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Ψηφιακοί κινητήρες

ευφυής οδήγηση σερβοκινητήρων

Οι ονολονκοι αφlX>κ,νητήρες αnaτελαύν ατην nραγματικότη­

τα naλύnλευρα και ευφυή auοτήματα.Αλ/ό υnόρχαυν όμως και

κολοτεροι οι ψηφιακοί σφlX>κlνητήρες! Με ~ση τα κοροκτηρι­

οτικό λειτουργίας ενός 'κανονικού' σερροκινητήρο ατο nαρόν

όρθρο θα αναλύσουμε τα nλεονεκτήματα των nρόσφατων ψη­

φιακών κινητήρων.

"Ενας σεpθoκινητήρaς αποτελεΙ συνδυα­

σμό ενός κ ινητήρα συνεχούς, ή ενaλλoo­

σoμtνoυ ή ενός κ ινητήρα χωρίς ψήκτρες

και ενός κυκλώματος ανίχνευσης θtσης.

Στον χώρο Ίων εφαρμογών μοντελισμού

και της JX)μΠOTιιu')ς α/νΑVΤoUμε αινήθως

οερ60κινητήρες συνεχούς ρεύματος με

τρεις γραμμές αΝδεσης. "Ενας τέτοιος

οερ6οκlνητήρας περιλομβάνει έναν κινη­

τήρα σ.Ntxoύι:;. έναν μηχανικό μειωτήρα

στροφών και δύο τερματικούς μrιx~oύς

με τ/Υ 6of)θεια των οποίων αποκλείεται η

περιστροφή του άξονα πέρα από τις προ­

Koθoρtσμtνες ακραίες θέσεις. Ο οερθοα­

νητήρος σwτ')θως περιλαμβάνει επίσης και

Ινα ποτενσιόμετρο με το οποίο η θέση

του όξονα μπορεί να γίνεται αντιληπτή

οπό ένο μ ικΡό ηλεκτρονικό κύκλωμα. ΤΟ

κύκλωμα αυτό εΙνοι ο κρίκος μεταξύ τοο

κινητήρα, της μετρούμενη; θέσης του

άξονα ΚΟΙ του ηρονματιωα εξωτερικOU

περιβόλλοντος.

ΟΙ τρεκ; γραμμές σύνδεσης που ανα­

φέρθηκαν προηγούμενα αντιστοιχούν στην

γραμμή τροφοδοσίας, την γραμμή γείω­

σης και την γραμμή του σr'ματoς οδήγη­

σης του σερ6oκιvητήρα. Το σι'ιιο οδήγη­

σης - στο τηλεχειριζόμενα μοντέλα το

σήμα αυτό πaρtxεται ΣwΉΘΩς από την

έξοδο ενός δb:τη - nρoσδιoρίζει την επι­

θυμητή θέση του όξονα του τερθοονητή­

Ρα

Αν εμφανιστούν εξωτερικές δυνάμεις

(όπως για παράδειγμσ η πίεση του οέρα

που υφίσταται το πηδάλιο ελtyχoυ ενός

μoντtλou oερασκόφouς) που προσπαθούν

να μεταβάλλουν την θέση του άξονα, ο

βρόχος ελtγχoυ του κυκλώματος οδήγη­

σης θα αντιδράσει έτσι ώστε σ άξσνας τε­

λικά να παραμείνει στην Ιδ ια θέση. Για όσο

διόσn).ια το σι'ιια οδήγησης του οερθοα­

νητήρα πoραμtvει αμετόβλητσ, αιπός &0­

τηρεί στoθtρή την θtση του άξονά του, η

οπoiα αnλό διορθώνεται σν παροοτεί τέ­

τοια ανάγκη.

Ο άξονας του ωητήρσ θα μETQf(Iνηθεt

σε μια νta θtση μόνον εφόοον υπάρξει

κάποια αιyKεKριμtVΗ μεταβολή στο σψa.

οδήγησης.

Λειτουργία

Το σήμα οδήγησης ενός οερεοωητήρα

συνίσταται από τττρονωνικου; παλμούς

πλάτους 5 V, Η περίοδος τοο παλμού είναι

στοθερή και το εορο; των επιμtjX>Uς δια­

δοχικών παλμών καθορίζει την θtση του

άξονα

Η μηδενu<ή θtση ή η aρχική θtση ηρε­

μίας ενός σερβοι<ινητήρα αντιστοιχεί σε

εύJX;Iς παλμού ίσο προς 1.5 ms. Ανόλσγα
με την επιθυμητή περιστροφή του άξονα,

το εύJX;Iς των παλμών οδήγησης μειώνε­

ται ή aυξάνεται Σε κάθε nερίmωoη η ηε­

ρίοδος του TtTραywyu<oU σή.J.ατoς ελi:y.

χου είναι 20 ms.
Στον άξονα του οερθοωητήρο ηροοορ­

μόζετα ι κατόλληλα ένα ποτενοιόμετρο.

Συνεπώς. η θtση του άκρου της μεσαίος

λήψης ΤOlJ πoτεvoιoμlτρou όχι μόνον φο­

νερώνει την θέση του άξονα του κινητή­

ρα, αλλά ταυτόχρονα διαμορφώνει και ένα

αιyKεKριμtνo εύρσι;: παλμού.

ΤΟ εσωτερ ικό ηλεκτρονικό κύκλωμα ελtγ­

χει διαρκώς την σταθερή αυτή σχέση δια-
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ΣχιΡσ 2. ιIAoρφtj Π1( τάα]ς του "'\ο11πΡο rην στιyμj που ,:)(€I αJ/ΤαJxθcι μια σuyιιr:ιφψevrι θiση του ά{ονό του (σpιoτr:pά: αναλογικός

KΙVΗrήpσς • ΔCξιό.- ψηφ/Q/(ός Kινηπjpσς).

τηρώντας με τον τρόπο οοτόν την θt.oη

του όΕρνα έως ότου εμφovιστd μια μετα­

θολή στο εύρος παλμού του σιι.ιατοι;: οδή­

γησης.

Ο Ψηφιακός Τρόπος

Τα τελειn:aία χρόνια οι σερ6οι< ινητήρες

έΧουν ιmooτα σψανtιKές βελτιώσεις - το

μtγεθoς. οι χρόνα απόκρισης καθώς και η

ΔUΝΌΜΕις επενέργειας στον όξονα έxσuν

σταθερά βελτιωθd. ΤΟ αΠOT~α της πιο

πρόσφατης έρευνας και ανάπτυξης οδή­

γησε σε ένα ακόμη Βήμα μπροστά τον

'ψηφtακό οερ6οκινητήρο '.

Κατά βάση. ο~ σερ6οκινητ/ρας

εtνα~με τον αvτίσtoιxo aνcV.oyi­

κά Η 6aσool τους δtαφoρά tγιιειται ση...

ενtρyειες ενός μuφoελεγκτή ο οποίος ονο­

λίιει CJ.NεXώς το σήμα oδήyrpης του «νη­

τήρα και αν χρειαστεl oδηγd κατάλληλα τον

Iδto Τον ωσηήρα Κατά τα άλλα. η μηχανική

ται κατοο<ειή εiνα Ilσ'oqJOIόruπη με 00­
γη τω ανaλσγυ<αJ <Σρ6oκινητιJ:xι

Η χρήση των μιιι.ΡοελεΥκτών nρooφέρει

μερικά πολύ σημαντικά πλεονεκτήματα.

Όπως έχει ήδη ονοφερθα, ο αναλογικός

σερ6oκινηπΊρa<; είναι σε θtση να διορθώ­

νει την θέση του όξονό του αντισταθμιζο­

VΤaς tξωτεptκέ<:; ανεπιθι4ιητες ΔUΝόμεις.

Στ/ν ntpίmωoη όμως μικρών εξωτερι.­

κών 'διαταραχών' δεν θα α.ιμβει καμία οη­

μαντική μετα60λή εξαιτίας των αντίστοι­

χων πολύ στενών παλμών οδήγησης ηοο
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εiναι απoτt.λεqro πολύ μικρών μεταβολών .

Σε πολλές περιmώοεις η ενεργός ισχύς

ποο παρέχεται στον κινητήρα κάτω από

αυτές τις συνθηκες είναι πολύ χαμηλή για

να μπoρtσει να τον στρέψει και για τον

λόγο αυτόν εμφανίζεται μια μικρή υστέ ­

ρηση : πέρα από ένα συγκεκρι μένο όριο

και κάτω . η απόκριση του οερθοωητήρο

οε πιθaνtς διaτapaχές aτoν όξονά του θα

εiναι μη γpαwική. Στους ψηφιακι::ιύς οερ­

&>κινητήρες . ο μικΡοελεγκτής έχει κατάλ ­

ληλα προγραμμα τιστεί ώστε να 'γνωρίζει '

την ΣUΓKεKρψ ένη απόκ ριση του κινητήιχι

και να ενεργε{ ανάλογα με τον τρόπο που

οδηγείται

Για παΡόδειγμα. το εύρος των παλμών

που απooτtλλovται στον κ ινητήρα ως 000­

τέλεσμα αντίδρασης του οοοτήματος οε

μια μικρή διατapaχή στον άξονα, θα είναι

μεγαλύτερο οε σύγκριση με εκείνο ενό ς

αναλογικού οερ6οκινητήρα.

Επειδή το λειτουργικό λογισμικό επιτρέ­

πει στον επεξεργαστή να υπολογίζει με

ακρίΒεια την βέλτιστη ποσότητα καθώς και

το εύρος των παλμών οδήγησης ή διόρ­

θωσης , οι φηφιοκοι οερεοκινητήρα; πα­

ροοαοζοον ταχύτερες και π ιο ακριΒείς απο­

κρίσεις,

ΑλΜ δεν εiναι μόνον το 'ευφυές' τμι'μα

των κινητήρων αυτών που τους κάνει να

σJμnεριφέρoνται με τον τρόπο ποο εμεiς

επιθυμούμε. Μια περαι τέρω διαφορά αε

σχέση με τους αναλογικούς κινητήρα εί-

ναι και η χρήση πολύ ιψ')λότερων σιιχνο­

τήτων των παλμών οδήγησης, Το γεγο­

νός αυτό δεν έχει ως απoτέλεqJα μόνον

την ακρίβειο τω α.ιστήματος αλλά και να

δώσει περισσότερη ισχύ, αφού ο κινητή­

ρας μπορε[ να είναι 'ενεργoπoιημtνoς'πολύ

πιο σιιχνά.

Η επιπλtoν προσφερόμενηισχύς δεν έχει

πραΙι;Τlιιή σrμooία μόνον για την διατήρη­

ση της τpέχouooς θέσης του άξονα του

ωητηρα αλλά και κατά την μετά6οση οε

μια νέα θέση, επειδή μπορεί να επιταχι}.

νει πολύ πιο γρήγορα και να φθόοει στην

επιθυμητή θέση πολύ νωρίτερα από ότι

OJμ&1ίνει στον σvτίστoιxo αναλογιιιό κινη-

τήρα.

Μειονέκτημα;

Ως άμεσο αποτέλεσμα των υψηλών τα­

χυτήτων των παλμών οδήγησης των κινη­

τήρων. καταγΡόφεται η αuξημtνη κατανά­

λωση ενέργειας, Το μεlOVtκπιια αυτό θα

πptnει να λαμΒάνεται οοβαρά υπόψη οε

περίπτωση εφαρμογής των σVγχpoνων

αυτών ψηφιακών οερθοονητήρων οε μο­

νάδες τροφοδοτοομενεο από μπαταρία.

όπως για παράδειγμα στα υπό κλίμακα

μοντέλα αεροσκαφών.

Το nρό6λJ)jα aυτό 8t8σι.α δεν εiναι ευ­

ΤUXώς aνuntp6λητo tξotτiας των nρόσφo­

των βελτιώσεωνποο έχουν επιτευχθείστον

τομέα της τεχνολογίας των μπαταριών.
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