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*DENTIFIKACIJA PARAMETROV ENOSMERNEGA MOTIORNEGA
POGONA V REALNEM CASU

M. Globevnik, dipl. ing., A. Planinc, dipl. ing.,

dr. M. Milanovié, prof. dr. K. Jezernik

IDENTIFICATION DC PARAMETERS IN REAL TIME

Povzetek:

V Calnku je prikazana metoda (hardware in software) za dololevanje
elektrisSkih in mehanskih parametrov DC motorja v realnem &asu. Pa-
rametri za samonastav!jiv regulator se izracdunajc iz merilnih rezul-
tatov v manj kot 3,3 ms.

Abstract:

In this paper is suggested an on line (hardweare and softweare) for
electrical and mechanical parameter determination of a DC motor.
The seif-tuning regulator parameters are computed in iess then

3,3 ms.
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i. OCENITEV PARAMETROV ENOSMERNEGA
MOTORJA

Z vidika regulacij je ;aieljeno, da poznamo parametre motorjev,
tudi po tistem, ko se le-ti spremenijo. To pa pomeni, da méra—
mo veliline na podlagi katerih bomo parametre izraCunavali ve-
nomer meriti in iz merilnih rezultatov parametre izracdunati.
Meritve in izradune opravljamo neprekinjeno v doloéenih &asov-
nih intervalih. Postopki in metode iskanja parametrov so znani
Ze dalj Casa. Njihova omejenost je predolg postopek izraluna,
ki Se posebej pri reguliranih pogonih in kljub hitrim proce-
sorjem ne pride v poStev. Nova metoda bo v tem sestavku opi-
sana le toliko, da bo laZje razumljiva realizacija. Kot ob-
jekt opazovanja smo uporabili enosmerni motorni pogon, napajan

s tiristorskim mosticem.

Enosmerni motor
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Slika 131

Dogajanja v enosmernem motorju lahko opiSemo z naslednjimi

enacbami:
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Ce pomoZne enalbe vnesemo v enalbo za.Ua in izrazimo odvod to-

ka po &asu, dobimo: .-
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Iskani parametri se skrivajo kot reSitev sistema enadb, ki ga
dobimo, &e si prikliéemo v spomin difinicijo odvajanja.
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Iz enacb vidimo, da novo vrednost ia+1 \ UJ+1 dobimo tako, da
staro vrednost "obdelamo". Enaclba za ia+1 ima tri neznanke. Za
reSitev potrebujemo Se dve enalbi. Vse tri dobimo tako, da

mer jene vrednosti ¢asovno premaknemo:
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Enaéb bi lahko zapisali toliko, kolikor bi imeli meritev, ven-
dar v dololenem trenutku obravnavamo samo tri oz. dve. V na-
slednjem dasovnem kvantu se pomaknemo za eno vrstico navzdol.
Enadbe bi lahko izpeljali za srednje vrednosti. V njih bi se
pojavile sumez: . Teh ne bomo zapisali pa¢ pa bomo uporabili
kar te enacbe in si mislili, da merjene vrednosti predstavlja;

jo srednje vrednosti. Kako izbrati zamaknitve srednjih vred-

nosti?
Trenutne vrednosti Srednje vrednosti

i i
Slika 1.3 : jﬂﬂ% N

Slika 1.4

Cas to je Cas v katerem merimo srednjo vrednost merjene veli-
éine. Kot smo Ze omenili meritev opravimo v Gasovnih odmikih.

To je v naSem primeru 3,3 ms, kar je Cas naravne komutaci je.



251

OKNO2 OKNO 4

,f(u)

£00

1

P —— {

MC 6840
Slika 1.7

Kot smo Ze na sliki 1.5 nakazali bi bila slika kompletnega
Stevnega in kontrolnega vezja taka, kot je na sliki 1.7. _
Stevei 6&40 so lahko dostopni (povezani so na vodilo). Za za-
jemanje vrednosti dodatnih Stevcev in za kontrolo celotnega
vezja smo izkoristili VIA-vezje..
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Slika 1.8

Vrata A smo uporabili za prenos podatkov, vrata B pa za kontro-
lo vezja. Programski odselek v diagramu poteka za Citanje vred-

nosti zapahov bi bil zelo enostaven.
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Slika 1.5

Zahteve po varnosti so nam narekovale, da je analogni merilni
del galvansko locen od digitalnega dela. Blokovna shema celot-

nega merilnika z mikroradunalnikom je prikazana na sliki 1.6

orTo
TokovNO (Tl () UL
> # - Hallove s.

v
STEYNO VERJIE

NAPETOSTNO h
STEVNO VERIE * ’li(f)
oFTO
ADRES R, )
T
DATA %, M
MikRO [7e]
RACUNALNLE INAPAJALNIK |—

— o;o :

Tastatvra ME] L
< NI T
— @ Slika 1.6
PRINTER




253

2. ARITMETIKA

Za izralun enalb, ki nam dajo vrednosti parametrov bo potreb-
na Casoxzna analiza. Vsaka aritmetiéna operacija zahteva svoj
procesorski Zas. Ce Zelimo izradune izvajati v taktu 3,3 ms

in hkrati izvajati meritve moramo imeti procesor, ki je to
zmozen narediti ali pa si omisliti nekoga, ki bo to storil za
nas npr. koprocesor. Casovno situacijo prikazuje slika
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Slika 2.1

Izracdune lahko izvajamo v &asih ti, tz,»t3 kot kaZe slika.
Cas t1 je kasnitev od PRT signala do pridetka prvega okna in
traja odvisno od doloCene zamaknitve. Operacije, ki se bodo
izvrSile v tem Casu morajo biti &asovno precizno dolodene,
saj ne smemo zamuditi pozitivnega prehoda prvega okna (takrat
merimo &as in pozicijo). V zamiku oken je tudi nek das, ki bi
ga lahko uporabili za izradun. Cas t, je najdaljsi. Prvi hip
Se nam zdi, da bi lahko imeli na razpolago ¢as 3,3 ms, s tem,
da pazimo na prehode oken (pozitivne in negativne). Izradune
delamo s podaiki, ki so bili predhodno dobljeni.
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Izradunani ¢as velja za 8 MHz procesor 68000.

mnoZenje = Ul Ps

deljenje = 76 Ms

sebtavanie w22 ps 88.17 + 5.76 + 12.23 + T7.22 + 59.44

Odgtevanje = 23 }JS So=izsssasss

konverzija = 17 ps

Ta rezultat pa znatno presega &as, ki smo ga ocenili. Prvi hip
se nam morda ponudi aritmetika s fiksno vejico. Vendar takoj
nato opazimo, da je treba mnoZiti dve 32 bitni Stevili, ki sta
predznaéeni. To pa pomeni, da procesor brez rutine za tako
mnozenje tega ne zmore.

Rutina, ki to naredi zahteva &as, torej je tudi ta moZnost iz-
raduna omagala. ’

Edina reSitev je koprocesor. Poskusimo s konfiguracijo proce-

sorja 68000 in koprocesorja 68881.

mnozenje

deljenje 5.20 + 12.20 + 7.20 + 59.20 = 1660
. . . : = s
odStevanje <0 et /

seStevanje

Ta &as bi bil ustrezen. Dolgi &asi so zaradi komunikacije ko-
procesor procesor, saj 68881 ni narejen za 68000, ampak za
68020, ki ima mikrokodo prirejeno za delo s koprocesorjem.
Vendar nam ostane na razpolago 2600 - 1660 = 940 Ps, ki jih
bomo~uporabili za izvajanje regulacijskih algoritmov, komuni-
kacij itd. RazmiSljanja nas vodijo k dvema procesorjema, ki bi
delovala v soteku vsak s svojim delom. Vendar pa je v taki
konfiguraciji vpra$ljivo ali je taka konfiguracija ekonomsko
opravidljiva, oziroma ali ne bi bilo bolje sistem zamenjati z
68020 in 68881.
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Rezultati, dob!)eni na osnovi meritev, ki se ujemajc z rezultati

kiasiénih meritev.
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TIRISTORSKO REGULISANI ELEKTROMOTORNI POGON SA MIKROPROCESORSKIM
TEHNOLOSKIM REGULATOROM ZA SECERNE CENTRIFUGE

Sandor NAD®

THYRISTOR REGULATED ELECTROMOTOR DRIVE WITH TECHﬁOLOGICAL REGULATION
BY MEANS OF MICROPROCESSORS FOR SUGAR CENTRIFUGE -

Rezime

U radu je opisana koncepc¢ija elektromotornog pogona i upravljanja
centrifuge za Seler. Najpre daje se kraéi opis rada centrifuge sa
akcentom na tehnolosSke zahteve koji su bitni za izbor i projektova-
nje elektro opreme. Daje se kratak osvrt na moguéi izbor elektro-
motora i pripadajuéih energetskih pretvaraca. Detaljnije je izloZen
nacin regulacije odabranog elektromotora jednosmerne struje, kao i
naéin upravljanja radom jedne odnosno viSe centrifuge.

Synopsis

The elaboration describes the conception of electric motor drive

and control of sugar centrifuge. A short description is given with
aspect of technological recguirements which are essential for selec-
tion and projecting electric equipment. There is given a short

review to the possible selection of electric motor and the accompany-
ing thyristor converters. There is detailled the methode of regula-
tion of the selected D.C. electromotor, as well as the methode of
operation control of one or more centrifuga.

1. Uvod

Pomoéu Seéerne centrifuge vrii se razdvajanje Seéerovine na gusti i
teéni materijal. NajdeSée tri centrifuge rade u jednoj grupi (bate-
rija) plus jedna rezerva. Posebna baterija radi centrifugiranje A
produkta (prvo centrifugiranje u tehnoloskom lancu),B produkta (dru-
go centrifugiranje) i C produkta. Centrifuge za A iB produkt pred-
vidjeni su za diskontiunalni, a za C produkt obicno za kontinualni
reZim rada. Ovde se razmatraju samo diskontinualne centrifuge.

Dobod centrifuge sa sitom i pogonskim elektromotorom, stoji verti-
kalno, i pri maksimalnoj brzini centrifugiranja od 1300 do l5oomin—l
razvija periferijalno ubrzanje od lloo do 1722g. Zbog velike kolicine
geéerovine (1250 kg) u dobo3u, momenat inercije rotacionog sistema
kreée se u granicama od 14900 (za praznu centrifugu) do 31400 kng,
Zbog toga zaletanje, odnosno zaustavljanje centrifuge je veoma us-
poreno. Vreme ubrzanja i usporenja moZe da zahvata i preko dve tre-
éine vremena celog ciklusa za jedno centrifugiranje.
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