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RESUMO

Para um bom desempenho de um Amplificador Optico, é necessario que sua amplificaco seja
controlada de forma otimizada para que possiveis equipamentos como fotodetectores de medi¢ao
nao sejam danificados. Muitos trabalhos encontrados na literatura abordam o problema de
controle de ganho de um Amplificador Optico por meio da construgdo de algoritmos PID em
plataformas embarcadas. Os principais problemas dessas implementacdes residem na forma de
como os controladores sdo projetados a partir de bibliotecas j4 existentes, 0 que torna o processo
de sintonia uma tarefa tardia e dispendiosa. Neste trabalho, nés implementamos um algoritmo
embarcado de tempo real capaz de fornecer a melhor resposta de controle e ajuste de ganho para
transientes temporais aplicados em Amplificadores Opticos. Por ser um algoritmo versatil, foram
verificados diferentes configuragdes do controlador PID a fim de obter diferentes resultados por
intermédio da imposi¢do de polos e zeros em plano complexo. A resposta de um Amplificador
Optico EDFA foi simulada em uma placa FRDM-KL46Z para que o algoritmo desenvolvido,
que se encontra em uma placa FRDM-KL25Z, atue em malha fechada e forneca feedback para o
sistema de controle proposto. Por fim, os resultados obtidos no osciloscopio sdo comparados

com o modelo projetado no MATLAB para validacdo do controlador.

Palavras-chave: Amplificador Optico. Controle. Tempo real. Compensadores. Algoritmo.

Sistema Embarcado. Transientes temporais. Plano complexo. P6los e zeros. Simulagao.



ABSTRACT

For a good performance of an Optical Amplifier, it is necessary that its amplification is controlled
in an optimized way so that possible equipment such as measuring photodetectors are not
damaged. Many works found in the literature address the gain control problem of an Optical
Amplifier through the construction of PID algorithms on embedded platforms. The main
problems with these implementations lie in the way the controllers are designed from existing
libraries, which makes the tuning process a late and expensive task. In this work, we implemented
an embedded real-time algorithm capable of providing the best control response and gain
adjustment for temporal transients applied in Optical Amplifiers. As it is a versatile algorithm,
different configurations of the PID controller were verified in order to obtain different results
through the placement of poles and zeros in complex plane. The response of an EDFA Optical
Amplifier was simulated on a FRDM-KL46Z board so that the developed algorithm, which is
found on a FRDM-KL25Z board, acts in closed loop and provides feedback for the proposed
control system. Finally, the results obtained on the oscilloscope are compared with the model

designed in MATLAB for controller validation.

Keywords: Optical Amplifier. Control. Real Time. Compensators. Algorithm. Embedded

System. Temporal Transients. Pole Placement. Simulation.
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