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A crescente utilizacdo de motores sincronos de imas permanentes (MSIP) por diferentes areas
como a militar e industrial acarretam frequentes pesquisas e aperfeicoamentos técnicos do produto
ou processo, principalmente por conta de sua eficiéncia e precisdo. Com base nisso, a presente
pesquisa visa analisar a possibilidade e aplicabilidade de um modelo de predicao de posi¢éo angular
do motor Brushless DC de forca contra eletromotriz trapezoidal e, com isso, diminuir o custo e
volume de projeto, bem como diminuir os indices de manutencdo necessarios pela utilizacdo de
sensores hall ou encoders para aferir a velocidade rotorica e posi¢do angular do motor BLDC.

Motores Brushless DC sdo caracterizados por possuirem imds permanentes em sua construcao,
podendo ser implementados no rotor ou estator, com isso, necessitando de comutacdo externa de
acionamento por um inversor trifasico. Utilizando do software MATLAB/SIMULINK simulou-se
0 acionamento e performance do motor BLDC com o objetivo de obten¢éo de dados como corrente,
forca contra-eletromotriz e tensdo em cada fase, bem como a velocidade, posi¢do angular e torque,
a fim de estabelecer um comparativo aos resultados obtidos posteriormente.

Redes neurais artificiais sdo amplamente utilizadas em sistemas que possuem uma padronizagao
complexa de funcionamento, estabelecendo uma relagcdo entre varidveis de entrada e saida do
sistema, carecendo de uma grande quantidade de dados histéricos para treinamento da rede.

Utiliza-se a linguagem de programacdo Python para primeiramente estabelecer um modelo
matematico regressivo a fim de analisar a sua viabilidade e consolidar a utilizagdo de varidveis
obtidas através de uma correlacéo inicial, sendo estas, corrente e forca contra eletromotriz em cada
uma das fases, velocidade rotorica, assim como valores anteriores com (k-1) e (k-2) sendo k o
indice de leitura dos dados. Através do modelo de regressdo por vetor de suporte oferecido pela
Application Programming Interface (API) Sklearn com 70.000 dados de treinamento e 30.000
dados de validacdo com uma discretizacao de 6 niveis da posi¢do angular do motor (60 graus cada)
obteve-se uma preciséo de 80.5 % dos dados implementados (figural).
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Figura 1. Comparativo entre dados do motor e os gerados pela regressdo por vetor de suporte

Comparative do motor e da Regressdo em 1800 rpm
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Segue-se as mesmas diretrizes para implementacdo da rede neural artificial com torque externo
zero obtendo uma previsao de posicdo angular de 96.3% como apresentado na figura 1 abaixo.

Figura 2. Comparativo entre dados do motor e os gerados pela RNA.
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Limita-se esses resultados a uma faixa de utilizacdo de 800 rpm & 2100 rpm, sendo que para
rotacfes menores, e previsibilidade é reduzida a 80% para 600 rpm, 74% para 400 rpm e 40 %
para 200 rpm. Tem-se também um atraso na predi¢do em grandes variagdes de velocidade, onde
possivelmente haja perca de sincronia entre comutagéo e posicao.
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