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OBJETIVOS ﬁ

OBJETIVOS GERAIS:

e O Servomecanismo é parte integrante na construcao de um
Radiointerferometro de sintese de abertura com a rotacao da
Terra, operando em baixas freqliiéncias (151,5 MHz), que sera
instalado no Observatorio Espacial do Sul - OES, em Sao
Martinho da Serra - RS.

OBJETIVOS ESPECIFICOS:

e Dotar de movimento as antenas do Projeto Radioastronomia em
dois graus de liberdade, ou seja, permitir o movimento em dois
eixos, um polar e outro de declinacao.
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Funcionamento do Sistema ﬁ

- eInsere-se as coordenadas de uma
o fonte no espaco;

eLiga o Motor 1, efetua-se o desloca-
mento e desliga-o.

eLiga 0 motor 2, e movimenta-o até a
coordenada desejada. O motor 2,
atualiza a cada intervalo de tempo, a
nova coordenada da fonte. Terminada
a observacao, desliga-se o motor 2;

SERVOMOTOR

Marca: ZELLA Controls Ltda.
Modelo: PARK RQ 53

Alto torque: 22,62 Nm
Baixa rotacao: 0,4166 rpm
Poténcia: 3 Watts
Voltagem: 230/250 volts ac
Freqiiéncia: 50 Hz







Composica ecanismo ﬂ
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Mancal de Declinacao

Eixo Polar




Sistema de Reducdo ﬁ
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Velocidade de « <« <« Velocidade de Rotagao dos
rotacao da Terra Servomotores

0,00069735 rpm 0,5 rpm

Reducao por Engrenagens 10:1

I 0,05 rpm

Vantagens da Reducao por Engrenagens:

e Transmissao de grande esforco, sem
deslizamentos;

e Pela seguranca e vida util;

e Resisténcia a sobrecargas;

e Pelas dimensodes reduzidas e alto rendimento.
Desvantagens da Reducao por Engrenagens:

e Maior custo de fabricacao;

e Maior ruido durante o funcionamento.
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Sistema de Reducao

sederaty,

Coroa Polar

1
1

PRI g,
i -
i o

Coroa de Declinacao
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e Declinagdo +40° até - 900;
e Fixa ao braco transversal;

e Angulo horério de +6 a —6 horas;
e Fixa a viga caixao;

> |

Pinhao
e Z = 16 dentes;
e Aco SAE 1045;

¢ Fixo ao eixo do
servomotor.

D

Valores Calculados para Coroa e Pinhao

Engrenagem Pinhao Coroa
Modulo Métrico 2 2
Numero de Dentes, mm 16 160
Diametro Primitivo, mm 32 320
Passo, mm 6,28318531| 6,28318531
Diametro Externo, mm 36 324
Diametro Interno, mm 27,3356 315,3356
Espessura do Dente, mm 3,14159265( 3,14159265
Altura do Dente, mm 4,32 4,32
Folga ou Fundo do Vao, mm 0,32 0,32
Distancia Entre Centros, mm 176 176
Distancia Dente a Dente, mm 3,14159265| 3,1415927
Velocidade Angular,rpm 0,5 0,05




Acoplame ecanismo




e Protege o sistema das agdes climaticas,
evitando problemas de curto circuito na parte
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RESULTADOS i

As pecas fabricadas nao apresentaram defeitos signifi-
cativos, sendo possivel montar o sistema servomeca-
nismo sem que houvesse alteragdes no projeto;

Foram construidos dois conjuntos e efetuados testes
de sincronismo dos mecanismo sem carga. Obteve-se
uma movimentagao sincronica dos servomecanismos;

As pecas componentes do sistema foram montadas
no topo das estruturas de sustentacao, sendo que
nao apresenta-
ram nenhum
defeito e resis-
tiram a esforcos
provocados pelo
peso da antena.

Dois servomecanismos
utilizados para teste de
sincronismo, no Centro
Regional Sul de Pesquisas
Espaciais - CRSPE.




EM DESENVOLVIMENTO @S

Desenvolvimento de um circuito eletronico
para controle da movimentacao dos motores,
utilizando um software em um computador;

Construcao das capas protetoras em fibra e
usinagem das pecgas que sustentaram o
capacete protetor;

Estudo e desenvolvimento de sistema opticos
de posicionamentos, pois observamos no
decorrer do projeto que o sistema de
posicionamento por potenciometros acoplados
ao0s servomotores nao era preciso.
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