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Vybrane staté z jednoucelovych
stroju

Systémy pohonu v konstrukci jednoucelovych stroju V.
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Brushless motory

Motor EC ma pevné vinuti statoru a rotor je obvykle
osazeny permanentnimi magnety.

Brushless motor je v podstate hybrid, ktery svym
uzpusobenim kombinuje vyhodné vlastnosti DC
motort a ASM s kotvou na kratko.

Elektronicka jednotka motoru prepina jednotliva
vinuti statoru (nahrazuje mechanicky komutator) v
zavislosti na pozadovanych vlastnostech motoru.

Vzhledem ke skute€nosti, ze EC motor obsahuje
elektronickou jednotku S vykonnym
mikroprocesorem, nevyzaduje feSeni regulace
otaCek pridavna zarizeni, a tudiz témér nezvysuje
cenu feSeni pohonu. Elektronicka jednotka fizena
mikroprocesorem umoznuje kromé regulace otacek
také ochranu proti prehrati, pretizeni a prepoélovani.
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Pouziti brushless motoru

— akumulatorové prepravni a zvedaci voziky v prumysilu,

— zemeédeélska mobilni technika,

— akumulatorove naradi,

— dopravni prostredky vSech druhu,

— manipulacni a pohonné agregaty v trakci,

— armadni a leteckeé pohonné systemy

— a mnoho dalsich.

Uzitné vlastnosti nejsou jesté Siroké verejnosti vSeobecné
znamy. V nejvétSi mire se jiz prosazuji v modelarské technice a

dopravnich prostredcich. Motory EC maji velmi dobrou
ucinnost predevsim ve srovnani s indukCnimi motory.
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Regulace/ fizeni brushless motoru

» Statické fizeni - Regulace vyZzaduje pouze proudovou regulacni smycku

* Trapézové rizeni- Jednd se o nejbézinéjsi zplsob fizeni. Vyuziva informace o
poloze rotoru, ktera se ziskdvd pomoci signdll z Hallovych sond nebo
indukovanych napéti.

- Regulator musi obsahovat dvé regulacni smycky, jednu
pro regulaci proudu tekouciho motorem a druhou pro regulaci otacek motoru.

* Sinusové Fizeni - Zménou parametrd sinusovych pribéhl proudu lze Ffidit
otaCcky i moment motoru. Nevyhodou je slozZitéjSi navrh ménice oproti
trapézové metodé frizeni. Metoda vyzaduje meéreni proudu kazdé faze a
regulacni algoritmus je slozitéjsi na implementaci. Vyhodou je hladky vystupni
moment motoru
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Porovnani DC a brushless motoru

e Tepelné ztraty u EC vznikaji ve vinuti statoru a proto prestup tepla do okoli je
vySsi a z tohoto dlivodu ma motor lepsi predpoklady k chlazeni

* Elektronicka komutace u EC neomezuje vykonové motor ani pri nejvyssich
otackach

vvvvv

* Mechanickd komutace u DC motorl je Casto zdrojem jiskreni, které muze
zpUsobit omezeni chodu motoru

* Prubéhy momentl v zavislosti na otackach
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Navrh servo-pohonu

Pocatecni podminky pro volbu servomotoru
Zatézny moment by mél byt nizsi nez jmenovity moment motoru

Otacky pri zatézi by meély byt nizsi nez jmenovité vystupni ot.

Moment setrvacnosti zatéze by mél byt nizsi nez 3*ndsobek momentu setrvacnosti
pohonu.

Pro dynamicky narocné aplikace je doporuceno: moment setrvacnosti zatéze by mél
byt nizSi nez moment setrvacnosti pohonu.
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Navrh servo-pohonu
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Navrh servo-pohonu

Prumérné momentoveé zatizeni

M MZt, +M2(t, +t,)+M2t,
o t,+t, +t, +t,

M1 akcelerace soustavy
M2 ustaleny chod
M3 decelerace soustavy

Mekv < Mjm
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Navrh servo-pohonu

M1 akcelerace soustavy
- soucet momentU stalého zatiZzeni, zrychleni rotacnich/ posuvnych hmot a
pasivnich odport

M2 ustaleny chod soustavy
- soucet momentu stalého zatizeni a pasivnich odporu

M3 decelerace soustavy
- rozdil momentd na zrychleni rotaénich/ posuvnych hmot stalého a souctu
momentl od stalého zatiZzeni a pasivnich odporu
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Navrh servo-pohonu

Moment stalého zatiZzeni a pasivni odpory

R
Mv=F.—

1.

kde

F zatézujici sila

R rameno jejiho pasobisté od stfedu rotace

i pfevod mezi motorem a mistem pusobeni, celkovy pfevod
n ucinnost pfevodu
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Navrh servo-pohonu

Moment dynamicky

)
— _ 0
Mz = Jrep€o = Jrep-
tk
Jred redukovany moment setrvacnosti
€ uhlové zrychleni
w uhlova rychlost
t ¢as rozbéhu

Moment setrvacnosti k vlastni ose rotace

2 2
Jz=_[r dm :j r-pdV
(m) )
r kolma vzdalenost elementu hmoty dm od osy rotace
dm element hmoty

dV element objemu
P hustota materialu
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Navrh servo-pohonu zadani

Zadani A Zadani B Zadani C

F&® 1 | : I 1 D
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Opakovani

Vyjmenujte nejcastéjsi vyuziti brushless motord.
Vyjmenujte nékteré druhy fizeni brushless motoru.
Vyjmenuijte rozdily mezi DC a brushless motory.

Provedte navrh servopohonu dle predchoziho zadani.
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