MTA-BME Gépek ¢s Jarmiivek Dinamikaja Kutatocsoport

KETTOS FORGORESZU VIBRO-
MOTOR FEJLESZTESE

A Kkutatasi téma rovid leirasa

A kettds forgorészii vibromotor miikodésének lényege, hogy a megszokott kialakitassal
szemben nem egy, hanem két excentrikus forgorészt hajt meg fiiggetlentil két elektromo-
tor, ezzel hozva létre rezgéseket. A kettds excenteres kialakitassal lehetdség nyilik arra,
hogy a gerjesztett rezgéseknek az amplitidojat és frekvencigjat fiiggetleniil be lehessen
allitani, igy novelve a rezgések altal atadott informaciot (pl. jarmiivek passziv biztonsagi
berendezései, mobiltelefonok rezgd jelzése, orvosi/rehabilitacios alkalmazasok).

A kutatas a COSMOSY S magyar-szingapuri nemzetkodzi projekt keretein beliil folyik.

A kutatas torténetének, tagabb kontextusanak bemutatasa

Vibromotorokat szamos teriileten alkalmaznak. Jellemz6
felhasznalasuk az iparban a talaj- vagy betontomorité gé-
pek, anyagszallitdé rendszerek, anyagvalogatast végzo razo-
rostak és az anyagvizsgalati célokat szolgald razo berende-
zések. Vibromotorok megtalalhatok azonban kisebb mére-
tekben mobil eszkdzokben és orvosi alkalmazasokban is, és
ez talan a kozismertebb felhasznalasuk.

Az iPhone 3g vibromotorja

o Ezeknek a kisméretli berendezéseknek az a feladata, hogy rezgések segitségével informa-
ciot juttassanak el a bor mechanikai receptorain keresztiil az eszkoz felhasznaldjanak. Ezt
a fajta visszacsatolast nevezik heptikus visszacsatolasnak, és nagy elénye, hogy a sokszor
amugy is tulterhelt érzékelési csatornakat (1atas, hallas) tehermentesitheti.

A kutatas célja

;%W: A kutatas célja, hogy a forgomotoros gerjesztés lehetdségei kiboviiljenek. Ezért egy kettds
excenteres megoldas keriilt kifejlesztésre, ahol két fiiggetleniil hajtott excentrikus forgd-
o rész helyezkedik el ugy, hogy forgéstengelyeik egy egyenesre esnek. A két forgorész
t egymashoz képesti szoghelyzetétdl fiiggden, adott fordulatszdm esetén, a gerjesztett rez-
i gés amplitidodja nulla és egy adott érték kozott tetszolegesen valtoztathato.
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Alkalmazott modszerek

A mechanikai modell megalkotdsa tobbtest-modellezéssel tortént. A modell {6 alkotoele-
mei a két excentrikus forgorész, az azokat meghajté motorok, a vaz, amihez a motorok
kapcsolddnak, valamint a vaz rugalmas felfiiggesztése, ami az egész szerkezetet a kornye-
zethez kapcsolja. A berendezés része a szabalyozas, ami a mechanikai modellben a forgo-
részekre hatdé nyomatékként jelenik meg, igy a matematikai modell ezen keresztiil tartal-
mazza a szabalyozasi stratégiat. A motorok elektromos viselkedése jelleggorbéjiikkel ad-
haté meg. A modell bemend paraméterei a motorokra kapcsolt fesziiltségek.
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A vizsgdlat [épései: mechanikai modell és az ebbdl szdrmazé mozgdsegyenletek

A matematikai modell segitségével megvizsgalhatok a berendezés allanddsult mozgésai
szabalyozassal, illetve szabalyozas nélkiil, valamint megvizsgalhaté ezeknek a mozgésok-
nak a stabilitasa, vagyis hogy példaul szabalyozas nélkiil mely munkapontokban lehetsé-
ges ilizemeltetni a berendezést, vagy milyen paraméterek beallitasa sziikséges az optimalis
szabalyozas eléréséhez.

Tovabbi vizsgalati lehetdséget nyujt, hogy a mate-

S i [ matikai modell alapjan numerikus szimuladci6é ké-
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S i L sziilt. A programban lehetéség nyilik arra, hogy a

valoés miikodést nagy pontossaggal kozelitsiik. Fi-

- —'E”EI_’EL“—’ gyelembe vehetd az alkatrészek mechanikai para-

allil &5 métereinek pontatlansaga, részletesen lehet model-
i - Je il — * lezni az elektromos viselkedést, valamint a digitalis
e T s s * szabalyozas tulajdonsagait is (diszkrét mintavétele-

z¢s, digitalis ki- és bemend jelek, idokésés, stb.).
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Eddigi eredmények

A kutatas jelen éllasa szerint szimulaciok segitségével bizonyitott, hogy a kettds excente-
res megoldas mitkddik. Szabalyozas nélkiil is 1éteznek olyan munkapontok, amelyeket a
motorokra kapcsolt fesziiltségekkel be lehet allitani, de a gyors és pontos mitkkddéshez
sziikséges a motorok szabalyozasa. Figyelembe véve a tervezett eszkoz fizikai paramétere-
it és a szabalyozasi stratégiat, Matlab® Simulink® modell késziilt.

A két meghajto motorra kapcesolt fesziiltség kiilonbsége (balra) és dsszege (jobbra), valamint a forgorészek
fordulatszama, és faziseltolodasa kozti dsszefiiggeés dallandosult allapotban

A matematikai modell alapjan megtortént a stacionarius mozgéasok €s azok stabilitdsanak
vizsgalata szabalyozas nélkiil. Ezekre a vizsgalatokra alapozva felirhat6 a meghajté moto-
rok moédositott jelleggorbéje, és ennek segitségével Osszefliggést lehet teremteni a moto-
rokra kapcsolt fesziiltségek ¢és a kialakulo rezgés jellemzoi kozott.

e Az elméleti eredmények alapjan elkésziilt az eszkoz prototipusa.
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e . Az eszkoz elsé prototipusa, ami mar alkalmas arra, hogy mikrokontroller segitségével szabalyozott modon
_‘ s L3 E 4 meg is lehessen hajtani.
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E-: E * -: ,“' 'I' f A dupla forgorészes vibromotor mind taldlmanyként, mind pedig tudomanyos témaként
VL e s kivalé lehetéségeket kinal.
';'S ;-; % : : E Végso soron a taladlmany termékként torténd bevezetése a cél. Ehhez az els6 1épés a sza-
=3§7 §951 badalmi kérelem benyujtasdval meg is tortént, tehat az eredmények mar szabadon publi-
bt 17 3 i 735 kalhatok. Természetesen tovabbi cél a megfeleld ipari partnerek felkutatasa, illetve egy
i j - ; g tomeggyartasra alkalmas eszkoz kifejlesztése.
1= ‘ ': =1 Tudoményos témaként a korabban emlitett mechanikai problémék jelentenek érdekes le-
<o i 3 E X hetdségeket. Ezek publikacidja részben megkezdédott, de sok olyan teriilet van még, ami
L5 i szinvonalas folyoiratok érdeklédésére is szamot tarthat.
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