Anilise modal de uma estrutura multicorpos com apéndices flexiveis
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Resumo

Neste trabalho ¢ feita uma anilise modal
experimental, a partir de um protdtipo de uma
estrutura  flexivel wmudticorpos, montado nos
laboratrios de dindmica do ITA-IEMP com a
finalidade de s¢ investigar 0 comportamento dindmico
desta esttutura. A montagem desses experimento, tem
por objetivo assemelha-lo a0 méiximo 4 estrutura de um
satélite, contendo apéndices flexiveis visando a
aplicagio dos resultados deste trabalho A area
acroespacial. O experimento faz parte do projeto
“EstrFlex” o qual ¢ financiado pelo CNPq e vem
sendo desenvolvide através de uma cooperagio entre
INPE-ITA. A montagem (Figura 1) ¢ composta de
duas vigas flexiveis, engastatdas a um cubo, o qual se
encontra acoplado a um disco que reponsa sobre um
colchi3o de ar (apoiado em um mancal 3 gis axial) na
tentativa de se minimizar ¢ atrito estitico, permitir
uma maior mobilidade A esinmura e simnlar um
ambiente no qual a aceleragio da gravidade € zero
(ambiente espacial). O disco se encontra ligado a um
motor DC, que fornece a excitagio necessiria &
estrutura. Devido a pelicula de ar existente entre o
disco ¢ a estrutura a qual este estd apoiado, a ligagdo
entre ¢ disco e o moior, ¢ feita por um acoplamento
Jlextvel confeccionado em aluminio (para minimizar a
inércia) que permite um pequeno movimento vertical
ao eixo do motor. A instrumentagio deste experimento
é composta de dois acelerdmetros piezoeléticos,
posicionados nas respectivas extremidades das vigas
flexiveis, que possuem um3 massa pequena em relagio
4 massa da viga, para que sen peso ndo influencie na
dinimica do sistema, de dois extensdmetros
posicionados em locais conhecidos nas vigas, um
tacbmetro cujo sinal € gerade pelo motor que fornece a

velocidade angular do eixo ac qual ¢ motor estd
acoplado ¢ um potenciémetro solidirio ac cubo que
fornece a posicdo angular deste mesmo eixo. Utilizon-
se um Analisador Dindmico de Sinal (HP-35665A)
com dois canais para aquisi¢io dos dados fornecidos
pelos sensores ¢ pelo amador. Este analisador calcula a
funcio resposta em frequéncia, entre A excitagdo
gerada e o sensor que estiver ligado a um dos canais de
aquisigio de dados. Apds a montagem do experimento,
a identificacio da plania foi feita através da
comparacip de resultados obtidos fazendo-se uma
andlise modal experimental na estrutura ¢ resultados
analiticos, obtidos, om a modelagem da planta.

Fig. 1 - Sistema flexivel multicorpos



Estudo da Interacio do Sistema de Controle ¢ a Estrutura Flexivel de
um Satélite Durante Manobras de Atitude e Transferéncia de Orbita.
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Resumo

Neste trabalho, desenvolve-se 0 modelo de um satélite constituido por uma plataforma
central rigida e um ou mais painéis flexiveis acoplados a esta. No centro de massa é colocada
uma roda de reagdio e no corpo do satélite distribui-se jatos de gas, que tém o objetivo de
controlar a atitude do satélite durante manobras de atitude e transferéncia de oOrbita.- As
equagdes dindmicas do sistema sfio obtidas segundo a abordagem Lagrangeana. O movimento
flexivel dos apéndices é discretizado através do método dos modos assumidos. As frequéncias
naturais do sistema sdo obtidas pela resolugio do problema do autovalor associado. Os
apéndices flexiveis sdo tratados como barras unidimensionais do tipo engastada-livre, podendo

ser rotacionado em tomno de seu ponto de fixagio. O modelo obtido permite considerar até
cinco modos de vibragBes. Pretende-se apds a fase de modelamento, realizar snmulagﬁes que
visam selecionar uma (ou mais) lei(s) de controle que ¢ baseada numa estratégia que minimize
o efeito da resposta elastica sobre o sistema de controle. As implementagdes computacionais
sio feitas através do software MATLAB.
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