ﬂ! SZE}&;\%ENYI Automatizalasi Tanszek
= EGYETEM

Targytematika
Automatizalt villamos hajtasok
LGM_AU023_1
Targyfelelés neve: dr. Szénasy Istvan Félév: 2011/12/2
Beszamolasi forma: Vizsga
Targy heti 6raszama: 0/0/0 Targy féléves 6raszama: 15/15/0

OKTATAS CELJA

TANTARGY TARTALMA

Villamos (szervo-)hajtasok
Tantargyi kovetelmények
a mechatronika szakos Msc hallgatok szamara

1. Oktatasi kovetelmények.Bevezetés. Hajtastorténeti attekintés, a fejlodés utja.

Tomegek és tehetetlenségi nyomatékok atszamitisa a hajtas motortengelyére. A hajtds mechanikai stabilitisa a hajtott
¢s hajto nyomatékokbol.

2.A motorok nyomatéka, alaptipusok. Terheldnyomaték-fajtak, jellegzetességek.

3. Ahajtas siknegyedei, indokoltsdguk. A hajtas mozgasegyenlete. Villamos gépek melegedése. Veszteséghd,
héegyensuly, allandosult allapot. Hoallosagi osztalyok. Hiitési modok, tipikus terhelési tizemallapotok. Hovédelem
alapja.

4. Egyenarami motorok. Miikodési elv, jellegzetes €pitési modok. Alapegyenletek. Alapkapcsolasok,
gerjesztésfajtak. Az allandomagneses kiilsdgerjesztésli egyenarami motor. Taplalasi modok. Valtozo fesziltségrol
taplalt motorok. Jelleggorbék.

5.Hatéasvézlat. Tipikus lizemmodok vizsgélata a szogsebesség-nyomaték sikon.

6. 1. ZH megirasa.

7. Egyenaramii motor hatasvazlata, modellezése. Aram, nyomaték és sebességgorbék szamitisa C vagy Pascal nyelven
frt szimulacios programmal, adott paraméterekkel. Modellezés MATLAB vagyVISSIM szimulacios programmal
sebesség- és pozicidszabalyozasra. A program bemutatdsa, hasznalata, feladatkiadas.

8. Egyenaramil szervohajtasok szabalyozasanak elvei Aram, fordulatszim —és poziciészabalyozasok. Tipikus
megoldasi elvek, eszk6zok €s modszerek, programozasi lehetdségek.

9. Aszinkron motorok és tizemik. A frekvenciaszabalyozas elve. A fluxusvektor-szabalyozas elve. Tipikus hatasvazlat.
10.-11. PMSZM szmnkronmotorok alkalmazisa. Modern allandomagneses négyszog- €s szinuszmez0s,
mikroprocesszor- ranyitasu, szinkronmotoros szervohajtasok fluxus- és aramvektor szabalyozasanak felépitése,
sebesség- és pozicidszabalyozasa, lizemi tartomanyai Az el6z6 hajtas onvezérlésének elve. Szamitasi miiveletek az id-
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1q szerinti aramalapjel bedllitasahoz, és az ellendrzdjel képzéshez.

12. Matlab-szimulaciés modellezési lehetdségek, modellek bemutatasa €s vizsgalata szinkron
szervohajtasra..Robotiranyitas elméleti tombvazlata (a direkt €s az mverz kinematikai szimitasok megjelolésével), egy
tengely szervohajtasaval

13. 2. ZH megfrasa.

14. Léptetémotorok.Hibrid léptetdmotor 2 fazist taplalasa, egész- &l €s mikrolépéses tizemre. Léptetdmotorok start-
stop lizem lehetdségei, a nyomaték-frekvencia hatarjelleggorbék és tartalmuk. Szabalyozott iéptetémotoros hajtas
blokkvézlata

SZAMONKERESI ES ERTEKELESI RENDSZERE

Feladatok:Hazi feladat:
Szabdlyozott egyendramu hajtds modellezése VISSIM/MATLAB szimulacidval. Korerdsités-bedllitas valtozo
id6allanddjt aperiddikus pozicioszabalyozasra. Elemzes.

KOTELEZO IRODALOM

Irodalom:

Halasz: Villamos hajtasok I. Milegyetemi Kiadd 1998.

Halasz- Hunyar- Schmidt: Automatizalt villamos hajtasok II. Miiegyetemi Kiado, 1999.

Ajanlott:

Scmidt- Vinezéné- Veszprémi: Villamos szervo- €s robothajtasok. Miiegyetemi Kiado, 2000.
Kézbeadott:eldadésjegyzet-abrak €s rodalmi szemelvények, szervohajtas-kézikonyv, VISSIM-szimulacios
alapprogram, MATLAB-szimulacios program a PMSZM —hajtas modellvizsgilatdhoz.

Kelt Gydr, 2008-09-9. Dr. Sz€nasy Istvan
f doc.
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