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Kivonat—Egyrészt a manapsag hasznalt mikrokontrollerek
egy-egy gyartora jellemzdéen azonos aritmetikai-logikai egységgel
és belso kornyezettel, maggal rendelkeznek. A gyartok stratégiai
szempontok miatt egy-egy tipuson beliil, kozel azonos magi mik-
rokontrollereket forgalmaznak, viszont ezen mikrokontrollerek
periféria-valasztéka felhasznalas-orientalt és igen tag hatarok
kozott valaszthato.

Masrészt az elektronikai alkatrészpiacon a leggyakrabban
alkalmazott megoldasokhoz egy-egy cél-integralt aramkor talal-
hat6, amelyekbdl 1étrehozhatjuk a kivant aramkort. Ezek a meg-
oldasok iltalaban megfelelGek, gyorsan adaptalhatok, biztonsago-
sak, viszont a kialakitandé aramkori lehetGségeket, az aramkori
rugalmassagott, a kell6 koltséghatékonysagot korlatozzak.

I. BEVEZETES

A mikrokontrollerek ki-, illetve bemeneti meghajtéképes-
sége alapvetben az altaldnos dramkori felhaszndldsnak meg-
felel6en kialakitott. fgy a bemenetek impedancidja altaliban
minden mikrokontrollernél azonos, csakigy, mint a kimene-
tek I, illetve Ij,qq dram-értékei. Ezen jellemz&k bizonyos
tartomdnyban atparaméterezhet6k, megvaltoztathatdk [6] [2].

Igen hatékony, rugalmas, kevés kiilsé alkatrészt tartalmazé
megolddsokat tudunk kialakitani akkor, ha a mikrokontrolle-
rek konfigurdlhat6é bels6 periféridit alkalmazzuk az aramkori
megoldasokhoz [1] [2] [8].

Az alkalmazott mikrokontrollerek esetén, néhany példan
keresztiil olyan hardver hatékony megolddsokat mutatunk be,
amelyek mikrokontrollerek rendszerbe dgyazhatésagat nagy-
mértékben kiszélesiti a nagyobb flexibilitds és a kiilsé aram-
korok szamanak minimalizdldsa miatt. fgy bemutatunk egy
olyan vezérld egységet, amely napelemek bizonyos sziget-
tizemének optimalizdldsit valdsitja meg, ipari kornyezetben
alkalmazott indukciés kemence hatdsfok-optimalizdlasat oldja
meg, elektromos fiitStest élettartam noveld vezérlését végzi,
pneumatikus eszkozok sebesség kritikus vezérlését latja el és
impulzusszélesség modulécios eljaras segitségével kisindukti-
vitdsu tekercsek alacsony frekvencidji mdagneses terét dllitja
eld [9] [5] [3].

II. NAPELEMEK SZIGET-UZEMENEK OPTIMALIZALASA

A fentiek alapjan hatékonyan oldhaté meg napelemek
sziget-izemének optimalizdldsa mikrokontrollerrel.

A napelemek belsé ellendlldsa a megvilagitds intenzitasatol
a napsugarak beesési sz6gétol, és sok mas kornyezeti paramé-
tertél nagymértékben fiigg. Egy DC-DC konverter optimalis
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1. dbra. Napelem optimadlis illesztése DC-DC konverterhez.

illesztése (1. dbra) szigetiizemi alkalmazdsndl akkor valésul
meg, ha a tdpegység bemeneti ellendlldsa (Rpc) megegyezik
a napelemével. A mikrokontroller (uC) a napelem villamos
teljesitményét (U,I) folyamatosan méri és a konverter bemeneti
ellendllasat (Rpc) az impulzus szélesség modulécios jel Rpw s
kitoltési tényezdjének valtoztatdsdval dgy moédositja, hogy a
teljesitmény a lehetd legnagyobb legyen, amikor is a toltodram
(I;) 1s maximalis.

Igy a DC-DC konvertert olyan médon kell vezérelniink,
hogy annak bemend ellendlldsa egyezzen meg a napelem
mindenkori belsd ellenélldsdval (R; = Rpc). Pragmatikusabb
megfogalmazdsban azt is éllithatjuk, hogy impulzus széles-
ség modulicids eljarassal ugy kell megvaltoztatni a kapcsold
tizemli DC-DC konverter kitoltési tényezdjét, hogy annak a
kimenetén tudjuk a lehet6 legnagyobb teljesitményt kinyerni.

A mikrokontrollert ehhez az alkalmazashoz a lehetd legtobb
bels§ perifériat felhaszndlva fogjuk alkalmazni. fgy mikro-
kontrollerrel oldjuk meg a kapcsoléiizemi tapegység kozvetlen
vezérlését, csakigy, mint a kimend teljesitmény folyamatos
mérését. [4] [19]

III. INDUKCIOS KEMENCE ONOPTIMALIZALASA

Ugyancsak hatékony alkalmazds valdsithaté meg mikro-
kontroller segitségével egy indukcids kemence onoptimaliza-
lasa kapcsan is [8].

Az indukciés vagy oOrvényaramos kemencénél nagyfrek-
vencids magneses teret allitunk el (2. dbra), amelyet egy


https://core.ac.uk/display/42941706?utm_source=pdf&utm_medium=banner&utm_campaign=pdf-decoration-v1

ucC
i UOSC

Erdsitd

DC

2. dbra. Az orvénydramu indukcids berendezés funkciondlis
blokkvazlata.
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3. dbra. A maximadlis indukcids teljesitmény megkeresése a
frekvencia megvaltoztatasaval.

tekercs belsejében alakitunk ki. Ebbe helyezziik a hevitendd
munkadarabot.

Az U, a kivant teljesitmény-alpjel. A Mikrokontroller (uC)
az Uy jelet a teljesitményer8sitd bementére juttatja. Az
er6sité az R;, C;, L; halézat segitségével juttatja a magneses
teljesitményt a hevitendd munkadarabra. Az L; induktivitds ¢
jelével mérjiik a mégneses térerdsséget. Az Upc a tapfesziilt-
ség.

A tekercs akkor tudja a maximélis magneses energiit a
munkadarabra juttatni, ha a parhuzamos rezg6kor, amelynek

egyik eleme éppen a nagyfrekvencds magneses teret kicsa-
tolé tekercs, rezonancia frekvencidja megegyezik a gerjesztd
frekvencidval. Ha a munkadarabot a tekercs belsejébe helyez-
és a tekercsbe helyezés geometridjatdl fiiggéen megvaltozik,
csakigy, mint a parhuzamos rezgékor rezonancia frekvencidja
[26].

Az alkalmazott mikrokontroller folyamatosan méri (3. dbra)
a nagyfrekvencids teljesitményt és mint frekvenciagenerator
hangolja a parhuzamos rezgékor rezonancia frekvencidjanak
megfelel6en a gerjeszté frekvencia értékét mindaddig, amig
a lehet6 legnagyobb teljesitménydi magneses energidt nem
juttatunk a munkadarabra és az 6rvényaramu hevités nagysiga
maximalis értékli nem lesz. Ha az amplitid6 csokken a mik-
rokontroller megszakitdsi szubrutin végrehajtasat kezdi el. Az
Us a tekercsen mért fesziiltség, mig az Uy~ az egy ciklussal
kordbban mért érték. [7] [24] [23] [14]

IV. ELEKTROMOS FUTOTEST ELETTARTAM-NOVELO
VEZERLESE

Elektromos fiitGtest élettartam-novels vezérlésénél [10, 20]
bizonyos periodikus, aperiodikus villamos alkalmazasoknal
—elsdsorban anyagi jellemz6k miatt— a fiitStest élettartama
nagymértékben fiigg a felfiitési, illetve a kih{ilési gradienstdl
[26, 39]. A tapasztalatok és a mért értékek alapjan egy
flitStest joval hosszabb élettartami akkor, ha kikapcsoldsnal,
illetve bekapcsoldsndl valamilyen, az tizemi hémérsékletnél
kisebb értékii hdn-tartd vezérlést alkalmazunk, a felmelegitési-
lehtitési sebesség id6-gradiensének szabdlyozdsdval egyiitt.
Ilyen vezérlés idSparaméterei, illetve a megfeleld hémérsékleti
értékek tapasztalati iton hatdrozhatok meg (4. dbra). Ezen he-
urisztikus fiiggvények alapjan torténd vezérléssel egy fiitdtest
varhat6 élettartama jelent6sen novelhetd.

4. dbra. A javasolt élettartam-novelS vezérlés egy adott fiitStest
esetén. A teljes idétartam 60s, a maximalis teljesitmény 100%.

Ilyen vezérlés is hatékonyan valdsithaté meg mikrokont-
roller segitségével (5. dbra). Ebben az esetben a tirisztorok,
TRIAC-ok fazishasités szabdlyozdsat miikodtetjiikk gy, hogy
a mikrokontroller magat a gydjtéimpulzust allitja eld, a min-
denkori null-dtmenethez késleltetetten az algoritmus, illetve a
mért homérséklet fiiggvényében. [1] [10] [11]
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5. ébra. Fazishasités vezérlés mikrokontroller kimenetérdl (PA-3), illetve a nulla dtmenet érzékelés megolddsa (PB-1).

V. PNEUMATIKUS AKTUATOROK SEBESSEG-IDO FUGGO
VEZERLESERE

Altalaban a pneumaikus aktudtorokat sebességkritikus kor-
nyezetben nem alkalmazzuk, mivel a stritett levegds mozgatas
meglehetdsen hektikus viselkedésti.

Ha egy pneumatikus beavatkozon egy adott tomeg helyez-
kedik el, s ezen tomeg mozgatdsit szeretnénk egy megadott
sebesség-idd fiiggvény szerint vezérelni, akkor ezt megtehetjiik
impulzus szélesség moduléciés szelep-, illetve levegényomas

vezérléssel (6. abra).
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6. dbra. Pneumatikus sebességvezérlés mikrokontrolleres kor-
nyezetben.
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A rendszerbe P;, nyomason érkezik a stiritett levegd, ame-
lyet a v szelep kapcsol a ¢ dugattyura, amely s(¢) elmozdulds-
fuggvény szerint viselkedik. A mikrokontroller (uC) a Ap nyo-
masérzékeld vy jelét digitalizalja és az algoritmus fiiggvényében
az o jelen keresztiil vezérli a szelepet.

Ehhez sziikség van egy rendszeridentifikdciés mérésre (7.
dbra). A mozgatandé pneumatikus rendszert rovid idére be-
kapcsoljuk, megvizsgaljuk az elmozdulds nagysdgat, sebessé-
gét...stb. és ennek fiiggvényében tudjuk, impulzus szélesség
modulécids eljarassal (8. dbra), a sebesség-id6 fliggvényt els-
allitani. Igy, mikrokontroller hatékony alkalmazasdval, lehe-
toségilink ad6dik pneumatikus aktudtorok sebesség-id6 fiiggd
vezérlésére.[22] [26]

VI. SIKTEKERCSEK ALACSONYFREKVENCIAS

VEZERLESENEK MEGOLDASA

Az alacsony frekvencids magneses tér orvos-bioldgiai al-
kalmazésa gyakori. Altaldban nagyméretli vasmagos tekercset
kell alkalmazunk, amely a felhaszndlas teriileteit korlatozza.
Lényegesen jobb megoldas, ha ugynevezett siktekercset alkal-
mazunk. A siktekercs (9. dbra) kis induktivitdsy, igy alacsony
frekvencids vezérlése, kelléen nagy térer6sség mellett, csak
koriilményesen oldhaté meg.

Ezért érdekes szakmai kihivds ezen siktekercsek alacsony-
frekvencids vezérlésének megoldasa [24] mikrokontroller se-
gitségével [15] [16] [17].

A mikrokontrollert ebben az esetben olyan vezérloként
alkalmazzuk (10. 4dbra), amely impulzus szélesség modulacids
eljardssal a kivant alacsony frekvencids komponenst allitja el
(11. &bra), mikdozben a magneses mezd nagysagat mérjik.
A mikrokontroller szoros visszacsatoldsban vezérli a tekercs
meghajté aramkorét. [12] [13] [25]

VII. OSSZEFOGLALAS

A bemutatott eljardsokban kozos, hogy kevés nagy integ-
raltsagu kiilsd elektronikus alkatrészt tartalmaznak. Az egyes
alkalmazdsokban felhasznalt mikrokontroller a bels erdforra-
saibdl, legyen az hardver vagy szoftver, a legtobbet haszndlja.
Ezek teljestiléséhez koriiltekintd dramkor kialakitdsi, valamint
programozdsi és rendszertervezési készségekre van sziiksége-
sek. Mindezekkel 6sszemérhet6en fontos a mikrokontroller ki-
vélasztasa és annak alapos ismerete, a komplex megkozelités.
[20] [18] [21]
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