DI[I .
< Uniube

WWW. UNIUBE.BR

12° ENTEC - Encontro de Tecnologia: 16 de outubro a 29 de novembro de 2018

Planejamento e construcdo de um protétipo de controlador PID automatico

Angelo Gabriel De Lima Neto?, Daniel Silva Suga?, Felipe Eduardo Da Silva Rol6n®, Antonio
Manoel Batista da Silva*

Introducdo - Dentro deste cenério de evolugdo tecnoldgica, o primeiro grande salto para controle
automatico de processo se deu com a criacdo do regulador de esferas de James Watt desenvolvido
em 1769, para controlar a velocidade de maquinas a vapor. Ele permitia controlar a quantidade de
vapor que entrava na maquina. Isso foi um imenso progresso, pois, assim ndo haveria necessidade
de um operador ficar controlando manualmente a valvula. Atualmente os controladores automaticos
de processo ndo utilizam de aparatos mecanicos como no passado. S&o controladores eletronicos e
um dos principais utilizados hoje em dia € o PID (proporcional, integral e derivativo), que é
utilizado em grande parte das industrias atuais e pode controlar o processo de uma forma bastante
satisfatoria. Justificativa - Sendo assim, o desenvolvimento de um controlador acessivel para
pequenas industrias é importante para poderem competir com as grandes industrias e tornando seus
produtos mais competitivos e com qualidade cada vez mais superior. A necessidade crescente da
inddstria em apresentar produtos cada vez melhores para satisfazer a vontade do consumidor cada
vez mais exigente, tem se mostrado um grande desafio a ser superado. A qualidade dos produtos e a
velocidade com que sdo produzidos atualmente, vem sendo melhorada exponencialmente. Apds a
revolucdo industrial, métodos de producdo e melhorias na qualidade desses produtos sdo
aprimorados cada vez mais com 0 avanco da tecnologia. Associada com o melhoramento desses
produtos estd o método de producdo deles, exigindo cada vez mais precisdo dos equipamentos e
confiabilidade de suas medicGes. E uma das formas mais utilizadas no mundo da industria para o
controle de producdo de uma grande variedade de produtos € o controle PID. Assim, pensando nas
pequenas indudstrias, é que estamos desenvolvendo este controlador PID de relativo baixo custo
quando comparado com controladores industrial para que possa ser construido pelo proprio corpo
técnico delas, fazendo com que esta industria possa chegar a outro patamar de competitividade

comercial e exceléncia de seus produtos. Objetivo - O nosso proposito com este trabalho € elaborar
0 prototipo de um controlador que possa ser de simples construcao, facil programacéo, baixo custo
e gque atenda uma grande gama de processos respeitando o padrdo industrial de sinais anal6gicos.
Material e Metddos - Para que esse controlador seja compativel com diversos fabricantes,
transmissores e elementos finais de controle, que comunique com sinais analdgicos de 4 a 20 mA,
muito utilizado na instrumentacdo e controle de processo, o controlador PID é provido de varias
malhas de controle independentes, cada uma destas malhas contando com 2 entradas analdgicas,
uma para o SetPoint remoto (SPr), outra para variavel de processo (PV), 1 saida analdgica para
variavel manipulada (MV), 1 saida digital a rele, para alarme e ainda uma porta de comunicagédo
RS232 com uma Interface Homem Magquina (IHM). Resultado e discussdo — No prototipo
construido, em uma tela, o operador tem acesso a operacdo das varias malhas de controle e as
configuracGes individuais de cada malha de controle, como: sele¢do de auto/manual, selegéo de set
point, set point local, variavel manipulada (MV) no modo manual, configuracdo de alarme da
variavel de processo (PV) que conta com uma saida a relé para cada malha de controle, limite da
variavel manipulada (CV), agéo de controle, gréafico de tendéncias. Além disso, no prototipo utiliza
de microcontrolador ATMEGA328P criado pela ATM, muito conhecido pelos entusiastas e
hobistas de eletrénica por fazer parte de placas de prototipagem como o Arduino, no qual difundiu
de forma muito ampla a ideia do faga vocé mesmo, com cddigo aberto e facil programacédo. Por
utilizar o Bootload do Arduino, tem-se a flexibilidade de usufruir da IDE Arduino e de uma enorme
gama de bibliotecas de codigo aberto para este microprocessador, como PID _v1.h e a EEPROM.h
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utilizadas para o planejamento do prototipo. Conclusdo e consideracdes finais - Dessa forma,
chega-se que é possivel montar um prototipo de um controlador que é simples de implementacéo,
facil de programar, que apresenta custo acessivel e que atende vasta gama de processos seguindo o
padrdo industrial de sinais analdgicos e digitais. Palavras chaves: Arduino, Amplificador
Operacional, Instrumentacdo, PWM, controle.
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