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Amegfelelmotorkivlasztshozszksgesszempontokmin-
digazalkalmazsblkvetkeznek.A legfontosabbakakvetke-
zk:azalkalmazssebessge,agyorstsiignysatehetetlen-
sginyomatk.Ezekkzlmssmsvlhatfontosabbattl
fggen,hogyahajtsnakllandvagyvltozsebessgmoz-
gstkell-eltrehoznia,aterhelslland-evagyvltoz,havan
pozicionls,akkormilyenekapozicionlsiidviszonyokstb.

A gyakorlatbana legelterjedtebbvezrlsikvetelmnyaz
llandsebessgmkdtetsspozicionls,deazalkalmazs
ritkbbanllandnyomatkvezrlsimdotisignyelhet.

A klnbzmkdsielvsgyrtstechnolgijmoto-
rok nvleges sebessge s gyorstsi kpessge jelentsen k-
lnbzhetmg azonos nvleges kimen nyomatknl is.Az
1.tblzatban2Nm-esnyomatkmotorokadataithasonltjuk
ssze.

A pozicionlrendszereknlarendszervlaszideje(svsz-
lessge)isfontosszempont,hiszenezmondjameg,hogyamo-
tormilyengyorsanreaglaparancsjelre,aterhelsvltozsra,
vagyklszavarokra.A visszacsatolthajtsrendszerbena se-
bessghurok vlaszideje megmutatja, hogy a hajts milyen
gyorsan reagl a sebessg-parancsjelre, az ramhurokvlasz-

idejea terhelsnyomatkvltozsairavalreakciid.A poz-
cihurokvlaszidejtrendszerintaterhelshatrozzameg.A 2.
tblzatbanagyorstsiid1000ford./perc-revalgyorstsra
vonatkozik.

A motorokkivlasztshoz
amotoroksebessg-nyomatkvi-
szonynak, valamint a gyorstsi
kpessgnekismereteisszks-
ges.A motorgyrtk adatlapjain
megtallhat a nyomatk-sebes-
sgjelleggrbe,valamintaziner-
ciravonatkozadatis.Egyszer-
vomotor pldjn keresztl nz-
zk meg, hogyan hasznlhatjuk
felezeketa jelleggrbketamo-
torkivlasztsnl(1.bra).

A jelleggrbkblazalbbfelso-
rolt, fontos paramterek olvasha-
tkki:
�amotor tlmelegedse nlkl,
folyamatosankinyerhetnvle-
gesnyomatktartomny,

�agyorstshozszksgescscs
nyomatktartomny,melynyo-
matkot amotorok csak rvid
ideigkpesekszolgltatni,

�amotormaximlisfordulatsz-
mt befolysol motorfeszlt-
sg,

� a szksges nyomatkot meg-
hatrozmotorram.

A plda kedvrt felttelezzk,
hogyazalkalmazs2500-asper-
cenknti fordulatszmmellett fo-
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Cikksorozatunkeddigirszeibenttekintettkegyhajtstechnikaifeladatmegoldshozszksgeselvielrendezst,
afelhasznlhateszkzkszletetsamretezsfizikaialapjait.Ezeketakivlasztsiszempontokatsszegezve
sorozatunkmostkvetkezcikkeamegfelelmegoldsmeghatrozsnakgyakorlativonatkozsaivalfoglalkozik.

Nyomatkarny
(gyorst/nvleges)
Nvlegessebessg
(fordulat/perc)
Forgrsz-inercia
(kg/m2)x10�4

Tmeg(kg)

DCszervomotor

3�3,5

1500�4000

9�12

4�5

KefenlkliAC
szervomotor

3,5

3000�6000

2,5�5

4�5

Aszinkronmotor

1,7�1,9

1400�2900

4�6

5�6

Alacsonyinercij AC
szervomotor

4

3000�7000

0,6�0,9

2,5�3,5

Vezrlsimdok:
Sebessg
Nyomatk
Pozci
Svszlessg:(Hz)
ramhurok
Sebessghurok
Gyorstsiid:(ms)
750W
7,5kW

Aszinkronmotor

Lehetsges

Lehetsges

Lehetsges

500-2500

10-40

200

300

DCszervomotor

Lehetsges

Lehetsges

Lehetsges

800-3000

50-250

60

150

KefenlkliAC
szervomotor

Lehetsges

Lehetsges

Lehetsges

1000-4000

50-550

40

100

Alacsonyinercij
ACszervomotor

Lehetsges

Lehetsges

Lehetsges

1500-8000

100-700

10

20

1.tblzat2Nmnyomatkmotoroksszehasonltsa

2.tblzat

1.braSzervomotornyomatk-sebessgjelleggrbje
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lyamatoszemben3Nm,agyorstskorpedig8Nmnyomatk-
igny.Haapldaszerintisebessg-nyomatkbrbaberajzol-
jukezeketazadatokat, lthatjuk,hogya2500-aspercenknti
fordulatszmhoz szksgesbuszfeszltsg160VDC,a folya-
matosanszksgesram6,5A,agyorstshozszksgesram
pedig16,5A.Apldbanszereplsebessg-nyomatkdiagram-
mal rendelkez motor teljes mrtkben megfelel az alkalmazs
elvrsainak,mivelanvlegesnyomatkafolyamatosterhelhe-
tsgi tartomnyon bell tallhat s a gyorstsi nyomatk-
ignyisteljesthet.A feszltsgsazramokismeretbenki-
vlaszthatamegfelelhajtserstis.

Azelbbipldbanmeghatroztukamegfelelmotorvilla-
mosparamtereit,deavglegesvlasztshozmgegy fontos
szempontotfigyelembekellvenni,ezpedigamotorsameg-
hajtotttmegtehetetlensginyomatkainak(inerciinak)viszo-
nya.Azinerciaviszonyhatssalvanahajtsrendszervlaszide-

jre, a rendszer rezonancijra s a teljestmnydisszip-
cira is.Az inerciaviszonynvekedse esetn a rendszer
oszcillcishajlamamegn,pozicionlskornvekszik a
bellsiid,valamintateljestmnyvesztesgisjelentsen
n(2.bra).

A terhels/motorinercia-viszonyaklnbzalkalma-
zsokesetnmssms,deklszablykntelfogadhat,
hogya terhels tehetetlensginyomatka sohane legyen
nagyobbamotor tehetetlensginyomatknak tzszeres-
nl.A motor forgrsznek tehetetlensgi nyomatkt a
gyrtadatlapjatartalmazza,azalkalmazstpedigltal-
ban jkzeltssel szmtsokkal lehetmeghatrozni.Az
alkalmazstlfggenakvetkez tehetetlensginyoma-
tkviszonyokbetartsaajnlott:(terhels:motor)

1:1�3:1 Robotkarok s csuklk
4:1�7:1Szerszmgp,csomagolgpstb.
5:1�10:1X-Y pozicionlrendszerek,portlrobotokstb.

A legknnyebb,leggyorsabbslegolcsbbmegoldsatehetet-
lensginyomatkoksszehangolsraahajtmvekalkalmaz-
saamotorsamechanizmuskztt,demegoldstjelentana-
gyobbtehetetlensginyomatkmotoralkalmazsais.

Energetikaiszempontblisfontos,hogyanyomatkiviszo-
nyokmegfeleleklegyenek,mertazoptimlistljelentsenel-
trnyomatkviszonynlazenergiaszksgletisnagyobb,ami
nagyobb(drgbb)hajtserstt is jelent.A teljeshajtsrend-
szer disszipcijt is befolysolja a rosszul megvlasztott
inerciaviszony.
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2.braSebessg-iddiagram


