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1 Kidolgozando feladat

Egyenarami mikro motor mikodésének vizsgalata VisSim szimuldcids szoftver

segitségével.

Motor adatai:
M. pax = 40mNm

Prax = 14,5W
Unen = 12V
Rpen = 2,40
Liew =230uH
no = 4800rpm

k*® = 23,4mNm/A

Nmax = 5000rpm

Lnax = 1,7A

@rea =33gem” = 3.3%10%kg/m’
Miurisassi =2, ImNm

Szarmaztatott adatok:
o= ny*2I1 /60 = 502,4 rad/s
Omax = Nax 7211 /60 = 523,33 rad/s
T, = L/ Rpgy1=0.09583ms



2 A szabalyvozatlan motor szimulacioi:
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1. dbra A motor hatdsvdazlata

Az értékeket mindig normalizalt alakban jeleztetem ki, mivel igy véleményem szerint
attekinthetObb abrakat kapunk.

2.1 A motor iiresjarati szimulacioi:

B Plot = [=][E=
20 —U
15 —

1.0

1
9.583e-65+1

5 1 15 2 25 3
Time (sec)

0.0234 |4

2. abra A szimuldcio
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3. dbra A terheletlen motor diagramjai 12V-os négyszogjel alakii tdaplaldassal
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4. dbra A terheletlen motor diagramjai 12V amplitidoju szinusz-jel alaku tdpldldssal

2.2 A motor U, I, M és o diagramjai a tehetetlenégi nyomaték 10-szeresre
torténo novelése utan
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5. abra A motor diagramjai 12V-os négyszogjel alaku taplaldssal
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6. dbra A motor diagramjai 12V amplitidoju, 211 rad/s frekvencidju szinusz-jel alakii
tdpldldssal

| | | | |
.25 5 .75 1 126 15 175 2 225 25 27 3 325 35 375 4

-1.0 1 1 | 1
0

Time (sec)
7. dbra A motor diagramjai 12V amplitidoji, 0.511 rad/s frekvencidji szinusz-jel alaki
tdpldldssal



2.3 A motor U, I, M és o diagramjai Mt’ =1 terheléssel:
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8. dbra A motor diagramjai 12V-os négyszogjel alaku tapldaldassal

1.00[
75H

501!
25!

0
-.25
-50
75
-1.00

-1.25

-1.50

-1.75-

-2.00 I I I I I I ! ! !
0 A 2 3 4 5 6 T 8 9 1

Time (sec)
9. dbra A motor diagramjai 12V amplitudoju, 211 rad/s frekvencidji szinusz-jel alaku
tapldldssal
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10. abra A motor diagramjai 12V amplitidéji, 0.511 rad/s frekvencidji szinusz-jel alaki

tdaplaldssal
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3 A motor hatasvazlata pozicioszabalyozassal kiegészitve:
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11. dbra A szimuldcio kapcsoldsi rajza



3.1 Terheletlen motor U, I, M és ® diagramjai a alapjel és a tényleges
pozicio érték alakulasa:
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12. dbra A szimuldcio eredménye, ha az alapjel négyszog alaku 1 radidn értékii
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13. dbra A motor diagramjai valamint a tényleges kimenet, ha az alapjel négyszog alakii 1
radidn értékii
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14. dbra Az alapjel és a tényleges kimenet, ha az alapjel négyszog alaku 1 radidn értékii
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15. dbra A motor diagramjai valamint a tényleges kimenet, ha az alapjel négyszog alaku
100 radidan értékii (a kimeneti jel normalizdlt alakban lett feltiintetve )
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16. dbra Az alapjel és a tényleges kimenet, ha az alapjel négyszog alaku 100 radidn értékii
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17. dbra A terheletlen motor 12V amplitiddji és 211 rad/s frekvencidju szinusz-jel alaku
alapjellel




3.2 A motorpozicié alakulasa a tehetetlenégi nyomaték 10-szeresre torténo
novelése utan:
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18. dbra Az eredeti korerdsitéssel, ha az alapjel négyszog alaku 1 radidn értékii

Jol lathat6, hogy ha a motor tehetetlenségi nyomatékat megnoveljiik, a motor tdllendiil
a kivant pozicion. Ezt a jelenséget a korerdsités csokkentésével kiiszobolhetjiik ki.
Ennek hétrdnya a szabdlyozasi kor reagéldsi idejének novekedése, vagyis a motor
lassabban éri el a célpoziciot.

] Plot o |[=][=
2.0 —alapjel
—tényleges jel

v

15

1.0

1
17
9.583e-55+1

0 1 1 1 1 1 1 1
0 25 5 75 1 126 15 175 2

Time (sec)

P
P
P
P
1
R
|—b

0.0234 |+
ar
R )

19. abra A korerdsites értékét a tizedére csokkentve
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20. abra A tehetetlenégi nyomaték 10-szeresre torténo novelésével, ha az alapjel szinusz
hullam alaku 1 radidn értékii



DC-Micromotors

> FAULHABER
40 mNm

Graphite Commutation

Series 3557 ... C

For combination with
Gearheads:

3001, 32/3, 3811, 3&/2
Ercoders:

5500, 5540

3557 K 006 C 009 C 1 0200 ).
1 Mominal voltage Un 5 ] 12 20 24 iz Walt
2 Terminal resistance R 06 1,2 2,4 6.6 10,5 12,0 0
3 OQutput power P2 mas. 14,5 15,0 14,5 14,7 13,2 13,7 W
4 Efficiency T max. 77 77 76 77 75 76 Yo
5 Mo-load speed Mo 4700 5000 4 200 4600 4 200 4 700 rpm
& Mo-load current (with shaft @ 4,0 mm) 3 0,170 0,120 0,000 0,050 (0,045 0,033 o
7 Stalltorque Tln 118 115 115 122 105 111 mim
2 Friction torque Mk 2,00 2,00 2,10 2,00 2,10 2,10 mMm
9 Speed constant kn 797 565 407 234 204 150 rp sy
10 Back-EMF constant ke 1,250 1,770 2,450 4,280 4,200 5,680 mrpm
11 Torgue constant km 12,00 16,80 23,40 40,80 46,80 63,30 M s
12 Current constant ki 0,083 0,059 0,043 0,024 0,021 0,016 AfmNm
12 Slope of n-M curve A 39,8 43,5 41,7 37,7 45,7 42,3 remsmim
14 Rotor inductance L 65 130 230 G50 940 1200 WH
15 Mechanical time constant Tm 15 14 13 13 13 13 ms
16 Rotor inertia 1 36 31 30 33 27 249 gcm?
17 Angular acceleration O roas. 33 37 39 7 29 33 ACPrads
18 Thermal rezsistance Fen1f Rz [ 1,579 Ky
19 Thermal time constant Tw /Twe |85/1000 5
20 Operating temperature range:
—motor —-30 .. +125 o
—raotar, max. permissible +125 o
27 Shaft bearings ball bearings, preloaded
22 Shaft load max:
—with shatt diameter 40 mrm
—radialat 3 000 rpm (3 mm from bearing) 30 h
—axial at 3 000 rpm 5 W
—axial at standstill 50 M
23 Shaft play:
—radial = 0,015 mrm
— axial = 8] il
24 Housing material steal, zing galvanized and passivated
25 Weight 275 q
26 Direction of rotation clockwise, viewed fram the front face
Recommended values - mathematicall dent of each other
27 Speed up to Fle s, S 000 E 000 S 000 5 000 5 000 5000 rem
28 Torqueupto® Ile max 40 40 40 40 40 40 mhm
29 Current up to (thermal limits) le . 3,400 2,300 1,700 1,000 0,210 0,620 iy
Uthermal resistance Rz by 40% reduced
Orientation with respect to motor _r_—_—_-} é,_?
terminals not defined 0004 0 0 0 0,004 T -K{'
ax pd-0010  o14-0012  935-01 9316 pl6-0018 g4-0,010 16,4
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0622 9.8 tO,;S 57 13,803 for Faston
3557 K connector 8% 0.8

For notes on technical data and lifetime performance
refer to “Technical Information™.
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