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Plataformas estabilizadoras

>35>

Plataformas inercialmente estabilizadas sao
mecanismos que tém como finalidade’isolar
algum objeto de um movimento externo.

+

Fonte: Leghmizi e Liu, 2011 (1); Grober, 2008 (2) 3




Otimizagao de
transmissao de dados

Plataforma com trés graus de liberdade composta
por dois aros retangulares externos a plataforma
gue sera posteriormente estabilizada

Fonte: Said e Latifa, 2011 4



Fonte: Trindade, 1996

Analogia com o giroscopio

>35>

A inércia giroscopica faz com que o eixo de
rotacao tenda a conservar sua dire¢do com
relacao ao ponto fixo que define o referencial

Representacéo através de angulos de Euler
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Principais referéncias

2 1

BARNES, F. N
19N

Descreve as equacdes que
regem 0 movimento da
plataforma que sera estudada
pelo grupo

ZHOU, X.; ZHANG, H.. YU, R
2014

Plataforma estabilizadora
acoplada a uma aeronave com o0
intuito de controlar um
dispositivo de verificagao

>>>>

3

FANG, J. YIN, R.; LEI X
2015

Utilizagao de redes neurais para
melhorar 0 desempenho de uma
plataforma estabilizadora,
* objetiva reduzir os efeitos da nao
linearidade do problema
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Platalormas estabilizadoras - Video

https://www.youtube.com/watch?v=Ae55V3q6tls&ab ¢
hannel=DIMEIFacultadingenier%eC3%ADaUNAM



Modelo fisico

Plataforma, suporte cardan interno, suporte
cardan externo e base

Sistema de 62 ordem, pois envolve as segundas
derivadas no tempo dos angulos de Euler

Sensores sao 0s giroscopios e acelerébmetros

Atuadores s&o servos-motores que aplicam
torques restauradores

Entradas correspondem aos movimentos externos

Fonte: Said e Latifa, 2011 i
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. Hipoteses simplificadoras

Suportes e a plataforma sao considerados corpos rigidos ideais

A plataforma é considerada o Unico elemento com massa e inércia consideraveis
Todos os vinculos cinematicos permitem movimento relativo de um grau de liberdade
componentes
Os atritos dos aneis sao modelados como amortecedores viscosos lineares em fungao
velocidades angulares

0 sistema € linearizado ao redor da posicao de equilibrio estavel
As Unicas entradas sdo os torques aplicados pela base, resultantes do movimento do veic
a plataforma estabilizadora esta instalada

o
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