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VLT® AutomationDrive FC 302 z wbudowanym
sterownikiem ruchu, przeznaczony do zastosowan
zwigzanych z pozycjonowaniem i synchronizacja

Precyzyjne pozycjonowanie i synchronizacja
przy uzyciu przetwornicy czestotliwosci.
Dzieki funkcjonalnosci zintegrowanego
sterownika ruchu (Integrated Motion
Controller, IMC), przetwornica VLT®
AutomationDrive FC 302 zastepuje
bardziej ztozone sterowniki pozycjonowania
i synchronizadji, zapewniajac oszczednos¢
czasu i kosztow.

Operacje pozycjonowania i synchronizadji
s zwykle wykonywane z wykorzystaniem
serwomechanizmu lub sterownika ruchu.
Wiele aplikacji w rzeczywistosci nie wymaga
wysokiej dynamiki pracy oferowanej przez
serwomechanizmy.

Dlatego przetwornica FC 302 ze
zintegrowanym sterownikiem ruchu (IMC)
stanowi oszczedng, wysoce wydajng
alternatywe dla ukfadu wykonawczego

Bez
enkodera,

dzieki czemu
zmniejszysz koszty
i stopien ztozonosci

osiggana z silnikiem PM. Wydajnos¢ stero-
wania bez zewnetrznego sygnatu sprzeze-
nia,sensorless”silnikami indukcyjnymi jest
jednak wystarczajgca dla mniej wymagaja-
cych aplikadiji.

Dzieki IMC oszczedzasz czas i pienigdze:

m Brak potrzeby zaawansowanego
programowania oraz mniejsza
ilo$¢ podzespotdw to mniej godzin
poswieconych na prace inzynieryjne,
instalacje i uruchomienie

m Mozliwos¢ wyeliminowania
dodatkowych kosztéw zwigzanych
ze sprzezeniem zwrotnym,
okablowaniem i instalacjg dzieki
korzystaniu ze sterowania bez
zewnetrznego sygnatu sprzezenia —
,sensorless”

B Mozliwos¢ oszczednosci na kosztach
zwigzanych z czujnikiem pozycji wyjscio-
wej (home) i okablowaniem, dzieki funk-
cji,homing z ograniczeniem momentu”

serwo w aplikacjach z pozycjonowaniem
i synchronizowaniem w jednej osi.

Sterownik IMC moze by¢ uzywany
w przypadku wielu aplikacji, ktore
do tej pory byty obstugiwane przez
serwomechanizmy, na przyktad:

m Stoty obrotowe

m Maszyny tnace

m Maszyny pakujace

Rozwigzanie IMC zapewnia tatwa

i bezpieczna konfiguracje:

m Konfiguracja za pomocg parametréw
bez koniecznosci zaawansowanego
programowania. Mniejsza ztozonos¢
minimalizuje ryzyko bteddw.

m Aby dodac wiecej funkcji, mozna sko-
rzystac¢ z logicznego sterownika zdarzen
(SLQ), ktodry jest catkowicie kompatybilny
ze zintegrowanym kontrolerem ruchu
Funkcja,home synchronizing” umozliwia
dostosowywanie pozycji wyjsciowej
(home) podczas pracy

Uzywaj FC 302 do uruchamiania silnika
indukcyjnego lub PM z lub bez sprzezenia
zwrotnego silnika i bez potrzeby stoso-
wania dodatkowego sprzetu. W przypadku
sterowania bez zewnetrznego sygnatu
sprzezenia,sensorless” (bez sprzezenia
zwrotnego silnika) najlepsza wydajnosc jest

Cecha Korzysc

Zintegrowana z przetwornicg czestotliwosci funkcja - Oszczedzaj czas i pienigdze, ktére musiatbys
sterowania ruchem poswieci¢ na dodatkowe podzespoty

— Nizsze koszty zakupu ze wzgledu na mniejszg
liczbe podzespotow

—Trwalsza instalacja

- Krotszy czas montazu elementéw elektrycznych
i mechanicznych

Brak koniecznosci stosowania enkodera oraz
powigzanego z nim okablowania

- tatwiejsza i szybsza konfiguracja
- Brak koniecznosci zaawansowanego programowania
— Nizsze koszty zakupu

Brak koniecznosci korzystania z serwomechanizmu

- Bezpieczny rezultat

— Oszczedno$¢ czasu

- Prostota

- Minimalizuje ryzyko btedéw zwigzanych
Z Zaawansowanym programowaniem

Konfiguracja za pomoca parametrow

- Wysoki poziom doktadnosci utrzymywany

Synchronizacja pozycji wyjéciowej
w sposob ciagly w uktadach z poslizgiem

- Odnowienie kalibracji przy kazdym cyklu

Homing z ograniczeniem momentu
- Brak koniecznosci korzystania z czujnika

— Oszczednos¢ kosztow zwiazanych z zakupem,
montazem i konserwacja dodatkowych podzespotéw

®
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Pozycjonowanie

W trybie pozycjonowania przetwornica
steruje ruchem na okreslonym dystansie
(pozycjonowanie wzgledne) lub do
okreslonego celu (pozycjonowanie
bezwzgledne). Przetwornica oblicza profil
ruchu na podstawie pozycji docelowej,
wartosci docelowej predkosci ustawien
czasow rozpedzania/zatrzymania (zobacz
przyktady na Rys. 1iRys. 2 po praweyj).

Istniejg trzy typy pozycjonowania,
korzystajace z réznych wartosci zadanych
na potrzeby definiowania pozydji
docelowej.

m Bezwzgledne pozycjonowanie
Pozycja docelowa jest okreslana
wzgledem zdefiniowanego punktu
Zero maszyny.

m Wzgledne pozycjonowanie
Pozycja docelowa jest okreslana
wzgledem rzeczywistej pozycji maszyny.

® Touch probe
Pozycja docelowa jest okreslana

wzgledem sygnatu na wejsciu cyfrowym.

Tailustracja (Rys. 3) pokazuje rézna
wynikowa pozycje docelowa przy
ustawionej pozycji docelowej (wartoscig
zadang) 1000 i pozycji poczatkowej 2000

dla poszczegdlnych typdw pozycjonowania.

Synchronizacja

W trybie synchronizacji przetwornica
czestotliwosci podaza za pozycja sygnatu
master. Za tym samym masterem podazac
moze wiele przetwornic czestotliwosci.
Sygnatem mastera moze by¢ sygnat
zewnetrzny, na przykfad z enkodera,
wirtualny sygnat mastera generowany przez
przetwornice czestotliwosci lub pozycje
mastera przesytane przez magistrale
komunikacyjna. Wspodtczynnik przetozenia
i przesuniecie pozycji mozna regulowac
7a pomoca parametru.

Powrét do pozycji wyjsciowej
W przypadku sterowania bez zewnetrznego
sygnatu sprzezenia,sensorless”i sterowania
w petli zamknietej za pomoca enkodera
przyrostowego, funkcja homing (powrdt
do pozycji wyjsciowej) jest wymagana

do utworzenia odwotania dla fizycznej
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Rys. 1. Profil ruchu z liniowymi czasami rozpedzania/
zatrzymania

Rys. 2. Profil ruchu z czasami rozpedzania/zatrzymania S

Bezwzgledne
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W przypadku pozycjonowania bezwzglednego przetwornica czestotliwosci wykonuje ruch
wstecz z pozycji poczatkowej 2000 do pozycji bezwzglednej 1000 w odniesieniu do 0.

Wzgledne
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W przypadku pozycjonowania wzglednego przetwornica czestotliwosci pokonuje dystans 1000
do przodu od pozycji poczatkowej 2000, korczac ruch w pozycji 3000.

Touch probe
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Czujnik Touch probe

W przypadku pozycjonowania przy uzyciu Touch probe przetwornica czestotliwosci zaczyna
ruch do przodu z pozycji poczatkowej 2000, wykrywa sygnat Touch probe i pokonuje dystans
1000 od potozenia tego czujnika.

Rys. 3. Zintegrowany sterownik ruchu IMC obstuguje trzy
tryby pozycjonowania

pozycji maszyny po zatgczeniu zasilania.

Do wyboru jest kilka funkcji pozydji
wyjsciowej, bez czujnika i z czujnikiem.
Korzystajac z funkcji synchronizowania
pozycji wyjsciowej, mozna w sposob ciagty
regulowac pozycje wyjsciowa podczas
pracy w przypadku, gdy w ukfadzie
wystepuje jakis rodzaj poslizgu. Na przyktad
w przypadku sterowania bez zewnetrznego
sygnatu sprzezenia,sensorless’z uzyciem
silnika indukcyjnego lub przypadku
poslizgu w transmisji mechaniczne;.
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