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Neste trabalho serd realizado o projeto de controladores PIDs para malhas de controle com atrasos|
variantes no tempo conectadas via rede CAN (Controller Area Network). O projeto dos
controladores consiste em utilizar a recente técnica chamada de margem de jitter para determinar
0s seus parametros em funcdo do atraso de controle variante. Entdao, uma plataforma experimentall
sera desenvolvida para avaliar o desempenho do controlador PID para atrasos variantes e compara-|
lo com controladores PIDs invariantes no tempo.

Controlador PID, atrasos variantes, margem de jitter, sistemas de controle via rede, rede CAN.
|Qualificacao do problema a ser abordado

Sistemas de controle via rede (NCSs - Networked Control System) sao sistemas onde as malhas de
controle sao fechadas por meio de uma rede de comunicacgao. A utilizacdao de redes possibilita
diversas vantagens tais como, melhoria na confiabilidade do sistema e flexibilidade de operacao,
reducao da quantidade de cabos e dos custos, facilidade de instalacao, manutencao e diagnéstico do
sistema [S4, 2016]. Entretanto, redes de comunica¢ao podem causar atrasos variaveis e perdas de
mensagens durante os ciclos de operacao das malhas de controle, além de outras particularidades,
que podem degradar o desempenho e até causar a instabilidade dos processos fisicos, visto que os|
controladores sao projetados para sistemas invariantes no tempo. De fato, as técnicas de controle]
nao consideram esses problemas ocasionados pela rede.

Justificativa

O tema sistemas de controle via rede é atualmente de grande relevancia cientifica. De acordo com|
MURRAY et. al. (2003), no relatério técnico do painel "Diregoes futuras em Controle, Dinamicas €|
Sistemas", indicou-se NCSs como uma area de pesquisa promissora para o futuro.

O projeto de controladores PIDs variantes no tempo é de grande importancia na industria. Em uma|
pesquisa, observou-se que em mais de 11000 malhas de controle analisadas em diversos processos
na industria, cerca de 97 % eram controladas com PID [Astrom e Hagglund, 1995]. De acordo com|
Campos, et. al.(2010), o controlador PID é o mais utilizado nos sistemas de controle em malha|
fechada pela industria.




|Objetivo a ser alcancado

Estudar e projetar controladores PIDs variantes no tempo para sistemas de controle via rede CAN
utilizando a técnica da margem de jitter.
Metodologia a ser empregada

Os passos a serem realizados nesta segunda etapa do trabalho serao:

1. Projeto de controladores PIDs variantes no tempo.

2. Implementacao da plataforma experimental para avaliar o projeto dos controladores PIDs usando
INCSs CAN.

3. Testes experimentais para avaliacao do desempenho dos controladores PIDs variantes no tempo.
Esses controladores serao comparados com a versao invariante no tempo.

4. Escrita do TCC2

5. Defesa do TCC2.
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Necessidades e disponibilidade de recursos e infraestrutura para o desenvolvimento deste projeto

Para execucao deste trabalho, utilizaremos a infra-estrutura do laboratério de hardware. Os
recursos necessarios nao disponiveis sdao minimos e de baixo custo, e serao adquiridos com recursos
proprios do aluno e do orientador.
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