
 

CONTRO
UTILIZA
Tobias Sou
   

 
Est

dinâmico d
(MMA). O 
rígidos. O 
rolamento 
extremidad
Durante as
tensão sob
peso da es
da posição
permitiria a
maneira, o
trinca deve
que ocorre
depende d
MMA, pois
sistema. O
trinca fech
(self healin

Um
trincado co
 

 
  
 No 

conhecidas
efeito giro
respectiva
trincado. 

O mod
apresentad

As corr
apresentem
da trinca d
de maneir
seguem um
ponto P, p
uma corre
Para o cas
correntes v
trinca abe
otimização
área da se

OLE DA 
ANDO MA
uza Morais;

 

te trabalho é
de eixos d
sistema uti
eixo é su
cilíndrico 

de oposta. 
s simulaçõe
bre sua sec
strutura. A 
o angular d
a atuação d

o presente s
em ser dete
em na trinc
dos parâme
s a força qu
Os resultad
ada ao long

ng) para o ro
ma equação
om MMA po

qual: 
s matrizes 
oscópio de
mente, (Lal

delo da trin
do em Dam
rentes de a
m um termo
e maneira q

ra que não 
ma lei seno
assa para o
nte constan

so no qual o
variáveis de

erta. As co
o PSO com
ecção transv

19
UN
Fa
Pro
ww

ABERTU
ANCAIS 
;Valder Stef

é um estud
e máquina
ilizado no e
portado po
numa extr
O MMA fo

es, a abert
cção transv
hipótese de
do rotor, n
do mancal 
sistema se t
erminados 
ca e esses 
etros da trin
e ele aplica
os obtidos 
go da rotaç
otor trincad

o diferencia
ode ser esc

 é o vet
de inércia

evido à ve
lanne, 1998

 é a forç
nca pode s

mien, G, 200
alimentação
o constante
que esta pr
aumente s

idal, na qua
o lado opos
nte de 0.3 
o rotor se a
eve ser o op

orrentes con
m funções o
versal da tri

9º POSMEC
NIVERSIDAD
culdade de 
ograma de P

ww.posgrad.m

URA DE 
MAGNÉT
ffen Jr 

o numérico
s rotativas 

estudo é co
or mancais 
remidade e
oi colocado
tura e o fec
versal causa
e rotor pesa
não é cons

magnético 
torna altame
para cada 
momentos

nca. Outra n
a no sistema

mostram a
ção do rotor
o. 

al que expre
rito pela seg

tor de des
, amortecim

elocidade d
8).  é a ve
ça devido ao
ser visto e

03. 
o das bobin
e adicionado
romova forç
significativa
al se inicia n
sto da bobin
A em cada
presente em
posto do ap
nstantes e 
objetivos es
inca. 

C – Simpós
DE FEDERA
Engenharia
Pós-gradua
mecanica.ufu

TRINCAS
TICOS A

o da possibi
com trinca

omposto de 
localizados

e outros d
o no meio 
chamento d
ado pelo m
ado, na qua
iderada na
sobre o co

ente não lin
passo de t

s é função 
não linearid
a é função d
a possibilid
r. Formando

essa o com
guinte equa

slocamento 
mento visco
de rotação 
elocidade an
o desbalanc
em Bachsc

nas do man
o a um term

ças de atraç
amente a vi
no momento
na. Na Fig. (
a bobina e 
m movimen
presentado 

variáveis 
scritas de m

io do Prog
AL DE UBER
a Mecânica
ção em Eng
u.br 

S EM EIX
ATIVOS. 

lidade do m
a por meio
um eixo ho

s em suas 
dois manca

do eixo d
da trinca sã

momento din
al a dinâmic
a presente 
omportamen
near devido
tempo em f
da vibraçã

dade que oc
do entreferr

dade de ap
o, desta ma

mportament
ação: 

generaliza
oso dos ma

e devido 
ngular. 
ceamento e
hmid et.al.

ncal foram 
mo variante 
ção suficien
ibração do 
o em que u
(1) observa
a disposiçã

nto de prece
na Fig.(1), 
são determ

maneira a r

rama de Pó
RLÂNDIA 

genharia Me

XOS ROT

monitoramen
o de manca
orizontal fle

extremidad
ais de rola
o rotor pro
ão determin
nâmico dev
ca da trinca
contribuiçã
nto da dinâ
 ao fato de 
função dos 
ão da estru
corre nesse
ro e este é 

plicação de 
aneira, um e

to dinâmico

 

ado;
ancais e a

à variaçã
 é a matr

e ao MMA, r
 2003 e o

projetadas 
dependend

te para man
sistema. A

um ponto de
a-se o proce
ão destas n
essão inver
caso contrá

minadas at
reduzir a vi

ós-graduaç

ecânica 

TATIVOS

nto do comp
ais magnét
exível com d
des: um m

amentos es
omovendo 
nados pelo
vido à vibra
a é unicame
ão. Esta hip
âmica da tri
que os par
momentos
tura que p
e sistema é
função da v
MMA para

esquema de

o de um ro

 

as matrizes 
ão desta v
riz rigidez d
respectivam
o modelo d

de maneir
do da posiç
nter a trinca

As corrente
e localizaçã
edimento de
no mancal 
rsa a config
ário, elas m
través do 
ibração e a

ção

S 

portamento
ticos ativos
dois discos

mancal com
sféricos na
o controle.
 campo de

ação e pelo
ente função
pótese não
inca. Desta
âmetros da

s dinâmicos
or sua vez

é devido ao
vibração do
a manter a
e auto-cura

otor flexível

(1) 

 são as
devido ao

velocidade,
o elemento

mente.  
do MMA é

ra que elas
ção angular
a fechada e
s variantes
o da trinca,
escrito para
magnético.
uração das

manteriam a
método de
aumentar a

o 
s 
s 

m 
a 
. 

e 
o 
o 
o 
a 
a 
s 
z 
o 
o 
a 
a 

l 

s 
o 

 
o 

é 

s 
r 
e 
s 
 

a 
 

s 
a 
e 
a 



 
 

Figura 1. Corrente elétrica em cada bobina como função da posição angular do rotor  

Nas figuras seguintes apresenta-se o comportamento da vibração do sistema e da área da 
secção transversal da trinca com a atuação do mancal magnético durante os primeiros 0.7 
segundos e depois deste período o MMA foi desligado, observa-se que no caso das figuras 
apresentadas abaixo, o rotor foi considerado horizontal e o peso do sistema foi considerado 
Verifica-se que o estudo apresentado possibilita nova uma aplicação para estes atuadores 
eletromagnéticos no controle do processo de fatiga de eixos trincados.  

 

  
Figura 2. Resposta do sistema  Figura 3. Área da secção transversal da trinca 
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