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INTRODUGAO RESULTADOS E VALIDAGAO

Podemos constatar com os experimentos que a utilizagdo do
controle PID para a movimentacdo de eixos lineares com
motores elétricos de corrente continua se mostra eficaz, uma
vez que permite que a movimentacdo seja feita de maneira
eficiente, acompanhando com maior fidelidade os valores
desejados de posigéo e velocidade ao longo do tempo.

Foi possivel observar como as caracteristicas da resposta ao
degrau refletem nas caracteristicas pertinentes a operagéo geral
do motor, como observado no rastreamento de um setpoint
variavel, caso da utilizagdo do motor com uma curva de

Desde o século XVIII, as técnicas de controle tém sido
usadas em maquinas, especialmente durante a Segunda
Guerra Mundial com os avangos da época. No século XX, com
os computadores, surgiu uma nova maneira de aplicar essas
ideias.

Empregado em cerca de 95% das malhas de controle
existentes, o controle PID (Proporcional, Integrativo e
Derivativo), € um método de controle de processos que ajusta a
saida de um sistema para manter um valor de referéncia

desejado. : .
Figura 1. Controle em malha fechada velocidade a ser reproduzida.
. Figura 2. Resposta ao degrau com diferentes combinagdes de
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JUSTIFICATIVA Além disso, a determinacdo de ganhos do controlador a partir

Amplamente utilizado na industria, torna-se imprescindivel ndo de t(—‘fnsalo‘s ec)j(%erlmentals S? mostrou Léma testr.ateiqla
apenas o aprendizado, mas o dominio do controle PID por parte van ajo;a, a medida que se mostrou um procedimento simples
dos engenheiros de controle. € assertvo.

Esses resultados reforgam a viabilidade do controle PID como
OBJ ETIVOS ODS uma solugdo eficaz para aplicagbes que requerem alta
e precisdo e confiabilidade na movimentagédo de eixos lineares,
contribuindo assim para a otimizagao dos processos industriais
Aplicar o controle PID para desenvolvimento de um onde tais motores sdo empregados.
experimento classico de engenharia de controle: o péndulo
invertido, com foco no movimento do carrinho, buscando A
desenvolvimento da industria e fomento a inovagdo, como CONCLUSAO
apontado pelo 9° objetivo do desenvolvimento sustentavel.
P P J Ao final do estudo e desenvolvimento do projeto proposto &

possivel concluir que a aplicagdo de sistemas de controle PID &

ORQAMENTO de fato uma opgéo muito viavel e visada para o controle dos
mais diversos sistemas, principalmente mecanicos, cujo o foco

- - é atingir uma determinada posigdo, velocidade ou um
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