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RESUMO DAS ATIVIDADES

1.

Introducao:

Esterelatdrio trata-se sobre o projeto de um programa de controle para uma planta pirélise,
feito com mddulos ICP-CON e uma placa Raspberry-py. Primeiramente, no projeto, constauma
ambientacdo com a planta de pirdlise e suas caracteristicas a fim de situar o projeto e as
funcionalidades do programa. Posteriormente, Sera feita a execugdo e demonstragdo do
programa de controle.

Atividades realizadas:

Inicialmente houve uma ambientacdo com os projetos, posteriormente apos algumas
reunioes entre o professor orientador e os bolsistas algumas modificagcdoes e rumos
sobre os projetos foram decididos:

Para a planta Piloto, bem como para a planta Trés Tanques o controle sera feito pelos
modulos de controle da “ICP-CON” ja existentes no laboratério, pois esta seriaa melhor
opcao disponivel, e a freqiiéncia e velocidade A o
utilizada nos madulos se adéqua muito bem as
necessidades das plantas.

Os modulos serdo controlados pela placa

RaspberryPi, pois ela é a opgdo de melhor custo

beneficio, apesar de ser basicamente uma placa

mae simples, e possuir um custo baixo, ela possui
um numero surpreendente de recursos

incluindo uma porta HDMI, portas USB, video, audioe

comunicacdo remota,o sistema operacionalLynux é ut|l|zado 0 que é ideal para o
desenvolvimento de programas. O tamanho enxuto da placa também se modula muito
bem as necessidades da planta. O controle dos mddulos esta sendo desenvolvido na
RaspberryPi na plataforma Python 3.6, mais um motivo pelo qual a placa foi escolhida,
ja que até o sistema operacional é voltado para desenvolvedores. A comunicagdo com
os modulos é feita por meio da porta USB, e a comunicagdo com o usuario, com uma
interface utilizando a comunicagao remota.

Antes de iniciar o controle das plantas foi feito um levantamento dos sensores e
controladores que seriam utilizados, isso foi feito nao apenas para auxiliar nos
diagramas de controle da planta:
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3. PlantaPiloto: Planta Trés Tanques:

3/Sensores de Temperatura (TE)

1| Transmissor de pressdo (PT) Controle daresisténciade
Transmissor de pressao diferencial 1/aquecimento

1/(PDT) 3|termopares

1|Controlador de pressao ?? (PC) 3|sensores de nivel

1| Controlador de nivel (LC) 1| valvula controle eletrénico

1| Controlador de Temperatura (TC) 1|valvula de controle pneumatico

2|Fiacao das valvulas até o painel
3|Valvulas de diafragma
1|valvulaborboleta

Apos o levantamento de sensores e controladores, levantou-se quais tipos e quantos
eram os modulos disponiveis no laboratorio, para adequar as necessidades de cada
planta, e averiguar se ainda haveria alguma demanda. S3o trés os tipos de madulo,
aqueles que recebem a informagdo do sensor (in), os mddulos comunicadores, e
aqueles que recebem a informacdo do mddulo comunicador e enviam uma saida(out),
dentre estes trés tipos ainda ha subdivisdes que definem se a entrada ou saida é
analogica ou digital. Verificou-se que entre moddulos de entrada, saida e
comunicadores, adequando alguns sensores e realizando alguns circuitos de
modulagdo de voltagem ndo iriamos demandar nenhum mddulo a mais do que ja
tinhamos no laboratério.
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Figura 2: Integragdo dos modulos ICP-COM com a Raspberry Pl 3

A partir disto Iniciou-se a elaboragdo do programa de controle dos mddulos,
inicialmente conectou-se os mdédulos a um computador Windows do laboratério - pois
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s0 ha programas de leitura destes madulos para este sistema operacional - leu-se o
endereco do madulo e definiu-se o Baud Rate da porta serial a ser lida.

Depois de um estudo detalhado sobre leitura de entrada serial em python, iniciou-se a
construgdodo programa de leitura das entradas dos mddulos na RaspberryPi. Isso foi
feito se utilizando o ambiente JUPYTER Notebook com a linguagem Python 3.6.

Apos a primeira fase de testes de leitura dos modulos ter sido
bem-sucedida depois de algumas dificuldades iniciais de
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e e comunicacao, iniciou-se o escopo do programa de controle,
2 serte it igl 2 5 através do desenvolvimento das sub-rotinas em Python
ey omest=dll necessarias para o desenvolvimento do sistema de controle.
Eﬁﬁ%ﬁﬁ;? : Até o término da bolsa, essa etapa devera estar concluidae o
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sistema instalada em uma das unidades que estao em fase
final de montagem. Esse mesmo sistema sera replicado no
minimo nas duas plantas que estdo sendo atualmente

montadas no laboratorio.

4. Objetivos atingidos: Leitura de sensores
Comando para atuadores
5. Resultados obtidos: Atualmente pode-se executar a leitura dos sensores e também enviar
informacoes da RaspberryPy para atuadores, contudo o controle da planta ainda est’a
incompleto.
6. Conclusao: Esse projeto apresentou uma alta complexidade, de forma que, inicialmente, os
resultados obtidos foram parciais.



