








Séo telas normalmente padrao do software béasico de supervisao. Estas telas
apresentam varias (em média seis) variaveis simultaneamente, na forma grafica,
com valores coletados em tempo real (“on-line"), na forma de tendéncia real
e na forma histérica “off-line” — valores de arquivos pré-armazenados em
disco. Estas tendéncias podem ser apresentadas em forma de graficos ou em
forma tabular, em funcao dos ultimos valores coletados para cada variavel,
conforme ilustra a Figura 7.6.

Fonte: http://www.elipse.com.br/

Sao compostas por informacdes de problemas, alarmes, defeitos e dados
de manutencao das diversas dreas referentes ao processo e equipamentos
destes, incluindo o proprio sistema de controle. As informacoes sdo do tipo
histérico de falhas, programa de manutencao dos equipamentos (corretiva e
preventiva), e informacdes gerais dos equipamentos (comerciais assisténcias
técnicas, etc.). A Figura 7.7 ilustra um exemplo de tela de manutencdo. Nesse
exemplo, trata-se de uma tela de controle de uma turbina.



Fonte: http://www.elipse.com.br/

O documento de histérico de falhas por equipamento ou area fica armazenado
em arquivos no banco de dados do software de supervisao, possibilitando o
tratamento destas informacoes através de telas orientadoras a manutencao,
ou através de programas de usuério para estatisticas de utilizacdo e defeitos.

O software basico de supervisao possui um modulo para desenvolvimento de
relatorios. Criados em formatos padrao, para os relatérios do tipo historicos,
permitem ao operador a escolha de quais variaveis deseja visualizar. Os dados
podem ser apresentados nas telas das estacées com campos de identificacdo
para “TAG", data, hora e descricao do ponto.

Os relatérios poderao ser solicitados manualmente pelo operador e destinados
para impressoras ou terminais de video. Os dados histéricos sdo armazenados
em arquivos de modo que podem ser acessados pelos programas de relatérios,
para serem trabalhados e apresentados a operacao. Deste modo, os arquivos
podem ser armazenados em meios magnéticos para utilizacao futura.

O software de supervisao e controle (parte integrante do sistema SCADA) recebe
as informacoes dos controladores concentrando todos os eventos ocorridos.

Permite que um operador visualize imediatamente o que estd acontecendo
em cada processo. Isto faz com que seja possivel alterar os parametros de
controle de acordo com a necessidade.



Além disso, o software de supervisao e controle permite armazenar todas as infor-
macoes recebidas possibilitando ao usuario a analise dos acontecimentos com:

Correcao de desvios.

Otimizacdo do processo.

Documentacao.

Isto implica em:

Mais seguranca operacional.
Melhor qualidade.

Menor curso operacional.

Quais sao as principais vantagens em se utilizar um software do tipo su-
pervisério em um ambiente industrial?

Quiais sao os tipos de telas quando se considera o uso de um supervisorio
do tipo SCADA? Descreva, sucintamente, a funcao de cada uma delas.

Qual é a importancia do histérico de falhas?

Desenvolver um supervisoério do tipo SCADA para o problema passado na
Ultima aula. Considerar a versao demo do software Elipse SCADA.

Verificar o funcionamento do supervisério através do uso de um emula-
dor com de variaveis (TAGS).
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