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Danfoss Trata, d.o.o.: Razvoj nove serije ventilov (zvezni 
in tropoložajni ventili)

Razvoj elektronike pogonaelektronike pogona ventilov

Razvoj “inteligentnega” adaptivnega sistemaadaptivnega sistema za 
zmanjševanje oscilacij
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Temelji na BLDCBLDC motorjih

Ponovljiva končna sila

Konstantna hitrost odpiranja/zapiranja

Dimenzije, cena, .... in ostale omejitve

Razvoj elektronike pogonaRazvoj elektronike pogona
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OscilacijeOscilacije v zaprtozančnem sistemu

Slabo nastavljeni regulatorji

Nelinearnost sistema

Letno-zimski režim delovanja

Periodične motnje

Histereza ventila
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Posledice: izraba ventilaizraba ventila, neoptimalno delovanje 
zaprtozančnega sistema.

Razvoj adaptivnega sistemaRazvoj adaptivnega sistema
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Zahteve: Samodejno zmanjševanje oscilacij, ki potrebuje 
minimalno število podanih parametrov s strani operaterja

Kako zmanjšati oscilacije? Zmanjšati ojačenje ventilaZmanjšati ojačenje ventila.
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Zmanjšati dinamično ojačenjeZmanjšati dinamično ojačenje.
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Nelinearno dinamično ojačenjeNelinearno dinamično ojačenje.
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input signal (voltage, current or digital)
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Kombinirano nelinearno statično in dinamično ojačenjeKombinirano nelinearno statično in dinamično ojačenje.



13

0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0.7 0.8 0.9 1
0

0.1

0.2

0.3

0.4

0.5

0.6

0.7

0.8

0.9

1

k=0.1

k=0.3

k=1  

k=3  

k=10 



14

u (valve input)

d2/d1 (damping)
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peak4

peak3

peak2
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Kako vemo, da je prisotna oscilacijaoscilacija?

Merimo vhodni signal v ventil:
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Filtriranje vhodnega 
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Preizkus sistemaPreizkus sistema
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ZaključekZaključek

Razvoj elektronike

Razvoj adaptivne funkcije

Učinkovitost testirana na testni progi v Danfossu

Ventil v proizvodnji – okoli 10.000 kosov

Uspešno sodelovanje: raziskovalna ustanova - podjetje
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Parametri?

Minimalno: hystd in Tlp

HystdHystd: odvisno od šuma/motenj signala. Deltau = 
3*hystd

TlpTlp: pričakovana perioda oscilacij (v sekundah). 
Dejanska perioda mora biti < 4*Tlp za prvo 
detektirano oscilacijo.

DeltaDelta: Območje zmanjšanega ojačenja (10%). Odvisno 
od velikosti oscilacij.
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