Rizeni malych stejnosmé&rnych pohoni

Malé stejnosmérné motory se samonosnym vinutim rotoru
bez Felezného jadra nabizeji velky mérny vykon na jednotku
objemu, vysoké dynamické momenty pfi zméné rychlosti, Ei-
votnost pfiméfenou pro primyslové aplikace a bohaty vybér
variant Fizeni. Svou dynamikou, schopnosti vysokého pieti-
Zeni pfi rozbéhu, pfesnosti zastavenil cenou vynikaji v oblasti
malych vywkonid nad jinég typy pohoni.

Predni svélovy vyrobee 18chto zalizenl — spoleénost MAXOM na-
bizl soustavu moiond, pfevodovek a snimach a jednolky pro fize-
ni rychilost | polohy v oblastivykond od 0.5 do 400 'W. Dodavaji se
jak motory 5 mechanickou komutaci {DC), tak | motory s elektro-
nickou komutaci (EC). Rozhodujici podel aplikaci stejnosmér-
nyeh moalond v soutasné dobd vyuZivd motory DC, pfestode jejich
Fvotnost je omezena mechanickym komutatorem, Molory DC
typu MAXOMN s parmananinimi magnety, mechanickym komula-
forem @ kartad jsou zalodeny na patentu MAXON, podle kterého
sa vyrabl samonosné vinuti rotaru (ab, 1), Vinutl § komulatorem
se otéél oddélend od feromagnetickych éasti magnetického ob-
vodu (obr. 2). Nizkd indukénost vinuti bez feleza Je podminkou
malého jiskfeni karld&0 a vysoké Fivalnosti. PRindSi lakd ryehlou
reakel motory a vysokou pulani pletiEitelnost. Motory MAXON
maji plredpoklady pro promyskové wyudili.

Rizeni rychlosti napdjecim napétim

Rychlost motond DC |ze fidit pouhym nastavanim napajeciho na-
piti motoru, Jedna se o Hzenf rychlosti otevifenou reguladni
smytkou (viz obr. 3). PoZadovana velifina — rychlost motoru je
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Obr. 1. Vinuti MAXON
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Obr. 2. Konstrukce mofory MAXON DC

| machanicky moment M [mbm], zatieni

definovana napajecim napé&tim. Ma obr. 4 ja vidét, #8 rychiost bez
zatiFeni my je pfimo dmé&ma napéti L. Pro zvolend vinut roloru a
ifi zvolena napajeci napéli dostaneme fi pracovni body na svislé
oge diagramu. Konstanta dm&maosti k, (min-1-1) je pro jednotiva
vinuli uvedena vhatalngnwém ligtu modoru, Ma obr, 4 ddle vidima,
#a si mbZeme vybrat takowvé vinuti rotoru, aby se pfi pouZitém na-
pdjecim napétl molor 1oéil poZadovanou rychlostl, Zvolime-H jimé
vinuli, 5 mnoha zavily lenkym vodicem, klend ma vysoky odpar,
midemea pouZit w85l napétl 8 motor cdebird niZsl prowd.
Rychlost se zatizenim klesd podle plimkowvé charakieristiky. Po-
kles rychiosti se zatiZenim je charakterizovan konstamtou (AnAM,
min-'{mMNm) uvadénou v katalogu.

Wa obr. 5 je patrmy viiv zatiZzeni na rychlost motone, VY nagem pH-
padé je pofadovana rychlost vyjddfena plimo napdjecim napé-
lim a sousiavou rozumime pouby malor.

L charaktaristiky na obr. 5 je zfajmé, Ia viiv zatiZeni na motor
& plochym pribé&hem charakieristiky je maly, Strmost poklesu
rychlosli se zatitenim je jednim z méfitek kvality stejnosmamiého
miztaru.

Moiory EC bez mechanického komutatoru a karadd nelze napdijet
poubym slejnosmémym napélim. Vidy je tfeba poulit alespon
nejjednodusii Fidicl jednotku, kterd nehrazuje komutator s karté-
i a fidi proménny proud do 171 sekei vinull moloru na zdkladd in-
formace o okamiilé poloze roforu. Firma MAXON od letogniho
roku vyrabil nové jednoduché Fidicl jednotky s otevienou regulad-
ni smy&kou - jak pro molory EC 58 snimatem polohy rotoru Hal-
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Obr. 3. Rizeni ofevienou smyékou nebo uzavfenou smyékou se
zpétnou varbou
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Obr. 4. Vybér vinutl vohledem k napétl
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Obr. 5. Pfiklad soustavy & atevfenow smyfkow
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— zasienl zélad na nastaverych parametrach (FID) LSC, ADS

» proudovd smiylica pliklady EC:
—wykonowy zasiovad (MOSFET) ECO40C
— podfMzend smydka, Depbuje dynamiku soustsey 4-0-EC, DES
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Obr. 6. Uraviend reguiatni smycka fizeni rpchlosti
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Obr. 7. Rizenl rychlosti a nastaveni fidici jednotiky
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Obr. 8. Uzavfend regulaénl smydka freni polohy

lonymi sondami, tak i pro motory EC bez snimaée. Moiory EC bez
snimate jsou uréeny pro levnd, ménd narodné aplikace,

Rizeni rychlosti motoru v uzaviené smyéce

Pro kvalitni fizeni rychlosti nebo polohy matoru (DG nebo EC)
v uzaviend reguladnl amyoe [sou urdeny Fidicd jednotiky. Schéma
je na obr. & PoZadovanou valiginou je poladovand rychlost mo-
foru, wystupni veliéinou je skutedna rychlost. WV soustavd MAXOM
ji lze vyhodnotil s vyuditim inkrementdiniho snimace s dostated-
nou hustotou impulsd, obvykle 500 na jednu otacku. Pro motory
DC miFeme poudil také tachodynamo nebo miZeme wyuZli tzv.
Eompanzaci soutinem napajeciho prowdu a edpors vinutl motoru
I = R, ktera nevyZeduje Zadny snimat, ale pfesnost fizenl nych-
lostl je snifena na nékolik procent viivem zmény cdpora vinuti
s teplotou. Ridici jednotky MAXON maji vstup pfepinatelny na
jednu z uvedenych moknostl, Ma obr, § je varianta s inkremental-
nim snimadem, jehod impulsy zpracuje plevodnik v Fidici jednol-
e na analogovy signal. Rychlosini reguldtor reaguje na rozdil
skuletné a poladované rychlosti. Rozdil je regulatni odehylka E,
kitera vznikna napf. pfi zmé&né zalizeni machanickym mameantem
nebo zadanim jiné pofadovand rychlosti. Rychlostinl regul&tor
zpracuje regulacni cdehylku v retimu PID, 1. 5 respekiovanim
proporciondlni, integrované a derivaéni sloZky jeji zmény. Vystu-
pem rychlosiniho reguldton je analogovy slaboproudy signal po-
Zadovaného proudu do motoru. Proudovy regulator signal 2esili,
aby odpovidal cdbéru pfipojengho motoru. Jednotlivé typy fidi-
cich jednotek DG znatky MAXON se i3l zejména napétim a
proudem proudovaho reguldtoru. Pro malé proudy stadi zirdtova
analogova regulace jednotky LSC, provysSi proudy se poudiji jed-
notky ADS 50/5 nebo ADS 50M0 s regulaci prowdu zménouw &y
impaulsd, tj. PYWH.

Vliv serizeni regulatoru rychlosti PID

Znazomime Easovy pribéh vystupni velitiny po skokové zméné
poZadované rychlosti. Carkovaného pribéhu rychlosti (viz levy
diagram na obr. ¥)se dosdhne s vyuZitim pouze proporcionalniho
filtru reguldtoru, Doplnénim integradniho filtru ziskame pribéh vy-
znadany pinou Earou. Rychlost dosahne poZadovand hodnoty, abke
pribéh je pomaly. Zafazenim derivaéniho filtru se pribé&h urychli
(wiz sthadni diagram na obr, 7}, ale mohou vzniknout umend ple-
kmity. Mevhodnym nastavenim Fidici jednotky se vwyivofi netlume-
né kmily a nestabilita podle diagramu na obr, 7 vpravo.

Rizeni polohy motoru s uzavienou smyékou

Schama je znazoménona obr. §. Potadovanou velitinou je poda-
dovand poloha vystupniho hfidele, Skokovou zmé&nu pofadova-
nfé polohy Zpracovdvd jednolka $ vyudilim viokeného pribéhu
zrychleni na pribéh okamiité pofadované polohy R Vystupni ve-
liginou je polaha vystupniho hifdele motoru, WV soustave MAXDON
ji lz& wyhodnotit 5 vyuZitim inkremeanidiniho snimade s dostated-
nou husiotou impulsd, obvykle 500 na jednu otafku. Impulsy
Zpracuje dekodér v fidicl jednoloe na okamditou skulecnou polo-
hu € v digitaini podobd porovnatelné s poZadovanym pribéhem
pohybu B Rozdll B - C |e regulaéni odechylka E. Reguldtor PID a
plevodnik DA Zpracovavaji reguladni adchylku v redimu PID,
tj. 5 respeklovanim proporciondlni, integrované a derivatni shoZ-
ky jejl zmé&ny. Vystupem regulétoru je analogovy slaboproudy
signal poladovandho prowdu do molor. Proudovy regulator sig-
nal zesili, aby odpovidal cdbéru pfipojendho motoru. Jednotlive
typy Fidicich jednotek DC wrab&nych firmou MAXKOMN s 50 zejmé-
na napétim a provdem proudového requlatone. Pro malé proudy
statl jpdnotky MIP 10, pro wy58i proudy se pouiji jednotky MIF 50
nebo PCU, viechny s regulac proudu zménou Sifky impulsi
(PN
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