ian T W RS
Citnels; INavagao e Sustentabilidade
para um planeta em fransformacéo
Ve

2 290925
0 __SIMPSIO DE PESQUISA 2025
L INOVAGAD E POS-GRADUACRD F s 23025,
¥ DO INSTITUTO FEDERAL DA PARAIBA oy
» ' d

Sistemas embarcados e suas aplicacdes no desenvolvimento de um controle

PID de velocidade de um motor DC
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Resumo do projeto

Em uma conjuntura impulsionada pela utilizagdo inteligente de tecnologias como a Internet das Coisas (IoT), onde os
sistemas de controle embarcados desempenham um papel crucial por permitir o monitoramento continuo e ajustes em
tempo real de processos com maior eficiéncia, produtividade e qualidade de produtos e/ou servigos, a aplicagdo de
metodologias ativas no ensino de sistemas embarcados, especificamente a aprendizagem baseada na realizagdo de
projetos que deem sentido pratico aos conceitos apresentados em classe, ¢ uma importante estratégia pedagdgica para
o estimulo e desenvolvimento de habilidades necessérias no lidar dos desafios da futura pratica profissional. Neste
contexto, o referido trabalho teve como escopo propor o desenvolvimento de um controle de velocidade de um motor
DC simples por meio de leituras de um encoder, empregando controladores PID (Proporcional, Integrativo e
Derivativo) para medir a rotagdo, realizar formulagdes matematicas para a conversio do sinal de entrada em valores,
bem como, o recebimento do mesmo realizando as corre¢des necessarias na saida e a modulagdo de largura de pulso
(PWM) com a pretensao de estabilizar a barra mével conforme o angulo desejado e a carga aplicada ao variar a rotagao
da extremidade do motor integrados ao Arduino UNO R3. Junto aos circuitos ¢ utilizado um software de simulagao
para o conhecimento prévio de como os controles devem agir ¢ um supervisorio para monitoramento, coleta e estudo
de dados. Os dados obtidos serdo apresentados a partir de uma montagem pratica de um circuito com a integragdo de
um arduino e uma plataforma de software SCADA.
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