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EXERCÍCIOS 

1. GRAFCET 
 
 

1.1  
 
Elabore o GRAFET para controlo dos movimentos de subida e descida de um elevador, para 
um edifício de três pisos. Cada andar tem um botão para chamada do elevador. Os botões do 
interior elevador são ligados em paralelo com os botões que se encontram no exterior, pelo 
que não necessitam de programação. 
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1.2  
 
Realize o GRAFCET associado a um sistema composto por um motor e um inversor de 
rotação: O sistema tem as seguintes condições de funcionamento: 
 

• Três botões de funcionamento: botão de rotação para a direita, botão de rotação 
para a esquerda e botão de paragem. 

• Relé térmico: quando fechado pára o motor. 
• A inversão do sentido de rotação do motor deve poder ser efectuada sem passar 

pelo botão de paragem, i.e., estando o motor a rodar num sentido, ao ser 
pressionado o botão de rotação inversa, o sistema pára automaticamente o motor 
e após esgotada uma certa temporização inverte o sentido de rotação. 

• Ao ser pressionado o botão de paragem deve também ser gerada uma 
temporização antes de poder ser invertido o sentido de rotação do motor. 

 
 

1.3  
 
Considere um dispositivo de manipulação, podendo servir três postos P1, P2 e P3. No 
repouso, o dispositivo está presente num dos três postos com a garra aberta. Existem três 
botões de pressão (p1, p2 e p3) correspondentes a pedidos de transferência para um dos três 
postos. Quando o dispositivo está em repouso, o pedido de transferência para outro posto 
desencadeia a seguinte sequência: 
 

• Fecho da garra (FGarra). 
• Movimento à esquerda (Esq) ou à direita (Dir) de acordo com o pedido. 
• Abertura da garra (AGarra) logo que o posto desejado é atingido. 

 
Em cada posto existe um sensor de posição: S1, S2 e S3. O fecho total da garra é detectado 
pelo sensor GF e a abertura total detectada pelo sensor GA. 
 
 

 

P2 P1 P3 

p1 p2 p3 

 
 
 
Para o dispositivo descrito elabore o GRAFCET e traduza-o para Diagrama de Contactos. 
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1.4  
 
A figura seguinte representa um engenho de furar automático, sendo a sua parte eléctrica 
constituída por dois motores (MA e MB), um botão de pressão (m) e dois sensores de fim de 
curso (a e b). O motor MB destina-se a efectuar o movimento rotativo da broca e o motor 
MA destina-se a movimentar verticalmente a broca através dos movimentos MAa e MAd. 
 
 

 
 
 
O modo de funcionamento é o seguinte: 
 

• A peça a furar é colocada no posto de carga. Logo que o operador accione o botão 
de pressão m, o pistão V é accionado deslocando a peça para a posição de 
furacão. 

• Após 3 segundos accionar o motor MA para descer a coluna até ao sensor b, 
altura em que MA é desligado. 

• Após uma pausa de 2 segundos, MA é ligado em sentido contrário, subindo a 
coluna até ao sensor a, altura em que MA é desligado. 

• Neste momento V é desligado, sendo retirada a peça do posto de carga. 
• Para realizar a furação, o motor MB é ligado no arranque do movimento 

descendente, sendo só desligado quando o movimento ascendente terminar. 
 
 
Implemente o GRAFCET para controlo do dispositivo descrito. 
  



AUTÓMATOS PROGRAMÁVEIS EXERCÍCIOS 

Universidade do Algarve – Instituto Superior de Engenharia 4 
Licenciatura em Engenharia Eléctrica e Electrónica 

1.5  
 
Elabore o GRAFCET e o correspondente Diagrama de Contactos para controlo do seguinte 
transportador de peças: 
 
 

 
 
 
Funcionamento: 
 

• A acção D desloca o transportador para a direita e a acção G para a esquerda. 
• O transportador possui uma pinça para agarrar peças (AP), e um sensor que 

detecta que a peça está segura (sAP). 
• Os sensores y e z detectam quando o transportador se encontra sobre os tapetes A 

ou B. 
• O sensor x detecta quando o transportador se encontra sobre o prato. 
• Os sensores a e b detectam a presença de uma peça pronta a ser transportada. 
• O sensor c detecta uma peça sobre o prato. 
• Após o arranque do sistema deve ser garantido o recuo do cilindro P e o avanço 

do cilindro V. 
• Quando é detectada uma peça pelos sensores a ou b, o transportador desloca a 

peça do tapete correspondente para a posição x e pousa a peça sobre o prato. 
• Seguidamente o cilindro V recua e uma vez acabado o seu movimento o cilindro 

P avança e recua deixando a peça no tapete de saída C. 
• Após o cilindro P terminar o seu movimento o cilindro V avança. 
• As peças do tapete A são prioritárias em relação às do tapete B. 
• Os tapetes A, B e C são controlados por outro sistema. 
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2. TRADUÇÃO DE GRAFCET PARA LADDER 
 
 

2.1  
 
Traduza o seguinte GRAFCET para Diagrama de Contactos. Apresente todas as equações 
necessárias para a tradução do GRAFCET. 
 
 
 

1 

p* s 

T0=5s 

2 T0 

3 A 

a 

p* s 

4 B 5 C 

b*c 

 
  



AUTÓMATOS PROGRAMÁVEIS EXERCÍCIOS 

Universidade do Algarve – Instituto Superior de Engenharia 6 
Licenciatura em Engenharia Eléctrica e Electrónica 

2.2  
 
Traduza o seguinte GRAFCET para Diagrama de Contactos. Apresente todas as equações 
necessárias para a tradução do GRAFCET. 
 
 

 

1 

20 

p1* a1 

A+ 30 

p1*a2 

B+ 

310 C+ 320 

s2 

D+ 

s3*s4 

s1 

21 C+ 

s3 
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2.3  
 
Traduza o seguinte GRAFCET para Diagrama de Contactos. Apresente todas as equações 
necessárias para a tradução do GRAFCET. 
 
 

 
  

  

1 

21 

S1 

A+ 

41 

S3 

C+ 

6 

T1 

T1 

a1 

31 

S2 

B+ 

b1 

c1.d1 

51 D+ 

C E+ 

e1 
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2.4  
 
Traduza o seguinte GRAFCET para Diagrama de Contactos. Apresente todas as equações 
necessárias para a tradução do GRAFCET. 
 
 

 

0 

11 

P1*(S2+S3) 

A+ 21 

P2*(S1+S3) 

B+ 

211 

b1*c1 

B- 212 

b1*c1 

C- 

b0 c0 

a1 

12 A- 

a0 

32 T0 

T0 = 5s 

C+ 
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3. MÓDULO LÓGICO LOGO! 
 
 

3.1  
 
Elabore um programa para o módulo lógico LOGO!, para controlo da iluminação de dois 
corredores, de acordo com as seguintes condições: 
 

• Pressionar a tecla 1 vez: Acende a luz correspondente durante 1 minuto. 
• Pressionar a tecla 2 vezes (no espaço de 1 segundo): Acende a luz correspondente 

permanentemente. 
• Pressionar a tecla durante 2 segundos: Desliga a luz correspondente. 

 
 

 
 
 
Sinais de controlo: 
 

• Q1: Iluminação do corredor 1 
• Q2: Iluminação do corredor 2 
• I1: Tecla de comando da iluminação do corredor 1 
• I2: Tecla de comando da iluminação do corredor 2 
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3.2  
 
Pretende-se controlar uma instalação industrial para aproveitamento da água da chuva, 
recorrendo a um módulo lógico LOGO!.  
A água da chuva será recolhida num recipiente colector. Do recipiente colector a água da 
chuva será então bombeada através de uma bomba para a tubagem da rede. A partir de lá a 
água da chuva poderá ser retirada para uso. Se o recipiente estiver vazio, pode ser introduzida 
água potável. 
 
 

 
 
 
Exigências ao funcionamento: 
 

• O interruptor S1 permite activar e desactivar a bomba M1 para extracção de água. 
• O recipiente deve ser sempre mantido com um nível de água superior a S3. 
• Caso o nível de água seja inferior a S3, este deve ser restabelecido recorrendo a 

água potável, pela abertura da válvula K4, até ser atingido o nível S2. 
• Caso o nível de água seja inferior a S4, deve ser desactivado o sistema de 

bombagem, para evitar o funcionamento da bomba em seco, sendo este apenas 
restabelecido quando for atingido o nível S3. 

 
Sinais de controlo: 
 

• Q1: Bomba M1 
• Q2: Válvula de água potável K4 
• I1: Interruptor S1 
• I2: Sensor de nível S2 
• I3: Sensor de nível S3 
• I4: Sensor de nível S4 
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3.3  
 
Elabore um programa para o módulo lógico LOGO!, para controlo da iluminação de um 
escritório de acordo com a necessidade de iluminação pretendida. A iluminação está dividida 
em 4 grupos de iluminação. 
 
 

 
 
 
Exigências ao funcionamento: 
 

• Havendo bastante luz natural, as sequências de luzes dispostas ao lado da janela 
serão desligadas automaticamente por um interruptor sensível à luz o que será 
feito de acordo com o grau de luminosidade existente. 

• À noite por volta das 20 horas a luz será desligada automaticamente. 
• A iluminação deve poder ser operada manualmente a qualquer hora. 

 
 
Sinais de controlo: 
 

• Q1 a Q4: Comando das sequências de luz 
• I1 a I4: Teclas de comando manual 
• I5: Interruptor fotoeléctrico 
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3.4  
 
Elabore um programa em diagrama de funções para o módulo lógico LOGO! para controlo de 
uma porta automática, de acordo com as seguintes condições: 
 

• A porta deve abrir sempre que uma pessoa é detectada pelo detector de 
movimentos. 

• A porta deve permanecer aberta enquanto se encontrar alguém na passagem. 
• Se ninguém se encontrar na passagem, a porta deve fechar automaticamente após 

5 s. 
• O interruptor principal permite bloquear o movimento da porta. 

 
 

 
 
 
Sinais de controlo: 
 

• Q1: Sinal Abrir Porta 
• Q2: Sinal Fechar Porta 
• I1: Detector de movimentos interior 
• I2: Detector de movimentos exterior 
• I3: Sensor fim de curso Porta Fechada 
• I4: Sensor fim de curso Porta Aberta 
• I5: Interruptor principal 
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3.5  
 
Elabore um programa em diagrama de funções para o módulo lógico LOGO! para controlo da 
iluminação de uma sala em função da entrada e saída de pessoas. A detecção de entrada e 
saída de pessoas na sala é efectuado por 2 detectores de passagem (I1 e I2) que de acordo 
com a seguinte sequência: 
 

Sensor Descrição 
𝑰𝟏�  → 𝑰𝟐�  Detecção de entrada de pessoas na sala 
𝑰𝟐�  → 𝑰𝟏�  Detecção de saída de pessoas na sala 

 
 
O sistema deve controlar a iluminação de acordo com as seguintes condições: 
 

Saída Descrição Condição 
Q1 Iluminação da sala Mais do que uma pessoa na sala 
Q2 Sinal de proibição de entrada Sala cheia: 10 pessoas na sala 
Q3 Iluminação do corredor de entrada Pessoa a entrar. Acende 10 segundos 
Q4 Iluminação do corredor de saída Pessoa a sair: Acende 10 segundos 

 
 
O sistema deve ainda contemplar um interruptor de pressão (I3) que permita repor os 
contadores a zero. 
 
 

3.6  
 
Elabore um programa em diagrama de funções para o módulo lógico LOGO! para controlo de 
um sequenciador de 3 leds (Q1, Q2 e Q3). Cada led deve permanecer aceso durante 1 
segundo, sendo a sequência controlada de acordo com as seguintes condições impostas pelas 
duas entradas de contolo (I1 e I2): 
 

I2 I1 Sequência 
0 x Parado 

1 0 Sequência Q1, Q2, Q3 
1 Sequência Q3, Q2, Q1 
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4. AUTÓMATO PROGRAMÁVEL TWIDO 
 
 

4.1  
 
Pretende-se controlar a saída de água quente de 3 chuveiros num parque de campismo. Cada 
chuveiro funciona separadamente. O utilizador ao procurar uma das cabinas com a luz verde 
acesa, introduz uma ficha na máquina (s), actuando a abertura de uma válvula de água quente 
(V). A válvula deve permanecer aberta durante 5 minutos, durante os quais deve permanecer 
acesa a luz vermelha (LE) em vez da verde (LV). 
Para controlo do sistema utiliza-se um autómato TWIDO. Para tal, faça uma atribuição das 
E/S do autómato aos sinais de controlo e comando e elabore o respectivo programa. 
 
 

4.2  
 
Elabore um programa para o autómato TWIDO que simule um sequenciador de 8 leds (L1 a 
L8). Os leds devem acender e apagar de forma sequencial e cíclica, com intervalos de 1 
segundo, sendo o sentido da rotação controlado por um botão B1: 
 
 

• B1 = 0 – Rotação para a direita 
• B1 = 1 – Rotação para a esquerda 

 
 

 L1 L2 L3 L4 L5 L6 L7 L8 

TWIDO B1 

 
 
 

4.3  
 
Elabore um programa para o autómato TWIDO para controlo da iluminação de uma sala com 
3 luminárias (L1, L2 e L3). Estas são comandadas por dois botões de pressão. O botão 1 (b1) 
permite alternar entre os vários estados de iluminação. O botão 2 (b2) permite desligar todas 
as luminárias, 5 segundos após este ser premido. Os estados de iluminação são: 
 

Estado L1 L2 L3 
1 OFF OFF OFF 
2 ON OFF OFF 
3 OFF ON OFF 
4 OFF OFF ON 
5 ON ON OFF 
6 OFF ON ON 
7 ON ON ON 
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4.4  
 
Elabore um programa para o autómato TWIDO para controlo de um sistema de mistura e 
dosagem de produtos líquidos. 
 
 

 

S1 S2 

L1 

D 

AG 

E 
d 

t = 60 ºC 

c 

M 

B 

a 

b 

A 

D 

C 

 
 
 
Funcionamento do sistema: 
 

• Após ser premido o botão de START (S1) o sistema entra em funcionamento, 
executando o processo ciclicamente até ser pressionado o botão de STOP (S2). 
Durante o processo de funcionamento deve permanecer aceso o sinalizador L1. 

• O processo é iniciado com a aberta da electroválvula A para enchimento do 
reservatório D, até ser atingido o nível de dosagem pretendida, indicado pelo 
sensor a. 

• Seguidamente é fechada a electroválvula A aberta a electroválvula B para despejo 
do reservatório M e a electroválvula C, para enchimento do reservatório de 
mistura M. 

• A electroválvula B deve ser fechada quando o reservatório D estiver vazio, 
indicado pelo sensor b e a electroválvula C deve ser fechada quando o 
reservatório M se encontrar cheio, indicado pelo sensor c. 

• Em seguida deve ser ligado o agitador AG e aberta a electroválvula D, para 
mistura e aquecimento dos líquidos. 

• A acção deve decorrer até que seja atingida uma temperatura de 60º C dentro do 
tanque M. A temperatura é detectada pelo sensor t. 

• O sistema deve em seguida parar o agitador AG, fechar a electroválvula D e abrir 
a electroválvula E para despejo do tanque M. 

• O processo encontra-se concluído quando o sensor d detectar o tanque vazio. 
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4.5  
 
Elabore um programa em para o autómato TWIDO que efectue a contagem do número de 
vezes que um botão (B1) é premido (0 a 9). A contagem deve ser visualizada num display de 
7 segmentos. A contagem seguinte a 9 será 1. Deve ser implementado um botão de reinício de 
contagem (B2). 
 
 

 

TSX 17-10 B2 B1 

 
 
 

4.6  
 
Implemente um programa para o autómato TWIDO para controlo de acessos de um parque de 
estacionamento com capacidade para 50 automóveis. O parque possui uma via para a entrada 
de veículos e outra para a saída. 
 
 

 
 
 
Funcionamento: 
 

• A entrada e saída de viaturas são assinaladas pelos sensores I1 e I2. 
• O parque possui dois sinalizadores luminosos, um verde (SV) e outro encarnado 

(SE), que indicam se o parque está livre ou esgotado. 
• O botão de Reset (R) permite fazer uma inicialização ao sistema, colocando o nº 

de viaturas presentes a zero. 
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4.7  
 
Pretende-se controlar um mecanismo de carregamento de um forno com cubos através de um 
autómato TWIDO. Para tal, desenvolva um programa de acordo com o seguinte 
funcionamento: 
 

 

FC6 

FC5 

R3 

A3 

FC3 

FC4 

A2 

R2 
R1 A1 

FC2 FC1 P1 

K1 

K2 

Cilindro 1 

Cilindro 2 

Cilindro 3 

Porta 

Forno 

 
 

• O processo é iniciado automaticamente após a activação do autómato e funciona 
de forma cíclica. 

• No início do processo devem ser garantidas as seguintes posições dos cilindros: 
cilindro 1: FC2; cilindro 2: FC4; cilindro 3: FC5. 

• Seguidamente os tapetes K1 e K2 são colocados em movimento. 
• Quando é detectado um cubo pelo detector P1 é efectuado o movimento A1 no 

cilindro 1, até o cilindro chegar ao seu fim de curso FC1, devendo ser efectuado o 
movimento R1 até ao sensor fim de curso FC2. 

• Após a colocação de 4 cubos em frente ao forno, deve ser aberta a porta do forno, 
através do movimento R3 no cilindro 3, até ao sensor FC6 e o cilindro 2 deve 
colocar os cubos dentro do forno através do movimento A2, até ao sensor FC3. 

• O sensor FC3 detecta a finalização da tarefa de carregamento do forno, 
permitindo o recuo do cilindro 2, através do movimento R2, até ao sensor FC4 e o 
fecho da porta do forno através do movimento A3 até ao sensor FC5. 

• Durante a tarefa de carregamento do forno e de recuo do cilindro 2 deve ser 
inibido funcionamento do tapete K1. 
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4.8  
 
Escreva um programa para o autómato TWIDO para controlo dos semáforos do cruzamento 
representado na figura. 
O automatismo deve dispor de um interruptor bi-estável que define o modo de 
funcionamento: normal ou todos os semáforos em amarelo intermitente. 
Devem ser respeitadas as seguintes temporizações: 
 

• Sinal Vermelho: 30 segundos 
• Sinal Verde: 15 segundos 
• Sinal amarelo: 5 segundos 
• Amarelo intermitente: 2 segundo 

 
 

S1 

S2 
S3 

S4 

 
 
Nota: Após um semáforo comutar para vermelho, o semáforo da rua perpendicular só deve 
comutar para verde passados 5 segundos. 
 
Sinais do sistema: 
 

• I: Interruptor de controlo do modo de funcionamento 
• S1E: Sinal vermelho do semáforo 1 • S3E: Sinal vermelho do semáforo 3 
• S1A: Sinal amarelo do semáforo 1 • S3A: Sinal amarelo do semáforo 3 
• S1V: Sinal verde do semáforo 1 • S3V: Sinal verde do semáforo 3 
• S2E: Sinal vermelho do semáforo 2 • S4E: Sinal vermelho do semáforo 4 
• S2A: Sinal amarelo do semáforo 2 • S4A: Sinal amarelo do semáforo 4 
• S2V: Sinal verde do semáforo 2 • S4V: Sinal verde do semáforo 4 
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4.9  
 
Elabore um programa para o autómato TWIDO para controlo de um portão. Por intermédio de 
uma única botoneira podem-se realizar a abertura e o fecho total do portão, além de 
interromper estes movimentos em qualquer instante. 
 
 

 
 
 
Funcionamento: 
 

• No primeiro accionamento da botoneira, inicia-se a abertura do portão. 
• Este movimento finaliza quando o portão estiver totalmente aberto, sendo este 

estado sinalizado pelo sensor Fim de Curso 1. 
• Com o portão totalmente aberto o accionamento da botoneira permite fechar o 

portão. 
• Este movimento finaliza quando o portão estiver totalmente fechado, sendo este 

estado sinalizado pelo sensor Fim de Curso 2. 
• Durante o movimento de abertura do portão, se a botoneira for novamente 

accionada, o movimento deve ser interrompido. Um novo accionamento da 
botoneira permite fechar o portão. 

• Durante o movimento de fecho do portão, se a botoneira for novamente 
accionada, o movimento deve ser interrompido e iniciado o movimento de 
abertura do portão. 
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4.10  
 
Implemente um programa para o autómato TWIDO para controlo de acessos de um parque de 
estacionamento com capacidade para 50 automóveis. O parque possui uma única via para a 
entrada e saída de veículos. 
 
 

 
 

 
 
Os sensores I0, I1, I2 e I3 permitem detectar a entrada e saída de viaturas, da seguinte forma: 
 
 

Sensor Descrição 
I0 → I1 Detectam que existe uma viatura na via de acesso para entrar no parque 
I1 → I0 Detectam que uma viatura saiu do parque 

I2 Detectam que existe uma viatura na via de acesso para sair do parque 
I3 Detectam que uma viatura entrou no parque 

 
 
Os semáforos S0 e S1 devem ser controlados de modo a sinalizar a seguinte informação: 
 
 

Sem. Luz Descrição 

S0 
Verde Sinaliza que o parque está livre 

Amarelo Sinaliza que existe uma viatura na via de acesso a sair do parque 
Vermelho Sinaliza que o parque está ocupado 

S1 Verde Sinaliza que a viatura pode sair 
Vermelho Sinaliza que existe uma viatura na via de acesso a entrar do parque 
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4.11  
 
Elabore um programa para o autómato TWIDO para controlo de uma passagem de peões. O 
sistema é composto por um semáforo para peões (SEM2) e um semáforo de trânsito (SEM1). 
O controlo dos semáforos é efectuado através de um botão de passagem de peões (B1). 
Funcionamento: 
 

• Inicialmente o semáforo SEM1 mantém a luz verde acesa (S1) e o semáforo 
SEM2 a luz vermelha acesa (S5). 

• Sendo efectuado um pedido de passagem de peão (B1), o semáforo SEM1 
comuta para a luz amarela (S2), permanecendo neste estado durante 5 segundos. 

• Decorrido o tempo estabelecido, o semáforo SEM1 comuta para a luz vermelha 
S3 e o semáforo SEM2 para a luz verde (S4). O sistema deverá permanecer neste 
estado durante 20 segundos, após o qual o ciclo é reiniciado. 

 
 

 SEM1 

S5 

S4 

B1 

SEM2 

S1 

S2 

S3 
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4.12  
 
Elabore um programa para o autómato TWIDO para controlo de uma linha de transporte 
composta por 2 tapetes e 2 cilindros pneumáticos de efeito duplo. 
 
 

 

A2 

S1 S2 

L1 K1 

K2 

R2 

P1 

P2 

FC1 

FC2 

FC4 FC3 

R1 

A1 

 
 
 
O processo é iniciado pelo botão de START (S1) e finalizado pelo botão de STOP (S2), sendo 
o funcionamento contínuo e sinalizado pelo led L1. 
Durante o funcionamento os tapetes devem permanecer sempre activos, comandados pelos 
relés K1 e K2. Os cilindros devem actuar de acordo com o estado dos sensores: 
 

• A Detecção de uma peça pelo sensor P1 provoca o movimento A1 até ao fim de 
curso FC2. 

• A Detecção de uma peça pelo sensor P2 provoca o movimento A2 até ao fim de 
curso FC4. 

• A detecção de FC2 provoca o movimento R1 até detecção de FC1. 
• A detecção de FC4 provoca o movimento R2 até detecção de FC3. 

 
 

4.13  
 
Considere uma hipotética máquina automática de venda de bebidas quentes, nomeadamente 
café e chocolate. 
Existem duas ranhuras para moedas e é através da introdução de uma moeda na ranhura 
apropriada que se escolhe a bebida pretendida, uma m_cafe para um café e uma m_choc para 
um chocolate. Após a introdução da moeda, é necessário ligar o motor que deposita um 
COPO até que o sensor de copo_presente indique que essa operação está completa. 
Seguidamente é necessário abrir a válvula do CAFÉ ou CHOCOLATE durante 5 segundos, 
enchendo assim o copo. 
O copo está protegido por uma porta e utiliza-se um TRINCO (actuador impulsional) para 
abrir a porta. Para assinalar este facto faz-se piscar uma LUZ, que alterna um segundo ligado 
e outro segundo desligado. 
O processo encerra quando o copo desaparece mas a máquina só poderá ser utilizada 10 
segundos depois dessa ocorrência. 
Para manter as bebidas quentes existem dois sensores chocolate_frio e café_frio que 
assinalam a necessidade de ligar durante um minuto o sistema AQUECE_CHOC e 
AQUECE_CAFÉ, respectivamente. 
Elabore um programa para o autómato TWIDO para controlo do funcionamento desta 
máquina. 
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4.14  
 
Considere um parque de estacionamento com capacidade para 13 viaturas, cujo controlo de 
entrada e de saída é realizado por meio de cartões magnéticos. 
 
 

 
 
 
Funcionamento: 
 

• A entrada e saída de viaturas são assinaladas pelos leitores de cartões magnéticos 
L1 e L2, permitindo aos motores M1 e M2 levantar as cancelas. 

• Os fins de curso das cancelas são assinalados pelos sensores s1a, s1f, s2a e s2f. 
• A cancela só deve baixar após a viatura passar pelas células fotoeléctricas S1 e S2 

e estas deixarem de ser accionadas. 
• A cancela de entrada só deve abrir se houver lugar no parque. 
• O letreiro “LIVRE” (O1) estará aceso sempre que houver lugar no parque, caso 

contrário acenderá o letreiro “OCUPADO” (O2). 
• O botão de Reset (R) permite fazer uma inicialização ao sistema, colocando o nº 

de viaturas presentes a zero. 
 
Implemente um programa para o autómato TWIDO, que permita fazer o controlo do parque 
de estacionamento. 
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ANEXOS 

1. LOGO! 
 
1.1. MODELOS DISPONÍVEIS 
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1.2. ESTRUTURA DOS MENUS 
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2. TWIDO 
 
2.1. MODELOS DISPONÍVEIS 
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2.2. MÓDULOS DE EXPANSÃO DISPONÍVEIS 
 
2.2.1. MÓDULOS DIGITAIS DE E/S 
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2.2.2. MÓDULOS ANALÓGICOS DE E/S 
 
 

 
 
 
2.2.3. MÓDULO AS-INTERFACE V2 BUS MASTER  
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2.3. MÁXIMAS CONFIGURAÇÕES DE HARDWARE 
 
2.3.1. AUTÓMATOS COMPACTOS 
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2.3.2. AUTÓMATOS MODULARES 
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2.4. BITS DE SISTEMA (%S) 
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2.5. WORDS DE SISTEMA (%SW) 
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2.6. GAMA LIMITE DAS FUNÇÕES ARITMÉTICAS EM VÍRGULA FLUTUANTE 
 
 

 
 
 
2.7. COMPATIBILIDADE DE HARDWARE EM DOUBLE WORD 
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2.8. TIPOS DE OBJECTOS DISPONÍVEIS PARA ESTRUTURAS 
 
2.8.1. BITS 
 

 
 
 
2.8.2. WORDS 
 

 
 
 
2.8.3. WORDS DUPLAS 
 

 
 
 
2.8.4. VÍRGULA FLUTUANTE 
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2.9. TIPOS DE OBJECTOS DISPONÍVEIS PARA INDEXAÇÃO 
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2.10. UTILIZAÇÃO DA MEMÓRIA 
 
2.10.1. RAM EXTERNA 
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2.10.2. EEPROM INTERNA 
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2.10.3. EEPROM EXTERNA 
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