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Anexo I 
Ferramenta de auto-tune do MatLab 

Para a o teste no software MatLab, foi usada uma ferramenta que é 

exclusiva das versões 2010 e superiores chamada "Automatic PID Tuning"ou 

simplesmente "auto-tune". Essa ferramenta de ajuste de ganhos do controle PID 

(auto-tune) é usada para obter-se um bom equilíbrio entre performance e robustez 

para tanto sistemas com 1 ou 2 graus de liberdade.  

Abrindo a interface do controle PID (Figura I.1), tem-se as janelas de ajuste 

de cada variável, juntamente com o botão "Tune..." (Figura I.2). 

 

 

Figura I.1 – Bloco PID no Simulink 

 

 

Figura I.2 – Interface de ajuste do bloco PID 

 

Esta ferramenta lineariza a planta como uma aproximação para sistemas 

não-lineares, que é geralmente válido numa região perto do ponto de operação do 

sistema. Em seguida o algoritmo do programa cria um controle para essa planta 

linearizada, e finalmente ajusta os valores das constantes do controle PID para um 

balanço ideal (Figura I.3) 
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Figura I.3 – Rotina da ferramenta de auto-tune 

 

Finalmente, calculadas as variáveis, é possível também atuar sobre o tempo 

de resposta do sistema para mudar os valores das constantes do controle PID para 

se ajustar o "overshoot" ou uma estabilização menos oscilatória, conforme a 

Figura I.4. 

 

 

Figura I.4 – Janela do auto-tune 

 

Todos os dados sobre o sistema são mostrados, e há a indicação de 

estabilização ou não do sistema. 
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