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RESUMO

Este trabalho resume o Relatorio Final da Bolsa de Iniciagio Cientifica sobre
Algoritmos de Controle Analogicos € Digitais Aplicados ao Projeto do Experimento Roda de
Reagdo — ERR . Este voara no 20. Satélite de Coleta de Dados-SCD2 em breve, visando ser
testado em véo. O ERR ¢ composto fisicamente por um motor sincrono € um circuito
eletronico que o controla. A finalidade do ERR ¢é testar repetidamente a lubrificagdo de um
mancal ¢ o controle do seu motor em varios regimes de velocidade. O movimento do mancal
gera uma rotacio no satélite gragas i conservagio do momento angular.

O circuito eletronico que controla o motor é um circuito digital que pode ser
programado. Este programa fica armazenado muma EPROM e € executado por um
microcontrolador 8031 que recebe, processa e gera sinais de controle para 0 motor por meio
de uma interface eletronica.

A interface que ¢ formada pelo chip 82C55 esta configurada para obter sinais de um
sensor Hall que faz a leitura de velocidade de rota¢iio do motor, além de transportar sinais
processados no microcontrolador e sinais de mudanga de perfil para o motor. Vale a ressaiva
que cada perfil gera quatro velocidades de referéncia para o motor.

A lei de controle implementada, pode ser alterada livremente através de sua
reprogramacdo na EPROM. Diante desta flexibilidade surgiu o interesse em gerar leis de
controle mais eficazes na tarefa da manutengiio da rotagdio do motor. O processo de
formulagd@o dessas novas leis consta de uma fase inicial em que se da a sua elaboragio teorica,
e de uma segunda fase em que se da o processo de simulag@o e comparag@o da nova lei com
as leis ja implementadas, levantando suas vantagens e desvantagens.

A programagio ¢ feita neste periodo de testes numa EPROM, pois esta permite a sua

regrava¢do. Contudo, como o satélite estard sujeito as mais diversas formas de radiacio

51



quando em oOrbita, substitui-se a EPROM por uma PROM nesta situagio para se evitar que o
seu contelido seja alterado como poderia acontecer com a EPROM.

O trabalho apresenta por fim, os resuitados, comparagdes e conclusbes obtidas até
entao.
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