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Os volantes de inércia sdo empregados como dispositivos que armazenam energia.
Tradicionalmente, esses dispositivos buscam operar em velocidades relativamente
elevadas. Com a aplicacédo de rolamentos magnéticos é possivel diminuir as perdas
por atrito e, consequentemente, aumentar a eficiéncia dos sistemas mecanicos. O
projeto visa contribuir para maior compreensdo de como os rolamentos magnéticos
supercondutores aplicados a volantes de inércia reagem a diferentes cargas e
velocidades. O objetivo ao desenvolver um sistema de controle de uma bancada
experimental € fornecer um ambiente controlado para ensaios de rolamentos
magnéticos supercondutores para identificar a capacidade de sustentacdo de carga
desses dispositivos. Mais precisamente, nesse projeto, a andlise das caracteristicas
de forca, medicdes essas tanto radias quanto axiais, em relacdo ao tempo e posicéo
em diferentes condi¢des, como por exemplo: movimentos de vibracdo; movimentos
acelerados, movimentos estéticos (baixa velocidade). Isto é fundamental para validar
sua aplicabilidade em sistemas reais. Para a realizacado dos testes na bancada se
requer o sensoriamento da experimentacao por meio de sensores de forca e sensores
de posicéo acoplados a bancada, o controle a partir de um algoritmo de programacéao
e 0 acionamento de atuadores. A implementacdo do algoritmo de controle integra-se
com uma tela de entrada de dados para as predefinicbes de deslocamento, velocidade
e aceleracdo, além do tipo de funcado de movimentacao. A ideia central de controle é
0 acionamento dos motores de passo a partir da leitura em tempo real da posicéo por
intermédio de encoders lineares, isto é, dessa maneira 0 acionamento se da enquanto
o algoritmo nado aferir a posicdo correta. Acrescentando-se que, durante o
experimento, processa-se as leituras de forca e posi¢cdo junto de um sistema de
aqguisicao de dados. Por fim, hd uma aplicacédo de controle para ensaios de rolamentos
supercondutores, no qual, apresenta-se velocidades alcancadas de 0,25mm/s a
20mm/s, com resolucBes de centésimos de milimetros, e de passo de 0,045 graus e
medicOes de forca de até 20N. Porém, nota-se que, com deslocamentos curtos a

velocidades altas, uma imprecisao de décimos de milimetros.



