SISTEMAS DE ACIONAMENTO DE VELOCIDADE
VARIAVEL

ELEMENTOS DE UM SISTEMA DE ACIONAMENTO BASICO

REALIMENTACAO DE VARIAVEIS MECANICAS (POSICAO VELOCIDADE,...)

REALIMENTACAO DE VARIAVEIS ELETRICAS

SISTEMA

CONTROLADOR ¢——{ CONVERSOR ¢——» MOTOR "  MECANICO
FONTE DE
ALIMENTACAO
PRINCIPAL




O SISTEMA MECANICO

O sistema mecanico € visto pelo motor como um conjugado
(torque) que deve ser aplicado ao eixo pelo acoplamento do motor.

Para a operacao em regime estacionario, a definicao entre a
relacao do conjugado de carga e a velocidade do motor pode ser
feita em termos dos quatro quadrantes do diagrama ‘‘conjugado-
velocidade”.



DIAGRAMA CONJUGADO-VELOCIDADE

Quadrante 1 : Acionamento direto

Quadrante 2 : O sistema mecanico demanda
um conjugado negativo para proporcionar a
frenagem.

Quadrante 3: O conjugado e a rotacao sao
revertidas. Similar ao primeiro quadrante.

Quadrante 4: Duas condicoes possiveis. Se as
condicoes elétricas sao as mesmas do
primeiro quadrante, o sistema mecéanico esta
acionando o motor em uma dire¢ao oposta. E
um outro tipo de frenagem chamada e
“plugging”. Se as condicoes elétricas sdo as do
terceiro quadrante, tem-se a frenagem
reversa.
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CARACTERISTICA CONJUGADO - VELOCIDADE DOS
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Motor Sincrono
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MOTORES ELETRICOS
12 GRUPO: Caracteristica essencialmente rigida.
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/1 - Motor CC com excitacao independente

2 - Motor CA de inducao categoria N

/3 - Motor CA de inducao categoria H
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CARACTERISTICA CONJUGADO - VELOCIDADE
DOS MOTORES ELETRICOS

30 GRUPO: Caracteristica flexivel.

1 - Motor CC composto (“compound”)

2 - Motor CC série

3 - Motor CA de inducao categoria D



CARACTERISTICAS DO ACIONAMENTO

Uma vez estando definida a caracteristica conjugado-velocidade da carga,
é possivel considerar a combinacdo motor-controlador (que é também
influenciada pela natureza da fonte de alimentagdo).

Qualquer combinagcdo motor-conversor pode ser representada, em
regime estaciondrio, por uma familia de caracteristicas conjugado-velocidade
em malha aberta, que corresponde a uma série de ajustes de controle.
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MODELO MATEMATICO DO MOTOR CC DE EXCITACAO
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CARACTERISTICAS ]:ZSTATICAS DO MOTOR CC DE
EXCITACAO INDEPENDENTE
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ACIONAMENTO DE MOTORES CC DE EXCITACAO
INDEPENDENTE MONOFASICOS
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ACIONAMENTO DE MOTORES CC DE EXCITACAO
INDEPENDENTE COM CHOPPERS




CHOPPER DE 1 QUADRANTE
EM
CONDUCAO CONTINUA
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CHOPPER DE UM QUADRANTE
_ EM
CONDUCAO DESCONTINUA
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CHOPPERS DE DOIS E QUATRO QUADRANTES

CHOPPER DE DOIS QUADRANTES

*Chopper Regenerativo

*S6 opera em conducio continua
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CHOPPER DE QUATRO
QUADRANTES

*Chopper Regenerativo e Reversivel

*S6 opera em conducio continua
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