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5.1.7. Motores

Os motores utilizados neste projeto sdo motores utilizados em limpadores de
para-brisas de caminhdes. Por pertencerem a uma classe de componentes utilizados
na industria automotiva o custo deste motor é extremamente reduzido. Porém, sua
eficiéncia energética é baixa, devido ao grande entremeio entre o rotor e o estator,
isto acarreta em um baixo fluxo magnético, ao sistema de reducdo baseado em
parafuso sem fim, o que acarreta em grandes perdas por atrito e em seus imas que

sdo de ferrita e ndo de terras-raras.
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