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Este trabalho descreve uma metodologia de sintonizar os parametros do controlador
proporcional-derivativo (PD) que sera inserido na malha de controle de um sistema de
rastreamento do sol cujo prop6sito é controlar a atitude de um veiculo espacial de modo que ele
rastreie o sol com alta precisdo utilizando o algoritmo de otimizacdo por colénia de formigas.
Usar a acdo derivativa associada a acéo proporcional que corresponde ao acréscimo de um zero
ao sistema, ajudando o regime transitorio, ou seja, aumentando a estabilidade relativa do
sistema e reduzindo o tempo de acomodagdo. A heuristica Ant Colony Optimization (ACO)
baseia-se no comportamento utilizado pelas col6nias de formigas para tracar rotas entre o
formigueiro e as fontes de alimentacdo através do feromdnio de forma a indicar caminhos
prometedores a outras formigas. Basicamente o método é utilizar formigas artificiais,
representadas por processos concorrentes, que tragam caminhos em um grafo cujos vértices
representam componentes da solucdo. O proposto para este trabalho é realizado através de
simulacdes do algoritmo de otimizacdo por col6nia de formigas utilizando o software Matlab®.
A sintonia do controlador PD, que sdo os parametros Kp e Kd (ganho proporcional e ganho
derivativo respectivamente), é feita com a minimizacao da funcdo objetivo, que é o parametro
ITAE. De acordo com Farid Golnaraghi, 2010, as especificacoes de projeto no dominio do
tempo da resposta ao degrau unitario sao um maximo sobre-sinal (overshoot, Mp) inferior a 5%,
ou tdo pequeno quanto possivel, um tempo de subida (rise time, tr) e um tempo de assentamento
(settling time, ts) menor ou igual a 0,02 segundos. A funcdo de transferéncia do sistema com
realimentacdo e com o controlador PD com K=1 é: Fazendo com que cada formiga seja um par
das possiveis solu¢Ges com valores de Kp e Kd e montando o algoritmo de forma a penalizar
(reduzir a contribuicdo do deposito de feroménio ) solugdes que levem os parametros de
resposta em regime transitorio para fora das especificagdes do projeto, tentar achar 6timo
global. A penalizagdo é feita de forma a reduzir a contribui¢éo do depdsito de feromdnio destas
solugbes. As solugbes de cada formiga séo inicializadas aleatoriamente. Conclui-se que
melhorando a resposta do sistema de forma a compensar o esforco computacional das
simulacdes com colbnia maiores, isto €, ajuste fino dos parametros que sdo o numero de
iteracOes e a penalizacdo de solucdes fora dos valores de projeto, resultaram em uma solugédo
Otima aplicada a este sistema fisico. Portanto, o ACO obteve sucesso em sintonizar o
controlador de forma 6tima.
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