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AUTOMAGCAO

MOTORES BLDC
Drive KTC-J-DRBLDC750




DC é um motor elétrico com alta eficiéncia e um dimensional
ronicamente e gerenciada por seu drive ou controlador via sensores hall
adicional que realiza a comutacao das bobinas através do coletor do motor DC.
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Figura 1 — Rotor de B § L um BLDC com 4 polos

Outra caracteristica importante é a auséncia de escovas ou carvdo, de modo que a vida Gtil € maior, se

necessidade de manutengdo constante. A vida média de um motor escovado é de 600 horas, enquanto de um

€ 20 vezes maior aproximadamente.

Além disso, o motor sem escovas atinge velocidades altissimas e diminuindo as interferéncias a todos os
sistemas periféricos. O controle de velocidade é através de potencidmetro sendo interno (trimpot instalado no driwe) ou

externo (sinal de 5Vcc).

O motor brushless € composto por um estator interno com bobinas (enrolamentos ou eletroimés), de rotor
(nimero par de imés permanentes) e a carcaga conforme a figura abaixo. O drive faz a conversédo de para que

o estator exerca influéncia nas forgcas de atragdo magnética para girar o rotor.

Os motores BLDC da Kalatec podem ter redutores acoplados, para aumento de torque ou reducao da inérci

da sua carga. Sugerimos como acessorios nossos redutores planetarios (flanges 42x42 e 86x86) e nossas fontes
48Vcc/350W ou 24Vcec (diferentes poténcias) trabalhando em tensdes selecionaveis de 110VAC ou 220VAC.

2. Vantagens de usar o BLDC

o Vida util maior: temperatura, desgaste e atrito menores devido a ndo utilizacdo de escovas;

¢ Poténcia maior: Aumento na eficiéncia de trabalho e torque, porque nao ha atrito e pouca perda de poténcia;
o Interferéncia eletromagnética reduzida;

e Diminui¢do na dimensédo e peso do motor;

e Maior tempo de funcionamento;

e Tenséo DC e maior economia de energia;

e Controle de rotagéo, velocidade e angulo por circuito integrado com altissima preciséo.




is: elétricas e mecanicas

Modelo
KTC-86NLS98-J | KTC-86BLS125-J
estrela
3
8
Tenséo Vdc 18~50
Tens&o Nominal Vdc 48
Velocidade RPM 3000 3000
Velocidade Max. RPM 3700 3700
Torque N.m 14 2,1
Corrente A 115 18
Poténcia w 440 660
Torque de Pico N.m 4,2 6,3
Corrente de Pico A 35 54
E.M.F V/Krpm 13,7 13
Torque Constante N.m/A 13 12,4
Inércia do rotor g.cm? 2400
Saida do eixo 0,025mm
Jogo radial 0,02mm@450g
Jogo final 0,08mm@450g
Forca radial max. 220N@20mm pelo formato da flange
Forca radial max. 60N
Rigidez dielétrica 500VDC/min
Resistencia de Isolacéo 100MQ.minuto; 500VDC
Peso kg 2,7 | 4
Sensor Hall
Angulo efeito hall 120° angulo elétrico
Isolacéo B
Protecéo 1P30
Temperatura de °C -25~70
Armazenamento
Temperatura de Operacdao °C -15~50

Tabela das caracteristicas técnicas dos motores BLDC Kalatec

Flange Modelo Variador Tensdo | Poténcia Torque Velocidade Comprimento
(mm) (VDC) (W) Médio (Nm) (RPM) (mm)
86x86 KTC- KTC-J-DR- 48 440 1,4 3000 112
86NLS98-J BLDC750
86x86 KTC- KTC-J-DR- 24~48 660 2,1 3000 138
86BLS125-J BLDC750

Nota: Cada modelo possui uma curva torque x velocidade x tensdo

3. Drive

Cada motor BLDC possui um drive de acionamento, sendo esse corresponde a poténcia, tensdo e velocidade

do motor. Através do drive realiza-se os comandos de liga/ desliga, sentido de rotacdo, acionamento do freio e
velocidade, além de um sinal de alarme.

menor, ou seja, 1500rpm. O torque do motor se mantera o mesmo, independente a tenséo aplicada.

analégico de 0-5V, que se for com um potenciémetro externo deve ter a resisténcia de 10KQ.

Para modelos 48VDC com 3000rpm, caso o usuario queira utilizar com 24VDC entdo a velocidade serd 50%

O ajuste de velocidade poder ser feito por um potencidmetro interno (acoplado ao drive) ou através de um sinal




Definic&o
gia DC (DC24V~DC48V)
§°00 motor

Hu, Hv, Hw Fios do sensor Hall
REF+ Fonte de alimentacdo do sensor Hall +
REF- Fonte de alimentacéo do sensor Hall -
vee _Fonte de alimentag&o do potenciémetro externo (somente fonte de alimentac&o

interna).

Potencidmetro Externo (Sem Conexao ao Ajustar a Velocidade com
sV Potencidmetro Interno) ou Taxa de Pulso.

Vide Notal

COM Comum (Baixo Nivel/Terra)

Direcéo: Nivel Baixo/CCW - Alto Nivel ou sem conexao/CW.
FR Vide Nota2

Habilitar: Nivel Alto/Parar Nivel Baixo/Executar.
= Vide Nota2

Freio rapido: nivel alto/parar nivel baixo/funcionar.
BRK

Vide Nota2
SPEED Saida de sinal de velocidade
ALM Saida de sinal de alarme

Nota1: Potencidmetro de 10KQ ou sinal analégico DC 0V~+5V (Mude interruptor interno J1/DC0-10V). Desligue o !enciﬁm
interno RV ao usar um potencidmetro externo para ajustar a velocidade do motor.

Nota2: Alto nivel/5V (5mA)

Dimensdes do drive e motores
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3.1 Esquema de ligacéo e ajustes

A figura abaixo apresenta o esquema de ligacdo das entradas e saidas digitais do drive, além disso, indica o
controle de velocidade pelo potenciémetro interno (RV), potencidmetro externo (SV e COM) e PWM (SV e COM).

CP-IN

RS232

Communication Interface
Fault alarm output
Speed signal output

Brake

Stop

CW/CCW
Common

Analog signal input
Power supply

Hall sensor wire

Motor lead wire

Drive power input

—_ =

Brushless motor

Figura 2 — ligacao elétrica do drive




Cabos de poténcia do motor
W = Azul

V = Verde

U = Amarelo

HW = Azul *QOs cabos de poténcia possuem uma bitola maior.
REF- = Preto

3.2 Utilizando um controlador
a) Receber sinal de comando através de um controlador

» Sinal analogico de 0~5Vcc ou 0~10Vcg;
» Sinal de PWM;

» Acionamento das entradas de freio (BRK), habilita (EN) e sentido de giro (F/R).
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Figura 3 — Esquema de ligagao dos sinais de comando com um CLP

b) Enviar a saida de alarme para um controlador

» Saida do sinal de velocidade do motor (Sinal PNP): ' -
Conectando SPEED e COM para obter saida de pulso F=N*P/60;

*F - Frequéncia de saida de pulso;

*P - Nimero dos polos do motor BLDC;

» Saida de alarme do driver (Sinal PNP):

Quando o driver entra em alarme, ele desconecta a porta COM e ficar4 em nivel baixo. O driver para de
funcionar e a luz de alarme acende.

PLC

ALARM-OUT

SPEED-OUT

& R1, R2=1KQ 12V

R1, R2=2KQ 24V

Figura 4 — Esquema de ligag&o de um sinal de alarme do drive BLDC para um controlador




etro interno RV:

RV - Desligado;

SW1/ Off (configuracéo de fabrica); e
Ajuste J1 (interno) como (Configuragéo do usuario).

¢) Velocidade do motor ajustada pela entrada analégica DC 0V~+10V:

RV - Desligado;
SW1/ Off (configuracéo de fabrica);
Ajuste J1 (interno) como [o[zg] (Configurac&o do usuario).

d) Velocidade do motor ajustada pela entrada de taxa de pulso:

Taxa de pulso: OK—3KHZ Modulagéo linear de velocidade;
Amplitude de pulso: 5V Relacao de servico de pulso: 50%;
RV- Desligado;

SW1/ On (configuracé@o do usuario);

J7 (interno) / Ligaro  [E3lo) J1 em (OV~+5V);

3.4 Tipos de malha
Para configurar ao tipo de malha de resposta € necessario alterar a chave na lateral do drivév,-/
SW?2/ On (configuragéo do usuario): PID malha fechada - resposta rapida de velocidade; "

SW2/Off (configuracéo de fabrica): Malha aberta -- Resposta de velocidade normal.

3.5 Trimpot de poténcia e tipos de malha

Para configurar a tenséo de pico, deve-se ajustar o trimpot P-sv com o valor de poténcia do motor, porque se
houver uma sobrecarga a seta ir4 girar e servir de prote¢édo para o motor.

P-sy Tune Unmit:W

Figura 5 — Potencidmetro de ajuste de poténcia de pico Figura 6 — Indicacdo do trimpot e SW1 e SW2
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Verde Indicacdo de ligado

S Vermelho Erro de sobre corrente ou sensor hall
Indicagéo
Vermelho ~ ~
. Protec&o de sobre tensédo, sobre corrente
Piscante
4. Aplicacbes

¢ Robdtica; e Refrigeracao;

e Agricola; e Automobilistica;

e Médica; e Farmacéutica;

e Aeroespacial; e Alimenticia e outros.

e Gréfica;

4.1 Cargas Constantes

Normalmente, o controle é feito em malha aberta, de modo que a carga € acoplada diretamente no eixo do

motor exigindo varia¢@o de velocidade e baixa preciséo.

Essa aplicagéo possui baixo custo e com isso é facilmente encontrada em controle de ventiladores, bombas e

exaustores.

4.2 Cargas Variaveis

O controle é feito através da malha fechada, porque a cara do motor ira variar dentro de um range de

velocidade. Dessa maneira, o sistema necessita de rapidez no controle e exatiddo, além de respostas dinamicas,

O sistema € aplicado em compressores, bombas de combustiveis, bombas centrifugas, bracos robéticos, entre

outros.

4.3 Posicionamento '

Nessa categoria, o sistema opera em malha fechada sendo necessério uma resposta dindmica para torqu

velocidade., além do controle de posicdo. A carga no motor sera varidvel nas fases de aceleracdo, constant

velocidade e desaceleracéo.

As aplicagBes possuem transmissdo de poténcia através de engrenagens, redutores (planetarios ou coroa sem
sim) ou correias (eletrdnicas ou simples). Essa aplicacdo é comum em CNC, controles de transmissao e maquinarios

de controle.

Figura 7 — Motores BLDC e drives de diferentes poténcia
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Que esse conteudo tenha agregado valor e conhecimento pra vocé!

Seu contato € importante para nés!

» www.kalatec.com.br
* Instagram - @kalateceautomagé&o

» Facebook - kalatecautomagéo

NOSSAS FILIAIS

Matriz Campinas — SP Filial Sdo Paulo — SP Filial Joinville — SC
Rua Salto, 99 Av. das Nac¢bes Unidas, 18.801 R. Almirante Jaceguay, 3659
Jd. do Trevo 110 Andar Bairro Costa e Silva

(19) 3045-4900 (11) 5514-7680 (47) 3425-0042




