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Zestaw MD-535T jest stanowiskiem dydaktycznym przeznaczonym do badania wlasciwosci
serwonapedu. Stanowisko tworzy serwonaped potaczony z uktadem hamulca proszkowego oraz
oprogramowanie umozliwiajace archiwizacj¢ danych. Stanowisko zostato przedstawione na rys.1.

Rys.1. Stanowisko laboratoryjne MD-535T

A. Zestawienie elementow

Czes¢ kontrolno-pomiarowa — kolejno:
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MX-320PY Wytacznik gtéwny

Wyltacznik réznicowy z cztonem nadpragdowym (charakterystyka B, 10 A)
ELP-RS400Z kontroler serwonapedu

LP4K0610BW3 Stycznik w obwodzie zasilania serwonapedu

MDR-60-24 Zasilacz impulsowy 24V, 2.5A, 60W, zasilanie obwodu sterowania
ME-105 Konwerter wyjs¢ NPN do PNP dla enkoderéw - 2 kanaty i zasilanie
DRV8801 36V/1A Kontroler PWM pradu hamulca

FT1A-H40RSA Sterownik PLC, 24DI(6AI),16DO(1x4+2x4Rly +4Tr Source),
2xRS485/RS232,Eth

WDT11-U Przetwornik tensometru

HCP-03 Przetwornik PT100 na sygnat analogowy 0+10V

START/STOP, LED-praca

Kasowanie awarii, LED-awaria

Wytacznik awaryjny

Regulacja predkosci

Regulacja hamulca

Zespot hamowni z serwonapedem:

Ml

M2,M3
Bl
B2
B3
F2
R3

Serwosilnik AC Leadshine ELM0400FL60H-SS-MS10 z enkoderem, 400W, 3000RPM,
2.8A, 1.27Nm

Wentylatory 24V

NA27-005 Mostek tensometryczny Skg 1mV/V

Czujnik PT100

Czujnik optyczny odbiciowy PNP NO, 10+30 V DC

Termostat; NC; Topen:65°C; Tclos:40°C; 2.5A; 250V AC

P3HR Hamulec proszkowy 3 Nm; 100 W; 24VDC; 0.8 A



B. Obstuga stanowiska
Po wlaczeniu zasilania wigcznikiem gtéwnym QI i uruchomieniu oprogramowania na komputerze
nalezy nawigza¢ komunikacj¢ ze stanowiskiem.
Przycisk pokretny S1 zatacza prace stanowiska:

e zalaczenie pracy kontrolera serwonapedu T3,

e zalaczenie hamulca R3,

e zalaczenie wentylatorow M2 i M3 (zalagczone automatycznie po nagrzaniu si¢ hamulca).
Przycisk monostabilny NO z6ity podswietlany petni funkcje sygnalizacji i kasowania alarmu.
Zadajniki potencjometryczne S4 1 S5 umozliwiaja sterowanie uktadem napedowym:

e S4 —sterowanie czestotliwoscig impulséw serwonapedu,

e S5 - sterowanie pracg hamulca.

C. Pomiary na stanowisku
Stanowisko jest wyposazone w oprogramowanie, ktére umozliwia archiwizacje nast¢pujacych danych
pomiarowych ze stanowiska:
e czestotliwos$¢ impulséw sterujacych silnikiem fz [imp/s],
e predkos¢ obrotowa f [obr/s],
* moment obrotowy M [Nm],
e moc mechaniczna P [W].

D. Oprogramowanie MD-Lab: MD-535T
Uruchomi¢ aplikacje MD-535T. Program domys$lnie uruchamia si¢ w trybie oczekiwania i prébuje
nawigza¢ komunikacje ze stanowiskiem na portach od COMO do COM10.
Jesli program nie nawigze komunikacji automatycznie, to nalezy wybra¢ odpowiedni port COM,
a nast¢pnie nawigzac¢ polgczenie uzywajac przycisku Potacz.
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BED— Port kamunikacyiny: COM2, Protokét Modbus RTU, Modbus adres 1, 57600 bps, 8 bit, None, 1 bit stopu
Rys.2. Pulpit programu do obstugi MD-535T

Po nawigzaniu komunikacji nalezy uruchomi¢ zapis do pliku przyciskiem Start/Stop, ktéry po
rozpoczeciu zapisu bedzie pod$wietlony na zielono.



1. Pomiar charakterystyk zespotu napedowego przy
zadanym sterowaniu silnika
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Rys.3. Schemat blokowy uktadu napedowego serwomotoru

Celem c¢wiczenia jest zbadanie zachowania zespotu: serwonaped z hamulcem przy zmiennym
obcigzeniu a stalym sterowaniu silnikiem. Podczas ¢wiczenia serwonaped bedzie sterowany stala,
zadang czegstotliwoscig. Podczas pracy zmieniane bedzie obcigzenie silnika. Na podstawie
zarejestrowanych danych wyznaczone zostang charakterystyki predkosci obrotowej w funkcji
obcigzenia.

Witaczy¢ program do obstugi stanowiska i nawigza¢ polaczenie ze stanowiskiem.
2. Wiaczy¢ prace stanowiska przyciskiem S1.

Nalezy sprawdzi¢ dziatanie stanowiska, zmieniajac nastawe czestotliwosci impulséw oraz
hamulca.

Nastepnie nalezy ustali¢ punkt pracy silnika — pokrettem S4 wybra¢ czgstotliwos$¢ impulséw.
Pokrettem S5 ustawi¢ obcigzenie na zero.

Zapisa¢ parametry pracy w danym punkcie.

N s

Wprowadzi¢ obcigzenie 1 stopniowo zwigkszajac jego wartos¢ zapisywac parametry pracy
w tabeli pomiarowej. Pomiary wykonywac az do zatrzymania silnika.

8. Po zatrzymaniu wykonac reset alarmu, kolejno: S1 wylaczy¢, S2 wcisna¢, S5 zmniejszyce, S1
zalgczy€. Zanotowac warto$¢ maksymalnego momentu pracy ciaglej M..

9. Plynnie zwigkszac obcigzenie, aby wyznaczy¢ maksymalny moment okresowego przecigzenia

M,
10. Wylaczy¢ obcigzenie i wylaczy¢ prace stanowiska. 200
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1 ? 1000
16 0 2 4 6 8 10 12 14 16
MC: ceessee Nm Mp: ceesseass Nm Moment obrotowy (Nm)

Zalezno$¢ momentu obrotowego od predkosci obrotowe;.
A — obszar pracy ciagtej, B — pole okresowego przecigzenia.
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1.

Na podstawie wynikow pomiarowych wykresli¢ charakterystyki predkosci obrotowej w funkcji
momentu obrotowego.

12. Sformutowa¢ wnioski.

2. Wyznaczanie maksymalnego momentu obrotowego

Celem ¢wiczenia jest zbadanie zachowania zespotu: serwonaped z hamulcem przy zmiennej
predkosci obrotowej. Na podstawie zarejestrowanych danych wyznaczony jest maksymalny moment
obrotowy serwonapedu.

1. Wiaczy¢ program do obstugi stanowiska i nawigza¢ polaczenie ze stanowiskiem.
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Wiaczy¢ prace stanowiska przyciskiem S1.

Nalezy sprawdzi¢ dziatanie stanowiska, zmieniajac nastawe czestotliwosci impulséw oraz
hamulca.

Pokrettem S5 ustawi¢ obcigzenie na zero.
Nastepnie nalezy ustawi¢ predkos¢ minimalng 1 zapisa¢ czgstotliwos¢ impulsow.
Pokrettem S5 zwigksza¢ obcigzenie i obserwowa¢ moment obrotowy M.

W pewnym momencie silnik zatrzyma si¢. Konhcowy moment obrotowy, ktéry byt przed
zatrzymaniem, nalezy zapisa¢ w tabeli.

Wykonac¢ reset alarmu, kolejno: S1 wylaczy¢, S2 wcisnaé, S5 zmniejszy¢, S1 zalaczy¢.

Nalezy ustawi¢ wickszg predkos¢ i zapisa¢ czestotliwos¢ impulsow.

Punkty 6, 7, 8 1 9 wykonywac¢ az do czestotliwosci maksymalnej.
Wylaczy¢ obcigzenie i wylaczy¢ prace stanowiska.
fz f Mmax
Lp. —
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Wykresli¢ charakterystyki momentu obrotowego w funkcji czestotliwosci impulséw.

Sformutowaé wnioski.



