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(54) N4zev prihlasky vynalezu:

Mikroprocesorem Fizeny jednofazovy motor s
externim rotorem s integrovanym vétrikem

(57) Anotace:

Motor (20, 500}, napdjeny stejnosmémnym napéjecim zdrojem,
se statorem (22) s jednofazovym vinutim (94) je vybaven
vykonovym spinacim obvodem s v¥konovymi spina&i (Q,, Q,,
Q3, Qu, Qs, Qs, Qy, Qg) pro selektivni spojovéni
stejnosmémého napéjectho zdroje s jednofizovym vinutim
(94). Rotor (24) s permanentnim magnetem (35) je
magneticky spraZen se statorem (22) a pohéni vétrak..
Polohovy snimag napf. hallova sonda (46) na stator (22)
uréuje polohu rotoru (24) a vytvati polohovy signal. Ridici
obvod (512), ktery obsahuje mikroprocesor (514), reaguje na
polohovy signal a je spojen s vykonovym spinacim obvodem,
selektivné komutuje vykonové spinate (Qy, Qz, Qs, Q4 Qs, Qs,
Q7, Qs) za Gitelem komutace jednofézového vinuti (94) v
zdvislosti na polohovém signédlu. Mikroprocesor (514) Hdici
motor (500) je naprogramovan k omezovéni provozu pH
rychlostech, na kterych dochézi k rezonanci, a vytval poplach
v ptipad?, Ze staticky tlak vétrdkem pohdngného vzduchu je
nepfijatelny




Mikroprocesorem rizeny jednofazovy motor s externim rotorem s

integrovanym vétrikem.

Oblast techniky

Vynalez se obecn& tyka elektronicky komutovanych motorfi a
jejich fizeni. Vynalez se pfesn&ji tyka Jednofazovych motort,
jakymi Jjsou motory s externimi rotory pro pohon vétrdkd, a

dale se tyka mikroprocesorového fizeni té&chto motordy.

Dosavadni stav techniky

Motory s externimi rotory nebo také "obracené motory”,
jichZ se pEedloZeny vynalez obecnd tykd, maji magneticke
prvky pZipevnény na rotor, Tyto magnetické prvky mohou
obsahovat permanentni magnety a / nebo elektromagnety.
Stator, ktery je umistén ve vnitinim prostoru magnetickych
prvki, obsahuje loZisko bro rotalni uloZeni rotoroveé hiidele
do statoru, ¢oZ rotoru wneini yykonavat totalni  pohyb
vzhledem ke statoru, pficemZ tento rotadni pohyb vznikd jako
disledek magnetické interakce magnetickych prvkd a
magnetickych poli, kteri jsou vytvafena elektrickou energii

napajenymi vinutimi statoru.

U jednoho vyhodného provedeni je uvnit? motoru na civce
navinuto pouze jedno nebo dvé vinuti. Qkolo civky je umistin
kov, pfic¢em? tento kov se nachazi mezi permanentnimi magnety

a vinutimi. Uvedeny kov slouii k tomu, aby vedl magneticky




tok, vytvafeny napajenymi vinutimi. Opané konce uvedené
kovové souZasti jsou ohnuty takovym zpusoben, aby se jeji
ohnuté konce v oblasti vinuti nachazely na Pravé opaénych
koncich civky. Kovova souldst také obsahuje centrdlni otvor a
z tohoto otvoru vybihaijici prstenec, ktery Je ptijat
centralnim otvorenm civky. Na osova oracné konce civky jsou
pfipevnény dvé v podstaté identicks desky a jsou vzajemna
thloveé posunuty takovym zpisobem, je jejich ohnuté konce se

rozprostiraji v rdznych ¢astech vinuti.

Podobné motory mohou byt elektronicky komutovany za
UCelem dosaZeni proménné rychlosti PZi provozu nepo za lUcelem
umoznéni provozu se dvéma nebo vét3im podtem odli3nych
rychlosti, u podobnych motorh je potfeba pouZit
mikroprocesoroveé fizeni, Jehos navrh e jednoduchy a
odpovidajici vyrobni naklady Jsou nizké. Navic je potfeba
pouzit Fizeni, které omezuje podet potZebnych soufastek v
porovndni s jednofazovymi motory podle dosavadniho Stavy
techniky a které miZe byt naprogramovano k tomu, aby
pracovaleo v riznych rezimech, anis by pfitom bylo potfeba

vymériovat zminéné soucastky.

Podstata vynilezu

Pfedlozeny vyndlez si proto pokladd za kol vytvorit
jednofazovy motor s jednoduch?m navrhem, ktery Je tizeny

mikroprocesorem a jehoZ vyrobni nédklady Jsou nizke,

PfedloZeny Vynadlez si dile poklada za kol vytvo fit



jednofazovy, mikroprocesorem fizeny motor, ktery je mozng
programovat a ktery obsahuje relativné maly  pocet

konstrukénich soudasti.

PredloZeny vyndlez si take pokladd za ukol Vytvofit
jednofazovy motor, ktery je Eizeny mikroprocesorenm a ktery je
naprogramovan k tomu, aby omezi] provoz p#i rychlostech, pEi
kterych nastava rezonance, nebo aby tento Provezni rezim

uplné potlacil.

PredloZeny vynalez si také pokladd za kol vytvoFit
jednofézovy, mikroprocesoren Fizeny motor pPro pohon vétrékuy,
ktery vyvola poplach v pEipadé, 3e staticky tlak v&trikem

pPoh&néného vzduchy je nepfijatelny.

PfedloZeny vynalez si také poklada za ukeol vytvoFit
jednofézovy motor, Fizeny mikroprocesorem, ktery pouziva
jednoduchoy, spolehlivouy g vyrobné nenakladnou vykcnovou

spinaci sit,

P¥edloZeny vyndlez si taksa POki&da za kol vytvorit
Jednofazovy, mikroprocesoren Fizeny motor 5¢ startovacim
rezimem, b&hen kterého e rotor roztdden s pPoZadovanym

2rychlenim, p#igens je soulasna omezen maximalni proud v

meotoru.

PfedloZeny vynalez si také pPokladd za kol vytvorit
jednofézovy motor, fizeny mikroproceSOrem, kKtery pousiva
reZim nového Spusténi, do kterého pieje v piipadé, 3e je

zji3t&no zaklesnuts rotoru.



PfedloZeny vynalez si také Pokladsd za (ko] vytvoFit
jednoféazovy motor, Fizeny mikroprocesorem, ktery se vyznacuje
konstantnimi komutacénimi periodami v pribéhu normélniho

provozniho reZimy,

Pfedlozeny vynalez si take bokladd za kol VytvoFit
jednofézovy, mikroprocesorem fizeny motor Pro pohon v8trédku,
ktery v bezpecné provozni oblasti zabrafiuje proveznimy

pfeh¥ati, anis by pFitom byl mé&¥en proud.

PfedlozZeny vyndlez si také poklads za kol vytvorit
jednofézovy motor, Fizeny mikroprocesorem, ktery pouziva

jednoduchég, nenakladné napajeni g nizkymi 2tratami, které

omezuje proud.

PfedloZeny vynalez si také pokladéd za pkol vytvorit
Jednofazovy, mikroprocesorem Fizeny motor Pro pohon v&traku,
ktery mtze byt naprogramovan na Provoz s vatiim poctem
rychlosti nebo ktery mase byt haprogramovan jako soucast

automatického fizenj kondenzitory,

V  jedné své podobé& vynélez zahrnuije motor, ktery Je
napajen stejnosmérnym napédjecim zdrojem. Stator obsahuje
jednofazova vinuti, Vykonovy spinacy obvod obsahuje vykonova
spinace pro selektivni p¥ipojovani stejnosmérného napajeciho
zdroje k Jednofazovémy vinuti. Permanentni Tagnet rotoru Jje
magreticky spfazen se statorem, Polohovy snimag na statoru
zjistuje pclohu  rotoru a Vytvari polohovy signdl, ktery

obsahuje informaci o zjist&né poloze. Ridiei obvod, ktery




cbsahuje s vykonovym spinacim ocbvodem spojeny mikroprocesor
Pro  vyhodnoceni polohového signalu, selektivnim zplisoben
komutuije vykonové Spinade z3 Leelem provadeni komutace

Jednofazového vinuti v zdvislosti na polohovém signaly

bPouZivan spole&na S vétrakem Pro pohéanéni vzduchu, Stator
obsahuje jednofazove vinuti, Vykonovy spinaci obvod obsahuje
vykonové spinage Pro  selektivni spojovani stejnosmérného
napdjeciho zdroje ] jednofézov?m vinutim, Rotoruy s
bérmanentnim magnetem je magneticky spfasen S€ statorem a je
spojen s v&trakem za uelem jeho pohonu. Na statory umistény
snimaé teploty uréuje teplotu, ktera odpovida teploteé
proudiciho vzduchu, a vytvgii teplotni signal, ktery obsahuje
informaci o zji8téné teplota, Ridici obvod, ktery obsahuje s
vykonovym Spinacim  obvodenm spojeny mikroprocesor pro
vyhodnoceni teplotnihe Signalu, selektivnip zpGscbem ctevira
& zavira vykonové spinae za qugelem Provadeéni komutace

Jednofazového vinuti v zavislosti na teplotnim signaly

budou detailné&ji popsény v ndsledujicim pPoepise nebo 2 tohoto

popisu vyplynouy, pfiem? bude pouZito doprovednych obrazkn,

Pfehled obrazkt na vykresech




soucasti.

Obr. 1 vy rozloZeném stawvu zobrazuje elektricky motor,

ktery je proveden Jako v&trak.

Obr. 2 vy perspektivé zobrazuje konstruké&ni soudsti

statoru motoru v rozloZeném stavu,

Cbr. 3 zobrazuje vertikalni tez sloZenym motorem.

Obr. 4 zobrazuje stator a desku tisténého obvodu, p#icems
deska ti3té&ného obvodu je zobrazena mimo svou monté&sni polohu

na statoru.

Obr. 5 v pohledy Zprava zobrazuje ¢&ast pPlasté podle

obr., 1, p¥icems zobrazeni ije provedene ve zvét3eném m&¥itky,

Obr. 6 zobrazuje bokorys centrdlniho vyhledavaciho &lenu

a loZiska rotorové h¥idele,

Obr. 7 v narysu zobrazuie Pravy Xouec soucasti podle

obr. 6.

Obr. 8 zobrazuje podélny regz centrdlnim vyhledavacim

Clenem a loZiskem,

Obr, 9 znézorfiuje pohled ha konec statorového j&dra
Statoru s centralnim vyhledavacim Clenem g fantomové

zobrazeni pdlovych nastave, nastavenych vyhleddvacim &lenen

do pracovni polohy.




Obr. 10 zobrazuje pohled na opacny kenec statorového

jédra.

Obr. 11 zobrazuje *fez rovinou, ktera obsahuje p#imky

11 - 11 podle obr. 10.

Obr. 12 ve velmi zvét3eném m&¥itku zobrazuje &ast motoru

v oblasti spojeni rotorového naboje se statorem.

Obr. 13 zobrazuje Fez rovinou, ktera obsahuje p#imku
13 - 13 podle obr. 5, pti&emz Znazorfiuje fantomové zobrazeni
desky tisténého obvodu a dale znazorfiuje spejeni sondy s

deskou tisténého obvodu v plasti a krytu.

Obr. 14 =zobrazuje tez rovinou, ktera obsahuje pFimky
14 - 14 podle obr. 5, ptricemz znazorfiuje fantomové Zobrazeni
desky ti3téného obvodu a dale zndzorfiuje konektor napajeci
pEipojky ve stavu, kdy Je vyjmuta =z pEipoikové zasuvky

plaste.

Obr. 15 ve zvétZeném méfitku zobrazuje &ast motoru, ve

které e vidét  zapadkove spojeni dileéi konstrukce

statoru / rotoru,.

Obr. lé  zobrazuje blckovy  diagram nikroprocesorem

tizeného jednofazového motoru podle vyndlezu.

Obr. 17 zobrazuje schéma zapojeni napajeciho obvodu

motoru podle obr. 16 podle pfedloZeného vynalezu. Napajeci



nezdvojeny stfidavy vstup.

Obr. 18 zobrazuje schéma zapojeni nizkonap&tového
resetovaci obvodu Pro mikroprocesor motoru podle obr. 16

podle pfedloZeného vynalezu.

Obr. 19 zobrazuje schéma zapojeni pro vytvoreni snimaciho
impulzu pro Hallovu sonduy motoru podle obr. 16 podle

pfedloZeného vynalezu,

Obr. 20 zobrazuje schéma zapojeni mikroprocesoru motoru

podle obr. 16 podle pfedloZeného vynalezu,

Obr. 21 zobrazuje schéma zapejeni Hallovy sondy podle

obr. 16 podle ptedloZeného vynédlezu.

Obr. 22 zobrazuje schéma zapojeni spinaét v podobné
H - mistku pro komutaci statoru motoru podle obr. 16 podle

pfedloZeného vynalezu.

Obr. 23 zZobrazuje vyvojovy diagram, jenz Zndzornuje
provoz mikroprocesoru motory podle predloZeného vynalezu v
rezimu, ve kterém Jje motor komutovanp Pri konstantni rychlosti
proudéni vzduchu S rychlostj a tocivym momentem,

nadefinovanymi v tabulkach, jen: vyludujici body rezonance.

Obr. 24 zobrazuje vyvojovy diagram, ktery Znadzorfiuje
provoz mikroprocesoruy motoru podle pfedloZeného vyndlezu v

reZimu chodu | PO startu ), ve kterénm je udriovana bezpedng




provozni oblast motoru, anif by ptitom byl méfen proud,
pficemZ uvedené udrzovani bezpeé&né provozni oblasti motoru je
provadéno pomoci zavedeni minimilniho vypinaciho g&asu pro
kazdy vykonovy spinag, pridems minimdlni vypinaci Cas zavisi

na rychlosti rotoru.

Obr. 25 zobrazuje Zasovy diagram, ktery zhazorfiuje
rozb&hovy redim pro fizeni v bezpeiné provozni oblasti

( 8OA ) na zakladé rychlosti.

Cbr., 26 zobrazuje vyvojovy diagram vyhodného piikladuy
provedeni  predloZeného vynalezu, implementujici Casovy
diagram podle opr. 25, dJeni znazorfuije rozb&hovy resim pro
fizeni v bezpe&né provozni oblasti ({ soa )} na zaklads

rychlosti.

Obr. 27 zobrazuje Casovy diagram, ktery znazorfiuje
pEipravny reiim pro fizeni v bezpefné provoznji oblasti

( SOA ) na z&akladé rychlosti,

-
-

Obr. 28 zobrazuie vyvoiov diagram, ktery znazorfuje
Provoz mikroprocesoru motoru podle vynalezu v reZimu chodu,
ktery byl zZapofat po predem daném poCtu komutaci v rozb&hovem
rezimu, pficdems v reZimu chodu mikroprocesor komutuie Spinace
za ufelem provedeni N komutaci v kenstantns komutadni periods
a pricemZ komutadni perioda je upravovana kazdych M komutaci

vV zavisleosti na rychlosti, todivénm momentu nebo konstantni

rychlosti proudéni vzduchy rotoru.




Priklady provedeni vynalezu

V souladu s doprovodnymi obrazky a zejména v souladu s
cbr. 1 a 3 elektricky motor 20, ktery de zkonstruovan podle
charakteristik ptedlozeného vynalezu, obsahuje stator 22,
rotor 24 a pouzdro 26, pricems uvedené vztahové znacky
oznacuji odpovidajici Prvky obecnym zplsobem. U zobrazeného
vyhodného p#ikladu provedeni pfedloZeného vynalezu je motor
10 je zobrazen v podob& vétrdku a je takového druhu, u
kterého se rotorovy magnet nach&zi wvn& Statoru. Jak e
zobrazeno na obrazcich, rotor 24  obsahuje naboj 28 s

vétrdkovymi  lopatkami 30, které  jsou vytvofeny  Jako

zplisobem vybihaji. N4boj 28 a vétrakove lopatky 30 Jsou
vytvoreny z polymerického materialu jako jedna konstrukéni
soucast. Naboj je na jednom konci otevien a takto definuje
dutinu, ve které je v ose naboje umistana rotorovad htidel 32
( obr. 3 ). Rotorova hfidel 32 je pEipevnéna k naboji 28
pomoci vloZené soudisti 34, kterd jJe Vytvofena na naboji v
oblasti konce hfidele, pficem: vytvofeni vloZené soulasti 34
je provedeno v dob&, kdy i¢ Z&rovel vytvaren naboj &
vétrikové lopatky 30. Rotorovy magnet 35, ktery je na obr. 1
zobrazen vyjmuty gz rotoru, zahrnuje magneticky material a
ocelové vyztuZeni. 2z davods zjednoduseni obrazka g zvySeni
pfehlednosti je rotorovy magnet 35 zobrazen na obrdzcich
pouze jako jedna konstruk&ni souCést. Vyztuiovaci ocel je pri

Vyrob& néboje také zalita do nabojové dutiny.

Stator 22, ktery bude detailn&jsim zpusobem popsan v nise

uvedeném popise, je v podstats zapouzdfen v termoplastickém



materidlu. 2 tohoto materidlu jsou také tvoreny vystupky 36,
které ubihaji podél statoru 22 rovnob&ing s Jeho osu. Kazdy
vystupek 36 obsahuje zapadku 38, ktera je vytvofena na
okrajovém konci vystupku. Deska tisténého obvodu, ktera je
oznafena obecnou vztahovou znadkou s Gislem 40, se ve
sloZeném motoru 10 nachdzi mezi vystupky 36 a obsahuje
soucastky 42, které dsou zasazeny do desky 40 tisténého
obvodu a 2z njchs alespofi jednu 1lze naprogramovat. Prstovy
vystupek 44, ktery vychézi gz desky 40 tisté&ného obvodu, nese
Hallovu sondy 46, prficem® v situaci, kdy Je obvodovd deska
zasazena mezi vystupky 36 statoru 22, se uvedeny prstovy
vystupek 44 nachazi ve vnit¥nich prostorach zapouzdfeni. ve
sloZeném motoru 10 se Hallova sonda 46 nachazi v tésnén
sousedstvi rotorového ragnetu 35, coZ e vyuzZito pro ucely
urdovani polohy rotoru PEi provadéni #izens provozu motoru.
Stator 22 také obsahuje centralni vyhledavaci ¢&len, ktery je
oznaen obecnou vztahovou zna&kou s Cislem 48, a loZisko 50,
okelo kterého je vytvofen centralni vyhleddvaci &len, KdyZ je
pozdéji providéna montas rotoru 24 do statoru, lo¥isko 50
pfijme rotorovou hfidel 32 statoru 22, pFidems PO provedeni
této montdie e vvtvofena tak zvané dileq konstrukce
rotoru / statoru. Rotor 24 je ve statoru 22 uchycen pomoci
E sponky 52, ktera je pfipevn&na k volnému konci rotoruy poté,

Co je rotor 24 vloZen do statoru.

Pouzdro 26 obsahuje centralni soudast 54, kterd je pomoci
tfi ramen 26 pfipevnéna ke kruhové obrubsa 98. Ve stavuy, kdy
je motor 10 Seéstaven, ramena 26 a kruhova obruba 58 obvykie
definuji plast okolo vétrédkovych lopatek 30. U zobrazeného

vyhodnéhe pfikladu provedeni predlezeného vynalezu Jsou




Centralni soucast 24, ramena 56 a kruhova Obruba 58 vytvofeni
jako jedna konstrukéni sou&ast Z polymerického materiglu.
Centralni souast 24 Jje na svém levenm konci v podstats
uzaviena, priem? tato skuteénost je zobrazena na obr. 1 a 3,
ale jeji konec na pravé strané ije otevieny takovym zplisoben,
Ze centrdlni soudast miZe pFijmout &East dil¢i konstrukce
statoru / rotoru. Kruhovad obruba 28 obsahuje otvory 60 pro
prostréeni upeviiovacich prvki skrze obrubu, coi je vyuZito
pro ucely uloZeni a upevnéni motoru do poZadované polohy
napfikiad v chladieinm boxu ( nezobrazeno ). Vnit¥ni prostor
centralni soudasti 24 obsahuje vodici kanaly 62 ( obr. 5 ),
které priimou odpovidaiici vystupky 36, V kazdém vodicim
kandlu 62 je v blizkosti uzavreného konce centralni soucésti
54 vytvofen schod 64, ktery pP¥ijme zapadku 38 na konci
vystupku za tu&elem spojeni vystupku s centralni soucésti,
prfitem? tato skutelnost je zobrazena na obr. 3 a 16. Primsr
centrdalni soudasti 54 se zuZuje smérem od otevfeného konce k
uzavienému konei centralni soudasti, takje Vv  Sestaveném
motoru 10 jsou vystupky 36 radidlnim zZplsobem pruZng
vychylovany ze svych klidovych poloh a diky tomu Jsou zapadky
38 zaklesnuty ve schaderch 84, Male olvory 66 v uzavienén
konci centr&lni soucasti 24 ( obr. 5 ) umozfiuji vio#it rusni
nafadi ( nezobrazeno ) do centralni soucasti a vystreit
sttupky 36 ze schodn 64, &imZ se dosdhne uvolnéni spojeni
diléi konstrukce statory / rotoru gz centrdlni soudasti. Diky

téeto konstrukei Je moZné za vEelenm provedeni opravy nebo

10, pficems opravou nebo konstrukéni Upravou se rozumi
napriklad nahrazent desky 40 tisténéhe obvodu. Motor mise byt

Znovu sestaven pomoci jednoduchého zasouvani vystupkl 36 do




centralni souddsti 54 do te doby, dokud do sebe opét vzadjemnsd

nezapadnou.

Zobrazeny mimofadné vyhodny ptiklad provedeni motoru 10

je uzplisoben zejména k tomu, aby byl pouzit jako vétrak

odpafovade v mrazicim boxu. V tomto prostfedi je oviem motor

vystaven plsobeni vody. Napfiklad je moZné, 3e uvedeny

mrazici box bude &iZtén vodou, kterd se pfi této pEileZitosti

dostane do vnit¥nich prostord boxu. Voda mize kapat nebo

dopadat na motor 10 zezhora a z prave asti motoru, pricem?
je uvaZovédna orientace motoru, ktera vyplyvd z obr. 3. PFi
takovémto vyskytu vody v blizkosti motoru se miZe stat, se

voda do motoru vnikne otvory nebo spoji v konstrukei motoru.

Zapouzdfeni statory 22 pfedstavuje jistou ochranu, ale byle

by Zadouci omezit mnozstvi vody, kters pronikne do motoru.

Mistem, kterym miZe voda vniknout do motoru,

je spoj naboje

28 rotoru a statoru 22. Na obr. 12 je ve zvétieném mé¥itkuy

zobrazena &ast tohoto spoje. V této oblasti je termoplasticky

materidl,  ktery zapouzdfuje stator, vytvarovan takovym

zpusobem, Ze vytvari k¥ivolakou cestu 68. Navic je vytvcfen

zkoseny lem 70,

70 -ery  radialnim  zpdsobem ubiha ven zg
statoru. Vnéj3i hrana 72 zkoseného lemy 7C je zkosena, takze
voda, kterd proud: Zprava, je odchylovana smérem pry& od
spcie.

Otvory 66, které umoZfiuji  rozpojit spojeni dilgi

konstrukce statoruy / roteru, v3ak mohou potenciondlnd umoinit

vodé vniknout do centralni soucasti, kde voda miZe velice

nepfiznivym zp@sobem ovliviiovat vlastnosti a Proveoz ochvodoveé
desky,

Deska 40 tist&ného obvodu, ktera obsahuje soutastky
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42, je zapouzdfena za udelem vytvoreni ochrany pfed vlhkosti.
Nicmén& je stéle nezadouci, aby voda ve vét3ich mnoZstvich
pronikala do centralni souddsti. Vv souladu s timto poZadavkem
jsou otvory 66 vytvofeny tak, aby zabrafiovaly vod& vniknout
do neZadoucich mist. Obr. 15 ve velmi zvé&t3eném mdFitku
zobrazuje pohled na jeden =z otvorh 66, pridems zndzorfinje
radidlné vnéjsi hranu 66a a radidlné vnitfni hranu 66bh. Vv
souladu s uvedenym obrazkem lezi tyto hrany v rovina Pl,
ktera je naklonéna s thlem o velikosti alespofi 45° vzhledem k
roviné P2, jeni de v podstaté rovnob&%nd s podélnou osou
rotorovda htidele. Pfitom se pfedpoklada, Ze voda nebude
dopadat na motor pod Uhlem, ktery by byl v&t3i nes uvedenych
45°. Je proto zFeijmé, ze neexistuje pfima cesta, po které by
voda dostala k otvortm b66. Pokud voda potege po cesté, ktera
je naklondnd pod uhlem o velikosti 45° nebo mén&, narazi bud
na stranu centralni soucddsti 54 nebo otvor mine, ale do

otvoru samctného nepronikne.

Centralni souldst 54 pouzdra 26 je také navrZena tak, aby
zabrafiovala porucham motoru, ktery mohou byt zpusobeny
¢ vnitinlich prostorach centralni souddsti v
sitvaci, kdy je motor 10 pouzZivdn v chladném prostredi.
Konkrétné deska 40 ti%té&ného obvodu obsahuje kontakty 74,
které vybihaji z povrchu desky ( viz obr., 4 ). Tyto kontakty
jsou umistény v prostorové navaznosti na vnit¥ni konec
piipojkové zasuvky 16, kterd se nachazi v centralni soud4sti
34. V souladu s obr. 14, pfipojkovad zasuvka 76 prijme
pfipojku 78, ktera je spojend se zdrojem elektrické energie,
pfiCemZ tento zdroj elektrické energie se nachdzi mimo motor.

K desce 40 ti3té&ného obvodu jsou pomoci pfipojky 78 pfipojena




také externi #idici zafizeni ( nezobrazeno ). Pripojkova
zasuvka 76 a pfipojka 78 maji stejny obdélnikovy prafez,
takZe kdyZ je pfipojka 78 zasunuta, v podstats uzavira
PEipojkovou zasuvku. Kdyz je pfipojka 78 zcela zasunuta do
pfipojkové zasuvky 76, kontakty 74 na desce 40 tisténého
obvodu zapadnou do piipojky, cviem nezapadnou celé, ale pouze
Castelénym zpiisobem. Pfipojkova zasuvka 76 obsahuje poutka 80
( v blizkosti svého vnhit#niho konce }+ kterd jsou v kontaktu
s pfipojkou 78 a omezuji hloubku vloZeni pEipojky do
piipojkové zasuvky. V disledku toho m& p¥ipojka 78 odstup od
desky 40 ti3té&ného obvodu a to i v pripadé, se je plné
Zzasunuta do pripojkové zasuvky 76. Podle upfednostiiovaného
piikladu provedeni predlofeného vyndlezu &ini velikost tohoto
odstupu pfibli¥né 0,5 cm. Je v8ak potfeba Fici, e se
pfedpokldda, e dostalujici by byl 1 odstup o velikosti
PIibliZné 0,125 cm. Nehleds na pouze <&asteéné spojeni
kontaktd 74 v piipojce 78 de vytvofenc elektrické spojeni,
Nechrané&né &asti kontaktd 74, které qsou vyrobeny z kovuy,
jsou v situacich, kdy je motor 10 pouZivan v urcitych
chladnych prostfedich, nachylné k tomu, Ze se na nich vytvari
led. JelikoZ de viak mezi pfipcikou 78 a obvodovou deskou 40
vytvofen vzdjemny odstup, tvorba leduy nezplisobuje vznik
vzédjemného tlaku mezi pZipeikou a obvodovou deskou, ktery by
zpusoboval odtladovani piipoiky smérem od cbvodové desky, co
by mohlo mit za nasledek i rozpojeni jimi tvofeného
elektrického obvodu. ILed se miZe tvofit na nechrénénych
kontaktech 74 a také se tvoFit v té&chto mistech bude, ale
jeho  tvorba nebude mit za nasledek vznik rozpojeni
elektrického obvodu nebo poSkozeni desky 40 tisténého obwvodu

nebe pfipojky 18,



Jak je zobrazeno na obr. 13, deska 40 ti3téného obvodu
take obsahuje samostatnou sadu kontaktn 82, které iJsou
pouzivany pro programovani motoru 10. Tyto kontakty 82 Jsou
umistény v prostorové navaznosti na vdlcovy port 84,
vytvoreny v centralni soulasti 54, ktery je normalné uzavien
krytem 86, jenz je vSak moZné z portu sejmout. KdyZ je kryt
86 sejmut z portu, mile do n&j byt zasunuta sonda 88 :za
ucelem jejiho spojeni s kontakty 82 na obvodové desce 40.
Sonda 88 je spojena s mikroprocesorem nebo podobnym zafizenim
( nezobrazeno ) za ugelem naprogramovani nebo zejména za
ulelem provedeni pfeprogramovani motoru peté, co uZ dje zcela
dokonéena vyroba motoru. Napfiklad je moZné ménit rychlost
motoru nebo Jje moné zménit zpoZdéni p¥ed startem. Vv
souvislosti s chladicimi a mrazicimi aplikacemi lze napfiklad
uvést preprogramovani motoru za ucelem préce s Jjinymi vstupy,
napfiklad pokud je vydan prikaz k odmraZovani. Pfitomnost
portu 84 a odstranitelného krytu 86 umoZiluje pfeprogramovani
motoru dlouho poté, co byla dokon&ena celkova vyroba motoru a

Jjeho mont&? v odpovidajicim aplikanim zafizeni.

Port 84 ma specialni tvar, aby bylo moZné viezit sondu do
portu pouze jednim danym zptisobem. Jak je zobrazeno na obr.
5, Je uvedeny specialni tvar realizovan pomoci Zlabku 90 na
jedné strané portu B4. Sonda obsahuje odpovidajici vystupek,
ktery Je pfijat 3Zlabkem v situaci, kdy je sonda vhodnym
zplsobem  orientovana vzhledem k  #labku. Diky tomuto
konstrukénimu uspofadadni neni mosné Zasunout  sondu 88

nespravnym zplsobem do programovacich kontaktd. Pokud je

sonda 88 orientovana hespravnym zpGsobem, neni mosné ji




zasunout do portu 84.

Jak je zobrazeno na obr. 2, stator obsahuje statorové
jadro ( nebo civku ), které je oznadeno obecnou vztahovou
znaCkou 92 a které je vyrobeno z polymerického materidlu, a
dale obsahuje vinuti 94, které je navinuto na jadro. Vodice
vinuti jsou ukon&eny v zakonCovacim pouzdru 96, které je
vytvofeno jako jedna souldst statorového jadra 92, pricemz
zakonCeni wvodiél vinuti je provedeno pomoci zakondovacich
svorek 98 v zakonCovacim pouzdru. Zakon&ovaci svorky 98 isou
umistény vhodnym zplsobem, jakym je napfiklad p¥ipdjeni k
desce 40 ti3téného obvodu. Je vSak potfeba fici, 3ze je moZné
pouzit i1 jiné zplsoby vytvo¥eni elektrického spojeni, anii by
ptitom doZlo k odchyleni od podstaty predloZeného vynalezu.
Je zfejme, Ze by bylo moZné pouZit zastrikovy druh spojeni
( nezobrazeno }, diky CemuZ by nebylo nutné provadé&t operaci

pajeni.

Feromagneticky materidl pro vedeni magnetického toku ve
stator 22 Jje vytvofen pomoci osmi samostatnych pdlovych
nastavcl, které jsou coznafeny obecnou vztahovou znatkou s
Cislem 100. KaZdy pdlovy néstavec ma v podstat& tvar pismene
U a obsahuje radidlné& vnit#ni vystupek 100a, radidln& vnéjsi
vystupek 100b a spcjovaci pEiény prvek 100c. Polové néstavce
100 jsou kaZdy pfednostné vytvofeni pomoci razZeni relativné
tenkych ocelovych lamel ve tvaru pismene U a pomoci sloieni
lamel dohromady za uU&elem vytvofeni pélovych nastaved 106.
Lamely jsou bezpelnym zpitisobem spojeny dohromady, pfidem?
pfikladem uvedeného bezpe&ného zplsobu je svafovani mnebo

mechanické uzameni. Jeden druh lamel ( obsahujici dlouhy
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radialné vné&j3i vystupek ) tvoFi stfedni ¢&éast péiového
nastavce 100 a jiny druh lamel tvo¥i postranni &asti. V této
souvislosti je potfeba Fici, Ze jeden pélovy nastavec { na
obr. 2 oznaceny vztahovou znackou s &islem 100' ) neobsahuje
jednu postranni &ast. Tato konstrukce je vytvofena umyslnég,
ptilemz divodem Je nutnost vytvofeni prostoru pro vloZeni
Hallovy sonda 46, jak bude detailnéji pops&no v niZe uvedeném
popise. POlové néstavce 100 jsou umistdny na odpovidajici
konce statorového jadra 22 takovym zplsobem, aby radialné
vnit¥fni vystupek 100a kaZdého pédiového néstavce byl pFijat
centralnim otvorem 102 statorového jadra a aby radialné
vnéjsi vystupek 100b v oblasti vinuti osovd ubihal podél
vnéj8iho prostoru statorového <Jadra. StFredni &ast radialné
vnéjsi strany radidln& wvné&jsiho vystupku 100b, ktery se
nachazi nejblife k rotorovému magnetu 35 v sestaveném motoru,
obsahuje z&fez 100d. Zafez 100d uleh&uje magneticky vyhodné
umisténi rotorového magnetu 35 vzhledem k pélovym nastavceim
100 v situaci, kdy je zakryt. P6lové nastavce mohou byt takeé
odlity z magnetického materidlu, pfidemZ tento zpusob vy roby
se neodchyluje od podstaty pfedloZeného vyndlezu. U ur&itych
nizkovykonovych aplikaci je moiné vyrazit z kovu jeden polovy
nastavec ( nezobrazeno ), pfifemZ tento nastavec by obsahoval
vétsi polet vystupkl ( napfiklad &tyfi ), které by definovaly
polové nastavee a které by ublhaly radidlnim zplisobem smérem

dolil okolo vinuti.

Pélové nastavce 100 jsou neseny a udriovany v pfisludné
poloze statorovym jadrem 92 a centralnim vyhleddvacim &lenem,
ktery Jje oznafen obecnou vztahovou znadkou s &islem 104.

Radialné wvnitfni vystupky 100a pbélovych néastavcd Jsou

ewd
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umistény mezi centralnim vyhleddvacim &lenem 104 a vnit¥nim
pramérem statorového Jjadra 92 v centralnim otvoru 102
statoroveho jadra. Stfedni &&sti vnit¥nich vystupkl 100a jsou
vytvofeny za stejnych lamel, které tvofi stFedni &asti
vnéjsich vystupkt 100b, a jsou 3Jir3i ne3? postranni &asti
vnit¥nich vystupkl. Radi&dlné vnit¥ni hrana stredni &asti
kazdého pélového ndstavce vnit¥niho vystupku 100a je piijata
odpovidajicim sedlem 104a, které je vytvofeno v centralnim
vyhledavacim Clenu 104 a piijme tak stfedni East
odpovidajiciho pélového nastavee. Sedla 104a ijsou umisténa
tak, aby byla rozmisténa okolo centralniho vyhledévaciho
Clenu 104 v asymetrickych polohach vzhledem k pélovym
nastaveim  100. Rovina, kKterd prochdzi podélnou osou

centrédlniho vyhleddvaciho &lenu 104 a p¥es sedlo 104a,
neubiha kolmo na sedlo nebo pélovy nastavec 100, umistény do
odpovidajici polohy pomoci sedla. V diisledku toho je mezera

mezi radidlné vné&isim vystupkem 100b a permanentnim magnetem

35 rotoru 24 asymetricka, coZ usnadni start motoru.

Radialné vné€j8i hrana vnitfniho vystupku 100a je v zabéru

ajicim Zebrem 106 na vnitfni sLrané centralniho

otvoru 102 statorového jadra. Konstruk&ni provedeni Zeber 106
je nejlépe vidét na obr. 9 af 1l1. Ke kazdému pélovému
nastavei 100 p#isludi jedna dvojice Zeber | 106a, 106b,
atd. ). Jak je moZné vidét na obr. 9 a 10, rfzné uhlové
natoéeni Zeber 10 odpovidd dhlovému nato&eni pélovych

nastaved 100. Polové nastavce a centralni vyhledavaci &len
104 jsou fantdémovym zplsobem zobrazeny na obr. 9, pficemz
tote fantémové zobrazeni je pouZite z toho davodu, aby se

ukazale, Jjak je kaZdd dvojice pPifazena k danému pdlovému




néstavci na Jjednom konci statorového jadra. Jedno ze Zeber
106 je specialné vytvoreno pro umisté&ni nevyvaZeného pélového
nastavce 100' a miZe byt v zabdru spiSe se stranou vnit¥Fniho
vystupku 100a' nez s jeji radi&dln& vné&js%i hranou. Jiné 3ebro
106d, které je pfifazeno k odpovidajicimu pélovému nastavci,
ma menSi radialni tloudtku, protoZe je v =zab&ru s radiidlné

vnéj3i hranou 3ir3i stfedni &asti vnit¥®niho vystupku 100a'.

Centralni vyhledévaci ¢len 104 urédi a zajisti radialni
polohu kaZdého pélového nastavce 100. Jak bude detailn&j3im
zplsobem popsdno v nife uvedeném popise, pEfi sestavovini mlze
byt cast plvodni radidlni tloudtky Zeber 106 odstfiZena
vnitfnim vystupkem 100a za ucCelem pFizplsobeni toleranci v
statorovem Jadru 92, pbdlovém nastavci 10 a centralnim

vyhledavacim ¢&lenu 104. Radi&lné vnit#ni hrana ka¥dého
vnéjsiho vystupku 100b je umisténa v zafezu 108, ktery je
vytvoren na okraji statorového jadra 92. V souladu s obr. 6
az 8 centralni vyhleddvaci &len 104 na svych opa&nych koncich
obsahuje oblasti, které maji v podstatd stejny tvar, ale jsou
navzajem uhlové posunuty o 45° okolo podélné 08y centrdlnihoe
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zejména na obr. 7. Uvedeny vzajemny uhlovy posun vytvari
odpovidajici natofeni kaZdého ze &ty¥ poélovych nastaved 100
na kazdém konci statorového jédra 92, diky &emu? se dosahne
dobreho nasazeni na statorové jadro, aniz by pfitom do3lc k
tomu, Ze by spolu pfisly do styku pélové nastavce z opa&nych
konch. Je zfejmé, Ze Uhlové natoleni je dano poltem pélovych
nastaved 100 ( Jjeho velikost napfiklad &ini 360° dileno
poCtem polovych nastavel ) a Ze pFi pouiiti jiného podtu

poélovych ndstaved by Jjeho velikost byla jina. Tvar
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centralniho vyhledavaciho ¢lenu 104 by potom byl
odpovidajicim zplisobem upraven tak, aby se prizplsobil jinému
poctu pélovych néastaveh 100. Jak je zobrazeno na obr. 8,

centralni wvyhleddvaci <¢&len 104 je odlit okolo kovového
loZiska 110 rotorové htidele, které se samo promazava v
pribéhu celé doby Zivotnosti motoru 10. Statorové jadro 92,
vinuti 94, poélové néastavce 100, centrdlni vyhledavaci &len
104 a loZisko 110 jsou zapouzdfeni v termoplastickém
materidlu za wfelem vytvofeni statoru 22. Konce loZiska 11¢
rotorové hfidele nejsou zakryty zapouzdfovacim materidlem,

diky Cemuz je pri montaZi rotoru 24 do statoru 22 moZné

zasadit rotorovou hfidel 32 do loziska ( viz obr. 3 ).

Zplsob sestaveni

Ve vySe wuvedeném popise Dbyla popsadna konstrukce
elektrického motoru 10 a v néasledujicim popise bude popséan
upfednostiiovany zpQsob sestaveni uvedenéhc elektrického
motoru 10. Nejprve ijsou vyrobeny Jjednotlivé konstrukéni
soudieti motory. Pfesné pofadi vyroby jeduoilivych
konstrukénich soufasti neni dllezité, p¥idemi je z¥eimé, ze
nékteré nebo v3echny soufasti mohou byt vyrobeny na
vzddlenych mistech a nasledné jsou odeslany do mista, ve
kteréem se provede zavérelné sestaveni. Rotor 24 je vytvofen
pomoci zaliti magnetu 33 a rotorové hfidele 32, obsahujici na
jednom konci vloZenou soudst 34. Naboj 28 a vétrakové
lopatky 30 jsou vytvofeny okecle magnetu 35 a rotorové hfidele
32 takovym zplsobem, Ze Jje moZné je bezpednym a pevnym

zplisobem uleZit do naboje. Pouzdro 26 je vytvofeno také
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pomoci odliti centrédlni soud4dsti 54, ramen 56 a kruhové
obruby 58, pPicemi tyto uvedené konstrukéni souddsti tvori
Jeden jediny konstrukéni celek. Centrdlni soucast 54 e
vytvofena s vnit¥fnimi Zebry 112 ( obr. 5 ), kterd jsou
pouZita pro zaji5téni desky 40 ti3¥té&ného obvoduy, jak bude
detailnéji popsano v ni%e uvedeném popise. Deska 40 ti3téného
obvodu je vytvofena obvyklym zplsobem pomoci  zasazeni
soucastek 42 do desky. U vyhodného pfikladu provedeni
ptedloZeného vyndlezu Jsou programovaci kontakty 82 a
napajeci kontakty 74 do obvodové desky 40 nastfeleny, pFidem?
je pouZito spide této technologie neZ technologie montasze
pomoci péajeni ( obr. 4 ). Hallova sonda 46 je uloZena na
prstovy vystupek 44, ktery vybih& z povrchu desky, a je

elektricky spojena se soutéstkami 42 na desce.

Stator 22 obsahuje ur&ité konstrukéni soudasti, které
jsou vytvofeny v dobd pred samotnym sestavovénim statoru.
Centralni vyhledavaci ¢&len 104 je vytvofen jako odlitek,
ktery se rozprostird okolo loZiska 110, jeni je vyrobeno z
bronzu. Konce loZiska 110 vy&nivaji z vyhledavaciho &lenu

104. LoZiske 110 de poté naimpregnovano lubrikacni létkou

takovym zplsobem, aby tato lubrikace byla dostate&na po celou
dobu Zivota motoru 10. Statorové jadro 92 ( nebo civka ) IJe
odlite a ovinuto magnetovymi vodi&i, které na statorovém
jédru tvo¥i vinuti 94. P6lové néastavce 100 Jjsou vytvoFeny
pomoci raZeni tenkych lamel v podstaté ve tvaru pismene U =z
oceli. Lamely jsou s vyhodou vyrobeny ve dvou riznych
provedenich, jak jiz bylc teeno ve vySe uvedeném popise.
Tyto lamely jsou sloZeny dohromady a 3jsou svafeny a timto

zpusobem vytvofi kaZzdy pélovy nastavec 100 ve tvaru pismene
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U, piiCemZ lamely obsahuji deldi vnéjsi vystupek a &Zirsi
vnitfni vystupek, tvoFfici stfedni ¢&Easti pbdlovych néstavci.
Jeden pdlovy nastavec 100' je v3ak vytvoren bez jedné
postranni C&sti takovym zptisobem, 3e je vytvofen prostor pro

Hallovu sondu 46.

Konstrukéni soué&sti statoru 22 jsou sestaveny v lisovém
zafizeni ( nezobrazeno }. Ctyfi pélové nastavce 100, které
budou umisté&ny na Jjeden konec statorového jadra 92, Jsou
nejprve umistény do lisového zafizeni do poloh, které uréuje
toto zafizeni a které jsou natodeny o 90° vzhledem k budouci
O0se rotace rotorove hfidele 32. P6lové nastavce 100 Fsou
umistény tak, aby se oteviraly smérem nahoru. Centréalni
vyhledavaci Clen 104 a loZisko 110 jsou s pat#iénou orientaci
umist&ny v lisovém zafizeni tak, aby se rozprostirali do
centralniho otvoru 102 statorového jadra %2. Radialnd vnit¥ni
hrany stfedni ¢dsti vnit¥nich vystupkd 100a poélovych nastavch
jsou pfijaty odpovidajicimi sedly 104a, ktera jsou vytvoFfena
na jednom konci centralniho vyhledavaciho &lenu 104. Navinuté
statorové jadro 92 je do lisového zafizeni vsazeno obvykle na
______ %, jenZ byl umisté&ny do lisového
zatizeni v pfedchozi montaZni fazi. Jine Ctyfi pédlové
nastavce 100 jsou umistény do lisového zafizeni nad statorove
jadro 922, ale jsou umistény do takové polohy, ktera se
vyznacuje stejnym uhlovym natoenim vzhledem ke statorovémy
jadru, jaké bude mit se stavu, kdy bude dokonéeno sestavovani
motoru 10. Pélové néastavece 100 nad statorovym 3&drem 92 se
oteviraji sm&rem dolt a jsou umistény v polohach, které Fsou
natoeny o 45° vzhledem k poloham polovych nastavel ve spodni

Easti lisového zafizeni.
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Lisové zafizeni je uzavieno a v dtsledku své aktivace
vyviji tlak na pdlové néastavce 100 ve statorovém jadru 9.
Radidlné wvnitfni hrany wvnitfnich vystupkd 100a pdlovych
nastaved 100 zapadnou do svych odpovidajicich sedel 104a
centrédlnich vyhledavacich ¢&lenfi. Ka3dé sedlo 104a wurcuje
radidlni polohu odpovidajiciho pélového nastavee 100, se
kterym je v z&b&ru. Vnitini vystupky 100a pélovych nastavch
100 proniknou do centralniho otvoru 102 statorového jadra 92
a prijdou do zabéru se Zebry 106 na statorovém jadru, ktera
s¢ rozprostiraji v centrdlnim otvoru. Vile radi&lnich
rozmérd, které wvznikly v dasledku uvalovani a vzniku
toleranci p¥i ndvrhu a vyrob& centralniho vyhledavaciho ¢&lenu
104, podlovych néastavci 100 a statorového jadra 92, Jjsou
piizpisobeny vnit¥nimi vystupky 100a v ddsledku odstfizZeni
casti materidlu Zeber 106, kterd jsou v zabéru s pélovymi
nastavci. Proces odst¥ihavani materialu probiha tehdy, kdyz
polové nastavce 100 dosedaji na statorové jadro 82. Tolerance
statorového jadra 92 radi&lnich polohach pélovych nastavch

jsou timto zplsobem zcela odstranény. Radidlni polohy

pbélovych nédstavel 100 musi byt peClivé nastaveny, aby se

docililo vytvofeni co moZn& nejmendi vzduchové mezery mezi
pélovymi né&stavci a rotorovym magnetem 35, aniZ by pFitom
ovSem do8lo k mechanické interferenci mezi statorem 22 a

rotorem 24.

Sestavené statorové jadro 92, pédlové nastavee 100,
centralni vyhledavaci &len 104 a loZisko 110 Jjsou umistény v
odlevaci formé& a jsou v podstatd zapouzdfeni do vhodného

ohnivzdorného termoplastického materialu. U nékterych
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aplikaci nemusi byt odlévaci material ohnivzdorny. Konce

loZiska 110 jsou v prib&hu procesu odlévani zakryty a nejsou

tedy v kontaktu se zapouzdfovacim materialem. Zakondovaci

svorky 98 pro vytvofeni elektrického spojeni s vinutim 94

take nejsou zcela zakryty =zapouzdfovacim materidlem ( viz

obr. 4 ). Zkoseny lem 70 a vystupky 36 Jjsou vytvofeny ze

stejneého materidlu, =z Jjakého Jje vytvoFeno zapouzdfeni

zbyvajici &asti statoru. Vystupky 36 jsou s vyhodou relativné

dlouhé, pPiemZ jejich délka &ini pfibli?né jednu tfetinu

dokonfeného a zapouzdfeného statoru. Délka vystupki 36

umoznuje, aby mohly byt vyrobeny ten&i i u robustnéisich

konstrukci, ikdyZ z&roved umoZfiuje vykonavat pruiné ohyby,

které jsou potfeba pro vytvofeni zapadkového spojeni v

pouzdru 26. Krom& vystupkd 36 a zkoseného lemu 70 jsou navic
vyrobeny také dva polohovaci prvky 114, které ubihaji souosym
zplisobem ve stejném sméru jako vystupky a v situaci, kdy

probiha spojovéani, =zajistuji, aby se stator 22 nachdzel v

odpovidajici poloze s patfiénym Ghlovym natocenim vzhledem X

pouzdru 26. Dale jsou vytvofeny konstrukéni souldsti, které

slouzi k podpirani desky ti3téného obvodu. Dv& =z té&chto
konstrukénich soculisti maji podobu blokG 116, z nichs jeden
je umistén za zakonlovacimi svorkami 98, zatimco jiné dva

maji podobu kolikl 118 ( na obrazcich je zobrazen pouze jeden

z nich ).

Poté Jje provedena montdZ zapouzdfeného statoru 22 a

rotoru 24, ¢&imZ se dosdhne vytvofeni dil&i konstrukce statoru
/ rotoru. Nasazovaci podlofka 120 ( obr. 3 } je nasazena na
rotorovou h¥idel

32 a Jje zasunuta na pevny konec rotorové

hfidele v naboji 28. Nasazovaci podlofka 120 je vyrobena z
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materialu, ktery je svymi vlastnostmi podobny gumé a ktery je
na Jednu stranu schopen absorbovat vibrace a ma nizky
koeficient t¥eni a na druhou stranu usnadiiuje skluz po
statoru ZzZ. Strana nasazovaci podloZky 120, kterd je vyrobena
z materidlu s nizkym koeficientem t¥eni, je orientovéna osové
smérem ven k otevienému konci niboje 28. Stator 22 je zasazen
de naboje 28, pfifemZ rotorovd h¥idel 32 je pfijata loZiskem
110 ve stfedu statoru. Jeden konec loZiska 110 je v kontaktu
se stranou nasazovaci podloZky 120, kterd je vyrobena z
materidlu s nizkym koeficientem tferi, takZe néaboj 28 mizie
volné rotovat vzhledem k loZisku. Jinad nasazovaci podloZka
122 je umisténa na volném konci loZiska 110 a na konec
rotorové hiidele 32 Jje nasazena E sponka 22, aby hfidel
nemohla vypadnout z loZiska. Rotor 24 je tedy bezpelnym a
stabilnim zplisobem nasazen na statoru 22. Deska 40 tiZt&ného
obvodu je pevné umisténa v dilZi konstrukeci statoru / rotoru.
Konstrukce desky 40 ti3té&ného obvodu je zobrazena na obr. 4,
oviem na tomto obrazku neni 2z divodd veétsi pfehlednosti

vykresu zobrazen rotor 24. Deska 40 tiit&ného obvodu je

zasazena mezi tfi vystupky 36 statoru 22. Prstovy vystupek 44

>

obvodove desky 40 je zasunut do otvoru 124, vyrobeném pfi
zapouzdfovéani, takie Hallova sonda 46 na konci prstového
vystupku je umist&na v zapouzdfené oblasti u nevyvaZeného
pélového ndstavce 100', ktery byl vyroben bez jedné postranni
Casti s tim Umyslem, aby byl vytvofen odpovidajici prostor
pro Hallovu sonda. Ke statoru 22 bli¥$i strana obvodové desky
40 Jje v kontaktu s bloky 116 a koliky 118, které zajistujii,
aby se obvodovA deska nachézela v pfedem dané vzdalenosti od

statoru. Zakonlovaci svorky 98, které vybihaji ze statoru 22,

jsou pfijaty pomoci dvou otvert 126 v obvodové desce 40,




ZakonCovaci svorky 98 Jjsou vhodnym zplsobem elektricky
spojeny se soulastkami 42 obvodové desky, pricemi Jjako
ptiklad vhodné spojovaci technologie Llze napfiklad uvést
pajeni. Spojeni zakon&ovacich svorek 98 s deskou 40 je jediny

pevny spoj mezi deskou tist&ného obvodu a statorem 22.

Diléi konstrukce statoru / rotoru a deska 40 tisténého
obvodu Jjscu poté spejeni s pouzdrem 26, pticemZ po téte
montdzni fazi Jje prakticky dokonZeno sestavovani motoru.
Vystupky 36 jsou umistény v navaznosti na odpovidajici kanaly
62 v centrdlni soudasti 54 a prvky 114 jsou umistény v
navaznosti na vybrani 128, ktera jsou vytvo¥ena v centralni
soucdsti ( viz obr. 5 a 14 ). Vystupky 36 ijsou pfijaty v
centralni souCdsti 54 pouze pf¥i dodrZeni jedné orientace a to
z  divodi  pEitomnosti  prvkG  114. Dildf  konstrukce
statoru / rotoru je zasunuta do centrilni soudasti 24. Volné
konce vystupkl 36 jsou na svych vnéjsich koncich zkoseny, co%
uleh€i vstup vystupkll do centrdlni soulisti 94. Centralni
soucast se lehce zuZuje smérem ke svému uzavienému konci.
KdyZ vystupky 36 vstupuiji do centralni soulasti a poté Jsou
postupnd zasouvidny, Jjscu radidlnim zplisobem odchylovany ze
svych klidovych poloh smé&rem dovnit?. Kdyz =zapadka 38 na
konci kaZdého vystupku dosdhne schodu 64 na vnitinim konci
kanédlu 62, vystupek 36 se narovni smérem ven, takie zapadka
pfijde do zab&ru s ramenem. Vystupek 36 Jje stédle vychylen ze
své klidové polohy, takZe m& radiilni pEedpéti smérem wven,
coz udrzuje zapadku 38 ve schodu 64. Zabdr zépadky 38 se
schodemn 64 zabranuje tomu, aby dil¢i konstrukce
statoru / rotoru a deska 40 tijt&ného obvodu byly vyjmuty 2z

centralni souCasti 54. V této chvili je motor 10 zcela
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sestaven pomoci samoupeviiovaci konstrukce, aniz by pfitom

bylo pouZito jakéhokoliv upeviiovaciho prvku.

Deska 40 tisténého obvodu je zaji%t&na ve své
odpovidajici poloze pomoci deforma&niho spojeni se Zebry 112
v centralnil souCdsti 54. V prib&hu zasouvani konstrukce
statoru / rotoru do centrdlni soudasti 34 jsou okrajové hrany
obvodové desky 40 v zab&ru se Zebry 112. Zebra jsou pevndjii
nez materidl desky ti%té&ného obvodu, takie deska ti3téného
obvodu je Zebry 112 &iste&nd zdeformovana za Géelem vytvoreni
deformagnino spojeni. Timte zptsobem je deska 40 tisté&ného
obvodu zajiSténa ve své odpovidajici poloze, aniZ by pfitom
bylo pouZito jakéhokoliv upeviiovaciho prvku. Uhlova orientace
desky tiSténého obvodu 40 je dana orientaci jejiho spoieni se
zakonCovacimi svorkami 98 ze stator 22. Programovaci kontakty
82 Jjsou proto v centrdlni soudasti 54 umistény v ndvaznosti
na port 84 a napdjeci kontakty 74 jsou umistény v navaznosti
na pfipojkovou zasuvku 76. Je také zFeimé, 3Ze deska 40
tiSténéhe obvodu miZe byt ve statoru 22 umisténa, aniZ by
pfitom bylo pouZito jakéhokoliv deforma&niho spojeni s
centrélni souldsti 54. wWapfiklad na statoru 22 vytvoFfeny
kolik ( nezobrazeno ) miZe prochdzet skrze obvodovou desku a

na néj miZe byt nasunut nasuvny prvek na obvodové desce, diky

CemuZ se obvodovd deska pfipevni ke statoru.

U vyhodného pfikladu provedeni p¥edloZzeného vynédlezu neni
motor 10 naprogramovan nebo testovan pfed dokondenim
zavérefné montdZe motoru. Poté, co je dokcnBena uvedena
zavéreCna montdZ, je k desce ti3t&ného obvody 44 pomoci portu

a pripojkové zasuvky 76 piipojena skupinova spojka ( tato
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skuteénost neni nezobrazena, ale je v podstaté reprezentovana
sondou 88 a vykonovou p¥ipojka 78 ). Motor je pote
naprogramovan, pfiemZ programem Jje nastavena napfiklad
rychlost a startovacl zpoZdéni, a poté Jje motor otestovan.
Pokud je zjiSténo, Ze obvedovd deska 40 je poSkozena, Je
mozné nedestruktivnim zpUsobem rozebrat motor a nahradit
obvodovou desku, aniZz se pfitom manipulovalo s ostatnimi
¢astmi motoru. Uvedenou nedestruktivni demontdZz Jje moiné
provést pomoci vloZeni ruéniho nafadi ( nezobrazeno ) do
otvort 66 v uzavieném konci centrdlni soulasti 54 a pomoci
vystréeni zapadek 38 ze schodl 64. Pokud naopak motor usp&3né
projde zaru¢nimi a garancnimi testy, Je do portu 84 umistén

kryt 86 a motor je pEfipraven pro expedici.

8 motorem podle pfedloZienéhoc vynalezu je moZné motor 10
preprogramovat v dobé&, kdy se JiZ nenachdzi na misté&, kde
prob&hla jeho puvodni konstrukce ¢i zavérelnad montaZ. Koncovy
uZivatel, jakym mbZe byt nap¥iklad vyrobce mrazicich boxt,
miZe sam sejmout kryt B€ z portu B4 a pomoci tohoto portu

muze pfipojit sondu 88 k programovacim kontaktim 82.

Motor mtZe byt podle potfeby pfeprogramovian k tomu, aby
si ukladal informace ¢ zménach provoznich parametrd motoru,
které uZivatel provedl. Motor 10 1lze umistit na Jjeho
provoznim misté&, Jakym Jje napfiklad mrazici box, pomoci
prostr&eni upeviiovacich prvkl ( nezobrazeno ) skrze otvory 60
v kruhové obrub& 58 a v boxu a jejich ndsledného upevnéni.
Diky pouzdru 26 Je proto moZné pFfipevnit cely motor k nosné
konstrukci, pficemZ je pouZito spoje v oblasti kruhové obruby

58. Motor Jje spojen s napadjecim zdrojem pomoci p¥ipojky 78,
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zastrlené do pfipojkové zastréky 76 ( obr. 14 ). Zapadky 130,

z nichZ je na obrazcich zobrazena pouze jedna a které se
nach&zi po stranach pEipoiky 78, =zapadnou do &terbin na
odpovidajicich stranach jazyCku 132, diky &emuj je pfipojka
uzamCena v pPfipojkové zastréce 16. Pfed tim, nes je do desky
40 ti3téného obvodu pfivedeno napajeci napéti, p#ijde
pfipojka 78 do kontaktu s poutky 80 v piipojkové zastréce 76,
takZe 1 ve své plné zasunuté poloze si zastrka udrZuje dany
cdstup od desky tist&ného obvodu. V disledku toho jsou
napajeci kontakty 74 zasunuty do pEipciky 78 dostate&né
daleko na to, aby se vytvorilo elektrické spojeni, ale pfitom
nejsou do pfipojky zcela zasunuty. IkdyZ se potom v prost¥edi
mraziciho boxu miZe na napajecich kontaktech 74 tvolit led,
rebude se diky této konstrukci tvoFit mezi pfipojkou 78 a
deskou 40 ti%té&ného obvedu takovym zpuscbem, aby do3lo k
pfipadnému neZadoucimu rozpojeni a / nebo podkozeni

odpovidajicich konstruk&nich soudasti.

Cbr. 16  zobrazuje blokovy diagram mikroprocesorem
fizeného  jednofazového motoru 50 podle pfedloZeného
vynaleru. Motor 500 je napédjen stiidavym napédjecim zdrojem

S01. Motor 200 obsahuje stator 502 s jednofézovym vinutim,
Proud, ktery je dodévany z napdjeciho zdroje 301, proudi ptes
vykonovy napdjeci obvod 503 pfimo de vykonového spinaciho
obvodu. Vykonovy spinaci obvod mfiZe byt jakykoliv obvodu pro
komutaci statoru 502, jakym Jje naptiklad B - mustek 504 s
vykonovymi spinadi pro selektivni pfipojovani stejnosm&rného
napajeciho zdroie 201 k Jjednofazovému vinuti statory 502.

Permanentni magnet rotoru 506 je magneticky spfasen se

Statorem a Jje otdfen pomoci komutace vinuti a komutaci

s 8 d




vytvofeného magnetického pole. Motor je s vyhodou vytvofen
Jako "obraceny" motor, u kterého se stator nachazi ve
vnitfnim prostoru rotoru a u kterého vnéjsl rotor rotuje
ckolo vnitfniho statoru. Nicméné je v3ak potfeba F¥ici, :ze
rotor je také moZné umistit do vnit#niho prostoru vnéj3iho

statoru.

Snimal polohy, jakym je napfiklad Hallova sonda 508, je
umistén na statoru 502 za ulelem detekce polohy rotoru 506
vzhledem k vinuti a za uCelem vytvareni polohového signalu,
dodavaného pomoci vodide 510, pfitem? uvedené polohovy signéal
nese informaci o zji%t&né poloze rotoru 506. Obecn& vztahova
znatka s Cislem 512 oznaduje Fidici obvod, obsahujici
mikroprocesor 514 pro vyhodnoceni polohového signalu & pro
jeho pfijem pomoci vodide 510. Mikroprocesor 514 je spcien s
H - mistkem 504 za uelem selektivni komutace vykonovych
spinaCl pro zajidténi komutace jednofazového vinuti statoru

502 v zavislosti na polohovém signalu.

Napajeci napé&ti VDD mikroprocesoru 514 je pomoci vodige

516 pfivadéno z napAdjeciho  cbvedy 502, Nizkonapétiovy

resetovaci obvod 518 sleduje napdti VDD na vodil&i 516, které
je piivadéno do mikroprocesoru 514. Resetovaci obvod 218
selektivné zresetuje mikroprocesor 0l4 v ptipad&, Ze vodigem
516 do mikroprocesoru pfivadéné napéti VDD pfejde z urovné
pod danou mezni hodnotou nad Grovedl pFedem dané mezni
hodnoty. Mezni hodnotou je obvykle minimalni napéti, které je
potfeba dodavat do mikroprocesor 214, aby byl schopen

provozu. Proto je ulelem resetovaciho obvodu 518 udriovat

provoz a znovu obnovovat provoz mikroprocescru v piipad&, Ze
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vodicem 516 privadéné napéti VDD poklesne pod plvodné
nastavenou minimélni velikost, kterou Je potfeba dodriet, aby

mikroprocesor 514 dobife pracoval.

Kromé& toho miZe byt za tU&elem uZetfeni elektrické energie
Hallova sonda 508 pFferu3ovan& napajena napajecim obvodem 520,
ktery pod kontrolou mikroprocesoru 214  vytvaPi 3ifkovs
namodulované napajeci impulzy, jenZ jsou potom pZivadény do

Hallovy sondy.

Mikroprocesor 514 obsahuje Fidici vstup 522 pro ptijem
signalu, ktery ovliviiuje Fizeni motoru 500. V situaci, kdy je
mikroprocesor naprogramovan k tomu, aby £idil rotor komutaci
statoru pro dosaZeni dvou nebo vdt3iho poctu diskrétnich
rychlosti, miZe byt uvedenym signdlem napfiklad signal s
informaci o rychlosti. Nebo je také moZné ?idit spojité zmény
rychlosti motoru nebo jeho tofivy moment v zavislosti na
teploté. Napfiklad misto Hallovy sondy 508 nebo ve spojeni s
ni lze podle potfeby pouZit snimaéd 524 teploty pro méPfeni
teploty vzduchu v okoli motoru. Tento vyhodny pFriklad
provedeni pfedlofenéhc vyndlezu je uZiteCny zejména tehdy,
pokud rotor 506 pohdni vétrak, ktery zaji3tuje proudsdni
vzduchu kondenzdtorem pro GC€ely odvadéni kondenzatorem
vytvafeneho tepla, nebo ktery zajisdtuje proudéni vzduchu
odpafovacim zafizeni pro ochlazovaci ucely, pficemZ uvedeny
vyhodny pifiklad provedeni predloZeného vynalezu je zobrazen

na obhr. 1 az 15.

U Jednoho vyhodného p¥ikladu provedeni predloZeného

vyndlezu reaguji procesorové taktovaci hodiny na teplotu

Rl




vzduchu, ktery proudi v okoli motoru, a slouzi k dodavani
teplotniho signalu, ktery nese informaci o zji%té&né teploté.
Je-1i v dané aplikaci pouZit kondenzdtor, pFidem? vétrak Zene
vzduch do kondenzdtoru, uvedend teplota reprezentuje okolni
teplotu a rychlost ( proud&ni vzduchu ) je pEizplsobena tak,
aby se docililo minimdlniho pot¥ebného prouddni vzduchu pfi
zméfené teplot&, které je pot¥eba pro optimalizaci procesu
pfenosu tepla. KdyZ vétrdak v kondenzétoru Zene vzduch,
uvedend teplota reprezentuje okolni teplotu a také zménu
teploty ( At }, kterad byla zplsobena teplem kondenzatoru,
odvedenym proudénim vzduchu. V tomto piipadé je v reakci na
vy851i kombinovanou teplotu zvy3ovana rychlost motoru |
rychlost je zvy3ovana zvétSovanim tolivého momentu motoru, to
znamena pomoci sniZeni vypinaciho <&asu PDOFFTIM vykonového
zafizenl - viz obr. 26 ). Rychlost motoru miZ%e byt navic
nastavena takovym zplisobem, aby pro rGzna teplotni pasma
vytvafela r0znd proudéni vzduchu, pfidemZ uvedenymi rfiznymi
proudénimi vzduchu se rozumi odli%nd konstantni proudéni
vzduchu pro dané podminky statického tlaku vétrdku. Podobné
je tomu i u kondenzdtorové aplikace. To&ivy moment, ktery ije
polieba &k tomu, aby motor bé&Zel s poZadovanou rychlosti,
reprezentuje statickou zat&Z motoru. Vy33i statickd zatiZeni
mohou byt zpisobena mont&2i v uzavPenych prostfedich, motory
mohou byt napfiklad zabudovany do mraziciho boxu, neboc mohou
byt zpusobena tim, 2e proudéni wvzduchu v kondenzatoru je
ztiZeno v souvisleosti se vznikem a usazovanim prachu &i
odpadnich ¢&&stic. Ob& tyto podminky mohou mit za nasledek

zvySeni proudéni vzduchu / rychlosti.

Rnalogicky mbZe byt v odpafovacich aplikacich zvy3eny




staticky tlak znamkou zamrzani nebo velmi tésného uloZeni

skladovanych chlazenych objekti.

U Jedné komer&ni chladici aplikace odpafovaci wvétrak
pohani vzduch vzduchové zaclony a vzduch, ktery chladi
potraviny. Tento v&trakem pohanény vzduch proudi odpafovacim
zafizenim. Teplota proudu vzduchu reprezentuje teplotu
vzduchové zaclony a teplotu potraviny chladiciho vzduchu.
Rychlest v&trdku je potom vhodnym zplsobem p#izptisobovana

tak, aby byla udrZovana poZadovana teplota.

Krom toho mbZe mikroprocesor 514 komutovat spinale s
proménnou rychlosti za u&elem zachovani v podstaté konstantnij
rychlosti proudéni vzduchu, ktery je poh&nén vétrikem,
upevnénym na rotoru 506. V tomto pfipadé mikroprocesor 514
generuje poplachovy signdl pro aktivaci poplachu 528 ve
chvili, kdy rychlost motoru je v&t3i nes pozadovanad rychlost,
kterd odpovida konstantnimu proudéni wvzduchu a na které ma
byt motor provozovadn. Podobné jako v pfipad® poZadovaného
toCivého momentu, miZe byt poZadovanad rychlost urd&ena
nikroprocesorem v z4vislosti na pofatedni staticke z&t23i

motoru a casovych zménach této statické zatdse.

Obr. 23 zobrazuje upfednostfiovany vyhodny pFiklad
provedeni predloZeného vyndlezu, u kterého je mikroprocesor
514 naprogramovan v  souladu se zobrazenym vyvojovym
diagramem. Vyvojovy diagram na obr. 23 znazoriuje reZim, ve
kterém je motor komutovadn pro zaji5téni konstantni rychlosti
proudéni vzduchu v souladu s rychlostmi a toéivymi momenty,

nadefinovanymi v tabulkach, jen: nezahrnuji body rezonance.




Pokud rotor nap#iklad poh&ni vétrak pro vytvofeni proudéni
vzduchu v  kondenzdtoru, vyznafuje se motor uréitymi
rychlostmi, pfi kterych nastava jev rezonance, jenZ zplisobuje
zvy$eni miry vibraci a / nebo zvySeni akustického hluku.
Rychlosti, p¥i kterych nastavaji podobné vibrace a / nebo
akusticky hluk, jsou obvykle stejné nebo si jsou podobné a je
mozné je piedpovidat, zejména v pfipadech, kdy jsou motor a k
nému pfipevné&ny vétrék vyrobeni s velmi malymi tolerancemi.
Vibrace a hluk je proto moiné omezit pomoci takového
naprogramovani mikroprocesoru, které omezuje provoz pfi
urcéitych rychlostech nebo které vylu¢uje provoz v ur&itych
rychlostnich rozsazich, p#i kterych nasté4vaji vibrace nebo
hluk. Jak je =zobrazeno na obr. 23, mikroprocesor 514 potom
pracuje‘ nasledujicim zplsobem. Po startu nastavi
mikroprocesor ve f4zi 550 cilovou proménnou I tak, aby
odpovidala ukazateli podatedni startovaci rychlosti, ktery
definuje rychlost konstantniho proudéni vzduchu. Napiiklad ji
nastavi jako I = 0. Poté mikroprocesor pfejde do faze 552 a
zvoli rychlostni pracovni bod ( 8sP ) z tabulky, ve které e
ke kaZdé drovni 0 aZ n proménné pfifazen odpovidajici
rychlostni pracovni bod ( ssp Y, ktery odpovidd vyplnacimu
Cas vykonnového zafizeni ( PDOFFTIM = Prin ) pro minimalni
vykon a odpovidajici vypinaci c¢as vykonnového zarizeni

( PDOFFTIM = P,,, ) pro maximalni vykon.

Jé potrfeba fici, Ze se stoupajicim PDOFFTIM klesa vykon
motoru, jelikoZ v prub&hu ka?dé komutadni periody se Fizené
vykonové spinae nachazeji delsi dobu ve vypnutém stavu.
Vyvojovy diagram podle obr. 23 je v souladu s timto

specifickym konstruk&nim f#eSenim. Odbornici se znalosti




dosavadniho stavu techniky mohou navrhnout jiné ekvivalentni

zpusoby fizeni vykonu motoru.

Po zpoZdéni ve fazi 554, b&hem kterého je motoru umoZnéno
se stabilizovat, mikroprocesor 514 =zvoli PDOFFTIM pro
minimdlni vykonovou urovef ( Py, ) z tabulky, kterd umoifiuje
ovladani proudu na zakladé udajfl o minimalni vykonové urovni,
JenZ Jsou prifazeny ke zvolené velikosti prom&nné I. Ve fazi
558 mikroprocesor zvoli PDOFFTIM pro maximalni vykonovou
drovefl ( Ppay ) 2 tabulky, ktera umoziiuie ovladani proudu na
zdkladé udajl o maxim4dlni vykonové drovni, JjenZ Jsou

pfifazeny ke zvolené velikosti proménné I.

Ve fazi 560 mikroprocesor porovna soucasny PDOFFTIM,
ktery reprezentuje souasnou vykonovou uroved, s minimalnim
PDOFFTIM ( Pn, ) pro dané I. Pokud je soucasny PDOFFTIM v&tsi
neZ minimalni PDOFFTIM ( PDOFFTIM > B, ), pak mikroprocesor
piejde do féze 562 a porovna uroved promZnné I s maximalni
hodnotou n. Pokud je oviem I v&t3i nef nebo n nebo mu je
rovné, mikroprocesor prejde faze 564, ve které nastavi I na

velikost n. Jinak musi byt I menZi nes maximélni hodnot
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takie z tohoto divodu mikroprocesor 514 pFejde do faze 566,

|

ve které zvy§i I o jednu tdroven.

Pokud mikroprocesor 514 ve fazi 560 zjisti, Ze souZasny
PDOFFTIM je men5i neZ nebo rovny minimu PDOFFTIM
( PDOFFTIM < P ), pfijde mikroprocesor do faze 568 a porovna
souasny PDOFFTIM, reprezentujici soudasnou vykonovou urovefi,
s maximalnim PDOFFTIM ( P,, ) pro dané I. Pokud soulasny

PDOFFTIM je men3i neZ maximélni PDOFFTIM ( PDOFFTIM < Poax ),
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mikroprocesor pfejde do fdaze 370 a porovnd Uroved prom&nné I
s minimalni hodnotou 0. Pokud je I men3i nebo rovno 0,
mikroprocesor pfejde do féaze 272, ve které nastavi I na
hodnotu rovnou 0. V opadném p¥ipadé musi byt I vé&t3i nei
minimélni hodnota pro I a mikroprocesor 514 pfejde do faze

574, ve které sniZi I o jednu drovef.

Pokud je soufasny PDOFFTIM men3$i nebo rovny minimu a je
vétsi nebo rovny maximu, coZ znamena, Ze vysledek obou fazi
260 a 568 je negativni, motor pracuje s takovou rychlosti a
vykonem, ktefi Jjsou potfeba pro =zajisténi poZadovaného
proudéni vzduchu, v disledku &ehoZ mikroprocesor se vrati

zpét do faze 552 za uUCelem udrZfeni svého provozniho stavu.

Krom toho Jje moZné mikroprocesor 514 naprogramovat s
vyuzitim algoritmu, ktery definuje proménnou rychlost, se
kterou jsou komutovany spinace. Tato proménna rychlost se
miZe spojité ménit v pFfedem daném rozsahu alespofi mezi
minimalni rychlosti S,, a maximalni rychlosti Spax S Vyjimkou
pfedem daného rozsahu rychlosti 81 + 82, ktery je vyjmut z
pitedem daného rozsahu. V disledku toho pii rychlostech v
rozsahu mezi S1 - 82 a S1 mikroprocesor provozuje motor s
rychlosti 81 - 82 a pfi rychlostech v rozsahu mezi S1 a

S1 + 82 mikroprocesor provozuje motor s rychlosti S1 + S$2.

Obr. 22 zobrazuje schéma zapojeni H - mistku 504, ktery
tvofi wvykonovy spinaci obvod s vykonovymi spina&i podle
vynalezu, ikdyZ je moZné pouZit i 3jin& konstrukéni Fe§eni,
jakym je napfiklad pouZiti dvou vinuti s jednim zakonZenim

nebo pouziti H - mnistku podle U.S. patentu s d&islem



5,859,519. Stejnosmérné vstupni napé&ti je pomoci pbfivodu 600
piivedeno do vstupnich spinact Ql a Q2. Vystupni spina& Q3
uzavira dil¢i obvod selektivnim pfFipojenim spinaCe Q2 a
statoru 302 k uzemnéni §02. Vystupni spina& Q4 uzavira jiny
diléi obvod selektivnim spojenim spinafe Q1 a statoru 502 s
uzemnénim 602. Vystupni spinad Q3 Jje ovliadan spinadem Q5,
ktery pomoci portu BQ5S p¥ijima Fidici signal. Vystupni spinad
Q4 Je ovladdn spinalem Q8, ktery pomoci portu BO8 pfijima
fidici signal. KdyZ je spinad Q3 uzavien, vodi& 604 pfivede
na bazi spinafe Q1 takovy potencidl, ktery otev¥e spina& 01,
coz zajisti, Ze spinal Q1 bude vidy otevten, kdyZ bude spinad
Q3 uzavien. Obdobnym zpiisobem vodié& 606 zaruéi, Ze spinag& Q2

bude otevZen, kdyZ spina& Q4 bude uzavten.

Jednofazové vinuti statoru 502 obsahuje prvni zakonceni F
a druhé zakonfeni S. Jak je moZné vid&t na schématu, spinal
Ql pfedstavuje prvni vstupni spinag, ktery je zapojen mezi
zakonCeni S a napéjeni, reprezentované pfivodem 600. Spinac
Q3 predstavuje prvni vystupni spinag, ktery je zapojen mezi
zakonfeni § a uzemnéni 602. Spinal Q2 predstavuie druhy
vstupni spinag, ktery jec zapojen mezi zakondeni F a napdjeni,
reprezentované piivodem 600. Spinaé Q4 pfedstavuje druhy
vystupni spina&, ktery je zapojen mezi zakcneni F a uzemnéni
60z. Vv disledku toho mikroprocesor ovlada prvni vstupni
spina¢ Ql a druhy vstupni spinad 02 a prvni vystupni spinag
Q3 a druhy vystupni spinag Q4, pfPicemi proud je dodavan v
prub&hu prvnich 90° komutadni periody, co? ije =zobrazeno na
obr. 27. Prvnich 90° komutalni periody je dhileZitych a to z

hlukovych divodi a =z dbvodd u&innosti a také 2z davodd

existence poZadavki na topologii tohoto vykonového zafizeni (




jinymi slovy, Jje vidy sepnut bud Ql nebo Q2, kdyi je
odpovidajicim zpisobem vypnut bud Q3 nebo Q4 ). PDOFFTIM ije
termin, ktery Je pouZivan v softwarovych algoritmech
vykonového fizeni. KdyZ je prvni vystupni spinaé Q3 otevreny,
prvni vstupni spinaC Q! Jje uzavieny. Obdobnym zplsobem je
druhy vstupni spinal Q2 spfaZeny s druhym vystupnim spina&em
Q4 a reaguje na né&j, takZe kdyZ je druhy vystupni spinad 04
uzavieny, druhy vstupni spina& Q2 Jje otevieny. Také v
situaci, kdy je druhy vystupni spina& Q4 otev¥eny, je druhy
vstupni spinaC Q2 uzavieny. Tato skutelnost je zobrazena na
obr. 27, na kterém je vidét, Ze v jakémkoliv okamZiku provozu
Je stav Ql Jje opalny vzhledem ke stavu Q3 a stav Q2 je opatny

vzhledem ke stavu Q4.

Obr. 26 zobrazuje vyvojovy diagram, ktery zndzoriiuje
rozb&hovy reZim, u ndjZ je proudové maximum urdeno pomoci
PDOFFTIM v zavislosti na odpovidajici rychlosti motoru. V
tomto reZimu Jje u vykonovych zafizeni softwarovym zpisobem
souvisle provadéna $ifkovd modulace pulzl, pFidemZ tato
modulace je provaddéna za Gfelem nastartovidni motoru.
bredloZeny startovaci algoritmus ve startovacim reZimu
provede osm komutaci a poté pfeijde do reZimu chodu. Podobny
algoritmu miZe konstantni zrychleni aproximovat pormoci
zvoleni spravného pomé&ru PDOFFTIM a rychlosti. Ve fazi 650 je
hodnota HALLIN konstanta, ktera definuje po&atedni hodnotu
Hallovy sondy. Pokud se ve fazi 652 zméni aktudlni hodnota
Hallovy sondy ( HALLOLD ), je ve fazi 654 HALLIN nastavena
tak, aby se rovnala HALLOLD, a ve fazi 656 je PDOFFTIM

pozménén v z&vislosti na otadkach.




Obr. 25 zobrazuje vystupy mikroprocesoru porty BQS a
BQB ), které motor, kdyZ se impulzné zméni vysledek snimani
Hallova jevu ( signé&l HS3 ). KdyZ je signéal H33 nulovy, Jje u
tohoto pfikladu signdl z portu BQ5S modulovan pulzné& 3ifkovou
modulaci. KdyZ se signdl HS3 ( v okamZiku snimani )} zm&ni na
1, m& mikroprocesor k dispozici konednou &asovou periodu
( zpoZdéni ), aby rozpoznal magnetickou zménu, po které je
port BQS ve vypnutém stavu, coZ je pouZito k pulznd Zitkové
modulaci signadlu z portu BQ8 ( v prib&hu &asové periody

PWAMTIM ).

Obr. 24 zobrazuje Jjiny alternativni aspekt vynalezu,
ktery se vyznaCuje tim, Ze mikroprocesor je v priubéhu reZimu
chodu provozovdn v bezpené provozni oblasti, anif by pFitom
bylo pouZito snimani proudu. V souladu s obr. 24

mikroprocesor 51 zejména Fidi wvstupni spinade 01 - Q4

takovym zplsobem, Ze kaZdy vstupni spinad je otevieny nebo
uzavieny v prib&hu minimdlni &asové periody ( PDOFFTIM )
kazdé periody pulzné 3Iifkovd modulace, pfiCemZ ochrana pfed
prenfatim je zajist&na bez potfeby snimani proudu. Minim&lni
perioda miZe byt zejména funkci rychlosti rotoru, pridem:
ochrana pfed pfehfdtim je zaji%t&na bez snimani proudu pomoci
omezeni celkového proudu v &ase. Jak je zobrazeno na obr. 24,
pokud je rychlost v&t3i ne? minimalni hodnota ( Jinymi slovy,
pokud plati, Ze A < 165 ), A je nastavena na hodnotu 165 a
omezeni SOA je vynechano a neni jej pot¥eba. Pokud je wv3ak
rychlost men$i neZ ( nebo rovnd ) minim&lni hodnotd ( jinymi
slevy, pokud A > 165), =zajisti postup podle obr. 24, iZe
spinale jsou vypnuty v prabéhu minimilni Gasové periody za

Uucelem omezeni proudu. "A" je proménnad a je vypo&itédna pomoci
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rovnice, kterd popisuje minimélni hodnotu PDOFFTIM pro danou
rychlost { rychlost  je  konstanta, vyndsobend &islem
1 / TINPS, kde TINPS je perioda motoru ). Pokud plati, 3ze
A < PDOFFTIM, je potom PDOFFTIM nastaven na A, Ze proud
motoru Jje wudrZovdn na maximalni pozadované hodnoté& pFi

rychlosti, se kterou motor b&3i.

Jak je zobrazeno na obr. 18, motor obsahuje resetovaci
fidici obvod 512 pro selektivni zresetovani mikroprocesor ve
chvili, kdy se nap&ti VDD napadjeciho zdroje zm&ni z drovns
pod pfedem danou mezni hodnotou na troven nad ptedem danou
mezni hodnotou. Konkrétn& spinaZ Q6 zablokuje mikroprocesor
pomoci portu MCILR / VPP ve chvili, kdy déli¢ové napéti mezi
rezistory R16 a R17 poklesne pod predem danou mezni hodnotu.
Mikroprocesor je op&tn& zaktivovan a nastaven ve chvili, kdy
se napéti napd&ti vrati zpét nad Uroven pPedem dané mezni

hodnoty, coZ ve svém disledku zptsobi uzavFens spinace Q6.

Obr. 19  zobrazuje upfednostiiovany  vyhodny piiklad
provedeni predloZeného vynalezu napdjeciho obvodu 220 pro
Hallevu sondu 508. Mikroprocesor vygeneruje pulzné §ifkovou
modulaci namodulovany signal GBS, ktery pferuSované napaji
Hallovu sondu 508, coZ je zobrazeno na obr. 2] pomoci
pferuSované uzaviraného spinace Q7, jeni pomoci vodile 181

pfivadi napé&ti VB2 do Hallovy sondy 508.

Obr. 17 zobrazuje schéma zapojeni napdjeciho obvodu 503,
ktery pomoci H - mistku 204 dodava napéti Vin pro napéijeni
statoroveho jednofazového wvinuti a ktery také dodava dalsi

napéti, kterd jsou potfebnd pro Fizeni H - mistku 504 a2 pro




provoz mikroprocesoru 514. Nizkd provozni napéti, mezi ktera
patfi zejména napé&ti VB2 pro fizeni napéti spinaZl Q1 - Q4,
nap&€ti VDD pro provoz mikroprocesoru, napéti HS2 pro provo:z
Hallovy sondy 508 a nap&ti VSS, které je referenénim napétim
zemé ¥Fidiciho obvodu a které se nemusi nutné& vztahovat na
vstupni stfidavé nebo stejnosmérné napéti, 7jsou odvozovéna ze
vstupniho napéti V;,, pIiCemZ Je vyuZito sériové =zapojeného

bezeztratového kapacitoru CI.

Obr. 20 zobrazuje vstupy a vystupy mikroprocesoru 514.
Jak je moZné vidét na tomto obrazkim, Jje pro snimaé polochy
pouZit pouze Jjeden vstup GP4, piicemZ tento vstup GP4
slouzici pro pEivod informace, kterd de wvyuZita k Fizeni
stavu fidiciho signédlu z portu BQS, pfivadé&ného do spinate Q5
za UCelem Fizeni vystupniho spinaCe Q3 a vstupniho spinace
Q1, a které je také vyuZita k Iizeni stavu fidiciho signalu z
portu BQB, pfivedeného do spinaCe Q8 za GCelem Iizeni
vystupniho spinafe Q4 a vstupniho spinale Q2. Vstup GP2 ije
podle potfeby wvolitelny vstup pro nastaveni rychlosti motoru
nebo jiného parametru nebo p#i kombinovaném pouZiti s

termistorem 524 je moiné jej pfipejit na vystup kompardtoru

Obr. 28 =zobrazuje vyvojovy diagram upfednostfiovanéhe
vvhodného pfikladu realizace reZimu chodu, béhem kterého Je
ovladan proud vykonovych zafizeni. Tento reiim se vyznaluje

nasledujicimi charakteristikami:
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RIZENI VYKONOVEHO ZARIZENI ( PROUDU } PRI CHODU MOTORU

Na konci kaZdé komutace budou vykonova zaFizeni
vypnuta tak dlouho, neZ Jje vypo&it&na pFisti

komutaéni perioda.

OFFTIM = TINP / 2, ( Komutadni perioda déleno
dvéma = 90° ). Toto je vypoliténo také v prabé&hu

startovaci faze.

Po osmi komutacich ( jedno otodeni motoru ) a po
ukonCeni startovaci rutiny je vypo&itdn PWMTIM,
pEilemz

PWMTIM = OFFTIM / 4

Na  zacatku kaZidé komutadni periody Jje &itad
{ COUNT8 ) nastaven na hodnotu 5, aby se zajistilo,
ze vykonova zafizeni budou v prub&hu této komutace
Ctyfikrat zapnuta:

PWMSUM = PWMTIM

PDOFFSUM = PWMTIM - PDOFFTIM

TIMER = 0

( PDOFFTIM je pouZit pro ovladani velikosti proudu v
motoru & je prizphsobovdn pomoci Pidiciho algoritmu

( RYCHLOST, TOCIVY MOMENT, CFM a podobn& ) ).

Komutalni Cas je nastaven na 0 p¥i ka?dé definované
Hallové zmé&né&, HALLOLD je uloZen& zm&Fend Hal lova

hodnota.




V prib&hu chodu motoru je v kaidé komutaéni periodé
vykonan proces, ktery je zalofen na vyvojovém diagramu, fjenz
je zobrazen na obr. 28. Konkrétné ve fazi 702 je nejprve
zkontrolovadn komutaéni é&as, aby se zjistilo, 2da se motor
nachazel v této poloze po p¥ilig dlouhou Casovou periodu, v
nasem pfripadé &ini délka této doby 32 ms. Pokud je ve fazi
702 odpovéd pozitivni, je ohlasen zaklesly rotor a program
pfejde do fdze 704 obsluhy zaklesnutého rotory. V opacném
piipadé& proces ve fazi 706 zjisti, zda je komutadni Zas ve&sti
neZ OFFTIM. Pokud tomu tak je, komuta&ni perioda je v&t8i ne’
90 elektrickych stuphifi a proces prejde do faze 708, ve které
odpeji =zafizeni a ve fazi 710 ukon&i obsluhovaci rutinu.
Nasledng& je ve fazi 712 porovnan komutaéni &as s hodpotou
PWMSUM. Pokud je komutadni &as mensi ne? PWMSUM, je ve fazi
714 zjisténo, zda je komutacni cGas je men3i nebo roven
hodnoté& PDOFFSUM. Pokud je toto tvrzeni pravdivé, de
obsluhovaci rutina ukondena ve fazi 716, v opalném pfipadé
program prejde do faze 708 ( pokud odpovdd ve fazi 714 zni

"ano" ) .

V uvedeném pfipad&, kdy je komutaéni c&as Jje vEet3i nebo
rovny hodnot& PWMSUM, je ve fazi 718 k hodnotam PWMSUM a
PDOFFSUM pifiltena hodnota PWMTIM za u(celem ptipravy na
nasledujici periodu pulzng& 3ifkové modulace a proménnid A je

nastavena na COUNTS8 - 1.

Pokud je ve fézi 720 proménna A rovna nule, Sifkova
modulace impulzl { &ty#i impulzy ) Jje v této komutadéni

periodé period® dokon&ena a proces pfejde do faze 708, ve
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které odpoji za¥izeni a ukon&i tuto obsluhovaci rutinu. Pokud
ovSem neni rovna nule, je ve fazi 722 nastaven COUNTS { coZ
je proménnd, jen? definuje poc¢et impulzd PMW na Jjednu
komutaci ), odpovidajici zafizeni je zapnuto a tato
obsluhovaci rutina 3je ve fazi 716 ukonlena. PFi pouZits
rychlej3iho procesoru je mozné implementovat v&t3i pocet PWM
na Jjednu komutadni periodu. U pomalej8ich procesort jsou
upfednostiiovany &tyfi PWM na Jednu komuta&ni periodu, piilemz

u rychlejsich procesord je upfednostfiovano osm PWM.

Na obr. 27 je zobrazen odpovidajici &asovaci diagram. Ve
fazi 704 obsluhy zaklesnutého motoru Jsou zafizeni vypnuta na
dobu 1,8 sekundy poté, pfiCemZ poté je proveden pokus o

normadlni start.

V souladu s vy3e uvedenym popisem lze Fici, 3e byl
zrealizovidn vét3i pofet charakteristik ptedloZeného vynalezu,

pfiCemZ bylo dosaZeno i Jinych vyhodnych vysledkd.

JelikoZ Jje moZné provést nejriznéjsi zmény vyie uvedenych
prvkd a charakteristik, anis by pfitom doslo k odchyleni od
podstaty pFedloZeného vyndlezu, je nutno ¥Fici, 3e vSechny
prvky a charakteristiky, ktere jsou obsaZené ve vyie uvedeném
popise a které jsou Zobrazeny na doprovodnych obrazcich, jsou
pouze ilustrativniho charakteru a pfedloZeny vynalez se

neomezuje pouze na na.

Zastupuije

JUDr. Otakar Svoréik
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PATENTOVE NAROKY

1. Motor, napajeny stejnosm&rnym napajecim zdrojem,

vyznadujici se tim, Ze obsahuje:

48]

stator s jednofdzovym vinutim;

vykonovy spinaci obvod s vykonovymi spina&i pro
selektivni spojovéni stejnosmé&rného napajeciho zdroje

s jednofazovym vinutim;

rotor s permanentnim magnetem, magneticky spraZenym

S5e statorem:

polohovy snima& na statoru pro ur&ovani polohy rotoru
a vytvafeni polohového signalu, ktery nese informaci

0 urcené poloze;

Fidici obvod, obsahujici mikroprocesor, ktery reaguije
na polohovy signdl a ktery je spojen s vykonovym
spinacim obvodem pro selektivni komutaci vykonovych
spinacl pro komutaci jednofazového vinuti v

zavislosti na polohovém signdlu.
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2. Motor podle naroku 1, vyznaéujici se tim, ze

mikroprocesor komutuje spinae s vétim poltem rychlosti,
které neobsahuji alespot jednu rychlost, jenZ odpovida

rychlosti, p¥i které vznikd rezonance.

3. Motor podle naroku 2, vyznacujici se tim, Ze rotor
pohani vétrak; mikroprocesor komutuje spinade s promé&nnou
rychlosti pro zaji3téni v podstaté konstantni rychlosti
proudéni vzduchu, pohan&ného vétradkem, a rozsah proménné
rychlosti nezahrnuje rozsah rychlosti, p#i kterych vétrak
rezonuje,

4. Motor ©podle naroku 3, vyznaéujici se tim, Ze
mikroprocesor obsahuje algoritmus, ktery definuje souvislé
zmény proménné rychlosti v predem daném rozsahu mezi alespon
Smin 8 nejvySe Sp s vyjimkou pFedem daného rozsahu rychlosti
mezi 81 + 82, ktery neni obsaien v pfedem daném rozsahu,
pficemZ pfi rychlostech mezi 81 - 82 a 81 mikroprocesor
provozuje motor s rychlosti 81 - 82 a pfi rychlostech mezi S1

a 81 + 82 mikroprocesor provozuje motor s rychlosti 81 + 82.

5. Moter podle naroku 2, vyznadujici se tim, Ze rotor
pohani vétrak; mikroprocesor komutuje spinade s rychlosti
potfebnou pro zaji%t&ni v podstat® konstantni rychlosti
proudéni vzduchu, pohan&ného v&traken, pficemZ pottebna
rychlost Jje definovana tabulkou, ktera nezahrnuje rozsah

rychlosti, na kterych vétrak rezonuje.

6. Motor podle naroku 5, v¥znadujici se tim, Ze tabulka

obsahuje rychlostni pracovni body, minimilni todivy mement



pro kazdy rychlostni pracovni beoed a maximalnj toCivy moment
pro kazdy rychlostni pracovni bod a mikroprocesor komutuije
spinaCe s rychlosti, kterd odpovidd jednomu z rychlostnich
pracovnich bodl, v rozsahu mezi minimalnim a maximalnim

tolivym momentem.

7. Motor podle néroku 1, vyznadujici se tim, 3Ze rotor
pohani vétrak; mikroprocesor komutuje spinade s proménnou
velikosti  to¢ivého momentu pro zajisténi v  podstaté
konstantni rychlosti a mikroprocesor vytvafi poplachovy
signal, kdyZ dJe todivy moment motoru v&t3i nes poZadovany
tofivy moment, ktery odpovidd v podstaté konstantni

rychlosti,

8. Motor podle néaroku 7, vyznadujici se tim, Ze poZadovany
toCivy moment je urden mikroprocesorem jako funkce po&ateé&ni

statické zat&Ze motoru a Zasovych zm&n statické zitéie.

9. Motor podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze rotor
pohani vétrdk; mikroprocesor komutuje spinade s promé&nnou
rychlosti pro zaji’tdni v podstatd konstantnino proudéni
vzduchu, pohéné&ného vétrdkem, a mikroprocesor vytvari poplach
signal, kdyZ Jje rychlost motoru v&t3i nes: poZadovana
rychlost, kterd odpovidd v podstatéd konstantnimu proudéni

vzduchu,

10. Motor ©podle naroku 9, vyznadujici se tim, 3Ze
pozadovand rychlost je urlena mikroprocesorem jako funkce
pofateéni statické z&t8Ze motoru a Casovych zmé&n statické

zatéze,
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11. Motor podle naroku 1, vyznadujici se tim, 3Ze

jednofazové vinuti obsahuje prvni a druhé zakondeni, pficem?
vykonovy spinaci obvod obsahuje H - mistek s prvnim hornim
spinaCem, zapojenym mezi prvni zakonfeni a napdieni, s prvnim
spodnim spinacem, zapojenym mezi prvni zakonéeni a uzemnéni,
s druhym hornim spinalem, zapojenym mezi druhé zakondeni a
napéjeni, a s druhym spodnim spinalem, zapojenym mezi druhé
zakonCeni a uzemn&ni, a pfifemi mikroprocesor ¥idi prvni a
druhy horni spina¢ a prvni a druhy spodni spina& tak, Ze bud
Jsou souCasné otevieni prvni horni spina& a druhy spodni
spina¢ nebo jsou souasné otevieni druhy horni spina& a prvni

spodni spinad.

12. Motor podle nérocku 11, vyznacujici se tim, 3ze
mikroprocesor fidi prvni a druhy spodni spina&, piifemZ prvni
horni spina¢ je spojen s prvnim spodnim spinaZem a reaguie na
néj tak, Ze prvni horni spina& je otevfen, kdyZ je prvni
spodni spinal uzavfen a prvni horni spinad& je uzav¥en, kdyz
je prvni spodni spina& otevien, a pfidemz druhy horni spinad
je spojen s druhym spodnim spinadem a reaguje na né&j tak, Ze
druhy horni spinal je otevfen, kdyZ je druhy spodni spinac
uzav¥en a druhy horni spina& je uzavfien, kdyz je druhy spodni

spinal otevien.

13. Motor podle néaroku 1, vyznadujici se tim, Ze
mikroprocesor Jje naprogramovidn pro implementaci rozb&howvého
rezimu, p¥iemZ Jjeden =z vystupnich spinadh je selektivné
uzavien na predem danou ¢asovou periodu v zévislosti na

poloze rotoru, dané polohovym signdlem, pPidemi v rozb&hovém
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reZimu je rotor v podstaté konstantné urychlovéan,

14. Motor podle naroku 13, vyznadujici se tim, Ze je
provedena obsluha zaklesnutého rotoru, kdyZ je v rozbdhovém
rezimu po daném poltu otacek polohovym signdlem dand rychlost

rotoru men3i neZ pfedem dané minimum.

15. Motor podle naroku 14, vyznacdujici se tim, Ze pfi
obsluze =zaklesnutého rotoru na predem danou &asovou periodu
rozpoii spinae a poté je provedena rozb&hova rutina.

16. Motor podle néaroku 13, vyznadujici se tim, Ze
mikroprocesor Jje naprogramovan pro implementaci rutiny chodu

po pfedem daném podltu komutaci v rozb&hovém reZimu.

17. Motor podle néroku 16, vyznadujici se tim, Ze v reZim
chodu mikroprocesor komutuje spinale p¥i N komutacich v jedné
konstantni komuta&ni periodé, pficemZ komutalni perioda IJe
ptizptsobovdna kaZdych M komutaci v zdvislosti na rychlosti,
toéivém momentu nebo konstantni rychlosti proudéni wvzduchu

LOLOoru.

18. Motor podle ndroku 17, vyznadujici se tim, Ze
mikroprocesor ridi vstupni spinacCe tak, Ze kaZdy vstupni
spina& Jje otevfen po dobu minimdlni pfedem dané &asové
periody v pribéhu kaZ?dé komutaéni periody, pfiéem? ochrana
pfed pfehfdti je realizovéana bez sniméni proudu.

19. Motor podle naroku 1, vyznacdujici se tim, Ze

mikroprocesor ¥idi vstupni spinae tak, Ze kaZidy vstupni




spina¢ Jje v pruab&hu kaidé komutadni periody otevfen po
minimdlni, pfedem danou dobu, pfifemZ minimalni pfedem dané
doba Jje funkci rychlosti rotoru a p#i&emZ ochrana pfed

pfehfati je realizovana bez sniméni proudu.

20. Moter podle naroku 1, vyznadujici se tim, 3ze dale
obsahuije resetovaci obvod pro selektivni zresetovani
mikroprocesoru, kdyZ se napdti napajeciho zdroje zméni z
urovné pod pfedem danou mezni hodnotou na uroved nad horni

pfedem danou mezni hodnotou.

21. Motor podle nérocku 1, vyznadujici se tim, Ze ddle mezi
stejnosmérnym nap&jecim zdrojem a vykonovym spinacim obvodem
obsahuje napajeci obvod, pFidem? uvedené napajeni obsahuje
bezeztratovy obvod pro omezeni prouduy, ktery obsahuije
kapacitor, JjenZ je =zapojen do série se stejnosmédrnym

napdjecim zdrojem.

22. Motor, napédjeny stejnosmdrnym napajecim zdrojem, pro
pouziti s vétrakem pro poh&n&ni vzduchu vyznadujici se tim,

w

Ze obsahuje:

- stator s jednofazovym vinutim;

- vykonovy spinaci obvod s vykenovymi spina&i pro
selektivni spojovani stejnosmé&rného napajeciho

zdroje s jednofdzovym vinutim;

- rotor s permanentnim magnetem, magneticky spfaZenym

se statorem a pohdnéjici vétrak;




23. Motor
rychlost

tabulky,
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snima¢ teploty na statoru pro ur&ovani teploty,
ktera odpovidd teploté proudiciho wvzduchu, a
vytvafeni teplotniho signdlu, ktery nese informaci o

zji%téné teploté;

tidici  obvod, obsahujici mikroprocesor, ktery
reaguje na teplotni signdl a ktery je spoien s
vykonovym spinacim obvodem pro selektivni otevirani
a zavirani  vykonovych spinaci pro komutaci
jednofézového vinuti v zAvislosti na teplotnim

signalu,

podle naroku 22, vyznadujici se tim, #e provezni
motoru Je wurCena pomoci algoritmu nebo pomoci

pricemZ mikroprocesor pferudi komutaci na pEedem

danou dobu, kdyZ provozni rychlost motoru je mendi ne?

minimum, a priemZ mikroprocesor reaguje pouze na teplotni

signdly, dodané po pfedem dané dobi.

Zastupuje

JUDr. Otakar Svordik
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Obr. 13
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Obr. 18
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Obr. 20
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Obr. 21
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Obr. 23

Zatatek Fizeni konstantniho proudéni vzduchu

J

1= Pfi startu je inicializovan
ukazatel rychlosti =0

- 550

=

Zvoleni rychlostniho pracovniho

bodu (SSP) z tabulky

. 552

1

Zpozdéni |~ 9%

#

Zvoleni PDOFFTIM pro minimalni | - 556
vykonovou urovéh (Pmin) z tabulky

!

Zvoleni PDOFFTIM pro maximalni
vykonovou urovéii (Pmax) z tabulky

558

1=1+1

PDOFFTIMN_A
>Pmin
N

e
e

PDOFFTIMN_Ano
<P max
N




Obr. 24

ReZim chodu SOA (ne pfi startu)

Ano
Ukongeni rutiny ]
Ne
A=(TINPS-682)*5/32
Ano
—e1  A=165
PDOFFTIM<A PDOFFTIM=A
L Ukon&eni rutiny]
* TINPS je komutaéni

perioda, 8 us na bit
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Obr. 26
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650

| HALLINSSNIMANI (HALLOVA SONDA)

—l

PWMTIM=128, PDOFFSUM=PWMTIM-PDOFFTIM
TIMER=0 (TIMER POCITA PO 8 ps PRO TOTO

USPORADANi MOTORU )

!

HALLIN=SNIMANI (HALLOVA SONDA)

656

PDOFFTIM=86;

POKUD RPM<605, PAK PDOFFTIM=94
POKUD RPM<280, PAK PDOFFTIM=108

[ e

HALLOLD= HALLIN  }ee—

NE

POKUD HALLOLD PAK

GP1=0,POKUDHALLOLD
PAK GPO=0
(0 = ZAPNUTO)

TIMER>

ANO

'

GP0=1
GP1=1

(1 =VYPNUTO)

PDOFFSUM

652

HALLIN=
HALLOLD

ANO

PWMTIM=PWMTIM
+128/PDOFFSUM

- =PDOFFSUM+128
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Obr. 28
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Komutaéni

704
r
Komutacni | Obsluha zakiesnutého
cas >32ms rotoru
708 1
P Ano Nizkovykonova
g:gg?gl; ' zafizeni jsou vypnuta
cas (GPO=1, GP1=1)

I

Ukonc&eni obsluhovaci
rutiny
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Ne
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\
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Komutacéni
¢as> PDOFFSUM
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Ukonéeni obsluhovaci
rutiny

J
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|

COUNT8=A
Pokud HALLOLD, GP1=0 (zapnuto)
Pokud HALLOLD, GP0=0
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