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PM Permanent Magnets (I
ServoMotor Motor “Esclau”

e Gir de Forma Discreta (a passos)

e Control per Polaritzacio Bobines
Motor PaP * No Necessita Realimentacio

e Parell Arranc Moderat

e Gir de Forma Continua

e Control per PWM
ServoIVIotor e Necessita Realimentacio

e Alt Parell Arranc




Estator. Bobinat i Xapa
MOTRONIC

i

Un Servo posseeix un estator molt similar al d
xapa magnetica (disseny i quali

ent igual o similar la
dema de bobinat.
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poden ser
S, un es amb pols
pansid polar per
grans i el altre
correspon a un estator
ranurat amb bobinat similar
al d’un motor d’induccio.
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Imants. Conceptes Generals
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Es considera Imant Permanent a aquell m psseeix un moment
magnetic significatiu (ca :

N Masgk d.
at en els rotors dels

El tipus d’i
(Neodimis ¢
coercitivitat {

OMotors correspon a NdFeB

ic generat, i alta

fraction of the
saturation field

[Srrowhiysteresss loop implies
a small amount of dissipated
energy in repealkedly reversing

ey =g
AUNeil Zeallil)

field removed

Magnetization
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Desirable fopss=nawSai=s Ly e S th e Desirable for transformer
magnets anuRvESF =i ysteresis loop is and motor cores to minimize [ 5 }
recording and"™ related to the amount the energy dissipation with
devices. of energy dissipation the alternating fields associated
upon reversal of the with AC electrical applications.

field.




Rotor. Magnetisme Dels Imants
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i

Els rotors dels ServoMotors tenen en forma dé de NdFeB.

naver-hi varies files, i cada
S el Inla.dimantsypot estar desfasada
- > I"anterior.

ants és generar

el camp magnéf’ en el rotor.

S

\
Si un imant esta en g
desmagnetitzat, €
es veura red 3" parell
nominal del motc entant el
corrent necessari.

at o bé este




Rotor. “Cogging Torque”
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enerat degut a la
s de l'estator. També
parell per reluctancia.

El Cogging Torque ve de l'angles i es l'as
interaccio entre els Imant
anomenat

Genera

Aquest dep nures, ...

Afecta molt locitat. El gir del

rotor redueix agquest efecte, aixi com ranures fraccionaries per p.l.




Rotor. “Cogging Torque”
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Funcionament. Sequiencia Commutacio =
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La majoria de servos es connexionen en estr Taula de Commutacions

-1 +1 +1

-1 0 +1

-1 -1 +1

0 -1 +1

+1 -1 +1




Funcionament. Seqiiencia Commutacio SERVO 6p
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i

Aquesta Commutacid significa que la bok
recorreguda en sentit de + a — i les altre

estan recorregude
magnetic pc

e

EIEAED
1 +1 -1 0
0 -1

3 +1

4 +1 +1 -1
5 0 +1 -1
6 -1 +1 -1
7 -1 +1 0
3 -1 +1 +1
9 -1 0 +1
10 -1 -1 +1
11 0 -1 +1

12 +1 -1 +1




Funcionament. Seqiieéncia Commutacio SERVO 6p
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i

Aquesta Commutacid significa que la bok
recorreguda en sentit de + a — la bobing
dues creen un camp.unasg

fora. La bob : i“i-

DEEEAED
1 +1 -1 0

2 +1 -1 -1
+1 +1 -1

4
5 0 +1 |
6 -1 +1 1
7 -1 +1 0
8 -1 +1 +1
9 -1 0 +1
10 -1 -1 +1
11 0 -1 +1

12 +1 -1 +1




Funcionament. Sequiencia Commutacié SERVO 6p =
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Aquesta Commutaci6 significa que la bobina
recorregudes en sentit de + a — il
recorreguda de — a S

polaritzan e




Alineacio Estatica =2
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L'alineacidé per un ServoMotor és Imprescind i0 Estator respecte Rotor

Cada fabricant imposa una Alineacid o

S'utilitzen le ;
per alinear i les conmutacions
L-N per comprovar

»ﬂ/lﬁ,\

Ay

pack / Alineacid

Existencia d’'una Basg
Poder llegir el Cg
Aconseguir un Me
Compartir informacié am@

Desmuntat
ar poder copiar l'alineacio
S Externes




Alineacio ServoMotaor =
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Realimentacions ServoMotors. El resolver
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i

“R 52 Una Excitacio i Dues Bobi per Proporcionar Posicio |

. / I . Velocitat en una mate

2 Velocitats o Pols)

. 5V 4000Hz) (R2 R4)

§ Rotary

S Transformer ‘

3 > Sin Outpu

s (Secondary)
k= ~ ~
o

Cos Output
(Secondary)

vle Traditional Brushless Resolver with
dound Rotor and Rotary Transformer




Realimentacions ServoMotors. El Resolver SIN =
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Realimentacions ServoMotors. El Resolver COS
4

1 _ANG
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Realimentacions ServoMotors. El Resolver Interpretacio =
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Angle S’extreu 'amplitud del SI computa l'angle

nstant a=2-mw-f

sin 8

ts (signes) ja que
és correcte

Velocitat Ca|cu| a partir ae| Pas per zero ae |’ona resultant demodulada

LTy, 4 . A i I R R AR FR AR FR AR AR AR AR MM A o 4

cos 8

dh%

avanc del Resolver
i0 i Frequencia d’Alimentacid ldeals




Realimentacions ServoMotors. El Resolver Interpretacio
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w—=sine
~f=cosine

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 le 16

Cosine

SERVICE, s.a.




Realimentacions ServoMotors. L'encoder Incremental
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i

Correspon a dos canals ( els seus corresponents
complementaris (A”i.Bii el Z’

Ocitat i Posicid)

“““ Referencia.deZero)

OUTPUT A

*OUTPUT A

OUTPUT Z
*OUTPUT %




Realimentacions ServoMotors. L'encoder Absolut =2
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abre determinat de bits
ecessita referencia)

Correspon a una lectura (
per una mesura de.posisi

08 bits = 2% = 0256 posicions (error +1,4062)
12 bits = 212= 4096 posicions (error *0,0882)

Gray encoding

T, i“H':H_"'H'-"I CICNC I I W N N

10O m1




Realimentacions ServoMotors. Sensors Efecte Hall =
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imentacioé i Senyal

- . de Commutacio

)ucio 602

270
deg

Hall A

Hallb

Halk




Realimentacions ServoMotors. Resum =
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cions, cada un amb

Cada tipus de realimentacidé és adient per d
les seves caracteristique

SR
SR s

P[T/ | P

-

Saacg

QLJ e [ndustrialment e Correcte per e Necessari per
= Robust moltes aplicacions

8 e Posicid de aplicacions d’alta precisio
&J Mesura Simple e Necessita e No necessita

* No incorpora Homing Homing

electronica e Incorpora e [ncorpora
e Preu Moderat electronica Electronica
e Substitucid ® Preu Moderat e Preu Alt

Dificultat Mitja e Substitucid e Subtitucio
Dificultat Baixa Dificultat Alta
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Proves. Mesura de la Resisténcia =
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La resistencia del bobinat d’'un servo es me ent igual que la d’un

Rpy corres la de linia).

Es comprova gue les 3 fases estiguin equilibrades i el valor co
de cataleg i/o placa de caracteristiques.

R ’

El circuit equivalent per fase d’aquest tipus de motors correspon al seglient:

spongui amb el




Proves. Calcul de la Inductancia =
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e la de linia).

NTest 2000 rpm

UmaxSUmax_vsp (230v)

A‘

uv] 1[A] )
oY oA - y = 2,96060x + 111,58634
0,99550
122,12V 3,53A l20v -~
125,4V 4,53 A
127,6 V 5,34 A
130,4V 6,24 A T !
10,0 A 12,0A
132,2V 6,83 A
1335V 7,28 A
3,47 [mH] — LLN
1359V 8,18 A . 28
1378V 5 88 A a el valor de la constant amb el valor de cataleg

I R a per valorar si és o no correcte.




Proves. Mesura de la FEM =2
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La FEM correspon a la forca electromotriu { ada per un servo pel

simple fet de girar.

kr és una (

n [rpm] FEM [V]

200 rpm 9,0V
400 rpm 18,6 V
600 rpm 28,1V y =0,04731x - 0,36600

I R? =1,00000
800 rpm 37,5V
1000 rpm 46,9V
1200 rpm 56,4 V 1,6 krpm 2,0 krpm
1400 rpm 65,9V ] . k

000 rpm E
1600 rpm 75,4V
) 29

1800 pm 848V a el valor de la constant amb el valor de cataleg

2000 rpm 942V a per valorar si és 0 no correcte.




Proves. Altres Proves =2
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Surge Test
Les proves d’'ona de xoc §’ Inductancia del rotor
en funcié d nsio és 2:-U+1000V.

Vibracions en Buit

Es mesuren IWM







Causes de Falla
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i

Falla el Resolver

er igual o no a la Rgy
abitual 5V 5kHz per EXC

vermell

| COsS- negre
SIN+ blau g
SIN- groc

D30 20044, MYS3160132: Mon Jul 01 17:10:26 2013
I RN "

2 h00%/ 2,00/ 200.05f Detener

+0.00 -781.50my
10.0:1 | OC 10.0:1




Causes de Falla
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i

Sobrecorrent
El motor pot fallar per un_proble desmagnetitzacio dels
imants. Es g . - ensio a l'estator a una
determinad . 3. Si la tensio és molt inferior
(en buit o asta correcte, el
feedback pot




Causes de Falla
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i

L'encoder no fa res

Pot ser que I'encoder sigui deti
freqliencia, -
encoders dé
la informaci

ansmissié no sigui de
. També es pot trobar
a senyal aixi com multiplexar

gue es necessita amplifi€

B ——————
Tipus EnDATO1




