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O desenvolvimento de técnicas computacionais para a resolucao de problemas de con-
trole tem se tornado cada vez mais recorrente devido a velocidade da tecnologia atual e
sua eficacia. Nesse trabalho é realizado um estudo para verificacdo do desempenho algo-
ritmo de colonia de abelhas (ABC) de Pham aplicada a sintonia de controladores cléssicos.
Tal algoritmo baseia-se no padrao de busca por comida realizada por abelhas: maximizar
a quantidade de comida obtida dentro de um periodo de tempo. Levando-se em consi-
deragao, a distancia da fonte de comida até a colméia e a facilidade de aquisi¢ao desta
comida [1].

A busca é feita em duas partes. Primeiramente, abelhas exploradoras sao enviadas
para encontrar os pontos de coleta de alimentos, inicialmente de forma aleatéria. Elas
retornam, depositam o pélen recolhido e repassam as informagoes sobre o local de coleta
de pélen, através de uma danga chamada waggle dance, que indica: a distancia da fonte
de comida, a direcao na qual ela se encontra e a quantidade de comida existente. No
segundo momento, sao recrutadas as abelhas seguidoras, que buscarao a comida nos locais
indicados. Os pontos mais promissores recebem um ntmero maior de abelhas seguidoras.
Cada vez que as abelhas retornam & colméia, ocorre novamente a danca e outras abelhas
seguidoras sao enviadas para os locais promissores ou até que as especificagoes de projeto
sejam atendidas [3].

Para analizar o desempenho de controladores PID, equagao (1)

1
GC = Kp(l + ﬂ + Tds) (1)

sintonizados pelo ABC, considerou-se duas plantas a serem controladas, uma de 1*ordem
e outra de 2*ordem dadas, respectivamente, pelas equagoes (2) e (3).
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1
Gls) = 7o (2)
0,1375
Gl =27 0,4s + 0,25 (3)

Os resultados da aplicacao do algoritmo com o software MATLAB [2] obtidos em malha
fechada estao representados nas Figuras la e 1b.

Para as duas plantas o erro de regime permanente e sobre sinal foram nulos, atendendo
as especificagdes do projeto. O tempo de acomodacao para o sistema de primeira ordem,
Figura 1a, foi especificado para 1,92s, porém, com o PID ajustado pelo ABC foi obtido
1,90s e parametros Kp = 13,8, Ti = 6,75s e Td = 0s. Ja para o sistema de segunda ordem,
Figura 1b, o tempo de acomodagao do projeto foi de 2s e com o algoritmo em questao foi
de 1,96s, e os parametros PID calculados foram Kp = 2,306, Ti = 1.623 e Td = 2,462s.
De acordo com os resultados obtidos com o controlador PID ajustado pelo ABC, verificou-
se que as especificacées de projeto foram atendidas, mostrando que o algoritmo foi uma
ferramenta eficiente na sua sintonia. Outras plantas devem ser avaliadas no futuro.
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Figura 1: (a) Sistema de I ordem e (b) Sistema de II ordem
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