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Resumo

O projeto teve como objetivo desenvolver um controlador PID para um posicionador acustico de bola, utilizando a
linguagem C++. O foco principal foi garantir o equilibrio automético da bola sobre uma superficie, por meio de uma
régua equipada com sensor acustico, que possibilita a medig&o precisa da posicdo em tempo real. Sistemas de
controle, como o PID, sdo fundamentais em diversas areas da engenharia, sendo o controle preciso da posi¢ao
essencial em campos como robética, automacéo e sistemas de navegacdo. O controlador PID foi escolhido por
sua eficacia em manter a bola equilibrada, reagindo rapidamente a eventuais perturbagdes externas. A sele¢éo de
um sensor acustico foi devido a sua capacidade de medir distédncias com alta precisdo e em tempo real, um fator
crucial para a dindmica do sistema. A implementacéo do controlador em C++ oferece um controle detalhado sobre
o desempenho do sistema, ajustando continuamente a posicao da bola. A régua com sensor acustico € uma pega
central do projeto, pois fornece feedback constante ao sistema sobre a posicao da bola. Esse sensor, ao detectar
alteragbes em tempo real, permite que o controlador PID reaja de forma imediata. A integracdo do sensor ao
controlador foi realizada por meio de uma interface de entrada e saida de dados, o que possibilitou a comunicacao
continua das leituras do sensor e a tomada de decisdes em tempo real pelo controlador. Para otimizar o controle e
0 monitoramento, o projeto integrou um sistema supervisorio, que facilita a visualizacéo de dados em tempo real e
a andlise do desempenho do controlador PID. A interface grafica desenvolvida permite ao usuario monitorar a
posicdo da bola, visualizar graficos de desempenho e ajustar parametros do PID em tempo real, proporcionando
um controle ainda mais preciso. Além disso, o projeto explorou outras técnicas de controle, como o autotuning, que
ajusta dinamicamente os parametros do PID, permitindo que o sistema se adapte a diferentes condi¢cdes
operacionais. Simulacdes e testes praticos confirmaram o bom desempenho do controlador em diversas situagdes.
Esse trabalho demonstrou a eficacia da combinagéo entre programacéo em C++, técnicas avancadas de controle
e monitoramento em tempo real, contribuindo ndo apenas para o campo da automacdo, mas também oferecendo
uma base sélida para futuras pesquisas e inovag¢des em sistemas de controle e robotica.
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