APLICATIE

Pentru a roti o antena de receptie radio, se doreste realizarea unui sistem de actionare precum
cel prezentat in figura de mai jos. In acest sens s-a hotarat utilizarea unui motor de curent continuu cu
magneti permanenti care va actiona asupra unui mecanism cu roti dintate ce implicit va roti platforma
pe care se regdseste dispozitivul. intrucat sistemul nu este in bucla inchis4, se presupune c3 nu exista
perturbari din mediul exterior ce ar putea interactiona cu sistemul de actionare. Astfel, este suficient
de stabilit durata de timp in care este alimentat motorul pentru a obtine un anumit grad de rotire.

Schema sistemului de actionare.



Tensiunea nominald de alimentare a motorului este Un. Datorita utilizarii unui dispozitiv
electronic de comanda, este posibila stabilirea unei durate de timp At in care tensiunea la bornele de
alimentare a motorului este prezenta. Se presupune ca acest lucru poate fi corelat cu nivelul de rotire,

masurat in grade, a platformei pe care se afla antena.
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Durata de aplicare a tensiunii Un la bornele motorului

corelatd cu pozitia antenei radio.
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Modlificarea pozitiei platformei cu unghiul
6

Se doreste realizarea unui studiu, care sa prezinte corelarea dintre gradul de rotire a antenei
si tensiunea (durata de actionare) aplicata motorului de curent continuu. Pentru aceasta se vor avea

in vedere urmatoarele aspecte:

Caracteristicile motorului

Inductivitatea armdturii rotorice
Rezistenta armaturii

Constanta masinii

Tensiunea nominald

Caracteristicile sistemului mecanic

Moment de inertie al axului rotoric si al primei roti
dintate din lantul cinematic

Moment de inertie corelat cu antena radio si a cea
de-a doua roatd dintatd

Frecdri vdscoase ale componentelor de rotatie (ax
motor, lant cinematic, etc)

Frecdri vdscoase platforma
Numdrul dintilor a primei roti din angrenaj
Numdrul dintilor a celei de-a doua roate
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0.00007 kg/m?

0.00123 Kg/m?

0.0329 Nms/rad

0.1148 Nms/rad
24
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- Serecomanda reprezentarea sistemului cu diagrame bloc si reducerea sistemului mecanic
la axul rotoric al motorului de curent continuu. (a se vedea discutiile din lab. si foaia cu
relatii de calcul)

- Marimea direct corelata cu tensiunea de alimentare a motorului este, de obicei, viteza
unghiulara (rad/s) a axului. Pentru a obtine viteza de rotatie a platformei aceasta trebuie

corelata cu prezenta mecanismului cu roti dintate.

- Pentru a obtine pozitia, se va aplica blocul de integrare la semnalul ce reprezinta viteza.
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- Pozitia se va stabili de fiecare data relativ la ultima pozitie a antenei.
- Neliniaritatile sistemului nu vor fi luate Tn considerare.

- Marimile in care se vor reprezenta pozitia unghiulara si viteza unghiulara vor fi grade [°] si
respectiv rotatii pe minut [rot/min].

- In realizarea simularilor, se poate folosi blocul Signal Builder din Simulink pentru a emula
tensiunea de alimentare a motorului de curent continuu.
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Click pe imagine pentru detalii
Se cere:

a) Realizarea modelului sistemului de actionare in Simulink (se pot utiliza notiunile de
modelare din prezentarea laboratorului), pentru valorile precizate mai sus.

b) Observarea interdependentei dintre pozitia platformei si durata de alimentare a
motorului. Analiza se poate realiza empiric, dar se Tncurajeaza gdsirea unei functii ce
coreleaza cele doua marimi. (functie de tipul f(t) = y°)

c) Analizarea vitezelor celor 2 roti dintate si comentarea aspectelor identificate.

d) Cattimp ar trebui actionat motorul cu tensiunea nominalda Un de 24 V, pentru a roti antena
radio cu 45° fata de pozitia curenta? (se tolereaza o abatere de maxim 4%)

e) Cum se modifica raspunsul sistemului daca tensiunea de alimentare este redusa la 15V ?

f) Ce probleme ar putea aparea in cazul in care sistemul este perturbat din exterior (apare
un blocaj scut in sistemul de actionare, tensiunea de alimentare creste pentru un moment,
etc)?

Analiza raspunsurilor de la nivelul sistemului se va realiza utilizand blocuri Scope din Simulink,
iar observatiile se vor realiza pentru marimile vizualizate.


https://www.youtube.com/watch?v=_QPmPjNaLCw

