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Os controladores do tipo PID séo, ainda hoje, os mais utilizados pelas
industrias, pois sdo muito flexiveis e de facil ajuste. Esse tipo de controlador é
constituido por trés estagios: Proporcional, Integral e Derivativo. A contribuicdo
do coeficiente Proporcional verifica-se na producdo de um valor na saida
proporcional ao erro obtido na Realimentacdo; ja para a parte Integral do
controle, verifica-se uma aceleracdo do movimento do processo até o ponto
desejado e eliminacdo do erro que ocorre na funcdo anterior (Proporcional);
Por sua vez, o coeficiente Derivativo tem influéncia sobre a diminuicdo do
overshoot do sinal da funcéo Integrativa, bem como melhora a estabilidade do
sistema controlador como um todo. Com o PID e a utilizacdo de dispositivos
Amplificadores Operacionais, 0s ajustes de controle ficam ainda mais simples
de se trabalhar e compreender, bem como para chegar a um prototipo
manipulavel. A escolha da aplicacdo do projeto direcionada para o controle de
temperatura teve efeito pela facilidade de exemplos disponiveis a nossa volta.
Por exemplo, na aplicacdo na conservacdo de alimentos em geral, como as
estufas e/ou o uso em laboratorios. As etapas do projeto sédo: prototipagem
eletrbnica, montagem e integracdo para verificacdo pratica do modelo
construido. A verificacdo pratica do modelo por si s6 ja justifica um projeto de
Iniciacdo Cientifica que integre as disciplinas vivenciadas no curso. O projeto
destaca sua relevancia ao proporcionar a experimentacdo de uma técnica
muito difundida no controle de processos com base em uma prototipagem

relativamente simples que deixard como legado um dispositivo didatico, o qual,



se bem-sucedido, pode servir de meio para instrucéo e verificagdo do conteudo
tedrico estudado em disciplinas de Controle e Servomecanismos.



