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RESUMO

O objetivo deste trabalho € analisar a interagdo entre os disposi-
tivos utilizados para o teste de um sistema de automacgao. Este
sistema consiste no posicionamento de uma plataforma girante
que simula um grau de liberdade do posicionamento dinamico
real, por este motivo é um teste de equipamento fundamental.
O Posicionamento Dinamico (DP) de um sistema inclue tanto a
parte de controle como a automacdo, nesta parte do trabalho
estaremos nos focando nos dispositivos da automacdo. Neste
trabalho, foi estudado a tecnologia envolvida nos equipamentos
utilizados. Foi descrita as entradas e saidas do microcontrolador
e suas funcionalidades. No teste utilizou - se: o trimpot ; o mi-
crocontrolador; a tela de LCD que estdo acoplados a placa. Para
a insercao do algoritmo de controle foi utilizado o MultiPROG
Gravador e Debugger. Para a construcdo da parte fisica, utilizou-
-se uma placa de compensado para criar a base, um circulo
de madeira para elevar a altura do motor, um protoboard para
realizar a conexdo do sensor de taxa de variagao angular e uma
pequena placa de madeira para fixacdo do protoboard no eixo
do motor e um dispositivo para auxiliar o seu deslocamento.
Obtivemos uma placa contendo varios dispositivos eletronicos
para a realizacdo de um teste de posicionamento. Nesta ha o
trimpot que € um resistor variavel; um microcontrolador no qual
foi colocado o algoritmo de controle, uma tela de LCD para visu-
alizar os dados de resposta do movimento da plataforma girante
para o setpoint, e assim pode-se analisar o comportamento do
dispositivo para retornar ao ponto desejado. Analisou - se que
ao voltar para o ponto de origem , a velocidade de retorno foi
constante, isso porque tal velocidade esta intimamente ligada
a potencia do motor e foi medido que a velocidade limite que o
motor suporta sem perder o passo foi de 9 graus por segundo. A
plataforma construida pelo grupo no primeiro momento atendeu
as perspectivas esperadas em relagao a corregao do sistema. O
passo seguinte é conferir os resposta do sistema com dados re-
ais, com os dados simulados para observar se o comportamento
€ 0 mesmo .

PALAVRAS CHAVE: Posicionamento, Automacgao, Motor de passo.

Campos dos Goytacazes/RJ
2 a 5 de julho de 2012

. °
ISSN 2177-6180 G2 UENF —— '[ﬁ

s sl s Rt Faers Oy ek



