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Ordem de trabalhos:
e Discusséo a cerca da reformulacao dos calculos realizados para a escolha do motor;
e Escolha dos Mosfets a utilizar;
¢ Discussao e resolugdo de possiveis problemas associados as simulacgdes realizadas em PSIM
e Matlab, nomeadamente;
e Definicdo do método de controlo dos Mosfets e do controlo de corrente nos enrolamentos

do motor;
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Conclusoes:

e Os calculos realizados anteriormente foram revistos e verificou-se a falta de um
parametro, sendo com isto necessario escolher um novo motor para a 22
articulacdo (“cotovelo”);

e Com base nas necessidades do sistema em questdo (tensdo, corrente, frequéncia
de funcionamento), selecionaram-se os seguintes Mosfets:

- IRF520: http://www.datasheetcatalog.org/datasheet/fairchild/IRF520.pdf

- IRF530: http://www.datasheetcatalog.org/datasheet/fairchild/IRF530.pdf

e Relativamente as simulagdes, a falta de alguns parametros para a correta simulagdo
do motor tem dificultado a obtencdo de resultados satisfatérios. Um outro
problema que deve-se ao facto de no PSIM nado existir nenhum bloco
correspondente ao Stepper Motor tem sido necessario recorrer a bibliotecas de um
outro programa (JMAG software) para importar o referido bloco. Esta tarefa exigiu
varias horas de trabalho visto que ndo hd muita informacdo de como realizar essa
interacao entre os referidos softwares;

e Relativamente ao modo de controlo dos Mosfets, ficou previamente definido a
utilizacdo de PWM DC, no entanto surgiu a ideia utilizar Microstepping. Nesse caso,
consideramos que o SVM seja a melhor opc¢do (assunto sob analise do grupo);
Foram vistos também possiveis métodos de controlo da corrente nos enrolamentos
do motor tendo-se duas possiveis solugdes:

- L/R_Drivers: colocado de parte devido a ineficiéncia deste método,
nomeadamente, pelas perdas associadas;
- Chopper: Bastante mais eficiente e elegante que o método anterior. Posto isto,

serd o método que serd utilizado neste projeto;
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