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Pretende-se que os alunos compreendam os aspectos basicos da dinamica dos accionamentos
electromecinicos de velocidade variavel.

Adaptar o modelo dindmico do motor DC de excitagdo separada, quando este é alimentado por
um conversor AC/DC ou conversor DC/DC.

Estudo do modelo dindmico dos conversores AC/DC e dos conversores DC/DC.

Desenvolver os modelos dindmicos da maquina assincrona trifasica, com especial destaque para
os modelos de base ao controlo vectorial.

Estudo de algumas técnicas de controlo vectorial.

Programa:
1 — INTRODUCAO AOS ACCIONAMENTOS ELECTROMECANICOS DE VELOCIDADE VARIAVEL

1.1 — Introdugdo

1.2 — Aspectos mecanicos
- Ampliacdo e redugdo de velocidade
- Comportamento elastico na transmissdo

1.3 — Exigéncias de servigo e pontos de funcionamento
- Quadrantes de operagao
- Funcionamento em regime dinamico
- Limites de cada quadrante de funcionamento
- Estabilidade estatica

2 - MAQUINAS ELECTRICAS E SEUS MODELOS DINAMICOS
2.1 — Maquinas de corrente continua (DC)
- Controlo da velocidade de rotacdo em cadeia aberta de um motor DC

2.1.1 — Modelo dindmico da maquina DC
- Comportamento dinamico
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2.2 — Maquinas assincronas trifasicas d
- Controlo da velocidade dum motor assincrono trifasico - cadeia aberta

2.2.1 - Modelo dindmico da maquina assincrona trifasica
- Transformagdo de coordenadas
- Modelo da maquina assincrona trifdsica em coordenadas d,q

- Coordenadas (a , ) no estator e (s B)g no rotor

- Transformag&o de coordenadas 100 méveis no rotor, a fixas no estator

- Transformacgio de coord.(s) (as fs) = (ds»4s); (@r> Ar) = (g »qR)
- Referendal d,q e variaveis de estado yg , g

2.2.2 — Modelos dindmicos para controlo vectorial de fluxo

- Referendial de fluxo estatdrico. Varidveis de estado Y 5 igg »igg

- Referendial de fiuxo rotérico. Variaveis de estado yg ,iqg »iq

3 — TECNICAS DE CONTROLO APLICADAS A ACCIONAMENTOS

3.1 - Introdugdo

3.2 — Andlise dos sistemas de controlo
- Sistemas de 12 ordem
- Sistemas de 22 ordem

3.3 - Variador de velocidade em cadeia fechada
3 — TECNICAS DE CONTROLO APLICADAS A ACCIONAMENTOS (cont.)

3.4 — Root-locus e simplificacdo de fungdes de transferénda (FT)
- Root-locus versus qualquer parametro
- Simplificacio de fungdes de transferéncia

3.5 — Conversores estaticos de poténcia para motores DC
3.5.1 — Conversores AC/DC

- Ponte monofasica semicontrolada

- Ponte monofasica controlada

- Rectificador trifasico controlado de ponto médio
- Ponte trifasica semicontrolada

- Ponte trifasica controlada

3.5.2 — Modelacdo de conversores AC/DC, para regime dindmico
3.5.3 — Conversores DC/DC

- Chopper de 1 quadrante (ou do tipo A)
- Modelo dinamico do ahopper

- Chopper de 2 quadrantes (ou do tipo B)
- Chopper de 4 quadrantes

3.6 — Casos tipicos de controlo com motores DC

- Regulagdo da corrente de excitagdo i

- Regulagdo da corrente do induzido i,

- Controlo de velocidade (n)

- Efeito de Kp na resposta n(t)

- Efeito de Kp no pico de corrente i,

- Regulagio da velocidade n com controlo subordinado de i,
- Controlo, em simultdneo, de veloddade, n, e de corrente i,
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4 - CONTROLO VECTORIAL DE FLUXO EM MOTORES ASSINCRONOS TRIFASICOS

4.1 - Introdugdo
4.2 — Controlo de velocidade por meio do controlo escalar Ug/f

- Revisdo sobre onduladores de tensdo

- Controlo de n com variagdes simultaneas de Us e f

- Variadores de velocidade com compensagdo do escorregamento
- Comando do motor com variagdo simulténea de f e de Is

4.3 — Controlo em orientagdo de campo (ou controlo vectorial)

- Controlo indirecto por meio de [
- Exemplos de aplicagdo do controlo indirecto baseado em [ € is
- Parametros do controlador

- Comportamento dindmico do observador 5 (t)
- Operacgo para velocidades superiores a nominal
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Nota Final= (Nota Frequéncia ou Nota Exame)*2/3+Nota média dos trabalhos praticos*1/3

Bibliografia:
Acetatos de "Protecgdo e Controlo de Motores"

"Accionamentos Electromecanicos de Veloddade Variavel" - Jodo Palma - Fundagao Calouste
Gulbenkian

- Ve
O Docente, (/Qg/ //d"/Lﬁ P

C LS PE (Dl ~ o/ AMNOET
hafrsion” prjunie Jost e oannA FE

Programa de Protec¢do e Controlo de Motores 3/3



