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RESUMO

O trabalho tem como proposta o desenvolvimento de um sistema capaz de realizar o monitoramento de posicao e acionamento de um
atuador planar sem nucleo ferromagnético. O atuador € composto por dois enrolamentos de bobinas ortogonais entre si, formando uma armadura
estaciondria. E vinculado um carro duplo, magneticamente acoplado por dois pares de im3s permanentes de NdFeB de forma que seja gerada uma
forca de tracao sobre o carro ao se excitar com corrente uma das fases do enrolamento, sendo permitido movimento em dois graus de liberdade.

INTRODUCAO AO ATUADOR

Segundo o principio da Forca de Laplace, qguando um condutor
elétrico, imerso em um campo magnético, € percorrido por corrente
elétrica, sobre o condutor atuara uma forca de origem eletromagnética
proporcional a intensidade do campo magnético, a corrente elétrica e
ao comprimento ativo total do condutor que esta imerso neste campo
magnético (SUSIN, Marcos J., 2016). Desta forma, quando excitamos as
fases do atuador, teremos uma forca planar de propulsao, que resultara
no movimento do carro. Segue topologia na Figura 1.

Figura 1: Topologia do atuador planar
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Figura 2: Esquema de forca gerada sob excitacao de uma fase

PROJETO

O projeto teve por objetivo o desenvolvimento e implementacao
de um sistema de monitoramento de posicao e acionamento logico das
fases do enrolamento, movimentando o carro, de forma precisa, até um
ponto de interesse do usuario.

Para tal, foi desenvolvida uma logica de programacao através do
software MATLAB, responsavel por capturar uma foto do atuador e

estimar a localizacao do carro no plano de trabalho. Entao o usuario
entra com o ponto de interesse e o programa através de um
acionamento sequencial das bobinas, movimenta o carro até o ponto.

O acionamento é feito através de um microcontrolador, modelo
Arduino AT mega 2560, que faz o controle de seis drivers de ponte H,

modelo L298N, possibilitando o acionamento sequencial e o
chaveamento das fases dos enrolamentos.
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Figura 3: Fluxograma da programacao

CONCLUSAO E PROXIMOS PASSOS

Até o momento os resultados foram promissores, mas nao
totalmente satisfatorios. O posicionamento do atuador ainda deve ser
aprimorado. Para isso sera feito um melhor controle da corrente de
excitacao das fases, utilizando as portas PWM do mesmo
microcontrolador. Quanto a captura e processamento de imagem, serao
aprimorados os fatores de correcao de perspectiva da camera a fim de
aumentar a obtencao da correta localizacao.

Estuda-se ainda a possibilidade de se fazer um monitoramento
continuo, filmar o plano de trabalho, a fim de tornar o acionamento
mais preciso, porém o algoritmo necessario para tal € mais complexo
assim como a sua implementacao.



