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Spr'awozda.nie za*Wie\'r'a wyniki badan modelu laborator‘yjnégo
sterownil{a w potaczeniu z silnikiem i wrzecionem. Podano
charakter-ystyki sterownika przy ﬁypelnieniu impulsdw 100%,
charakterystyki rozruchu silnika przy zmiennym wypeinieniu
impulséw i parametry sterownika i silnika w s-tanie.’ustalonymw
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przy predkosci 3600 obr/min. . . =~ - g
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1. Etap 1b. Opracowanie projektu wstepnego modelu laboratoryjnego
sterownika. Nr rej. 5407, ’
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1. Charakterystykil zespoiu silnik/sterownik
przy wypeinieniu impulsdw 100%.

2. Charakterystyki rozruchu silnika.

3. Parametry sterownika i silnika przy
predkosci 3600 obr/min.

4, Sprawdzenie dziatania hamowania
elektrodynamicznego.

5.Wnioski
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gharaktggygsykg_gespolu silnik/sterownik przy wypeinieniu

impulsow_100%.

Pomiary charakterystyk zostaiy wykonane przy napigciu
zasilania roéwnym 24V i zmiennym mechanicznym obciazeniu
silnika. Program sterujacy KOMUTATOR zapewnial maksymalne
wypetnienie impulséw, tj. 100%.
Rozruch silnika by dokonywany poprzez stopniowe zwigkszenie
napiecia zasilania az do wartosci znamionowej 24V.
Obciazenie silnika byXo regulowane hamownica mechaniczna.
Straty mocy w sterowniku obliczono ze wzoru:
' Pst = Pzas = Psi1
, gdzie: '

Pgy = straty mocy w sterowniku

Poag~ MOC pobierana z =zasilacza 24V

P_.q,~ moc pobierana przez silnik.

sil
Charakterystyka strat mocy w sterowniku w funkcji obciazenia
silnika jest przedstawiona na rys.l.
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Rys.1. Stmaty mocy w sterowniku w funkcji obciazenia
silnika /wypeinienie 100%/.




[T R A 30 | O —

Ze wzrostem obciazenia wzrasta moc strat w sterowniku.
Dla biegu jatowego moc strat wynosi 7,2W. Dla obciazenia
maksymalnego 0,3 Nm moc strat wynosi 69W,

Rys .2 przedstawia straty mocy w sterowniku w funkcji pradu
zasilania, zmierzone w warunkach opisanych wyzej.

Prad zasilania przy biegu jaiowym silnika wynosii w stanie
zimnym 1,0A, w stanie nagrzanym 0,85A, )
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| Rys.2. Straty mocy w sterowniku w funkcji pradu
zasilania /wypeinienie 100%/.
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Zmierzono tez parametry napedu przy obciazeniu silnika trzefa

talerzami, Wyniki sa nastgpujace:

Prad zasilania -~ 1,58A
Predko$¢ obrotowa ~ 4173 obr/min.

Napigcie silnika - 16,3V.

Z powyzszych danych mozna wyznaczyC:

Moc zasilania: 24Vx1,58A = 38W

Moc pobierana przez silnik: 16,3V x 1,58A = 25,8W
Moc strat w sterowniku: 12,2W,
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W rzeczywistosci silnik b¥dzie sige obracal z predkoscia

3600 obr/min, a wspdiczynnik wypeinienia napiecia bedzie
wyznaczony przez program regulacji predkosci.

Zakadajac, %e predkosc¢ silnika zalezy liniowo od wspdiczy-
nnika wypeinienia napiecia, mozna wyznaczyC spodziewane
parametry pracy silnika i sterownika w warunkach rzeczywistych
Wspéiczynnik wypeinienia: 3600

Moc zasilania: 38W x 0,86 = 32,7V
Moc pobierana przez silnik: 25,8W x 0,88 = 22,2W
Moc stata w sterowniku: 10,5W.

Wyliczone powyzej wartoéci peda sprawdzone w warunkach
rzeczywistych po uruchomieniu programu regulacji predkosci.
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Po wstepnym dobraniu parametréw sterowania dla rozruchu
silnika, zdjeto charakterystyki rozruchu silnika w ukZadzie
silnik-wrzeciono przy napieciu zasilania 24V i regulowanym
wspotczynniku wypeinienia napigcia.

Uzyskano nastegpujace rezultaty:

Czas rozruchu do predkosci 1000 obr/min - 2,5s

Czas rozruchu do predkosci 3600 obr/min -~ 13s

Prad szczytowy silnika: 7,2A

Prad maksymalny 2z zasilacza =~ 3,6A

Otrzymane rezultaty sa zgodne z zalozeniami kons trukcyjnymii”
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Parametgy-sterownika i si}ngka Erzy_gggdkoéci 3600 _obr/min.

Zmierzone zostaly parametry sterownika i silnika w ukXadzie
silnik/wrzeciono przy pracy jak w ukladzie rzeczywistym tj.
przy napieciu zasilania 24V i predkosci obrotowej 3600 obr/min
Predkos¢ obrotowa 3600 obr/min uzyskano poprzez dobér parame-
trow modulacji szerokosci impulsdéw napiecia.

Napigcie na silniku wynosito 13,5V.

Pred zasilania 1,17A.

Moc pobierana przez silnik 1,17A x 13,5V = 15,8W
Moc zasilania 1,17A x 24V = 28,1W
Moc tracona w sterowniku 2g8,1w =~ 15,8W = 12,3W,
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Stabilizacja predko$ci obrotowej silnika bedzie zmierzona
po uruchomieniu programu regulacji predkosci.

§E§gwdzenie dziatania hemowania elektrodynamicznegg:
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Sprawdzono dziatanie hamowania elektrodynamicznego /oporowego/|
Wiaczenie hamowania nastgpowaio przy predkos$ci ok.' 15000br/min
Wraz ze spadkiem predkosci nastepuje spadek SEM silnika

i maleje skutecznos¢ hamowania elektrodynamicznego. Uzyskane
czasy hamowania w zakresie predkosci od 1000 obr/min do zera
byty rzedu 10 - 1B6s, co znacznie odbiega od wymagan.

1. Badania modelu sterownika potwierdziy stuszno$é przyjetej
koncepcji rozwigzania z zastosowaniem mikroprocesora
jednoukXadowego.

2. Uzyskane wyniki w zakresie rozruchu i biegu ustalonego
silnika speiniaja z niewielkim zapasem postawione
wymagania.,

3. Hamowanie elektrodynamiczne nie speinia postawionych
wymagan. Nalezy zastosowaC hamowanie przeciwpradem w
zakresie predkosci ponizej 1000 obr/min. Wymaga to
wprowadzenia zmian w programie sterujacynm.

Przy braku napigecia zasilania silnik powinien byé hamowany
ciernie przy uzyciu luzownika elektromagnetycznego.

Sygnai sterujacy tym luzownikiem o napigciu 24V i pradzie
max. O,5A bedzie wytwarzany w sterowniku silnika,

4, Tranzystory mocy w obudowie metalowej TO3 zastosowane
w modelu, beda zastgpione tranzystorami w obudowie
TO 220, co zapewni zmniejszenie wymiardw sterownika,
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