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			PREFÁCIO


			O cálculo fracionário é um ramo da análise matemática que estuda as diferentes possibilidades de definir expoentes com números reais do operador de diferenciação D e do operador de integração I e desenvolver cálculos para tais operadores. Foi introduzido por um artigo de Niels Henrik Abel, em 1823, no qual se encontra a ideia da integração e diferenciação de ordem fracionária. Os fundamentos do cálculo fracionário foram descritos em um artigo de Joseph Liouville de 1832. O uso do cálculo fracionário aplicado a controladores PID foi primeiramente publicado por Igor Podlubny no relatório intitulado “Fractional-order systems and fractional order controllers”, de 1994, publicado pelo Institute of Experimental Physics, Slovak Academy of Sciences. Uma versão mais completa desse relatório foi publicada no artigo “Fractional-order systems and PIlDm controllers”, de janeiro de 1999, na IEEE Transactions on Automatic Control. Portanto, em termos de divulgação ao mundo acadêmico em geral, pode-se considerar que esse artigo de 1999 abriu as portas para pesquisas na área de controladores PID fracionários, indicando que o assunto é relativamente novo e ainda aberto a aplicações. As pesquisas realizadas desde então têm se aplicado basicamente a problemas simulados. Neste livro, a proposta é aplicar controladores PID fracionários a uma planta de laboratório com instrumentação e sistema de controle industriais, caracterizando, assim, uma aplicação inédita desse tipo de controlador, saindo do mundo simulado e adentrando a realidade industrial.


			Prof. Dr. Claudio Garcia


			Escola Politécnica da Universidade de São Paulo


		


	

		

			APRESENTAÇÃO


			O controle! Eu recordo que no início dos meus estudos na área não foi algo tão amigável a ponto de me fascinar. O fato era de que não entendia o porquê de tanta matemática. E a aplicabilidade? Assim, iniciei uma busca na qual teoria e prática se encontravam. No início não foi fácil, porém, com o passar das buscas, veio o fascínio pela área de controle de processos, em que, finalmente, no meu caso, o controle foi aplicável e se abriu um horizonte de possibilidades de estudos e aprimoramentos. Acredito que este livro é um pouco da minha personalidade: a matemática é uma ferramenta essencial à prática e sem ela falta a fundamentação de um mundo de variáveis que deve ser explorado aplicando-a à prática. Esta obra foi criada com essa “personalidade”, pois, quanto à aplicação de controle no “chão de fábrica” ou em processos industriais, são poucas obras que exploram o tema com ensaios em uma planta real. O livro O PID Fracionário: uma aplicação prática e real em uma planta-piloto de vazão industrial é um horizonte de ensaios aplicados a controle de processos, em que teoria e prática se consolidam e formam uma base na qual ambas devem estar em conjunto. Os métodos de sintonia explorados no livro mostram com facilidade as sintonias que são aplicadas para o controlador PID fracionário e a comparação inevitável entre o controlador PID clássico e o PID fracionário: há um controlador com melhor eficiência? Clássico x fracionário: qual é o melhor? Será que há o melhor? Para explorar a eficiência do melhor controlador, a planta de vazão foi operada com os modos regulatório e servo, além das válvulas com as suas diversas configurações para testar a eficiência dos controladores em questão. Assim, no livro existe um “mundo de curiosidades” de aplicações entre teoria e prática na área de controle de processos. Os curiosos vão vislumbrar o conhecimento na área de controle no ambiente industrial. 
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