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Diagrama de um Servo Acionamento




Comparacao entre Atuadores

Tipo de Acionamento

Dispositivo Mecanico

Dispositivo  Hidraulico  /

Prneumatico

Pontos Fortes

— Estrutura simples
— Preco competitivo

Pontos Fracos

— Baixa acuracia
— Pode produzir vibracdo
— Pode poluir o ambiente

Dispositivo
Eletromecanico

Motor de Passo

— Controlador simples

Altos ruidos

vibracbes

e

(

— Preco competitivo — N&o possui tamanhos
elevados
. N — Nio se aplica a alta
Motor de Inducao — Preco competitivo o
precisao
/ — Alta precisdo no controle
— Torgues altos e Forca motriz
— Preco um pouc
Servo motor elevada
. _ . . elevado
— Ruidos e vibracoes baixos
— Excelente manutencao
— Alta velocidade e precisdo no
Motor Linear controle — Preco elevado

— Sem conversao mecanica




Tipos de Servo Motores

o oo

% Os servos CA sao mais frequentemente utilizados na
industria por suportar aplicacbes que demandam maior
poténcia e fornecer exatidado elevada no seu controle e

baixissima manutencao.



https://www.citisystems.com.br/manutencao-industrial-como-funciona/

Servomotor de Inducao

MSIP STIP
_ Motor de Servo
Caracteristica .
Passo Sincrono
Capacidade - Menor _
— Menor do que 500W | — De 100 a 3.5 KW —Acima de 3.5 KW
(watts) de 100W
_ . — Alta Velocidade
— Pequena dimensao _ _
— Alta Velocidade — Altos picos de
externa
— Compacto — Alto torque torque
— Alto torque L L
Vantagens — Custo L — Boa eficiéncia | — Boa  eficiéncia
. — Boa eficiencia e . .
reduzido operacional operacional
controle _ . _ .
. — Baixa manutencao | — Baixa manutencao
Custo acessivel .
— Durabilidade
] — Baixa eficiéncia em
- Ruido o . . .
. — Limite na retificacao capacidades
magnetico . -
Desvantagens 3ai — Baixa confiabilidade | — Custo alto menores
- aixa
_ — Maior manutengio — Controle complexo
velocidade
— Custo elevado
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Caracteristicas dos Servomotores de Inducéo

Alta dindmica de torque =» Ripido controle de corrente:

Alta dindmica de velocidade =» Baixo momento de inércia, baixas indutincias e alto
torque maximo;

Alta capacidade de sobrecarga mecinica =» Alto torque maximo e boa rigidez mecinica;
Alta capacidade térmica =» Alto tempo de aplicacio de sobrecarga mecianica e de corrente
sem sobreaquecimento;

Alto torque continuo:

Caracteristica torque x velocidade linear, mesmo em sobrecargas;

Larga faixa de controle de velocidade:

Operacido suave, mesmo em baixas velocidades (baixo ripple de torque ou “cogging”™);
Alta precisiio no posicionamento;

Projeto compacto = elevada relaciio poténcia/volume;

Alta confiabilidade, baixa manutencao e longa vida;

Inexisténcia de ressonancias mecanicas e baixo ruido;

Alto rendimento;

Relagio custo/desempenho aceitdvel;

Dimensoes reduzidas.



Servomotor de Inducao

SHAFT (Eixo)

Existem dois tipos comuns de eixos:
Oco com furo no centro ou Sdélido.

ENROLAMENTO

O enrolamento que define a poténcia,

a tensdo e a velocidade nominal do servomotor. Assim podemos
ter tensdo em 220V e velocidades de 1000 a 3000 RPM e
Poténcias de 100w a 3,5 KW

IMA PERMANENTE

O Ima permanente garante eficiéncia
e performance. Como © motor ndo necessita
de escovas, a manuten¢do é muito baixa.

Os servos podem possuir no eixo:
- Vedacgdo a 6leo ou ndo:
- Freio ou ndo

FRAME (Quadro)

Diferentes tipos de frames
permitem diferentes tipos de fixagdo do
servo motor. Frames tipicos partem de
40x40mm até 180x180mm e podem
ser escolhidos independentemente

da poténcia

TAMANHO ENCODER

Diferentes tamanhos proporcionam

diferentes tipos de inércia 2:;::*:!:; ;l:g: :f;:der podem ser utilizados.
- magnético absoluto
- Otico
Também podemos ter diferentes tipos de

. resolugbes dependendo das aplicagbes:
Média  Baixa inércia - Slim  Alta Inércia - Flat 13, 17 ou 20 bits

Inércia -Alta velocidade  -Baixa velocidade
-Toque baixo -Torque alto



Sistema de Controle

L O “hardware” correspondente ao sistema de controle completo de um
MSIP/STIP encontra-se esquematizado na Figura.
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Fonte: WEG Automacéo, 2012



Sistema de Controle _

|| _Diagrama do Servoacionamento ﬁeg
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Estrutura de Controle

referéncia
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Estégio de Poténcia Iiieg
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Sistema de Controle

Caracteristicas Técnicas

¢ Regulacao em modo posicionador / velocidade / torque

referéncia

Figura 25 — Estrutura de Controle.



Sistema de Controle

* Modo posicionamento

referéncia

Realimentacao de Posicao

Figura 26 — Modo Posicionamento.



Sistema de Controle

e Modo velocidade

referéncia

Realimentacao de Velocidade

Estimador <«

velocidade

Figura 27 - Modo Velocidade




Sistema de Controle

* Modo Torque

referencia

Ixt—lr

Realimentacao de Posic¢ao

*_

Regulador
Corrente

— PWM

Realimentacao de Corrente

Figura 28 — Modo Torque.




Aplicacao de Servo Motor
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https://www.youtube.com/watch?v=TwOE|Q1Bvwo&t=25s



Principais Aplicacdes

l Bobinadeiras e Desbobinadeiras
|

B




Principais Aplicacdes

Sistemas de Posicionamento

=




Principais Aplicacdes

Robdés Industriais

|
|




Principais Aplicacdes

| Mesas Giratorias
|

\\.




Principais Aplicacdes

Esteiras com Paradas Programadas

B




Aplicacoes de Servo Motor CA

Modulo Especial
Servo posicionamento

I
Servo
CLP > Gﬂntrf:-lg de »| Controlador Servo
Posicao (Amplificador) motor
Comando H
de Posicac fl
Encoder

Feadback



Aplicacoes de Servo Motor CA

Figura 20 — Sistema proposto.

Servodriver

.

Servomotor

Maquina de costura
convencional

Fonte: autores.



Principais Aplicacdes
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Jl Resposta Padrao X Servoacionamento

- .

Referéncia de Velocidade

Erro de Regime
Resposta
Padrio
<+—— Realimentagio Real t
Atraso na Saida
\ / Referéncia de Velocidade
Resposta do N2222222200222002.
Servoacionamento

+—— Realimentaciio do Servomotor
t



http://www.electronicshub.org/servo-motors/

Conclusoes

http://what-when-how.com/motors-and-
drives/servomotors-general-principles-of-operation-
introduction-motors-and-drives/

http://www.globalspec.com/learnmore/motion contr
ols/motors/ac motors

http://professorcesarcosta.com.br/upload/imagens u
pload/Guia de Aplicacao de Servoacionamentos.pdf

http://professorcesarcosta.com.br/disciplinas/n7srv
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