Motoros okossag SZN

Egyenaramu motor, mindenféle szabalyozas nélkiil:
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Réadobsz u, fesziiltséget, emiatt fel fog venni valamekkora dramot. Konkrétan: kezdetben nulla dramot,
mert az induktiv motor &rama nem ugorhat, 4llanddsult allapotban a tekercselés ellenallasa korlatoz.

Emiatt van az egytarolos alulateresztd ue €s i3 kozott:

I, =—-Uu l = = l = 0) = —
4 R, +sL, ¢ . @ R,

Kezdetben u, = u,, de csak amig nem kezd el forogni a motor.

Alland6 aram allandé elektromagneses nyomatékot hoz létre: m = k¢ - i,

Ha ez nagyobb, mint a terhelé nyomaték (mt), a motor elindul és szogsebessége allando gyorsuldssal

1
linearisan novekszik: w = i (m— mt) w ~ f(m - mt)
Terheldnyomatékot okoz barmi, ami a forgast akadalyozza és nem feltétlen allando.

Ahogy elkezd forogni a motor, u, = k1@ - w belsd fesziiltséget indukal. Up = Ug — Up

Allandésult allapotban (a motor egyenletesen forog):

m = m; — nem gyorsul tovabb

. m, Up
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Ez a legértelmesebb abra, amit talaltam, de csaloka. Az &ram nem nullahoz tart, csak kicsi értékhez.
Kiilonben mi hajtana tovabb? A kezdeti gyorsitd aramcstics ennél joval nagyobb lehet viszont.
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3.13. abra. Szervomotor 1d0fiiggvényei
aperiodikus beallaskor

LevezethetOk a fesziiltségvezérelt egyenaramu motor atviteli fiiggvényet:

o(s) A,
u,(s) 1+sT, +s°T,T,
ahol A4, = L a motor atviteli tényezoje,
S kD
Ok a mechanikai idéallands,
k ke, ®*
L . C 1w .
T, = R—“ a villamos 1ddallando.

A villamos iddallando a fesziiltség és daram kozotti sszefliggést befolyasolja, altalaban ez a kisebb.
A mechanikai idéalland6 a nevébdl is latszodoan a motor forgasaval kapcsolatos.

A kéttarolos tag nevezdjének lehetnek komplex gydkei. A csillapitasi tényezo:

| |T, , , )
=— |2 tehat T, <47, esetén lengd a motor.
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¥

(Jelekbdl ismert: komplex polusok esetén jelenik meg sin/cos az ugrasvalaszban)
Valoés gyokok esetén a beallas aperiodikus.

Az aramvezérelt (dram bemend jelil) motor szogsebesség kimend jelre integralo tag,
ellentétben a fesziiltségvezérelt motorral, amelyik aranyos tag.

Mashogy: ha allando fesziiltséget adsz a motorra, beall allando szogsebességre.

Ha megfeleld allandé aramot adsz a motorra (ami nagyobb nyomatékot okoz, mint a terhelényomaték),
akkor a motor folyamatosan gyorsulni fog. Ehhez persze egyre nagyobb fesziiltség kell, mert az aramhoz
sziikséges bemeneti fesziiltségbdl egyre nagyobb indukalt fesziiltség vonodik le.
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1. Egyhurkos szogsebesség szabalyozas

Nem térédiink az arammal, nem mérjiik (a szabalyozdban legalabbis). Raadjuk a fesziiltséget a
motorra €s varjuk, hogy forogjon. Bemenet fesziiltség, kimenet szogsebesség.
Hogy ne tegye tonkre a til nagy aram a berendezést, fizikai aramkorlatot kell épiteni.
A fenti atviteli fliggvény atalakitasa:
1 1 1

1+ 5Ty + s2TyTy  (L+ST)(L+5Ty)  L1+s(Ty +Ty) + s2TyTy

Az egyiitthatok osszevetésebol kapott két ismeretlenes egyenletrendszer megoldasa:

Ty + JTE — ATy Ty
2

Tl,2 =

Elfogadhato kozelités (jo.ha Ty > Ty): Ty = Ty — Ty, és T = Ty

Hogy az indukalt fesziiltség ne okozzon statikus hibat, PI vagy PID szabalyozot alkalmazunk.
Ezzel kiejtjiik a lassabb T id6allandot, hogy gyorsabb legyen a beallas.
(P szabalyozdval nagy erésités alkalmazasaval a statikus hiba elhanyagolhatova tehetd.)

1+sT,

Wp; = K¢ - ST
1

A jegyzetben van egy hosszl levezetés, fogadjuk el, hogy:

4 Ty w1 - .
K; =tg (— — (pm) -— , ahol ¢, a sziikséges fazistartal¢k
2 T,

(Aperiodikus — tallendiilés nélkiili esethez sziikséges erdsités: K, = 0,25 - %
2

D

1 1+ sT; K.
L(s) = K¢ =
(1 +sT)(1 + sTy) sT, (1 + sT,)sT;
Blokkvazlat:
Motor
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2. Egyhurkos aramszabalyozas |jotor
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Az aram korlatozasa az aram alapjel korlatozasaval torténik, felesleges kiilon fizikai aramkorlat.

A szOgsebesség a kutyat nem érdekli, az aram alapjelre szeretnénk beallni. (Ha ez nagyobb nyomatékot
okoz, mint a terheldnyomaték, akkor a szogsebesség néni fog.)

Az u, fesziiltség korlatja a teljesitményerdsito tapfesziiltsége.
A szakasz atviteli fliggvénye (egyszerlibb szamolas miatt konstans szorzot elhagyom):

W(s) =

1+ sTy

PI szabalyozot hasznalunk, hogy a statikus hiba nulla legyen.
A motor villamos idéallanddjahoz kell méretezni.

Wo =K 1+ sTy
p1 = K¢ STy
L(s) = W(s) - Wai(s) = -
Eredd atviteli fiiggvény:
C
L(s) sTy 1
Wereas(s) = = =
1+ L(s) K. Ty
1+ =Ty 1+s K.

A villamos id6allando — -szeresére csOkkent.
c

A motor atviteli fiiggvénye:

1
<1+s%)-sTM

c

Winot (s) =

Az indukalt fesziiltség az aramszabalyozas zavaré jellemzdje.
Amig gyorsul a motor, az aramszabalyozasban statikus hiba van.
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3. Kaszkad szogsebesség szabalyozas alarendelt belsé aramszabalyozassal

El6z6 feladatbol:
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A kiils6 kor szempontjabol a motor egytarolds integrald.

A folyamat integratora a kort tovabbi integrald hatas nélkiil egyes tipustva teszi, tehat egységugras alapjelre a
statikus hiba zérus. Alkalmazhatunk P szabalyozot.

PD szabalyozoval a legnagyobb idéallandé athelyezhetd nagyobb korfrekvenciara, igy a szabalyozas az aranyos
szabalyozashoz képest a nagyobb tulvezérlés aran gyorsabb lesz.

Pl szabalyozot kell alkalmazni, ha sebességugras alapjelet maradé hiba nélkiil kell kovetni.

Kidolgozott ZH-ban vannak példak.

60° fazistartalék esetén kb. 10% tallendiilés van. 55° esetén még tobb.
A tallendilés hatara kb. 81° fazistartalék, efelett nem lendul tal.

PD esetén cask 1-es tipusu a szabalyozas. Egységugras alapjelre nem lesz statikus hiba, de sebességugras alapjelre és
terheldnyomaték ugrasra igen.
PI esetén 2-es tipusu (2 integrator), ezért sebességugras alapjelre és terheldnyomaték valtozasra sem less statikus hiba.



