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1. Introducao

Dispositivos eletronicos portateis ou moveis, necessitam de adaptadores
conectados a rede elétrica para efetuar a recarga de sua bateria, restrin-
gindo assim a liberdade de movimentacao do usuario. Neste trabalho foi
projetada uma plataforma de controle para transferéncia de energia sem
flo a um dispositivo genérico de baixa poténcia.

Figura 1: Exemplos de dispositivo de baixa poténcia.
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‘ 2. Modelo do Sistema I

Um link indutivo é composto basicamente por um par de bobinas magne-
ticamente acoplados. Essas bobinas estao representadas como as indu-
tancias L (bobina transmissora), Lo (bobina receptora) e suas respecti-
vas resisténcias intrinsecas R e Ro. O acoplamento magnético entre as
bobinas é caracterizado pela indutancia mutua M, conforme o circuito.
A rede de compensacao ¢ composta pelos quatro capacitores utilizados
para otimizar a potencia entregue a carga ou para maximizar a eficiéncia
do link indutivo.
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Figura 2: Equivalente T-circuit do link indutivo com capacitores de com-
pensacao (1, Cy, C3 e Cy. Roy, Roo, Rog e Ry sdo as respectivas
Resisténcia Série Equivalente dos capacitores. Vg representa a fonte de
excitacao com resisténcia interna Rg, e Ry, € a carga.

‘ 3. Implementacao Proposta |

A seguinte arquitetura compensa dinamicamente o desalinhamento ou o
movimento relativo das bobinas emissora e receptora. Utilizando técni-
cas de controle para variar o valor do capacitor de compensa¢do (C9),
e a frequéncia (f) de operacdo da fonte de excitagdo. Essa compensa-
cao ocorre no sentido de garantir a maxima poténcia transferida para a
carga, independentemente da posicao das bobinas dentro de uma faixa
de variacoes de fator de acoplamento de 0,3 a 0,9.

Figura 3: Arquitetura proposta.
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4. Conclusoes I

Os resultados preliminares mostraram que o controle de duas variaveis,
frequéncia e capacitancia, produz resultados melhores que o controle de
uma unica variavel, principalmente para valores de fatores de acopla-
mento da ordem de 0,2.

Figura 4: Comparativo dos resultados indicando a variavel controlada.
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