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AMK

1 Regelkreiseinstellung

Unterstitzte Hardware: KW-R06 / KW-R16 / KW-R07 / KW-R17 / KW-R24 / KW-R24-R / KW-R25 / KW-R26 / KW-R27 /iX /
iC /iDT5 /iX(-R3) /iC(-R3) /iDT5(-R3) /ihXT /

Mit Hilfe der Software AIPEX PRO werden die Parameter eingestellt, die fiir den Regelkreis notwendig sind.

Im Geratebaum wird der Antrieb angewahlt, fur den der Regelkreis parametriert werden soll.

Regelkreiseinstellung - AIPEX PRO - O X
Projekt  Online Bearbeiten  Ansicht Extras  Inbetriebnahme Konfiguration 7

D& Ea B | B BE &

=B FC Eigenzchaften - Aintrieb 1 Ainzicht

-6 USB [M5G) - Anschiuss
E A[nlrieiJ1 Gerat KW Kompakt Wechselrichter

D K 2 1 Software Version KW 213 0000 adb2080 J

; - Motor T KW 2
J.L; Interface ik
Elldhi Kw-R2E Ser. Nr.
E---\'_\ EA Teilenummer
RS 140141 - ;
S 1405141 Stationsname Antrieb 1
% BAT.BAZ Datensatzname Regelkreiseinstellung
+ ] USB (MSG)
+ | EtherCAT

* | Antriebsfunktionen

=l | Erweiterte Funktionen

Reglereinstellung | . K
Achsbegrenzungen 2 Bl

Kaomponenter

=

ParamelJ o NachricJ it Scope J

(1) Konfigur

Sie konnen den Mamen des Gerates und andere Parameter im Fenster [Eigenschaften]
Shdern.

N

Im Reiter 'Konfiguration', Fenster 'Eigenschaften’, finden Sie unter 'Erweiterte Funktionen' die Reglereinstellung.
Zunachst wird die Reglerstruktur ausgewabhit:
- Lageregler
« Drehzahlregler
« Momentsteuerung
In den nachfolgenden Schritten werden die jeweils notwendigen Parameter eingegeben.
Nach Abschluss der Parametereingabe werden die Parameter aufgelistet und kdnnen mit 'OK' ibernommen werden.
'Erweitert' zeigt die detaillierte Liste der Parameter.
Anstatt Uber die Menufihrung kénnen die erforderlichen Werte in AIPEX PRO auch direkt in die Parameterliste eingegeben
werden.

1.1 Stromregler

Unterstiitzte Hardware: KW-R06 / KW-R16 / KW-R07 / KW-R17 / KW-R24 / KW-R24-R / KW-R25 / KW-R26 / KW-R27 /iX /
iC /iDT5 /iX(-R3) /iC(-R3) /iDT5(-R3) /ihXT/

E-, F-,P-,Q-, S-, T-, U-, V- und Y- Geber haben einen internen Speicher, in dem AMK werkseitig Motorenparameter
gespeichert sind, das sogenannte 'elektronische Typenschild'.
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Fir Resolver und Geber, die kein elektronisches Typenschild enthalten, kdnnen die Daten aus der in AIPEX PRO hinterlegten
Motordatenbank ibernommen werden.

Regelkreiseinstellung - AIPEX PRO - O *
Projekt Online EBearbeiten Ansicht Extras  [nbetriebnahme Konfiguration 7
DeEda @ | B Be &
E‘"' PC aften - Motar
-8 USE M3G] - Anschluss

=-[f Antrieb 1 Motor e

D w2 Teilenurmmer Motor 2
- Motor # | Optional P-atz 1

-y Interf;

-8 - + | Optional P-5atz 2

B+ E& # | Dptional P-Satz 3

E-R H140141
Bl 14051 41

AMEK Motordatenbank  19/10 K x _ N
Meotorparameter *
#h Motortyp |M IdentMr ~ —
@ DV7-12-4-BF D3650D Parameter | v |Wert | Einheit I
@ DS7-7-6-R00 DIE0ADGO1 Bezeichnung_1 IEY DT53-3-10-EBO
@ DS7-7-6-R00 D3IE0AD Teilenurmmer_Motor 34160 D333AD
@ DT5-3-10-FBO D3I59AD Dauerstillstandsstrom 34036 2.105 A
@ DT5-9-10-E80 D357ADGO3 seigen Mennmoment_Mn 32771 1.7 Nm .
Offine @ D75-9-10-E80 D357ADG02 ﬂ Sie kinne :::::re:?uhr:‘"” ii?s‘; :xm s-m'" -
@ D75-9-10-EB0 D357ADGO1 Nenns::;m Ing o e .
& DT5-9-10-EBO D357AD - N
@ DT5-5-10-E00 DI54ADGO] Magnetisierungsstror 32769 0.000 A
@ DT5-5-10-E00 D354AD Magnetisierungsstror 32770 0.000 A
@ DT5-3-10-EB0 D353ADGO2 Maximalstrom_lmax 109 10.000 A
@ DT5-3-10-E80 D353ADGO1 Dauer_ven_lmax 34168 1.5 5
D353AD Polzahl 32775 10 --
SR Do » o o
& DV7-12-4-10F D3500DG01 v . '
Sartieren | Rotorreitkonstante Tr 27774 n.0100 < h
Parameter Ubermehmen | Schiliefien | Schiiefen | Drucken

Die ID32841 'Geberliste Motor' legt fest, welche Parameter im Geber gespeichert sind und kann anwenderseitig nicht
verandert werden.
Die in der 'Geberliste Motor' aufgefiihrten Parameter werden nur in folgenden Fallen gelesen und Uberschreiben die
aktuellen Werte im Parametersatz:
« Urgeladene Systeme
Im Systemhochlauf wird geprift, ob die Motorparameter, die in ID32841 gelistet sind, ihren Urladewerten entsprechen.
ID34160 Teilenummer Motor' wird dabei ignoriert.
Nur wenn die Motorenparameter aus der 'Geberliste Motor' ihre Urladewerte besitzen, werden die Parameterwerte
aus dem Geber gelesen und liberschreiben die Urladewerte in allen Parametersatzen.
« ID32843 'Service Kommando' = 0x20
Die Werte der in der 'Geberliste Motor' enthaltenen Parameter werden vom Geber in das Gerat gelesen und
Uberschreiben dort die aktuellen Werte in allen Parametersatzen des Antriebs.

In den folgenden Fallen missen die Motordaten manuell eingegeben werden:
« Motortypen, die kein elektronisches Typenschild besitzen und in der Motordatenbank nicht hinterlegt sind
« Nach dem Urladen des Parametersatzes, wenn mindestens ein Parameter manuell verandert wurde
Siehe Motordatenblatt
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1.2 Drehzahlregler

Unterstitzte Hardware: KW-R06 / KW-R16 / KW-R07 / KW-R17 / KW-R24 / KW-R24-R / KW-R25 / KW-R26 / KW-R27 /iX /
iC /iDT5 /iX(-R3) /iC(-R3) /iDT5(-R3) /ihXT /
Der PID-Drehzahl-/Geschwindigkeitsregler ist applikationsabhangig einzustellen und zu optimieren.

Die exakte mathematische Beschreibung aller GréRRen des Regelkreises stellt sich in der Praxis haufig als sehr aufwendig
und schwierig dar. Daher soll hier ein einfaches Verfahren gezeigt werden, mit dem der Regler praktisch eingestellt werden
kann.

Dazu ist auf den Eingang des Reglers ein Drehzahlsprung (ohne Rampe) als Fihrungsgréf3e zu geben. Die Sprungantwort,
der Drehzahlistwert, ist zur Beurteilung der Reglereinstellung heranzuziehen. Bei Vorgabe des Drehzahlsprungs ist darauf zu
achten, dass der Antrieb unterhalb der Drehmomentgrenze betrieben wird.

Stellen Sie den Regler wie folgt ein:
1. Einstellen der ID100 'DZR Proportionalverstarkung KP' Kp mit ID101 =0 (T,), D102 =0 (Ty)
2. Einstellen der ID101 'DZR Nachstellzeit TN' T,, mit ID100 = konst. (K;), ID102 =0 (Tq)
3. Einstellen der ID102 'DZR Differenzierzeit TD' Ty mit D100 = konst. (Kp,), ID101 = konst. (Ty,)

Sprungantwort des optimierten Drehzahlregelkreises
nist/n
A

Soll

14}
n it ID100 (K,) = optimiert

12+ Soll /\/ ID102 (T,) = optimiert

ID101 (T,) = optimiert

08}

06F

t

Bei einem optimal eingestellten PID-Regler darf der Drehzahlistwert als Antwort auf einen Sollwertsprung maximal 20%
Uberschwingen.

Ve Y Am Ausgang des Drehzahlreglers konnen zwei PT1 Filter konfiguriert werden.

‘ : Vgl. ID32928 Zeit Filter 1" und 1D32929 'Zeit Filter 2'

Relevante Parameter:

Parameter Parameter-Bezeichnung

ID100 'DZR Proportionalverstarkung KP'
ID101 'DZR Nachstellzeit TN’

ID102 'DZR Differenzierzeit TD'
ID32928 'Zeit Filter 1'

ID32929 'Zeit Filter 2'

1.2.1 Einstellen der Proportionalverstarkung Ko
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ID102 ('DZR Differenzierzeit TD', Ty) und ID101 ('DZR Nachstellzeit TN', T,) auf 0 setzen, der Regler arbeitet dann als P-
Regler.

Durch Erhéhen der 'DZR Proportionalverstarkung KP' Kp wird der Regler zum Uberschwingen um 50% gebracht. Die
Istdrehzahl hat dann einen Verlauf vergleichbar der Kurve mit der durchgezogenen Line:

nist/nsoll
Iy
1.4} 50%
o, N A ID101(T,)=0
.21 / K. gréRer werdend ID102 (T,) =0
1L JAN

i 7 D
0.8 / ,\ / \\/ Regeldifferenz

\ 2 A 4
0.6} / '\ J N T
/ —— A 4
0.4} / s
/ 7
0.2} / /
7 s
7/ -
T t

Halbieren Sie den ermittelten Wert fiir die 'DZR Proportionalverstéarkung KP' Kp und tragen den halbierten Wertin ID100 ein.

1.2.2 Einstellen der Differenzierzeit T4

Die Differenzierzeit Ty wird so weit vergroRert, bis die gewiinschte Dampfung der Sprungantwort erreicht ist. Die Kurve mit
der durchgezogenen Linie dient als Anhaltspunkt zur Einstellung des D-Anteils.
n./n

'st“ sol T,9réRer werdend
14+ /’\\
12} N | . ID100 (K,) = konst.
\ 7 N ID101 (T,) = Konst.
1t T -l
- Il\\_ _ /‘_\: _ _\ _ IRegeIabweichung T=0
08} If,! j |-
I |'/ \ 7\
06 l " / T, zu klein
04} K |
1 T, zu groR
1
02} /|
T, t=

1.2.3 Einstellen der Nachstellzeit T,,

Mit dem Intergralanteil (I-Anteil) im Regler wird die aus dem P-Regler resultierende Reglerabweichung ausgeregelt.

Die Integrationszeit wird, ausgehend von einem Anfangswert, z. B. 100ms, so weit verkleinert, bis die Einschwingzeit minimal
ist. Mit optimal eingestellter Nachstellzeit folgt der Drehzahlistwertverlauf (Sprungantwort) etwa der Kurve mit der
durchgezogenen Linie:
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T, kleiner werdend

14} I

! N ID100 (K;) = konst.
2R ’ ID102 (T,) =0

/,' \ \\ / /__\\ \ ) N
1 F i N \\.‘ ': ’\1 l\\ \ - L i \S__‘(__{__;_\‘,—;, —
- = _\‘1__/_\___/__n.-v\-—7‘ \/.
I :, r\ Y v
06 \ " egron
T, zu klein

04}
0.2}

~ v

Bei einem optimal eingestellten PI-Regler darf der Drehzahlistwert als Antwort auf einen Sollwertsprung maximal 20%
Uberschwingen.

1.3 Lageregler

Unterstiitzte Hardware: KW-R06 / KW-R16 / KW-R07 / KW-R17 / KW-R24-R / KW-R25 / KW-R26 / KW-R27 /iX /iC /iDT5 /
iX(-R3) /iC(-R3) /iDT5(-R3) / ihXT /

Einstellen der Proportionalverstirkung K,
Bevor der Lageregler optimiert werden kann, muss die Optimierung des Drehzahlreglers abgeschlossen sein.
Die Proportionalverstarkung des Lagereglers (P-Regler) wird in ID104, 'Lageregler Verstarkung KV, eingestellit.

Befindet sich der Antrieb in Lageregelung, wird ein Sollwertsprung vorgegeben und die Sprungantwort (Lageistwert) zur
Bewertung aufgezeichnet. Im optimierten Zustand positioniert der Antrieb vergleichbar der durchgezogenen Linie ohne
Uberschwinger:

x| &

Lagesollwert
K, gréRer
werdend
o)
) IS _
e / D
= / -~
1 rd
< ! 7 Lageistwert
7
i\
/ 4
// //
////
0 = >
T0 t

Relevante Parameter:

Parameter-ID

Parameter-Bezeichnung

104

'Lageregler Verstarkung KV'
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