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INTRODUCAO RESULTADOS E VALIDACAO

O presente projeto propde a modelagem de um sistema para realizar um No teste pratico do nosso sistema controlado por PID, foi definido um ponto de
controle de nivel de um reservatério através do controlador PID. Através da referéncia (Set-Point) com base na leitura do sensor ultrassénico. O objetivo

implementacdo de técnicas de controle de sistemas, buscamos aprofundar o do controlador era manter o sistema proximo desse valor, mesmo diante de
conhecimento neste conceito importante dentro da automacgdo, o qual é o perturbagGes, como a abertura ou o fechamento do registro. O sistema
controlador PID. A metodologia inclui modelar um sistema que tera um reservatorio, mostrou uma otima resposta as perturbacoes criadas, buscando rapidamente
uma bomba e um sensor ultrassénico, onde, através do controle PID pretende-se a estabilizagao para manter proximo do Set-Point.

controlar o sistema descrito.
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Fonte: Elaborado pelos autores.

JUSTIFICATIVA CONCLUSAO

O projeto tem como justificativa a aplicacao dos conhecimentos adquiridos na
area de controle PID durante o curso de Engenharia Mecatronica. Dessa
forma, a intencio € aperfeicoar os conhecimentos em controle e realizar um
exemplo pratico para visualizar toda a teoria aprendida.

Com o desenvolvimento do projeto e seu respectivo protoétipo, foi possivel
abranger os conhecimentos de controle adquiridos durante os semestres
anteriores, possibilitando colocar em pratica a teoria visualizada em sala de
aula para a resolucao de um problema real. Durante a idealizacao e
montagem do prototipo, notou-se a importancia do trabalho em equipe,

OBJ ETIVOS e ODS visto a alta demanda do semestre, sendo esse essencial para obter-se um

resultado muito satisfatorio e com sentimento de orgulho pelo trabalho feito.

« Construir um protétipo para controle de nivel utilizando o controlador PID.
« Colocar a teoria sobre controle adquirida em pratica.
 Cumprir com a ODS 9 - Construir infraestruturas resilientes, promover a
industrializagao inclusiva e sustentavel e fomentar a inovacao AG RAD E C I M E N TOS
ORQAM E NTO Agradecemos a todos os integrantes do grupo, e em especial ao professor
Lucas e todos os professores que nos acompanharam durante toda a

trajetoria do curso. Agradecemos também ao FablLab e Lince pelo suporte
durante a execugao do projeto.

Tabela 1. Orgcamento do Projeto.

ltem Quantidade Valor

Sensor Ultrasso6nico 1 R$ 8,07
Mini Bomba de Agua 12V 2 R$ 2745
Mangueira Transparente 5/16 2 Metros R$ 10,37
Balde 8L 2 R$ 12,34
ESP-32 1 R$ 47,40
Ponte H L298N 1 R$ 17,96
Registro 20mm 1 R$ 12,02
Flange 20mm 1 R$ 42,00
Step-Down LM2596 1 R$ 10,36

TOTAL R$ 227,76




