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Ordem de trabalhos:
¢ Reavaliagdo da escolha do motor a utilizar;
e Compilagéo do estudo realizado relativo ao motor de passo;

e Discussdo do tipo de conversor a utilizar na alimentacdo do motor de passo e escolha dos

respetivos semicondutores;

e Discussdo da simulacdo, em Matlab e Psim, do motor de passo;
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Conclusoes:

e Partindo da sugestao dada pelo docente da cadeira, verificou-se que
realmente o motor de passo seria uma melhor op¢ao quando
comparado com os servomotores, nao so pelo facto de ser de mais
facil controlo, mas também pela sua capacidade de precisao no
posicionamento (diretamente dependente do niimero de passos do
motor);

e Uma vez que ainda nao se definiu um motor em concreto para o projeto, a escolha
do conversor ndo é definitiva, mas & partida utilizar-se-4 uma meia ponte de
Mosfets;

e As simulagdes ainda se encontram numa fase muito embrionaria sendo necessaria

a realizacdo de um estudo mais aprofundado acerca do funcionamento do motor

de passo para que seja possivel avangar com as referidas simulagdes;



