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Controle de Processos Industriails

CP1000 — CPU micro-processada



Objetivos

Software para Controle Visual de
Processos

Adequacao do RUP no desenvolvimento



Fundamentacao teorica

Supervisory Control and Data Acquisition
(SCADA)

CP1000 - CPU



Fundamentacao teorica

UML

Linguagem grafica para visualizacao, especificacao,
construcao e documentacao de artefatos de

sistemas(BOOCH; RUMBAUGH; JACOBSON, 2000).
RUP

Oferece uma abordagem baseada em disciplinas para
atribuir tarefas e responsabilidades dentro de uma

organizacao de desenvolvimento(RATIONAL, 2002).



Fundamentacao Teadrica
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12 Iteracao - Workflow

ad Fluxo da lteragdo 1 /
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12 Iteracao — Requisitos funcionais

configuracao geral dos controladores,

configuracao dos parametros de calibragao de
sensores e instrumentos;

configuracao dos parametros de comunicacao;

configuracao e construcao de interface dos
controladores;

definicao das estratégias de controle de
processo industrial;

consulta do sinético de forma visual;

armazenamento do historico de erros de
comunicagao na porta serial.



12 [teracao — Requisitos nao funcionais

Armazenamento dos dados coletados em
banco de dados;

Interface grafica em windows.
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12 [teracao — Cenario para UC1

Fluxo Principal : 1. O operador entra na tela de configuracoes(Start Up).

2. O operador cadastra o controlador a ser configurado.

3. O operador informa 0 modelo do controlador, sua descri¢cao, tempo
de scan e seu endereco na rede .

4. O operador informa a descri¢céo de cada canal do controlador, tempo
de scan, tipo de sinal e quais estao ativos.

5. O operador finaliza a configuracéo(Start Up).

Fluxo Alternativo : 2a. O controlador ja esta cadastrado.
2a.1. O operador seleciona o controlador.
2a.2. Retorna ao fluxo principal no passo 2.




12 Iteracao — Diagrama Atividades para UC1
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12 [teracao — Modelo de Dominio

cd Modelo de Dominio Conceitual /

Equipamento
Histdrico S5ensor . Desoicaoc: TipoControlador Definido Controlador
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22 lteracao - Workflow
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22 Ilteracao — Diagrama de Sequéncia
para UC1
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22 lteracao — Diagrama de Classes

cd Diagrama de Classes geral /
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22 lteracao — Modelo de Dados

cd Modelo Entidade Relal:'.innamentn/
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32 Iteracao — Workflow

ad Fluxo da lteragdo 3 /
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32 Iteracao — Testes e Implantacao

Plano de Testes

Diagrama de implantacao



Ferramentas Utilizadas

Enterprise Architect

Delphi 7.0

Interbase 6.0
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