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1. INTRODUCAO

A inspec¢do do casco de grandes embarcagGes é um servigo
que dispde de diversas técnicas para ser realizado, seja através de
sistemas computadorizados ou de mergulhadores. Entretanto o alto
custo desses sistemas somado ao fato de que, mesmo os
mergulhadores experientes, muitas vezes, ficam confusos quanto a
sua posi¢do no casco sob a dgua tornam essas opgdes problematicas
ou ineficientes.

Nesse contexto, a aplicagdo de um atuador planar equipado
com sensores para realizar a inspeg¢do se torna uma alternativa
vidvel, reduzindo o custo com mergulhadores ou outros sistemas e
aumentando a seguranga dos operadores na execu¢do das
inspecBes, considerando que o dispositivo poderd ser operado
remotamente. O atuador planar de indugdo que sera utilizado, fora
desenvolvido através de principios de construgdo de atuadores
lineares, possui o carro primdrio composto por nucleo
ferromagnético e por bobinas, que estdo arranjadas em 2
enrolamentos trifasicos ortogonais. Quando acionados, cada
enrolamento produz uma forga em uma direcdo perpendicular a
dire¢do da forca produzida pelo outro, assim, podendo realizar o
deslocamento no plano, sendo essas forgas de tragao
aproximadamente iguais, devido a disposi¢do dos enrolamentos no
carro primario. H4 também a forgca normal, ou seja, a forca
perpendicular ao plano de deslocamento do carro primario, que é
exercida entre o carro primario e a superficie (secundario da
maquina), por exemplo: o casco de um navio ou uma chapa de metal.

2. OBJETIVO

Desenvolver um controle remoto para o acionamento do
atuador planar, utilizando o tratamento de sinais fornecidos por
botdes em uma espécie de joystick, a fim de enviar esses comandos a
dois inversores de frequéncia, cada um acionando um enrolamento
do atuador planar e gerando movimento em uma dire¢do. A partir
disto, os parametros de acionamento dos inversores sdo alterados e
é possivel realizar os testes de for¢ca de tragdo e forga normal
produzida pelo atuador utilizando medic¢Ges realizadas com células de
carga.

3. METODOLOGIA

a.Circuito do controle
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Figura 1- Esquematico Controle

O circuito do controle que fora projetado para o atuador planar
é constituido de um regulador e um conversor analdgico-digital, cuja
alimentacdo é a prépria fonte DC de 24V que o inversor de frequéncia
possui e as 4 saidas, sendo um par para o eixo X e outro para oY, sdo
conectadas as entradas digitais do inversor, controlando assim, o
acionamento do atuador.
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b.

Estrutura do Ensaio de orca Normal

Figura 2- Estrutura para Ensaio de For¢a Normal

Para medir a for¢a normal, o atuador é suspenso por uma célula
de carga fixada a uma estrutura e conectada ao condicionador de
sinais que faz o ajuste de offset do sinal de saida da célula de carga
de forma que seja possivel medir a tensdo proporcional a forga
normal que o atuador esta exercendo.

4. RESULTADOS

O protétipo inicial do circuito que faz o controle através das
entradas digitais dos inversores de frequéncia funcionou de
maneira satisfatéria, entretanto ndo havia precisdo ao
movimentar o atuador planar em uma pequena area, pois trata-
se de um controle de malha aberta, assim, o atuador possui
certos atrasos de resposta para os comandos dados, devido as
rampas de acionamento dos inversores ou inércia.

Realizando os testes, a média das forgas normais obtidas
gearam a seguinte tabela:

Freq.(Hz) Tensdo(V) F.Normal(Kgf)
40 40 7,4088
50 50 7,8792
60 60 7,5068
70 70 7,4676
80 80 7,5264
90 90 6,3700

Tabela 1-Resultado For¢a Normal

A forga produzida pelo atuador planar de indu¢do foi menor
do que a forga desejada, sendo necessdaria uma readequacgdo no
projeto para que ele produza forga suficiente para a maquina se
sustentar em uma superficie inclinada.

Quanto ao controle feito para o atuador, é necessario fazer
um protétipo de um sistema com malha fechada para que seja
possivel controlar com precisdo a maquina a indugdo.
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