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Ordem de trabalhos:

¢ Discussao do trabalho realizado até a data nas simula¢des de PSIM e MATLAB;
e Discussdo do método de controlo em malha fechada;

¢ Interligacdo da simulagdo em Matlab com a simulagdo em PSIM;

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 Tendo-se realizado uma pesquisa acerca do tipo de controlo em malha fechada dos
motores de passo, verificou-se que a realimentacdo tendo por base a andlise do valor da
back EMF é uma das solugbes existentes. Uma outra solugdo passaria pela monotorizagdo
da posicdo (passo) do motor. Posto isto, definiu-se implementar pelo menos uma das
solucBes apresentadas;

e De modo a tirar partido das vantagens dos dois softwares, PSIM e Matlab,
recorreu-se a ferramenta SimCoupler que nos permitird realizar uma interligacdo de

dados entre as respetivas simulagdes.



