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OKTATAS CELJA / AIM OF THE COURSE

A korszerti villamos hajtastechnikai alkalmazasok és rendszertechnikdjuk megismerése, foként az ipari
automatizalasi teriileten talalhato villamos gépekkel és iranyitasi feladataikkal

TANTARGY TARTALMA / DESCRIPTION

Oktatasi kovetelmények Bevezetés. Hajtastorténeti attekintés, a fejlédés utja.

Tomegek ¢és tehetetlenségi nyomatékok atszamitasa a hajtds motortengelyére. A hajtds mechanikai stabilitdsa a
hajtott és hajtd nyomatékokbol.

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

Ahajtas siknegyedei, indokoltsaguk. A hajtds mozgéasegyenlete. Villamos gépek melegedése. Veszteséghd,
héegyenstly, allanddsult allapot.

Egyenaramt motorok. Miikodési elv, jellegzetes épitési modok. Alapegyenletek. Alapkapcsolasok,
gerjesztéstajtadk. Az allandomagneses kiilségerjesztésii egyenarami motor. Taplalasi modok. Valtozo
fesziiltségrol taplalt motorok. Jelleggorbék.

Hatasvazlat. Tipikus tizemmodok vizsgélata a szogsebesség-nyomaték sikon.

Egyenarams motor hatasvazlata, modellezése. Aram, nyomaték és sebességgorbék szamitasa C vagy Pascal
nyelven irt szimulacids programmal, adott paraméterekkel. Modellezés MATLAB vagyVISSIM szimulacids
programmal sebesség- és pozicidszabalyozasra. A program bemutatasa, hasznélata, feladatkiadas.
Egyenaramu szervohajtasok szabalyozasanak elvei. Aram, fordulatszam —és pozicioszabalyozasok. Tipikus
megoldasi elvek, eszkozok és modszerek, programozasi lehetdségek.

Aszinkron motorok és tizemiik. A frekvenciaszabalyozas elve. A fluxusvektor-szabalyozas elve. Tipikus
hatasvazlat.

PMSZM szinkronmotorok alkalmazasa. Modern dllandomégneses négyszog- és szinuszmezds,
mikroprocesszor- iranyitasu, szinkronmotoros szervohajtasok fluxus- és aramvektor szabalyozasanak
felépitése, sebesség- €s pozicidszabalyozasa, lizemi tartomanyai.Az el6z6 hajtas onvezérlésének elve.
Szamitasi miiveletek az id-iq szerinti aramalapjel beallitdsdhoz, és az ellenérzdjel képzéshez.
Matlab-szimulacids modellezési lehetéségek, modellek bemutatasa és vizsgalata szinkron
szervohajtasra..Robotiranyitds elméleti tombvazlata (a direkt és az inverz kinematikai szamitasok
megjelolésével), egy tengely szervohajtasaval

Léptetdmotorok.Hibrid 1€ptetdmotor 2 fazisu taplalasa, egész- fél és mikrolépéses lizemre. Léptetdmotorok
start-stop tizem lehetdségei, a nyomaték-frekvencia hatarjelleggorbék és tartalmuk. Szabalyozott
1éptetémotoros hajtas blokkvazlata
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SZAMONKERESI ES ERTEKELESI RENDSZERE / ASSESMENT'S METHOD

Félév szamonkérési mddja:
[rasbeli vizsga.

Ertékelés:

0-50% elégtelen
50,5%-62,5% elégséges
63%-75% kozepes

75,5%- 87,5% jo

88%:- jeles

KOTELEZO IRODALOM / OBLIGATORY MATERIAL

Irodalom:

Halész: Villamos hajtasok 1. Miiegyetemi Kiadd 1998.

Halé&sz-Hunyér-Schmidt: Automatizalt villamos hajtasok II. Miiegyetemi Kiadd, 1999.

Ajanlott:

Scmidt-Vinczéné-Veszprémi: Villamos szervo- és robothajtdsok. Miiegyetemi Kiado, 2000.
Kézbeadott:eloadasjegyzet-abrak €s irodalmi szemelvények, szervohajtas-kézikonyv, VISSIM-szimulacids
alapprogram, MATLAB-szimulacids program a PMSZM —hajtas modellvizsgalatdhoz.
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