industrial.

SENSORES MECANICOS
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Os Sensores de presenca denominam-se sensores mecanicos aqueles que sensoéria

controlam o movimento, posi¢cdes ou presenca usando recursos mecanicos como, por exemplo,

chaves (switches). Nesta categoria incluem-se 0s micro switches e chaves de fimde-curso. Estes

Sensores, Como 0 nome Sugere, séo interruptores ou mesmo chaves comutadoras gue atuam

sobre um circuito no modo liga/desliga quando uma a¢do mecénica acontece no seu elemento

atuador. E possivel usar estes sensores de diversas formas, como para detectar a abertura ou

fechamento de uma porta, a presenca de um objeto em um determinado local, ou ainda quando

uma parte mecéanica de uma maquina esta numa certa posicao.

Uma variag@o deste tipo de sensor é o “sensor de fim-de-curso” que, conforme o proprio nome

indica, detecta quando uma parte mecanica de um dispositivo atinge seu deslocamento maximo.

A finalidade da chave de fim-de-curso é garantir que o automotor chegue ao local desejado,

informando a presenga da unidade veicular na vaga escolhida pelo condutor.

Segue abaixo exemplo (Figura 5):



Figura 5 — Exemplo de sensores (fim de curso) em uma linha de produg&o.



METODOLOGIA

Para modelar o sistema de gerenciamento e controle de vagas, para um estacionamento
privado, visando atender as necessidades do sistema de modo manual e automatico, sera
utilizado um controlador légico programéavel (CLP), através da analise de um algoritmo de

controle do sistema desenvolvido em linguagem de programacdo LADDER.

O sistema modelado utiliza as ferramentas e tecnologias que atualmente facilitam a
implementacdo da aplicacdo para o ambiente desejado, tais como: CLP (Compact Logix5000),
Linguagem Ladder, Interface Homem Maquina (RSview32), Comunicacdo Ethernet e Sensores

Mecanicos.

O protétipo do software de gerenciamento e controle de vagas automatizado possui sua
a tela principal (Figura 6), onde traz todas as suas principais funcionalidades, a mesma tem a
funcdo de visualizar todo o ambiente mapeado do local determinado pelo software. A aplicacéo

ao ser inicializada traz todos os campos sem informagoes.

Gerenciamento e Controle de Vagas Automatizadas
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Figura 6 — Tela inicial do prot6tipo do software de gerenciamento e controle de vagas automatizado.
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O protétipo do software de gerenciamento e controle de vagas automatizado possui sua
a tela principal (Figura 7), onde traz todas as suas principais funcionalidades, a mesma tem a
funcdo de visualizar todo o ambiente mapeado do local determinado pelo software. A aplicacdo

ao ser inicializada traz todos os campos sem informacoes.
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Figura 7 — Tela inicial do prot6tipo do software de gerenciamento e controle de vagas automatizado em
funcionamento.

O software ap0s ser inicializado, envia as informac@es atualizadas (Figura 8), para o
painel Andon que possui a funcdo de mostrar os dados, o0 mesmo recebe as informacoes de
vagas disponiveis por andar e corredores. O Andon fica localizado no inicio de cada andar do
estacionamento. O cliente ao entrar poder visualizar as vagas no andar que pretende estacionar

seu veiculo.
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Figura 8 — Tela do Andon System referente ao prototipo do software de gerenciamento e controle de vagas
automatizado.

CONSIDERACOES FINAIS

De acordo com as novas exigéncias do mercado para satisfazer os usuarios dos
estacionamentos faz-se necessario & implementacao do protétipo do software de gerenciamento
e controle de vagas automatizada, que utiliza a interface Homem Maquina incorporada ao
controlador légico programavel (CLP), onde em conjunto com muita versatilidade da IHM o
software permite uma grande flexibilidade ao operador do sistema, tendo em vista que é possivel
efetuar qualquer alteragcdo em tempo real se necessario para adequar as necessidades do cliente.

Portanto, a modelagem do prot6tipo de software propdem o gerenciamento e o controle
do estacionamento de maneira abrangente e com uma interface dindmica com o operador,
tornando suas ac¢des confiaveis e seguras.

Enfim, mediante as constantes mudancas do mercado, das necessidades do cliente e das
tecnologias, faz-se necessario investir na implementacdo de acfes como estas que agregam

valor a empresa e que é um diferencial competitivo para sustentabilidade do negécio.
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