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Sistemas a eventos discretos (SEDs) sdo aqueles nos quais a percepcao de ocorréncias a
sua volta se da pela recepcdo de estimulos, denominados eventos. Estes eventos sdo, por sua
natureza, instantaneos, o que lhes confere um carater discreto no tempo. Estes sistemas, em
oposicdo aos sistemas de variaveis continuas, 0s quais sdo tratados pela teoria de controle
classica, exigem novos métodos de analise [1]. Este trabalho tem como objetivo comparar,
através de um exemplo pratico, a utilizacdo de diferentes ferramentas de projeto de
controladores de SEDs, sendo estas: Algebra Booleana [2], modelagem de SEDs utilizando-se
Autdmatos [1] e teoria de controle supervisério modular local (TCSML) [3]; bem como as
vantagens e desvantagens do uso de cada método na hora de sua implementacdo [4,5] em um
Controlador Ldgico Programavel (CLP). Neste caso especifico um CL151-DP Bosch [6] esta
sendo usado para controlar a interacdo entre dois painéis de comando e uma unidade de poténcia
hidraulica, com recursos compartilhados (bombas hidréulicas, acumulador, vélvulas), que é
utilizada para suprir uma bancada hidraulica didatica [7] do Laboratério de Sistemas
Hidraulicos e Pneumaticos (LASHIP) da Universidade Federal de Santa Catarina (UFSC). Com
as solucBes ja obtidas, é feita uma comparacdo entre os métodos (Algebra Booleana,
Modelagem por Autdbmatos e TCSML) quanto a facilidade de utilizacdo dos métodos por parte
do projetista, a clareza do programa resultante, a facilidade de criacdo do cddigo, ao espaco
fisico de memdria necessario para o programa, a facilidade de manutencdo, a robustez e ao
tempo de desenvolvimento.
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