	CENTRO UNIVERSITÁRIO FEEVALE
INSTITUTO DE CIÊNCIAS EXATAS E TECNOLÓGICAS
CURSO DE ENGENHARIA ELETRÔNICA

	Emerson samuel de oliveira

	Desenvolvimento e IMPLEMENTAÇÃO de um sistema de controle pid digital microcontrolado para alimentador forçado em extrusora monorosca.   
(título provisório)

	Novo Hamburgo , Setembro de 2009.


	Emerson samuel de oliveira

	Desenvolvimento e IMPLEMENTAÇÃO de um sistema de controle pid digital microcontrolado para alimentador forçado em extrusora monorosca.  
(título provisório) 

	Engenharia Eletrônica
Anteprojeto do Trabalho de Conclusão

	Professor Orientador: Ewerton Artur Capelatti

	Novo Hamburgo , Setembro de 2009.


sumário

41
Dados de identificação


52
Resumo


63
motivação


84
Objetivos


95
metodologia


26
cronograma


37
RefeRências Bibliográficas




1 Dados de identificação

Área de Estudo: Sistemas de controle, utilizado tecnologia PID (Proporcional Integral Derivativo), arquitetura e programação de microcontroladores, projeto de circuito impresso e aplicativo supervisório.

Título provisório do trabalho:
“Desenvolvimento e implementação de um sistema de controle  PID digital microcontrolado para alimentador forçado em extrusora mono-rosca. ” 

Orientador (a): Ewerton Artur Capelatti (0001244)
Identificação do aluno: 
Nome: Emerson Samuel de Oliveira (0018775)

Telefones: 

Celular: (54) 9112-1175

Residencial: (54) 3229-5650

Comercial: (54) 3228-4388
E-mail: emersonsamuel.oliveira@gmail.com
2 Resumo

Este anteprojeto tem como objetivo apresentar a proposta do trabalho de conclusão do Curso de Engenharia Eletrônica sobre o desenvolvimento e implementação de protótipo de sistema de controle PID digital para a alimentação forçada em uma máquina extrusora mono-rosca. O controle deste protótipo será realizado por um microcontrolador PIC 16F870 que será programado em Linguagem C. Poderá ser realizada uma aquisição de dados através da comunicação RS232, cujo monitoramento destes dados poderá ser feito através de um PC qualquer.

Alguns materiais são muito leves, por isso demoram muito para descerem no funil da máquina extrusora. Devido a este fato, é necessária uma força extra para empurrar este material para dentro do canhão da extrusora. O motor do sobrealimentador realiza esta função de empurrar o material para dentro do canhão e é sobre este motor que o controle PID será aplicado.Como a resposta ao impulso unitário da máquina é muito lenta, normalmente um minuto, o controle deve ser elaborado cuidadosamente, caso contrário pode ocorrer o rompimento do cabeçote da máquina. O cabeçote é composto por duas chapas de comprimento e largura de aproximadamente 300mm por 60mm de espessura.
3 motivação

Em decorrência do estágio curricular, foi desenvolvido e implementado um sistema de controle PID analógico para um alimentador forçado em uma máquina extrusora mono-rosca. Devido ao bom comportamento do dispositivo, e da necessidade industrial de um sistema como tal, foi pensado em se desenvolver um protótipo aprimorado com microcontrolador, para que este possa atender não somente a um tipo de máquina, mas sim outras similares, visto que cada uma tem suas peculiaridades bem como os diversos materiais utilizados como matéria-prima. O dispositivo analógico que foi implementado só atende a um específico tipo de matéria-prima.

Com o objetivo de se aumentar a produtividade do processo de extrusão mantendo a boa qualidade do material, o desenvolvimento de um dispositivo automatizado para monitorar a corrente do motor principal e atuar indiretamente em seu controle, tem como justificativa principal o aumento da capacidade produtiva em torno de 35% de material reciclado. Este dispositivo (protótipo digital) aumentará a homogeneidade do material, reduzindo os problemas dimensionais dos grãos produzidos (pelets), trazendo assim mais credibilidade ao processo produtivo e mais qualidade do produto final.

O controle eletrônico do sistema, instruções de processo, gerenciamento de I/Os e da transmissão dos dados, serão realizados pelo microcontrolador PIC 16F870, produzido pela Microchip. Este microcontrolador é do tipo RISC (Reduced Instruction Set Computer), possui 28 pinos, sendo 21 portas configuráveis como entradas ou saídas, memória de programa de 2K, memória EEPROM (não volátil) interna com 64 bytes, memória RAM com 128 bytes, comunicações seriais SPI, I²C e USART, conversores analógicos e PWM. 

Devido as suas características de possuir uma estrutura bastante completa, que possibilita a montagem de um hardware que pode ser considerado complexo, capaz de interagir com diversos recursos e funções ao mesmo tempo, conciliado a vastas fontes de pesquisa este microcontrolador foi escolhido para o projeto.

É de consciência que estas variáveis possibilitam várias aplicações, que podem ser desenvolvidas no campo da eletrônica, gerenciamento de sistemas produtivos, de equipamentos e outros.

Buscou-se um seguimento de mercado que ainda está em expansão, cujos processos industriais são bastante caros, juntamente com a possibilidade de adquirir conhecimento nas tecnologias atuais envolvidas.

4 Objetivos

Desenvolver e um sistema autônomo de controle de velocidade do motor do alimentador forçado em uma máquina extrusora, em função da corrente elétrica do motor principal. Implementação de um sistema de controle PID digital, interfaceada com inversores de freqüência.

 Atividades a serem desenvolvidas durante o projeto:

· Pesquisa sobre tecnologias avançadas em sistemas PID;

· Pesquisar sobre aplicações avançadas para inversores de freqüência;

· Estudo sobre a estrutura do microcontrolador 16F870;

· Desenvolver e implementar Hardware e Firmware para esta aplicação;

· Testes e validação do projeto.

5 metodologia

	Serão desenvolvidas as seguintes atividades para a execução deste trabalho: Etapas:
	Descrição:

	I
	Efetuar pesquisa bibliográfica sobre sistemas de controle PID digital, estudo do microcontrolador PIC16F870 e sobre inversores de freqüência

	II
	Obtenção da função de transferência da máquina extrusora

	III
	Projetar hardware e desenvolver software de controle para esta aplicação

	IV
	Testar e validar o projeto do sistema proposto. 

	V
	Elaborar o Volume do trabalho e entregar para a banca avaliadora e, posterior apresentação formal dos principais tópicos abordados no Trabalho


6 cronograma
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