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RESUMO

Neste trabalho foram desenvolvidas atividades voltadas para o controle de sistemas
automaticos utilizando placas 1/0 associadas a uma interface homem — maquina na forma
grafica.

As atividades desenvolvidas demostraram as vantagens do uso de placas 1/O associadas
a uma interface homem — maquina do tipo grafica que sdo: grande flexibilidade, sistema
eficiente e custo inferior que varia de 10 a 50 % de seu equivalente especifico.

No trabalho foi utilizada uma placa com oito canais simultdneos de entrada de sinais
analdgicos, a uma taxa de amostragem de 500 Khz e resolucéo de 12 bits; dois canais de saida
de sinais analdgicos; oito canais de entrada e oito canais de saida de sinais digitais e trés
contadores.

Para a interface homem- maquina do tipo gréfica foi utilizada a técnica de instrumentos
virtuais que facilita as tarefas de programacéo, aquisicdo, modulagdo, armazenamento e
tratamento de dados adquiridos através do PC. O programa grafico utilizado foi o LabVIEW
5.1, o qual é formado por “boxes” ( que representam funcdes e constantes), por estruturas
(elementos de controle do programa tais como “for” e “while”) e por conexdes que permitem
a transmissao de dados de um objeto a outro.

Nas aplicagdes com de motores de corrente continua € necessario dispor de um perfil de
aceleracdo e desaceleracdo suave. Para isto, sdo utilizados programas que geram perfis de
velocidade totalmente controlados. Neste trabalho, para a elaboracdo dos programas de
controle foram utilizadas as fungdes especificas de geracdo de sinais analogicos do software
LabVIEW,

Os programas, denominados VI’s, contam com alguns modulos ou sub-VI’s. O PD
Config € o sub-VI que configura a placa de aquisicao para a geracao do sinal analégico. Nele
sdo definidos parametros relativos a placa de aquisi¢do. Outros sub-VI’s necessarios sdo o PD
Write e o PD Start que controlam pardmetros diretamente relacionados a geracéo do sinal
analogico e o PD Clear e PD Error gque limpam a memdria da placa e explicam possiveis
erros, respectivamente.

Neste trabalho foram desenvolvidos programas que geram sinal para o controle de
velocidade com perfil “polinomial” e “em pulso”.

1. Perfil polinomial: Partindo de uma funcdo polinomial clbica o programa gera uma
curva de velocidade segundo a qual o motor acelera até atingir um valor constante. A
velocidade permanece constante e retorna até zero segundo um perfil simétrico ao da
aceleracao.

A equacdo utilizada, Eq. 1, é funcéo das velocidades final, Vf, e inicial, Vi, do motor e
do intervalo de tempo, (tf — ti), de que se dispBe para a aceleracdo. O intervalo de tempo



durante o qual o motor permanece com velocidade constante também €& um parametro
necessario, assim como o tempo de desaceleragéo.

Vv :Vi+M.t2—2MI3 (1)
(tf —ti)? (tf —ti)

Foram utilizadas “caixas de texto” que permitem ao usuario entrar com 0s parametros e

um indicador grafico que possibilita a visualizacdo do perfil de velocidade, conforme
apresentado na Fig. 1.
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Fig.1. Painel Frontal do programa (V1) de geracdo de perfil polinomial de velocidades.

2. Perfil na forma de pulso: Com o perfil em forma de pulso, a aceleracdo e a
desaceleragéo sdo realizadas de forma menos suave que com o perfil polinomial e podem ser
obtidas pela Eq. 2.

Para a geracgéo desse perfil de velocidade foi feita uma variagdo no programa de geragéo
de perfil polinomial de velocidades, sendo a equacdo polinomial cubica substituida pela
funcéo “pulse”, Eq. 2.
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No painel de controle, Fig. 2, define- se 0 numero de pontos a serem gerados segundo a
curva e, consequentemente, o niumero de niveis de tensdo a serem gerados.

Por tratar-se de um sistema discreto, embora a tensdo gerada seja um sinal continuo, a
mudanca entre os niveis de tensdo ndo ocorreu de forma continua.

A principio, todos os programas de geracdo de sinal analdgico tem os mesmos sub-
VI’s, sendo que apenas pequenas alteracfes sdo necessarias.
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Fig. 2. Painel Frontal do programa (V1) de geracédo de perfil de velocidades usando a funcao
pulso.

Foi montado um experimento no qual uma fonte eletronica com portas digital e
analogica para controle remoto foi utilizada.

Neste experimento curvas de aceleracdo e desaceleracdo geradas computacionalmente a
partir de parametros previamente estabelecidos foram usadas na geracdo de sinais analdgicos
e controle do nivel de tensdo da saida da fonte eletronica.

Os canais de saida analogica da placa de aquisicdo estudada foram conectados aos
canais de entrada analdgica da fonte eletrénica modelo HP 6653A System DC Power Suply
da Hewllett Packard.

A fonte eletrénica libera uma tensdo proporcional a tensdo aplicada a sua porta de
entrada analogica. A fonte utilizada fornece até 35V e 15A. O nivel do sinal de controle pode
variar de 0 a 5V. Desta forma pode-se determinar a tensdo que se deve aplicar a porta de
entrada analogica de forma proporcional ao nivel de tensdo desejado na saida da fonte. E o
mesmo se aplica ao controle da corrente méaxima que a fonte libera. Vale lembrar que a fonte
apenas limita 0 maximo de consumo.

O resultado da montagem é um motor de corrente continua que pode ter seu
funcionamento totalmente controlado sendo que outros perfis de velocidade podem ser
criados pelo usuério de forma a suprir necessidades inerentes a aplicagdes especificas.
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