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1. Tema de proiect

* Realizarea unui sistem automatizat pentru masurarea cuplului generat de un actuator de uz
general, in functie de cursa realizata, cu ajutorul mediului de programare LabVIEW.

* Scopul il reprezinta testarea capabilitatilor actuatoarelor de uz general.

Sistem de testare

a unui actuator

Mecanica Electronica Software
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Senzori si Actuatoare in motoare Diesel Commonrail
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2. Partea mecanica

Actuator Interfatd actuator ~ Senzor de unghi Senzor de Cuplaj mecanic / Ambreiaj Reductor Motor

\ N = 7

Suporturi
mecanice
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Schema de principiu
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Ambreiajul si motorul (frana)

Ambreiajul face legatura intre
partea activa si partea reactiva,

Acesta suportd un cuplu maxim de
150 Nm;

Pentru testarea initiala, a fost
alimentat cu un curent redus pentru
a permite o alunecare, in cazul unei
erori.

Motorul are un reductor cu ajutorul
caruia Se obtine raportul de
transmisie;

Reductorul are un raport de
transmisie mare, de 936:1;

Motorul cu reductorul poate
dezvolta un cuplu de 15 Nm;

Viteza maxima (teoretica) este de
12000 rpm, rotatia cu reductor este
de 12000/936= 12,8 rpm.
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Cuplajele elastice

» Cuplajele sunt compuse din bucati
complet separabile, si se strang cu
suruburi radiale. Lungime: 59mm;

e Diametru exterior: 49mm: DIN or ANS! keyway

available

» Deplasare axiala: maxim 1 mm;

» Deplasare radiala: maxim 1 grad;

* Acestea au rol de centrare si

de preluare a diferentelor de
necoaxialitate.
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Calculul deformarilor

Poisson Modul elastic
Modulul Young Ratio transversal
Material [MPa] [-] [MPa]
Otel 200000 0.3 76923

Total for A total [rad]
device 0.015

Ag total
[l 1.062

Pentru calculul deformatiei unghiulare s-
au folosit formulele:

Cuplu

[Nm]

15

i34
* IpDI = ngj ) , unde d reprezintd
diametrul arborelui si I[pD1- moment de
inertie.

M+1000+%11
* Apl = ——— , unde:
G+IpD1

A —deformatie unghiulard;
M - cuplu maxim,;
11 — lungimea arborelui;

T G — modulul elastic transversal;
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3. Varlante constructive

Varianta intai
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(@ntinental™ [||]] i




Modul de analiza, sasiu de achizitie;
Modul de colectare a datelor rs232;
Modul interfatda CAN/LIN;

Mai precisa dar mult mai costisitoare.

Varianta a doua

Actuator |—| Senzor de unghi |—| Senzor de cuply If

Unitate de contral mator

CAN-USE

|
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4. Partea electrica — Senzorul de cuplu

Senzorul de cuplu: functionalitate si
specificatii.

Caracteristici: sensibilitate 1
mV/V;

Cuplu nominal de 10 N;

Conectare directa prin USB.

Il
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Senzorul de unghi

Functionarea se bazeaza pe un
disc rotativ, cu trasee (linii) cu
sectiuni opace sau transparente;

Incremental:
1000 de linit;
Optic;

Are 0 sursa de lumina si un
detector foto.

o

IENERENER
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Trasee tipizate

)
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Motorul s1 unitatea de control

Motor:
Putere 120 wati;
Alimentare nominala la 48 V;
Controlat electronic;

Viteza fara incarcare de 10100 rpm,;

Controlerul:

Are un software de comanda, cu care se face o
setare initiala a motorului;

Permite conectarea diverselor interfete de
comunicare, dar si a unor dispozitive care pot

fi citite sau controlate.
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ECU (Engine Control Unit) si interfata CAN

ECU:

« Este folosit pentru controlul si
monitorizarea functiilor
motorului;

4
g
g
€
(CH

 Exista ECU (Electronic Control
Unit), denumite module de
confort sau de control.

Intrariflesiri | | |

° Are I‘Olul de a ’l‘nregistra erorﬂe Intrari/lesiri

aparute. /// &
CAN: '
* Interfata CAN inlocuieste o mare \ ]

parte din fire, creand o retea in
autovehicul; Dispozitive 7]

Gabriel FAZECAS 14/24
Mecatronica si Robotica




5. Partea software (LabVIEW)

0-110 ﬁctuwdsunﬂﬁ ®® (Ambreiaj Mator

Unitate externa

Contraler

A plificab:lr|

Unitate de contral motor

PC LabView
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Motorul si controlerul

communication settings in - Profile Velocity 1 (top) Delay (ms) Configurare setiri de
stop comunicare si vitezi

:

:

MAXOM SERIAL
' 50—
Absolute Velocity 1
USBO o100 (" )
Activarea comunicarii
cu motorul

e T Profile Velocity 2 (Bottom)

i p A
Velocity l
aﬂ 100
1000 i )
- timeout 2 Initializarea starii de

functionare
1000 1 10000 L )

v

Rotafia cu o viteza
selectata

e 10000

nodeld

%7

Buton stop
apasat?

DA

STOP
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Senzorul de unghi

Array out
E EFE]
I:lB
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Actuatorul

Alegere viteza si
numar de curse >

After choosing a number of runs, the program will start, and the GPA will turn the
desired number of times. If the Reset button is pressed(the green LED is on), provided
that the number of runs is 1 or more, the GPA will reset. Speed 0 and Speed 1 are
separate for each direction, as well as wait time 0 and wait time 1.

cu interfata CAN

ECU citegte
nstructiunile

¥

Rotatie in directia 0

v

Rotatie in directia 1

STOP

Y
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Programul final

Settings  Control and reading

Mazxon Motor
Use Profile Velocity 2 settings
and Velocity 2 to control the
mator rotation in normal use.

Position 2 (Bottom) _MaX Angle
pVelocity 33
: Min Angle
500 | .
pAcceleration |-67
2000 Real Velocity
pDeceleration -0.51282
o}l 2000 M Pasition

-48.547

HEIDENHAIN Angle Sensor
Angle (deq) SENSCR RESET

-47.9428

MNo. of samples
48

Status 2 Position 2
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GPA
Array CAMN RESET
o p 3
7o Wiz -70
Test status (runs) Nem —
digits control channel A/B no. of values
4 — ' On <+ | channel A — 1 - '
i i
0 Switchoff 10
ComPort scale factor MEasr ﬂg in progress

2
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Programul final

Woment [Nem]

F7: Bild

° Interfa!:a dorlté F8: Andern | FS: Nullen ’

(ﬁnalé): " Wikel [ | Wesswerle )
Moment [Nem]

Reibmoment ccw [Ncm]

0
Mittel | max. Wer| miniert | a
-17.752 -18.254 2761 B i
Reibmoment cw [Mcm] | |
Mittel | max Wer| minWiert
18.689 19.384 1.380 o
Moment . —
-10
- SR S N N IS -
-20
-a0
-40
=l I I | L1 1 | | L1 11 | | | 111 | I I L1 1
-50
4| ]
Def. Scale -60 o 50 100 150 200 250 300 350 400
Auto Seale Winke! [
| ¥ — =iress v 18,2527
| A —  =179E8 v -18.2527
| 0 o
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Functionare

* Functionarea ansamblului:

\

o]l e}
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Capitolul 6. Concluzii

Am creat programul de control pentru senzorii de unghi si cuplu, pentru motor, si pentru
actuator.

Tntrucat exista o actiune si o reactiune, toate testele au fost facute cu ambreiajul alimentat
la un curent foarte mic, astfel incat sa existe o alunecare pentru protectia senzorului de
cuplu dar si a intregului sistem.

Pentru teste si functionalitate, am facut inca un program pentru controlul pozitiei in
functie de unghi a motorului.

De asemenea, am montat partea hardware.
Se va finisa interfata finala si calculul erorilor in intregul sistem.

Se va concepe o metoda de testare prin care se va demonstra corectitudinea masuratorilor
si vor incepe testele propriu-zise pe actuatoare.
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Va multumesc pentru atentie!
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