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Villamos motorok 4altal meghajtott beavatkozoszervek miikodtetésének altalaban
elengedhetetlen feltétele a beavatkozas mértéknek (pl. elmozdulas, elforgatés, stb.)
folyamatos (on-line) ismerete. Ezt a mértéket a motor lizemeltetési paramétereivel
lehet befolyésolni. Esetenként elegendd a valtozas nagysaganak ismerete (pl. adagolo
futdszalag altal szallitott mennyisé€g), de altaldban sziikség van az abszolut allapot
(pozicid, orientacid, stb.) ismeretére is. Konkrét példa erre a szereld robotok esete,
ahol a csuklok mitkddtetésével lehet a valtozasokat elérni (pl. alkatrész felszerelése),
de a miikodés elengedhetetlen feltétele az abszolut pozicid ismerete. E probléma
megoldasa altaladban visszavezethetd a motor rotorja induldskori abszolut helyzetének
¢s elforduldsa nagysdganak ismeretére. Klasszikus esetben ez altaldban a rotorra
szerelt enkoder vagy szinkrd segitségével (pontos elfordulas mérése), esetleges
potenciométerrel kiegészitve (abszolut helyzet) torténik. Potenciométer hianyaban a
jelado segitségével torténhet, ha van ilyen. Ehhez azonban legrosszabb esetben kozel
360 foknyi elforgatas is sziikséges lehet.

Tobbfazisu, kefenélkiili egyendramu motorok (Brushless DC motor; BLDC) esetén az
induléskori rotorpozicid meghatarozasa a tekercsekre egyenként raadott tesztjelek
valaszanak merésével és kiértékelésével is torténhet.

A Knorr-Bremse Fékrendszerek Kft.-nél rendelkezésre all egy hardver és szoftver
kornyezet a probléma tanulméanyozéasara (kefenélkiili motor, a hozza tartozo
TMS320F2808 tipust kontrollert tartalmazé meghajté dramkdr, TI Code Composer
Studio, Matlab, Simulink, Embedded target for TI C2000 toolbox). Ugyanakkor
jelentds problémaforrds az abszolut pozici6 meghatarozadséhoz a korbeforgatas
lehetéségének hidnya. Sziikség van tehat az induldsi pozicid detektaldsanak
tesztjelekkel torténd meghatarozésara.

Fentiek alapjan a diplomatervezés keretében az aldbbi konkrét feladatokat kell
megoldani:

e Ismerje meg a fent részletezett hardver és szoftver kornyezet!
e A jelenleg meglévd, Simulinkben készitett aramszabalyozast egészitse ki
indulés el6tti poziciobecsléssel:
O Ismerje meg ¢és implementdlja az irodalomban megtaladlhato
poziciobecslo algoritmust;
0 Egészitse ki a kiilvilaggal valé kommunikéciot, alakitson ki
allapotgépet az induldsi becslés ¢és a  motorszabalyozas
szétvalasztasara!
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