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Abstract

The RPM-oscillations caused by periodic loads of the rotating systems seem to be a serious
problem. The decrease or elimination of RPM-oscillations is of capital importance. The PID
algorithm can be used for RPM control of any electrical unit. Some application examples: high speed
manufacturing systems, precision instruments, control of generators, electron microscope motion

control, etc.

When modeling the problem a direct current motor was used, the RPM of which can be
continuously adjustable. The load of the motor is created with hanging a weight on a belt situated on

the disc, on the shaft. The load change can be achieved with creating single weight oscillating system.
The regulation process is realized by computer via a measuring board switched on the parallel port.
The values of the PID algorithms are determined with the MATLAB/SIMULINK program. Using

this method the time constant of the DC motor can be easily determined with different loads,

furthermore the values of PID constants can also be optimized.
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The real-time display is achieved with two computers. The task of one of them is to regulate the
process control, the other computer will be used for the display. The computers are linked via the
serial port. With this method the control can intervene into the process as quickly as possible, and the

display will not slow down this operation.

Napjainkban nagyon sok esetben alkalmaznak villamos motorokat kiilonféle gépek, eszk6zok,
jarmiivek meghajtdsdra. Vannak olyan teriiletek, ahol mas hajtasmdd alkalmazasa nehézkes, vagy
koriilményes. A villamos motorok alkalmazasa soran sokan tapasztaltdk azt a problémat, hogy a motor
fordulatszama a terhelés hatdsara lecsokken. Sok rendszernél a terhelés nem allando jellegli, hanem
periodikusan 1ép fel. Nagyon komoly probléma a forgd rendszerek periodikus terhelések hatasara
torténd fordulatszam-ingadozasa. A PID algoritmus alkalmazédsa esetén ezek a dinamikus hatdsok
lecsokkenthetdk, illetve megsziintethetdek. Sokaig az is megoldatlan probléma volt, hogy a motor
elére beallitott fordulatszama valtozo terhelés esetén is bizonyos hibahataron beliil maradjon. A PID

algoritmus segitségével ez konnyedén megoldhato.

A fordulatszam-ingadozas lecsokkentése vagy megsziintetése igen sok rendszernél alapvetd
fontossagu, a csapagyazasok ¢és a gép ¢élettartamira nézve is. Ha a PID algoritmust
gyartorendszerekben alkalmazzak, az elérhetd feliileti mindség novekszik. Az algoritmust nemcsak
motorok, hanem aramtermeld egységek fordulatszam szabalyzasara is hasznalhatjak.

A PID algoritmust szinte barmilyen villamos meghajtast egység fordulatszam-szabalyozasara fel
lehet hasznalni. Néhany alkalmazasi példa: nagysebességli gyartorendszerek, precizios méromuiszerek,

generatorok szabalyozasa, elektronmikroszkopok mozgasanak vezérlése.

A szabalyzasi folyamatot szamitogép valositja meg, a parhuzamos portra kapcsolt mérékartyan
keresztiil. A program egy fordulat megtételéhez szikséges idovel dolgozik a gyors beolvasas
érdekében. Az algoritmus megallapitja a terhelés lefutasat, és PID szabalyzassal tartja a
fordulatszamot a beallitott éréken. Ilyenkor a sziikséges fordulatszam eléréséhez a kapocsfesziiltséget
a kelld6 mértékben a program noveli, vagy csokkenti. A szabalyzast végz0 program Quick Basic

nyelven irédott.
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1. abra: A megvalésitott szabalyozasi kor, a sziirkével jelolt egységek sajat készitésiiek

A rendszer legjelentdsebb része: a szabalyzasi folyamatot irdnyitd szamitégép. A szamitogép
dolgozza fel a beérkezo adatokat, és ha sziikséges, akkor kiadja a megvaltoztatdshoz sziikséges jelet. A

mérdkartya parhuzamos porton kapcsolodik a szamitogéphez.

A szamitogépbe beérkezo ill. kimend jeleket a megfeleld formara kell alakitani, hogy a
feldolgozas megtorténhessen. Ezt a feladatot végzi el a mérdkartya. A kartyan talalhato egy D/A

atalakito, vagyis analog kimenet, illetve két darab digitalis bemenet.

Az impulzusszélesség-modulator feladata a D/A jel fliggvényében valtozd hosszisagl

impulzus létrehozasa. Ez a jel kapcsolja a teljesitményfokozatban 1€v6 tranzisztort.
A teljesitményfokozat végzi a nagyteljesitményii rész kapcsolasat. A feladatban egy logikai
szinttel vezérelhetd6 MOSFET tranzisztort alkalmaztunk, ezaltal a kapcsolasi teljesitményveszteség az

elérhetd legkisebb lett.

A motor tengelyére egy, két bevagassal rendelkez6 tarcsa van felszerelve. Ezzel a megoldassal

a motorrol fordulatonként két impulzust kapunk. A impulzust egy opto kapuval allitjuk eld.

A jelilleszté dramkor feladata a mérdkartyanak megfeleld, jol feldolgozhatd jel eldallitasa. A

jelfeldolgozas modja miatt a motorrol jovo két impulzusbdl egy impulzus lesz.
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A motorra jellemz6 allandokat méréssel hatarozzuk meg. A PID algoritmus konstansait a
MATLAB/SIMULINK program segitségével allapitjuk meg. Ezzel a mdodszerrel a motor id6allandoja
kiilonboz6 terhelések mellett konnyen meghatarozhaté, tovabba a PID konstansok értékeinek

optimalizalasa is elvégezhetd.

A valosideji kijelzést két szamitdgép segitségével érjilk el. Az egyik feladata a szabalyzasi
folyamat iranyitasa, a masik gép a megjelenitést végzi. A gépeket soros porton keresztiil kapcsoljuk
Ossze. Ezzel a moddszerrel a szabalyzas a lehetd leggyorsabban be tud avatkozni anélkiil, hogy a
kijelzés lassitana ezt a muiveletet. A szabalyzas beavatkozasi sebességétdl fiigg, hogy milyen lengések
jonnek 1étre a motor fordulatszamaban, ennek elkeriilése érdekében a lehetd leggyorsabb

beavatkozasra van sziikség, igy a kiértékelést végzo szoftver kozel valosidejii megjelenitést végezhet.

A soros portra azért esett a valasztds, mert bar sokkal jobb tulajdonsagokkal rendelkezik a
parhuzamos port, de a soros porton adatkiildés sokkal egyszeriibben, és erGforras-takarékosabban

megoldhato.

A megjelenitd program Turbo Pascal nyelven irodott. Azért esett a Pascal nyelvre a valasztas,

mert a grafikai lehetdségek sokkalta jobbak, mint a Quick Basic nyelv esetén.

A program két adatot var a szabalyzo szamitogéptol. Az egyik adat a pillanatnyi fordulatszam-
érték, a masik pedig a hozzatartozo idoérték. A program a kapott értékek alapjan megjeleniti a

fordulatszam fliggvényt, és kijelzi az aktualis fordulatszam értékét.
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