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Bu uygulama notu Unidrive SP ailesi icin gecerlidir.
Kapali Cevrim ve Servo Uygulamalarinda Unidrive SP ayarlama kilavuzu

Tanim:

Unidrive SP surlict ile motorun optimum calisma performansina ayarlanabilmesi icin kullaniclya bir gok
imkan sunar. Bu uygulama notu, kapali gevrim ve servo modunda bu 6zelliklerin ne sekilde kullanilabilecegini
aciklayacaktir. Bu yontem, motor karakteristik parametrelerinin ve geribesleme elemani parametrelerinin
dogru oldugunu farz ederek yazilmistir.

Suriicii Parametreleri:
Asagidaki listede bulunan parametreler siiriictiniin ayarlanmasi ile ilgili olup numara sirasiyla listelenmistir.
Bazi parametreler 0.menu altinda bulunabilir.

Parametrelerin Kisaca Tanimi

#3.10 Hiz kontrol cevrimi oransal kazanci.

#3.11 Hiz kontrol cevrimi integral kazanci.

#3.12 Hiz kontrol cevrimi diferansiyel kazanci.
#3.17 Hiz kontrol cevrim parametrelerinin slrica tarafindan hesaplanma metodunu belirtir.
#3.18 Motor ve ylikin atalet momenti (kg/m?2)
#3.19 Motor safti acisi olarak uyum acisi (derece).
#3.20 Hiz cevrim bant genisligi (Hz)

#3.21 Sondirme faktoru

#3.25 Enkoder Faz Acisi (Elektriksel derece).
#3.42 Slirlict enkoder filtresi (ms)

#4.12 Akim referansi filtresi 1

#4.13 Akim kontrol gevrimi oransal kazanci

#4.14 Akim kontrol gevrimi integral kazanci

#4.22 Atalet momenti kompanzasyonu etkinlestirme
#5.12 Otomatik ayar segimi.

#5.17 Motor stator direnci (ohm)

#5.24 Motor miknatislama endiktansi

#5.25 Stator enduktansi (servo modda kullaniimaz)
#5.29 Motor saturasyon baslama noktasi 1

#5.20 Motor saturasyon baslama noktasi 2

#5.32 Motor moment sabiti (Nm/A)
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Kapali Cevrim Vektor Ayarlama Prosediiru

Statik Otoayar (#5.12 =1)

1. Oncelikle asagida belirtilen motor etiket parametrelerinin Unidrive SP kullanma kilavuzuna uygun olarak
ayarlandigindan emin olun.

Parametre Tanimi

#5.06 Motor anma frekansi (#0.47)
#5.07 Motor anma akimi (#0.46)
#5.08 Yuk altindaki hiz (#0.45)
#5.09 Motor anma gerilimi (#0.44)
#5.11 Motor kutup sayisi (#0.42)

2. E@er siirlicli gegici olarak tustakimi moduna alinirsa otomatik ayar prosediirii daha kolay olarak yapilabilir.
bunun icin 0.05 parametresi “Pad” olarak ayarlanmalidir.

3. #5.12 parametresini (#0.40) “1” yaparak statik otoayar secini yapin.

4. Surlcinlin 22 ile 31 nolu terminallerini kisa devre yaparak slrlclyl etkin duruma getirin. Sartcu
gostergesinde “ready” yazisini goreceksiniz. Bir gecici switch veya kontak otoayar esnasinda kullanilirsa, bu
islem sonrasinda kolaylikla etkin olmayan duruma gegirilebilir.

5. Tustakimi Gzerindeki yesil start butonuna basarak strtctyi calistirin. Slrlcl ekraninda otoayar islemi
tamamlanana kadar “tune” mesaji kisa araliklarala yanip sdnecektir. Statik otoayar (#5.17) motor stator
direncini, (#5.13) stator endiktansini, (#4.13) akim cevrimi oransal ve (#4.14) integral kazancini élcecektir.
Bu test islemi ancak motor stator direncinin 30 ohm dan diisiik oldugu durumlarda dogru
olarak caligir.

6. Hesaplanan degerler otomatik olarak siriici EEPROM icine saklanir.

Dinamik Otoayar (#5.12 =2)

1. #5.12 parametresini (#0.40) "2" ye ayarlayin.

2. Onceki béliimiin 4 nolu paragrafinda belirtildigi sekilde siiriicliyli etkin duruma getirin.

3. Tustakimi Uzerindeki yesil start butonuna basarak sirictyl calstirin. Motor nominal hizin 2/3 (ine kadar
#2.11 parametresinde verilen hizlanma rampasi degeri ile hizlanacaktir. Bu hiza ulastiginda 36 sn kadar

calisir. Bu test (#5.12) stator endiktans degeri ve (5.29 ve #5.30) doyma noktasi degerlerini hesaplar
ve ayarlar.

4. Hesaplanan degerler otomatik olarak siiriicii EEPROM icine saklanir.
Atalet Momenti Olcme Testi (#5.12 =3)

Bu test motor ile yikin bagh oldugu durumlarda uygulanabilir. Test sadece sabit atalet momentli yiklerde
ve elektriksel veya mekanik limitin olmadigi serbest donmeye miisait sistemlere uygulanabilir.

1.  #5.12 parametresini (#0.40) “3” e ayarlayin.
2. Surdciyu etkin duruma getirin.

3. Otoayar islemini baslatmak icin yesil “start” tusuna basin. Surici motor nominal hizinin 34 (ne kadar
hizlanip daha sonra duracaktir. Baslangic olarak nominal momentin 1/16 si degerinde bir hizlanma
momentiyle yapilan test gerekirse daha sonraki adimlarda maksimum motor momenti degerine kadar
basamaklarla arttirilarak tekrar edilir. ilk 4 test 5 saniye ile 60 saniye arasinda hizlanma zamanlarinda olacak
sekilde maksimum 5 test esnasinda elde edilen degerin maksimumu kabul edilecektir. EJer testler basarisiz
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olur ise “tunel” hatasi olusur. Uygulama icin ¢ok uzun hizlanma siirelerine erisildiginde “tunel” hatasi
olusur ise bu motorun uygulama icin cok kiglik secildigini belirtir. Basarili bir test sonucu elde edilirse
hesaplanan motor ve ylk atalet momentleri toplami #3.18 parametresine kayit edilir.

4. Bu test sirasinda motor verimi 90% olarak kabul edilir ve eger verim degeri farkl ise hesaplanan atalet
momenti degeri gercek dederden farkliik gosterecektir. Bu testte ayrica hizlanma ve yavaslama igin
gerekecek moment degerleri haricindeki etkiler (motor sargi kayiplar ve siirtiinmeler) ihmal edilecektir.

Suriuciiniin Hiz Kontrol Cevrimi kazancglarinin otomatik olarak ayarlanmasi

Sdrtclinin motoru optibmumda calistirmak igin hiz P(#3.10) ve I(#3.11) kazancglarinin ayarlanmasi gerekir.
Bunu gerceklestirebilmek icin iki ydntem vardir: Istenilen band genisligi (#3.20) veya motor mil acisi (#3.19)
ile ayar. Bu uygulama notu hiz kazang degerlerini ayarlarken sadece motor mili acisinin hesaplanarak
ayarlanmasini anlatir.

Yontem:

1. Motor mili agisina (#3.19) baslangic degeri giriniz. Motora start verildigi ve motora anma momentinden
bliylik olmayan bir moment uygulandigi zaman motor milinin yaptigi hareketin agisal olarak karsiligi motor
mil acisi olarak tanimlanir. Uygun acl motora, yik karakteritigine ve geribesleme elemanin ¢ézinurligine
baglidir. Bu da deneme — yanilma yontemi ile ¢ozilir. Baslangic noktasi 1024ppr enkodera sahip tipik vektor
motorlar icin 30 derecedir.

2. #3.17 parametresini 2'ye getirilir ve surticti #3.10 and #3.11 parametrelerini hesaplar ve set eder.

3. Slriclyld etkin durumuna getirin ve motorun kararli oldugundan emin olun. (Degilse #3.19 parametre
degerini diislrin)

4. Autotune tamamlandiktan sonre #3.17'yi 0'a getirin. E§er #3.17=2 degerinde birakirsaniz siriicii motor
calisirken #3.10 ve #3.11 parametrelerini siirekli olarak ayarlamaya calisir, bu da kararsizliga yol acar. Motor
calistinldiginda motordan sira disi ses geliyorsa, Autotune ayarlarini bozmadan #4.12 (Akim cgevrimi dijital
filtreleme) parametresini 2.0ms ile 5.0 ms arasina getirerek guirtltl giderilebilir.

5. Motoru istenen hiz araliginda calistirin ve kararliligini test edin. Motorun kararli calismasi icin #3.19
parametresinin ayarlanmasi gerekebilir. Motor safti acisinin mimkin oldugunca yiksek olmasi kararli
calisma icin en iyi sonuclari verir.

Servo Modu Ayarlama Prosediiru

Sabit miknatish servo motoru calistirmak icin sdriicti motor milinin pozisyonunu bir tur icinde bilmesi
gerekmektedir. Bunun icin asagidaki geri besleme elemanlarindan birine ihtiyac vardir:

1. Mutlak komutasyon (Faz U, V ve W) takibini iceren artimli enkoder

2. SSI veya Sin Cos mutlak enkoder.

3. Resolver (SM Resolver moduli sirlclye takiimalidir).

Sirliciiniin dogru bir sekilde motoru gevirebilmesi icin geri besleme elemani ile motor saftinin agisal farkini
bilinmesi gerekir. Unidrive SP bu iliskiyi test edebilir ve ofset degerini hafizasinda saklayabilir. Boylelikle
enerji ilk verildiginde motoru cevirebilir. Her motor icin belli sayida (= motor kutup cifti sayisi) cesitli
pozisyonlar icin ofset degerleri mevcuttur.

#5.12 parametresi faz ofset’i test etmek igin kullaniir ve kapali ¢evrim modunda oldugu gibi autotune
isleminin devamini saglar.

Faz offset ol¢ciimii yontemi:
Not: Bu test motor yiikten ayrildigi zaman gergeklestirilmelidir.

1. Surliclyu elle kumanda moduna alin. (#1.14 ="pad” (#0.05) ya da CTSoft ile 4 girin.)
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2. #5.12'yi (#0.40) 1 yapin.

3. Sdracuyd etkin yapabilmek icin strtict control terminallerinden 22 ve 31'i kdprileyin. Gegici bir anahtar
veya role lizerinden kapatilmasi daha rahat olacaktir; ¢linki autotune isleminini akabinde surliciniin etkinligi
kapatilmalidir.

4. Calistirmak icin yesil diigmeye basin

5. Motor 720 derece ileri ydnde donecektir. (Normalde saat ydniinde)

6. Eger Autotune basarili olursa #3.25 parametresinde yeni bir deger gorilecektir.

7. 1.05 versiyonundan sonraki siiriiclilerde yeni deger otomatik olarak kaydedilmez. Siirlicliye kaydetmek
icin herhangi bir menlinin 0Inci parametresine gelip 1000 yazilir ve daha sonra kirmizi tusa basilirsa

kaydetme islemi gergeklestirilmis olur.

Asagidaki hatalardan birinin meydana gelmesi Autotune testinin basarisiz oldugunu gdosterir.

Hata Kodu Sebebi Oneri

Ekoderin A ve B fazlarini
degistirin ya da motor giic
baglantilarinindan 2 fazi eger
pozitif yon degistirilmek
isteniyorsa ters gevirin

TunE2 Geribesleme yonl yanls

U ve V ekoder faz baglantilarini
TunE3 Komutasyon fazlari dogru degil | degistirin. Diger 4 kabloda
degistirilmeli.

Baglantiy1 kontrol edin veya

TunE4 U komutasyon sinyali gelmiyor enkoden degjistirin

Baglantiy1 kontrol edin veya

TunES V komutasyon sinyali gelmiyor enkoden degistirin

Baglantiy1 kontrol edin veya

TunE6 W komutasyon sinyali gelmiyor enkoder degjistirin

Motor kutup sayisi yanlis Kontrol edin ve dlzeltin #5.11

TunE7 o
girilmig *

Slriclyu etkin durumdan
TunE Test erkenden tamamlandi cikarmayin veya bitirene kadar
durdurmayin

* Eger motor kutup sayisi bilinmiyorsa asagidaki test uygulanarak kutup sayisini belirlenir

1. Motorun iki faz kablosu arasina DC Voltmetre baglayin (motor siriiciden ayrilmis durumda iken)
2. Motor saftini elle bir tur dondiiriirken voltmetrede g6ziiken kutup degisimini sayin.

3. Degisim miktari motor kutup sayisi ciftine esittir. ( 6 kutuplu motor igin 3'tiir.)

Faz Offset ve Akim Cevrimi Kazang Ayarlari:

Bir 6nceki bélimde anlatilan test ile aynidir. Fakat burada #5.12 parametresi (#0.40) 2'ye ayarlanmalidir.
Bu test ile motorun gecici endiktansini Olcer ve #5.24 ile #5.25 (Faz offset) parametrelerine uygun
dederleri yazar. En sonunda akim cevrimi P(#4.13) ve I(#4.14) kazanclarini hesaplar ve ilgili degerleri
parametrelerine atar.

Bir onceki boélimde yazildigi gibi 1.05 versiyonundan sonraki siriiclilerde yeni deger otomatik olarak
kaydedilmez. Surliciye kaydetmek icin herhangi bir meninin 0‘inci parametresine gelip 1000 yazilir ve
akabinde kirmizi tusa basilirsa kaydetme islemi gergeklestirilmis olur.

Olusabilecek hatalar ve sebepleri icin yukaridaki tabloya bakiniz.
Bu test motor ylike bagli olarak da gerceklestirilebilir. Ama dikkat edilmesi gereken nokta motorun test

yaparken herhangi mekanik veya elektriksel kisitlamalara tabi olmamasidir.
4 Unidrive SP Otoayar Uygulamasi
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Motor ve Yiikiin Eylemsizlik Olcme Testi

Kapal cevrim vektdr kontrol modunda yapilan test ile ayni 6zellikleri tagimaktadir. Yalniz motor momenti
sabiti (Nm/A) elle #5.32 parametresine girilmelidir. Eger bu test cesitli mekanik veya elektriksel nihayet
anahtarlarindan dolayi mimkiin degil ise eylemsizlik degeri uygulama sirasinda hesaplanarak #3.18
parametresine (kg.cm?) elle girilmelidir.

Hiz Cevrimi Kazanglarinin Otomatik Ayarlanmasi:

Yontem kapali gevrim vektorr kontroll igin tanimlanan ile birebir aynidir. Sadece motor mili agisi baglangig
degerleri daha disiktir. Ornek degerler asagida verilmistir.

4096 PPR encoder geribeslemeli servo motorlar igin 10 derece (Unimotor).

2048 PPR encoder geribeslemeli servo motorlar icin 15 — 20 derece (EZ, Magna ve NT motors).
Yiksek ¢dzunurlikll sin cos encoder geribeslemeli servo motorlar icin 4 derece.
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