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 Sistemas a eventos discretos (SEDs) são aqueles nos quais a percepção de ocorrências à 
sua volta se dá pela recepção de estímulos, denominados eventos. Estes eventos são, por sua 
natureza, instantâneos, o que lhes confere um caráter discreto no tempo. Estes sistemas, em 
oposição aos sistemas de variáveis contínuas, os quais são tratados pela teoria de controle 
clássica, exigem novos métodos de análise [1]. Este trabalho tem como objetivo comparar, 
através de um exemplo prático, a utilização de diferentes ferramentas de projeto de 
controladores de SEDs, sendo estas: Álgebra Booleana [2], modelagem de SEDs utilizando-se 
Autômatos [1] e teoria de controle supervisório modular local (TCSML) [3]; bem como as 
vantagens e desvantagens do uso de cada método na hora de sua implementação [4,5] em um 
Controlador Lógico Programável (CLP). Neste caso específico um CL151-DP Bosch [6] está 
sendo usado para controlar a interação entre dois painéis de comando e uma unidade de potência 
hidráulica, com recursos compartilhados (bombas hidráulicas, acumulador, válvulas), que é 
utilizada para suprir uma bancada hidráulica didática [7] do Laboratório de Sistemas 
Hidráulicos e Pneumáticos (LASHIP) da Universidade Federal de Santa Catarina (UFSC). Com 
as soluções já obtidas, é feita uma comparação entre os métodos (Álgebra Booleana, 
Modelagem por Autômatos e TCSML) quanto à facilidade de utilização dos métodos por parte 
do projetista, à clareza do programa resultante, à facilidade de criação do código, ao espaço 
físico de memória necessário para o programa, à facilidade de manutenção, à robustez e ao 
tempo de desenvolvimento. 
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