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INTRODUC AO » Controlador Fuzzy Paramétrico:
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Diversos fatores vinculados a beneficios economicos tém aumentado o
numero de aplicacoes de controle avancado na industria quimica, onde
processos complexos devem ser operados de forma altamente eficiente. Para ii_gumﬂmgg_@ﬂ PROCEDINENTO DE +,:EEFUE,F,C%@§
realizar o desenvolvimento de sistemas de controle avancado optou-se pela T' 1 I
utilizacao do padrao OPC (OLE for Process Control), que hoje ¢ considerado = ; FUNGOES DE PERTINENCIA ;
0 protocolo de comunicacao padrao da industria. O protocolo OPC possui a | & ————— | DS T o™ ’
grande vantagem de integrar facilmente diversas aplicacoes como softwares | Figura8- Diagramade blocos construido em Simulink para o
matematicos, supervisorios ¢ bancos de dados. ronrotadortun D paramdtnice

Para realizar a tarefa de implementar estratégias de controle avancado
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Figura 6 - Arquitetura de um sistema de controle Fuzzy.

por computador, foram utilizados os softwares matematicos MATLAB® e Base de
Scilab, via comunicacao OPC. Diante deste panorama, este trabalho propos- FUZZY-PID
se a desenvolver um prototipo experimental para a implementacao de
Contl‘OladOl‘es multivariéveis avangados. Figura 7 - Representacao em diagrama de blocos de um controlador Fuzzy-PuID paramétrico
OBJ,E.TIVO . » Controlador DMC: Lei de Controle:
» Desenvolver e montar um prototipo experimental que promova grande (k+1)=GAU(K)+ Yo(k+1)+ 8(v(k) -5 (k))
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Figura 8 — Representacao esquematica do horizonte recedente AU (k ) = [(GT QG+ R) G' Q} X |:Yref —Y°- S[y (k ) R (k )ﬂ

RESULTADOS

Predigéo um passo a frente para LT101 com o método de convolugdo por degrau  Predicao um passo a frente para LT101 com o metodo de convaolugao por degrau 80
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Figura 4 — Representacao esquematica Figura 5 — Protétipo experimental ainda Figura 6 — Protétipo experimental Tempe 9 ol tempo(s)
do prototipo experimental. em etapa de montagem completamente montado Figura 8 — Comparacao entre o modelo  Figura 9 — Comparacao entre o modelo Figura 10 — Resultado da avaliacao
de predicao e resultados experimentais de predicao e resultados experimentais experimental do controlador Fuzzy
sem correcao por perturbacao aditiva com correcao por perturbacao aditiva proposto para variacoes no Set-Point

» Configuracao da comunicacdo OPC entre o processo e os softwares

matematicos: ~
Sinal Analadgico Ethernet/Drive Protocolo OPC C ON C L U S O E S

LNV < £\ < £\ >0 modelo de predi¢io desenvolvido apresentou resultados satisfatorios mesmo sem o uso
AEE— _SE—— _om—  _o—— _ o—— da correcio por perturbac¢io aditiva ( 3(»(k)-p(k))). Espera-se que o controlador DMC
Processo cLP Servidor OPC Software de sciab apresente desempenho satisfatorio uma vez que o modelo de predicao ¢ suficientemente

preciso.
NSNS\ 7\ > A configuragio do sistema apresentou um ruido de medicgiio substancial. A origem de tal
Sinal Analégico  Ethernet/Drive  Protocolo OPC ruido foi atribuida aos sensores de nivel muito sensiveis a variacoes na tensio de
Figura 7 - Representacao esquenrlzitica do sistema de comunicacio com 0 processo. alimentagﬁo cm COlljllIltO com o0 ruido inserido na rede elétrica pelos inversores de
frequéncia. Fazem-se necessarias alteracoes fisicas no prototipo a fim de minimizar os

s Bl sevoorore | ruidos.
Q &t » Devido ao grande nivel de ruido, o controlador Fuzzy apresentou-se muito oscilatorio.
T 101 TE01 Este desempenho fraco é atribuido a existéncia de componente derivativa em sua

temOPC | s TEws estrutura.
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Figura 8 - Hierarquia da criaciao dos grupos e itens da Figura 9 - Mapeamento de itens OPC no sistema real de Ap OiO o _MESP
comunicacio via protocolo OPC. dados. °




