maxon motor

mit der linearen Motorcharakteristik Iasst sich auch M; darstellen

Mi = MiH 1—9

;i
eingesetzt in die Bewegungsgleichung

(21)

Min - (1 —9)— Mp— M= (Ja+dp) - 22
i dt

(Jr+JdL) - d—m+%~m=MiH—(MR+M)
dt = o

(22)
Die Lésung dieser inhomogenen Differentialgleichung erster Ordnung erhal-
ten wir als Summe der Lésung der homogenen Differentialgleichung und
eines partikularen Integrals der inhomogenen Differentialgleichung. Mit Hilfe
der Anfangsbedingungen ® = 0 zur Zeit t = 0 lassen sich die Konstanten
bestimmen, und wir erhalten

_Mu-(Mg+ M) t
w= M|H - i 1-e T (23)
. Ju
wobei T=1Tm |1 +-— (24)
Jr
-R
und tTm = Lz (25)
m
Fir den leerlaufenden Motor ist: M = 0 und J = 0 und daher
Mip-M -t
w:M-wi(1—erm) (26)
Min

in vielen Fallen interessiert noch die maximale Winkelbeschleunigung des
Systems, die ja unmittelbar nach dem Einschaltvorgang auftritt.

do MH—-(MR+M)
Amax = —— = 27
M d t=0 (Jr+JL) @7)
Fir den leerlaufenden Motor ist: M = 0 und J = 0 sowie
U
MiH:E'kM und Mgr=km-lo
kw (U 28)

amaXZE' ﬁ—lo

Vereinfacht wird dabei das Reibungsmoment Mg als drehzahlunabhangig
angenommen. Fur die benétigte Zeit, die der hochlaufende Motor bis zu einer
vorgegebenen Drehzahl braucht, I&sst sich (23) umformen

1_MR+M o
Min '

1 Mg +M e
Min !

13. Die Erwdarmung des Motors

Fur die Erwédrmung des Rotors sind die sogenannten Joule’schen Verluste
PJymassgebend, die im stationdren Zustand Uber die Spulen- und Motorober-
flache abgefihrt werden.

Der Zusammenhang zwischen Joule’schen Verlusten und Rotortemperatur
ist gegeben Uber den Warmewiderstand Rth, der sich zusammensetzt aus
den Warmewiderstanden Rin1 und Rina.

Der Warmewiderstand Rt kennzeichnet den Warmeubergang zwischen
Rotor und Rlickschluss des Motors, wahrend der Warmewiderstand Rino den
Wéarmelibergang vom Ruckschluss an die umgebende Luft erfasst.

Der zeitliche Verlauf der Rotorerwdrmung bei konstanter Joule’scher Verlust-
leistung l&sst sich, &hnlich wie der Hochlaufvorgang, durch eine Differential-
gleichung erster Ordnung beschreiben, deren Lésung geschrieben werden
kann als

t=1-In (29)

-t
8R=5U+PJ~Rth(1—ea) (30)
Rth = Rt1 + Rtz (31)
Ad = dr—du (32)
Fur den stationaren Zustand vereinfacht sich obige Gleichung
or = du+Py- R (33)

Durch Montage des Motors auf einem warmeabgebenden Chassis kann der
Warmewiderstand Rin2 merklich gesenkt werden. Die in den Datenbléattern
angegebenen Werte fir die Warmewiderstande wurden in Versuchsreihen
ermittelt, bei denen der Motor stirnseitig auf eine vertikale Kunststoffplatte
montiert war. Der im speziellen Anwendungsfall auftretende Warmewider-
stand Rth2 muss bei genauen Erwarmungsrechnungen unter Originalumge-
bungsbedingungen bestimmt werden.

Die Rotortemperatur fiir ein vorgegebenes Belastungsmoment My 14sst sich
demnach bestimmen.

M=Mg+M; Ry=R (1+ 0o, A5)
||3:M

km
PJ:% Rin = Rint + Rina
Py=1?-Rs

daraus lasst sich errechnen

Run- 12 R
Ad = m—z (34)
1-Rih-1°-R-dcu
. . .. An
14. Die Neigung der Drehzahlkennlinie Nl
An_nm _30 R
AM™ M~ 1 km? (35)

A
Die Neigung der Kennlinie ﬁ ist unabhangig von der Klemmenspannung

U, wird aber iber den Einfluss der Rotortemperatur dr auf den Widerstand
Rs verandert. Mit zunehmender Rotortemperatur wird also die Kennlinie
steiler.

15. Die Riickrechnung diverser Motorparameter aus den Messwerten
eines beliebigen Belastungspunktes

Gemessen oder bekannt sein mussen:

Die Klemmenspannung U, die dabei auftretende Drehzahl ng und der
Ankerstrom Ig sowie der Anschlusswiderstand R, der ja infolge der Rotorer-
warmung i.a. héher liegt als der in den Motordaten angegebene Wert bei
25°C.

Bedingt durch die linearen Zusammenhénge lassen sich berechnen:

U
U 36
M= U Re (36)
U-IgR
k=0 =BT (37)
nB
30 U(U-1IgRs)
Mius = 30 Y (U-IsRs5) 38
iH3 Rs Mo (38)
Is
ng=ni | 1- — 39
B |( IASJ ( )
ng
Mg = Min (1 - F] -MRr (40)
I
T Mg + MR
UB—30~nB~kM+ K -Rs (41)
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