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INTRODUCAO RESULTADOS E VALIDACAO

Os controladores sao amplamente utilizados em inUmeros processos e sistemas,

sendo de vital importancia no funcionamento adequado das aplicacdes, que vao Para a validacdo e obtencdo de resultados durante o estudo, utilizou-se das
desde a partida de um motor elétrico ate o controle de parametros em usinas ferramentas digitais MATLAB e Simulink para os célculos e simulagdes do sistema.
nuclear_es,e foguetes, minimizando erros e desperdicios. | o As seguintes equagdes foram estudadas: v, = Fe _ g; G(s) = L; C(s) = K, + Ki
Dentre indmeros modelos de controladores, o PID (Proporcional-Integral-Derivativo) L(s) m ms s
estd presente em diversos ambientes em razdo de sua praticidade de Kas; L(s) = C(s) = G(s) e T(s) =

iImplementacao e operacédo eficaz. Para este projeto, propos-se um estudo da Abaixo é possivel visualizar os modelos desenvolvidos em diagrama de blocos.
aplicacao do controlador PID para analise de comportamento da velocidade linear

vertical de um modulo lunar, partindo de um sistema MIMO (multiplas entradas e ) DN

saidas) como base e alterando-o para um sistema SISO (uma entrada e uma saida.
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As aplicacdes de controle PID estdo fortemente presentes em praticamente todos 0s
segmentos industriais, incluindo o aeroespacial. Sua compreensao e utilizacao e de Figura 4. Modelo Simulink para Entrada Trapezoidal
suma importancia para a integracao com as tecnologias utilizadas na industria, alem
de promover embasamento cientifico para o desenvolvimento de novos métodos. Fonte: Elaborado pelos autores.

OBJETIVOS e ODS CONCLUSAO
Controlar a velocidade linear vertical de um modulo lunar em resposta a entradas do Foi possivel analisar o comportamento da velocidade linear vertical do médulo,
tipo degrau e trapezoidal, garantindo que os requisitos de controle sejam atendidos garantindo o controle da velocidade e o atendimento aos requisitos estabelecidos
e analisando o comportamento do sistema. A ODS 9 e _dlret?mente ligada a este para o sistema. No entanto, o controle do pouso ndo foi implementado, o que
estudo, promovendo o fomento da inovagao em meio a aplicacoes de controle. significa que, ao desligar a forca de empuxo, o médulo simplesmente caira sem

controle sobre sua velocidade de descida. Além disso, foi possivel compreender o
O R QA M E N TO comportamento da posicéo do médulo por meio da integral da velocidade obtida.
O orcamento pode ser observado no Quadro 1 abaixo, em que considerou-se o
trabalho de um Engenheiro de Controle e Automacao. P E R S P E CT IVA S

lujermaseesiGeris Calculo de Horas Trabalhadas Para proximos projetos é recomendavel o estudo de outras variaveis, como 0

Descrigao Descricao i : : i :
salario Minimo (SM) - 2025 RS 1.518 00 Tempo para realizar o estudo (Dias) 4 controle da velocidade linear horizontal e o desenvolvimento de um sistema de
Base CREA - 2025 8.5 SM Tempo para realizar o estudo (Horas) - Jornada 39 pouso, que permita ao modulo aterrissar suavemente, sem causar danos a
de 8 horas estrutura.
Saldrio de um engenheiro RS 12.903,00 Dias trabalhados no més

Calculo de Impostos Horas trabalhadas no més - Jornada de 8 horas
Imposto Aliquota Valor Valor da Hora/Homem
Imposto Sobre Servicos (ISS) RS 129,02 Calculo do Valor do Projeto
PIS/COFINS RS 94,19 Descrigdo Valor
INSS RS 283,85
Valor Final do Projeto
Descrigao Valor

Valor total (Projeto + Impostos) RS 3.087,54
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Quadro 1. Orcamento
Fonte: Elaborado pelos autores.




