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Ordem de trabalhos:

¢ Discussao do trabalho realizado até a data nas simulagdes de PSIM e MATLAB.
e Discussdo do método de controlo do motor baseado em microstepping.

e Validacdo da escolha dos Mosfets a usar para o controlo do motor.

e Apoio na resolucdo de problemas encontrados até a data.

o Definicéo e atribui¢do do trabalho em falta.
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Conclusoes:
e Decidiu-se implementar, nas simulagdes, o controlo por microstepping por permitir um
posicionamento mais preciso, e menos vibracdes.
e Foram validadas as escolhas dos mosfets para o controlo, tendo como referéncia:

- IRF520: http://www.datasheetcatalog.org/datasheet/fairchild/IRF520.pdf

- IRF530: http://www.datasheetcatalog.org/datasheet/fairchild/IRF530.pdf

e Decidiu-se iniciar a escrita de um documento (Relatdrio) que contém toda a
informacao obtida para as escolhas realizadas no trabalho.
e Iniciou-se, também, a pesquisa de solucdes existentes no mercado, para que

possam, futuramente, ser comparadas com a nossa.
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