Instrukcja przeprowadzenia badan symulacyjnych

Naped z silnikiem bezszczotkowym pradu statego BLDC

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie sie z uktadem sterowania i wiasciwosciami napedu z silnikiem
bezszczotkowym pradu statego. W modelu symulacyjnym mozna wyrdznic:

e Electrical Drive — obwody mocy falownika i silnika z uktadem ksztattowania momentu
obcigzenia load_profile. W obwodach tych zastosowano wtasny model silnika (element
BLDC motor). W modelu tym zaobserwowaé mozna sity elektromotoryczne wystepujgce w
silniku (Ea, Eb i Ec) sygnaty z czujnikéw hallotronowych (Ha, Hb i Hc) oraz prady silnika (/a, Ib i
Ic). Dodatkowo w modelu wprowadzono parametr Hall sensors offset, ktory pozwala na
obserwacje wptywu ustawienia czujnikdw hallotronowych na prace napedu.

e (Control system — uktad predkoscig obrotows silnika z mozliwoscig ksztattowania predkosci
zadanej speed_prof i szybkosci zmian predkosci zadanej Speed _ramp.

Przebieg ¢wiczenia

1. Dla trzech wartosci predkosci zadanej (np. 10%, 50%, 90% wartosci znamionowej), dla stanu
ustalonego, wyznacz wartosci pradu silnika / oraz napiecia zadanego silnika U_req (Control signals),
przy zmianach momentow obcigzenia (np. -90%,-50%,-10%, 10%, 50%, 90% wartosci znamionowej).
Skomentuj uzyskane wyniki.

2. Dla trzech wartosci predkosci zadanych (np. 80%, 10% i -80% wartosci znamionowej) przy pracy z
dodatnim i ujemnym momentem obcigzenia (np. +60% i — 60% wartosci znamionowej) zaobserwuj
przebiegi czasowe wielkosci mechanicznych (moment, predkos$¢ obrotowa) , elektrycznych (napiecia i
prady silnika) i w ukfadzie sterowania. Zaobserwuj przetagczanie miedzy kolejnymi uzwojeniami silnika
i wynikajgce z tego zjawiska komutacyjne oraz amplitudy tetnien pragdu podczas pracy napedowej
oraz hamowania. W modelu silnika zaobserwuj przebiegi sit elektromotorycznych silnika dla
podanych powyzej warunkdw. Skomentuj uzyskane wyniki.

3. Dla statej predkosci zadanej (np. 80% wartosci znamionowej) przy pracy z zerowym, dodatnim i
ujemnym momentem obcigzenia (np. +60% i — 60% wartosci znamionowej) zaobserwuj wptyw
ustawienia czujnikdw hallotronowych na prace napedu. Zmiany katowe potozenia czujnikéw mogg
by¢ zmieniane w zakresie od -30 do 30 stopni elektrycznych. Sprawdz wptyw zmian tego kata na
wielko$ci mechaniczne, elektryczne i sterujgce. Skomentuj uzyskane wyniki.

4. Przygotuj uktad do badania pracy uktadu w stanach dynamicznych, przy skokowej zmianie
predkosci zadanej z wartosci 0 na wartosc predkosci wynoszacg, np. 80% wartosci znamionowej.
Przygotuj uktad do obserwacji reakcji uktadu na skokowe zmiany warto$ci momentu obcigzenia po
osiggnieciu predkosci zadanej (np. +60% i — 60% wartosci znamionowej). Dla tak przygotowanego
uktadu przeprowadz badania wptywu nastaw regulatora predkosci (blok Speed PI Controler) na prace
napedu (wielkosci elektryczne i mechaniczne). Do zmian parametrow regulatora stuzg state CONST.23
(wzmocnienie proporcjonalne regulatora) oraz CONST.24 (czas zdwojenia regulatora) w bloku (blok
Speed Pl Controler). Skomentuj uzyskane wyniki.



