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2. Motorok altalanos ismertetése

Motornak nevezziik azt a villamos gépet, amely villamos energiat mechanikai energiava alakit at.

2.1. Szinkron szervomotorok miikodési elve

A villamos energia visszaalakitdsa mozgasi energiava legkedvezObben haromfazisu arammal lehetséges. A
harom fézis arama harom egymastol 120 fokkal eltolt szinuszfiiggvény szerint folyik. Ha ezt a szimmetrikus
haromfazisu villamos aramot egy haromfazisu, a keriilet mentén térben szimmetrikusan eltolt tekercsrendszerre
kapcsoljuk, akkor az forgd magneses mez6t hoz 1étre ebben a tekercselésben. A keriilet mentén nem csak egy
északi-déli poluspart hozhatunk létre, hanem tobbet is. Igy a keriiletet korbejarva tobb északi-déli polusparral
talalkozunk, vagyis példaul a villamos 120 fokos faziseltolodasbol 2 poluspar esetén 60 fok geometriai
elfordulas adodik. Tehat ha egy adott frekvenciaju haromfazist fesziiltséget kapcsolunk egy ilyen tekercselésre,
abban a forgd magneses mez6 masodpercenkénti fordulatszdma n=f;/p lesz, ahol p a polusparok szama, f; a
tekercselésre kapcsolt fesziiltség frekvenciaja. Szinkron szervomotorok esetében az allorészen alakitjak ki ezt a
tekercselést, a magneses teret pedig a forgorészen elhelyezett allandomagnesek biztositjak. A magneses tér és a
tekercselésben folyd aram kolcsonhatasaként keletkezd erd a forgorészt a forgd mezdvel egyiitt forogni
kényszeriti.

Ha egy vezetdkerettel kapcsolodd erdvonalak szama megvaltozik, a vezetdkeretben fesziiltség indukalodik. A
szinkron fordulatszammal forgd magneses teret a forgorész gerjesztése és az armatiraaram egyiittesen hozza
1étre. Ez az eredd mezé metszi az allorésztekercselés vezetdit, és azokban fesziiltséget indukal. Motoros
iizemallapotban a forgérész gerjesztés olyan erdsségli magneses teret hoz létre, mely kozel akkora indukalt
fesziiltséget hoz létre, mint az armaturara kapcsolt kiilsé fesziiltség. Ez a motor bels6 indukalt fesziiltsége
melynek maximalis értéke: U, .=@*N*®D,,,.=27f;*N*®D,,.., ahol az N az allorész tekercs menetszama, @,
pedig a forgorész altal 1étrehozott fluxus maximuma. Szamunkra az indukalt fesziiltség effektiv értéke a fontos:
U,=U,,/V2. Ha a motor tengelyét nem terheljiik, akkor az allorésztekercselésben csak akkora aram folyik, mely
az allandomagneses forgorész forgatasdhoz sziikséges veszteségeket fedezi.

Amennyiben a forgorész forgasat a tengelyre kapcsolt terheléssel fékezziik, vagyis nyomatékot igényliink a
motortdl, a forgoérész magneses tengelye tavolodni fog az allorész magneses tengelyétél. Ha a forgorész altal
létrehozott magneses teret képzeletben szétvalasztjuk az armatira magneses terétdl, akkor a két teret két

magnesként abrazolhatjuk.

armatura

E D
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2.1.abra. Terhelési szog

E] D El/ D

D| |E D |E
A két magneses tengely kozotti kiilonbséget hivjuk terhelési szognek. Ennek elméleti maximuma 90 fok lehet. A
terhelési szog novekedésével a forgoérész magneses tere mar nem segiti oly mértékben az eredd mezd
létrehozasat, mint {iresjaraskor tette, pedig az armatiranak ugyanakkora fluxusra lenne sziiksége a
kapocsfesziiltséggel egyensulyt tartd indukalt fesziiltség eldallitasdhoz. Az egyensily id6legesen felbomlik, a
kapocsfesziiltség és az indukalt fesziiltség kozotti kiilonbség épp akkora aramot fog eredményezni az

armatarakorben, hogy a megerésodott armatiira magneses tér az 1) egyensulyi allapotnak megfeleld indukalt

fesziiltséget allitsa el6.



2.2. Aszinkron motorok miikodési elve

Aszinkron gépen olyan villamos gépet értiink, amelynek miikodéséhez forgd magneses térre van sziikség, a
forgorész fordulatszama eltér a magneses tér fordulatszamatol és az allo- és forgorész kozott az elektromagneses
indukcid teremt kapcsolatot (indukcids gépek). Az aszinkron gépeket altalaban az allorész oldalrdl taplaljuk
villamos energidval, és a transzformatorokhoz hasonldan ezt nevezziik primer oldalnak. A forgorész rovidrezart
tekercselésti (kalickas) forgorész. Kapcsoljuk a haromfazisu aszinkron gép allorésztekercselését haromfazisu
szimmetrikus, f; frekvencidji haldzatra. Ilyenkor az allorész térben eltolt tekercselésében idében eltolt aram
folyik, mely forgd magneses teret hoz létre, melynek percenkénti fordulatszama: n,=60%*f;/p, ahol p a gép
polusparszama. A forgd magneses tér erGvonalai metszik az 4allo- és forgorész vezetdit, igy mindkét
tekercselésben fesziiltség indukalodik. Az allorész  indukalt fesziiltségének fazisonkénti értéke:
U;1=4.44*@*f;*N,;*&;, ahol O a keriilet mentén szinuszos eloszlastinak feltételezett forgd fluxus cstcsértéke, N,
az allorész tekercselésének fazisonkénti menetszama, &, az allorész tekercselési tényezdje. A forgdrész alld
helyzetében az azonos polusszamu tekercselések és az er6vonal metszési sebesség azonossaga miatt az allorész
¢és a forgdrész indukalt fesziiltségének frekvencidja megegyezik. Az allorész indukalt fesziiltsége a magnesezd
aram okozta fesziiltségesések miatt kisebb a kapocsfesziiltségnél. Ha az aszinkron gép forgérésze all és az
allorésztekercselésre haromfazisti fesziiltséget kapcsolunk, akkor a forgorészben indukaldédo fesziiltség a
rovidrezart tekercselésben aramot hajt at. Az allorész forgd magneses mezeje és a forgorészaram egymasra
hatdsa nyomatékot eredményez, ami a forgorészt elforgatni igyekszik. A keletkez6 nyomaték a forgorész
forgasba hozza, amelynek fordulatszama (n) kisebb a forgé magneses mez6 fordulatszamanal (ng). A forgérész
vezetdiben indukalt fesziiltség frekvencidja ilyenkor: f,=(ny-n)*p/60. Az n¢-n fordulatszamkiilonbség
viszonylagos értékét szlipnek nevezziik: s=(ny-n)/ng. A szlip értéke az aszinkron gép iizemallapotait igen jol
jellemzi: motoros iizemrdl beszéliink, ha a szlip értéke nagyobb nullanal, de kisebb, mint 1; generatoros iizemnél
a szlip kisebb, mint 0; fékiizemnél a szlip nagyobb, mint 1. Motoros {izemben az aszinkron gép nyomatéka fiigg

a kapocsfesziiltség négyzetétdl, a primer és szekunder ellenallasoktdl és szorasi reaktanciaktol, valamint a

szliptol.
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2.2.4bra. Aszinkron motor nyomaték-szlip jelleggorbéje
Az ng és ng kozé esd szakasz stabilis, mig az ng és n=0 kozotti szakasz labilis. Ahol ng a billenényomatékhoz

tartozo fordulatszam. A billenényomaték a motor maximalis nyomatéka.






3. NCT szinkron szervo erdsitok miikkodésének alapjai

A szerszamgépek szanjait szinkron szervomotorokkal mozgatjuk. Szinkron szervomotornak kizarolag
allandomagneses forgoérészii motorokat hasznalunk. Ezek az allandomagnesek biztositjak szamunkra a motor
polusfluxust, ami tulajdonképpen egy iranyitott magneses tér a motor belsejében. Az allandomagneses forgorész
altal 1étrehozott indukciomezd térbeli eloszlasanak alakjatol fiiggben megkiilonboztetiink négyszog- és
szinuszmezds motorokat. Az NCT szinkron szervo erdsitokkel szinuszos mezejii szinkron szervomotorokat
hajtunk meg. A szinkron szervo erdsitokkel liiktetésmentes nyomatékot és fordulatszamot eredményez6 taplalast
tudunk biztositani a szervomotorok részére. Ilyen illesztett taplaldskor az allorész fazisok aramanak alakjat a

mez0 alakjatdl fiiggden kell megvalasztani és fazishelyzetét a forgorész szogéhez kell szinkronizalni.

3.1. Szinuszmez6s szinkrongép frekvenciavaltos iizeme

Frekvenciavaltoval taplalt szinkron gép esetében az allorészben egy forgd magneses mez6t hozunk 1étre, amit a
forgorész kovetni fog és ennek kovetkeztében a motor tengelye forgasba lendiil. Allandosult allapotban a
forgorész egyiitt forog a forgd magneses mezovel. Szinkron motornal a mezd szogsebessége és a forgorész
szogsebessége azonos (0=w;). A forgd mezd szogsebessége: @w;=27f/p, ahol p a polusparok szama, f| pedig az
allorész fazisaira kapcsolt aram frekvencidja. A szinkron motor fordulatszama az f; frekvenciaval folyamatosan
valtoztathatd. Szinuszmez6s gépnél az indukcidomezé maximuma jeldli ki a forgorész d tengelyét, a q tengely

erre merdleges.

3.1.1. Aramgeneratoros taplalas

Az allandomagneses szinuszmez6s szinkronmotoros szervohajtasok gyakorlatdban az aramvektor szabalyozasu
taplalast alkalmazzak. Ilyenkor az I, armatGrairam nagysiga és a 9, nyomatékszdg véltozhat allandd ¥y,
polusfluxus mellett, mivel a nyomaték az I, 4ram és a 3, nyomatékszdg fliggvénye. Ekkor I1 vektor szogét és
nagysagat a terhelés és a szogsebesség szabja meg. Ilyen a szervohajtasok optimalis lizeme és a mezdgyengitéses
tizem. A W, p6lusfluxust az dllandémégnesek biztositjak. Az dram a kis Ly és Ly induktivitdsok miatt gyorsan

valtoztathato, a hajtassal j6 dinamikat Iehet elérni, ha megfeleld fesziiltségtartalékkal rendelkezik.

3.2. Szinuszmezos szinkron szervo hajtas

Az éllandomagneses szinuszmezds szinkronmotoroknal a forgorész helyzetr6l szinkronozott aramvektor

szabalyozassal tudjuk a legjobb szervo tulajdonsagokat elérni.

3.2.1. Normal iizem
Normal tartomanyban a 3, nyomatékszog 90°+k*180°, ekkor cos3,=0 és az 13;=0. A hajtds mindaddig tudja

szolgaltatni a névleges értékeket, mig az inverter megfeleld fesziiltségtartalékkal rendelkezik.

3.2.2. Mezégyengitéses iizem
Az inverter adottnal nagyobb amplitidoju fesziiltség kiadasara nem képes. Ez azt jelenti, hogy a szogsebesség

tovabbi novelése U, fesziiltség allandosaga miatt csak mezdgyengitéses iizemben lehetséges. A mezdgyengitésre
jellemzd, hogy 14,<0, azaz a ¥, polusfluxussal ellentétes irdnyud, hatdsa olyan, mintha az allandomagnessel

létrehozott ¥y, csokkenne.



4. NCT aszinkron szervo erositok mitkodésének alapjai

Az aszinkron motoros szervohajtasokban haromfazist, kalickds forgorészii aszinkron szervomotorokat
alkalmaznak. A tekercselt allorész konstrukcidja megegyezik a haromfazisu szinkrongéppel, a kalickas forgorész
altalaban aluminium kidntésli. Az aszinkron szervomotorok sok jellemzoben eltérnek a halozati izemii sorozat
aszinkron motoroktol. A forgérész 1/D viszonya a tehetetlenségi nyomaték csokkentése céljabol nagy, a névleges
frekvencidjuk altalaban kiilonbozik az 5S0Hz-tdl, a névleges fesziiltségiik a haldzati 3*400V-nal kisebb, a gép
kevésbé telitett. E motorok eldnye a robusztus kefenélkiili egyszerti kivitel. Az NCT szervoerdsiték a halézati
iizemii aszinkron motorokat is képesek megfelel6en iizemeltetni. Az aszinkron motoroknal is a liiktetésmentes

nyomatékot allandoésult allapotban szinuszos szimmetrikus taplalassal kapjuk.

4.1. Aszinkron gép frekvenciavaltos iizeme

4.1.1. Aramgeneratoros taplalas

Ilyenkor az I; allorészaram amplitidd aramszabalyozas kovetkeztében allandd. A W, allorészfluxus és a ¥y
forgorészfluxus a terheléstdl, az U, kapocsfesziiltség a frekvenciatol és a terheléstdl fiiggéen véltozik. Ugyelni

kell arra, hogy =0 kdzelében a motor mar kis I; &rammal is betelitddhet.

4.1.2. Mezoégyengitéses iizem
Akarmilyen taplalas, adott frekvencia f616tt nem ndvelhetd tovabb az U, kapocsfesziiltség, mert a motort taplald

inverter nem képes tobb fesziiltségre €s az allorész vasveszteség megengedhetetlen értéket érne el. Ilyenkor az
inverter egy Ujn. fesziilséget ad csak ki egy bizonyos ; korfrekvencia folott, igy az U/, viszony csokken,
ami mezdgyengitéses lizem. Az f; frekvencia ndvelése fluxuscsokkentéssel jar. A maximalis nyomaték a

fluxuscsokkenés négyzetével aranyosan csokken.



5. Szervo erositok beallitasanak alapjai

A szabalyozasoknak harom alapvetd kovetelményt kell kielégitenitik:

e A szabalyozas stabilis miikodésii legyen;

e A szabalyozas allandosult allapotbeli hibaja minél kisebb legyen;

e A szabalyozas tegyen eleget az eldirt mindségi kovetelményeknek.

Egy adott strukturaji szabalyozas esetén, ha a mindségi jellemzoket javitani akarjuk, modositani kellene az

idoallandokat és/vagy a korerdsitést. Az iddallandok megvaltoztatasara, amelyek a szabalyozott szakasz, az

érzékelot és a beavatkozd szervet jellemzik, nincs mod. A korerdsités valtoztatdsaval a mindségi jellemzok

alakulasa kétes lehet. Példaul, ha az allandosult allapotbeli hibat csokkenteni akarjuk, vagyis noveljik a

korerdsitést, akkor csokken a szabalyozasi id, mivel a szabalyozasi korfrekvencia novekedett, ugyanakkor

csokken a fazistartalék, ami a rendszer labilitasahoz vezet. Ha a szabalyozas nem stabilis, vagy a mindségi
kovetelményeknek nem tesz eleget, akkor miikddése kétféle modon javithato:

e Meg kell valtoztatni a szabalyozas struktirajat vagy elemeit. Olyan tagokbol kell a rendszert felépiteni,
amelyek dinamikus sajatossagai révén teljesiilnek a szabalyozasra vonatkozé eléirasok. Altaldban erre a
megoldasra nem nyilik lehetoség.

e A masik lehetdség, hogy olyan dinamikus sajatossagu jarulékos elemeket iktatunk a szabalyozasi korbe,
amelyek a rendszer tulajdonsagait a kovetelményeknek megfeleléen modositjak.

Ezt az utobbi eljarast, a szabalyozas jelatviteli tulajdonsagait javito szervek beiktatasat nevezik kompenzalasnak,

a beiktatott tagokat kompenzald tagoknak. A szabalyozasi kor egyes jellemzbéinek megvaltoztatisa a tobbi

jellemz6t is megvaltoztatja. Leggyakrabban soros kompenzalast alkalmazunk, ami azt jelenti, hogy a jelformald

tagot a szabalyozasi kor elorementd agaban sorosan iktatjuk be. Sorosnak tekintjiik a kompenzaciot akkor is, ha

az eléremend agban szabadon valtoztathatd paraméterii tagokbol belsé hurkot képeziink.

5.1. Az aramszabalyozo beallitasa

A szabalyozasban a szabalyozott szakasz a szinkron szervomotor. Egy szervomotor aramara vonatkozo jelatviteli
fliggvényének tipusszama —1, azaz differencial6 jellegli. Ezt mi O tipusuva szeretnénk tenni, mert a szabalyozas
mindségét a korben 1év6 energiatarolok nagysagatdl fiiggden a jelvaltozas mértéke szabja meg differenciald
jelleg esetén. Ezért az ilyen tipust rendszerek hasznalata nem elfogadott a szerszamgép alkalmazasokban. Az

aramszabalyozdoban ezért soros PI kompenzal6 tagot alkalmazunk.

5.1.1. PI szabalyozo
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5.1 &bra. Villamos motor blokkvazlata kapocsfesziiltség bemenet és aram kimenet esetén

Az 5.1 ébra alapjan meg tudjuk hatdrozni a szervomotor kapocsfesziiltség-aram atviteli fiiggvényét.
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5.2 abra Szervomotor aram atviteli fiiggvénye (bode-diagramm)
Lathatjuk, hogy ahhoz, hogy allandosult allapotban stabilissa tegyiik az atvitelt, O tipustva kell tenniink az
atviteli fiiggvényt. Ezt legegyszeriibben idealis PI kompenzalo taggal tudjuk megvaldsitani.
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5.3 4bra PI kompenzal6 tag beiktatasa az atviteli fiiggvénybe (bode)

Az integral6 tag beallitasa akkor mondhatd jonak, ha az integralasi idéallandot a T, toréspontra tudjuk allitani.
Ekkor a szervomotor differenciald szakaszat aranyos szakassza tudjuk tenni teljes egészében. Ha az integralasi
iddt kisebbre valasszuk, vagyis az ; korfrekvencia nagyobb lesz, mint az m, térésponti korfrekvencia, akkor az
integrator szakasz belenyulik a motor tisztan aranyos szakaszaba, keletkezik egy —20dB/D meredekségli szakasz,
ami a fazisfiiggvényben okoz eltoldodast. Ezért ilyenkor a megfeleld stabilitds érdekében, hogy meglegyen a
sziikséges fazistartalék, csokkenteniink kell az erdsitést, ami a szabalyozasi kor gyorsasaganak a rovasara megy.
Ha az integralasi idot nagyobbra valasszuk, az w; korfrekvencia kisebb lesz mint az ®, térésponti korfrekvencia,
ilyenkor megint torés keletkezik az atviteli fiiggvényben. Differencialo jellegi szakasz marad a szabalyozasi
korben, ami gyorsabba teszi a szabalyozasi kor viselkedését, de ndveli a bizonytalansagat a hirtelen alapjel

valtozasokra, csokkenti az allandosult allapotbeli stabilitast. A rendszer gerjedésre hajlamos marad.

5.1.2. Stabilitas vizsgalat
Az NCT hajtasokkal ¢és vezérlével a hajtasrendszer egységugrasra adott valaszfliggvényét tudjuk vizsgalni

oszcilloszkop segitségével. Idealis esetben a hajtasrendszer egységugras alapjelre adott valaszfiiggvénye az
aperiodikus hataresetnek megfeleld lenne. De a rendszer gyorsitisa érdekében megengedhetiink bizonyos

mérték tallendilést.



5.4. abra jo eset

Az 5.4. dbran egy jo egységugras alapjelre adott valaszfiiggvényt lathatunk. Az abrabdol megallapithatd, hogy a
valaszfiiggvény tillendiil, de utana lengés nélkiil felveszi az allanddsult allapotot. Ez a legoptimalisabb allapot,
ami a legjobban teljesiti a mindségi kovetelményeket.

5.5. abra lassu eset

Az 5.5. abrabol latszik, hogy a rendszer biztosan aperiddikus esetre van allitva, de lassan éri el az allandosult
allapotot.

5.6. dbra lengd eset

Az 5.6. abraban latszik, hogy a bedllitas instabil, mert a rendszer allandosult allapotban peridikus lengésbe

kezdett.

5.2. A sebességszabalyozo beallitasa

Egy szervomotor kapocsfesziiltség-szogsebesség atviteli fiiggvényének bode-diagrammja 0 tipusu, azaz aranyos
jellegli. A szogsebesség, azaz fordulatszam stabilitdsa érdekében a rendszerbe kompenzald tagot iktatunk be. A
kompenzalé tag lehet PI vagy PID. PID kompenzaciot azért alkalmazhatunk, mert a motor eredd atviteli

fiiggvényében nincs differencialo tag, de kizarolag digitalis alapjelbemenet esetében szabad hasznalni.

5.2.1. PI szabalyozé
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5.7. abra. Szervomotor blokkdiagrammja kapocsfesziiltség bemenet és szogsebesség (fordulatszam) kimenet
esetén.
A blokkdiagramm alapjan felirhatjuk a szervomotor kapocsfesziiltség-szogsebesség atviteli fliggvényét.
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Az atviteli fiiggvény alapjan felrajzolhatjuk a bode-diagrammot is.
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5.8. ébra. Szervomotor sebesség atviteli fliggvénye (bode-diagramm)
A szabalyozasi korbe PI kompenzald tagot iktatunk be, de igy az atviteli fliggvényt 1 tipusuva tessziik. Ekkor
vigyaznunk kell, hogy a stabilitas érdekében a megengedettnél ne vegyiik kisebbre a fazistartalékot.



A a(m)
0dB/D

-20dB/D
-20dB/D

|
I
-QGM o

Pl kompenzator

,=60"

[,

-180°

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
90° '
|
|
|
|
|
|
|
|
-270° :

5.9.4bra. PI kompenzal6 tag beiktatasa

A kompenzald tag integralasi idéallandojat szintén a o, tdrésponti korfrekvenciara kell allitani. Az erdsitést ugy
kell beallitani, hogy a fazisfiiggvény alapjan a megengedett legkisebb értékre valasszuk a fazistartalékot. Abban
a pontban, ahol a fazistartalék értéke metszi a fazisfiiggvény, ott az amplitidé fiiggvény erdsitésének 0dB-nek

kell lennie. Ekkor allandésult allapotban a rendszer nem fog lengeni.

5.2.2. PID szabalyozo
Ebben az esetben a szabalyozasi kdrbe PID kompenzal6 tagot iktatunk be. A differenciald taggal a rendszer

szabalyozasi folyamatait gyorsitjuk, vagyis az egységugras fiiggvényre adott valaszfiiggvény meredekebb,
gyorsabban eléri az allandosult allapotot. A D tagot csak digitalis alapjelbemenet esetén szabad alkalmazni,
mivel analog bemenet esetén a zajt felerGsitené, allandosult allapotban a valaszfiiggvény meglehetsen instabil
allapotot mutatna. Az integralasi id6allando tekintetében ugyanugy jarunk el, mint a PI kompenzacio esetén. A
differencialo tag idéallandojat 1-1,5 dekaddal nagyobb korfrekvenciara allitjuk, mint az integralasi

korfrekvencia.

5.2.3. Stabilitas vizsgalat

Stabilitasvizsgalatnal ugyantgy kell eljarni, mint az aramszabalyozd vizsgalatanal, vagyis oszcilloszkopos
vizsgalatot alkalmazunk a stabilitas ellendrzésére. A sebességjelet ellendrizni tudjuk a hajtas és a vezérld

oszcilloszkdpjaval is.
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6. Az NCT szervoerositok szabalyozastechnikai hatasvazlata
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6.1. Az aramszabalyozo szabalyozastechnikai hatasvazlata

6.1.1. Aszinkron szervo hajtas
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6.1.2. Szinuszos mezeji szinkron szervo hajtas
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6.2. A sebességszabalyozo szabalyozastechnikai hatasvazlata

6.2.1. Aszinkron szervo hajtas
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6.2.2. Szinuszos mezeji szinkron szervo hajtas
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7. NCT szervohajtasok beallitasa

A gyartd az egyes hajtasokhoz és motorokhoz k6zol beallitasokat, amit a paraméterezé programban ki lehet
valasztani, és be lehet égetni a hajtasba. Ezeknél a paraméterkészleteknél csak a sebességszabalyozon kell
esetenként allitani, és a hajtas készen all a motor megfeleld lizemeltetésére. Ha valamilyen mas motort
szeretnének a hajtassal miikddtetni, akkor az alabb leirtak szerint kell eljarni.

Az NCT szervohajtasok paramétereit tobb csoportba osztottuk szét. Az egyes csoportok a paraméterek funkcioi
szerint lettek kialakitva. A hajtasok beallitasat mindig a kettes paramétercsoport beallitdsaval kezdjiik, amely a
hajtas inverterkartyajanak a paramétereit tartalmazza. Ezeket altalaban mar a gyartd bedllitja, és beallitas utan
védetté teszi. Ha ezeket a paramétercket a felhasznald allitgatja, Gigy azt sajat felelosségére teheti meg, mert
ezeknek a paramétereknek a helytelen beallitasa a szervohajtas meghibasodasat okozhatja.

Majd érdemes a beallitast az els¢ paramétercsoport beallitasaval folytatni. Ebben a paramétercsoportban a hajtas
miitkodéséhez sziikséges altalanos paraméterek talalhatoak. Itt allithatunk be minden olyan paramétert, ami mind
vonatkozik a hajtasra, a hajtas perifériaira, a motorra, és a motoron 1évé jeladora is.

Ezek utan a motor paramétereinek bedllitasaval célszerli folytatni (5. csoport). Ezekben a paraméterekben a
motor adattablajan szerepld adatokat kell megadni, és az ezekbdl szamithatd maximalis értékeket. Ezzel
egyidOben érdemes a jeladd paramétereit is beallitani (6. csoport).

Legvégiil a két szabalyzokor paramétereit kell bedllitani. Erdemes az aramszabalyozé paramétereivel kezdeni (4.

csoport), majd legutoljara a sebességszabalyozo paramétereit allitsuk be.

7.1. A motorparaméterek beallitasa

7.1.1. Aszinkronmotor paramétereinek beallitasa
A motorparaméterek beallitasanal alapul vessziik a motor adattablajat. Tehat eldszor a kapocstabla adatokat

toltjiik ki, majd az ezekbdl szamitott adatokat.

e Az elsé a motor poluspar szama, ami nagyon fontos, hogy pontosan legyen beallitva, kiilonben a motor
belsejében 1€vo forgo elektromagneses mez6 nem tud helyesen kialakulni. Ilyenkor a szervoerdsité nagyobb
aramokat ad a motornak, mint az a megszokott lenne, és a motor egy bizonyos fordulatszam f616tt hirtelen
felpordg, nem lehet szabalyozni a fordulatszamat. A motor polusparszama rendszerint nem szerepel a
motorra felerdsitett adattablan. Ezért ezt nekiink kell meghataroznunk a p=60*f;/n, képlet alapjan. Ekkor a p
értékére egy nem egész szamot fogunk kapni, aminek csak az egész részét kell figyelembe venni. Ezt az
értéket kell a paraméterben megadni.

e A motor teljesitménytényezdjére és névleges dramara az adattablan szerepld adatot kell beirni.

e A motor allorésztekercselésének ellenallasat mérési Gton tudjuk megallapitani. Egy kézimUszer segitségével
a motor kapcsain lemérjiikk a tekercsek ellendllasat, ahova a motorkabel csatlakozik, vessziik a mért
eredmények szamtani kdzepét, és az eredményt beirjuk a tablazatba.

e A motor maximalis mez0 fordulatszamat a paraméterezés soran nekiink kell meghataroznunk. Ez az érték a
névleges fordulatszamnak kedvezd esetben maximum a 4-5-szorose lehet. Ez sokban fiigg a motorto6l, mert
tul nagy mezdgyengitést nem engedhetiink meg, mert a motor mar nem képes nyomatékot leadni, adott

esetben fel sem gyorsul a megadott fordulatszamig. A paramétertablaba a meghatarozott maximalis



fordulatszamérték 1/(1-sy,x) szammal szorzott értékét kell beirni, ahol s,,,x @ maximalis nyomatékhoz tartozo
szlip értéke. Ha a maximalis mez6fordulatszamot kisebbre vessziik, mint a megengedett maximalis
rotorfordulatszamot, akkor a motor fordulatszama ellendrizhetetlenné valik, a maximalis
mez6fordulatszamig fog felgyorsulni, és abnormalisan sok aramot ad a szervoerdsité a motornak.

A motor tekercselési id6allandojat a rovidzarasi mérési adatokbol tudjuk csak meghatarozni, ha a motor
katalogusadatai kozott nem szerepel. A paraméterben milliszekundumban kell az értéket megadni.
Rovidzardsi mérés soran a kapocsfesziiltségbdl és a rovidzarasi arambol ki tudjuk szamolni a Z soros
impedanciat a Z=U,/I,; képlet alapjan. A Z soros impedancia két részre bonthato fel, az ohmos, aram
iranyaba mutatdé komponensre és az erre meréleges Osszetevore. A fesziiltség és az aram kozotti fazisszoget
meghatarozva a két Osszetevot az Ri=Z *cos ., illetve az X;=Z*sin@, képletekkel kapjuk. A két 6sszetevo
meghatarozasa utan az L,=X,/27f; képlet alapjan megkapjuk a soros reaktanciabol a soros induktivitast. A
villamos iddallandot a T,=L/R, képlet alapjan szamithatjuk ki, a kapott eredményt pedig szekundumban
kapjuk. Ezt az értéket 1000-¢l szorozva kapjuk a végleges paraméterértéket milliszekundumban.

R=R+R, X=X, +X>

L=I,21;

7.1.4bra. Aszinkron motor helyettesitd képe és vektorabraja rovidzaras esetén

A motor elektromagneses erejét (Electromotive Force), vagyis a belsd indukalt fesziiltségét a motor
kapocsfesziiltségébol tudjuk meghatarozni, mégpedig oly modon, hogy az egy fazisra vonatkoztatott
kapocsfesziiltségbdl levonjuk az allorésztekercselés egy fazisra vonatkoztatott soros impedancidjan esé

veszteségeket.
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7.2.4bra. Aszinkron motor helyettesitoképe az indukalt fesziiltség megjeldlésével

A motor termikus idéallandojat a szervoerdsitében 1év0 program egy egytarolos taggal modellezi. A
paraméterben azt az id6ét kell megadni masodpercben, amennyi id6 mulva a szervoerdsitd talmelegedés
hibaiizenettel megallitja a motort masfélszeres tilterhelés esetén.

A motor magnesezd arama ¢€s a névleges fordulatszama a gép mezdgyengitett allapotaban meghatarozo
paraméterck. A paraméterezés soran a névleges fordulatszam az aszinkron gép adattablajan szerepel, és ez
tekinthetd alapértéknek a paraméterezés soran. A motor magnesez6 drama nem kapocstabla adat de értéke
altalaban nem haladhatja meg a motor névleges aramanak felét. A magnesezéaram hozzavetdleg a
1,,=0,36*I, képlettel hatdrozhatdé meg, ez az érték a gyakorlatban jo szokott lenni. Ha a magnesezé aramot
tul alacsonyra vessziik, az a motor dinamikajanak rovasara torténik, ha tal nagyra, a motor mezdgyengitéses

allapotaban a fordulatszam lengévé valik, ha ennél is nagyobbra vesszilk, a motor egy bizonyos



fordulatszamnal nem fog tovabb gyorsulni. A 7.2. abrabol latszik, hogy a motor mezdgyengitéses
lizemallapotban erésen veszit a terhelhet6ségébdl. Gyakorlatilag a motor a névleges nyomatékat csak a
névleges fordulatszamig tudja leadni. Ha mezdgyengitett lizemallapotban a motor fordulatszama lengévé

valik, akkor vagy a névleges fordulatszamértéket vagy a magnesezd aram értékét kell csokkenteni.
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7.3.abra. Aszinkron motor nyomaték-fordulatszam jelleggdrbéje kiilonb6zo fordulatszamok esetén

A maximalis (billend) nyomatékhoz tartoz6 szlip beallitdsanal mindenkor szem el6tt kell tartani azt, hogy a
motor a névleges fordulatszamig le tudja adni a névleges nyomatékot ugy, hogy a motor altal felvett aram ne
haladja meg szamottevéen a motor névleges aramat. Ebben természetesen szerepet vallal a magnesez6 aram

is. Ha a szlip és a magnesezd aram értékét megfelelden allitjuk be, akkor az elébb leirt feltétel teljesiilni fog.



A maximalis szlip értékét a névleges szlipértékbdl kozelitdleg az s,,,.:=S,*Lma/1,*1,3 képlet segitségével

tudjuk szamolni.

Iarm [A]
4

7.4.4bra. Aram-szlip abra
Az abra azt szemlélteti, hogy ha egy villamos aszinkron motort alland6 névleges nyomatékkal terheliink, akkor a

szlip paraméter értékének valtoztatasakor hogyan valtozik a motor altal felvett aram nagysaga.

7.1.2. Szinkron szervo motor paramétereinek beallitasa
A szinkron szervomotor jellegébdl adodoan bedllitdsa annyiban kiilonbozik az aszinkronmotornal leirtaktol,

hogy nem kell sem szlipet, sem magnesezéaramot beallitani. Ezek a paraméterek szinkronmotor esetében
nincsenek. A motor polusparszama meghatarozhatd a p=60*f/n, képlet segitségével, ahol a kapott érték egész
részét véve kapjuk a polusparszdmot. A szervoerdsitd altal kiadott szinuszos aramjel frekvencidja szintén az
f=n,*p/60 képlet segitségével szamithaté. A maximalis mez6éfordulatszam meg kell egyezzen a megengedhetd

maximalis rotorfordulatszammal. A t6bbi motorparaméter beallitasa megegyezi az el6z6 fejezetben leirtakkal.

7.2. A jelado paraméterek beallitasa

A jeladd paraméterei koziil jelenleg csak a jeladd felbontast hasznaljuk. A paraméterben a digitalis impulzus

jelado egy koriilfordulaséara leadott impulzusainak a szamat kell megadni.

7.3. Az aramszabalyozoé paramétereinek beallitasa
Az aramszabalyoz6 paraméterei kozil els6ként a maximalis d és q irdnyd aramokat kell megadni. A d tengely

iranyaba mutaté aramvektor a gerjesztést biztositja az aszinkronmotor részére, mig az erre merdleges q iranyu
aram a motor terhelésénél a leadott nyomatékkal aranyos. A paraméterek az aramszabalyozo bemenetén
fogadhato maximalis aramalapjel értékeket hatdrozza meg. A q irdany( maximalis aramalapjel értéket

gyakorlatban az I gma=(1.4...1,8)*, képletbél hatdrozhatjuk meg, mig a d irdnyl Osszetevét az



L1amar=(0.4...0.5) *I,, képlet segitségével. Ezutan kovetkezik a szabalyozokor beallitdsa. Az dramszabalyozo egy
klasszikus PI jellegli szabalyozo digitalis formaban megvalositva. A P tag egy szorzdszam, a szabalyzokor
erdsitését hatarozza meg, mig az I tag az integralasi id6, az alapegysége a milliszekundum egy nyolcad része. A

szabalyzokor beallitasakor az 5.1-es fejezetben leirtakat kell alkalmazni.

7.4. A sebességszabalyozo paramétereinek beallitasa
Sebességszabalyozoként szintén PI és PID tagokat lehet hasznalni. PID tagot kizardlag digitalis alapjelbemenet

esetén szabad alkalmazni, mert analdog bemenet esetén a differencialasnak belathatatlan kovetkezményei

lehetnek.

7.4.1. Aszinkronmotornal

A sebességszabalyozd bedllitasat az alapjelbemenet maximalis értékének meghatarozasaval érdemes kezdeni.
Ennek az értéknek kisebbnek kell lennie a maximalis mez6 fordulatszamtol, értéke a n,,,=(1-s) *nyn.. képlettel
szdmolhat6, ahol ngn.x az aszinkronmotorban kialakuld forgdé magneses mezé maximalis fordulatszama. A
beallitast a gyorsitas paraméterrel érdemes folytatni, amely az alapjel fel/lefutdsi meredekségvaltozasat
korlatozza. Ertékét inkremensben adjuk meg, vagyis egy ciklus alatt maximum mennyit véltozhat az
alapjelbemenet értéke. Az offeset paraméternek analdg alapjelbemenet esetében van csak jelentésége, a bemenet
Ilyenkor a pozicidszabalyzo kor korerOsitését ezzel a paraméterrel is lehet allitani. A sebességszabalyozo PI

tagjanak beallitasat pedig az 5.2.1 fejezet szerint kell végrehajtani.

7.4.2. Szinkron szervo motornal

A szinkron szervoerdsitd sebességszabalyozoja annyiban kiilonbozik az aszinkron szervoerdsitd
szabalyzokorétdl, hogy mig az aszinkron erdsitdben PI szabalyozé van, addig a szinkron szervoerdsitdben mar
PID. A D differenciald tag értéke egy szorzo tényezd, ami a sebesség hibajelének derivaltjat szorozza meg a beirt
értékkel allandoé differencialasi id6t feltételezve. A differenciald tagnak csak digitalis alapjelbemenetnél van

hatésa. A PID szabalyozo beallitasanal az 5.2.2 fejezetben leirtak szerint kell eljarni.

7.5. A tobbi paraméter beallitasa



8. Az aszinkron szervoerdsitok paraméterei

8.1. Regulator type

A hajtas tizemmodjat hatarozza meg. Ertéke lehet 0 (a hajtas sebesség alapjelet kap, és sebességszabalyozast
végez), vagy 1. (a hajtas pozici6 alapjelet kap, és pozicidszabalyozast végez) Ez a paraméter akkor hasznalhato,
ha az alapjel nem analég, vagyis Axis address paraméter nem 0.

Paraméter csoport ="1"

8.2. Axis address

Az egyes szervo erOsitdkben az alapjel forrasanak kivalasztasara szolgald paraméter. Ha az értéke 0, akkor a
szervo erdsitd az analog bemenetrodl varja az alapjelet. Ha nullatol kiilonb6z6 pozitiv egész szam, akkor a hajtas
a digitalis (CAN) bemenetén varja az alapjelet, a beirt érték pedig a logikai cimét hatarozza meg a CAN-BUS-
on.

Paraméter csoport ="1"

8.3. Speed inverse
Az alapjelhez tartozo6 forgasiranyt allitja be.

Paraméter csoport ="1"

8.4. Tacho inverse

A sebesség szabalyozdban a visszacsatolo ag eldjelét hatdrozza meg, ami lehet pozitiv vagy negativ
visszacsatolas. A motor feldl érkezo sebességjel lehet a motor forgasiranyaba mutatd vagy azzal ellentétes
eléjelii. Ezt a paramétert ennek a kompenzalasara hasznaljuk. Zart sebességszabalyozo kor esetében pozitiv
visszacsatolaskor a motor megszalad.

Paraméter csoport ="1"

8.5. Rep. enc. error
A jelado jelszintjeinek (A, #A, B #B, C, #C) hibafigyelése. Ertéke meghatarozza, hogy hany egymast kdvetd
hibaallapot érzékelése utan jelezzen a hajtas jelado hibat. Javasolt beallitasi érték: 5. Nulla érték esetén a
hibafigyelés kikapcsolt allapotu.

Paraméter csoport ="1"

8.6. Servo ready type

A szervo erdsitd lizemkészség jelének kiadasat vezérld paraméter. Ha értéke O és a hajtas a bekapcsolast
kovetden nem érzékel semmilyen hibat, akkor az izemkészség jel kikiildésre keriil. Ha a paraméter értéke 1,
akkor a hajtas csak akkor ad ki lizemkészség jelet, ha engedélyezve van.

Paraméter csoport ="1"

8.7. N=Ns

A pillanatnyi motor fordulatszamot hasonlitja Gssze a pillanatnyi alapjellel és leellendrzi, hogy a paraméterben

megadott szazalékos tliréshataron beliil van e. A paraméterhez egy relés kapcsolo kimenet van rendelve. Ha a



motor fordulatszam a tliréshataron beliil van, a relé kimenet zart allapotu, ha kiesik a tiiréshatarbol, a relé
kimenet nyitott allapoti. A paraméter csak aszinkron hajtasokban hasznalt, szinkron hajtas esetében értéke

figyelmen kiviil marad.

4 ford.

_alapjel

tarésmeszd

Paraméter csoport="1"

8.8. N=0

A pillanatnyi motor fordulatszam 0 értékét ellenérzi. A paraméterhez egy relés kapcsold kimenet van rendelve.
Ha a motor all, akkor a relé kimenete zart, ha a paraméterben megadott értéknél nagyobb fordulatszammal forog,
akkor a relé kimenete nyitott allapoti. A paraméter csak aszinkron hajtasokban hasznalt, szinkron hajtas
esetében értéke figyelmen kiviil marad.

Paraméter csoport="1"

8.9. DC BUS minimum

Ha a szervo erdsit6 nagyarami bemeneti tapfesziiltsége kisebb a paraméterben megadott értéknél, akkor a hajtas
elvesziti lizemkészségét. Ha a paraméter értéke 0, a figyelés kikapcsolt allapota.

Paraméter csoport="1"

8.10. Unipolar/bipolar

A paraméternek csak analég alapjel esetében van jelentSsége. Ertéke megadja, hogy a szervo erdsitd hogyan
értelmezze a kapott analdg alapjelet. Ha a paraméter értéke 0, a hajtas az alapjel elgjelének megfeleld irdnyba
forgatja a motort. Ha értéke 1, a hajtas csak pozitiv eldjelli analog alapjelet var. Ekkor a forgasiranyt a hajtas
egyik interfész bemenetével (M3/M4) lehet meghatarozni.

Paraméter csoport="1"

8.11. PTC resistance

A paraméter értéke azt az ellenallas kiiszobértéket adja, amit ha a motoron 1év6é hémérséklet érzékelé PTC
ellenallés értéke elér, akkor a hajtas motor tilmelegedési hibaval leall és elvesziti lizemkészségét.

Paraméter csoport ="1"

8.12. Thermo protection

Ez a paraméter a motor hdmérsékletvédelem modjat hatarozza meg. Ha értéke 0, a hajtas figyelmen kiviil hagyja
a motor hémérsékletét. Ha értéke 1, a hajtas belsé hdmérsékletmodell alapjan donti el, hogy a motor

tulmelegedett allapotban van e. A hdmérsékletmodell akkor 1ép miikddésbe, ha a motor arama meghaladta a



beallitott névleges motoraramot. Ha a paraméter értéke 2, akkor a hajtas kiilsé homérsékletérzékel6 (PTC) elem
segitségével figyeli a motor tényleges hdmérsékletét. Az érzékenységet a PTC resistance paraméterben
allithatjuk be.

Paraméter csoport ="1"

8.13. PWM frequvency

A paraméter értéke a szervoerdsito teljesitmény kimenete altal szolgaltatott impulzus szélesség modulalt jel
kapcsolasi frekvenciajat hatarozza meg.

Paraméter csoport ="2"

8.14. DC BUS voltage

A paraméter értékének a szervo erdsitd nagyaramu bemenetének névleges fesziiltségével kell megegyeznie.

Paraméter csoport ="2"

8.15. I increment

Ez a paraméter és az I ext. max. paraméter adja a hajtasban 1év6 aramvalto attételét. Ennek a paraméternek az
értéke hatarozza meg, hogy az I ext. max. paraméterben megadott a&ramértékhez mekkora szam tartozzon.

Paraméter csoport ="2"

8.16. I ext. max.

Az a maximalis aram, ahol még az dramvalté nem telitodik.

Paraméter csoport ="2"

8.17. U increment

Ez a paraméter és az U ext. max. paraméter adja a hajtasban 1évo fesziiltségvalto attételét. Ennek a paraméternek
az értéke hatarozza meg, hogy az U ext. max. paraméterben megadott fesziiltségértékhez mekkora szam
tartozzon.

Paraméter csoport ="2"

8.18. U ext. max.

Az a maximalis sinfesziiltség, amit még a fesziiltségvaltd mérni képes.

Paraméter csoport ="2"

8.19. U BUS maximum

A paraméter értéke azt a nagyarami bemeneten (DC sin) mért fesziiltségszint maximumot adja meg, amely érték
folott a szervoerdsito a hibajelzéssel egyidejlileg a hajtas engedélyezett allapota megsziinik és elvesziti az
lizemkészségét.

Paraméter csoport ="2"

8.20. U BUS threshold

A paraméter értéke azt a DC sinfesziiltséget hatarozza meg, amely f616tt a szervo hajtas csokkenti a

fékezbaramot, hogy a sinfesziiltség ne emelkedjen tovabb.



Paraméter csoport ="2"

8.21. I peak

A paraméter értéke a teljesitmény kimeneten leadott maximalis csiicsaram értékét hatarozza meg. Ha a
szervoersitd a motorkimenetén nagyobb pillanatnyi aramértéket mér, mint a paraméterben megadott aramérték,
akkor hibajelzéssel leall, és ezzel egyidejiileg elvesziti tizemkészségét. Ertékét az aramvalté maximalis arama (I
ext. max. paraméter) ala kell venni 10 szazalékkal.

Paraméter csoport ="2"

8.22. Speed integrator tm. const.

A paraméter értéke a sebességszabalyozo integratoranak idéallanddjat hatarozza meg.

Paraméter csoport = "sebességszabalyozo paraméterei”

8.23. Speed proportional gain

A paraméter értéke a sebességszabalyozo aranyos tagjat hatarozza meg.

Paraméter csoport = "sebességszabalyozo6 paraméterei”

8.24. Ref. in. gain
A paraméter értéke a bemeneti alapjel erésitését hatarozza meg.

Paraméter csoport = "sebességszabalyoz6 paraméterei”

8.25. Offset
Analdg alapjel esetén offsetkompenzaciot végezhetiink a paraméterrel, azaz ha az alapjel értéke nem nulla, akkor
ezzel a paraméterrel beallithatjuk, hogy a szervo erdsitd mit tekintsen nulla alapjelnek.

Paraméter csoport = "sebességszabalyozo paraméterei”

8.26. Speed maximum

A paraméter értéke a motorra megengedett maximalis mezéfordulatszamot hatarozza meg.

Paraméter csoport = "sebességszabalyozo paraméterei”

8.27. Accel

Az alapjel valtozas nagysagat korlatozo paraméter (alapjel fel/lefutasi meredekség korlatozas). A paraméter
értéke a ciklusonkénti fordulatszam valtozas maximumat hatdrozza meg inkremensben.

Paraméter csoport = "sebességszabalyozo6 paraméterei”

8.28. Current proportional gain

A paraméter értéke az aramszabalyozo aranyos tagjat hatarozza meg.

Paraméter csoport = "aramszabalyozé paraméterei"”

8.29. Current integrator tm. const.

A paraméter értéke az aramszabalyozo integralasi id6allandojat hatarozza meg.

— nA

Paraméter csoport = "dramszabalyozé paraméterei"”



8.30. Islq max

A motorbol kivehet6 legnagyobb nyomatékhoz tartozé aram alapjel értéke.
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Ertéke gyakorlatban: Islgmax = 1,4...1,8 * Motor nominal current
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Paraméter csoport = "aramszabalyozo paraméterei”

8.31. I sld max

A beallithato gerjeszté aram legnagyobb értéke.

Ertéke a gyakorlatban: Isldmax = 0,6 * Motor nominal current

fms; ool xéxJ}ihmz +i’51ﬂ,]m2

Paraméter csoport = "aramszabalyozé paraméterei"”

8.32. S1 current

Jelenleg nem hasznalt.

Paraméter csoport = "aramszabalyozo paraméterei”

8.33. Motor pole pair

A motor polusparainak szamat kell megadni a paraméterben, kapocstabla adat.

—n

Paraméter csoport = "motorparaméterek”

8.34. Nominal speed

A motor névleges fordulatszamanak értékét kell megadni a paraméterben, kapocstabla adat.

—n

Paraméter csoport = "motorparaméterek”

8.35. Max speed

A paraméterben azt a fordulatszam értéket kell megadni ford/min dimenzidéban, amivel a motor forogna

maximalis bejovo alapjel esetén. Analog alapjel esetén ez az érték a 10V-os alapjelhez tartozik.

—n

Paraméter csoport = "motorparaméterek”

8.36. Motor thermo const.
A paraméter értéke a motor termikus tehetetlenségét modellezd algoritmus idéallanddjat hatdrozza meg.

Paraméter csoport = "motorparaméterek"

8.37. Motor back EMF

A motor indukalt fesziiltsége 1000ford/perc fordulatszamnal fazisértékekre vonatkoztatva.



Paraméter csoport = "motorparaméterek"

8.38. Motor nominal current

A paraméterben a motor névleges aramat kell megadni, kapocstabla adat.

—n

Paraméter csoport = "motorparaméterek”

8.39. Motor stator resistance
A paraméterben a motor allorész tekercsének ohm dimenzidban mért ellenallasat kell megadni. Az érték mérési
eredményen alapul, vagy katalogusadat. A motor kapcsai kozott mérhetd ellenallas értéket kell beirni.

—n

Paraméter csoport = "motorparaméterek”

8.40. Motor cos(fi)

A motor teljesitménytényezdjét kell megadni a paraméterben, kapocstabla adat.

Paraméter csoport = "motorparaméterek”

8.41. Motor Ts

A motor tekercselésének tranziens id6allandoja.

Paraméter csoport = "Motorparaméterek”

8.42. Motor Tm

Jelenleg nem hasznalt.

Paraméter csoport = "motorparaméterek”

8.43. Magnetizing current

A paraméter értéke az aszinkronmotor magnesez6 aramat hatdrozza meg. Szinkron szervo motor esetében értéke
nulla. Aszinkronmotornal értéke megkozelitdleg 0,36 * Motor nominal current.

Paraméter csoport = "motorparaméterek"

8.44. Max slip

A maximalis nyomatékhoz tartozo szlip értékét kell megadni.
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Paraméter csoport = "Motorparaméterek”

h=01

8.45. Encoder line count

Ertéke a szervo rendszerben 1évé motor egy koriilfordulasara adott jeladd impulzusok szama.

Paraméter csoport = "jeladod paraméterei"

8.46. Direction

Jelenleg nem hasznalt.

Paraméter csoport = "jeladd paraméterei”

9. A szinuszos mezeji szinkron szervoerdositok paraméterei

9.1. Regulator mode

A hajtas tizemmodjat hatirozza meg. Ertéke lehet 0 (a hajtas sebesség alapjelet kap, és sebességszabalyozast
végez), vagy 1. (a hajtas pozici6 alapjelet kap, és pozicidszabalyozast végez) Ez a paraméter akkor hasznalhato,
ha az alapjel nem analég, vagyis Axis address paraméter nem 0.

Paraméter csoport ="1"

9.2. Axis address

Az egyes szervo erdsitokben az alapjel forrasanak kivalasztasara szolgal6 paraméter. Ha az értéke 0, akkor a
szervo erdsitd az analdg bemenetrdl varja az alapjelet. Ha nullatol kiilonb6z6 pozitiv egész szam, akkor a hajtas
a digitalis (CAN) bemenetén varja az alapjelet, a beirt érték pedig a logikai cimét hatarozza meg a CAN-BUS-
on.

Paraméter csoport ="1"

9.3. Speed inverse
Az alapjelhez tartozo forgasiranyt allitja be.

Paraméter csoport ="1"

9.4. Tacho inverse

A sebesség szabalyozdban a visszacsatolo ag eldjelét hatdrozza meg, ami lehet pozitiv vagy negativ

visszacsatolas. A motor feldl érkezo sebességjel lehet a motor forgasiranyaba mutatd vagy azzal ellentétes



eléjell. Ezt a paramétert ennek a kompenzalasara hasznaljuk. Zart sebességszabalyozo kor esetében pozitiv
visszacsatolaskor a motor megszalad.

Paraméter csoport="1"

9.5. Rep. enc. error
A jelado jelszintjeinek (A, #A, B #B, C, #C) hibafigyelése. Ertéke meghatarozza, hogy hany egymast kovetd
hibaallapot érzékelése utan jelezzen a hajtas jelado hibat. Javasolt beallitasi érték: 5. Nulla érték esetén a
hibafigyelés kikapcsolt allapotu.

Paraméter csoport="1"

9.6. Rep. hall. error
A jeladé kommutalo jeleinek (S1, S2, S3) hibafigyelése. Ertéke meghatarozza, hogy héany egymast kovetd

hibaallapot érzékelése utan jelezzen a hajtas jelado hibat. Javasolt beallitasi érték: 5. Nulla érték esetén a
hibafigyelés kikapcsolt allapoti. Aszinkron hajtas esetén 0.

Paraméter csoport="1"

9.7. Servo ready mode

A szervo erdsitd iizemkészség jelének kiadasat vezérl6 paraméter. Ha értéke O és a hajtas a bekapcsolast
kovetéen nem érzékel semmilyen hibat, akkor az tizemkészség jel kikiildésre keriil. Ha a paraméter értéke 1,
akkor a hajtas csak akkor ad ki iizemkészség jelet, ha engedélyezve van.

Paraméter csoport="1"

9.8. Unipolar/bipolar

A paraméternek csak analég alapjel esetében van jelentSsége. Ertéke megadija, hogy a szervo erdsitd hogyan
értelmezze a kapott analdg alapjelet. Ha a paraméter értéke 0, a hajtas az alapjel elgjelének megfeleld irdnyba
forgatja a motort. Ha értéke 1, a hajtas csak pozitiv eldjelii analog alapjelet var. Ekkor a forgasiranyt a hajtas
egyik interfész bemenetével (M3/M4) lehet meghatarozni.

Paraméter csoport="1"

9.9. PTC resistance

A paraméter értéke azt az ellenallas kiiszobértéket adja, amit ha a motoron 1év6é hémérséklet érzékelé PTC
ellenallas értéke elér, akkor a hajtas motor tilmelegedési hibaval leall és elvesziti lizemkészségét.

Paraméter csoport ="1"

9.10. Thermo protection code

Ez a paraméter a motor hdmérsékletvédelem modjat hatarozza meg. Ha értéke 0, a hajtas figyelmen kiviil hagyja
a motor hémérsékletét. Ha értéke 1, a hajtas belsé hdmérsékletmodell alapjan donti el, hogy a motor
tulmelegedett allapotban van e. A hdmérsékletmodell akkor 1ép miikddésbe, ha a motor arama meghaladta a
beallitott névleges motoraramot. Ha a paraméter értéke 2, akkor a hajtas kiilsé homérsékletérzékel6 (PTC) elem
segitségével figyeli a motor tényleges hémérsékletét. Az érzékenységet a PTC resistance paraméterben
allithatjuk be.

Paraméter csoport ="1"



9.11. PWM frequvency

A paraméter értéke a szervoerdsito teljesitmény kimenete altal szolgaltatott impulzus szélesség modulalt jel
kapcsolasi frekvenciajat hatarozza meg.

Paraméter csoport ="2"

9.12. DC BUS voltage

A paraméter értékének a szervo erdsitd nagyaramu bemenetének névleges fesziiltségével kell megegyeznie.

Paraméter csoport ="2"

9.13. Iincrement

Ez a paraméter és az I ext. max. paraméter adja a hajtasban 1év6 aramvalto attételét. Ennek a paraméternek az
értéke hatarozza meg, hogy az I ext. max. paraméterben megadott a&ramértékhez mekkora szam tartozzon.

Paraméter csoport ="2"

9.14. I ext. max.

Az a maximalis dram, ahol még az dramvalté nem telitodik.

Paraméter csoport ="2"

9.15. U increment

Ez a paraméter és az U ext. max. paraméter adja a hajtasban lévo fesziiltségvalto attételét. Ennek a paraméternek
az értéke hatarozza meg, hogy az U ext. max. paraméterben megadott fesziiltségértékhez mekkora szam
tartozzon.

Paraméter csoport ="2"

9.16. U ext. max.

Az a maximalis sinfesziiltség, amit még a fesziiltségvaltd mérni képes.

Paraméter csoport ="2"

9.17. U BUS maximum

A paraméter értéke azt a nagyarami bemeneten (DC sin) mért fesziiltségszint maximumot adja meg, amely érték
folott a szervoerdsitd a hibajelzéssel egyidejlileg a hajtas engedélyezett allapota megsziinik és elvesziti az
lizemkészségét.

Paraméter csoport ="2"

9.18. U BUS threshold

A paraméter értéke azt a DC sinfesziiltséget hatarozza meg, amely f616tt a szervo hajtas csokkenti a
féekezéaramot, hogy a sinfesziiltség ne emelkedjen tovabb.

Paraméter csoport ="2"

9.19. I peak

A paraméter értéke a teljesitmény kimeneten leadott maximalis csticsaram értékét hatarozza meg. Ha a

szervoerdsitd a motorkimenetén nagyobb pillanatnyi aramértéket mér, mint a paraméterben megadott aramérték,



akkor hibajelzéssel leall és ezzel egyidejiileg elvesziti tizemkészségét. Ertékét az aramvaltd maximalis arama (1
ext. max. paraméter) ala kell venni 10 szazalékkal.

Paraméter csoport ="2"

9.20. Speed I gain

A paraméter értéke a sebességszabalyozo integratoranak idéallanddjat hatarozza meg.

Paraméter csoport = "Sebességszabalyozo6 paraméterei”

9.21. Speed P gain

A paraméter értéke a sebességszabalyozo aranyos tagjat hatarozza meg.

Paraméter csoport = "Sebességszabalyozo paraméterei”

9.22. Speed D gain

A paraméter értéke a sebességszabalyozo differencialo tagjat hatarozza meg. Ezt a tagot csak digitalis
alapjelbemenet esetén hasznalhatjuk.

Paraméter csoport = ,,Sebességszabalyozo paraméterei”

9.23. Ref. in. gain

A paraméter értéke a bemeneti alapjel erésitését hatarozza meg.

Paraméter csoport = ,,Sebességszabalyozo paraméterei”

9.24. Offset

Analdg alapjel esetén offsetkompenzaciot végezhetiink a paraméterrel, azaz ha az alapjel értéke nem nulla, akkor
ezzel a paraméterrel beallithatjuk, hogy a szervo erdsitd mit tekintsen nulla alapjelnek.

Paraméter csoport = "Sebességszabalyozo6 paraméterei”

9.25. Current proportional gain

A paraméter értéke az dramszabalyoz6 aranyos tagjat hatarozza meg.

Paraméter csoport = "Aramszabalyozé paraméterei"”

9.26. Current integrator tm. const.

A paraméter értéke az aramszabalyozo integralasi id6allandojat hatarozza meg.

Paraméter csoport = "Aramszabalyozo paraméterei”

9.27. I arm max

A motorbol kivehet6 legnagyobb nyomatékhoz tartozé aram alapjel értéke.

Paraméter csoport = "Aramszabalyozo paraméterei”

9.28. Motor pole pair

A motor polusparjainak szamat kell megadni a paraméterben, kapocstabla adat.

Paraméter csoport = "Motorparaméterek”



9.29. Nominal speed

A motor névleges fordulatszamanak értékét kell megadni a paraméterben, kapocstabla adat.

Paraméter csoport = "Motorparaméterek”

9.30. Max speed

A paraméterben azt a fordulatszam értéket kell megadni ford/min dimenzidban, amivel a motor forogna
maximalis bejovo alapjel esetén. Analdg alapjel esetén ez az érték a 10V-os alapjelhez tartozik.

Paraméter csoport = "Motorparaméterek”

9.31. Motor thermo const.

A paraméter értéke a motor termikus tehetetlenségét modellez6 algoritmus idéallanddjat hatarozza meg.

Paraméter csoport = "Motorparaméterek”

9.32. Motor back EMF

A motor indukalt fesziiltsége 1000ford/perc fordulatszamnal fazisértékekre vonatkoztatva.

Paraméter csoport = "Motorparaméterek”

9.33. Motor nominal current

A paraméterben a motor névleges aramat kell megadni, kapocstabla adat.

Paraméter csoport = "Motorparaméterek”

9.34. Motor stator resistance

A paraméterben a motor allorész tekercsének ohm dimenzioban mért ellenallasat kell megadni. Az érték mérési
eredményen alapul, vagy kataldgusadat. A motor kapcsai kozott mérhetd ellenallas értéket kell beirni.

Paraméter csoport = "Motorparaméterek”

9.35. Motor Ts

A motor tekercselésének tranziens id6allandoja.

Paraméter csoport = "Motorparaméterek”

9.36. Motor Tm

Jelenleg nem hasznalt.

Paraméter csoport = "Motorparaméterek”

9.37. Encoder line count

Ertéke a szervo rendszerben 1évé motor egy koriilfordulasara adott jeladd impulzusok szama.

Paraméter csoport = "Jeladd paraméterei”



9.38. Direction

Jelenleg nem hasznalt.

Paraméter csoport = "Jelad6 paraméterei”

9.39. Max.speed [incr]

Szinkron szervohajtas esetén a motor maximalis forgasi sebességét hatarozza meg inkremens/ciklusidében

mérve. A maximalis jelado impulzus szamot korlatozza. Kiszamitasi modja :

Encoderlinecount *n_,_[1/min] L, 44
PWMfreq|kHz] 60000

Max.speed[incr] =

Paraméter csoport = "jelad6 paraméterei"”
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