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Simulation und experimentelle Verifikation eines BLDC-Antriebes

Simulink-Modelle von realen Elektromotoren
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Simulink-Modell des Gleichstrommotors mit dem Luftwiderstand eines
Kranarms als Lastmoment
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Simulationsergebnis (BLDC): Verhalten des Motormomentes bei veran-
derter Systemtragheit

Ausgangslage: Moderne elektrische Antriebssysteme bestehen aus zahlreichen mechani-
schen und elektrischen Komponenten, was zu sehr komplizierten und aufwendigen Zeit-
vorgangen flhrt. Fir die Auslegung solcher Elektroantriebe ist es von Vorteil, die Systeme
mithilfe von Computern zu modellieren und zu simulieren. Damit kénnen die erforderliche
elektrische Leistung des Netzes, die Bewegungsablaufe und die Komponenten schon vor
der Inbetriebnahme bestimmt werden.

Aufgabenstellung: Die Aufgabe dieser Bachelorarbeit besteht in der Simulation eines
burstenlosen Gleichstrommotors (BLDC), welcher zuknftig fur das Praktikum der elek-
trischen Antriebstechnik verwendet wird. Fir die Einarbeitung in das Themengebiet soll
zudem das dynamische Verhalten eines Gleichstrommotors untersucht, simuliert und mit
Messungen verifiziert werden.

Ergebnis: Das Modell des BLDC ist so aufgebaut, dass durch die Eingabe der Versorgungs-
spannung, des Lastmomentes, der Systemtragheit und weiterer Parameter das Verhalten
der Drehzahl und des Motormomentes simuliert werden kann. Der benotigte Wechsel-
richter ist im Modell integriert, damit das Verhalten der blockférmigen Spannung eben-
falls betrachtet werden kann. Die Simulationsergebnisse entsprechen dem erwarteten
Verhalten des realen, burstenlosen Gleichstrommotors.
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Simulink-Modell des burstenlosen Gleichstrommotors
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