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Ordem de trabalhos:

o Estado da arte;

Duracgao: 2h
Local: 1103

e Dimensionamento e escolha de motor para acionamento de um manipulador robotico;

e Pesquisar solugdes para diagnostico de possiveis falhas do referido motor;
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Conclusoes:

e Analisadas as solugdes existentes no mercado, escolheu-se o

Servomotor DC como sendo uma opg¢ao vidvel para o caso em estudo;

e Relativamente ao diagndstico de avarias, verificou-se que a monotorizacdo da corrente
seria uma opc¢ao a ter em conta. No entanto este é um tema que estd um pouco difuso e
como tal vamos explora um pouco mais;

e O facto de nao sabermos qual o tipo de aplicacdo pretendida, levou-nos a escolher um

manipulador robdtico com 3 graus de liberdade como caso de estudo;



