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SLOVENSKA TECHNICKA UNIVERZITA V BRATISLAVE .
Uloha:

FAKULTA ELEKTROTECHNIKY A INFORMATIKY

Ustav automobilovej mechatroniky Vyjadrite zavislost straty na R
Oddelenie elektroniky, mikropocitatov a PLC systémov (OAEM) P, = f(RS, RL)
Elektronické systémy automobilov (ELSA) v,

Pre obr. plati: PZ — Um *j

Fy=up *i
P =u *i
P =P+P,

Ak P, >0 méie, toilen teoreticky platit: ;=0 2?1122

Uloha: Uloha:

Vyjadrite zavislost straty na Ry

Py =f(Rg,R,)

Vyjadrite zavislost straty na RS

P, = f(R.R,) 0
U
" Ak P, >0 mbie, &oilen teoreticky platit:
Pre obr. plati: PZ = Um *j PS;O o1
i i U, (R =0) U,
Py=u, *i=Ry*i® Odooved: Ano 1. pretose P, = <L) 1(Rs _ i
s Ry S poved: Ano !ll, pretoze [ R§ +2R51}i +RZ
Fo=u*i ’
P =P+P,

\ v,
Ak P, >0 moze, ¢oilen teoreticky platit: 2,=0 ?2?11??
W'R  _ (WU,

: Ano 1!, 7 =2 =
Odpoved: Ano !l!, pretoze s RI+2R.R, +Rf

R2
Ry +2R, +R—"
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Riadenie sedadla
Seat Control Module DC - DC menié
Preco su spinané zdroje vyhodnejsie ako linearne?

Sl Eond

Cielom je regulovat vystupné napétie,
napétie na zataZi u, zmenou sériového
odporu R, . Straty st dané vztahom

U

Py

Metor Diker

w >, U, =g Uy

Linedrny zdroj meni R, vrozsahu R, az R, .

Minimalizovanie
strat

Spinany zdroj prepina R, z hodnoty R, =0 Qna R, = Q.

Tymto hodnotam odpoveda strata RY(RS = O) = OW, RY(RS = OO) =W

| Moo R, je nahradené polovodi¢ovym spinacim prvkom. V zopnutom stave ma vefmi maly
=:’:::;J";: .;::'::m odpor a v stave rozopnutom velmi velky. Medzi zéta a spinaci prvok je zapojeny
dolnopriepustny filter, ktory vyhladi napéatie na zatazi.



DC - DC meni¢
Preco su spinané zdroje vyhodnejsie ako linearne?
Ciefom je regulovat vystupné napitie,

napétie na zataZi u, zmenou sériového
odporu R, . Straty st dané vztahom

Fy=uy *i=(Rs*i)*i= U,
U2
"R+ R’

Linearny zdroj meni R, v rozsahu Ry, aZ R, .-

U,>u,U, = Up tuy

Spinany zdroj prepina R, z hodnoty R, =0 Q na R, = Q.
Tymto hodnotdm odpoveda strata PS(RS = 0) = OW, PS(RS = 00) =0w
R, je nahradené polovodi¢ovym spinacim prvkom. V zopnutom stave md velmi maly

odpor a v stave rozopnutom velmi velky. Medzi zataZ a spinaci prvok je zapojeny
dolnopriepustny filter, ktory vyhladi napatie na zatazi.

Uvod

DC-DC meni¢ — z pohfadu TR je to nelinearna timena vlastna ststava druhého radu
(filter) s nelinedrnym ak&nym ¢lenom — PWM.

Predpokladame,
Ze pozname popis systému v pracovnom bode (nominéina zataz). Poruchy: Uy, I,

Zvinenie

Navrhujeme parametre PWM bloku tak, aby sme dosiahli poZzadované zvinenie.
(niektoré vlastnosti obvodu ,potlacame®, aby bol zrejmy vplyv inych)
Parametre PID regulatora: K, T;, T,a T; pocitame

Potlacenie zvinenia

- Pinenie PWM signalu je dané vztahom PWM signal p/ = T,/T,, kde T, sa nemeni.
- Velkost zvinenia sa podstatne zredukuje, ak bude premenlivé aj

— plnenie L i

— aj frekvencia opakovania.
http://www.electronics-tutorials.ws/blog/pulse-width-modulation.html

VYPOCET FREKVENCIE OPAKOVANIA

1.) fop = 1/10 a2 1/5 pasma priepustnosti
2.) fo, je niekde na ,zaciatku“zadané
3.) vypocitame tak, aby sme dosiahli predpisané zvinenie

U= Uaurn + A
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DC-DC menic¢
Zjednoduseny pohlad na syntézu

Nevyhodou linedrnych stabilizatorov napétia, je ich nizka Géinnost.
DC- DC menice, spinané napéjacie zdroje dosahuju vy3iu G&innost.
Spinany zdroj je regulaény obvod na konstantnu hodnotu.

Odber z menita - zataz, kolisanie napajacieho napitia, ... si poruchové

i lie napajacie U, =2u,
veli¢iny, ktorych vplyv treba minimalizovat. in
2Zvinenie regulovaného napétia patri medzi kvalitativne parametre =>n= 50 %

spinaného zdroja.
Spinané zdroje su rézneho prevedenia:
Plnenie pl (d,D, DC) je bezrozmerné ¢islo z intervalu 0 a7 1.

I I

“Buck” konfigurécia “Boost” konfiguracia
Vo/Vg = pl Vo/Vg = 1/(1-pl)

Popis systému

w () —up (1) —uc()—u, (1)=0
i () —ic(t)—iz()=0
reic () +uc(t) = upyr (1)
Ryq4iz (6) = uoyr (1)

, =33,
1 o0
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VYPOCET FREKVENCIE OPAKOVANIA

Vypocet zvinenia:

Predpokladéme: As=n- T, n(napr.) =38>>0

Uy (var): Uy (var):
Upuo(var)
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PARAMETRE A STRUKTURA PI REGULATORA

E Cour 11)

Your 211}

Uprz s =33V

Zvinenie ako funkcia U,y

Povodny PI + filter riadenia K, =16,2 T, =127 us
Menime Uy

Al (1)
v

W ol e
=

Tlms]
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Pre vietky priklady tu uvadzané plati:

Ag=n-T, =190us

F REGULACNA SCHEMA

Opat nominalna zataz:

1. pozadujeme: CM(J):H%TC
Blsze) +357c+1)
tomu odpoveds: ¥/(s)= 1Y Bprc—tc)s+p-1 v, =246us Vysledkom riesenia
T Tt 1+s7c v =138  jeopataj,T"

Postacuje Pl reguldtor:

K, =238 T,=27, =80us

Odozva na zmenu riadenia~ """
sze+1) )
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PARAMETRE A STRUKTURA Pl REGULATORA
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Preblémom je navrh filtra D zlozky reguldtora:

SYNTEZA PID REGULATORA
Nominalna zataz: S(s) =, L+57 T=vJLC=85us, t.=CR.=40us
|52(TZ+Tmfc)+5(7m+fc)+‘ | L
| Komplexné korene | Tw= (&, =0330) =10us
D] ’

| Redlne korene

Kz

a: PID(s) =
) 14T,

1
[1+—+STDJ Vysledkom syntézy je aj 7,
Ty

K, =037 T,=50us T,=153us T,=57us

Mor()  ang
11 -«

zva na zmenu zataze:
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POTLACENIE ZVLNENIA i

TR T TR L

NAHRADA PWM BLOKU POMOCOU RELE

PWM blok sa pouziva vo funkcii
(LACNEHO D/A prevodnika), Sprévna funkcia obve
alebo LACNEHO spojito podmienena vznikomi

pracujuceho akéného Elena. Cypkin, Ja.Z.:
Relejnyje avtomaticeskije sistemy 18



NAHRADA PWM BLOKU POMOCOU RELE

PWM blok sa pouziva vo funkcii LACNEHO D/A prevodnika.

Toto by v praxi nefungovalo
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NAHRADA PWM BLOKU POMOCOU RELE

Suctovy ¢Elen ¢ treba premiestnit
P

Toto by v praxi nefungovalo
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