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Project Targetsystem View Options Window Help
Dl % 2 & |5[@]] o]~ ¥

User projects |

MNarme | Storage path -
Bpns122017 CAProgram Files (x88)\Siemens'Step?is?pro
gan711207 CAPrograrm Files (x86)\Siemens\Step?\s7pre
Spo7iiz017_2 ChProgram Files (x86)\Siemens!Step?\s7pre
Epngi22017 CAProgram Files (x86)\Siemens\Step?\s7pr
Sp12122017 CAProgram Files (x88)\Siemens'\Step?is?pro
B513122017_PwW5Z CAProgram Files (x86)\Siemens\Step?\s7pre
Spt4112m7 ChProgram Files (x86)\Siemens!Step?\s7pre

)

@1?012018_UPMraﬂatac CAProgram Files (x86)\Siemens\Step?\s7pr =
< | 1l | 3

[~ Adld to current multiproject

Narme: Type:
Isinamics_s1 ED| IPrDjel:t Ll

[~ FlLibrany

Storage location (path):

IC:\Program Files (x86)\Siemens\Step?\s7proj Browse... |

Omawiany przyktad uruchomienia przeksztattnika Po uruchomieniu programu STARTER przystepujemy
czestotliwosci realizowany jest poprzez program do tworzenia nowego projektu. W tym celu wybieramy
narzedziowy STARTER. z menu ,Project” polecenie ,New....” (1).

W wyswietlonym asystencie zaktadania nowego projektu
(2) nalezy wprowadzi¢ nazwe ,Name”,

w prezentowanym przyktadzie jest to nazwa
+SINAMICS_S120".

Alternatywnym sposobem uruchomienia uktadéw

napedowych SINAMICS G120 oraz S120 jest program

bedacy czescia integralng platformy TIA Portal V15 —

STARTDRIVE V15 (wymagania programowe oraz sposob

konfiguracji uktadu napedowego poprzez TIA Portal Nastepnie mozemy zmienic¢ lokalizacje przechowywania

przedstawia kolejny rozdziat instrukcji). projektu —w tym celu nalezy postuzy¢ sie przyciskiem
~Browse...” Przyktad bazuje na domysinej lokalizacji
zapisu projektéw. Wprowadzone informacje akceptujemy
przyciskiem ,0K” (3).
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brak grafiki

Jednostki sterujace uktadu napedowego SINAMICS S120
— CU310-2 (jednoosiowa) oraz CU320-2(wieoloosiowa)
posiadaja dedykowany interfejs uruchomieniowy (4).
Interfejs ten posiada predefiniowang nazwe oraz adres IP
— dostepny jest bez wzgledu na typ jednostki sterujacej
oraz wybrana magistrale komunikacyjna.

SINAMICS S120

Starter

Innym sposobem nawiazania komunikacji z jednostka
sterujaca jest interfejs sieciowy (5) — w zaleznosci
od wybranej wersji jednostki sterujacej moze to by¢
PROFIBUS lub PROFINET.

W takiej sytuacji przed pierwsza konfiguracja nalezy
zadeklarowac odpowiednia adresacje uktadu napedowego
(brak adresacji narzuconej przez producenta

— w przypadku magistrali PROFINET urzadzenie

nie zostanie rozpoznane).
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TAR 3
Project Edit [Target systeml View| Options |Window Help

| E5| =] =B o]~ W2
=& sinamics_s120

- Insert single drive unit
[ SINAMICS LIBRARIES
-] MONITOR

sl

‘o

1,
e I ==

Access Path | LLDP / DCP | PNIO Adapter | Info |

Access Point ofthe Application:
IS?ONLINE(STEP 7} - Intel(R) Ethemet Connection (2) I219—LM.TCPIP.LI

(Standard for STEP 7)

Interface Parameter Assignment Used:
IInteI(R) Ethernet Connection (2) 1219-LM.TCPIFP Properties... |
B Intel(R) Dual Band Wireless-AC 7265.T( » Diagnostics... |
B Intel(R) Dual Band Wireless-AC 7265.T(
3Intel(R) Ethernet Connection (2) I219—LM.E| Copy. |
1Intel(R) Ethernet Connection (2) 1219-LM.
() Ethenet Comecion (2) 214, - pee |
L) FR—rT— >

(Parameter assigment for the |E-PG access to
your NDIS CPs with TCP/IP Protocol (RFC-

1006))

W kolejnym kroku okreslamy sposéb komunikacji stacji
roboczej PG/PC z przeksztattnikiem czestotliwosci.

Z menu ,Options” wybieramy polecenie ,Set PG/PC
interface” (6).

W wyswietlonym oknie kontekstowym wybieramy

~Access Point of the Application” -> punkt dostepowy.

Jezeli potaczenie uwzglednia magistrale komunikacyjna
przyktadowo PROFIBUS/PROFINET nalezy wybrac opcje
S7ONLINE.
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W przypadku potaczenia bezposrednio do przeksztattnika
czestotliwosci — przyktadowo poprzez interfejs USB, nalezy
wybra¢ polecenie DEVICE.

Interfejs komunikacyjny (6) ustawiamy zgodnie
ze sposobem komunikacji, w przyktadzie postugujemy
sie przewodowa kartg sieciowa ETHERNET.

SINAMICS S120



Starter 2

Project Edit Target system View Options Window Help

| D[(B(%] & 4=l o] x| | Bal ] | i sal ]

B

S Accessible nodes

=89 sinamics_s120
%1 Insert single drive unit
-1 SINAMICS LIBRARIES
@21 MONITOR

Find accessible nodes

Access poirt: STONLINE (STEP7) Access point
LMTCPIP Auta 1 PG/PC.

IP address of the sought node:
B
sesadvomis | Upise | o bl

Po zdeklarowaniu sposobu komunikacji stacji roboczej
PGIPC z przeksztattnikiem czestotliwos$ci nalezy przeszukac
sie¢ w celu odnalezienia podtaczonych komponentéw.

W tym celu postugujemy sie poleceniem ,Accessible
Nodes” (10).

Po kliknieciu w wyzej wymieniony przycisk program
STARTER rozpoczyna przeszukiwanie magistrali sieciowej.
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T STARTER ~ Sinamice

=8 sinamics 5120
#1 Insert single drive unit
(2] SINAMICS LIBRARIES
- MONITOR

o

&% Project Edit Targetsystem View Options Window Help

N
. I

Xil|

Sha |30 243 | 1| ol o |

RN

| Bl o[ 3

——— e
R MOive_uniL 1 (sddress

Access point S7ONLINE (STEP7)

MTCPIP Auto.1

used:  Intel(R) Ethernet Ce

—

1P address of the sought node:

Access point
PG/PC.

Accept |I

Selectdiveunits |

B |
M

Accessible nodes [

Press F1 to open Help display.

B

=-&J sinamics_s120

™1 Insert single drive unit
fla Drive_unit_1
#1 Configure drive unit
* Overview
% Communication
# Topology
Control_Unit
-1 Infeeds
- Input/output components
-] Encoder
-] Drives
-1 Documentation
1] SINAMICS LIBRARIES
2] MONITOR

Rozpoznane zostang wytacznie przeksztattniki
czestotliwosci — pozostate urzadzenia beda widoczne,
nie bedziemy mogli jednak dodac ich do struktury
projektu programu STARTER.

Z wyswietlonej listy urzadzen (11) zaznaczamy wtasciwy

obiekt napedowy poprzez umieszczenie ,dziubka”
z jego lewej strony, nastepnie klikamy w przycisk

~Accept” (12).
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B3 Accessible nodes

o Drive_unit_1 (address = 192,168,050, NameOfStation = 120127, type = SINAMICS 5120 CU320-2 PNY47)

r
transfer drive units to the project

Drive units have been transferred to the
project

In order ta also transfer sl parameters,

- connect to the target desvices and
- load the drive units to the PG,

Close I

Wskazane przez nas urzadzenie lub urzadzenia zostana
dodane do struktury projektu programu STARTER (13).

SINAMICS S120



Starter 2

E?_
=--E8 sinamics_s120

----- 2 memenen | (g

Drive unit 1

-#] Automatic Configuration B e it automatically
{e] ure anve unit ai maucal

- # Overview <

-& Communication The DRIVE-CLIQ topology is determined and the electronic type plates are
read out. The data is then loaded to the PG and replaces the
configuration inthe project.

- # Topology

M Control_Unit

1 Infeeds

[_] Input/output components
-7 Encoder Status of the drive unit: IFlrSt commissioning
1 Drives

-] Documentation
-] SINAMICS LIBRARIES

Funning operatian: 6 Wyaiting for START

-1 MONITOR
l
Konfiguracja sprzetowa uruchamianego zestawu Podczas pierwszego uruchomienia topologia uktadu
napedowegobazuje gtdéwnie o komponenty dostepne napedowego w wersji programowej nie istnieje — fizyczne
w architekturze Drive CLiQ (nie wszystkie komponenty potaczenia Drive CliQ wykonujemy zgonie z istniejacymi
musza posiadac interfejs Drive CLiQ — przyktadowo zasadami zawartymi w dokumentacji technicznej
prostowniki wykonane w formie Smart Line Modules przeksztattnika.

w zakresie niskich mocy nie posiadaja takiego interfejsu).

Takie podejscie zapewnia mozliwos¢ automatycznego
rozpoznania poszczeg6lnych elementéw sktadowych
uk’radu,napedoyve.go,' bez koniecznosci wprowadzania ~Automatycznej konfiguracji” (15) oraz aktywujemy
numeréw zamoéwieniowych, wyboru typoszeregu mocy . " p
. ) . proces rozpoznawania topologii komponentéw

czy wprowadzania parametréw znamionowych S

s przyciskiem START (16).
stosowanych silnikow.

Przechodzimy do trybu On line (14), nastepnie
w drzewie projektowym wybieramy opcje
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Starter

,

During the automatic commiseioning, companents have been found that cannat be
clearly assigned to a drive object type
Flease select the drive object type that is to he created for the components

m"‘h E I = -
Project Edit Targetsystem View Options Window Help

| | D|=|6%) &) s [2le] <=

[——"@&

IZJefauIt setting for all components:

=] % sinamics_s120

#1 Insert single drive unit

| |Component Drive Object Typef Identification
Drive 1 Senvo =|| Identification via
Drive 2 Servo / -\ Identification via
Drive 3 Senvo / -\ ldentification via

&-flla Drive_unit_1
- #7 Automatic Configuration
- ¥ Qverview
- % Communication
- # Topology
%M Cus
* Insert DCC chart
# Configuration
- ¥ Expert list
- # Control logic
&= Inputs/outputs
- Communication
=- & Diagnostics
|1 Infeeds
] Input/output components

(I E e £

(E)

ﬂl

Okreslamy tryb pracy uktadu napedowego (do wyboru
tryb servo lub wektor) (17).

Nie mozemy taczy¢ dwéch réznych trybdw pracy w jednej
jednostce sterujacej — wszystkie osie zarzadzane poprzez

jedna jednostke sterujgca musza pracowac w takim
samym trybie pracy.

Nastepnie przechodzimy dalej przyciskiem ,Create” (18).

Po zakoriczeniu procesu rozpoznawania topologii
w drzewie projektowym pojawig sie wszystkie rozpoznane
urzadzenia.
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-] Encoder
-] Drives
== SERVO_02
==l SERVO_03
==l SERVO_04
-] Documentation
= SINAMICS LIBRARIES
-] MONITOR

jusj

Yy |

W przyktadowym projekcie mozemy zaobserwowac
rozpoznane trzy osie silnikowe (19) oraz brak modutu
prostownika (zastosowany prostownik nie posiada
interfejsu Drive CLiQ).

Rozpoznana struktura uktadu napedowego zostaje
zapisana w sposéb odporny na zanik napiecia zasilajacego
w przeksztattniku czestotliwosci jak rowniez pobrana na
dysk twardy stacji roboczej. Wystepuje petna spéjnos¢
danych projektu w trybie offline z wersja online (o czym
informuja nas zielone potaczenia(19) w drzewie projektu).

SINAMICS S120



i} STARTER - sinamics s VO_0 gurati
1 Project Edit Targetsystem View Options Window Help

Starter

0| % | 8| LT @| o] x| ]| P gag| %] | o s ta] 8] | | ESE

=8 sinamics_s120 @ D\a‘p\hay data set Drive data set DDS 0 (Active) Configure DDS.
switchover

1 Tnsert single drive unit
= Insert single drive unif Cammand data set CDS 0 (Active)
ifla Drive_unit_1

*) Automatic C¢

Add DDS, Pemove DDS
ATNQE | Pemove CDS.

# Communication Narme: SERVO_02 Drive abjects type:
» Topology
4= CUS Drive ohject no. 2 Contral type:

B Infeeds Function extensions Function modules / tech. packages PROFive telegram
(3 Input/output components.
(1 Encoder Configuration scripts.

¥ Overview Canfiguration | Drive data sets | Command data sets | Units | Reference variables - sstting | Blocked list- seting | \m

111 SERVO

[[21] Speed contral (with encoder)

[999] Free telegram configuration with BICO

% Open-loop/closed-Iq

1 Drives
5-f1 SERVO_02 SERVO_02 Motor_Module_2 (Power_unit) SERVO_02 Encoder_12 (Encader 1) Encoder data
) Insert DCC chart o S 2 Companent number Shix 11
3 Configuration Power unittype Single motar madule Ehooder evalustion S
» Expert list Ordler no. BSL3120-1TE21-0AA4 T M0
o
# Drive navigator Power unitrated current 00 Ams o =
Order no. BSL3055-0AA00-5NAD W
> Control logic - a30kwW

DRIVE-CLIO |

Identiication via LED! |

Functions Cunent power unit opersting values
Messages and monit DRIVE-CLIG
% Commissioning Identfication via LED Eoee
» Communication Orderno
% Diagnostics SERVO_02 Motor_SMI_T3 (Moto) Motor data oo

1 MONITOR
Current 2.45 Armns

Brake available: No

Motor data set number: 0

2371 1FK7 hi t
41 SERVO_03 Mot type: UL e ereLsmeby Encoder data setnumber, g
=f1 SERVO_04 Order no. TFKF042-5AK71-1UGD
(3 Documentation Speed: 60000 rpm
(1 SINAMICS LIBRARIES
Torgque: 1.50 Nm

voteuy, [1004] Resalver 4 speed
TFK700ea0000exUs00
4

Configure DDS... B —— M

. ™ T 50:2 c0s: [0 (acive ] D05 [o(acive > | MDS: [0(actve)

Project @ SERVO_02 [

Lié Configuration is only possible OFFLINE

=0 [ 1% infarmmasi
[ Tergetsystern output [ Load to PG ouput | %% Disgnastics overview

Press F1 o open Help display.

Do you want to cancel the connection to the target systam

W odréznieniu od uktadéw napedowych standardowych
w ktérych podczas uruchomienia konieczne jest
wprowadzanie kilku — kilkunastu parametréw
okreslajacych sposéb sterowania, typ oraz dane
znamionowe silnika jak i enkodera, proces automatycznej
konfiguracji pobiera petne informacje odnosnie budowy
uktadu napedowego. Rozwijajac w drzewie projektowym
jedna z osi napedowych — ,SERVO_02" wybieramy
polecenie ,,Configuration” poprzez dwukrotne kliknigcie
(20). W oknie gtéwnym programu wyswietlona zostanie
struktura konfiguracji osi zawierajaca informacje odnosnie
zastosowanego modutu mocy, silnika oraz enkodera.
Wszelkie parametry elektryczne zostaty pobrane podczas
procesu konfiguracyjnego.

SINAMICS S120

and configure the data set?

Yes Mo

Jezeli wystepuje potrzeba dodatkowej parametryzacji

lub wgladu do obecnej konfiguracji osi w strukturze
parametréow uruchomieniowych, nalezy wybra¢ opcje
~Configure DDS..” (21). Konfiguracja mozliwa jest
wytacznie w trybie offline — wybieramy che¢ rozpoczecia
rekonfiguracji osi napedowej oraz automatyczne przejécie
do trybu offline (22).
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n Starter

= —— —
Configuration - Drive_unit_1 - Control structure — 4 om—

( ~ —
Configuration - Drive_unit_1 - Power unit — Pp—

Drive: SERVO_0Z, DDS 0
[OPaswer unit

[OMotar

ICMotor halding brake
[CEncader

[CProcess data exchange (drive

(0 Summary

23

Function modul .

|~ Extended setpoint channel

|~ Technology controller

| Basic positioner

|~ Extended messages/monitoring

ClosecHaop cantral

Setpoint

néh cantrol | il
—»

i /m —

| Contral type:

1211 Speed control (with encader) ]

-
&

~Actual spsed value preparation

@

N

Cancel Help

& Corwol stucure Drive: SERVO_02, DDS 0
| —

[votor Configure the power section companent
[Cihotor holding brake
e neoder Compenent name
ICProcess dats exchange (diive
D5 ummany Cannection valtage |510-720 VDT ~]
Coaling methad [Intemel air coaling ~]
Type: |single motar modules =
Power unitselecion
Orderno Ficted power | Fioted current_| Execution | Codenu.. | »
BSLITZ-ITEIFD.. 16 kW IA DC/AC T0001
| BSLITZ-ITEIHD.. 16kW ES DC/AC 10001 i
) A il % BELI20-TEIS-0.. 27 kW 5A DCfAC 10002
BELI20-1TEIS-0.. 2.7 kW 5 A DCAC 10002
TECITIOTTET T TE T T TC7AT TOUT:
BISLI20-1TE21-0.. 4.8 ki 9A DCfAC 10003 |
BILI120-1TEZ1-6. 9.7 ki 164 DCAC 10004 Il
634 3120-TES1-5... 9.7 kW T84 DC/AC 0004
131201 TER3-D... 161 kW 04 DC/AC 10005 |
| BSLI120-1TERID... 161 kW 04 DC/AC 10005
BSLIT20-1TER4S.. 241 kW 454 DCAAC 10006 -
Chl n ] v

B

<Back I Mext> I

Cancl Help

Uruchomiony asystent poprowadzi nas krok po kroku
przez podstawowa konfiguracje funkcji przeksztattnika
czestotliwosci.

W pierwszym etapie uruchomienia okreslamy wybor
rozszerzenia technologicznego z ktérego chcemy
skorzystac (23).

Extended setpoint channel — generator rampy,
podstawowa konfiguracja uktadu serwo zaktada brak
generatora rampy po stronie przeksztattnika
czestotliwosci. Wystepuje wytacznie parametr definiujacy
rampe hamowania — nie znajdziemy parametru
definiujacego rampe startu.

Technology controller — regulator technologiczny PID

Basic Positioner — prosty pozycjoner, funkcje
umozliwiajace kontrole pozycji (JOG, pozycjonowanie
relatywne, absolutne, bazowanie, trawers oraz MDI)

Extended messages/monitoring — rozszerzone funkcje
kontrolne.

Podczas pierwszego uruchomienia nie zatagczamy zadnego
z dodatkowych rozszerzen technologicznych — chcemy
sprawdzi¢ podstawowa funkcjonalnos¢ uktadu
napedowego.
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Enkoder silnika podczas automatycznej konfiguracji
uktadu napedowego zostat rozpoznany — z tego powodu
tryb sterowania zostat okreslony nadrzednie na
sterowanie predkosciowe z czujnikiem predkosci (24).

W trybie servo nie wystepuje mozliwo$¢ wskazania pracy
w trybie u/f — do dyspozycji mamy wytacznie tryb
sterowania oparty o wektor pola (sterowanie wektorowe
predkosciowe lub momentowe).

Konfiguracja sterowania wektorowego w trybie servo jest
znacznie bardziej dynamiczna wzgledem sterowania
wektorowego znanego z platformy napedéw
standardowych.

Enkoder na etapie produkcji silnika zostat sparowany

z silnikiem — kierunki obrotowe watu silnika oraz enkodera
sg zgodne, z tego powodu od samego poczatku
konfiguracji mozemy zatozy¢ prace z czujnikiem predkosci.

Przechodzimy do kolejnego etapu konfiguracji poprzez
klikniecie przycisku ,Next” (25).

Mozemy dokona¢ modyfikacji nazwy modutu silnikowego
(falownika) (26) oraz sprawdzi¢ poprawnosé
rozpoznanego numeru zaméwieniowego (27), nastepnie
klikamy w przycisk ,Next” (28).
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Starter

- T ——
T e O
| Eommerams Dive: SERV0_12. 008 0 m T
(@ Powerunit
| ST (e N—
IO Motor
(OMotor holding braks
DEncoder Infesd in operation re DDS | agaops. | Remsvenns. |
[OProcess data exchange (drive Drive in
[OSummary B —— _ e Add CDS | Remove CDS. |
864 & _
i | Blacked list- seting |
| | objects type: [11] SERVD
ON commends and SERVO 02, p364 BE Infeed operation F ——— o (2 ]
y
enables
- Please sslect the signel sourcel Find parameter
Wire Operation signal (ISWUT:17130) [ m_q.» [oos = =
P no. Parameter text o
0
E The Operation signal must be wired! i
118, 60| +| CO/B0. Control word BOP.  ON / OFF (OFF 1) (10N / 0=OFF (OFF1))
Cautian: If the infeed is contralled by anather CU, the Bitd B COB0. CU digital inputs status: D10 gh /Lo
0 tion siqnal of infeed riE3.0 must be wirad ta "Bl 1722: Bit1 | ‘CO/BO: CU digital inputs status: - DI 1 (X122.2/X121.2) (1=High / 0=Low]
petal kel ! £ L i . 1722- B2 CO/BO: CU digital inputs status. - DI 2 (X122 3/X121.3) (1=High / 0=Low)
Infeed operation of drive p864 via a BICO interconnection 1722 Bit3 CO/BO: CU digital inputs status. - DI 3 (X122.4/X121.4) (=High / 0=Low)
Ifthis is nottaken into consideration, damage to the infeed 1722: Bitd CO/BO: CU digital inputs status: - DI 4 (X132.1/ ) (1=High / 0=Low)
ey result 1722: Bt CO/BO: CU digtal inputs status: - DI 5 (x1322 /-) (1=High / 0=Low)
1722- Bite CO/BO: CU digital inputs status- - DI 6 (X132.3 /) (1=High / 0=Low)
1722 BitT CO/BO: CU digtal inputs status - DI 7 (x132.4 /-) (1=High / 0=Low)
722 Bid CO/BO CU dightal inputs status - DIDO 8 (X122 8/X121.7) (1=High / 0=Low)
Close I 1722: Bitd CO/BO: CU dighal inputs status: - DI/DO 9 (X122.10/X121.8) (1=High / 0=Low)
1722: Bit10_| | CO/BO: CU digital inputs status. - DI/DO 10 (X122 12121 10) {1=High / 0=Low)
- e — 4 1722: Bt CO/BO: CU digital inputs status- - DI/DO 11 (X122 13/X121.11) (1=High / 0=Low)
1722: Bit12_| | CO/BO: CU digital inputs status: - DI/DO 12 (X132 9/X131.1) (1=High / 0=Low)
<Back Next> || 722 Bit13 CO/BO: CU digital inputs status. - DI/DO 13 (X132.10/X131.2) (1=High / 0=Low}
—| [722:Bitta | | CO/BO: CU digal inputs status: - DIUDO 14 (X132 12/X131 4) (1=High / 0=Low)
T 1722 Bitts_| | CO/BO: CU digital inpus status. - DI/DO 15 (X132 13/X131 8) (1=Hiigh / 0=Low)
» Communication Current 1722 Bit16_| | CO/BO. CU digital inputs status. - DI 16 (X122.6/X120.3) (1=High / 0=Low)
# Disgnastics Broks available 1722: Bit17 | | CO/BO: CU digital inputs status: - DI 17 (X122 6/X120.4) (1=High / 0=Low)
& SERVO.03 1722- Bit20 CO/BO: CU digital inputs status- - DI 20 (X132 6/X120 9 (1=High / 0=Low)
- Motor data setnumberdl | 755 Bip CO/BO. CU digital inputs stat 21 (X132.6/X120.10) (1=High / 0=Low) I
£ SERVO_04 TR P il e bt imetord | A 49 AR A1 (A=kioh 1 A1 ok
21 Documentation - =
SINAMICS LIBRARIES - 1 = 3
1 - cos o oos:[o E

W wyswietlonym oknie kontekstowym (29) otrzymujemy
informacje zwigzana z koniecznoscia podtaczenia sygnatu
pracy modutu prostownikowego oraz wtasciwym
cyfrowym podtaczeniu tego sygnatu do logiki sterowania
praca falownika.

Zastosowany prostownik nie posiada ztacza Drive CLiQ

— nie wystepuje mozliwo$¢ odczytu stanu prostownika
poprzez jednostke sterujaca. Prostownik jest niezaleznym
elementem w strukturze uktadu napedowego.

Przed zataczeniem do pracy falownika nalezy sprawdzi¢
status prostownika — czy element pracuje, zgtasza btedy,
zapewnia wtasciwy poziom napiecia szyny DC.

SINAMICS S120

Prostownik udostepnia sygnat pracy poprzez wyjscie
cyfrowe ktérego nalezy wprowadzi¢ na jedno z wolnych
wejs¢ jednostki sterujacej CU320-2 — w naszym
przyktadzie bedzie to wejscie DIO listwa X122 zacisk 1.

Status wejscia jednostki sterujacej podtaczamy
do konektora Infeed in operation (30).

Klikamy w niebieska flage potaczenia BICO, wybieramy
z listy polecenie ,Further interconnections”, nastepnie
w wyswietlonym oknie zmieniamy obiekt ktérego
parametry chcemy wyswietla¢ na CU_S (31). Z listy
parametrow zaznaczamy status wejscia cyfrowego
jednostki sterujacej r722.0 (32), wybor zatwierdzamy
przyciskiem OK. (33).
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Starter

— — |
Configuration - Drive_unit_1 - Power unit BICO # J —:‘& Configuration - Drive_unit_1 - Motor # J — l&

ontrol structure Drive: SERV0_02, DDS 0 [ Control structure Drive: SERVO_02, DDS 0. MDS 0
ower unit [wPower unit
Sg:c‘ﬂufdh;‘d‘"e brake e ——— SMEA:E‘DD';;MWB brake Motor name [Motor_stvi_13
ngﬂmﬁ: 'yd ata exchenge (drive = Unnvg o Sg;umcisﬂﬁ data exchange (drive
ICU'S 72201 COBG: O el naute = pereten i [~ Read out matar again
po3ed & — 36  Selectstandard motor from list
' " Enter motar data '

[ || |
| Motor type: [(237] 1FK7 synchronous matar =]
OM commands snd

enables

i I G

& ! i

<Back ! I MNext> Il Cancel Help <Back II MNext> II Cancel Help
—d

Zdeklarowany wybor sygnatu widoczny jest w polu (34), Rozpoznano silnik w techologii Drive CLiQ (36) —
przechodzimy do kolejnego etapu konfiguracji (35). alternatywnie mamy mozliwos¢ nadania wtasnej nazwy,
przechodzimy do kolejnego okna konfiguratora (37).
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— ~
Configuration - Drive_unit_1 - Motor holding brakex » | —— J‘

==
Configuration - Drive_unit_{ - Encoder e —and ’) —

antrol structure Drive: SERVO_02, DDS 0
awer unit

| oErunEe Wiotor holding brake actvation
I | ¢ Use amator holding brake (internal or extemal)
IOEncoder Fi ;
IOProcess data exchangs (arive. | = D0tuse amatarholcing biake
[OSummary Wotors with internal motor holding brake: N
TFK70000000008
1FK700c5000000c-be
i
Matars withoutintermal mator holding brake:
TFK
< i 3 1FK ]
I
Holding braks canfigurafion

101 No motar holding brake available ~]
I~ Extended brake confrol

<Back I I MNext> I | Cancel Help

[ Control structure
[ Power unit

Drive: SERV0_02. DDS 0. MDS 0

|| [@PowerunitBICO
[@Mator Which encader do you wantto use?
[@ator holding biake . )
[~ Encoder? [~ Encoder3
[CIProcess data exchange (diive
OSumrmary

Encoder1 |

Encoder evaluation: I‘SMH[IJ]

m Encoder name IEm:DdErJZ |
i

Coderumber |

<Back ! Next> | cancel | Help

Jezeli silnik posiada hamulec lub posiadamy zewnetrzny
hamulec ktérym chcielibySmy sterowaé, nalezy zaznaczy¢
~Use a motor holding brake (internal or external)” (38).

W przedstawianej konfiguracji silniki nie posiadaja opcji
hamulca zewnetrznego.

Nastepnie klikamy przycisk Next (39).

SINAMICS S120

Konfiguracja enkodera (40) réwniez zostata rozpoznana,
w przyktadowej aplikacji nie stosujemy zewnetrznego
enkodera (pola Encoder 2 oraz 3 nie sa znaczone),
przechodzimy do kolejnego etapu konfiguracji (41).
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Starter

; __ - — = 5
Configuration - Drive_unit_1 - Process data exchange (drive) © — ' ~ T = Il - BT e — J-

The following data of the drive has been entered:

Control structure:

[@ Control structure Drive: SERVO_02, DDS 0

Power unit BICO Control structure: N
Motor Cantral type: [21] Speed control (with encoder)
Motor holding brake Fower unit
Encoder Component name: Motar_Wodule_2
Process data exchange (drive Companenttype: Single motar module
Order no. BELI120-1 TEZ1-0dvex
Rated power: 49 kW
Rated current 3 A
[Power unit BICO:

Select the PROFIdrive telegram:

Length (wards)

Input data/actual values: 0 p0864 (Bl Infeed operation): 1
Motar
Output data/ setpoints: 0 Motor name: Matar_SM_13
| Mator type: Motor with DRIVE-CLIQ interface |
Notws Mator holding brake:

Mator holding brake: Not available
Encoder.
Encoder evaluation name 1: SMIT0_11
Mame Encoder 1: Encoder_12
Encoder type Encoder 1: Resolver 4 speed |
Order no. encoder 1: 1FKZeoc00000xUi
Process data exchange (drive).
PROFldrive telegram: [499] Free telegram configuration with BICO

1. The PROFIdrive process datawill be interconnected to BICO
parameters in accordance with the selected telsgram type. These
BICO parameters cannothe subsequently changed

2. These data refer to interface 1 in accordance with the settings on the |
contral unit

Copytextto diphoard |

<Back I| Next> I Cancel Help | Finish |

Cencel Help |

Podczas pierwszego uruchomienia mozemy zdeklarowaé
odpowiedni telegram komunikacyjny — wybér telegramu
dostosuje logike sterowania praca przeksztattnika do
wybranego standardu. Sposéb konfiguracji komunikacji
z systemem nadrzednym przedstawia kolejny rozdziat
dokumentacji. Przechodzimy do ostatniego widoku
uruchomienia (43) proces koriczymy poprzez klikniecie
w przycisk Finish (44).
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=8 sinamics 5120 - Displey detasst Configure DDS. \ Add DDS. | Remoy

Drive data set:DDS
Command date set: CDS.

@ Open-loop/closed-loop contro,
@ Functions
# Messages and monitoring

£ SERVO_03

Current power urit operating values |
DRIVE-CLIO

DRIVE-CLIO
Identiication via LED

Encoder data set number:

Insert single drive unit

#4flla Drive_unit_1

@ % Commissioning Identfication via LED | Enc. type: rotary, [1004] Resolver 4 spe.
> Communication Order no. 1PKT 0000000
ommun TSGR ) = *) Automatic CORfiguration
» Diagnostics Resoluion

----- * Overview

1 Insert single drive unit GulziEay o, .
s Drive_unit_1 —, =
» Overview
% Communication Configuration |Dr Ce | units | g |
; lﬁp;}lcgy Narme: SERVO_02 Drive objects type: [WEE)
Clinfeeds Diive abjectno: e Contolype 2] Spasd contol G encaden) 3] Project Edit Target system View Options '
a Function modules / tech |
packages PROI 1939) BICO 2 ~ y
oo D |E%| S| 5|52 of~] ¥
eoder T C 0| | S| | | B @] o] K2
1 Drives 2
# Insert drive N
5 SERVO_02 SERVO_02 Motor_Module_2 (Power_unit) SERVO_02 Encoder_12 (Encoder 1) Encoderdata -
1 Insert DCC chart (Ceiiparatinifie 2 Component number SMc 8
» Configuration Power unittype: Single motor module A o x
> Expertlist Orderno. SSLIZTE AN o
. = ; f
¢ Drive navigator Poverunitted curent stoams oy =2 sinamics_s120
> Control logic Eemrtimnsres 430k erno. L : .

1 SERVO_04
&-(2] Documentation
23 SINAMICS LIBRARIES

- A Communication

Mot type: [237] 1FK7 synchronous motor
Orderno. TFK7042-xAK7xxUhex
Sposd 50000
o Torgue: 150 Nm "
MONTTOR Current. 245 Ams ? TOpOIOgy
Brake available: No i. CU_S
Motor data set number: 0
A& ----- [ Infeeds
q ™ D cosfo ] oosfo ] wos -] Input/output coghponents
o] & SO -] Encoder
M2l o famna T Nwaminnle) 2 i - -
|| B smn gy wstnpeam e =1 Drives

fintel (0 Ethemet Connection == SERVO_02

-2 Insert DCC chart

- ¥ Configuration
* Expert list

-3 Drive navigator

Press F1 to open Help display.

- Control logic
- & Open-loop/closed-loop contro
- & Functions
- & Messages and monitoring
#- % Commissioning
- ¥ Communication
= & Diagnostics

m-sf= @ SERVO_03
@<= SERVO_04
=] Documentation
-] SINAMICS LIBRARIES
&-] MONITOR

Starter informuje nas o réznicach w obszarze parametréw
przeksztattnika czestotliwosci — wskazujac obiekty
w ktérych réznice wystepuja (46).

W kolejnym kroku zapisujemy projekt w trybie offline
a nastepnie przechodzimy do potaczenia online (45).
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i Project Edit Targetsystem View Options Window Help

| D] e %] B[ %@ || %2

X

 [Fa il %

&-44lla Drive_unit_1
- ®) Automatic Configuration
* Overview
% Communication
* Topology
£M CUS

Infeeds

ﬂ Project Edit

Display data set
switchowver

Drive data set: DDS 0 (Active)

2

Command data set: CDS 0 (Active)

Canfiguration | Drive data sets | Command data setsl Units I Fefarence

Narme: SERVO_D2

Drive objectno.: ‘2

Target system View Options Window Help

D=8 5] 2 1le) |-
. 000
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=] ﬁ sinamics_s120
®1 Insert single drive unit
=-44fla Drive_unit_1
™1 Automatic Configuration
* Overview
&- % Communication
e * Topology
-5 CUS
[ Infeeds
-1 Input/output components

x| Ay EEE

B T EE

I Display data set Drive data set DDS 0 (Active) Canfigure DDS | Add DDS. | Remaove DDS |
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BRoasne 3 Control ype 211 Speed contral (with encoder)
Function extensians (Eunc — e ! — [9061 Fran tal e Bl

| Download to target system (WWBS:824)

-

-] Encoder
&[] Drives
e SERVO_02
-#) Insert DCC chart
- » Configuration
-~ Expert list
HE Drive navigator
* Control logic
% Open-loop/closed-loop contro
% Functions
% Messages and monitoring
% Commissioning
# Communication

(7]

e = )
=

L
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The data will be downloaded to the target system. This can take several
minutes!

[~ Stare additional data on the target device

[T Including DCC chart data

Start download?

+-- @ Diagnostics
-4 SERVO_03
-4 SERVO_04

i
o, ]

After lnading, copy RAM to ROM
I as I I HNao | Help

W drzewie projektu zaznaczamy uktad napedowy (47),
nastepnie z grupy zaznaczonych ikon wybieramy
polecenie ,Download project to target system” (48).

56

Zaznaczamy opcje przeniesienia pamieci ulotnej do
trwatej po zakoriczeniu transferu danych (49), a nastepnie
klikamy w przycisk ,Yes” (50).
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Starter

8] Assu

Press F1 to open Help display.

[Drive_unit_1 - SERVO_02 ~] A 41, ( Help |
Assume Contral Priority W ||| 7| || [esizsti it —————— il
n= ~ rm 0 [T . 0%
/‘ ™ Ensbles oos: [ 0 ,—ﬂpm
/1 O Enables available [31] Ready for switching on - set "ON/OFF1" = "0/1" (p0840)
/A Output frecuency smoothed ~
’ Diagnostics Speciied Actual
/ Speed: 00 08 pm 00 Hz
’ OFF1 enable
OFF2 enable Torque: 0.00 000 Nm ,—_,
W & 0Fr3onebie CO: Output valtage smoathed
¥ O Enable aperation 0.0 Vims
Y Ramp-function gen. enable
At P
[WiAims| £ Control pane [[E] Tergstsystem output | [E Loadto PG output | [ Compile/check output| % Diagnostics overview |
me Control Priority T

2

TAR 1S

Life-sign monitoring

Monitoring fime:

Active

| 000 g

] Project Edit Targetsystem View Options W
IR ETTE
=1 Drives
== SERVO_02
™1 Insert DCC chart
* Configuration

A\

-

This function may only be used under
observance of the relevant safety notes.
Failure to observe these safety notes may
result in personal injury or matenial damage.

Safety notes

# Expert list
#E Drive navigator

Accept

Cancel

Help |

# Control logic

- & Open-loop/closed-loop con
- & Functions

- & Messages and monitoring

- & Commissioning

* Control panel

# Device trace

* Function generator

* Measuring function

* Automatic controller sett
# Stationary/turning meast
# Communication
J-- % Diagnostics

n

o=

T

11

W kolejnym kroku nalezy sprawdzi¢ poprawnos¢ kierunku
wirowania silnika. W tym celu z menu ,Commissioning”
z drzewa projektu wybieramy opcje sterowania lokalnego
~Control Panel” (51). W widoku ,,Control Panel”
przejmujemy pierwszenstwo sterowania przeksztattnikiem
czestotliwosci (52) oraz akceptujemy bezpieczerstwo
monitoringu aktywnosci sterowania przyciskiem OK. (53).

SINAMICS S120

Jezeli oknem aktywnym systemu Windows stanie sie inna
aplikacja, po uptywie zadeklarowanego czasu — 1000ms,
przeksztattnik zostanie zatrzymany.
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Starter

[Drive_unit 1 —SERvo,ne/m -] = 4&, i Help |

’ W,m priority | | 0| ar |n setpoint specification . ; JI ; :
’ cos: [ 0 n= 100 rpm 0% k[ 100 % - 200%
A I Enables 5oL 100.00 rpm
’ O Enables available [31] Ready for switching on - set "ON/OFF1" = "0/1" (p0840)
’ Qutput frequency smoothed LI
’ Disgnostics | Specified Actual
’ Speed: | IJD| 03 rpm 0.0 Hz |
’ OFF1 enable I I
OFF2Z enakle Torque: 0.00 0.00 Mim
’ OFF3 onablo CO: Outputvoltage smoothed LI
’ Enable operation 0.0 Yrms |
’ Ramp-unction gen. enable
-f nn renaratnr star
‘ zamp.lund.\ - Mator current 000 Arms
etpoint eni :
D Encoder l Torque utilization 00 %
=1 Drives
== SERVO_02
~#7 Insert DCC chart
# Configuration
- Drive navigator
- Control logic
£ & Open-loop/closed-loop con
- * Setpoint addition =
- Speed pi Ef | ‘ Enter search text - ﬂ” i ‘ o—-lnexaﬂec\mal - 2”
- ¥ Speed sqil 5o (Empty)
-~ ¥ Speed ¢ [@Param... Dat{Parameter text Online value SERVO_02 |Unit [Modifiable to Access level
- % /T contl Al ~la~lan - AL Al [ ~[Al [ -
1[p10 Drive parameter fiter [0] Ready Ready to run 1
-~ * Torgue s 2|@ets2i] [0 [pirofrot oW c ing (P10,3) 3
- ¥ Torque | 3
- Current setpoint filter
- % Current controller
- # Power unit
-~ ¥ Motor -
< i | »

W przypadku gdy prostownik uktadu napedowego
SINAMICS S120 zarzadzany jest poprzez magistrale Drive
CLiQ (sterowany poprzez jednostke CU320-2) nalezy
zataczy¢ go do pracy przyciskiem (54). W naszym
przyktadzie prostownik sterowany jest niezaleznie od
jednostki sterujacej, nie mamy wiec mozliwosci zataczenia
go poprzez opcje Control Panel. Nastepnie zaznaczamy
opcje nadrzednej aktywacji wszystkich zwolnien
zwigzanych ze sterowaniem praca falownika, zatagczamy
go do pracy zadajac niska predkos¢ robocza (55).

Jezeli kierunek wirowania silnika jest przeciwny od
zaktadanego, nalezy dokona¢ inwersji kierunku wirowania
silnika oraz enkodera — przechodzimy do listy eksperckiej
(56).

58

W aplikacjach pracujacych w trybie servo modyfikujemy
warto$¢ parametru P1821 z 0 na 1. Parametr ten moze
zosta¢ zmieniony wytacznie w trybie szybkiego
uruchomienia — modyfikacja danych silnika. Taki status
uzyskujemy ustawiajac P10 w wartosc¢ 3.

Po dokonaniu modyfikacji kierunku wirowania silnika oraz
enkodera nalezy ponownie P10 ustawi¢ w warto$¢ 0 —
gotowos¢ (57).
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=28 sinamics_s120
-®] Insert single drive unit

Starter

-iflla Drive_unit_1
-#] Automatic Configuration
- # Overview
-~ # Communication [ Tracevinactive v/ [brive unit 1 5 Al
- » Topology I FctGen inactive [Drive unit 1 v | __Assume Control Priority | 1| M| » | =
= CUS Trace | Function generator | Measurements | Time diagrem | FFT diagram | Bode diagram |
» _» | Signals A
11 Infeeds D o I M
No. | Activ| Signal Comment Color
2] Input/output components L e v
=] 0 = X
(Z] Encoder 210 = = = 2 g
N “ 30 Trace Signal Selection —y |
[ Drives = 40 — v
4= SERVO_02 ~ 1 & sinamics 5120 L — K .‘ —
= & Drive_unit_L v otor uflization thermal £
®) Insert DCC chart * ; - 35 [CO: Motor temperature < || = ;
" . — 36 CO: Power unit overload 12t %
> Configuration 2 EERUOI02 +[r3700] |CO" Power unit temperatures, Inverter maximun value C
> Expert list 2] =il Recording SERVO_ +[13910][Energy display. Energy balance (sum) i
N N SERVO 6 |CO/BO: Missing enable sig
## Drive navigator 2| Mess.value ecquisiion T™41.05 W7 [identiication status
H N r49[0] |Motor data set/encoder data set effective, Motor Data Set MDS effective
f » Control logic Basic oycle clock e 3
H 50 (CO/BO: Command Data Set CDS effective =
| #-% Open-loap/closed-loop control e 51 |CO/BO: Dive Data Set DDS sflective
R 6 |CO/BO: Status word, closed-loop control
- % Functions Trace cycle dock 160 |CO: Speed setpoint before the setpoint fiter om
=% Messages and monitoring e ¥ lﬁii[ﬂ] c(.) Aclua\ spe.eld unsmnnmed,.EncodeH v.:m
=~ @ Commissioning 63 |CO: Actual speed smoothed rpm
» | Trigger 64 CO: Speed controller system deviation rpm
9g¢ . ysts I
- Control panel I 165 |Siip frequency. Hz
o Type: [ 166 CO: Output frequency Hz ™
- # Device trace & lee SRRl
) _» | Display options
# Function generator oK [
# Measuring function [ Arange curves in o=

* Automatic controller setting [~ Measuring cursor On

* Stationary/turning measurement @T Gy € Tandy
# Communication
B~ & Diagnostics
=1 SERVO_03

[~ Limitdispley range to the last
100.000—] ms

> | Save in the device (memory card)

=1 SERVO_04
] Documentation
21 SINAMICS LIBRARIES
-1 MONITOR

Kolejnym krokiem uruchomienia jest optymalizacja
regulatora predkosci.

Wytacznie wtasciwie sparametryzowany uktad napedowy
pod wzgledem pracy regulatora predkosci bedzie
prawidtowo pracowat w trybie pozycjonowania.

Nastawy domysélne nie sa wtasciwymi nastawamil!!

Optymalizacje regulatora wykonujemy pod obciazeniem
w warunkach normalnej pracy aplikacji. W celu
przedstawienia istoty strojenia regulatora predkosci
sprawdzmy status pracy uktadu napedowego bazujacy
na nastawach domysinych. W tym celu z menu
~Commissioning” wybieramy polecenie ,Device trace”
(58).

SINAMICS S120

W oknie gtdwnym rejestratora wskazujemy poprzez
klikniecie w przycisk (59) sygnaty oraz stany napedu ktére
chcemy monitorowac¢. W naszym przyktadzie wszystkie
sygnaty pochodza z osi ,,SERVO_02" (60).

Wybierane sygnaty do rejestracji wskazywac beda (61):
A — wartos¢ zadana predkosci r62

B — warto$¢ aktualng mierzona poprzez enkoder silnika
r61 index 0
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Starter

| Trecelinactive | [Drive unit 1 - el AlE|
[ FctGen inactive |Drive unit 1 - | _ Assumi [trol Priority HE» = ‘

Trace |Fun:\mn generatur' Measurements I Time dlagraml FFFdlagramI Bode dlagraml

o3 Signals 2

No. | Activ Signal Comment
SERVO_02.r62 =||SERVO_02.r62: Speed setpoint after the filter

SERVO_02.r61[0] =||SERVO_02.r61[0]: Actual speed unsmoothed, Encoder 1

Color

b I Ll AL =
oo A
J

4|a|afa|ala|a]a

d
57\ o o [

7 Meas. val. acq.: I [1sachranous recarding - endless trace < I

|

=3 » | Recording

Basic cycle clock; 2ms [Drive_unit_1]

*Factor I 1::’

Trace cycle clock: I 2 ms

[~ Ring huffer. haximurn IW [~ Abortafter ane revolution
_» | Trigger

m

Type: Immediate recording LI
_> | Display options
|~ Repeated measurement
[~ Amange curves in tracks
[~ Measuring cursor On
@ T @ € TandY
[ Limit display range to the last

TUUE ms

» | Save in the device (memory card)

Nastepnie zmieniamy sposob rejestracji na zapis ciagty
(62) dla ktérego préobkowanie sygnatowe ma wartosé
minimalna wynoszaca 2ms (63) — wartosci tej nie mozna
zmniejszy¢. Jezeli chcemy rejestrowac sygnaty szybko
zmienne, powinnismy postugiwac sie opcja rejestracji
sygnatéw bezposrednio w napedzie. Po wprowadzeniu
odpowiedniej parametryzacji Trace, konfiguracje
wgrywamy do napedu (64) oraz zatagczamy rejestrator
do pracy (65).
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ace 1 parameterization valﬂ Drive unit 1 ~| » %]
FctGen inactive ’Drivgum‘tl—v‘ Assume Control Priority | ‘ | ‘ ‘

Trace | Function genara{nr} Measurements  Time diagram WFFF d\agram‘ Bide d\agram‘

T1: 55191.459 ms B Y [dT: 1708.541 ms [Y(T1): 1500.000 rpm [ il [dY: -1500.000 rpm |

SERYO0_02.162: Speed setpoint after the filker

[¥1:1622.277 rpm [Y2: 1502.491 rpm [dY: -119.785 rpm [

Przebieg czasowy rejestrowanych przebiegdéw dostepny
jest w zaktadce ,Time diagram”.

Efektem finalnym rejestracji jest obserwacja
przeregulowania wartosci rzeczywistej predkosci
wzgledem wartosci zadanej (66) — w naszym przyktadzie
przeregulowanie wynosi 120rpm.
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#1 Insert single drive unit
Al Drive_unit 1
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e Control Priori

[~ Expertmode Bandwidth: 500 ~| Hz
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Amplitude: 0304 Nm

Averaging operations: 7
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Drive navigator
* 9 4. Switch the drive on

> Control logic B S el osfie) (e ity
% Open-loop/closed-loop control

% Commissioning

» Control panel Result of the speed controller setting;

Controller:
) Automatic Configuration
> Overview Drive [sERVO_02
% Communication
» Topology Controller setting sequence:
;?fCUaS =+ 1.Measurementofthe mechanical system, Part1
nfeeds
2] Input/output components —  2.Measurementof the mechanical system, Part2
- 3. Identification of the current control looy
1 Encoder P
 Drives
261 SERVO.02 —  4Calculation of the speed controller setting
1 Insert DCC chart
» Configuration A Please pE‘V'DEr,m the following steps to startthe calculation of the controller parameters:
= electthe drive
» Expert list 2. Assume control pricrity

3. Selectthe controller for which the autornatic setting is to be performed

% Functions
# Messages and monitoring Accept optimized sefings in diive? Acceptvalies

¥ Device trace Parameter Parameter text

Current value|Calculated valuel  Unit +

» Function generator

> Measuring function

> Automatic controller setting

p1414[0]0_|Activate fiter 1

p1400[0] | Speed control configuration 3a0H

p1400[0]3_|Reference model speed setpoint | component OFF

p1414{0] | Speed setpoint fiter activation oH
No

Stationary/tuming measurement

p1414[0]1_|Activate fiter 2

m

% Diagnostics ST45010] Spasd conroler gain adamation speza| || Assume Control Priority M

> Communication il p14410] _|Actual speed smoothing time
<=f1 SERVO_03 p1462(0] Speed controller integral time adaptation
4 SERVO_04 5 p1656[0] _|Activates current satpoint fiter
Project @ Cortroller seting |

[Drive_unit_1 -SERVO_02 ~ | ﬂﬂ_ ( Help |
B Assurne Contral Priority o] a ‘ n setpaint specification
a I

s

Life-sign monitaring

I

[w Active

1000 g

Monitoring time:

ns
(Wi Alsims £ Controlpanel [ 8 Trace | [B Targetsystem output | B Load o PG owtet | (] Compile/che ck output | [ Trace infa

Device selection t

f This function may only be used under

observance of the relevant safety notes.
Failure to observe these safety notes may
result in personal injury or material damage.

Safety notes I

H
Accept Cancel | Help | I

SprawdZmy co stanie sie z przeregulowaniem po
przeprowadzeniu automatycznego strojenia nastaw
regulatora predkosci. W tym celu z menu
~Commissioning” wybieramy polecenie ,,Automatic
controller setting” (67). W oknie gtéwnym programu
STARTER przejmujemy pierwszeristwo pracy nad osia
SERVO_02 (68), akceptujemy warunki bezpieczeristwa,
przycisk ,,Accept” (69).
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Starter

| Measuring function inactive  [prive ynit 1 - |

Give up control priority | “ﬁ'lﬁ|l| ? | |

v 3. Identification of the current control loap

« 4.Calculation of the speed controller setting

Automatic controller setting | Measurements | Time diagram | FFT diagram | Bode diagram |

Averaging operations:

Offset:

| 0000 Arms

To calculate the controller parameters again, proceed as follows:
1. Click the "Drive off" button
2. Click the "Drive on" buttan

'ou can then start the calculation again.

The calculation of the controller settings is completed. If wou want to transfer the parameters to the drive, click the "Acceptwalues" button.

Accept optimized settings in drive?

Acceptvalues

—&

Result of the speed controller setting:

Parameter Parameter text Current value|Calculated valu Unit +
p1400[0] Speed control configuration 3alH 3alH =
p1400[0].3 |Reference model speed setpoint | component OFF OFF

p1414[0] Speed setpoint filter activation 0H 0H

p1414[0].0 |Activate filter 1 No No

p1414[0].1  |Activate filter 2 No No

p1441[0] Actual speed smoothing time 0.000 0.000 ms
p1460[0] Speed controller P gain adaptation speed lower 0.093 0.459 MNms/rac
p1462[0] Speed controller integral time adaptation speed lower 10.000 6.053 ms
p1656[0] Activates current setpoint filter 1H 1H

p1657[0] Current setpoint filter 1 type [1] PT2 low pa |[1] PT2 low pass

p1658[0] Current setpoint filter 1 denominator natural frequency 1999.000 1999.000 Hz
p1659[0] Current setpoint filter 1 denominator damping 0.700 0.700

p1660[0] Current setpoint filter 1 numerator natural frequency 1999.000 1999.000 Hz
p1661[0] Current setpoint filter 1 numerator damping 0.700 0.700

p1662[0] Current setpoint filter 2 type [1] PT2 low pa [[1] PT2 low pass

p1663[0] Current setpoint filter 2 denominator natural frequency 1999.000 1999.000 Hz v

Zatgczamy o$ do pracy (70) oraz aktywujemy proces
automatycznego strojenia (71). Silnik wykonuje podczas
automatycznej onfiguracji dwa obroty w lewo oraz

w prawo — nalezy zapewni¢ mozliwos¢ swobodnego ruchu
aplikacji. Wartosci jakie otrzymujemy po zakoriczeniu
procesu wyznaczenia nastaw regulatora predkosci
reprezentuje tabela (72).

SINAMICS S120

Kolumna z wartosciami ,Calculated values” jest efektem
strojenia regulatora, mozemy poréwnaé wyznaczone
nastawy z wartosciami domys$inymi, biezacymi ,Current
values”. Akceptacja wyznaczonych nastaw odbywa sie
poprzez kliknigcie w przycisk ,Accept values” (73).
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Ponownie dokonujemy rejestracji przebiegu wartosci
zadanej oraz aktualnej predkosci dla SERVO_02 — efekt
zaprezentowano powyzej. Dobra zasada jest dodatkowo
reczna modyfikacja wyznaczonych nastaw w obrebie
wzmocnienia oraz czasu catkowani regulatora predkosci.
Nastawy wyznaczane droga automatyczna mocno
wptywaja na pobdér pradu przez silnik — aplikacja
ustawiona zostaje w granicach maksymalnych osiagnie¢
dynamicznych dostosowanych do warunkéw
mechanicznych. Nie zawsze jest to konieczne.
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Modyfikacja reczna nastaw regulatora predkosci odbywa
sie poprzez menu ,Open-loop/Closed-loop control”

— Speed Controller (74). Wyznaczone parametry (75)
modyfikujemy zgodnie z zasada:

P (gain) wzmocnienie zwiekszamy dwukrotnie,
Czas catkowania (Reset time) wydtuzamy dwukrotnie.

Po wprowadzeniu korekty dokonujemy ponownej
rejestracji sygnatéw w Device Trace.
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Resettime 16.05 ms
ace 1 parameterization valﬂ Drive unit 1 -~ » &
FctGen inactive ’Dr\veunnl—" Assume Control Prlori_ty_[ | ‘ ‘ |

Trace | Function genera\ur} Measurements  Time diagram IFFF d\agram] Bade d\agram}

SERVO_02.152 Speed seipoint after the filter o

1600 En 1

1500

1100

1000

Nowe nastawy regulatora predkosci (76) znaczaco nie
wptywaja na obraz skoku jednostkowego zadawania
predkosciowego, uchyb regulacji jest niewielki

w granicach tolerancji.
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------ * Overview
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Wprowadzone nastawy zapisujemy w spos6b odporny
na zanik napiecia zasilajacego.

Zaznaczamy w drzewie projektu uktad napedowy (77)
a nastepnie z grupy aktywnych ikon klikamy w przycisk
~Copy Ram to ROM"” (78).
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