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Nome(s) do(s) docente(s) Jodo Paulo Coelho, Ines Cristina Vinhas de Seixas, Jose Fernando Lopes Barbosa

Resultados da aprendizagem e competéncias

No fim da unidade curricular o aluno deve ser capaz de:

Nogdes de eletrotecnia e eletronica

Conhecer e ser capaz de utilizar diversos tipos de atuadores eletromecanicos em aplicag8es de mecatronica: motores de corrente continua, motor DC sem
escovas, motores passo-a-passo e servomotores;

Implementar dispositivos eletrénicos para o controlo do movimento dos varios atuadores eletromecanicos: modulagdo PWM e circuitos em ponte;

Conhecer os tipos de sensores classicos existentes e ser capaz de implementar circuitos de condicionamento de sinal.

Utilizar software de calculo numérico para modelagéo e simulacéo de sistemas dinamicos.

Analisar e projetar controladores PID para aplicagdes no dominio da mecatrénica.

Programar microcontroladores para o controlo de sistemas.
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Pré-requisitos

Antes da unidade curricular o aluno deve ser capaz de:

1. Realizar transformadas de Laplace e Z para sistemas lineares e invariantes no tempo;

2. Interpretar o diagrama I6gico de um sistema digital e implementar circuitos l6gicos;

3. Interpretar e implementar circuitos composto por dispositivos de eletrénica analdgica ou mista;
4. Realizar programas informéaticos em C/Matlab.

Contetdo da unidade curricular

Atuadores utilizados em aplicagdes no dominio da mecatrénica: motores de corrente continua com e sem escovas, motores passo-a-passo e servomotores;
Circuitos de controlo para motores de corrente continua: modulagdo PWM e pontes H; Condicionamento de sinal para sensores ativos e passivos; Andlise e
simulacéo de sistemas de controlo em malha fechada; Implementacdo de controladores digitais em sistemas de embebidos.

Conteudo da unidade curricular (versao detalhada)

1. Nogdes de eletrotecnia e eletronica
2. O motor de corrente continua:
- Estrutura e caracteristicas de funcionamento;
- Modelo matematico e controlo de velocidade: modulagao por largura de pulso (PWM);
- Controlo do motor de corrente continua com dispositivos eletrénicos de estado sélido - ponte H;
- Motores sem escovas (brushless);
- Servomecanismos de posicdo em malha fechada;
- Controlo de motores DC em malha aberta através da plataforma ARDUINO.
Motores passo-a-passo:
- Caracteristicas e principio de funcionamento;
- Drivers para motores passo-a-passo;
- Modos de operagao: passo completo, meio passo e micro passo;
- Servomecanismo de posicdo em malha aberta;
- Controlo de motores passo-a-passo com recurso a plataforma ARDUINO.
4. Sensores e Transdutores:
- Sensores passivos: potenciometros, termistores, extensémetros, LDR e termémetros de platina;
- Sensores passivos reativos: sensores de proximidade indutivos e capacitivos;
- Sensores ativos: termopar, efeito Hall, fotovoltaicos, tacometros;
- Smart-sensors e dispositivos micromaquinados (MEMS);
- Interface de sensores com a plataforma ARDUINO.
Analise do comportamento dindmico de sistemas lineares e invariantes no tempo:
- Representagao de sistemas com base em equag6es diferenciais;
- Representacgao de sistemas no dominio da frequéncia: funcdes de transferéncia;
- Identificac@o de sistemas com base em dados de entrada/saida;
- Servomecanismos e controlo PID.
6. Sintese de controladores PID em sistemas embebidos:
- Equacdes as diferencas;
- Implementacgéo de controladores na plataforma ARDUINO.
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Métodos de ensino e de aprendizagem
Aulas tedricas: exposicdo dos assuntos a tratar, acompanhadas pela apresentacéo e discusséo de aplicagdes e utilizagdo de software de simulacéo/sintese. Aulas

praticas: contacto com solugdes tecnolégicas existentes. Modelagéo de sistemas mecatrénicos. Projeto e implementagéo de servomecanismos. Horario néo
presencial: implementagdo do trabalho pratico e e elaboragéo do relatérios final.

Alternativas de avaliagdo

1. Alternativa 1 - (Ordinario, Trabalhador) (Final, Recurso, Especial)
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Alternativas de avaliagdo
- Projetos - 50%
- Exame Final Escrito - 50%

2. Alternativa 2 - (Trabalhador) (Final, Recurso, Especial)
- Exame Final Escrito - 100%
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