HAJTASTECHNIKA
Villamos hajtdsok és mozgdsvezérlok — 3. rész

Zsuffa Attila — Q-TECH Mérnéki Szolgaltatd Kift.

Cikksorozatunk eddigi részeiben attekintettik egy haijtdstechnikai feladat megoldésdhoz szikséges elvi elrendezést,
a felhasznélhaté eszkdzkészletet és a méretezés fizikai alapjait. Ezeket a kivalaszidsi szempontokat ésszegezve
sorozatunk most kévetkez8 cikke a megfeleld megoldas meghatdrozasanak gyakorlati vonatkozasaival foglalkozik.

A megfelelé motor kivalasztasdhoz sziikséges szempontok min-
dig az alkalmazasbol kdvetkeznek. A legfontosabbak a kovetke-
z6k: az alkalmazas sebessége, a gyorsitasi igény ¢és a tehetetlen-
ségi nyomaték. Ezek koziil mas és mas valhat fontosabba attol
fliggben, hogy a hajtasnak allando vagy valtozo sebességii moz-
gast kell-e 1étrehoznia, a terhelés allando-e vagy valtozo, ha van
pozicionalas, akkor milyenek a pozicionalasi idéviszonyok stb.

A gyakorlatban a legelterjedtebb vezérlési kovetelmény az
allandé sebességli miikddtetés és pozicionalas, de az alkalmazés
ritkabban allando nyomatéku vezérlési modot is igényelhet.

A kiilonb6zé miikddési elvi és gyartastechnologiaju moto-
rok névleges sebessége és gyorsitasi képessége jelentdsen kii-
lonbdzhet még azonos névleges kimend nyomatéknal is. Az
1. tdblazatban 2 Nm-es nyomatéku motorok adatait hasonlitjuk
Ossze.

A pozicionald rendszereknél a rendszer valaszideje (savszé-
lessége) is fontos szempont, hiszen ez mondja meg, hogy a mo-
tor milyen gyorsan reagal a parancsjelre, a terhelés valtozasara,
vagy kiils§ zavarokra. A visszacsatolt hajtasrendszerben a se-
bességhurok valaszideje megmutatja, hogy a hajtds milyen
gyorsan reagal a sebesség-parancsjelre, az dramhurok véalasz-

Aszinkron motor  DC szervomotor

szervomotor
Nyomatékarany
(gyorsito/névieges)  1,7...19 3..35 815
Névleges sebesség
(fordulat/perc) 1400...2900 1500...4000 3000...6000
Forgorész-inercia
(kg/m2) x 104 4..6 9..12 25..5
Tomeg (kg) 5.6 4.5 4.5

1. tébldzat 2 Nm nyomatékd( motorok ésszehasonlitdsa

2. téblézat

Aszinkron motor DC szervomotor

Kefe nélkiili AC

Kefe nélkiili AC

Sebesség

1. dbra Szervomotor nyomaték-sebesség jelleggérbéje

ideje a terhelés nyomatékvaltozasaira valo reakcioids. A pozi-

cidhurok valaszidejét rendszerint a terhelés hatarozza meg. A 2.

tablazatban a gyorsitasi id6 1000 ford./perc -re vald gyorsitasra
vonatkozik.

A motorok kivalasztasahoz

a motorok sebesség-nyomaték vi-

Alacsony inercidgjd AC g;onvanak, valamint a gyorsitasi

szervomotor képességének ismerete is sziiksé-
ges. A motorgyartok adatlapjain
= megtaldlhatd a nyomaték-sebes-
ség jelleggorbe, valamint az iner-
3000...7000 ciara vonatkoz6 adat is. Egy szer-
vomotor példajan keresztiil néz-
gggg ziik meg, hogyan hasznalhatjuk

fel ezeket a jelleggorbéket a mo-
tor kivalasztasanal (1. bra).

A jelleggorbékbdl az alabb felso-

rolt, fontos paraméterek olvasha-

tok ki:

* a motor talmelegedése nélkiil,
folyamatosan kinyerhet6 névle-

Alacsony inerciajd ges nyomatéktartomany,

szervomotor AC szervomotor * a gyorsitashoz sziikséges csucs
Vezérlési médok: nyomatéktartomany, mely nyo-
Sebesség Lehetséges Lehetséges Lehetséges Lehetséges matékot a motorok csak rovid
Nyomaték Lehetseges Lehetseges Lehetseges Lehetseges ideig képesek szolgaltatni,
Pozicio Lehetséges Lehetséges Lehetséges Lehetséges e a motor maximalis fordulatsza-
Savszélesség: (Hz) mat befolyasolé motorfesziilt-
Aramhurok 500-2500 800-3000 1000-4000 1500-8000 ség,
Sebességhurok 10-40 50-250 50-550 100-700 * a sziikséges nyomatékot meg-
Gyorsitasi id6: (ms) 60 hataroz6 motoraram.
750 W 200 150 40 10 A példa kedvéért feltételezziik,
7,5 kW 300 100 20 hogy az alkalmazas 2500-as per-
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cenkénti fordulatszam mellett fo-
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2. dbra Sebesség-idé diagram

lyamatos tizemben 3 Nm, a gyorsitaskor pedig 8 Nm nyomaték-
igényli. Ha a példa szerinti sebesség-nyomaték abraba berajzol-
juk ezeket az adatokat, lathatjuk, hogy a 2500-as percenkénti
fordulatszamhoz sziikséges buszfesziiltség 160 VDC, a folya-
matosan sziikséges aram 6,5 A, a gyorsitashoz sziikséges aram
pedig 16,5 A. A példaban szerepld sebesség-nyomaték diagram-
mal rendelkezd motor teljes mértékben megfelel az alkalmazas
elvarasainak, mivel a névleges nyomaték a folyamatos terhelhe-
téségi tartomanyon beliil talalhatd és a gyorsitdsi nyomaték-
igény is teljesithets. A fesziiltség és az aramok ismeretében ki-
valaszthatd a megfelel$ hajtaserdsito is.

Az eldbbi példaban meghataroztuk a megfelelé motor villa-
mos paramétereit, de a végleges valasztashoz még egy fontos
szempontot figyelembe kell venni, ez pedig a motor és a meg-
hajtott tdmeg tehetetlenségi nyomatékainak (inercidinak) viszo-
nya. Az inerciaviszony hatassal van a hajtasrendszer valaszide-
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jére, a rendszer rezonancidjara €s a teljesitménydisszipa-
cidra is. Az inerciaviszony novekedése esetén a rendszer
oszcillacios hajlama megnd, pozicionalaskor névekszik a
beallasi id6, valamint a teljesitményveszteség is jelentGsen
nd (2. abra).

A terhelés/motorinercia-viszony a kiilonb6z6 alkalma-
zasok esetén mads és mas, de 6kolszabalyként elfogadhato,
hogy a terhelés tehetetlenségi nyomatéka soha ne legyen
nagyobb a motor tehetetlenségi nyomatékanak tizszeresé-
nél. A motor forgdrészének tehetetlenségi nyomatékat a
gyarto adatlapja tartalmazza, az alkalmazasét pedig altala-
ban jo kozelitéssel szamitasokkal lehet meghatarozni. Az
alkalmazastdl fiiggden a kovetkezd tehetetlenségi nyoma-
ték viszonyok betartasa ajanlott: (terhelés:motor)

@llé nyomatdk / dram tartomdny

1 Robotkarok és csuklok
1 Szerszamgép, csomagologép stb.
..10:1 X-Y pozicionald rendszerek, portal robotok stb.

1:1...3:
4:1...7:
5:1.

A legkdnnyebb, leggyorsabb és legolcsobb megoldas a tehetet-
lenségi nyomatékok dsszehangolasara a hajtomtivek alkalmaza-
sa a motor ¢és a mechanizmus ko6z6tt, de megoldast jelent a na-
gyobb tehetetlenségi nyomatékl motor alkalmazasa is.

Energetikai szempontbol is fontos, hogy a nyomatéki viszo-
nyok megfeleléek legyenek, mert az optimalistdl jelentdsen el-
tér6 nyomatékviszonynal az energiasziikséglet is nagyobb, ami
nagyobb (dragabb) hajtaserdsitét is jelent. A teljes hajtasrend-
szer disszipaciojat is befolyasolja a rosszul megvalasztott
inerciaviszony.
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