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Zwiekszona precyzja sterowania napedami i
podniesienie  wymagan  dotyczacych  szybkosci
dziatania maszyn sprawiajg, ze w coraz wiekszej liczbie
aplikacji gdzie dotychczas stosowano typowe

motoreduktory ich miejsce zajmujg napedy z silnikami
serwo. o]
W praktyce czesto bywa tak, ze napedy serwo wybiera
sie nie tyle z powodu oczekiwan zwigzanych z _ :
dynamika pracy, ale z powodu oczekiwan co do

mozliwosci precyzyjnej regulacji momentu
obrotowego silnika w szerokim zakresie predkosci i z
powodu mozliwosci realizacji funkcji pozycjonowania.
Praktyka firmy NORD méwi o tym, iz w okoto 70%
przypadkéw, gdzie pierwotne zatozenia moéwity o
stosowaniu napeddéw serwo z powodzeniem udaje sie
zastosowa¢  odpowiednio  wyposazone  silniki
asynchroniczne, ktére w potaczeniu z przetwornicg
czestotliwosci NORD pozwalajg na realizacje pracy w

trybie tzw. serwo asynchronicznego.

Koncepcja sprowadza sie do tego, ze silniki
wyposazone w enkodery nabudowane na wirniku
silnika dzieki

aktywowaniu sterowania przetwornicy w ukfadzie
petli zamknietej pozwalaja na regulacje predkosci i
momentu obrotowego w wystarczajgcym dla
wiekszosci aplikacji czasie i z dostateczng precyzjg. W
praktyce oznacza to mozliwos¢ stabilnej pracy juz przy
czestotliwos$ci 0,1 Hz i utrzymanie petnego momentu
silnika w zatrzymaniu. Wraz z dodatkowymi funkcjami
istotnymi szczegdlnie dla uktadéw podnoszenia, czyli z
kontrolg ramki poslizgu silnika (parametr P327) i
regulacjag wartosci momentu przy podejmowaniu
ciezaru w funkcji obcigzenia, ukfad taki z
powodzeniem moze zastgpi¢ wiekszos¢ aplikacji
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typowych dla serwo. Automatyczne ksztattowanie
ptynnego  przejscia przez punkty przegiecia
charakterystyk ruchowych
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sprawia, iz jazda odbywa sie z ograniczeniem szarpniec
i gwattownych zmian predkosci przez co podnosi sie
zywotnos¢ systemu napedowego i wzrasta komfort
pracy urzadzenia. W ukfadach dokonujgcych pomiaru
ciezaru mozliwe jest podanie wyskalowanej wartosci
obcigzenia na wejscie w przetwornicy. Informacja o
oczekiwanym obcigzeniu w chwili uruchomienia
umozliwia dokonanie znacznie bardziej dynamicznego
podjecia ciezaru, co skraca czas przejazdu z punku A
do B.

Z kolei w ukfadach pozycjonowania, nazywanych
przez firme NORD POSICON, niezaleznie od tego czy
korzysta sie z typowego nabudowanego na silnik
enkodera przyrostowego (TTL lub HTL), czy tez z
enkodera absolutnego (SSI lub CAN) mozliwa jest na
realizacja pozycjonowania w trybie absolutnym
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lub w trybie pozycjonowania przyrostowego
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Niezaleznie od trybu pozycjonowania sterowanie
systemem ogranicza sie do podania rozkazu pozycji do

przetwornicy czestotliwosci jako pozycja zadana
wprost (poprzez BUS) lub jako wywotanie pozycji ze
zbioru pozycji uprzednio zapamietanych. W praktyce
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oznacza to uproszczenie uktadu o zmniejszenie do
minimum liczby czujnikdw i krafcéwek w systemie
tradycyjnym lub zwolnienia PLC z funkcji zliczania
pozycji w ukfadach z kodowaniem enkoderowym
podlegajgcym bezposrednio sterownikom PLC.

Mozliwe jest realizowanie prostych uktaddéw
pozycjonowania, w ktérych pozycje uprzednio
zapamietane przez falownik w trybie uczenia pozycji
wywotuje sie wprost z poziomu wejs¢ cyfrowych.
W aplikacjach typu stét obrotowy
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po zadaniu pozycji przetwornica wybiera kierunek
obrotu tak aby optymalizowa¢ przebytg droge.
Rozpoczecie chwili hamowania regulowane jest
samoczynnie, aby zachowa¢ ptynnos¢ i dynamike
przejazdu. Mozna ksztattowa¢ okno dojazdowe jako
wartos¢ obszaru i predkosci (np. zwolniony dojazd
windy do pozycji konncowej przed otwarciem drzwi).
Realizacja pozycjonowania w trybie absolutnym jest
mozliwa rowniez w przypadku stosowania enkodera
przyrostowego. Dla napedéw wyposazonych w
hamulce silnikowe jest mozliwos$¢é takiej konfiguracji
sterowania aby z chwilg wytgczenia i utraty zasilania
przetwornica zapisywata w pamieci ostatnig pozycje
chwilowa i po ponownym zatgczeniu nie wymagafa
kalibrowania pozycji zerowej. Warunek konieczny
takiego ukfadu jest taki, aby nie doszto do
przemieszczenia napedu w stanie bez zasilania, a z
chwilg utraty zasilania wpierw doszto do zatrzymania
napedu, a dopiero po tym do wygaszenia

enkoderéw absolutnych SSI lub CAN nie ma
koniecznos$ci kalibrowania ukifadu i jest mozliwos¢
rozpoznawanego przez system przemieszczania
napedu w stanie wyfaczenia zasilania.

Dodatkowe funkcje jakie mozna zrealizowa¢ w
uktadach z kontrolg predkosci i pozycji to funkcje
pracy synchronicznej. Mozliwe  jest takie
skonfigurowanie napedéw aby w ukiadzie Master-
Slave dochodzito do wzajemnej komunikacji celem
utrzymania predkosci i jednoczesnego osiggniecia
wspdlnej pozycji.

Kazdorazowe osiggniecie pozycji zadanej jest
sygnalizowane komunikacjg BUS Ilub na wyjsciu
przekaznikowym.

Co najwazniejsze - wszystkie powyzisze rozwigzania z
punktu widzenia naktadu inwestycyjnego to
rownowartos¢ 50 - 60% kosztéw analogicznego

rozwigzania w technice serwo!

Wszystkie opisane
funkcje s3  dostepne
zaréwno dla przetwornic
przeznaczonych do
zabudowy w  szafach
elektrycznych — seria SK
500E , SK 700E

. . . . Jak i do ukfaddéw
przetwornicy. Stad konieczno$é stosowania hamulca. ) o
. . - zintegrowanych z silnikiem
Dla ukfadéw windowych przewidziano dodatkowa .
w zastosowaniach

funkcje, tzw. tryb ewakuacji czyli mozliwos$é zasilenia
przetwornicy z awaryjnego zrdédfa zasilania obnizonym
napieciem (np. 48V DC) i mozliwo$¢ dojazdu windy lub
woézka do pozycji parkingowej. W przypadku
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sterowania rozproszonego
seria SK 200E
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