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Loop Tuning

Einsatz und Verwendung dieses Dokuments
Beschreibung: Dieses Dokument dient als Leitfaden zum Einstellen des Lagereglers

Drive(s): A1100, B1100-XX-XX, C11X0-XX, C12X0-XX(-XX), E11X0-XX, E12X0-XX(-XX),
E14X0-XX(-XX)

Klassifizierung: [X] Application Note
[ ] Installationshandbuch
[ 1 Benutzerhandbuch
[ ] Dokumentation
[ ]1LinMot intern

Empfohlene Dokumente

Die Lektire der folgenden Handbiicher ist Voraussetzung zum Verstandnis der Kommunikation zwischen SPS
und dem LinMot Drive. Die Handbiicher sind in der LinMot-Talk Software enthalten (Menii Handbiicher ->
Gesamte Dokumentation, bzw. Relevante Dokumentation, wenn auf einem Drive eingeloggt), oder kénnen aus
dem LinMot eKatalog geladen werden (Suche nach Dokument Referenz): http://shop.linmot.com

Name Handbuch Dokument Referenz
LinMot-Talk 0185-1059
Motion Control Software 0185-1092 / 0185-1093

s Window Teols Help

Parameters and Variables * [ | | | |

Errars r

Motion Commands

Relevant Documents

All Documents Application g
EC Motars L4
General L4
Installation L4
Interface L4
MotionControl % 0185-1055-E_1V11_MA_EC-Motors-with-LinMot-Drives.pdf
QuickStart »| T D185-1092-E_3V18_MA_MotionCtrlSW.pdf

% 0185-1093-E_6V3_MA_MotionCtrlSW-5G5.pdf
"% 0185-1096-D_1V0_MA_TF_ForceControl.pdf
" D185-1096-E_1V0_MA_TF_ForceControl.pdf
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Loop Tuning LinMOt®

1 Einstellen des Positionsreglers

Fur das Einstellen des Positionsreglers sind einige Voriiberlegungen sinnvoll. Speziell, welche
Genauigkeitserwartungen an das System gestellt werden. Als Faustformel kann man sagen, dass etwa das
Zehnfache der Auflésung des Positionssensors als erreichbare Genauigkeit anzusehen ist. Liefert z.B. das
Gebersystem eine Auflésung von 50um dann kann der Regler maximal auf 500um genau regein.

Abbildung 1 zeigt die Ubersicht der Reglerstruktur fiir die Positionsregelung. Zunachst einige Informationen zu
den jeweiligen Parametern.

Allgemein bezeichnen die Buchstaben “FF” z.B. bei FF Friction die generelle Bedeutung dieser Variable. FF
steht fur “Feed Forward” und ist im Allgemeinen als Vorfilter bekannt. Vorfilter dienen in der Regelungstechnik
dazu, bekannte und statisch fixe Stérgéssen direkt zu behandeln und nicht Gber die PID-Reglerstruktur zu
fuhren. Dies hat den Vorteil, dass die Einwirkung der bekannten Stérgrésse sofort unverzogert behandelt wird.
Weiterhin wird diese Storgrésse vom PID Algorithmus ferngehalten, was die Einstellung dieses Reglers im
Allgemeinen vereinfacht.

Bei LinMot Servoreglern werden folgende Vorfilter bereitgestellt:

FF Friction: Vorfilter, um bekannte, fixe Reibungseffekte zu kompensieren

FF Damping: Vorfilter, um bekannte dampfende Effekte, wie viskose Reibung zu kompensieren

FF Acceleration: Kraftkompensation bei Beschleunigungsvorgadngen der Lastmasse

FF Spring Compensation: Vorfilter zur Beriicksichtigung von Federkraften

FF Constant Force: Vorfilter fur fixe Lastmassen, wird speziell bei vertikalem Betrieb des Linearmotors
verwendet
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Abbildung 1: Ubersicht der Reglerstruktur des Positionsreglers
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LinMOt® Loop Tuning

1.1 Vorfilterparameter

In Abbildung 1 wird ersichtlich, welche Eingangsgrdssen uber die Vorfilter multiplikativ verknupft werden. Die
Vorfilterergebnisse werden direkt als Ausgangsstrom zusammenaddiert.

Die Eingangsgrossen dieser Reglerstruktur werden vom Sollwertgenerator bereitgestellt und werden hier nicht
weiter behandelt.

Betrachtet man nun einmal den Vorfilter fur die Reibung “FF Friction”, sieht man in der Ubersicht, dass dieser
Wert mit Vorzeichenbericksichtigung mit der Sollgeschwindigkeit (Demand Velocity) verrechnet wird. Bei jedem
Vorzeichenwechsel der Sollgeschwindigkeit wird hier direkt eine starke Ausgangsénderung erreicht. In
bestimmten Betriebsarten kann dies negative Effekte zeigen. Dies wird spater noch diskutiert.

Der Vorfilter fur die viskose Reibung (FF Damping) wird ebenfalls mit der Sollgeschwindigkeit verrechnet.
Die Sollbeschleunigung wird direkt mit dem Vorfilter FF Acceleration verrechnet.

Bei dem Vorfilter zur Federkompensation wird zunéchst Giber eine Summation der Eingriffspunkt bestimmt. Der
Wert Ist-Position minus Feder Null Position (Spring Zero Position) wird mit diesem Vorfilterparameter
verrechnet.

Besonders interessant ist der Vorfilter FF Constant Force. Dieser wirkt immer, um eine konstante Kraftwirkung
zu kompensieren. Dies kann z.B. eine fixe Lastmasse sein, die im vertikalen Betrieb eine Gewichtskraft auf den
Laufer ausubt.

Diese Vorfilterwerte werden vom Motorwizard automatisch, basierend auf den Eingaben, berechnet. Daher ist
es relevant, falls bestimmte Gréssen bekannt sind, diese im Motorwizard ein zu geben. Sind die Gréssen nicht
bekannt, geben Sie “0” ein. Bei der Eingabe von Federdaten missen alle relevanten Daten zur Feder
eingetragen werden!

1.2 Reglerparameter

Nun zur generellen Verarbeitung der Reglerdaten des PID Reglers. PID steht fiir Proportional (P), Integral (1)
und Differential (D) Regler.

In diesem Regler sind drei Verarbeitungsstrukturen zusammengefasst. Diese kdnnen nach Bedarf konfiguriert
werden.

Der P-Regler (Proportionalregler) arbeitet rein multiplikativ. Hier wird die Regelabweichung aus Sollposition
minus Istposition errechnet und multiplikativ mit dem Faktor P Gain verrechnet. Man sieht hier, dass eine
Anderung vom Sollwert oder dem Istwert eine direkte Anderung des Ausgangssignals herbeifiihrt. Dieser Regler
arbeitet daher direkt und schnell. Allerdings erkennt man auch, dass immer eine Abweichung von Soll und Ist
bestehen muss, damit ein Ausgangssignal erzeugt wird. Demzufolge kann ein P-Regler nie den vorgegebenen
Sollwert erreichen.

Der I-Regler (Integralregler) verarbeitet ebenfalls die Regelabweichung aus Sollposition minus Istposition.
Allerdings “integriert” er diese Abweichung auf. Das heisst, zum jeweiligen Rechendurchlauf wird diese
Abweichung auf die letzte Abweichung aufaddiert. Das zeitliche Verhalten des Aufsummierens/Integrierens wird
Uber den Faktor | Gain beeinflusst. Dieser “Aufsummiervorgang” stoppt erst, wenn die Regelabweichung null ist,
also Sollposition = Istposition. Der Regelvorgang hier erfolgt allerdings langsam. Daher wird der I-Regler selten
alleine verwendet. Er dient im Wesentlichen dazu, die Regelabweichung zu “Null” zu machen.

Am Ausgang dieser Verarbeitung findet sich noch das “Integrator Limit”. Dieser Wert bewirkt ein Stopp des
Aufsummiervorgangs, wenn ein bestimmter Ausgangswert erreicht ist. Ansonsten kann das Aufsummieren
gegen unendlich laufen, falls es betriebsbedingt nicht mdglich ist, die Regelabweichung zu beseitigen (z.B. ein
Hindernis blockiert das Positionieren auf die Zielposition).

Der D-Regler (Differentialregler) arbeitet hier mit der Abweichung von Sollgeschwindigkeit minus
Istgeschwindigkeit. Der D-Regler wirkt wie der P-Regler direkt und schnell, allerdings erzeugt dieser nur ein
Ausgangssignal, wahrend eine Anderung des Eingangssignals besteht.
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Loop Tuning LinMOt®

2 Einstellen des Positionsreglers

2.1 Ausfihren des Motorwizards

Fir die Reglereinstellung ist Schritt 5 im Motorwizard relevant. Die Eingabemaske sieht wie folgt aus:

%Motw Wizard = | B [WSS [l Motor Wizard o | B e
ep 4/8: Feed Forward Parameters Step 4/8: Feed Forward Parameters
Mechanical Layout Mechanical Layout 4
Mving Part of Motor: Slider - Moving Part of Motor: Slider -
Orientation Angle (-80°..480%): 0 . Orientation Angle (-30°..490%): 30 >
Moving Mass o Moving Mass
=
Sider: a5 - - T Sider: 559 5
Additional Load Mass: 0 g Additional Load Mass: 0 a
Friction Forces Friction Forces
Dry Friction: [ N Dry Fricton: [] N
Viscous Friction: [ Nj(mfs) — Viscous Friction: [] Nf(mjs) _l )
-] D | +a0e 30" +90'j
MagSpring [or other constant force) — MagSpring [or other constant farce) —
External Constant Force: 0 N External Constant Force: [] N

Force Direction: Negative v Force Direction: Negatve v

Derived Settings Value Comment Derived Settings Value Comment

Total Moving Mass 858 g Total Moving Mass 859g

Gravitation force in motor direct... ON Gravitation force in motor direct... -8.424N

External Constant Force oN External Constant Force on
Sum of Constant Effective Forces 0N 5um of Constant Effective Forces  -8.424N
FF Constant Force 0a Current for constant force compensation FF Constant Force 0.496 A Current for constant force compensation
FF Friction oA Current for compensation of dry friction FF Friction 0A Current for compensation of dry friction
FF Damping 04/(m/s) Factor for compensation of viscous friction FF Damping 0 Af{m/s) Factor for compensation of viscous friction
FF Acceleration 0.051 Af{m/s*2) Acceleration feed forward factor FF Acceleration 0.051 Af(m/s~2) Acceleration feed forward factor

Abbildung 1: Motor Wizard: Vorfilter Abbildung 2: Motor Wizard: Konstantkraft

Im oberen Bereich kénnen bekannte Grossen wie z.B. Lastmasse, Reibungskrafte und Einbaulage eingegeben
werden. In der Tabelle unten sieht man dann die automatisch errechneten Vorfilterwerte, die sich aus den
Benutzerangaben ergeben.

In der Abbildung 1 sind keine Angaben getroffen worden, die Einbaurichtung ist horizontal. Es wird nur ein Wert
fur die FF Acceleration errechnet (aus der Laufermasse).

In Abbildung 2 wurde die Einbaurichtung mit +90° gewahlt. Hier ergibt die Gewichtskraft des Laufers bereits ein
fixen Arbeitsstrom, um den Laufer auf Position zu halten (FF Constant Force).
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Loop Tuning

ﬂ Motor Wizard EI@

Schritt 6/9:

PID Positionsregler-Einstellung

P Verstarkung: 3 Afmm Setze Standardwerte ‘weich' (P=3,D=7,1=0)

BesEiy AltmiE) Setze Standardwerte 'stsif | (P=7.5, D=17.5, I=0)
I Verstérkung: 0 Af{mm*s)
D Filter Tme: 0 us

Gerduschfilter:

Totband 0.01 mm V| Gerduschfilter verwenden

Meben den Feed-Forward-Parametern (siche vorheriger Schritt) beeinflusst auch die
PID-Einstellung das Reglerverhalten. Bei den meisten Anwendungen kann mit einer der
Standardeinstellungen ein gutes Reglerverhalten erzielt werden (kein weiteres Reglertuning
natig).

Mit dem Gerduschfiter kann ein Signal-Rauschen des Positionssensors im Stillstand
herausgefiltert werden. Ein allzu grosses Filter-Totband kann negative Auswirkungen auf die
Reglergiite haben.

Derived Settings Value Comment
P Gain 3 Afmm
D Gain T Af(mfs)
I Gain 0 Af{mm*s)
Integrator Limit SA
Maximal Current 3A
Gerduschfilter-Totband 0.01 mm
Hilfe | < Zuriick | [ Weiter = ] ‘ Fertigstellen | | Abbrechen |

Abbildung 3: PID Reglerparameter im Motor Wizard

Der Motor Wizard muss generell ausgefiihrt werden. Daher empfiehlt es sich, alle relevanten Angaben zu
machen, dadurch werden alle Vorfilter automatisch gesetzt.

Fur die eigentliche Feineinstellung des Positionsreglers kann man dann mit dem Parameterbaum arbeiten.

s Hinweis: Im Normalbetrieb deaktivieren Sie den “Enable Noise Filter”

1 Wenn der Haken bei “Enable Noise Filter” gesetzt ist, friert der Servoregler den Motorstrom ein, wenn
die Reglerabweichung innerhalb der Grenze «Totband» liegt. Dies vermeidet Gerausche, aber kann
in bestimmten Anwendungen den Motor unnétig aufheizen.
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Loop Tuning LinMOt®

2.2 Reglereinstellung

Zum Einstellen des Reglers wird hier ein empirisches Verfahren vorgestellt, das in den meisten Féllen gute
Ergebnisse erzielt.

Hierzu muss die Servo-Achse betriebsbereit montiert sein und sie muss méglichst im Arbeitsbereich verfahrbar
sein!

2.2.1 Vorbereitende Schritte zur Reglereinstellung

Um die Auswirkungen von veranderten Reglerparametern zu sehen, muss zunéchst eine kontinuierliche
Bewegung erfolgen. Dies kann am einfachsten wie folgt erreicht werden:

Project ]
?ﬂ E1200-GP-UC offine [USER) o v X |
...... % Contral Panel Na alue Raw Data LPFID Tope 5
. [Ee] Parameters Position 0 o 00000a00h 14540 Sint32 0
-E] 05 “Max, Speed 0.1 m/s 0001 36400 148Bh  Slnt3z2 1
4 =] Motion Control 5 " Acceleration 1 més"2 00071 86400 146Ch  Sint32 1
-] Drive Cartfiguration " Deceleration 1 mis"2 00071 8640k 145Dk 5lnt32 1

- [E] Motor Configuration
- [E] State Machine Setup

E] Moo o>

T R Mo St
----- [t Run Mode Selection
(II'E Triggered V.- Interpolator_g_:)
i =] Trg Fall Canfig
© 1 [E] Trig Rise Conlig
E Triggered Curves Settings
i-[=] Command Table Settings
E Triggered Command Table 5
E] CAM Mode Settings

—1 Trimmn~r- AT AR T ame T kb

Abbildung 2: Definition der Positionen fir den Testbetrieb

Offnen Sie im Parameterbaum den Triggered VA Interpolator und stellen Sie fiir “Trig Fall Config” und “Trig Rise
Config” die Werte ein. Diese beiden Werte definieren zwei Positionen der Achse, z.B. “Fall Config” fur Position
Omm, die “Rise Config fur Position 100mm (abh&ngig vom méglichen Arbeitsbereich der Achsel).

Weiterhin sollten Sie bei diesen beiden Positionsangaben die maximal zulassige Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzégerung so angeben, wie diese im normalen Arbeitsbetrieb verwendet werden.

. Hinweis: Testbetrieb zur Reglereinstellung
1 Verwenden Sie bei beiden Positionsangaben die maximal zulassige Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzdgerung, die Sie im normalen Arbeitsbetrieb verwenden werden!
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Loop Tuning

Dann aktivieren Sie die Betriebsart “Two Point Continuous”.

@ Froject EEH.E W 2 Pog Continuous
F] H E1200-GP-UC offine [USER]
i3 Control Panel Name
4 Parameters " Motion Command Interface
=] 05 " Triggered VA nterpolator
4 =] Motion Cantrol St " Riise Triggered V& For/Backward ...
- [&] Drive Corfiguration [ LTriggered Tirne Curves
- =] Motar Configuration " Carmmand T able Made

- [=] State Machineg Setup

" Triggered Cammand Table
4 [=] Matian Interface o

" Position Indexing

FE Buntdade
" finalog
cl F L .
nggered YA Tnterpolator Se Triggered Analog

-[E] Trig Fall Config ¢ CAM Mode

¢ ] Trig Rize Config =

.-[E] Triggered Curves Settings | & L\“"AI 2 Pos Continuous

-E] Command Table Setings % Lontinuous Lurve

-[E] Triggered Command Table 5 " PC Motion Command Interface

-] CAM Mode Settings
. =1 Trinaered Cék Momes Setir

Walue

uli}
uli}
arf
uli}
arf
uli}
uli}
arf
uli}
arf
uli}

arf
uli}

v X

Faw Data

0001k
0002k
0000k
0007k
0003k
000Ch
0004k
0004k
000Bh
000Ek
0002k
0009k
0005k
0010k

URID Type

14580h  UInt1E
1450h  UInt1G
1450h  UIntl6
14580h  UlntlE
14580H  UIntlE
14580h  UInt1E
1450h  UInt1G
1450h  UIntl6
14580h  UlntlE
14580H  UIntlE
1450h  Ulnt1E
1450h  UInt1G
1450h  UIntl6
14580h  UlntlE

Wenn Sie dann den Regler nach der Referenzfahrt einschalten, fahrt die Achse kontinuierlich zwischen diesen

beiden Punkten hin und her (“Switch On” im Control Panel).

Zum Beurteilen der Reglerqualitat verwenden Sie das integrierte Oszilloskop. Die Bedienung des Oszilloskops

finden Sie im Anhang |.

Empfohlene Vorgehensweise fir die Reglereinstellung:

Lassen Sie wie oben beschrieben die Achse zwischen zwei Punkten moglichst im gewtinschten Arbeitsbereich

verfahren.

Dann 6ffnen Sie ein zweites LinMot-Talk Fenster.

@ irerTakes

Suche Drive Services Einstellungen Fenster Tools Handbocher Hilfe

Einloggen/Offline 6ffnen... Ctrl+L g ||Unnamed on COM7 [USER] v” 3 | [ | 4
Offline Erzeugen... Ctrl+0O Control
Scanning (with CANusk)  Ctrl+K ™ 0: Switch DA 1 . Inteface
Scanning (via Ethernet) Ctrl+E i 1: Safgl}l Yol Enable....1 .....10 %412 Function
! 20 Quick Stop.....o. 1 ....Foiced by Parameter
Logout Crl+T ! 3: Enable Operation..... 1 ..Forced by Parameter
o ! 4 Mabart.. 1 Forced by Parameter
= Import. Cirl+Alt+1 | 5 /Freeze. 1 orced by Parameter
[ B Go ToPy i} teface
H Eport . ErLAICE [ 7. Enar Acknowledge .0 .Interface
Print [ & JogMove +.. w0 Interface
[ % Jag Mave - ....Interface
ﬂ Install Firmware ... Ctrl+Alt+F |— ...Interface
....Interface
L|nM0t Talk6.1 Ctri+N ﬁ < dnteiface
it |Dnl] ....Interface
Beenden Crl+X |— 14: Linearizing.... Lnterface
M ....Interface

Control Word 003Fh

- Overide alue
————— Enable Manual Overide

Abbildung 3: Offnen eines neuen LinMot-Talk Fensters

Seite 10 von 25

NTI AG / LinMot



Loop Tuning LinMOt®

Sie erhalten denselben Drive in einem zusatzlichen Fenster angezeigt:

[ LinMot-Talk 6.1
Datei  Suche Drive Services Einstellungen Fenster Tools Handbicher Hilfe

htao | @8 S| @ [mamedonconrvser) W BV EABEOAFE D
5D Project Control < Status <5 Manitaring
d on COM? [USER "
‘ émgg.‘:m‘o;ane‘ ! ! [ 0: Switch On.......... 1 Interface 0: Operation Enabled 0 0 Motor Hot Sensor 0 | Connection Status: Online Mame
A F i 1: Safety Volt. Enable....1 10 %4.12 Function 1: Switch OnActive............... 1 1: Motor Shart Time Overload. 0 | Fimware Status: Running
i Va'?";fte's | 2 /uiskStop 1 Forced by Perameter 2 Enable Operation.........0 2 Mator Supplyvokage Low..0 | Motor Status Switched Off
anables | 3 Enable Operatior...... 1 ......Forced by Parameter 3 Enor. 0 3 Motor Supply Woltage High.. 0 .
Oscilloscopes
: % Messages & LinMot-Talk 6.1_1 o 8 X
ﬁ Errors Datei Suche Drive Services Einstellungen Fenster Tools Handbicher Hilfe
urves
] Command Tabke bt | @8 S| B mmetoncomiszr)  c|pE 4 B % S EQEaASE| D]
&P Praject Contiol < Status <
4 Unhamed on COMT [USER
3 Control Panel { ! [ 0 Switch One 1 L ntertace 0 Dperation Enabled 1] 0: Motor Hot Sensar. 0
e i 1: Satety Vol Enable..1 10 %4.12 Function 1: Switch On Active... 1 1: Motor Shert Time Dverload. 0
Parameters i 2 /Quick Stap 1 Forced by Parameter 2: Enable Dparation.. 0 2 Motor Supply Voltage Low. .0
&, Varisblas I 3 Eratle Opsrstion...1 . Forced by Parameter 3 Enor 0 3 Motor SupplyViokans High 0
b Osciloscopes | 3 JBBOM 1. Forced by Parameter 4 Safety Voll Enable 1 4 Position Lag Always. 0
; Messages ! 5 /Freeze 1 Forced by Parameter 5 /Quick Stop........ 1 5: Reserved.... .0
Errars [ E: Go To Postion.......... 0 ...lnterface E: Switch On Locked 1 E: Drive Hot...... .0
B Curves [ 7 Emor Acknowledge....0 ... Interface 7 'Warming 0 7 Maotor Mot Homed 1] _
Command Table [ 8 Jog Move + 0 Interface 8 Event Handler Active..........0 8: PTC Sensor 1 Hot....... 0 ]
ld [T % JogMove- 0 . Inteace 3 Special Mation Active. .....0 3 PTC Sensor 2Hat........0 | | |
r 10: Special Mode.........0  .....Interface 10: In Target Position, 0 10: RR Hat Calculated 1] M
I 11 Homeceeee 0 Interface 11: Homed 1 11: Reserved, o I
[N 12: Clearance Check....0 Interface 12: Fatal Enonee e 0 12 Reserved.......oeee
[ 13 Go Tolnital PasitionD —......Interface 13: Motion Active. 0 12 Reserved, 0
[ 14: Linearizing..............0 ....Interface 14: Range Indicator 1 1 14: Interface Warn Flag 1]
[ 15: Phase Search....... 0 ...lnterface 15: Range Indicator 2 1] 185: Application Wam Flag. 1]
i i Control ‘Waord 003Fh Status Word: 4872h Warmnword 0000k
[
i L Dverride Yalue Op. Main State 00h Logged Enor Code:  D0D00h
L Enable Manual Overide Op. Sub State 00k
10 Panel Motion
----- Enable Manual O veride .
H Enable Manual Overide:
i Overide Value - Actual Value r ABmm | | A mm b
[T =412 -Input i.]
[ [ #4171 -Input ] Cammand Category: Most Commonl
[T %410 -Input ]
[ %43 - Input | Command Type: | No Operation [000:h)
[ [ 78 -Input [#| Count Nibble [Toggle Bits:  [0h »| [ Aula Increment Cou
[ =47 - Input L
[ ®46 - Input #|
FF Q:j::sa: f Mame  Offs.  Description Sealed Value
[ X4.3- Input 0 Header 0 000w No Operation 0
FeadC
« m 3

Abbildung 4: Drive in zwei LinMot-Talk Fenster

In einem der beiden Fenster wahlen Sie folgende Ansicht:

£ Froject o v X & | IEF

4 & Unnamned on COMT [USER)

% Contral Panel M arme Walue Raw Data LFID
a [t Parameters "FF Canstant Force 04 000000000 133Ch
5 " FF Frictian 0A 00000000k 1390 h
(‘: “FF Spring Compenzation 0 A&dm 0000k 135Eh
" FF Damping 0 A/midz) 0000k 135Fh
[E] Motor Configuration “FF Acceleration 0.072 A4mfs™2) 0048k 1240k
[E] State Machine Setup " Spiing Zera Postion 0 o 00000000k 1341h
' "P Gain 3 A/mm O01Eh 1382h
"D Gain 7 Almds) 004Eh 1343h
"D Filter Time 0us 0000k 1348h
‘| Gain 0 &/ mmez] 0000k 1344h
. I'Ir'utegratu:nr Lirnit Tha 000010 4Ck 1345h
- [E] Advanced Settings : Maximal Current FAT 00001 D 4Ch 134Eh
[E] Curent Contraller Moige Deadband Width 0 mimn 0000k 1347h

=] Ermrors & Wamings

Abbildung 5: Reglerparametersatz fiir Einstellung/Optimierung anwéahlen

NTI AG / LinMot Seite 11 von 25



Loop Tuning

Im anderen Fenster wahlen Sie das Oszilloskop (Siehe Anhang | zur Bedienung des Oszilloskops)

R LinMot-Talk 6.1_1 SHICH.
Datei Suche Drive Services Einstellungen Fenster Tools Handbicher Hilfe
ft o SHEE| P [umaredncowrser) v B K Y EHAEBAFE| D)
&P Project BA | |cw | vz | oo | ooy 53 B
4 & Unnamed on COMT [USER) | | | G | |
.
Cantrol Panel m": mT - Tm
- [Eg Parameters N . ; : ; 1 ; ; ; ; ; - R
) Variables : : : : : : : : :
4 &) Osiloscopes 4 I SO o L L A e e e L deeeee 4 4
3 CY) TR ool I LI d [ el s bl R 3 3
i S S S S e e e EAE
L R T S R e e e e e e KN
0 e 0 0
R T S e e ET
R e
3 R S I b [ I becooees feeoooocd oo [ b 3 3
R T e S e
0 100 200 300 400 500 G600 700 800 500 1000
ms
Channel
1: MC SW Overview - Actual Position
2. MC SW Overview - Demand Position
3: MC SW Owerview - Difference Position
4: MC SW Overview - Demand Current
Comment:

Abbildung 6: Vorbereitung der Oszilloskopaufzeichnung

Das hat den Vorteil, dass Sie die Reglerparameter im laufenden Betrieb der Achse verandern kénnen und
problemlos eine Kontrollmessung mit dem Oszilloskop im anderen Fenster vornehmen kdnnen.
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2.2.2 Einstellen des Reglers mittels empirischem Verfahren

Zunachst kann man folgende Vorgehensweise nutzen:
Setzen Sie fur die P Gain den Wert 0.25, fir D Gain den Wert 2.00 und fur | Gain = 0.0 in den
Reglerparametern des ersten Fensters.

Dann erhéhen Sie den Wert D Gain schrittweise um 1, bis der Motor zu schwingen beginnt
(Gerauschentwicklung). Der hier erreichte Wert reduzieren Sie auf 60% (z.B. D = 10 bei Schwingung — 10*60%
= 6)

In n&chsten Schritt erhdhen Sie wieder schrittweise den Wert fir P Gain um 0.25 bis ebenfalls wieder ein
Schwingen (Gerduschentwicklung) auftritt. Den hier erhaltenen Wert fiir P Gain reduzieren Sie auf 80% (z.B. P
=20 — 20*80% = 16).

Machen Sie eine Kontrolimessung mit dem Oszilloskop. Wenn die Regelabweichung innerhalb lhrer
Genauigkeitserwartung liegt, ist die Reglereinstellung bereits beendet. Betrachten Sie hierzu vor allem die
Regelabweichung, wenn eine der Sollpositionen erreicht ist (kurzer Stillstand der Bewegung!). Wird eine héhere
Genauigkeit verlangt, missen Sie nun noch die | Gain verwenden. Erhéhen Sie hierzu schrittweise die | Gain
um den Wert 5, bis die Regelabweichung minimiert ist und kein Uberschwingen beim Beschleunigen oder
Bremsen auftritt. Hier ist ein Kompromiss zu finden, der im Rahmen der Genauigkeitsvorstellung liegen sollte.

Deaktivieren Sie zum Einstellen des Reglers den Gerauschfilter, indem Sie fur «Noise Deadband Width» den
Wert «<Omm» einsetzen!

Dieser Filter dient der Gerauschunterdriickung, falls der Motor nach der Reglereinstellung noch stérende
Gerausche erzeugt. Der Filter stoppt die Funktion des I-Verstarkers, sobald die Regelabweichung innerhalb des
definierten Bereichs liegt. Dadurch kénnen hérbare Stromschwingungen unterdriickt werden.

Allerdings erfolgt innerhalb dieses Fensters keine exakte Lageregelung, da die Wirkung des I-Anteils immer nur
ausserhalb dieses Fensters aktiv wird.
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2.2.3 Uberpriifen der erreichten Regelqualitat mit dem Oszilloskop

Oszilloskopmessung mit den “weichen” Reglerwerten des Motorwizards:

mm
G0

-15

Channel
10 MC 3W Overyi

S ]

Comment:

(Parameter Caption, UPID, Value): (Serial Number, 0410h, 1761.55T.047)
(Article Number, 041AR 0150-1781) (Firmware Release, 0424h, 8.1 Build 20140428-IM
(ADF File Name, 184Ch, PS02-235%80F-HP}

In dieser Aufzeichnung lasst sich eine bleibende Regeldifferenz feststellen.

mm
60

525

45

225

oW -

Loop Tuning

Actual Posttion
: MC SW Overview - Demand Pesition
- MC SW Overview - Difference Position
:MC SW Overview - Demand Current

Abbildung 7: Lageregler mit Standardwerten vom Motor Wizard

(Dewice Type, 03FCH, E1250-IP-UCA RE)
} (DS File Name, D42Eh, 0SSW_E1200_VES1_a03)
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en
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Loop Tuning LinMOt®

Oszilloskopmessung nach Einstellen von P Gain und D Gain, | Gain = 0:

mm A mm
&0 2.5 50
52.5 2 52.5
45 1.5 45
37.5 1 375
30 0.5 30
225 0 225
15 -0.5 15
7.5 -1 7.5
0 -1.5 0
7.5 -2 -7.5
-15 ] -2.5 -15
0 1022 204.4 306.6 408.8 511 613.2 715.4 8178 919.8
ms
Channel
1: MC SW Overview - Actual Position
2: MC SW Overview - Demand Position
30 MC SW Overview - Difference Position
4: MC SW Overview - Demand Current = ~
Comment:
(Parameter Caption, UPID, Value): (Serial Humber, 0410h, 1781.55T.047) (Device Type, 03FCh, E1250-IP-UCA1RE)
(Article Mumber, 0414h, 0150-17681) (Firmware Releaze, 0424h, 6.1 Build 20140428-IM } (0S5 File Name, 042Eh, OSSW_E1200_W&S1_a03)

(ADF File Name, 184Ch, PS02-235x80F-HP)
Abbildung 8: Reglerverhalten nach Einstellen von D- und P-Gain

Nach den ersten Schritten zum Einstellen von D Gain und P Gain ergibt sich dieses Bild, mit einer geringeren,
bestehenden Regeldifferenz.
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mi mm A m
63 EC [ ' ' [ ' [ ' [ ' 3?5 EB
525 525 |--eooe- LR S b L SR LI N A LR 3 525
45 P13 L I IR L . ; . P s 225 45
375 37.5 ' w ----------- ' --------------- ' -------------- 1.5 375
30 30 f------- ---------------------- - ------- ------- --------------- --------------- 0.75 30
225 e SEREEEE S EEEEEEE RRECELETEERES e ARREEEEEE R SREEEEEEE EEEEEE RREEEEELCEELEEE 0 225
15 18 e et oo O REEEREE R T eGnnEED] SEREEPEE PP -0.75 15
75 75 feaeaee- L A AR s L S L N, P 15 7.5
0 0 , Z : Z Z Z : : . 225 0
75 T S— e A s . b L N L LR 75
s s . . . . . . . . . 375 s
0 102.2 2044 306.6 408.8 511 613.2 715.4 817.6 919.8
ms
Channel
1: MC SW Overview - Actual Position
2: MC SW Overview - Demand Position I},
3 MC SW Overview - Difference Position
4: MC SW Overview - Demand Current
Comment:
(Parameter Caption, UPID, Value): (Serial Number, 0410h, 1761.55T.047) (Device Type, 03FCh, E1250-IP-UCARE)
(Article Number, 0414h, 0150-1761) (Firmware Release, 0424h, 6.1 Build 20140428-IM } (05 File Name, 042Eh, OSSW_E1200_V&651_al3)

(4DF File Name, 184Ch, PS02-235x80F-HP)

Abbildung 9: Reglerverhalten nach Optimierung mit | Gain

Die Regeldifferenz ist nun nahezu Null und unterliegt lediglich leichten Schwankungen die aus der Bewegung

selbst und der mechanischen Rickwirkungen entstehen.
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Loop Tuning LinMOt®

Kontrollieren Sie in den Oszilloskop-Messungen auch den “Demand Current”. Dieser sollte moglichst nicht die
Stromgrenzen erreichen, oder gar fiir eine gewisse Zeit als “Gerade” an den Stromgrenzen liegen. Dies hatte
zur Folge, dass der Regler bereits voll ausgesteuert wéare und die gewlinschte Positionierung nicht erreichen
kann, da nicht weiterer Strom gestellt werden kann.

mm m A
160 160 375 160
140 140
120 120
100 100
80 &0
60 60
40 40
20 20

i} 0
20 20
40 40 =375 40
0 102.2 2044 306.6 408.8 511 8132 715.4 8176 918.8
ms

Channel

1. MC SW Ove Actual Position

2 MC SW Ove - Demand Position

3. MC SW Ove - Difference Position

4 MC SW Overview - Demand Current

Comment:
(Parameter Caption, UPID, Value): (Serial Number, 0410h, 1761.55T.047) (Device Type, 03FCh, E1250-IP-UCA1RE) (Article Number, 041Ah, 0150-1761)
(Firmware Release, 0424h, 6.1 Build 2014042314 } [0S File Name, 0:42Eh, OSSW_E1200_VE51_a03) (ADF File Name, 184Ch, PS02-235x80F-HP)

Abbildung 10: Positionsregler mit Stromlimit

In dieser Aufzeichnung war das Stromlimit grenzwertig gesetzt. Man sieht den Strom am Limit, die
Positionsregelung arbeitet nicht mehr korrekt, der Antrieb ist an der Grenze des Schleppfehlers.
Bei Uberlastbedingungen kann dies ebenfalls &hnlich aussehen.
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W
3
3

.75 180

100

40

100

0 1022 204.4 306.6 408.8 511 5132 715.4

Channel

1: MC 5W Ove - Actual Position

2 MC SW - Demand Position
3: MC SW Overview - Difference Position
4: MC SW Overview - Demand Current

Comment:

(Parameter Caption, UPID, Value): (Serial MHumber, 0410h, 1761.55T.047} (Device Type, 03FCh, E1250-IP-UC/1RE) (Article Number, 0414Ah, 0150-1761)
) (0S5 File Name, 042Eh, 05SW_E1200_V651_a03) (ADF File Name, 184Ch, PS02-235x80F-HP)

(Firmware Release, 0424h, 5.1 Build 20140428-11

ms

8176

919.8

Abbildung 11: Positionsregler mit Last-/Beschleunigungsgrenzen

In dieser Aufzeichnung sind die kritischen Bereiche des Stromes rot markiert. Das tritt in dieser Form in der
realen Anwendung haufig auf, wenn die Last grosser ist, als urspriinglich ausgelegt, oder wenn z.B. hdhere

Geschwindigkeiten gefordert werden, die in der Motorauslegung nicht berticksichtigt wurden.

Dieser Anwendungsfall ist gerade noch betriebsfahig. Die Dynamik des Positionsreglers ist aber eingeschrankt.
Je nach Betriebsweise (Sollwerte, Last) und Systemalterung (Wartung) kann dies zu gelegentlichen

Positionierungsproblemen fiihren.

i

Hinweis: Der Strom kann auch gezielt begrenzt worden sein!
Fur manche Anwendungen wird gerne der Strom zum Begrenzen der Motorkraft z.B. per SPS

begrenzt. Speziell wenn der Regler bereits in Betrieb war und Sie nachoptimieren wollen, kontrollieren
Sie den Wert ,Maximal Current® bei den Reglerparametern. Dieser Wert sollte den zulassigen
Maximalstrom des Motors enthalten, sonst wird die mogliche Dynamik hierdurch ggf. begrenzt.

Den Motormaximalstrom finden Sie im Parameterbaum hier:

Project o]

@ii Unnamed on COMT [USER] Ed v x @ | 0
: 3 Contral Panel Mame Walue Faw Data UFID
4 [Ed Parameters  Maimal Curent 754 00001D4Ch ED

=105 “Masimal Motor Supply Yaoltage 92y 000023F0h 1147h
Phase Resistance 44 0hm O1B8h 115Fh
. = Lanfigualio " Phase Resistarice Definition Temp 20 °C 00CSh 1208k

atio Phase Inductance 06 mH 000Eh 1140k

Force Constant HE8 MAA 03C8h 1ath

Zero Position [ZP) 375 mm 003335700 TAZh

\_ ] Commutation Shortened Stroke (55) 720 mm 00600000k 1143h

. E] Monitoring M awimal Stroke TR0 mm 00770400k 1144k

- E] Motor Identfication . Edge Force Constant B.O5 M/ 0250h 1145k

b Extension Cable Resistance 00hm 0000k 1146k

- [E] Matar Communication

- [E] State Machine Setup
4 [=] Motion Interface
4 [£] Run Mode Settings
i -3 RunMode Selection

» [E] Triggered Vadnterpalatar Se
El Triggered Curves Setlings
=] Command T able Settings
i[E] Triggered Command Table 5

= o,

Type

Sint32
UInt32
UInt16
Sint16
Uint16
UInt1
Sint3z
Sint32
Sint32
UInt16
Uint16
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Loop Tuning LinMOt®

2.3 Spezielle Betriebsarten des Servoreglers und die Einflisse auf den Positionsregler

Wenn der Servoregler im “Streaming Mode” betrieben wird, erhalt der Sollwertgenerator zyklisch neue
Sollwerte. Diese neuen Werte werden direkt auf die Positionsreglerstruktur aufgeschaltet.
Zur Verdeutlichung nochmals die Abbildung der Reglerstruktur:

U
Actual Fosition
(UPID 1B8Dh)

oy LY =
[ 2 b— J—pis L . » o
=/ D%g o/ Difference Paosition g
Demand Fosition (UFID 1B20h) -
(UPID 1B8AR) Position Setpoint Delay F Gain
' ! (UPID 13084h) (UPID 13A2h)
.
> - w L
("3} r,/ 5
~ o -
Actual Velocity | Gain Limited Integrator
(UPID 1BBEh) (UPID 13A4h) (Integrator Limit UPID 12A5h)
( ) . ! » i\ Lx.'\"-
(S gl ‘y@"_ \f_j Difference Velociy e
Demand Velocity o - ~ (UPID 1821h) .
(UPID 1888h) Velocity Setpoint Delay D Gain
(UPID 1385h) (UPID 13A3h) "
|+
|+
-+
- —1 - »
»— > —F_E - Ll - "Varen'
|- N L )
Sign EF Friction L ! Demand Current
(UPID 138Dh) = Maximal Current (UPID 1B82h)
- L (UPID 13A6h)
T— -
P e D = |+
— |+
FF Damping
(UPID 128Fh) —
5
. A
Demand Acceleration -
(UPID 1B3Ch) FF Acceleration
(UPID 12A0h)
— - -
o » 0
( 8 = '\"_'-/' Spring Deflecton ol -
Actual Position (UFID 1B2FR) i
(UPID 188Dh) FF Spring Compensation
(UPID 130Eh)
SZF
Spring Zero Position
(UPID 13A1h)

FF_CF

FF Constant Force
(UPID 132Ch)

Abbildung 12: Reglerstruktur des Positionsreglers

Wird nun durch die Betriebsvariante «Streaming» vom Sollwertgenerator eine neue “Demand Velocity” und/oder
“Demand Acceleration” vorgegeben, reagieren die Vorfilterparameter direkt mit einer Motorstromanderung. Dies
kann zu ungewuinschten Oszillationen kommen (Gerauschbildung). Im Extremfall schwingt die gesamte
Positionsregelung, unabhangig davon, wie Sie die Parameter fiir P- D- und | gewahlt haben. Hier ist generell zu
empfehlen, nach dem Motorwizard diese Vorfilterparameter im Positionsregler auf “0” zu setzen.

s Hinweis: Reduzieren Sie Vorfilterparameter, wenn ,,Position Streaming“ oder ein Drive Profil
1 verwendet wird und ungewdhnliche Stérungen in der Lageregelung auftreten!

Bis auf den Vorfilter ,FF Constant Force® setzen Sie alle Vorfilterparameter in der
Positionsreglereinstellung auf null, um ungewinschte Schwingungen zu vermeiden.
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Den gleichen Effekt erhalten Sie, wenn der Servodrive in der Betriebsart ,Analog® betrieben wird. Hier wird
mittels einer analogen Eingangsspannung (0...10V) der Positionssollwert vorgegeben. Diese Betriebsart muss
konfiguriert werden. Hierbei kann die Mindestanderung der vorgegebenen Sollposition definiert werden, bevor
diese an den Sollwertgenerator tibergeben wird. Je kleiner diese Schwelle gewahlt wird, umso starker wirken
die Vorfilterparameter, wenn diese nicht auf null gesetzt sind!

Froject w4 [ mm
?ii Unnamed on COM7 [USER) . v XE|E
- Control Panel Mame Walue Raw Data UFID Type Scale Offset
a [Eg Parameters “ 010 Pasition 0 rrrn 00000000k 1402k Sint32 0.0001 mm 0
] 08 “10 Position 50 mm 00074120k 1403k SInt32 00000 mm Omm
4 [£] Motiar Cantral S ) ind Ti 000zh 1407h  UlntlG 1 i
] Drive Configuration Evaluation Position Dieviation 0'rom 00000000k 1404h  Ulnt32 00001 mm  Omm

- =] Moter Configuration

- [E] State Machine Setup

4 =] Motion Interface

4 =] Run Mode Settings

4 =] Triggered Va-Interpolatar Settings

~[=] Triggered Curves Settings

-[=] Command Table Settings

-[=] Triggered Command T able Settings

- (=] Cak Mode Settings

- [=] Triggered CAM Curves Settings

=]-Raocbndesing Sattings

4 [=] Analog Made Settings
o Souice SelErnn

- [=] Pasitioh Setpaint Canfiguration
£ i o ) | T

-[=] 16 Bit Interface Scaling

-I=1 Predef Wa, Interoolator

Abbildung 13: Konfiguration des Analogeingangs fiir Positionsvorgabe
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Anhang |

LinMot Servoregler haben ein integriertes Oszilloskop, das fir verschiedenste Zwecke verwendet werden kann.
Hier wird die generelle Verwendung fiir das Einstellen des Positionsreglers exemplarisch dargestellt. Weitere
Betriebsweisen sind mdglich.

Verbinden Sie sich mittels LinMot Talk mit dem Servoregler. Dort finden Sie im Parameterbaum den Eintrag
“Oscilloscopes”.

Wenn Sie auf diesen klicken, finden Sie im rechten Bereich von LinMot Talk den Eintrag “Default”. Durch einen
Doppelklick 6ffnet sich die Oszilloskopansicht. Mit einem Klick mit der rechten Maustaste kénnen Sie hier ein
Oszilloskop duplizieren, den Namen andern, etc.

Das ist nltzlich, um beispielsweise eine Aufzeichnung vor der Optimierung zu erstellen und diese dann spéater
vergleichen zu kénnen.

File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help

bt o & W B | @ [menedoncovzusen <] p By s BHA@EaASD| D]

&P Project 11+l ‘

4 [ Unnamed on COM7 [USER) =
i~ Control Panel Mame Comment

Farameters B D efauiti
B os 53 Addltem Tns
4 =] Motion Cortral 5w -
[£] Drive Configuration T} Removeltem Del
+[=] Motor Configuration Duplicate tem

-[£] State Machine Setup
4 [=] Motion Interface
4 EI Fiun Mods Setings [Z) Show Object Inspector FL
: Run Mode Sele
Triggered Va-lr
=] Trig Fall Co
=] Trg Rise [
i-[E] Triggered Curw
&) Command Tabl
:-[E] Triagered Comr
E] CaM Mode Set
»E] Triggered Cé
»E] Pos Indexing 5
+E] AnalogMode S
L-[E] wal 2 Pas Cont
E] 16 Bit Interface Se:
-{E] Predef VA Interpolz
-{E] PY Streaming Settir
-=] Time Curve Sefting
- [£] Master Encoder C&
4 [Z] Position Controller
Feedback Selection
-] Chl Par Set Selactic
+{&] Control Parameter £
-{=] Control Parameter ¢
- [E] Advanced Settings
E] Cunent Contraller
E] Enars & wamings
-[=] Protected Technology |
{E] LinUDF Intf

Edit Properties  Ctrl+E

¢ B Dsciloscopes
TEagEs
Errors

- Curves

- Command Table

Abbildung 14: Erzeugen mehrerer Oszilloskope

Hinweis: Die erstellten Oszilloskope kénnen mit der Geratekonfiguration exportiert werden
Wenn Sie den Einstellvorgang dokumentieren wollen, kdnnen Sie die einzelnen Oszilloskope mittels
»Export Configuration® sichern. Diese Sicherungsdatei kdnnen Sie jederzeit ,Offline“ mit LinMot Talk
offnen und auswerten!

o

Die Funktionalitat des Oszilloskops ist generell bei allen Servoreglern identisch. Es gibt jedoch Unterschiede
beziglich der Anzahl gleichzeitig nutzbarer Kanéle und die gesamte Aufzeichnungsdauer. Diese Funktionalitat
ist vom Servoreglertyp und dessen Speicher abhangig.

Die Standardeinstellung ist bereits passend fiir eine Regleroptimierung eingestellt.
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Offnen Sie die Oszilloskopansicht durch einen Doppelklick auf den Eintrag im Baum (z.B. Oscilloscope —
Default). In der Oszilloskopansicht klicken Sie in der Symbolleiste auf das Werkzeug-Symbol. Es 6ffnet sich die
Konfiguration des Oszilloskops.

B LinMot-Talk 6.1 A .., eaue. . .a 2 A S
File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help
ht o (& H B & B [Umenedonconzuser) <] P> B v HAEOASE| O
B Proiect RS YD B e
4§ Unnamed on COM7 (USER)
i Contral Parel 1”;“; 1”18”01 T
a [Eg] Parameters -
- [E] 0%
4 =] Mation Cantral 54
> [=] Drive Canfiguration
» =] Motor Corfiguration 160 | Oscilloscope Settings =
> [£] State Machine Setup
4 =] Motion Interface General | Trigger I Advanced|
4 E| Run Mode Settings
“-E3 Pun Mode Sele Acquisition Mode: [Single Shat ']
4 =] Triggered Wadr 140
E] TrigFalCo Recording Time: 1022 ms -
E] Trig Fise £ Ehannel‘l T\ [ Channel 5
{E] Triggered Curv Group ‘W ariable Group Yariable
Comrnand Tabl - -
g Triggered Comr 120 [ME S Overview v] [Actual Puasition '] [ME S Overview v] [Demand Welocity v] ke
> [E] CAM Made Set
.y g Triggered CAM Channel 2 [T Charnel &
- E] Pos Indesing 5 Group ‘W ariable Group ‘W ariable
b {E] Analog Made § 100 [ME S Overview v] [Demand Position v] [ME S Overview v] [Actual Welocity v]
“E] WAl 2 Pos Cont
-[Z] 16 Bit Interface Sc: Channel 3 [ Charnel 7
~{E] Predef & Interpalz Group ‘ariable D?roup ‘ariable
~[=] P Streaming S et - - =
g Time Eeuar:fnenget;n; 20 [ME S Overview v] [leference Puositiorn '] [ME S Overview v] [Demand Acceleration v]
> =] Master Encoder CA
4 =] Pasition Contraller Chanrel 4 . [C] Charrel 8 .
~[E5] Feedback Selectia Group Wariable Group Wariable
-[85) Chl Par Set Selectic - [ME S Owerview v] [Demand Current v] [ME S Owerview v] [Difference Welocity v]
-[Z] Contral Parameter £ 50 k
-[Z] Contral Parameter £
» =] Advanced Settings Save Colar Set [ Ok ] ’ Cancel ]
-[Z] Current Contraller
> [=] Erars & Wamings 4 P T T T
> [£] Protected Technalogy |
» =] LinlJDP Intf
> @ ‘W ariables
_A- Ozcillozcopes
i LB Default 20 . A A [

F

Abbildung 15: Konfiguration der Aufzeichnungskanéale

Unter dem Tab ,General” befinden sich die zentralen Optionen, um den Messkanalen die gewlnschten
Variablen zur Aufzeichnung zuzuweisen. Weiterhin kénnen Sie die Aufzeichnungsdauer (Recording Time)
eingeben. Verwenden Sie fir die Regleroptimierung den Erfassungsmodus ,Single Shot.

Wenn Sie das Konfigurationsfenster mit OK schliessen, kénnen Sie die Aufzeichnung durch driicken des
grinen Pfeils starten.

(ETETT e . weow e am

File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help
Bt ol G &S| B ez W < S ER
B Frope G a8 © B § | o]oe]os]o B

4 H Unnamed on COMY [USER]

i Control Panel 1“2“; 1“;“;
4 (B Parameters )
CLE oS

60 60

4 [=] Motion Cantrol 5

> [=] Drive Configuration

> [=] Motar Configuration 1
> [£] State Machine Setup

4 [F] Motion Interface

E] Run Made Settings
P D badn Cale

1

Nach der Aufzeichnung kénnen Sie mit dem Symbol ,Fit View* (Blauer Pfeil) die Darstellung automatisch
skalieren lassen
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K LinMot-Talk 6.1

File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help

thta S EEE|B[Umenedoncomiuser) [ E e B K SEHAEBGASE| D
EP Project sD E CH1 | CHE | CHA | CHY Al 782 42 139.3

4 i@ Urnamed on COM7 [USER) | B& | ‘| 8B | | e e

i Q Control Panel 1“;"3“ 1n'ISnD'I
4 - Parameters ©

- =] 05

4 [=] Motion Control 5w/

> [=] Drive Canfiguration
» =] Motar Configuration 150 160 ; ; ; i
»[E] State Machine Setup . ! . ' ' '
4 [=] Motion Interface | : | . ; )
4 =] Run Made Settings 1

-[E] TrigFall Co
-E] Trig Rise C
E] Triggered Cura
E] Command Tabl
«E] Triggered Comr
»-[E] C4M Mode Set
> -E] Triggered CAM
> -E] Pos Indexing 5
> -[E] Analog Mode 5 100

-[=] 16 Bit Interface Sci

-[E] Predef V4 Interpolz

- E] P¥ Streaming 5 ettir

=] Time Curve Setting a0
> [=] Master Encoder Ca

4 =] Paosition Cantroller

-5 Feedback Selection

-3 Ctl Par Set Selectic

-[E] Cortral Parameter £ &0
-[=] Cortral Parameter ¢
» [£] Advanced Settings
-~[E] Current Contraller
> =] Emars & Warnings 40
> E] Protected Technalogy |
> =] LinJDP Intf
> @ Yariablez
a [ Dsciloscopes
Default 20
Messages !
% Errors '
£ Curves ,
----- Command Table .
| 1 |
| |
=20 -20 : : L : : :
0 1022 204.4 3056 4088
Channel Cursori Value Cursor2 Value Cursor2 - Cursort Time2 - Time*
1: MC SW Overview - Actual Position 150.085 mm 143.38 mm -1.705 mm 6161 ms
2 MC SW Owerview - Demand Position 150 mm 148242 mm -1.758 mm &1.61 ms
30 MC SW Owerview - Difference Position -0.085 mm -0.137 mm -0.052 mm 6
4: MC SW Overview - Demand Current 0738 A 23 A -3.04T A 61.61 ms
Comment:

(Parameter Caption, UPIDy, Value): (Serial Number, 0410h, 1761.55T.047) (Device Type, 03FCh, E1250-IP-UC/A1RE) (Article Number, 0414, 0150-1761)  (Firm

Abbildung 16: Einsatz der beiden Messcursor

Fur Auswertungszwecke kénnen Sie bis zu zwei Messcursor einblenden. Direkt neben den jeweiligen Symbolen
fur die Einblendung finden Sie die Zeit der X-Achse des jeweiligen Cursors. Durch Verschieben der Cursorlinie
konnen Sie die Kurve auswerten. Der korrespondierende Wert der Y-Achse finden Sie unter der Aufzeichnung
in der Legende. Sind beide Cursor in Betrieb, wird auch eine automatische Zwischenverrechnung gemacht.
Einzelne Kanale kénnen aus oder eingeschaltet werden (Ch1...Chx), um z.B. die Ubersichtlichkeit bei der
Auswertung zu verbessern.
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Kontakt & Support

SCHWEIZ NTI AG
Bodenaeckerstr. 2
CH-8957 Spreitenbach
Verkauf & Administration: +41-(0)56-419 91 91
office@linmot.com
Tech. Support: +41-(0)56-544 71 00
support@linmot.com
http://www.linmot.com/support
Tech. Support (Skype): skype:support.linmot
Fax: +41-(0)56-419 91 92
Web: http://www.linmot.com/
USA LinMot USA Inc.

204 E Morrissey Dr.
Elkhorn, WI 53121
USA

Verkauf & Administration:

Tech. Support:

Fax:

E-Mail:
Web:

877-546-3270
262-743-2555

877-804-0718
262-743-1284
usasupport@linmot.com

800-463-8708
262-723-6688

usasales@linmot.com

http://www.linmot-usa.com/

Bitte besuchen Sie http://www.linmot.com/de/kontakt um einen Distributor in Ihrer Nahe zu finden.

Smart solutions are...

www.LinMot.com
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