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Processos industriais podem ter seus comportamentos aproximados a um modelo
matematico dito como funcéao de transferéncia. A identificacdo de tal funcdo geralmente se da
através de ensaios em malha aberta. Apos identificado o modelo, projeta-se um controlador
para a planta a fim de que os critérios de projeto sejam estabelecidos. Tais critérios podem ser
referentes ao tempo de acomodacéo do sistema, seguimento com erro limitado de determinado
tipo de referéncia, sobrepasso méaximo, etc. Existem diversas metodologias de projeto de
controladores, que podem ser por andlise grafica (e.g. lugar das raizes) ou por valores tabelados

(e.g. Ziegler e Nichols).

Porém, existem métodos numéricos de estimativas de parametros do controlador que
dispensam a identificacdo da planta a ser controlada (e.g. VRFT — Virtual Reference Feedback
Tuning). Esses métodos necessitam apenas uma batelada de dados de ensaio para que o projeto
do controlador seja executado, dispensando a etapa intermediaria da modelagem matematica da
planta. Esse tipo de método torna-se entdo vantajoso, visto que a exclusdao da etapa
intermediaria de modelagem da planta, que em alguns casos ndo é possivel ser obtida de

maneira trivial, reduz a insercéo de erros durante o projeto do controlador.

Foram identificados modelos matematicos e projetados controladores para planta
térmica, de nivel e diversos processos de uma refinaria da industria petroguimica. Os
controladores projetados para a planta térmica e para os processos da refinaria tiveram suas
andlises limitadas a simulacGes executadas através do MATLAB e Simulink, softwares
iterativos para analises numericas. Ja os controladores projetados para a planta de nivel puderam
ser aplicados na planta que se encontra no Laboratério de Sistemas de Controle, Automagéo e
Robdtica (LASCAR) da UFRGS. Tal planta permite que ensaios mono e multivariaveis sejam
executados, visto que a mesma dispde de dois tanques com nivel monitorado e duas valvulas
com abertura controlada. A iteracdo da planta com o usuario se da através de um supervisorio

desenvolvido com o Elipse SCADA (software de monitoramento de variaveis).



