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1. Bevezeto

A kezelési utmutato attekintést nydjt a DCS810 digitalis szervo meghajtd
csatlakoztatasarol és alapvetd beallitasarél a ProTuner szoftver hasznalataval. A
digitélis meghajto alapveté beallitAsa hasonld egy analdg erésitd bedllitasdhoz és
hangolasahoz. A kdvetkez6 utasitasok végigvezetik a meghajtd €s motor
bedllitasdhoz sziikséges lépéseken. A dokumentum a meghajtdé ProTuner szoftverrel
torténd bedllitasdhoz késziilt.

2. A szoftver telepitése

A ProTuner egy Windows alapu beallitd szoftver a digitalis szervo meghajtok
hangolasahoz. Windows rendszerekkel hasznalhatd, mint a
Win95/Win98/WindowsNT/Windows 2000/Windows XP. A hasznalt szamitdogépnek
rendelkeznie kell legalabb 1 soros porttal a meghajtéval toérténé kommunikaciohoz.

Kattintson duplan a ,ProTuner_DCS810.exe” f4jlra a ProTuner telepitésének
megkezdéséhez. Lasd az 1. abrat. Kattintson a Kdvetkez6 gombra a ,License
Agreement” ablak megjelenitéséhez. Lasd a 2. abrat.

% ProTuner Setup

Welcome
‘Wwelzome to the installer for PraTuner 1.0.7.810.

Itiz strongly recommended that pou exit all Windows programs
before continuing with this installation.

If you have any other programs running, please click Cancel,
cloge the programs, and run this setup again.

Othenwize, click Nest to continue.

|_ Mest > .| I LCancel I

1. &bra: A ProTuner telepitésnek elinditasa



B ProTuner Setup

License Agreement
Fleaze read the following license agreement carefully.

Thatk you far choosing Leadshine product!

(%) 1 agree to the terma of this lcense agreement

() | do nat agree to the terms of this license agreement

[ < Back ] [ Mext = ] ’ LCancel

2. abra: Licencszerz6dés

Vélassza az ,| agree to the terms of this license agreement” opciot, majd kattintson a
Kbdvetkezd gombra a telepités folytatasahoz. A felhasznalé6 megadhatja a felhasznaloi
informé&ciokat a kovetkezd ablakban. Lasd a 3. abréat. A felhasznéloi informaciok
megadésa utan kattintson a Kdvetkezé gombra a telepitése mappa kivalasztasahoz,
ahova telepiteni szeretné a ProTuner szoftvert. Lasd a 4. abrat.

£ ProTuner Setup

Mame;

iVicChen_XF'Ee |

Company:
!Leadshine |

I < Back ] |_ Meut > J [ Cancel ]

3. dbra: Felhasznald6i informacioék beallitasa



B ProTuner Setup

Installation Folder
Where would pou like PraT uner to be installed?

The saftware wil be installed in the folder listed belaw. To select a different location, either tppe ina
new path, or click Change to browse for an exizting folder,

Inztall PraTurer to:

'E:'\F'logram Filez\ProT uner | [ Change... ]

Space required: 875 MB

Space available on selected dive: 4.89 GE

[ < Back ] L Ment » J l Cancel ]

4. abra: Telepitési mappa beallitasai

B ProTuner Setup

The shortcut icons will be created in the folder indicated belaw.
1F wou don't want bo use the default folder, vou can either tupe a
news name, or select an existing folder from the list.

Shortcut Folder:

|F'r0Tuner w

(#) Install shartcuts far current user anly

() Make shorteuts available to all users

l < Back ] L Mest » J [ LCancel ]

5. dbra: Gyorselérési mappa beallitasai

Allitsa be a gyorselérési mappét az 5. abra szerint, és folytassa a ProTuner
telepitését a 6. €s 7. abra szerint. Az Installation Successful ablak jelenik meg, ha
sikeresen telepitette a ProTuner szoftvert. Lasd a 8. abrat.



B ProTuner Setup

Ready to Install
You are now ready to ingtall ProTuner 1.0.1.810

The inztaller now has enough information to install ProTuner on your computer,

The following settings will be used:
Install folder: E:%Program FileshProT uner

Shortcut folder;  ProTuner

Pleaze click Nest to procesd with the installation.

[ < Back ] L MNest> :| [ LCancel ]

6. bra: Telepitési informaciok dsszegzése

B8 ProTuner Setup

Installing ProTuner
Please wait...

Installing Files. ..
E:\Prograri Filez\PraTunerSupportdM SCOMCTL. O Cx

[ﬂ---n-------n-------n-------- ]

LCancel

7. abra: A ProTuner telepitése



B8 ProTuner Setup

Installation Successful

The PraTuner 1.0.1.810 installation is complete,
Thank you for choozing ProT uner!

Flease click Finish to exit this installer.

8. abra: Telepités befejezése

3. Csatlakoztatas és tesztelés

Csatlakoztassa a szervo rendszert a DCS810 kezelési utmutatdjanak megfeleléen és
csatlakoztassa a szamitogépet a meghajtonak a kévetkezd abra szerint.

RS232 fellilet csatlakoztatasa

1. PC ProTunerrel DCS3810
2. EZ-Tuner (Text Monitor) Digitélis
3. STU (Small Servo Tuning Unit) msezger:\;?té

Kildnleges vezeték

9. 4bra: RS232 fellilet csatlakoztatasa
Szervo tesztelés

Rogziteni kell a motort, hogy ne tudjon leugrani a padrol. Kapcsolja be a
tapegységet, a z6ld (Power) LED vilagit. A DCS810 alapértelmezett paramétereket
tartalmaz a meghajtdban. Ha a rendszerben nincs hardver és csatlakoztatasi hiba, a
motornak rogzitettnek és hasznalatra késznek kell lennie.

Ha a motor kissé ugrik és a piros LED azonnal bekapcsol (villog), akkor vagy a
motor, vagy az kddolé forditva van bekodtve. Nyissa meg a ProTuner hangol6
szoftvert és ellenérizze a meghajto allapotat az Err_check-re kattintva. Ha fazishiba



kovetkezik be, akkor forditsa meg a motor vezetékeit vagy cserélje fel a kddolo
bemenetét, majd probalja Gjra. Ha kddolo hiba kdvetkezik be, ellenérizze a kddolot
€s a csatlakoztatasat, majd probalja Ujra.

Ha piros LED jelzd nem vilagit és a motor megfeleléen mikodik, elkezdheti a szervo
hangolasat a ProTuner segitségével. A kdvetkezb utasitasok elolvasasa ajanlott a
hangolas megkezdése elbtt.

4. A szoftver ismertetése

ProTuner féablak

& ProTuner v1.0.1.810
Optiori Tuming Digital_monitor Err_check  About

Menisav

Leading Technology Shining Value

LEADSHINE

- www.leadshine.com Allapotsav

Status: | Leadshine Technology Co. Ltd Date: 7/31/2008 Time: 4:23PM

10. 4bra: ProTuner
Opcid

A felhasznalo a legordilé meniket az ,, Option” -re kattintva valaszthatja ki. llyen
menl a Com Config, SaveToDriver, és az Exit is.

e Com Config: A kommunikacios felulet konfiguralasa.
e SaveToDriver: Az aktualis paraméter beallitasok letoltése a meghajtora.

e Exit: Kilépés a ProTuner-bél.



Com Config ablak

Choose Serial Port;
.

Chooze Baudrate:

|23400 ~|
Open

11. dbra: RS232 kommunikéacié konfiguracié ablak

Serial Port: Valassza ki a kommunikacios portot, melyhez a meghajté csatlakozik. A
gyari beallitas a COML1.

Baud Rate: Valassza ki a kommunikacios sebességet. A gyari alapértelmezett
beallitas a 38400.

Kattintson az Open gombra, hogy kapcsolatot hozzon Iétre a megadott
beallitasokkal. Csatlakozas esetén valassza a SaveToDrive opciot az aktualis
paramétereket mentéséhez a meghaijtéra, vagy a tarolt meghajté beallitasok
feltdltéséhez a ProTuner-be a Tuning > Position Loop kivalasztdsaval a meniben.

Hangolas

A felhasznal6 egy vagy két legdrdilé ment kdzil valaszthat a Tuningra-ra kattintva.
Ide tartozik a CurrenLoop (csak a kilénleges verzidban) és a PositionLoop is.

e PositionLoop: Harom fil talalhatd a Position Loop Tuning ablakban:
P_parameter, T_Speed_Par, és CurveSettings fulek.



Position Tuning .
[: s, | tmin | F: g | T: ms
K i3DEIEI CaM_numeratar; {1 Encaoder lines: {4EII:ID
Ki: {380 Cak_denominatar; {1
Ka [4000 Pastion FolowEnLimit 4000 - Stat?
P_parameter J_ T_Speed_Far l Curve Setting

12. abra: P_parameter ful

A P_parameter fulon a felhasznélo bedllithatja a Position Loop PID paramétereket,
az Electronic Gear Ratio, Position Following Error Limit, stb. opciokat.

Kp: Aranyos erésités. Az aranyos erésités opcio hatarozza meg a rendszer
valaszat a pozicio hibakra. Az alacsony aranyos erésités beallitas stabil rendszert
eredményez (nincs oszcillacio), alacsony a merevsége és pozicid hibak fordulnak elé
terhelésnél. A tul magas aranyos erdsités ertékek oszcillaciét és instabil rendszert
okoznak.

Ki: Integrél erésités. Az integral erdsités segit, hogy a vezeérlérendszer kezelje a
surlédas vagy terhelés okozta statikus pozicionalasi hibakat. Az integrator megnaoveli
a kimeneti értéket a pozicionalasi hiba idébeli 6sszegének figgvényében. Az
alacsony vagy nulla érték az integral erésités beallitasnal pozicionalasi hibat
eredményezhet pihend allapotban (ez a statikus vagy surldédas terheléstdl és a
aranyos erésités beallitastol fligg). Az integral erésités novelése csokkenti ezeket a
hibakat. Ha az integral erésités tul nagy, a rendszer ,vadaszik” (oszcillal alacsony
frekvencian) a kivant pozicio koral.

”w s

Kd: Szarmaztatott erésités. A szarmaztatott erésités csillapitast nyujt a kimeneti
érték bedllitasaval, ami a hiba valtozas sebességének fliggvénye. Az alacsony érték
nagyon kis csillapitast jelent, mely tullovést eredmeényez pozicié Iépésvaltas utan. A
nagy értekek lassabb Iépésvalaszt eredményeznek, de nagyobb aranyos erésités
hasznalhatd oszcillacié nelkal.

CAM_numerator: Az elektromos fokozat szamlaloja. 1 és 255 kozott allithato be.

10



CAM_denominator: Az elektromos fokozat nevezdje. 1 és 255 kdzott allithatod be.

Position FollowErrLimit: Pozicié a hibakorlat utan. A kilénbség korlatja a
parancsolt pozicié és a ténylegesen mért pozicié kozott. Amikor a pozicié egy hiba
utan eléri a Position Following Error Limit paraméter beallitasat a meghajtéban, a
védelem aktivalodik.

Encoder Lines: Kodol6 sorszamlalé. A DCS810 tamogatja az egyvegl €s
differencial végl inkrementélis kédolokat. Itt el kell mondani, hogy az Encoder Lines

paraméter ezen a fillon csak az d6ntesztel6 mozgd vezérlére vonatkozik a hangolas

kézben, és nem befolyasolja a meghajtdé kodold visszacsatolt jelének értelmezését. A
DCS810 esetében a visszacsatolas felbontasa négyszerese a kddolo
sorszamlalonak.

Start/Stop gomb: A felhasznalo elindithatja vagy megallithatja az 6ntesztet ezzel a
gombbal.

8 s | W tfrnin | F: i ms
Y top[rpm): (1000 Accel [rfsdz] 100 Length [p]: {40000
Interval [ms): |50 Repeat_times: |32?E?_
F_paramster J_ T _Speed_Par l CunveSetting

13. dbra: T_Speed_Par fll

A T_Speed_Par fulon a felhasznalo beallithatja a sebesség profilt az 6nmozgo
teszthez és hangolashoz, a maximalis sebességgel, gyorsulassal, pozicid
elmozdulassal, a trapezoid sebesség profil tAvolsagaval, az idékozzel, ismétlése
id6vel egyuitt.

V_top: Maximalis sebesség. A trapezoid sebesség profil maximalis sebessége.
Mértékegysége az RPM.

Accel: Gyorsulas. A trapezoid sebesség profil gyorsulasa. Mértékegysége az (r/s)/s.

Length: Tavolsag. Az elmozditas tavolsaga. Mértekegysége az impulzus
(szamlalas).

11



Interval: A pozitiv forgas és negativ mozgas kozott idétartam.
Repeat_times: A pozitiv és negativ mozgas ismétlési szama.

Start/stop gomb: A felhasznalo elindithatja vagy megallithatja az dntesztet ezzel a
gombbal.

Position Tuning
[: ma |V tfrmin | P g | T ms
I I W p_er  TraceTime: |1_25 j
W i_bak v bak | p_bak :
" & e ™ pref | start?
P_parameter l T_Speed_Par L CurveSetting!

14. &bra: CurveSetting ful

A CurveSetting fulon a felhasznal6 kivalaszthatja digitalis szkopon megjelend
gorbéit a Position Loop Tuning ablaknak és a DigitalMonitor ablaknak, majd
beallithatja a Trace Time értékeket. A gorbék kozott megtalalhaté az aramkovetd
hiba (i_err), a sebességkovetd hiba (v_err), a poziciokdvetd hiba (p_err), az
aram visszacsatolas (i_bak), a sebesség visszacsatolas (v_bak), a pozicié
visszacsatolas (p_bak), az aram parancs (i_ref), a sebesség parancs (v_ref), és
a pozicié parancs (p_ref).

i_err: Aramkovetd hiba. A killdnbség a parancsba adott aram és a ténylegesen
mért aram kozott.

v_err: Sebességkdvetd hiba. A kilénbség a parancsba adott sebesség és a
ténylegesen mért sebesség kozott.

p_err: Poziciékdvetd hiba. A kulénbség a parancsba adott pozicié és a ténylegesen
mért pozicio kdzott.
i_bak: Aram visszacsatolas. Ez a motortekercsben mért tényleges aram. Ideélis

esetben az értéknek a lehetd legkozelebb kell esni a parancsba adott aramhoz.

v_bak: Sebesség visszacsatolas. Ez a kodol6 altal ténylegesen mért sebesség.
Idedlis esetben az érteknek a lehetd legkdzelebb kell esni a parancsba adott
sebességhez.

12



p_bak: Pozicié visszacsatolas. Ez a kodol6 altal ténylegesen mért pozicio. ldealis
esetben az értéknek a lehetd legktzelebb kell esnie a parancsba adott pozicidhoz.

i_ref: Aramparancs. Ez a parancsba adott aram.

v_ref: Sebesség parancs. Ez a parancsba adott sebesség.
p_ref: Pozicié parancs. Ez a parancsba adott pozicio.

Trace Time: Kovetési id6. Ez a digitalis szkop kovetési ideje.

Start/Stop gomb: A felhasznal6 elindithatja és megallithatja az 6ntesztet ezzel a
gombbal.

Digital_monitor

e Digital Monitor: Kilénbségi gorbék kulénb6zé pontjaihoz tartozo gorbéket és
dinamikus értékeket jelenit meg.

=¥ Digital Monitor
1170 mé [0 vimin [P0 pluse || T-974 ms

15. &bra: Digitdlis szkép ablak

I: Aram. Az arammal kapcsolatos gorbék dinamikus értékeit jeleniti meg. A dinamikus
erték az egér fokuszaval valtozik. Mértékegysége a mA.

V: Sebesség. Dinamikus értékeket jelenit meg a sebességgel kapcsolatos gérbék
esetében. A dinamikus érték az egér fokuszaval valtozik. Mértékegysége az r/min.

P: Pozicié. A poziciéval kapcsolatos gorbek dinamikus értékeit jeleniti meg. A
dinamikus érték az egér fokuszaval valtozik. Mértékegysége az impulzus (szamlalas).

T: 1d6. Az idével kapcsolatos gorbék dinamikus értékeit jeleniti meg. A dinamikus
érték az egér fokuszaval valtozik. Mértékegysége a ms.

13



Err_check

Error Check: Ebben az ablakban lathaté az egyes hibaesemények jelenlegi allapota
es az elézmeények. Az aktualis hibaesemények torélheték az Erase Current Err!
gombbal, valamint minden hibaesemény térolheté az Erase All! gombbal.

[Dveturert| @ | @ | @ | @ @ | 9| © @ 9| @
[l @ | @ | @ | @ | @ 9|9 @ 9| @
[Loivatee | @ | @ | @ | @ @ 9|9 @ @ @
[t | @@ @ © @ @ © @ @@
[Encdetr | @ | @ | @ | © @ @ © @ @@
[Folewingtn] @ | @ | D | @ | @ | 9|9 @ @ @
EnCounter: 0 1 2 3 4 5 G 7 B 3

e e |

16. &bra: Hibaellen6rzé ablak

OverCurrent: Tularam védelem. A védelem aktivalasra keril, ha a folyamatos aram
meghaladja a 20A-t.

OverVoltage: Tulfeszultség védelem. Ha a tapfesziiltség meghaladja a 85 +/-
1,5VDC-t, a védelem bekapcsol.

LowVoltage: Védelem a tul alacsony fesziiltség ellen. Ha a tapfesziltség
alacsonyabb, mint 16,5 +/- 1,5VDC, a védelem bekapcsol.

PhaseErr: Fazishiba védelem. A motor tapfesziltség vezetékeinek helytelen
csatlakoztatdsa és nem csatlakoztatisa, valamint a kddolé A/B visszacsatolt jeleinek
fazis a helytelen csatlakoztatas miatt aktivalja ezt a védelmet.

EncodeErr: Kédold hiba védelem. A védelmet a helytelen kddold visszacsatolt
jelek aktivaljak, vagy az, ha nincs visszacsatolt kodol6 jel.

FollowingErr: Pozicié kévetd hiba korlat védelem. Ha a pozicio kévetd hiba eléri a
pozicio kdvetd hiba korlat paraméter beallitdst a meghajtdban, a védelem
bekapcsol.

ErrCounter: Megjeleniti az aktualis hibakat és a jelenlegi hibatérténetet.

Erase Current Err!: Erase Current Err gomb. A felhasznalé térolheti az aktualis
hibakat a gombra kattintva.

Erase Alll: Erase All! gomb. A felhaszndlo térélhet minden hibat, valamint a hiba
torténetet is a gombra kattintva.

14



About

A felhaszndlo két legordilé menl kozil valaszthat az About-ra kattintva: Product
Information és Contact Us.

e Product Information ablak: Termékinformaciot jelenit meg a ProTunerrdl.

e Contact Us ablak: Kapcsolati informaciot jelenit meg a disztributorral.

5. Szervo hangolas

Bevezeto

A szervo rendszer hibavezérelt. A rendszer ,erésitése” hatarozza meg, hogy a
szervo milyen durvan probalja csokkenteni a hibat. Egy nagyerésitési rendszer nagy
javité nyomatékot allit eld, amikor a hiba nagyon kicsi. A nagy erésitésre akkor van
szilkség, ha a kimenetnek hiien, minimalis hibaval kell kbvetnie a bemenetet.

A szervo motor és a terhelésnek inerciaja van, melyet a szervo erésitének gyorsitani
és lassitani kell, mik6zben prébalja kdvetni a bemenet valtozasat. Az inercia jelenléte
tulkorrigalast eredményezhet, ahol a rendszer a cél egyik vagy masik oldalan
oszcillal. Ezt hivjak ALULCSILLAPITOTT allapotnak. Lasd a 19. abréat. Az oszcillaciot
csillapitani kell, de a tul sok csillapitdssal a valasz lassu lesz, igy a rendszer
TULCSILLAPITOTT allapotba keriil. A szervo hangolasakor a leggyorsabb vélaszt
prébaljuk elérni minimalis tullovéssel vagy tallévés nélkil, KRITIKUSAN
CSILLAPITOTT valaszt prébalunk elérni.

15



Lépés és impulzus valaszok

----- Alulcsillapitott
i 3 ——  Kritikusan csillapitott
7 ISR S | (R Tdlcsillapitott

| : Impulzus interferencia

Pozicié

1d6

19. abra: Lépés és impulzus valasz

A korabbiak szerint a DCS810 egy digitalis szervo meghajto, és a bemeneti parancsa
a PUL/DIR jelzés. Mé&s szavakkal a lépés valasz minden Iéptetés parancs jelben
éppen csak jelen van. Minden egyes léptetés parancs jel nagyon kicsi mozgas, igy a
TULLOVES és a CSILLAPODASI IDO az egyes lépések kdzétt nagyon kicsi, igy
éppen csak észrevehetd a lépés valasz, mint a 19. dbran. Ez abban az esetben is
igaz, ha a beallitasi pont nagyon nagy mennyiség és a gyorsulas nagyon magas.

Mindezek ellenére, ha a savkdvetd vagy poziciokdvetd hiba vizsgalataval probalja
kiértékelni a digitalis szervo teljesitményét, egyszerlbb lesz, mint a |épés valasz
esetén. A legegyszeriibb médja a savkovetd vagy pozicid kévetd hiba valasz
el6éallitdsara impulzus terhelés indukalasa a motoron. Lasd a 19. 4bra 20.
masodperceét.

Pozicio hurok

A pozicidé hurok hangolas a mechanikai terheléstdl fiigg, é€s valtozik minden
mechanikus rendszervaltozéssal. A pozicidé hurok hangolast a motor rendszerben
torténé Uzembe helyezése utan kell elvégezni. A pozicid hurok sebesség vagy
nyomaték tizemmaod korul zarhato (attol fliggéen, hogy a sebesség hurok
engedélyezett vagy tiltott). Ha a sebesség lizemmadd koré zarta, a pozicio hurok
algoritmus kimenete lesz az Uj sebesség beallitasi pont. Ha a nyomaték izemmaod
koreé zarta, akkor a pozicié hurok algoritmus kimenete lesz az Gj nyomatéek beallitd
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pont. Van néhany fontos kilonbség a két megkozelités hangolasi eljarasaban és
alkalmazéaséaban:

Pozici6 a sebesség korul

Ez az izemmdd a leggyakoribb alkalmazasok ,kontirozasaban”, ahol egy pozicié
palyagorbét nagyon pontosan kell kbvetni. A sebesség hurok tovabbi ,merevséget”
biztosit, és minimalisan tartja a dinamikus pozicié hibakat, mivel a rendszer nem csak
pozicié hibakra reagal, hanem sebesség hibakra is (melyek pozicié hiba valtozasként
is értelmezhetdk). Fontos stabil, de mégis reagald sebesség hurokkal kezdeni.
Altalanos esetben elegendd csak a pozicio hurok aranyos erdsités hasznalata.
El6éremend erésités adhatd a rendszerhez a kovetési teljesitmény fokozaséara (azaz a
parancsolt és tényleges pozicio kiulonbség minimalizalasa). A sebesség hurok letiltott
a DCS810 aktudlis verzigjdban, és a pozicié az aram korul (nyomaték) tizemmadot
hasznalja.

Pozicié a nyomaték koral

Ez az lzemmdd a leggyakoribb pont-pont alkalmazésok esetén, ahol a tényleges
mozgas a kezdb és végpontok kdzott nem nagyon kritikus. Ebben az esetben a
sebesség hurok hangolas elkerilhetd. Akkor lehet ez elényds, ha a sebesség
visszacsatolas gyenge (pl. alacsony felbontasu kédolo, gyenge koédold kvadratara).
Ebben az esetben a hangoléasi eljarashoz szikséges, hogy a pozicié hurok

aranyos és szarmaztatott erositése egyszerre novekedjen, hacsak a rendszer

nem rendelkezik eleqgendod tapadassal, mely esetben nincs szilkséq eroésitésre.

Stabil valasz elérése esetén integral erésités adhaté a rendszerhez a merevség
fokozasa érdekében. A legjobb Iéptetd parancsot hasznalni engedélyezett profilerrel
referencia jelként a hangolas kdzben.

A meghajtdé hangolas egy tobblépéses eljaras, mely harom kilénb6zé szervo hurok
megfelel6 hangolasét foglalja magaban, név szerint az aramhurok, a sebességhurok
€s a poziciohurok. Hangolhatja a pozicidhurkot a sebességhurok koéril, vagy az
aramhurok koril. Altalanossagban sokkal egyszeriibb a poziciéhurkot a
sebességhurok korul hangolni, mert csak aranyos erdsitésre van szikség. Ha a
poziciot hangolja az aramhurok koril, magas szarmaztatott erésitésre lehet sziikség
az aranyos és integral erésitések mellett.

A legtébb DCM5xxxx DC szervo motorokkal értékesitett DCS810 meghajto esetében
az aramhurkot behangolasra kerll, mielétt a meghajté elhagyja a gyarat. Csak a
ProTuner killdnleges verziojaval hangolhaté az aramhurok, mikdzben a legtébb

vasarlénak csak a poziciohurok paramétereit kell behangolni a hagyomanyos
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verzidval, ha a meghajtot DCM5xxxx DC szervo motorokkal hasznaljak. Ha a
DCS810 meghajtét mas gyarté DC szervo motorjaval hasznalja és aramhurok
hangolasra lehet szikség.

Kodvesse az alabbi Iépéseket a meghajtd hangolasahoz a ProTuner hagyomanyos
verziojaval.
Poziciohurok hangolas

Allitsa be a paramétereket és valassza ki a Digital Monitor ablakban megjelenitett
gorbéket, mielétt elkezdi az 6ntesztelést és hangolast. Lasd a 20. és 21. abrat a
paraméterekkel kapcsolatban. Szervo hangolasakor a lehetd leggyorsabb valasz
elérése a cél tullovés nélkil, vagyis kritikusan csillapitott valaszt kell bedallitani.

l: L, (M rfmin | F: p | T: ms

W _top [rom): {1000 Accel [rfzfs]. [1500 Length [p]: {40000
Interval [msl: |50 Repeat_times: {4 B % |

F_parameter T_Speed_Par l CurveSetting

20. abra: Onteszt mozgas beallitasok a hangolashoz

Position Tuning

JHE iy |4 rfmin | F: po [T ms

i ~ f WV p_err  TraceTime: |{2g -

[Mibak v bsk [~ p_bak
W i_ref | " I poref

P_parameter l T_Speed_Far l CurveSetting

21. abra: Digitalis szkop bedllitasok a hangolashoz

A fenti emlitettek szerint a DC810 tamogatja a pozicié aram koril (nyomaték)
lzemmoédot, és pozicid aram korlli hangolasakor magas szarmaztatott erésités lehet
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szilkséges az aranyos és integral erésités mellett. Ebben az esetben a Kp=1000,
Ki=0, Kd=500 értéket allitjuk be, az dnteszt eredményei pedig a 22. abran lathatok.

Position Tuning [
1:0 maA, | %1335 tfmin | P:416 'p | T4 ms

[ T I'ﬂ A

Kp: 1000 Cak_numerator: |1 Encoder lines: 14000
Ki: 10 CaAM_denominator: |1

k.d: {500 Pasition FallowE riLimit: {4000

P_parameter 1 T_Speed_Far l CurveSetting

22. abra: Pozicio koévetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=1000, Ki=0 és Kd=500)

Nagyon kénnyen leolvashaté a sebességgorbérdl (zéld vonal), hogy a rendszer
alulcsillapitott. Ez rendszer oszcillaciot okoz a cél valamelyik oldalan, igy csillapitani
kell. A 23. abra a Kd 1500-ra emelése utani allapotot mutatja. A 23. abran az
oszcillacié sokkal kisebb, mint a 22. abran. Még kisebb oszcillacié érheté el a Kd
3500-ra novelésével. Lasd a 24. abrat.

Position Tuning

1:0 [ %1054 .r,:.’min :.P:24EII p (T8 ms

\\ﬂvﬁ*‘—‘—

Kp: |1000 CAM_numerator. {1 Encoder lines: (4000
Ki ]D CAM_denominatar. |1

kd: 1500 Pasition FallowE il imit: {4000

P_parameter i T_Speed_Par l Curvezetiing

23. abra: Pozicié kovetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=1000, Ki=0 és Kd=1500)
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Position Tuning E

|10 s | 939 I rimin | F1449 p | T4 ms
= '|
A |
J!; \]:i
Fpe (1000 Cabd_numerator; |1 Encoder lines: idDDD
ki |0 CaM_denominator, {1
kd {3500 Position FollowE rrlimit: l4DDD
P_parameter l T_Speed_Far l CurveSetting

24. abra: Pozicié kovetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=1000, Ki=0 és Kd=3500)

Bar a sebesség gorbe nagyon sima a 24. abran, lathato, hogy a pozicié kévetd hiba
tovabbra is tal nagy, hogy elfogadhaté legyen. Ez a Ki érték ndvelésével javithato.
Lasd a 25. 4brat. A 25. abran a rendszer valasza tulcsillapitott, vagyis a tul sok
csillapitas miatt a valasz lusta lesz. Ez a Kp érték ndvelésével, vagy a Kd érték
csokkentésével javithatd. Lasd a 26. és 27. abrat. Megprobaljuk a teljesitményt
fokozni a Kp novelésével.

Paosition Tuning

0 [ma [ve741

p .'-I-':4.4.

:r,-;'min P1 4&2.

|
i |i1

Fp: 1000 Encoder lines: (4000
Ki 1100

Kd 3500

CAM_numerator. |1

LA _denominator: 11
Position FallowE iLimit; {4000

T_Speed_Par J_

P_parameter J_ CunseSetting

25. abra: Pozicio kévetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=1000, Ki=100 és
Kd=3500)
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Position Tuning

1:0

| mA W76

rin | P123

p | T4 ms

1

l

-

A

Kp: i2DDD
Ki 100
Kd: 13500

P_parameter

CAM_numerator; |1

CAM_denominatar: ﬁ—
Position FollowE reLimit: l4DDD

E

neoder lines: {4000

T_Speed Par

|

1

CurveSetting

26. abra: Pozicio kovetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=2000, Ki=100 és

Kd=3500)

Position Tuning EJ

1:0 [mA | V800 tfmin P10 lp T4 ms
| 1
!
|
- |
e eyt

I

|

A—

Kp: iBDDD
Ki |100

Kd: |3500

P_paramet

u‘._
Cakd_numerator; |1

CAM_denominatar: ﬁ—
Pasition FollowE rrlimit: {4000

Eneoder lines: 14000

|

er T_Speed_Par

1

CurveSetting

27. abra: Pozicio kovetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=3000, Ki=100 és

Kd=3500)

A Kd novelése csokkentheti a sebesség tullévéseét, és jobb sebesség gorbét
eredményezhet, a 28. abranak megfeleléen.

Position Tuning

10

[ma (924

[fmin |P:104

p A

N

Fpi 3000
K 11 oo

Kd. |4000

P_parameter

CAM_numerator. {1

‘CAM_denominator: 11
Position FollowEnLimit; {4000

Encoder lines: 14000

1

T_Speed_Par

1

CurvaSetting
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28. abra: Pozicio kovetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=3000, Ki=100 és
Kd=4000)

Mivel a pozicié kévetd hiba még mindig tul nagy a konstans sebesség periodus
kézben a 28. abran, probaljuk névelni a Ki értéket, hogy javuljon a rendszer
teljesitménye. A 29., 30. és 31. abran az eredmény lathato a Ki névelése utan. A 31.
abratol lathatd, hogy a tul sok Ki a pozicio gorbe tullovését eredményezi.

Position Tuning

tfmin | P g T4

|0 A | W02

Wﬂ

Kp: {BUUU CAM numerator 11
Ki {200 CA_denominatar: {1
kd: I4UUU Pasition FollawE rLirmit: I4UUU

P_parameter

Encoder lines; 44000

l T_Speed_Far

L CurveSetting

29. abra: Pozicié kovetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=3000, Ki=200 és

Kd=4000)
|0 I Y1029 tfmin | P:105 lp | T4 ms
| |
|
Kp: i3DDD CAM _numerator: |1 Encoder ines: |4DDD
Ki: JBDD Cak_denominator; |1
Kd: {4000 Position FaollowE rlinmit: |4DDD
P_parameter l T_Speed_FPar l CurveSetting

30. abra: Pozicio kovetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=3000, Ki=600 és

Kd=4000)
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Position Tuning
l:0 'mé& | V1031 rfmin | F:105 p [T ms
Il'_. .ll
| {
. I|
' '|
| ==
|
|
\( u
K iSDEIEI Cak_numerator; |1 Encoder lines; |4DEIEI
Fi: 1700 CAM_denominator; |1
kd: (4000 Poszition FollawE riLimit: |4DDD
P_parameter l T_Speed_FPar l CurvesSeting

31. abra: Pozicio kbvetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=3000, Ki=700 és

Kd=4000)

A Kp-t kismértekben ndvelve és a Ki-t 600-ra csokkentve gyorsabb valasz érhet6 el
kisebb tullévés mellett, vagyis a kritikusan csillapitott valaszhoz kozeli végeredmény

alakul ki. L4sd a 32. 4brat. Ne felejtse el letblteni a meghajtd paraméter bedllitasait
az EEPROM-ba, ha elégedett a teljesitménnyel.

Position Tuning

R i,

W17 (tfmin | P32

p | T3

!

|
|
|

i
V

L

K {3200
ki |B00

Kd: |4000

P_paramete

Cskd_rnumerator; {1

CAM_denominator: |1

Position FaollowE rrLirmit: 14000

Encoder lines; 14000

2 |

T_Speed_Far

1

CurveSetting

32. abra: Pozicio kévetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=3200, Ki=600 és

Kd=4000)
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1:0 m, | %:1058 rfmin | F:106 p  T:156 ms

il
i

Kp: |32DD Cak_numerator; |1 Ericed
Ki |00 CAM_denominatar: |1

k. |4000 Poszition FallowE riLimit: I4DDD

P_parameter l T_Speed_Far l CurveSeting

33. abra: Pozicio kovetd hibagorbe és sebesség gorbe (Kp=3000, Ki=700 és
Kd=4000)

A DCS810 meghajtokkal épitett szervo rendszerek hangolasat a kovetkez6
szabélyokkal lehetne 6sszegezni:

1. Ha a szervo rendszer INSTABIL, akkor a hangolas elsé Iépése a rendszer
stabilizalasa. Novelheti a szarmaztatott erésitését a pozicié huroknak (Kd)
vagy csokkentheti az aranyos erésitését a pozicié huroknak (Kp), vagy az
Integral erdsitését a pozicidé huroknak (Ki).

2. Ha a szervo rendszer ALULCSILLAPITOTT, névelje a Kd vagy csokkentse a
Kp vagy Ki értékeket.

3. Ha a szervo rendszer KRITIKUSAN CSILLAPITOTT, akkor fejezze be a
hangolast és toltse le a paramétereket a meghajt6 EEPROM-jaba.

4, Ha a szervo rendszer TULCSILLAPITOTT, akkor csokkentse a Kd vagy
novelje Kp vagy Ki értékeket.

Ne felejtse el, hogy a szervo hangolasanak célja a kielégitd teljesitmény elérése. A
legjobb szervo teljesitmény bedllitasa idérablo feladat. Ha a szervo teljesitmény
megfelel az alkalmazas igényeinek, akkor az egyszeriibb hangolasi modszer a jobb.
Ehhez hasonldan, ha a termékek teljesitménye megfelel alkalmazasi igényeinek,
akkor az olcsobb a jobb.
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