
計測自動制御学会康」ヒ支部蔚17G回研究集会（19宣棉．7．24）   

資料薪号17（ト2  

温度抑制を考慮したモータの制御法   

Controlmethodofthemotorcun＄ideringatemperature日uPpl’e畠Bion・  

0加・質草純悦、秋山宜れ三捕武、抑■†敏車  

OJun－et畠uE8gaya，協8hikn2＝uAkiyama，  

Take8hiMiura，Ti）BlliyukiTa111guChi  

秋川大学  

A嵐ta・Unive血ty  

キーワード  

モーータ（motor），配度制御（tBmPeratureCOntrOl），時定数（timeconBtant）  

逓師集：〒（l川秋剛市手形学園町1－1秋［ll大学工学資源予知電立場r⊥エ学則  

一首印1   

二捕軋rll」：岬l講〕甜9一三ユ識Fa叫山崎田了」J伸輔－】ll血：miu叫申匹月k山卜］・弧jp  

1．はじめに   

制御用小型モーータは、現在OA、mなど、  

様々な用途に川いられている。しかし、当然  

仇）事ながら、モータを運転すると、それに什  

い、供給電力の一滴iが損失となり熱を発生し  

て、モータの温度を＿L絆させてしまう。モー一  

夕の温度が上昇するということは、接続され  

ている外部機器に熱が流山するわけであり、  

件能上悪影響を及ぼす可能怖が生じる。   

そ土で、本桝究では、制御用小型モい タ  

の温度を制御することを廿的としている。  

2．実験方法   

本研究に用いた異観装置を閻lに示す。   

ニこで川いられているタコジェネレー←タは  

3rV／krpm】の分解能で回転速度の掛」博可能  

であり、組度センサは熱電対であり、1【mV／℃］  

の分解能で温腔の横川が可能である。  

岡1実験装置山構成   

まず、囲2に示す速度パターンでモー タを  

運転することにより、各パターン短に眼圧変  

化が生じるか、計測を行った。なお、軋度の  

測定には、直接測定したい部分に軋度計を脚  

定して測定する温度計法（1）を用いたゎ   
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問こ】速蝶パター一一ン  

時牒】L【min］  

l那 各回転速度における温度変化  ：享．開ループでの温度制御  

l如に示す速度パタいンで運転したt璧帥」モ、■‾  

タ表耐〕氾庄変化を図月に示す。   

結果より、モータの回転速度をより迦くす  

ることにより、モーータ表面の温度はより低く  

することが可能であることが確認されたロ  

次に、回転速度をパラメーータとしたときの温  

度変化の関数を決別一る0園5に各回転速度  

における温度変化を示す。  

また、嶋定数の初期温度依存性を図6に示すn  
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周6 時定数の初期温度依存性   

望  



果を示す。  固5上り、各回転速度の峠定数ならびに上昇  

眼圧の最終値を算出すると、衣1のようにな  

る。  

衰1回転速度ごとの時定数と  

」二升温度の崩終値  
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回転速度   時定数   上昇温度の   

［rpm］   ［min］   最備値rC］   

500   12月   33   

1000   11．3   44   

1500   10   5了   

衷1より峠定数ならびに卜昇温度の最終値は  

回転速遁を変数とする－一一次関数として帥くこ  

とが可能であることがわかり、一次関数とし  

たものを園7、l計引こ示す。  

また、岡6より、いずれの曲線も畔定数は  

10【miIl】となり、初期浪度に依存しないが、  

．．1二昇温度の最終伯は・軋間組度に依存すること  

がわかる－〕  

以．上のことより、温度射ヒの関数は次のよう  

に近似できる。  

叶呵巧ふ咋‡1一仁兄塙〕ト（1）  

7：maJ〃）＝24新川」〃＋ユトTも＋rン  

r（叫＝l〕．9－2．毎肝コ〃  

ここで、  

〃：モーータのl司転速度Ⅰ．rp叫  

㍍月止：卜那温度の最終惜「L】  

r：峠定数【Ⅲl叫  

茄：こ亡いタ表面の初期温度［q  

芳：周辺温度［じ】  

コ000   l†州）   1与UU  

回転速腔 Nし111川t］   

5U（1  

園7 回転速度一上昇視度の最終植職位  

岡8 桓悔速度一時定数特性  

（1）式のように、温度変化の関数は時間と回転  

速度を変数とするものとなり、一次遅れ系の  

l過敏となる‖（1）式より、特定の温度状態を作  

り出すための速度パタ叶ンを導き出すことが  

できる。固9に40℃、50℃を目標温度とした  

場合山速度パターンを示し、閲10に計測結  
凶日 速度パターーン   

3  
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図10 計測結果  

［司10より、就措は生じているものの、大  

まかな温度の制御は叫能であることが牌甜さ  

れた。  

4．囲／レトープでの温度制御   

閉／レーープでの温度制御、すなわち温度信号  

をフィーードパックして、温度制御する勘合を  

考える。温度計からのアナログ甘りノはノイズ  

を含むものである且「ご、ノイズの影響を無く  
すた捌こ、中州ヒを行う必要がある。囲11に  

7ナログJlリ」をAD変換した際の温度信号を、  

図12に中州ヒ処理を行う綴号のフローチャー  

トを、図13に温度信引こて桝削ヒ処理を行っ  

た結果を示す〔、  

図1望 ブローチヤ←ト  

図13 平酬ヒ処理を行った温度信号  

i円骨化のガ捌こついて説明する。まず、どの  

程度の間隔で平滑化を行うか設定し、次に、  

アナログ山ノ」のサンプリングを行う。 サンプ   
閻11組度信号  
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リンダLて得られたデーータをある値に格納し  

て、その直前までのデータに加算した接、カ  

ウンタを1噌加させる。その後、パソコンの  

内部クロックが設定した時間に到達したなら  

ば、ルトープを抜け、それまで加算された倍を  

カウンタの示している値で判ることにより、  

1li均帖を計算して、平滑化処理を行っている。  

固11において、平滑化間隔は2叫m鱒】、サン  

プリング間隔0．1［mβ】とした結果、固13のよ  

うに、・平洞化処理を行うことが可能となった。   

次に、温度計の校正について述べる。  

固14に温度計の表示温度とAD変換裡に平  

滑化処理を行った温度信号との関係を示す。  

での温度制御を実現することが今後の課題と  

して挙げられる。  
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温度計の表示温度［℃］   

図14 温度計の校正  

闊14において、実線が実測データであり、  

点線が偏差が無い理想的尤ものである。岡14  

より、偏差はほぼ一定であり、1．2【℃］であっ  

た。よってその分だけ補正を行うことにより、  

旦控想的なデーータを得ることが叶確となったLr  

5．おわりに   

結果とし‾r、温度は制御可能であることが  

確認された。また、式（1）を用いることによ  

り、大まかな温度制御が可能となった。最裸  

に、温度信埠をフィードバックする閉ループ  
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