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RESUMO ~ Em canais, o controlo local manual € um exemplo de contro-
lo em malha aberta. Por sua vez, os controlos local e central automiticos
sio exemplos de sistemas em malha fechada,

A maioria dos sistemas de canais possui um controlo local automitico,
usando, quase sempre. uma malha fechada para uma profundidade (ou nivel
de dgua) no trecho de canal entre Grgios de controlo consecutivos (a de
montante, a de jusante ou uma intermédia). Nestes casos, os controladores
(@ém por objectivo a reposigio da varidvel controlada no seu valor de refe-
éncia. Os controladores usuais sdo do tipo monovaridvel linear, respon-
dendo aos desvios da varidvel controlada relativamente ao seu valor de
referéneia atraves de aceoes do tipo proporcional (P), integral (/) ou deri-
vativa (D), sendo frequentes as combinagoes Pl e PID.

Neste artigo, apresentam-se e caracterizam-se estes controladores, 08 seus
modos de controlo ¢ ainda os seus algoritmos ou aplicagdes mais conhe-

cidas,

SYNOPSIS - In canals, local manual control is an example of feedforward
ar apen loap control. By other hand, local and supervisory automatic
controly are examples of feedback or closed loop control,

Mot of canal systems has a local automatic control, using, most of the
time, a closed loop for a water level inside each canal pool (upstreant,
deownstream or an intermediate water level). In these cases, the controllers
ure used 10 restitute the controlled variable to fts corresponding target.
The wsual controllers are linear and monovariable types, responeing to
the observed deviation from the water level setpoint using a proportional
(P). integral (1) or derivative (D) action type, being commaon Pl and PID
combinations.

In the paper, these controllers, their modes of control and also their
algorithms or most known field applications are presented and cha-

racierized.

1. INTRODUCAO

Os sistemas de controlo podem ser classificados em
malha aberta ou malha fechada (Shinskey, 1988).

Nos canais controlados em malha aberta (Fig. 1), as
accoes de controlo ou as manobras a executar U (caudais a
admitir e/ou abertura de comportas) sio definidas tendo em
conta a dindmica do sistema hidraulico, as necessidades
previstas U e o regime hidrdulico de referéncia ou os valo-
res de referéncia das varidveis controladas ¥ (Rijo, 1997).
Estas accoes sio calculadas pelo algoritmo de controlo de-
finido no respectivo processador (controlador, Fig. 1) e exe-
cutadas pelo(s) actuador(es) (Fig. 1) nos 6rgéos de controlo.
Os actuadores determinam o sinal de entrada no sistema hi-
drdulico, que inicia 0 processo de controlo. Este permite
obter o valor da(s) variavel(is) controlada(s) Y (Buyalski et
al.,1991; Liu, 1995).
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Fig. I Controfo em malha aberta dos escoanmentos en canaiy.

Na malha aberta (Rijo, 1997), as accoes de controlo nio
dependem do estado real do sistema. Por isso, este nio ne-
cessita ser inspeccionado (por sensores) (Sentieiro, 1995;
Shinskey, 1988).



