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    1 INTRODUÇÃO


    Realizar controle sobre seus processos de fabricação é essencial para qualquer indústria ter sucesso nos dias de hoje, para isso é muito importante o conhecimento da teoria aplicada. Outro fator essencial é a capacidade de relacionar a teoria com a prática, o que na maioria das vezes não é uma tarefa simples quando se trata de controlar de processos.


    Conforme mencionado por (FRANCHI, 2013), durante muito tempo a teoria de controle de processos foi ensinada por meio de funções de transferência, análise no domínio da frequência e fundamentos matemáticos derivados das transformadas de Laplace. Esses conceitos são fundamentais para uma análise mais aprofundada. Entretanto, essa forma de exposição muitas vezes torna difícil o entendimento, pelo fato de não ser tão simples e óbvio conectar os fundamentos matemáticos com as implementações reais dos controladores.


    Com o objetivo de atender uma demanda e um nível de exigência de qualidade cada vez maior utilizando cada vez menos recursos, a indústria sempre buscou aperfeiçoar e otimizar cada vez mais seus processos, estando sempre em constante evolução tecnológica ao longo do tempo.


    Conforme apresentado por (FRANCHI, 2013), o controle de processos era implementado originalmente na indústria por operadores, empregando o seu conhecimento sobre o processo como ferramenta fundamental para a operação. As indústrias, de uma forma geral, dentro de um curto espaço de tempo sofreram a transição de uma operação praticamente
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    8 CONCLUSÃO


    O principal objetivo de implementar algoritmo em PLC para sintonia automática de controlador PID foi realizado. Diversas etapas, decisões e escolhas tiveram de ser tomadas durante o desenvolvimento do estudo. Sendo que a solução proposta no final atende as expectativas e requisitos esperados.


    Ao final desse estudo as seguintes conclusões e afirmações foram obtidas:


    • Para realizar a sintonia de qualquer controlador PID é muito importante antes conhecer as características internas e recursos disponibilizados pelo controlador.


    • O conhecimento prévio do comportamento do processo também é uma informação importante, pois define a aplicabilidade do método de sintonia a ser utilizado.


    • A escolha da estrutura interna do PID influência na dinâmica da resposta do controle.


    • Características adicionais como filtros, rampas e limites auxiliam muito na correção de deficiências do modelo do controlador, porém devem ser utilizadas com prudência, pois podem influenciar de forma negativa no controle.


    • Devido à existência de diversos modelos de processo na prática deverá sempre ser verificado se a aproximação para um sistema FOPDT apresentará resultados satisfatórios.


    • A solução proposta com identificação em malha aberta nunca poderá ser aplicada em processos que possuem tendência a instabilidade quando aplicado degrau, processos com integrador.


    • Das técnicas de identificação de processo a proposta apresentada por Smith demonstrou ser uma das mais robustas e de fácil implementação.


    • Dos métodos de sintonia, o proposto por Chien-Hrones-Reswick foi o que teve resultados intermediários quando avaliado sobressinal e tempo de estabilização, porém o requisito chave para sua escolha foi a pouca variação do comportamento quando aplicado a processos diferentes.


    • A sintonia automática sempre fornecerá de forma mais rápida um ajuste mais próximo do ideal do que o método convencional de tentativa e erro, porém o desempenho deve ser sempre avaliado para verificação da necessidade de ajustes finos.


    • A configuração da rotina de sintonia automática demandará sempre do usuário um maior nível de conhecimento de controle de processos.


    • A relação L / T é uma informação importante, pois determina a capacidade de controle do processo bem como a possibilidade de utilização da sintonia automática.


    • O algoritmo de sintonia tem que ser o mais robusto possível, devendo ter a capacidade de indicar quando seus dados são válidos e quando deve haver interrupção do procedimento de sintonia.


    Em resumo, elaborar o algoritmo de sintonia automática através da resposta ao degrau não é tão simples como aparenta, diversos aspectos e limitações de hardware e software devem ser observados antes de realmente implementá-lo.


    A solução proposta com a combinação entre a identificação Smith e a sintonia Chien-Hrones-Reswick foi satisfatória dentro das limitações e condições apresentadas.


    Como sugestão para futuros desenvolvimentos fica os comparativos de todas as combinações entre os métodos de identificação e de sintonia apresentados, o comparativo dos ajustes para controladores somente PI (proporcional e integral) bem como simulações em mais processos com relação L / T diferentes.
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