BLDC MOTOP

Yno3naBame ca Brushless DC MoTopoM M HBeroBMM IMyHITAHEM Yy Paj
Teopujcku neo

Mortopu jemHocmepHe crpyje 6e3 uwetkuna (BLDC) cy jeman ox TumoBa MOTOpa KOjU
Op30 nmob6mjajy Ha momynapHoctu. BLDC MoTopu ce xopucte y ayTOMOOHMIICKO] U aBHOHCKO]
WHIYCTPHUjH, Yy OINPEMH HWHIYCTPHjCKE ayToMaTu3aluje, Takohe U y MEIUIIMHCKUM H
notpomavykuM amaparuma. Kao mro HazuB roBopu, BLDC MoTOpHM HE KOpPUCTE YETKHIIE 3a
KOMYTallljy YMECTO 4Yera Cy eJIeKTPOHCKH KOMYTHPaHHU.
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BLDC motopu mmajy MHOTO TipenHocTd y onHocy Ha DC mortope ca detkuiiama. Heke
0J1 BbUX CY:

e boJba MexaHMUKa KapaKTEPUCTHKE,

e Bucox guHaMUYKU OI3UB,

e Jlyr ;KMBOTHH BEK,

e Hewma yerkuna, crora caMmuM TUM HU BapHUILIA,
e Uwmajy Behy Op3uny ogq DC moTopa u

e bemyman pan.



KoHcTpyKknuja v npuHIMI pajga

BLDC motop je tum cuHxpoHOr mMotopa. OBO 3HauM J1a MarHETHO IOJbE KOj€ CTBapa
CTaTOp W MarHeTHO TOJbE KOje TeHepuie poTop oOphy Ha ucTo] dpekBeHIUju. Mory Outh
jenHodasnu, 1BodgasHu U TpodasHH, a MPUHIMI paja U KOHCTpyKuMja he 6utu objamrmeHn Ha
npuMepy TpodasHor, jep Cy OHM Hajuenihu.

Crarop

Crarop BLDC motopa ce cacToju oj HacjaraHux 4YeIUYHUX JIMMOBA Ca HaMOTajuMa
MMOCTAaBJLCHUM Yy TIPOpE3e KOjU CY aKCHjATHU M YCEUEHU YK YHyTpallmhe nepudepuje (kao mro
je mpukazaHo Ha ciaunu ucnoxa). Cratop moxaceha Ha cTraTop acCMHXPOHOT MOTOpa, MehyTum
HaMOTaju Cy pacrnopel)eHn Ha Ipyrayuju HauuH M YIJIIaBHOM je To crpera 3Be3ne. Ha ocHOBY
HaYMHA HAMOTaBama CTaTopa MOCTOoje JIBa TUIIA MOTOpA: TPalle3HW U CHHYCHU MOTOpH. Pasmika
j€ HampaBJbeHa Ha OCHOBY TOTa INTO Pa3IMYUTO TOBE3MBAI-E HABOja J1aje pa3iIHuuTe OOJHKE
€JIEKTPOMOTOPHE CHUJIe, Y3 JAoJaTak aa u ¢aszHa crpyja npatu ook EMC. CuHycHE MOTOpHU CYy
060spM 300r IJIaTKOI MOMEHTa alu M CKyIUbM 300r Beher Opoja Hamoraja, ogHOCHO Behe
KOJIMYMHE 0aKpa Off TPare3HuX.

Hamotaj cratopa BLDC moTopa

[Ipema nHamoHy Hamajama, MoTopu 10 48[V] ce xopucte y ayTOMOOUIICKO] UHAYCTPHU]H,
poboTtuni 1 MajgoMm opyxjy. Motopu ca 100 [V] unu Buie, kopucte ce y KyhHUM amapatuMa u
Y UHIYCTPHU)CKOj IPUMEHH.



Portop

Potop je HanpaBibeH O/ CTATHOT MarHeTa M MO>kKe UMaTH oA 2 1o § maposa mosioBa. Ha
OCHOBY TOTpeOHE TyCTMHE MarHeTHOT I0Jba KOje CTBapa poTop, Oupa ce oxaromapajyhu
MarHeTHH MaTepHjajl 3a u3pagy poropa. 3a u3pady ce TPaIUuMOHAIHO KOPUCTE (epOMarHETHH.
Kako texHonoruja Hanpemyje, MarHeTu oJ PETKUX JIeTypa mocTajy cBe nonynapauju(Heogujym
Nd, Camapujym Sm i nerypa reoxha, Heogujyma u 6opa NdFeB).

Circular core with magnets Circular core with rectangular Circular core with rectangular magnets
on the periphery magnets embedded in the rotor inserted into the rotor core

X0J10B cCeH30p

3a pasnmuky ox DC moropa ca uerkunama, xomytauuja Brushless DC motopa ce
KOHTpoJmie enekTpoHcku. Jla 6u ce mokperao Brushless DC motop, HamoTaju cTtaTtopa Tpeda
na Oyly YKJbYYMBAaHU HAaW3MEHHUYHO M TO TAKO Ja Cy JBe (a3e yKJbyueHe, a jeJHa UCKIJbyueHa.
Baxxno je 3HaTHM moJIOkKaj poTOpa Kako OW ce pasymerno koju he HamoTaj OMTH TOJ HAIOHOM
nparehu pemocien Hamajama. [lomokaj poTopa je AerekToBaH momohy XoioBor ceHsopa
yrpaheHor y cratop. Behwmna moropa mma yrpahena Tpm XomoBa ceH3opa Ha cTarop, Ha
HETOTOHCKOM Kpajy BpaTuiia Motopa. Kaj rox MaraeTHu nojoBu poropa npoly 6mm3y XomoBor
CEH30pa, Najy BUCOK WJIM HU3aK CHTHaJ, yKa3yjyhu mamu ceBEepHM WM Jy>KHHU TIOJI TIPOJIA3Hu y
onmusunau cen3opa. basupajyhu ce Ha oBa Tpu curHanma XOoJOBHX CEH30pa, MOXKE CE€ OJIPEAUTHU
TayaH penocie] KOMyTallnje.

Stator Windings

Hall Sensors

Rotor Magnet S

Accessory Shaft Rotor Magnet N

Driving End of the Shaft

Hall Sensor Magnets

Ha ocHoBy ¢usnukor mososkaja X0JIOBUX CEH30pa, MOCTOj€ IBa HAYMHA IMOCTaBJharbha Ha
kyhumre. XonoBu cenzopu mory outu Ha 60° wnm 120° jeman npema apyrom. Ha ocHoBy oBor,
npou3Bohad MoTopa AehUHHUIIE PEociIe]] KOMyTalllje, KOju Tpeda MOIITOBATH TIPH yIPaBJbamkby
MOTOpA.



IMpunuun paga

[Ipu cBakoM KOpaky KoMmyTaluje jeaHa ga3za MOTopa je UCKJbyUdeHa JOK Cy IPyTe ABE MO/
HAIMOHOM, OJTHOCHO Kpo3 jeAHy a3y cTpyja yiasu, a Kpo3 Ipyry uszina3u. MOMEHT ce MpOU3BOIH
WHTEPAKIIM]jOM JIBa MarHeTHa IM0Jba KOja CTBapajy HaMOTa] CTaTopa M CTAJIHM MarHeT poTtopa u
OH ja HajBehu Kaja cy noska nox yriom ox 90%, a onaja ca BUXOBUM JAaJbUM KPETAHEM.

Jla 61 MOTOp HAacTaBHWO Ja pajid, MarHETHO IMOJbE CTaTOpa Tpeda /1a MEma IMOJI0XKa] MPH
gemy ce poTop oOphe, jep HBeroBo MarHeTHO MOJbE TEXKH J1a CYCTUTHE MoJke cTaropa. OBaj HAUMH
paja je mo3HaT Kao IIeCTOKOpayHa KOMYyTallrja Koju he OuTH 00jallmbeH y HaCTaBKYy.
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H Decoder Circuit

Ha cnenehoj cnmuum mpukazaH je mpuMmep curHaiza XOJOBOT CEH30pa y OJHOCY Ha
noBpatHy EMC u da3zny crpyjy. Cnuka ucrop npukasyje peaociae KoMyTaiuje KOju ce MpaTu y
onHocy Ha XojoBe ceHzope. PeqHu OpojeBr Ha ciiMKama Cy ycarjalieHH.


https://eucenje.ftn.kg.ac.rs/mod/folder/view.php?id=9105
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1 Mechanical Revolution

CBakux 60 eIeKTpUYHUX CTEIeHM pOTalHje, jeAaH oJ XOJOBUX CEH30pa MEHa CUTHAI.
Kana ce mema curasi XoJoBOTr ceH30pa TO 3Ha4M J1a j€ MOCTUTHYT PaBHOTEKHU I0JI0XKa] pOTOpa
ca ¢azoM u ma Ty ¢a3zy Tpeda HCKIBYUYUTH a YKIbYUUTH cienehy y KeJbeHOM pelociemdy.
PaBHOTE)XKHHM TIONIOKA] ce TMOCTHMXKE Kaaa BpeaHocT mHAykoBaHe EMC ¢asze koja ce mpartu
nponasu kpo3 Hyidy. Ha nmpumep, ako curHan Uap mposiasu Kpo3 HyJy OJl HETaTHMBHE Ka
MMO3UTUBHO] BPETHOCTH (€MC pacTe) TO 3Hauu Ja ce Tpeda YKbyunTH (a3za A uckpyunutu (azy
B. U o6puyTo yronuko curaan uaaykoBad EMC nonasu kpo3 HyJly o[l IIO3UTHBHE O HETaTUBHE
BPEAHOCTH.

C o03upoM Ha OBO, MOTPEOHO j€ MIECT KOpaka Ja 3aBpIIH EICKTPUYHH ITUKIYC.
CunxpoHo, ca cBakux 60 eneKTpUYHHX CTeneHH Tpeba KoMyToBaTu (asHy cTpyjy. MebhyTtum,
jeaH eJICKTPUYHM ITUKIIYC MOXJa HE OJroBapa MOTIIYHO] MEXaHMUYKO] pOTaluju poropa. bpoj
MOHABJbAKha CJCKTPUUYHUX IHUKIyca Ja OW ce 3aBpiinia MeXaHWdka poraiudja je oapeheH
napoBHMa IT0JIOBA POTOpa. 3a CBAKH Map IOJIOBA POTOPA, jellaH eIEKTPUYHH UKITYC j€ 3aBpIIECH.
Jake, Opoj eNeKTPUIHMX IUKIyCca jeHaK je Opojy Mmapu MmojoBa poTopa.



OnucBLD750Brushless DC Motor Drive

BLD750 BLDC motor drive je tpodazuun BLDC ympasspau, koju Moxke na 06e30emau
MakcUMaHy u3naszHy cHary ox 750 [VA]. Jlu3aju je 3aCHOBaH Ha HANpeIHO] TUTHTATHO] 00paan
CHTHAJIAa W KapaKTepuIlle Ta BHUCOK OOPTHM MOMEHT, Maja Oyka, maje BuOpamuje, PID
perynanujy Op3une, PID perynmammje crpyje, NpeKOCTpyjHa 3allTUTa, 3aIUTUTa O]
npeontepehema W KOMOWHOBAHO KOpUIINEHE PYYHOT IMOCIIaBarba Op3MHE W ayTOMAaTCKOT
nojienaBama Op3uHe.

W3srnen Brushless DC Motor Drive:

3Haueme 03HaKa:

O3naka 3Haueme
DC+/DC- [Ipukspyunu Hanon: DC24V~DC48V
U,v,w [Ipuxsbyunn Mmotopa
Hu,Hv,Hw [Ipukspyunu censopa
REF+ Hamajame xoyoBor cen3opa+
REF- Harmajame xo0y10BOT CEH30pa-
VCC ExcrepHo Hanajame moTeHIIMOMETpa (YHYTpaIlhe Halajamkhe CaMo)
SV CrospHU TOTEHIMOMETap (HeMa Be3e MPHIMKOM IMOfeliaBamba Op3uHe ca

YHYTpaIllbUM MOTEHLIHOMETPOM) WIIH YJIa3HOM Op3MHOM IyJica

COM Maca

F/R Cwmep oOprama

EN Ce npumMemyje 3a ynpasibambe MoTopoM RUN/STOP
BRK bp30 kouewe

SPEED W3na3 curnana Op3uHe

ALARM W3na3 amapMHOr curHana




Enexrpuune cunenudukaiuije:

ITapamerap min npoueHa max | JeguHuna

Pacnopen xonoBux ceHsopa 120°/240°

JemHOoCcMepHO Hamajame 18 48 50 |V
W3na3na cTpyja npajsa 0 25 45 | A
Oprosapajyha 6p3uHa MoTOpa 0 2000 | rpm
Hamon xonoBor ceHzopa 4.5 5 55 |V

Ctpyja X0JI0BOT CEH30pa 20 mA
ExcrepHu noreHuuomerap 10K Q

[loxemaBame MaKCHMaIHE M3JIa3HE CHAre:

P-sv Tune Hanomena: Jla Ouce 3amruTwim MOTOp,
220 290 IIO/IECUTE CTPEIHIly Ha BPEAHOCT KOja je HcTa
350, _560 Kao ¥ HoMuHanHa BpeaHocT. Kag rox nohe no
280‘#61 0 npeontepehema, uck he yKiby4nuTH 3alITUTHU
210 680
5 3 PEXKHUM paja.
140 750
Unit: W

Peak Power

YnyTcTBO 32 ojeaBame Op3uHE:
e IloxemaBame Gp3uHe MOTOPA YHYTPAIIKHUM NMOTeHIIMOMeTpoM RV:
SW1/ Off (pabpuuko mojaeraBame)

IHonemasame Op3uHe MoTopa ananoraum DC( 0V~+5V) yiaazom:

SW1/ Off (pabpuuko noxemasame) nocraButh J1 (yHyTpammm) Kao o
RV—Turn Off
o IlonemaBame 6p3uHe MoTopa anajgoruum DC( 0V~+10V) ynazom:

SW1/ Off (pabpuuko nozernabame) nocrasutu J1 (yHyTpaimm) kao |~
RV—Turn Off
o TlogemaBame Op3uHE MOTOPA YHOCOM Op3MHE UMIYyJIca:
Bbp3una nmnynca: 0K—3KHz nuneapne monynanuje Op3une
Ammnmutyaa umiryica 5V Onsoc myiica: 50%
SW1/ On (nmopemraBame kopucHuka) RV—Turn Off
J7 (yayTpamsn)/YKbYyUUTe ca KPaTKOCIIOjHUKOM Ha J1 (TogeniaBame KOPHUCHHUKA)
e [IlonemaBame Op3e mpomMeHe Op3uHe:
SW2/ On (noxemagame koprcHuka): PID 3aTBopeHa net/ba—O0p3 03UB Op3uHE
SW2/Off (pabpuuko nojemasame): 3aTBOpEHA MET/ha—HOPMAaITHU O3B Op3nHE



e MU3na3uu curHan Op3umHe MOTOpA:
[NosesuBame SPEED u COM na 6u ce moduo uznazuu umirysc F=N*P/60
F—dpekBeHiuja n3ina3Hor uMIryJca
P—o6poj nmonosa BLDC motopa

e Ajapm u3ias:
Kama ce amapm ormacu, To he mpekunyTa Be3y ca nmoptom COM m OWTH HH3aK HHBO.
[Toron mpecraje Aa paay U ajapMHa JIaMITUIIA C€ YKIbYYyje.

e [Ipuxibyyak Bogehux xxuna:
Boau pauyna o penocneny U,V,W.

[Tonemnrasame nmapamerpa Moropa nomohy ICAN BLDD-01 (OnoimoHo) :

e RS232 komyHukauujcku untepgpejc CP-in
BLDD48-45A BLDC motor drive moap:xaBa RS232 kKoMyHHKanMjCKd NPOTOKOJ 3a
noapxasame Op3uHe Motopa, uth. Kama ce mzabepe ICAN BLDD-01 kao koHTpOIep,
paJHHU MPOIIEC ¥ MHCTPYKLHje cy cienehu:

e ICAN BLDD-01 ITogemaBame pagHor npoueca MoTopa:
[ToBesatu ca CP-in (BLDD48-45A)
SW1/ Off (pabpuuka noaemasamwa) RV—Turn Off

BLDD-01 Ilogemasame napaMerapa NpuKa3aHo je y Tadeau:

Kon . Pexum Omncer noaemaBama Jenununa Paopuriko 3amena
dynkuuje nojenmiaBame
P000 Kontpomau 00 BLDD-01 xonTtpoia be3 manenne
pexuM 01 Hema koHTpoOIIE KOHTpOJIE *
PO01 [TogemaBame
Op3uHE IpeKo 0~Rated speed RPM *
naHena
P002 BpeMe paja 0.1~9.9 S 0.2 +*
P003 HogemaBaEe 1-99 Bbpoj mapn 4 *
Opoja moyioBa 10JIOBA
P004 CwW 01 CW
ccw 00 CCW 01 *
P005 PesepBucano
P006 PesepBucano

e BLDD-01 IIpouec nmogemapama nanesa:
VKIbY4NTH Hamajame, IPUTHCHYTH <Set> na 61 3ayCTaBHIM MOTOD

2. Tpurucuytu <A> umu < V> na 6u uzabpanu pexxum koju je morpedan ([Iputucuytu <Esc> u
MOTOp Pajin)

3. IlputucHytn <Set>ymasak y nozgemasame napamerapa (IIputucaytn <Esc> BpatuTd u MOTOp
pazu)

4. TlputncHyTu< <€>Wiu<P>na OM MPOMEHWIH NTapameTap (Tpereperne)

5. IlputucHytn<Set>nma ©Ou 3aapkanu, napamerap mpectaje na tpenepu. llpurncHytn<Esc>
BpPaTUTH W MOTOP Pajy.



3anITUTHA MOJIEN HaHea:

Kana cucem paam, manen nixie cuja u mokasyje Errx
ErrOmnpencraBibanpeHanoncKy WiIH TEMIIEPATYPHY 3alITUTY
Errl npencrasiba npeKocTpyjHY 3aIUTHTY
Err2npencrasiba 3alITUTY O] TpelIke X0JI0BOT CEH30pa

Jlaboparopujcka Be:xda
3agarak Bexoe:
[ToBe3atu nary enekTpuyHy eMy u myctutd y pan Brushless DC moTtopa ca 6p3uHcKoM

KOHTPOJIOM.

Crnenudukanuja onpeMe 1 npudopa 3a Bexoy:

UcnopasmpayAC/DC

Input: 110/220 AC50-60Hz
Output: DC 24V 20A

BLDC vympasssau JKBLD 750

Onucan y MPETXOTHOM  JACTy
naboparopujcke BexxOe

BLDCwmorop

bpoj daza 3

Bbpoj nosnosa 8

Harmon namnajama 48 [V]
Bbp3una obprama 3000 [rpm]
Cuara 440 [W]




[Tonpeunu npecexk BLDC moTopa

317541

111,541 858
£3.610.2
R J‘ 4-833
Tabena enexktpuune Beze BLDC moTopa
5V Lipsena
UL 1007
HALL U Kyrta 26 AWG
- 3eneHa
[1naBa
GND 3emspa
PHASE U Kyta
_ SesgeHa UL 1007
26 AWG
. pmASEW Thrava

Eaextpuuna mema BLDC motopa
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	BLDC МОТОР
	Упознавање са Brushless DC мотором  и његовим пуштањем у рад
	Теоријски део 
	Мотори једносмерне струје без четкица (BLDC) су један од типова мотора који брзо добијају на популарности. BLDC мотори се користе у аутомобилској и авионској индустрији, у опреми индустријске аутоматизације, такође и у медицинским и потрошачким апаратима. Као што назив говори, BLDC мотори не користе четкице за комутацију уместо чега су електронски комутирани.
	BLDC мотори имају много предности у односу на DC моторе са четкицама. Неке од њих су:
	 Боља механичка карактеристике,
	 Висок динамички одзив,
	 Дуг животни век,
	 Нема четкица, стога самим тим ни варница,
	 Имају већу брзину од DC мотора и
	 Бешуман рад.
	Конструкција и принцип рада
	 BLDC мотор је тип синхроног мотора. Ово значи да магнетно поље које ствара статор и магнетно поље које генерише ротор обрћу на истој фреквенцији. Могу бити једнофазни, двофазни и трофазни, а принцип рада и конструкција ће бити објашњени на примеру трофазног, јер су они најчешћи.
	Статор
	Статор BLDC мотора се састоји од наслаганих челичних лимова са намотајима постављеним у прорезе који су аксијални и усечени дуж унутрашње периферије (као што је приказано на слици испод). Статор подсећа на статор асинхроног мотора, међутим намотаји су распоређени на другачији начин и углавном је то спрега звезде. На основу начина намотавања статора постоје два типа мотора: трапезни и синусни мотори. Разлика је направљена на основу тога што различито повезивање навоја даје различите облике електромоторне силе, уз додатак да и фазна струја прати облик ЕМС. Синусни мотори су бољи због глатког момента али и скупљи због већег броја намотаја, односно веће количине бакра од трапезних.
	//
	Намотај статора BLDC мотора
	Према напону напајања, мотори до 48[V] се користе у аутомобилској индустрији, роботици и малом оружју. Мотори са 100 [V] или више, користе се у кућним апаратима и у индустријској примени.
	Ротор
	Ротор је направљен од сталног магнета и може имати од 2 до 8 парова полова. На основу потребне густине магнетног поља које ствара ротор,  бира се  одговарајући магнетни материјал за израду ротора. За израду се традиционално користе феромагнетни. Како технологија напредује, магнети од ретких легура постају све популарнији(Неодијум Nd, Самаријум Sm i легура гвожђа, неодијума и бора NdFeB).
	Холов сензор
	За разлику од DC мотора са четкицама, комутација Brushless DC моторa се контролише електронски. Да би се покретао Brushless DC мотор, намотаји статора треба да буду укључивани наизменично и то тако да су две фазе укључене, а једна искључена. Важно је знати положај ротора како би се разумело који ће намотај бити под напоном пратећи редослед напајања. Положај ротора је детектован помоћу Холовог сензора уграђеног у статор. Већина мотора има уграђена три Холова сензора на статор, на непогонском крају вратила мотора. Кад год магнетни полови ротора прођу близу Холовог сензора, дају висок или низак сигнал, указујући дали северни или јужни пол пролази у близини сензора. Базирајући се на ова три сигнала Холових сензора, може се одредити тачан редослед комутације.
	На основу физичког положаја Холових сензора, постоје два начина постављања на кућиште. Холови сензори могу бити на 60° или 120° један према другом. На основу овог, произвођач мотора дефинише редослед комутације, који треба поштовати при управљању мотора.
	Принцип рада 
	 При сваком кораку комутације једна фаза мотора је искључена док су друге две под напоном, односно кроз једну фазу струја улази, а кроз другу излази. Момент се производи интеракцијом два магнетна поља која стварају намотај статора и стални магнет ротора и он ја највећи када су поља под углом од 90%, а опада са њиховим даљим кретањем.
	Да би мотор наставио да ради, магнетно поље статора треба да мења положај при чему се ротор обрће, јер његово магнетно поље тежи да сустигне поље статора. Овај начин рада је познат  као шестокорачна комутација који ће бити објашњен у наставку.
	/https://eucenje.ftn.kg.ac.rs/mod/folder/view.php?id=9105
	 На следећој слици приказан је пример сигнала Холовог сензора у односу на повратну ЕМС и фазну струју. Слика испод приказује редослед комутације који се прати у односу на Холове сензоре. Редни бројеви на сликама су усаглашени.
	Сваких 60 електричних степени ротације, један од Холoвих сензора мења сигнал. Када се мења сигнал холовог сензора то значи да је постигнут равнотежни положај ротора са фазом и да ту фазу треба искључити а укључити следећу у жељеном редоследу. Равнотежни положај се постиже када вредност индуковане ЕМС фазе која се прати пролази кроз нулу. На пример, ако сигнал UAB пролази кроз нулу од негативне ка позитивној вредности (емс расте) то значи да се треба укључити фаза А искључити фазу B. И обрнуто уколико сигнал индукован ЕМС полази кроз нулу од позитивне до негативне вредности.
	С обзиром на ово, потребно је шест корака да заврши електрични циклус. Синхроно, са сваких 60 електричних степени треба комутовати фазну струју. Међутим, један електрични циклус можда не одговара потпуној механичкој ротацији ротора. Број понављања електричних циклуса да би се завршила механичка ротација је одређен паровима полова ротора. За сваки пар полова ротора, један електрични циклус је завршен. Дакле, број електричних циклуса једнак је броју пари полова ротора.
	ОписBLD750Brushless DC Motor Drive
	BLD750 BLDC motor drive је трофазни BLDC управљач, који може да обезбеди максималну излазну снагу од 750 [VA]. Дизајн је заснован на напреднoj дигиталној обради сигнала и  карактерише га висок обртни момент, мала бука, мале вибрације, PID регулацију брзине, PID регулације струје, прекострујна заштита, заштита од преоптерећења и комбиновано коришћење ручног подешавања брзине и аутоматског подешавања брзине.
	Изглед Brushless DC Motor Drive:
	Значење ознака:
	Значење
	Ознака
	Прикључни напон: DC24V~DC48V
	DC+/DC-
	Прикључци мотора
	U,V,W
	Прикључци сензора
	HU,HV,HW
	Напајање холовог сензора+
	REF+
	Напајање холовог сензора-
	REF-
	Екстерно напајање потенциометра (унутрашње напајање само)
	VCC
	Спољни потенциометар (нема везе приликом подешавања брзине са унутрашњим потенциометром) или улазном брзином пулса
	SV
	Маса
	COM
	Смер обртања
	F/R
	Се примењује за управљање мотором RUN/STOP
	EN
	Брзо кочење
	BRK
	Излаз сигнала брзине
	SPEED
	Излаз алармног сигнала
	ALARM
	Електричне спецификације:
	Јединица
	max
	процена
	min
	Параметар
	Распоред холових сензора
	120º/240º
	V
	50
	48
	18
	Једносмерно напајање
	A
	45
	25
	0
	Излазна струја драјва
	rpm
	2000
	0
	Одговарајућа брзина мотора
	V
	5.5
	5
	4.5
	Напон холовог сензора
	mA
	20
	Струја холовог сензора
	Ω
	10K
	Екстерни потенциометар
	Подешавање максималне излазне снаге:
	Напомена: Да бисе заштитили мотор, подесите стрелицу на вредност која је иста као и номинална вредност. Кад год дође до преоптерећења, диск ће укључити заштитни режим рада.
	Упутство за подешавање брзине:
	 Подешавање брзине мотора унутрашњим потенциометром RV:
	SW1/ Off (фабричко подешавање)
	 Подешавање брзине мотора аналогним DC( 0V~+5V) улазом:
	SW1/ Off (фабричко подешавање) поставити J1 (унутрашњи) као/
	RV—Turn Off
	 Подешавање брзине мотора аналогним DC( 0V~+10V) улазом:
	SW1/ Off (фабричко подешавање) поставити J1 (унутрашњи) као /
	RV—Turn Off
	 Подешавање брзине мотора уносом брзине импулса:
	Брзина импулса: 0К—3КHz линеарне модулације брзине
	Амплитуда импулса 5V Однос пулса: 50%
	SW1/ On (подешавање корисника)  RV—Turn Off
	J7 (унутрашњи)/Укључите са краткоспојником на Ј1 (подешавање корисника)
	 Подешавање брзе промене брзине:
	SW2/ On (подешавање корисника): PID затворена петља—брз одзив брзине
	SW2/Off (фабричко подешавање): Затворена петља—нормални одзив брзине
	 Излазни сигнал брзине мотора:
	Повезивање SPEED и COM да би се добио излазни импулс F=N*P/60 
	F—фреквенција излазног импулса 
	P—број полова BLDC мотора
	 Аларм излаз: 
	Када се аларм огласи, то ће прекинути везу са портом COM и бити низак ниво. Погон престаје да ради и алармна лампица се укључује.
	 Прикључак водећих жица: 
	Води рачуна о редоследу U,V,W.
	Подешавање параметра мотора помоћу ICAN BLDD-01 (Опционо) :
	 RS232 комуникацијски интерфејс CP-in
	BLDD48-45A  BLDC motor drive подржава RS232 комуникацијски протокол за подржавање брзине мотора, итд. Када се изабере ICAN BLDD-01 као контролер, радни процес и инструкције су следећи: 
	 ICAN BLDD-01 Подешавање радног процеса мотора: 
	Повезати са CP-in (BLDD48-45A) 
	SW1/ Off (фабричка подешавања)  RV—Turn Off 
	BLDD-01 Подешавање параметара приказано је у табели:
	 BLDD-01 Процес подешавања панела:
	1. Укључити напајање, притиснути <Set> да би зауставили мотор
	2. Притиснути </> или </> да би изабрали режим који је потребан  (Притиснути <Esc>  и мотор ради) 
	3. Притиснути <Set>улазак у подешавање параметара (Притиснути <Esc> вратити  и мотор ради) 
	4. Притиснути</>или</>да би променили параметар (треперење)  
	5. Притиснути<Set>да би задржали, параметар престаје да трепери. Притиснути<Esc> вратити  и мотор ради.
	Заштитни модел панела: 
	Када сисем ради, панел nixie сија и показује Err× 
	Err0представљапренапонску или температурну заштиту
	Err1 представља прекострујну заштиту
	Err2представља заштиту од грешке Холовог сензора
	Лабораторијска вежба
	Задатак вежбе:
	 Повезати дату електричну шему и пустити у рад Brushless DC мотора са брзинском контролом.
	Спецификација опреме и прибора за вежбу:
	ИсправљачAC/DC
	Input: 110/220 AC50-60Hz
	Output: DC 24V   20A
	//
	BLDC управљач JKBLD 750
	Описан у претходном делу лабораторијске вежбе
	//
	BLDCмотор
	Број фаза 3
	Број полова 8
	Напон напајања 48 [V]
	Брзина обртања 3000 [rpm]
	Снага 440 [W]
	Попречни пресек BLDC мотора
	Табела електричне везе BLDC мотора
	Црвена
	+5V
	UL 1007
	Жута
	HALL U
	26 AWG
	Зелена
	Плава
	Земља
	GND
	Жута
	PHASE U
	UL 1007
	Зелена
	26 AWG
	Плава
	Електрична шема BLDC  мотора

