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1 Introducéo

O laboratério da disciplina Instrumentacdo de Controle consiste de problemas praticos sorteados entre grupos
de alunos e que devem realiza-los em no maximo 6 sessfes de laboratério de 2 horas de duracdo. As aulas de
laboratério serdo realizadas no bloco SG-11, no laboratério de eletrénica. O calendario previsto para realiza¢ao
das aulas é apresentado abaixo:

Aula Data

02/12/2004
07/12/2004
16/12/2004
06/01/2005
13/01/2005
20/01/2005
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Para cada aula, os grupos deveréo se empenhar na realizagdo do projeto. Com antecedéncia de até uma sem-
ana antes da primeira aula, cada grupo recebera uma placa de desenvolvimento e um motor, ficando responsével
por esse material até o final das aulas. O professor responsavel pela disciplina ira acompanhar o desenvolvimento
de cada aula, durante as quais duvidas poderao discutidas. O contetdo de cada aula € livre, ficando a cargo
dos grupos a elaboragédo prévia do que devera ser realizado em cada aula, podendo mesmo 0s circuitos serem
elaborados e montados em casa, e trazidos para teste no laboratério. No entanto, deve-se demonstrar 0 uso de
conceitos da disciplina, inclusive relacionados a modelagem matematica e analise de erros. Na ultima aula, os
projetos deverdo ser apresentados ao professor. Caso nao funcionem como desejado, uma justificativa plausivel
devera ser apresentada. Ao final dos trabalhos, até 27/01/2004 um relatério do projeto de no maximo 15 paginas
devera ser apresentado por cada grupo. O relatério devera apresentar as caracteristicas do projeto, sintese (mod-
elagem matematica dos elementos e erros, projeto eletrdnico, diagrama de blocos, implementacéo), avaliacdo
experimental enriquecida com curvas e graficos, e conclusdes. E ainda, deve ser mencionada as atividades e
atribuicbes de cada membro. A nota dos membros do grupo dependera do seu empenho e da nota do relatdrio.



2 Projeto A: Controle de Velocidade de Motor DC

2.1 Caracteristicas desejadas:

e Acionamento: PWM em ponte H usando MOSFETSs e com limite de corrente ajustavel. Possibilidade de

giro nos dois sentidos. LED indicador de sobre-corrente. Entt&¥acom tensdes médias de saida sobre
0 motor em+12V.

e Medicdo de velocidade: tacometro com circuito de condicionamento formado por filtro passa-baixas e

tenséo de saidal0Vv. Os limites das tensfes de saida sdo alcancadas com 120% da velocidade nominal
do motor.

e Controlador de velocidade: controlador PID com circaitti-windupgatilhado pela saturacéo da entrada
do atuador. A velocidade de referéncia deve ser determinada atraves de um potenciémetro.

3 Projeto B: Controle de Velocidade de Motor DC

3.1 Caracteristicas desejadas:

e Acionamento: Linear em configuracdo complementar (tal como ponte H) usando transistores bipolares e
com limite de corrente ajustavel. Possibilidade de giro nos dois sentidos. LED indicador de sobre-corrente.
Entradat+5V com tensfes de saida sobre 0 motorsehaV .

e Medicdo de velocidade: tacdmetro com circuito de condicionamento formado por filtro passa-baixas e
tensdo de saidal0Vv. Os limites das tensdes de saida séo alcangadas com 120% da velocidade nominal
do motor.

e Controlador de velocidade: controlador PID com circaitdi-windupgatilhado pela saturacédo da entrada
do atuador. A velocidade de referéncia deve ser determinada através de um potencidémetro.

4 Projeto C: Controle de Velocidade de Motor DC

4.1 Caracteristicas desejadas:

e Acionamento: Linear com limite de corrente ajustavel usando transistores bipolares. Possibilidade de giro

nos dois sentidos. LED indicador de sobre-corrente. Entiddlacom tensoes de saida sobre o motor em
+12V.

e Medicdo de velocidade: tacometro com circuito de condicionamento formado por filtro passa-baixas e

tenséo de saidal0Vv. Os limites das tensbes de saida sdo alcancadas com 120% da velocidade nominal
do motor.

e Controlador de velocidade: controlador Pl de corrente de armadura e Pl de velocidade em cascata. O
controlador PI de velocidade deve possuir circu@tdgi-windup gatilhado pela saturagdo da entrada do
atuador. A velocidade de referéncia deve ser determinada através de um potenciémetro.



5 Projeto D: Controle de Velocidade de Motor DC

5.1 Caracteristicas desejadas:

e Acionamento: PWM em ponte H usando transistores bipolares e com limite de corrente ajustavel. Possi-
bilidade de giro nos dois sentidos. LED indicador de sobre-corrente. Entfadaom tensdes médias de
saida sobre 0 motor efhl2V.

e Medicdo de velocidade: tacometro com circuito de condicionamento formado por filtro passa-baixas e

tenséo de saidal0Vv. Os limites das tensfes de saida sdo alcancadas com 120% da velocidade nominal
do motor.

e Controlador de velocidade: controlador PID com circaitti-windupgatilhado pela saturacéo da entrada
do atuador. A velocidade de referéncia deve ser determinada atraves de um potenciémetro.

6 Projeto E: Controle de Velocidade de Motor DC

6.1 Caracteristicas desejadas:

e Acionamento: PWM em ponte H usando MOSFETs e com limite de corrente ajustavel. Possibilidade de
giro nos dois sentidos. LED indicador de sobre-corrente. Entt&¥acom tensdes medias de saida sobre
0 motor em+=12V.

e Medicdo de velocidade: tacdmetro com circuito de condicionamento formado por filtro passa-baixas e
tensdo de saidal0Vv. Os limites das tensdes de saida séo alcangadas com 120% da velocidade nominal
do motor.

e Controlador de velocidade: controlador liga-desliga de corrente de armadura e Pl de velocidade em cascata.
O controlador PI de velocidade deve possuir circamti-windupgatilhado pela saturacdo da entrada do
atuador. A velocidade de referéncia deve ser determinada através de um potencidometro.
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