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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest uktad sterowania zespotem silnikéw pradu statego przeznaczony
jest do pojazdéw czterokotowych, w ktorych kazde koto posiada oddzielny silnik.

Uktad sterowany jest za pomocg interfejsu sterujgcego, ktory przesyta polecenia do centralnej
jednostki sterujgcej. Centralna jednostka sterujgca przetwarza polecenia i przekazuje do wybranych
kontroleréw sterujgcych, nastepnie kontroler sterujgcy otrzymane polecenia przetwarza i przekazuje do
wybranych kontroleréw silnika. Kontroler silnika otrzymane polecenia przetwarza na sygnat PWM i sy-
gnaly sterujgce kierunkiem obrotu silnika i przekazuje do ukfadu sterujgcego silnikiem. Uktad sterujgcy
silnikiem odpowiada bezpos$rednio za sterowanie silnikiem na podstawie sygnatu PWM i sygnatéw ste-
rujgcych kierunkiem obrotu silnika.

Z opisu wynalazku nr US5195600 A pt. ,Electric drive system for track-laying vehicles” znany jest
elektryczny system napedu do pojazdéw gasienicowych, ktéry sktada sie z pary silnikéw elektrycznych
i hydromechanicznej przektadni kierowniczej, w tym pare hydrostatycznych jednostek napedowych
i wiele zestawdw przektadni planetarnych. Jednostki hydrostatyczne napedzane sg przez jeden lub oby-
dwa silniki elektryczne, generujgce oddzielny hydrostatyczny naped potgczony z mechanicznym nape-
dem silnikow przez przektadnie planetarne do generowania oddzielnych napedéw hydromechanicznych
na prawych i lewych watach skrzyni biegéw stuzgcy do napedu pojazdu i sterowania dwoma zakresami
predkosci.

Znany jest z opisu wynalazku nr US5509491 A ,Dual-motor electric drive system for vehicles”
dwusilnikowy elektryczny system napedowy w szczegdinosci odpowiedni do pojazdéw ggsienicowych.
Silniki napedowe s3 indywidualnie dobierane, aby zapewni¢ odpowiedni moment obrotowy i predko$¢
pojazdu. Elektryczny system napedowy wykorzystuje gtéwny silnik zapewniajgcy maksymaing predko$é
oraz poboczny zapewniajgcy wysoki moment obrotowy przy niskich predkosciach. Silnik gtéwny i po-
boczny sg potaczone ze sobg w taki sposéb, ze silnik poboczny zapewnia moment obrotowy, az do
uzyskania maksymainej z géry ustalonej predkosci, po czym jest odtgczany od silnika gtéwnego.

Z patentu nr US7441623 B2 pt. ,Multi-motor drive system for a work machine” znany jest wielo-
silnikowy system napedzajacy maszyne robocza, ktéry posiada dwa urzadzenia trakcyjne. System na-
pedowy posiada réwniez system przenoszenia napedu grupowego, ktéry tgczy oba urzadzenia trak-
cyjne. Uktad napedowy moze rowniez zawieraé jeszcze trzecie i czwarte urzgdzenie trakcyjne, wtedy
system napedowy zawiera rowniez drugi uktad przeniesienia napedu grupowego, ktéry tgczy trzecie
i czwarte urzadzenie trakcyjne. Dodatkowo system napedowy posiada miedzy systemowy system prze-
noszenia napedu, ktory fgczy pierwszy z drugim systemem przeniesienia napedu grupy napedowe;j.
Pierwszy silnik moze pofaczy¢ sie z pierwszym systemem przeniesienia napedu grupy napedowej od-
dzielnie od systemu przenoszenia miedzy grupami. Ponadto, system napedowy moze zawiera¢ drugi
silnik roboczo podtaczony z drugim uktadem przeniesienia napedu grupowego zespotu napedowego
oddzielnie z systemem przenoszenia miedzy grupami.

Wedtug wynalazku uktad sterowania zespotem silnikow pradu statego zbudowany jest z jednej
centralnej jednostki sterujgcej potgczonej z interfejsem sterujgcym, oraz dwoma podsekcjami sterowa-
nymi dwoma kontrolerami sterujgcymi. Kazdy kontroler sterujgcy potgczony jest z dwoma kontrolerami
silnika, a kazdy kontroler silnika potaczony jest z uktadem sterujgcym silnika i z silnikiem.

Przedmiot wynalazku zostat przedstawiony w przykfadzie wykonania na rysunku w schemacie
blokowym jako fig. 1.

Uktad sterowania zespotem silnikow pradu statego zbudowany jest z jednej centralnej jednostki
sterujgcej 1. Centralna jednostka sterujgca 1 potgczona jest z interfejsem sterujgcym 2, oraz dwoma
podsekcjami sterowanymi dwoma kontrolerami 3 sterujgcymi. Drugi kontroler 3 sterujgcy stanowi re-
dundancje na wypadek awarii. Kazdy kontroler 3 sterujacy potgczony jest z dwoma kontrolerami 4 sil-
nika. Drugi kontroler 4 silnika stanowi; redundancje na wypadek awarii. Kazdy kontroler silnika 4 pofa-
czony jest z uktadem sterujgcym 5 silnika i z silnikiem 6. Drugi uktad sterujgcy 5 silnika stanowi redun-
dancje na wypadek awarii.

Uktad zgodny z wynalazkiem charakteryzuje sie zmniejszeniem awaryjnos$ci uktadu poprzez za-
stosowanie redundancji kontrolera sterujgcego i kontrolera silnika wraz z uktadem sterujgcym silnikiem.
Modutowa budowa uktadu utatwiajg jego naprawe. Cechuje go niski koszt wytworzenia.

Uktad sterowania zespotem silnikow pradu statego dziata w nastepujgcy sposob, centralna jed-
nostka sterujgca 1 podczas uruchomienia wybiera w kazdej sekcji jeden kontroler 3 sterujgcy pozostate
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dwa sg redundantne na wypadek awarii kontrolera 3 sterujgcego. Centralna jednostka sterujgca 1 otrzy-
muje polecenia z interfejsu sterujgcego 2, transmisja odbywa sie za pomocg interfejsu USART, otrzy-
mane polecenia sg przetwarzane i przekazywane do wybranych kontroleréw 3 sterujgcych za pomocg
interfejsu USART. Kazdy z wybranych kontroleréw 3 sterujgcych podczas uruchomienia wybiera jeden
kontroler 4 silnika, pozostate dwa sg redundantne na wypadek awarii kontrolera 4 silnika. Kazdy kon-
troler 3 sterujgcy otrzymuje polecenia od centralnej jednostki sterujacej 1 przesytane za pomocg inter-
fejsu USART, otrzymane polecenia sg przetwarzane i przekazywane do wybranych kontroleréw 4 silnika
za pomocg interfejsu USART. Z wybranych kontroleréw 4 silnika odczytywane sg obroty silnika 6 i na
podstawie odczytanych danych sg synchronizowane obroty tych silnikow. Kazdy z wybranych kontrole-
réw 4 silnika oczekuje na polecenia kontrolera 3 sterujgcego, otrzymane polecenia przetwarza na sygnat
PWM i sygnaty sterujgce kierunkiem obrotu silnika, ktére przekazuje do uktadu sterujgcego 5 silnikiem
6. Dodatkowo aktywne kontrolery 4 silnika zliczajg obroty silnika 6 i przekazujg do kontrolera 3 steruja-
cego. Ukiad sterujgcy 5 silnikiem stuzy do sterowania silnikami za pomocg sygnatu PWM oraz sygnatdéw
sterujgcych kierunkiem obrotéw, uktad umozliwia zasilanie silnikéw za pomocg zewnetrznego zrodta
pradu.

Zastrzezenie patentowe

1. Uktad sterowania zespotem silnikéw pradu statego, znamienny tym, ze zbudowany jest
z jednej centralnej jednostki sterujacej (1) potaczonej z interfejsem sterujgcym (2), oraz
dwoma podsekcjami sterowanymi dwoma kontrolerami (3) sterujgcymi, natomiast kazdy kon-
troler (3) sterujgcy potaczony jest z dwoma kontrolerami (4) silnika, a kazdy kontroler silnika
(4) potagczony jest z uktadem sterujgcym (5) silnika i z silnikiem (6).
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