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SINTESE DO TRABALHO

Objetivo: Este trabalho tem como objetivo especifico o desenvolvimento tedrico de um controlador fuzzy Pl dos
sistemas de tragao e frenagem do trem série 8000 da CPTM, para aplicagdes de controle de velocidade

considerando escorregamento e adesao.

Relevancia: Em ferrovias onde a maioria dos processos sdo nio lineares como sistemas de tracdo e adesao
rodeiro trilho , torna o uso interessante de controladores fuzzy comparados ao PID, uma das principais vantagens
do controlador fuzzy é que ndo se exige um modelo matematico preciso do processo. As agdes de controle sdo
baseadas na combinacao de regras do sistema de tracao ferroviaria e de regras do controlador, o controlador
pode ter a capacidade de autoaprendizagem, testando condi¢des limites, sem que estas atinjam valores de
instabilidade do sistema. Autores relatam que as aplicagdes de Controladores Fuzzy conseguiram obter ganhos
de desempenho e niveis de eficiéncia energética altos, provando que o uso deste tipo de controlador se torna

interessante em sistemas de tracao ferroviaria.

Descricao: Este trabalho propée a utilizagdo de um controlador baseado em l6gica fuzzy aplicado ao sistema de

tragao e frenagem

de trens de passageiros, para controle de velocidade. Trata-se de um processo multivariavel com nao

linearidades, como a

adesao do rodeiro do trem ao trilho, no qual o uso de controladores baseado em l6gica fuzzy se mostra uma



excelente alternativa

aos complexos controladores atuais. Para isto, foi realizada a modelagem do trem e dos sistemas de tragdo e

frenagem, bem como

a configuracéo do controlador tipo fuzzy-PI utilizado no controle de velocidade do trem prevendo trés casos: sem

escorregamento,

busca da méaxima adesdo no contato entre o rodeiro do trem e trilho, e considerando a velocidade de

escorregamento entre

rodeiro e trem. Os modelos dos sistemas que integram o trem e os controladores foram simulados em ambiente

MATLAB/Simulink.
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