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1. Introduktion til Field Weakening

Field Weakening kaldes i forskellige sammenhaenge ogsa “over-synkron” eller “super-synkron” drift.

OJ Electronics A/S bruger begrebet “Field Weakening” for den tilsvarende funktion.

Motorcontrolleren kaldes til tider frekvensomformeren eller motorstyringen. | forbindelse med OJ-DV-produktet
bruger OJ Electronics A/S begrebet "controller” eller blot "OJ-DV”.

Field Weakening ger det muligt at regulere en PM*-motors hastighed til et omrade, som ligger over motorens
nominelle hastighed. Motorproducenten kan oplyse, om den aktuelle motor er egnet til drift i det hastighedsomrade,
som ligger over den nominelle motorhastighed, og dermed egnet til Field Weakening-drift.

Selve ventilatorhjulet samt lejer og koblinger vil jo naturligvis ogsa blive pavirket af hastigheder, der ligger over den
nominelt maksimale hastighed, som disse dele er dimensioneret til.

Derfor skal fabrikanten af ventilatorhjulet, lejer og koblinger ligeledes oplyse, om disse dele er egnet til at kare med
hastigheder, som ligger over den nominelt maksimalt tilladte hastighed.

| Field Weakening tilstand er det muligt at styre hastigheden til en hgjere hastighed, men akselmoment reduceres
samtidig med Field Weakening drift.

Field Weakening kan kun opnas ved hjeelp af specielt tilpassede controllersignaler, som er implementeret i 0J-DV.

2. Motorens akselmoment og effekt

Ved nominel moment og hastighed kraeves en bestemt spaending til motoren. Sa laenge controlleren kan gge
spaendingen til motoren, er det muligt at sge omdrejningerne pa motoren. Samtidigt ville det veere muligt at
fastholde motorens moment og @ge effekten. | controllerens nominelle arbejdsomrade vil det sadledes vaere
spaendingen og dermed ogséa strammen til motoren, der gges, hvis motoren skal drives til en gget hastighed med
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3. Hvordan virker Field Weakening

| Field Weakening-tilstand er spaendingen til motoren konstant 360 VAC (1-faset: 250 VAC). Strgmmen er som
kraevet af den aktuelle motor under de aktuelle driftsforhold. For at gge hastigheden i Field Weakening-tilstand ma
strammen til motoren ikke veaere i maks., idet der skal bruges strgm for at svaekke magnetfeltet** (Field Weakening)
i rotorens magneter (reducere *BackEMF).

Denne sveekkelse af rotorens magnetfelt kaldes Field Weakening og udfgres ved at tilfgre statoren et magnetfelt i
modsat retning som rotorens magnetfelt, og som derfor modarbejder rotorens magnetfelt.

Motorens samlede magnetfelt vil derfor blive reduceret.

0J-DV skal bruge strgm for at kunne producere dette magnetfelt (tesla**) i rotoren.

Samlet set kan OJ-DV ikke levere hgjere spsending og hgjere strgm for at generere denne reduktion af
magnetfeltet end OJ-DV's maksimale nominelle veerdier.

Derfor er resultatet, at motorens akselmoment reduceres i Field Weakening-tilstand.

| Field Weakening-tilstand er effekten konstant. ( P= rp_gn *2T0*Nm )
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4, Nominel og maks. hastighed

I 0J-DV er det muligt at indstille et parameter for maks. hastighed (maks. RPM). Dette parameter ma indstilles til
en hgjere veerdi end ventilatorens og motorens nominelle hastighed.

Med Field Weakening aktiveret (se pkt. 5): Nar OJ-DV nar sin maks. udgangsspaending til motoren, og den
gnskede maks. hastighed endnu ikke er opnaet, vil 0J-DV automatisk ga i Field Weakening-tilstand.

Betingelsen, for at 0J-DV kan ga i Field Weakening-tilstand, er, at maks. stramniveau ikke er naet. Der skal altsa
veere en vis meengde strgm tilbage, for at OJ-DV kan etablere Field Weakening.

| Field Weakening-tilstand er det muligt at gge hastigheden, indtil maks. strgmindstillingen i OJ-DV er opnaet, eller
indtil strammen til at vedligeholde Field Weakening er lig med den momentproducerende strgm. Setpunktet for
maks. hastighed ma aldrig overstige veerdier, som gar, at ovenstdende betingelser ikke kan opfyldes.

| Field Weakening-tilstand er effekten til OJ-DV konstant, men motorens akselmoment er reduceret (se fig. 2.1).

5. Implementering af Field Weakening i OJ-DV

Field Weakening er fra fabrikken indstillet til “Off”. Field Weakening-funktionen skal aktiveres manuelt via det
tilhgrende Modbus-register (se Modbus-protokol for OJ-DV).

Hvis den gnskede maks. hastighed endnu ikke er naet, vil 0J-DV herefter automatisk ga i Field Weakening-
tilstand: Nar maks. udgangsspaending fra OJ-DV er ndet, men maks. udgangsstrgm endnu ikke er naet.

Nominel drift:

0J-DV's udgangsspeaending (VAC ~) til motoren gges samtidigt med, at hastigheden gges.

Nar 0J-DV's udgangsspaending til motoren nar sin nominelle maks. veerdi (360 VAC), karer motoren med en
hastighed, som svarer til motorens nominelle (maks.) hastighed.

Field Weakening er en teknologi, som sikrer en PM*-motors stabile drift i forhold til en pree-defineret kurve i OJ-DV,
som styrer magnetiseringen af rotoren (BackEMF), gger strammen til motoren og a&endrer kommuteringen.

Field Weakening er standard i alle OJ-DV-controllere og sikrer en stabil drift af en PM*-motor selv ved hastigheder
over motorens nominelle hastighed.

Under Field Weakening-drift vil motoren kgre med reduceret akselmoment (reduceret luftmaengde), men med
konstant optaget effekt (kW).

Field Weakening kan kun anvendes sammen med PM*-motorer.

*

PM = Permanent Magnet motor; AC-IM = Asynkron Induktionsmotor
BackEMF = Back Elektromotorisk kraft; EC = Elektronisk Kommuteret

*%

Magnetfeltet B; maleenheden er tesla (symbol:T)
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