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Em tempos de constante busca por aprimoramento dos processos industriais o controle
assume um importante papel. A busca pela eficiéncia na producdo € um exemplo claro.
Com isso o controle de processos ndo-lineares, objetivo principal deste trabalho,
constitui-se de uma érea farta em pesquisa, sendo cada vez mais interesse das
industrias e da comunidade cientifica. Muitos processos que antes eram controlados
com meétodos classicos foram substituidos por controle avancado de processos,
diminuindo as perdas e gerando um aumento na producdo. O papel do engenheiro
neste caso € analisar o custo/beneficio (viabilidade) do sistema de controle e escolher a
estratégia que melhor atende cada aplicagcdo em especifico. Neste trabalho duas
estratégias lineares de controle sdo investigadas e comparadas quando aplicadas a um
processo real. A primeira tratase de um controlador PID com linearizagdo. O
controlador PID por meio da agdo Proporcional, Integral e Derivativa manipula o erro
(entrada) que consiste na subtracdo do sina real e o set-point (referéncia) gerando
assim um sinal de controle (saida) que é aplicado ao processo. O controlador PID é
grandemente utilizado atualmente nas indUstrias, mas em se tratando de sistemas com
fortes ndo-linearidades, 0 seu desempenho eh em geral prgudicado. Diante disso,
utiliza-se de ferramenta de linearizagdo que minimiza as variagdes inerentes de um
sistema ndo-linear melhorando a resposta do controlador. Esta ferramenta traba hara
em uma regido especifica de operacdo, onde as derivadas neste ponto ndo tenham
ordens elevadas. Tal ferramenta ndo atende toda a faixa de trabalho, savo se for
aplicada em cada regido separadamente. As derivadas em cada ponto serdo
transformadas em ganho capaz de ser lido pelo controlador. A segunda estratégia
trata-se de um método de identificagéo voltado para controle, tendo em vista o projeto
de controladores robustos. Controlador robusto pode ser definido como aguele capaz
de manter a precisdo, desempenho e a estabilidade mesmo com a presenca de
consideraveis incertezas e ruidos. O método baseia-se na obtencdo de um modelo da
planta e de uma regido de incerteza constituida de um grupo de modelos. Esta regido
de incerteza determina através do pior-caso 0 numero de controladores robustos
estabilizantes necessarios. A sintese do controlador é feita utilizando um algoritmo
genético, que busca o controlador 6timo dentre um conjunto de controladores
estabilizantes. Encontra-se em desenvolvimento os algoritmos para implementacdo.
Figuras de méritos serdo usadas para comparar 0os desempenhos dos controladores
implementados. Os controladores serdo implementadas em um sistema real em escala
de laboratério, a saber, uma planta piloto de neutralizacdo de pH, considerada
benchmark na pesquisa de sistemas néo-lineares. A planta se encontra localizada no
Laboratorio de Modelagem e Controle de Processos (MOCP-UnilesteM G) e tem como
principal objetivo a simulagdo de processos quimicos industriais.
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