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Hardware

Pavel Elkner - Řízení motorů pomocí frekvenčních měničů 

• Model s asynchronním motorem

• Modul s automatem CompactLogix

• Modul s aktivní zátěží

• Vizualizace

• Operátorský přenosný ovladač

• Model se servomotorem
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Topologie systému

Pavel Elkner - Řízení motorů pomocí frekvenčních měničů 
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Software

Pavel Elkner - Řízení motorů pomocí frekvenčních měničů 

• RSLogix 5000 Prof. verze 17

• RSLinx Classic Gateway

• FactoryTalk View Studio ME a SE

• PowerFlex 40 a PowerFlex 700S

• DriveTools
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Návrh a

 

konstrukce výukového laboratorního modelu pro

 

řízení

 

asynchronního motoru pomocí

 

frekvenčního měniče PowerFlex

 

40 firmy 
Rockwell Automation. K modelu je

 

možné

 

připojit řízenou aktivní

 

zátěž

 

a

 

tím simulovat standardní

 

použití

 

asynchronních pohonů

 

v průmyslu. 
Model je součástí

 

DCS systému s nadřazeným automatem CompactLogix 
L32E, který dále ovládá

 

model se servomotorem a frekvenčním měničem 
PowerFlex 700S, grafická

 

uživatelská

 

rozhraní, mechanické

 

ovládací

 

prvky a bezpečnostní

 

periferie.

Oba laboratorní

 

modely je možné

 

monitorovat a ovládat pomocí

 

dvou společných grafických uživatelských rozhraní. Prvním rozhraním je 
vizualizace pro dotykový operátorský panel PanelView Plus 600 
s

 

koncepcí

 

vizualizace na úrovni řízeného stroje. Vizualizace je navržena 
v prostředí

 

FactoryTalk View Studio –

 

Machine Edition. Druhým

 

 
rozhraním je vizualizace pro PC a servery s

 

vlastnostmi SCADA 
vizualizací. Tato vizualizace je navržena v prostředí

 

FactoryTalk View 
Studio –

 

Site Edition. 
Doplňkovou ovládací

 

a monitorovací

 

komponentou je operátorský 
přenosný ovladač.  Tlačítkový ovladač

 

disponuje základními funkcemi 
pro ovládání

 

obou motorových modelů. 

Základem modelu je asynchronní

 

čtyřpólový motor s

 

kotvou 
nakrátko napájený z

 

frekvenčního měniče PowerFlex 40 napětím 
3x230

 

VAC o

 

proměnné

 

frekvenci 0-50

 

Hz. Motoru jsou měřeny 
otáčky hřídele pomocí

 

inkrementálního enkodéru Bulletin

 

845H, teplota 
kostry motoru a napěťové

 

a proudové

 

průběhy statorového vinutí

 

pomocí

 

frekvenčního měniče. 
Modul aktivní

 

zátěže poskytuje plynulou regulaci zátěže 
asynchronního motoru, která

 

je zajištěna řízeným otevíráním třech 
výkonových MOSFET tranzistorů

 

do nulového bodu. Ze zátěže je

 

 
snímáno   vygenerované

 

napětí

 

a  proud  protékající

 

servomotorem 
a teplota výkonových prvků.

Abstrakt: Ovládání

 

modelů:

Model s asynchronním motorem:

Automat CompactLogix L32E 
obsluhuje komunikace s

 

automatem 
DriveLogix 5730, přidělení

 

práv 
ovládání

 

obou modelů

 

jednotlivým 
rozhraním, automatické

 

chody obou 
modelů

 

a funkce operátorského 
přenosného ovladače.

Simulace:

Na modelu s asynchronním motorem lze simulovat režim chodu 
motoru s proměnnými otáčkami rotoru 50-1350 rpm, režim reverzace 
motoru a režim řízeného zatěžování

 

motoru.  U všech režimů

 

lze měnit 
dynamické

 

parametry rozběhu motoru, zastavení

 

motoru, PID regulace 
motoru a princip řízení

 

otáček motoru pomocí

 

frekvenčního měniče. 
Závislost kroutícího momentu asynchronního motoru má

 

přibližně

 

kvadratický průběh a zátěžový proudu protékající

 

servomotorem je

 

 
lineární.

Na modelu se servomotorem lze simulovat režim chodu  motoru 
s proměnný  otáčkami   rotoru   0-4500  rpm,   režim  reverzace  motoru 
a režimy polohování

 

rotoru   v   závislosti 
na požadovaném úhlu  
pohybu rotoru ve   
zvoleném   směru 
otáčení

 

a v závislosti 
na žádaném úhlu 
stability rotoru

 

 
servomotoru.

U obou modelů

 

jsou ve všech

 

 
režimech sním

 

ány 
bezpečnostní

 

parametry a v případě

 

vzniku poruchy, jsou

 

 
jednotlivé

 

modely 
zastaveny.
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