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| Modalidades de locomocao

= Rodas
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Modalidades de locomocao

m Esteiras
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| Modalidades de locomocao

m Configuragdes mais comuns (ndo-holonémicos’)

Faed, oy A
. ) i/ i/ i
. R/ ] A
3 \ = ’
’ Stoaing
Castor ? il ‘
wheet |
X, Xy .
Diferencial Triciclo % %
Ackerman

(') Sistemas de equagoes diferenciais com restricdes nédo integraveis, ou seja, ndo podem ser
escritas com derivadas no tempo de alguma fung&o ligada ao modelo.
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| Modalidades de locomocao

= Configuragdes mais comuns (holonémicos)
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| Modalidades de locomocao

= Configuragdes mais comuns (holonémicos)
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| Modalidades de locomocao

= Configuragcdes mais comuns (holonémicos)
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| Modalidades de locomocao

= Configuracdes com estrutura variavel

Packbot
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| Atuadores

= Motores de passo
o Acionamento simples por ativagéo das bobinas
o Passo discreto

o Confiavel para controle de posicdo em malha aberta
com limite de carga, mas perde pulsos em fungao da
carga e da freqiiéncia de chaveamento.

| Atuadores

= Motores de passo
a Curva torque vs. freqiiéncia
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|Atuadores
= Motores de passo

o Modelos:
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= Motores de passo G o
o Acionamento: modalidade t H
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| Atuadores

= Motores de passo
o Acionamento: circuitos integrados
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| Atuadores

= Motores de passo

o Acionamento: circuitos integrados
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas
o Acionamento relativamente simples
o Boa relagao torque vs. corrente de armadura
o O motor mais usado para tragdo em robés moveis
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| Atuadores

s Motores de corrente continua com escovas
a Perda de eficiéncia devido as escovas

Série Green da Maxon
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Fonte: http:/lancet.mit.edu/motors/motors4.html
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas
o Modelo fisico

d6(r) i (1)

| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: tenséo vs. corrente

= Por fonte de tenséo:
+ Projeto mais facil do circuito de acionamento
- Modelo elétrico de velocidade: segunda ordem

= Por fonte de corrente:
- Projeto mais complexo do circuito de acionamento
+ Modelo elétrico de velocidade: primeira ordem
+ Compensagao direta do torque de carga (t,)
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Vm(f) = ka +L, ar +Rmim(f)
d*o(r) . a6(1)
JT = Fkin(1) —Tc(f)—bT
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: analdgico vs. chaveado
= Acionamento analégico: modo com terminagédo Unica
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| Atuadores

s Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: analdgico vs. chaveado
= Acionamento anal6gico: modo em ponte

Ve
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: analégico vs. chaveado
= Acionamento chaveado: modulagao em largura de pulso

<
> Modulador >

| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: analdgico vs. chaveado
= Acionamento chaveado: um quadrante

+V vV
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1
Ciclo de trabalho:
)
d(t) = s
T
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: analdgico vs. chaveado
= Acionamento chaveado: dois quadrantes com um brago
+V

-V
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| Atuadores

s Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: analdgico vs. chaveado
= Acionamento chaveado: dois quadrantes em ponte H, dire¢cao
codificada em s(t), e max{v,;} - min{v,;} = +2V em um ciclo T
+V +V
Tabela verdade:
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: analégico vs. chaveado
= Acionamento chaveado: dois quadrantes em ponte H, direcdo
independente de s(t), e max{v,;} - min{v,} = +Vemumciclo T.

| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: analdgico vs. chaveado

= Acionamento chaveado: dois quadrantes em ponte H, direcdo
independente de s(t), e max{v,;} - min{v,} = +2Vem um ciclo T.

+V +V
Tabela verdade:
A im B dr s|A B
0 010 0
LM 0 1|1 o
x Y 5 1 0|1 1
1 1|0 1
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: circuitos integrados analdgicos
= L272: Corrente de saida < 1A, tenséo de alimentagéao até 28V
Preco: R$6,86 (www.farnell.com.br, set/2007)
Exemplo de acionamento em ponte:
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+V +V
Tabela verdade:
A i B dr s|A B
'/N“ o0 1
+u 111 0
A Vo 5 o1 o
110 1
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas
o Acionamento: circuitos integrados analdgicos
= L165: Corrente de saida < 3A, tenséo de alimentagao até +18V
Preco: R$12,23 (www.farnell.com.br, set/2007)
Exemplo de fonte de corrente:

Vo maxd6V
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas
o Acionamento: circuitos integrados analégicos

= LM12: Corrente de saida < 10A, tensao de alimentagéo até +30V

Preco: R$247,16 (www.farnell.com.br, set/2007)
Exemplo de controle de velocidade:
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas

a Acionamento: circuitos integrados com chaves

= L293: Corrente de saida < 1A, tenséo de alimentacgao até 36V
Prego: R$8,89 (www.farnell.com.br, set/2007)

Exemplo de acionamento em um e dois quadrantes: W
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas
o Acionamento: circuitos integrados com chaves

= L298: Corrente de saida < 2A, tensao de alimentagao até 46V
Preco: R$12,76 (www.farnell.com.br, set/2007)
Exemplos de acionamento em dois quadrantes:

508

Inputs Function
Ven=H |C=H:D=L [Forward
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| s c=D Fast Motor Stop
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| | Prof. G.A. Borges / ENE-FT-UnB 31
LARN

| Atuadores

s Motores de corrente continua com escovas

o Acionamento: circuitos integrados com chaves
= LMD18200: Corrente de saida < 3A, alimentagao até 35V

Preco: R$48,70 (www.farnell.com.br, set/2007)
Diagrama interno:
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| Atuadores

= Motores de corrente continua com escovas
a Acionamento: médulos de acionamento chaveado

AX-500SC: 1x30A, US$145

AX-2550SC: 1x240A, US$495

Fonte: http://www.roboteg.com/
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| Atuadores

= Servos R/C
o Versdes analdgico e digital
a Controle embutido de posicéao
o Referéncia por sinal PWM: 5% a 10%, periodo 20 ms.

RS403PR
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| Atuadores

= Servos R/C
o Exemplos de uso em robética moével:

Penguin Bot

Robonova E E
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| Atuadores

= Servo-motores/servo-amplificadores
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| Atuadores

= Servo-motores/servo-amplificadores
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|Tépicos seguintes

= Modelagem
= Identificagéo
= Controle
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