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PROJETO DE UM CONTROLADOR ON-OFF PARA O CONTROLE DA POSICAO
DA GAVETA DE REGISTROS DE DESCARGA COM ACIONAMENTO

PNEUMATICO!

Pedro Luis Andrighett02 , Antonio Carlos Valdiero3 , Mauricio de Souza4, Diego Cadored

INTRODUCAO: Este artigo apresenta o projeto e testes de um controlador ON-OFF para
aplicacdo no controle da posicdo de abertura de registros de descarga com acionamento
pneumatico. Os registros de descarga sao equipamentos usados nas unidades de
beneficiamento e armazenagem para o controle do carregamento dos graos por gravidade nos
equipamentos de transporte, como, por exemplo, elevadores de cacamba e correias
transportadoras, por meio da abertura/do fechamento de uma gaveta. Neste trabalho sdo
apresentados e especificados os elementos que formam o sistema de controle estudado, que
sdo: um atuador pneumatico, sensor de posi¢ao da abertura da gaveta, circuito eletronico de
controle e uma valvula pneumatica. MATERIAL E METODOS: Apés definida a configuracio
do sistema de controle proposto, o controlador ON-OFF foi implementado a partir de
amplificadores operacionais formando um circuito de subtra¢do, um circuito comparador
positivo e um circuito comparador negativo. Os circuitos comparadores sdo responsaveis pelo
acionamento dos solenoides da valvula pneumatica, enquanto que o circuito de subtracdo
calcula o erro na posi¢do da gaveta do registro de descarga. Foram selecionados o cilindro
pneumatico, a valvula pneumdtica e o sensor de posicdo, que foram montados em um
prototipo de registro de descarga para a realizagcdo de testes. Nos testes foi obtida a resposta
transitoria da posi¢do da gaveta a uma mudanca em degrau no sinal de referéncia. Foram
avaliados a velocidade de abertura da gaveta, o erro da posicdo e o sobrepassado.
RESULTADOS: Como resultado, obteve-se o projeto do controlador ON-OFF para o
acionamento pneumatico em estudo. Os testes de posicionamento evidenciaram a importancia
da limitagdo da velocidade maxima de deslocamento do cilindro pneumatico, para evitar que o
sistema torne-se instavel. A velocidade de resposta do atuador pneumatico nao dependera do
controlador, mas da velocidade de deslocamento do cilindro pneumatico, que depende do
dimensionamento correto do sistema pneumadtico. Também verificou-se que o erro maximo de
posicdo dependera da tensdo de referéncia definida nos comparadores. CONCLUSOES: Os
resultados mostraram a viabilidade da aplicagdo da solu¢do proposta quanto ao desempenho
no controle da posi¢do, simplicidade do acionamento e baixo custo, representando uma
alternativa para uso na automagdo de instalagdes agroindustriais.
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