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Primeiramente foi realizado um estudo e algumas simulacdes na plataforma
STM32CubelDE, onde foi possivel aplicar de forma simples o controle P, Pl e PID para visualizar
o sinal de saida de processos simples. Em seguida foi realizado um estudo sobre motores elétricos,
porém focado no motor BLDC de forma a compreender seu funcionamento e assim aplicar um
modelo de controle [2].

Para o acionamento e controle de um motor BLDC é necessario utilizar um inversor e tem
algumas maneiras de impor um controle a este motor, a proposta é utilizar a placa de
desenvolvimento STEVAL-IHMO039VI, pois esta possui bastante recursos para serem explorados
[3]. Ela é equipada com um microprocessador da STM32CubelDE que é uma plataforma avancada
de desenvolvimento C/C++ com configuracdo de periféricos, geracdo de codigo, compilagdo de
codigo e recursos de depuracdo para microcontroladores e microprocessadores STM32.

Uma das etapas de pesquisa foi o estudo da modelagem do motor BLDC, suas
caracteristicas fisicas e 0 modo de funcionamento [1]. No momento a pesquisa segue com foco no
estudo dos Controladores Preditivos Tolerantes a Falha, o que ira possibilitar a determinacdo de
parametros que serdo atendidos. A Figura 1 ilustra o sinal de saida de uma planta sem um controle,
e podemos ver a instabilidade desta. J& a Figura 2 mostra a mesma planta onde foi implementado
um controle PID, no entanto o valor maximo do sobressinal é excessivo logo, com mais alguns
ajustes, podera haver uma reducao no tempo de estabilizacdo bem como no sobressinal [4].
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Figura 1: Sem controlador PID Figura 2: Com Controlador PID

Finalmente, neste semestre a iniciacao cientifica foi renovada e o trabalho tera continuidade
no estudo de Controle Preditivo Tolerante a Falhas com o intuito de desenvolver um codigo de
acionamento utilizando a placa de desenvolvimento STEVAL-IHMO039V1.0O intuito desse trabalho
é adquirir um dominio sobre os métodos de controle preditivo baseado em modelo e aplica-los aos
motores sincronos sem escova de partida.

Pagina 1 de 2



Semindrio de Iniciagdo Cientifica

vb'
u UDESC w Universidade do Estado de Santa Catarina
UNIVERSIDADE
@) oo 32" SIC UDESC

SANTA CATARINA

Referéncias:

[1] BARTSCH, Arthur Garcia. Controlador preditivo ndo-linear aplicado ao acionamento de
motor sincrono de imés permanentes. Joinville: UDESC. 2014. Trabalho de conclusdo de curso.
[2] CAMACHO, E. F.; BORDONS, C. Model Predictive Control. Berlin: Springer, 1999.

[3] FERNANDES, Filipe. Acionamento de motores elétricos com FCS-MPC. Joinville:
UDESC. 2021. Trabalho de concluséo de curso.

[4] OGATA, Katsuhiko. Engenharia de controle moderno. 4. ed. Sdo Paulo: Pearson Prentice
Hall, 2003.

Palavras-chave: BLDC, Controle Tolerante a Falhas, Controle Preditivo baseado em Modelos

Pagina 2 de 2



