Modelagem, acionamento e controle de dispositivos mecatrônicos

SÉRIE DE EXERCÍCIOS 12

Modelagem de um sistema de transmissão mecânica

Motor de corrente contínua (c.c.) + redutor + carga

EXERCÍCIO

12.1  A Figura-exercício 12.1 mostra o sistema dinâmico de um motor acoplado a uma carga mecânica por meio de um redutor. O acoplamento entre o motor e a carga é feito por um par de engrenagens, conforme esquematizado na Figura-exercício 12.2.
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Figura-exercício 12.1
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Figura-exercício 12.2
O motor do sistema é de corrente contínua, controlado pela tensão de entrada, que pode ser aplicada aos terminais da armadura ou do campo. Todas as variáveis do modelo matemático em questão encontram-se na Figura-exercício 12.3, sendo as de interesse a entrada Va(t) e as saídas ((t) e ((t).
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(
Rotação do motor



(    Posição do motor

Va 
Tensão aplicada na armadura


Vb   Tensão contra-eletromotriz

Ia
Corrente na armadura



If    Corrente no campo

Ra 
Resistência da armadura



Rf   Resistência do campo

La 
Indutância da armadura



Lf   Indutância do campo

n 
Relação de redução

km 
Constante mecânica do motor


kb   Constante elétrica do motor

Tm 
Torque do motor

Jm 
Momento de inércia do motor


Jc   Momento de inércia da carga

bm 
Coeficiente de atrito viscoso do motor

bc   Coeficiente de atrito viscoso da carga

J 
Momento de inércia do motor + carga

b    Coeficiente de atrito viscoso do motor + carga

Figura-exercício 12.3
Pedem-se a modelagem matemática (equações diferenciais) e a representação em diagrama de blocos para posterior simulação desse sistema dinâmico, representado pelo motor acoplado a uma carga mecânica, considerando-se:

a) modelagem do motor de c.c. em vazio;

b) modelagem do sistema dinâmico acoplado ao motor;

c) modelagem do sistema dinâmico completo motor + carga. 
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