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1 Introducao

Neste trabalho foi desenvolvido um sistema didatico que servira de apoio as disciplinas
que abordam a teoria de controle no curso de Engenharia de Automacao Industrial do
CEFET-MG, Campus Araxd. O sistema permite que sejam utilizadas técnicas de controle
classico e sintonia de controladores em uma planta representada por um circuito elétrico
dado pela figura 1.

Figura 1: Circuito elétrico da planta

Por meio de um microcontrolador Arduino, faz-se a aquisicdo do sinal de saida da
planta e a aplicag@o das agoes de controle geradas pelo software MATLAB. A comunicacao
entre o software MATLAB e o hardware Arduino é realizada através de uma comunicagao
serial via cabo USB, como é mostrado na figura 2.

De acordo com [2] podem ser considerados objetos de aprendizagem quaisquer recursos
como imagens, videos, softwares e simulagdes. Com relacao a utilizagdo de plataformas
didéticas utilizando Arduino e MATLAB, vale citar os estudos de [1], onde um ambiente
didatico de baixo custo foi desenvolvido para se controlar um robd bipede e [3] que criou
um ambiente digital de simulacao para projeto de compensadores por lugar das raizes.
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Figura 2: Esquema fisico do sistema didatico

A utilizagdo de sistemas de controle é muito abrangente e estd em constante avanco.
Tencionando contribuir com tal desenvolvimento, o sistema didéatico elaborado neste tra-
balho servira como uma plataforma de testes de algumas técnicas exploradas preferenci-
almente de forma tedrica nas disciplinas que abordam teoria de controle.

No circuito 1, empregando a Lei de Kirchhoff, expressando as tensoes dos nés do
circuito em funcao das tensoes de entrada e saida do sistema e, finalmente, manipulando
os dados para estar na forma caracteristica de uma funcao de transferéncia tem-se:

Vs 1
Vi N K$2(R1.R2.Cl.02) + S(CQ(Rl + Rg) — Rl.Cl(K — 1)) +1

sendo V; tensao de entrada e V, tensao de saida.
Adotou-se, arbitrariamente, valores para os componentes eletronicos presentes no sis-
tema, sendo resisténcias de 22k€) para os componentes Ry e Rs, resisténcias de 10k} para
os componentes R3 e R4, capacitancias de 47uF para os componentes C; e Cs, obtendo-se:

Vo 1

22 2
V;  T1,06915652 + 1,034s + 1 @

Em seguida, uma placa de circuito impresso foi confeccionada com intuito de agilizar
futuros testes e ensaios. Finalmente, uma interface grafica foi gerada para simplificar
a operacao do usudario com o algoritmo de controle, onde foi possivel: selecionar a porta
l6gica de computador, conecté-lo e desconecta-lo; configurar o tipo de ensaio; parametrizar
ganhos de acao de controle, e inserir botao para iniciar ensaio e parar, sendo que, assim
que o ensaio ¢ iniciado, atualiza-se o grafico em tempo real.
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