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AVVOLGITORE/SVOLGITORE CON/SENZA RETROAZIONE
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Release:
At_v1000;
Data: 07/04/98
Compatibilità:
MD29 Issue 1/Issue 3

Funzione:
Regolazione di avvolgitori/svolgitori

Tempo di scansione:
5mS per : Blocco PID – Blocco corrente - - Blocco segnale velocità


10mS per : Blocco Diametro - Blocco taper - Blocco compensazioni - 
- Blocco pretensionamento materiale - Blocco controllo flusso


-Blocco rottura materiale

scopo

Il software applicativo presentato in questa Application Note è interamente realizzato per l’utilizzo con le schede MD29 Control Techiniques in abbinamento ai convertitori Mentor II e permette il controllo di avvolgitori e svolgitori con retroazione da danzante, da cella di carico, oppure in coppia ad anello aperto, con possibilità, in questo caso di compensare le perdite dovute ad attriti sia statici che viscosi, che inerziali.

Il software viene eseguito con scansione temporale di 5/10ms.

Le funzioni implementate comprendono:

( Blocco calcolatore diametro ad alta risoluzione

( Blocco compensazioni attriti statici e dinamici.

( Blocco calcolatore taper

( Blocco compensazione flusso.

( Blocco protezione rottura nastro.

( Blocco Pid.

( Blocco pretensionamento materiale.

( Blocco override.

( Blocco calcolatore coppia.

COMPONENTI NECESSARI

Componente
Descrizione
Note

Mentor
Convertitore di taglia adeguata all’applicazione


MD29
Opzione Coprocessore


At_v1000
Software applicativo 
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Fig. 1  Configurazione morsettiera Mentor

Trasd. E/P danz.

Run perm.

Auto/Man

Start diam. 


Segnale
Morsetto
Descrizione
Range
Svolgitore loop aperto
Svolgitore loop chiuso
Avvolgitore loop aperto
Avvolgitore loop chiuso






cella
danz.

cella
danz.

Velocità linea
3
Ingresso analogico di velocità linea
0-10V
si
si
si
si
si
si

Set Tiro
4
Ingresso analogico di set point di tiro
0-10V
si
si
no
si
si
si

Set Taper
5
Ingresso analogico di set point Taper
0-10V
NO
NO
NO
SI
SI
SI

Set diametro
6
Ingresso analogico di set esterno diametro, il valore esterno viene caricato nel registro diametro alla attivazione di Diam. Ext..
0-10V
si
si
si
si
si
si

1) Dancer

Ingresso analogico valore :  1) Posizione dancer
0-10V
NO
SI
SI
NO
SI
SI

2) Cella
7
2) Lettura cella di carico
0-10V
NO
SI
SI
NO
SI
SI

Diametro Calc.
12
Uscita analogica valore diametro calcolato dal convertitore.
0-10V
si
si
si
si
si
si

Trasd. E/P danz.
14
Uscita analogica valore di set al trasduttore E/P danzante avvolgitore/svolgitore.
0-10V
no
no
no
no
no
si

Rott. nastro
17
Uscita logica segnalazione rottura nastro
o/C
si
si
si
si
si
si

Diam. Pronto
18
Uscita logica segnalazione della effettiva disponibilità del valore analogico del diametro (Diametro calc.)
O/C
SI
SI
SI
SI
SI
SI

Diam. Ragg.
19
Uscita logica segnalazione raggiungimento diametro Massimo (avvolgitore) o minimo (svolgitore)
O/C
si
si
si
si
si
si

Indietro
24
Ingresso logico attivazione rotazione Indietro
0/24V
si
si
si
si
si
si

Avanti
25
Ingresso logico attivazione rotazione Avanti
0/24V
si
si
si
si
si
si

Regol. ON
26
Ingresso logico attivazione Pid. In assenza di questo comando non viene attivata la regolazione Pid

comando e con il conv. Abilitato, l’apparecchiatura è in c
0/24V
si
si
si
si
si
si

Diam. Ext.
27
Ingresso per attivazione lettura diametro da morsetto 3
0/24V
si
si
si
si
si
si

Selettore

Man./Aut.              
28
Ingresso per selezionare la funzionalità in Manuale o Automatico.Con questo ingresso a valore logico 1 il motore viene lanciato in velocita’.Con questo ingresso a zero logico viene inserito il normale  controllo in coppia.
0/24V
si
si
si
si
si
si

Hold diametro
29
Con questo ingresso  a valore logico 1 il calcolo del diametro viene bloccato.
0/24V
si
si
si
si
si
si

Preset Diam.
30
Con questo ingresso e’ possibile inserire il diametro impostato nei parametri #15.16 e #15.17








Schema di principio della regolazione
Il software applicativo AT_V1000 permette di utilizzare i convertitori Control Techniques Mentor II nel controllo di avvolgitori o svolgitori. Principalmente il software è progettato per i seguenti impieghi:

· Svolgitori ad anello aperto.

· Svolgitori ad anello chiuso con retroazione da cella di carico.

· Svolgitori ad anello chiuso con retroazione da danzante.

· Avvolgitori ad anello aperto.

· Avvolgitori ad anello chiuso con retroazione da cella di carico.

· Avvolgitori ad anello chiuso con retroazione da da danzante.
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Set Diametro

3

Velocità Linea

16.06

91.09

27

Diam. ext

15.29

91.6

Velocità angolare

29

Congela diam.

15.36

18

19

09.04

09.05

12

Diametro calc.

15.03

16.18

Scaler

12.03

Soglia Velocità linea

16.17

Soglia Velocità ang.

15.12

Build-up ratio (parte intera)

15.13

Build-up ratio (parte fraz.)

15.16

Valore precarico (parte int.)

15.17

Valore precarico (parte fr.)

15.18

Costante filtro

15.07

Prescaler Vel. linea

Blocco calcolo diametro

17

Diam. pronto

Diam. ragg.

Rottura materiale

09.03

16.11

Attriti statici

16.12

Attriti dinamici

15.09

Comp. inerzie accelerazione

15.08

Compensaz. inerzie fisse

Blocco comp. attriti/inerzia

4

Set Tiro

01.19

5

Set Taper

13.09

Blocco calcolo Taper

14

Trasd. E/P d.

15.02

15.05

val. ist. inerzie

x

+

+

X-1

0

1

16.02

val. comp. flusso

01.12

91.7

7

Dancer/cella/

15.07

-

+

0

1

16.36

16.08

16.01

val. uscita PID

Blocco controllo rottura mater.

16.23

Abilitaz. controllo

0

1

Vedi Menù 03 Par. 03.18

Vedi Menù 04 Par. 04.08

A:B

A

B

91.4

X-1

01.12

0

1

91.3

Vedi Menù 01 Par. 01.18

+

A:B

A

B

+

x

0

1

X-1

15.32

15.20

Velocità pretensionamento

15.09

0

1

15.34

Al blocco compensazione d'inerzia

0

1

8.11

Velocità pretensionamento

Blocco pretensionamento mat.

16.20

Velocità messa in tiro

16.19

Soglia messa in tiro

........

16.13

Guadagno Proporzionale

16.14

Guadagno Integrale basso

16.16

Guadagno Derivativo

16.15

Guadagno Integrale Alto

Blocco P.I.D.

16.07

........

Limite uscita blocco P.I.D.

16.03

Errore

16.36

Materiale in Tiro

abilitazione PID

16.25

TAB. 1

TAB. 2

TAB. 3

TAB. 4

TAB. 5

TAB. 6

Blocco compensazione flusso

16.09

Punto inizio deflussaggio

TAB. 7

GP-3

REF.

F7

F9

GP-2

DAC-3

GP-1

GP-4

ST-3

ST-4

ST-5

DAC-1

26

F6

15.10

Comp. inerzie decelerazione

...............................

16.23

TAB. 9

Blocco calcolatore coppia

16.30

 Svolgitore/Avvolgitore

TAB. 8

Blocco override

16.06

 Velocita' di linea

.......................

.......................


Tab. 0 =  Parametri Selezione MODO Lavoro
#16.30
#16.31
#16.32
#16.33
TABELLA




ball.
cella



Svolgitori controllo di coppia con supervisione di velocità anello aperto
0
0
0
0
1
0.A

Svolgitori controllo di coppia con supervisione di velocità anello chiuso
0
0
0
1
0
0.B

Svolgitori ad anello chiuso in controllo di velocità
0
1
0
0
0
0.C

Svolgitori ad anello aperto in controllo di velocità (debug)
0
1
0
0
1
0.D

Avvolgitori controllo di coppia con supervisione di velocità anello aperto
1
0
0
0
1
0.E

Avvolgitori controllo di coppia con supervisione di velocità anello chiuso
1
0
0
1
0
0.F

Avvolgitori ad anello chiuso in controllo di velocità
1
1
0
0
0
0.G

Avvolgitori ad anello aperto in controllo di velocità
1
1
0
0
1
0.H



Tab. 0.A
Tab. 0.B
Tab. 0.C
Tab. 0.D
Tab. 0.E
Tab. 0.F

Par
Remark
Contents
Contents
Contents
Contents
Contents
Contents
Type
Min
Max
Default

100
Restore 1Q/4Q/SAVE
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

101
Pre-offset Speed Ref
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

102
Postoffset speed ref
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

103
Preramp ref.
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

104
Offset
0
0
0
0
0
0

-1000
+1000
0

105
Inch reference
0
0
0
0
0
0

-1000
+1000
+50

106
Max. speed forward
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1000
+1000

107
Min. speed forward
0
0
0
0
0
0

0
+1000
0

108
Min. speed reverse
0
0
0
0
0
0

-1000
0
0

109
Max. speed reverse
-1000
-1000
-1000
-1000
-1000
-1000

-1000
0
-1000

110
Bipolar ref. select
1
1
1
1
1
1

0
1
1

111
Reference ON
0
0
0
0
0
0

0
1
0

112
REVERSE selector
0
0
0
0
0
0

0
1
0

113
INCH selector
0
0
0
0
0
0

0
1
0

114
Reference select 1
0
0
0
0
0
0

0
1
0

115
Reference select 2
0
0
0
0
0
0

0
1
0

116
Zero ref. interlock
0
0
0
0
0
0

0
1
0

117
Reference 1
0
0
0
0
0
0

-1000
+1000
0

118
Reference 2
+275
+275
+275
+275
+275
+275

-1000
+1000
+300

119
Reference 3
0
0
0
0
0
0

-1000
+1000
0

120
Reference 4
0
0
0
0
0
0

-1000
+1000
0

201
Postramp reference
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

202
Ramp enable
1
1
1
1
1
1

0
1
1

203
Ramp hold
0
0
0
0
0
0

0
1
0

204
Forward accel. 1
0
0
0
0
0
0

0
+1999
+50

205
Forward decel. 1
0
0
0
0
0
0

0
+1999
+50

206
Reverse decel. 1
0
0
0
0
0
0

0
+1999
+50

207
Reverese accel. 1
0
0
0
0
0
0

0
+1999
+50

208
Forward accel. 2
+100
+100
+100
+100
+100
+100

0
+1999
+100

209
Forward decel. 2
+100
+100
+100
+100
+100
+100

0
+1999
+100

210
Diameter scale xMD29
+900
+900
+900
+900
+900
+900

0
+1999
+100

211
Speed scale x MD29
+900
+900
+900
+900
+900
+900

0
+1999
+100

212
Inch ramp rate
+100
+100
+100
+100
+100
+100

0
+1999
+100

213
Enable inch ramp
0
0
0
0
0
0

0
1
0

214
Forw. accel. sel.
0
0
0
0
0
0

0
1
0

215
Forw. decel. sel.
0
0
0
0
0
0

0
1
0

216
Reverse decel. sel.
0
0
0
0
0
0

0
1
0

217
Reverse accel. sel.
0
0
0
0
0
0

0
1
0

218
Common ramp selector
0
0
0
0
0
0

0
1
0

219
Enable ramp x10
0
0
0
0
0
0

0
1
0

301
Final speed demand
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

302
Speed feedback
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

303
Speed feedback (rpm)
0
0
0
0
0
0
RO
-1999
+1999
0

304
Armature voltage
-3
-3
-3
-3
-3
-3
RO
-1000
+1000
0

305
IR compensation
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

306
Speed error
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

307
Speed loop output
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

308
Speed error integral
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

309
Speed loop P gain
+115
+115
+115
+115
+115
+115

0
+255
+80

310
Speed loop I gain
+5
+5
+5
+5
+5
+5

0
+255
+40

311
Speed loop D loop
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

312
Dig. feedb. selector
1
1
1
1
1
1

0
1
0

313
AV anal feedb sel.
0
0
0
0
0
0

0
1
0

314
Feedb. enc. scaling
+312
+312
+312
+312
+312
+312

0
+1999
+419

315
Max. armature volt.
+400
+400
+400
+400
+400
+400

0
+1000
+600

316
Maximum speed
+233
+233
+233
+233
+233
+233

0
+1999
+1750

317
IR compensation
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

318
Hard speed reference
0
0
0
0
0
0

-1000
+1000
0

319
Hard sp. ref. select
0
0
0
0
0
0

0
1
0

320
IR droop selector
0
0
0
0
0
0

0
1
0

321
Ramp output select
1
1
1
1
1
1

0
1
1

322
Speed offset fine
+128
+128
+128
+128
+128
+128

0
+255
1

323
Zero speed threshold
2
2
2
2
2
2

0
+255
+128

324
D-term source
1
1
1
1
1
1

0
+255
+16

325
Speed error filter
128
128
128
128
128
128

0
+255
1

326
Tacho input
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
+128

327

0
0
0
0
0
0

0
0
0

401
Current demand
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

402
Final current demand
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

403
Overriding cur.limit
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
RO
-1000
+1000
0

404
I limit taper start
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1000
+1000

405
I limit bridge 1
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1000
+1000

406
I limit Bridge 2
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1000
+1000

407
I limit 2
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1000
+1000

408
Torque reference
0
0
0
0
0
0

-1000
+1000
0

409
Current offset
0
0
0
0
0
0

-1000
+1000
0

410
I limit 2 selector
0
0
0
0
0
0

0
1
0

411
Current offset sel.
0
0
0
0
0
0

0
1
0

412
Mode bit 0
0
0
0
0
0
0

0
1
0

413
Mode bit 1
0
0
0
0
0
0

0
1
0

414
Quadrant 1 enable
1
1
1
1
1
1

0
1
1

415
Quadrant 2 enable
1
1
1
1
1
1

0
1
1

416
Quadrant 3 enable
1
1
1
1
1
1

0
1
1

417
Quadrant 4 enable
1
1
1
1
1
1

0
1
1

418
Enable Auto-I limit
0
0
0
0
0
0

0
1
0

419
Current limit timer
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

420
Cur.taper1 threshold
5
5
5
5
5
5

0
+1000
+1000

421
Cur.taper2 threshold
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1000
+1000

422
Cur.taper 1 slope
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

423
Cur.taper 2 slope
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

424
Taper 1 thresh. exc.
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

425
Taper 2 thresh. exc.
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

501
Current feedback
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

502
Cur. feedback (amps)
0
0
0
0
0
0
RO
-1999
+1999
0

503
Firing angle
+320
+320
+320
+320
+320
+320
RO
+277
+1023
0

504
Slew rate limit
+40
+40
+40
+40
+40
+40

0
+255
+40

505
Max. current scaled
+1550
+1550
+1550
+1550
+1550
+1550

0
+1999
0

506
Overload threshold
700
700
700
700
700
700

0
+1000
+700

507
Overload time (heat) 
+30
+30
+30
+30
+30
+30

0
+255
+30

508
Overload time (cool) 
+50
+50
+50
+50
+50
+50

0
+255
+50

509
Enable comm autotune
0
0
0
0
0
0

0
1
0

510
Reduced endstop
0
0
0
0
0
0

0
1
0

511
Actual overload
0
0
0
0
0
0
RO
0
+1999
0

512
Discont. I gain
+28
+28
+28
+28
+28
+28

0
+255
+65

513
Continuous P gain
+28
+28
+28
+28
+28
+28

0
+255
+33

514
Continuous I gain
+31
+31
+31
+31
+31
+31

0
+255
+33

515
Motor constant
+52
+52
+52
+52
+52
+52

0
+255
+50

516

0
0
0
0
0
0

0
+255
0

517
Inhibit firing
0
0
0
0
0
0

0
1
0

518
Standstill enable
0
0
0
0
0
0

0
1
1

519
Standstill mode
0
0
0
0
0
0

0
1
0

520
Direct firing-angle
0
0
0
0
0
0

0
1
0

521
Bridge lock.(4Q12P)
0
0
0
0
0
0

0
1
0

522
Dis. adapt. control
0
0
0
0
0
0

0
1
0

523
Enable (1Q12P)
0
0
0
0
0
0

0
1
0

524
Series 12P
0
0
0
0
0
0

0
1
0

525
Parallel 12P
0
0
0
0
0
0

0
1
0

526
Safe bridge change
0
0
0
0
0
0

0
1
0

601
Back-emf
-3
-3
-3
-3
-3
-3
RO
0
+1000
0

602
Field-current demand
+90
+90
+90
+90
+90
+90
RO
0
+1000
0

603
Field-current feedb
88
88
88
88
88
88
RO
0
+1000
0

604
Firing angle
+430
+430
+430
+430
+430
+430
RO
+261
+1000
0

605
Ir compens. 2 output
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

606
IR compensation 2
0
0
0
0
0
0
RO
0
+255
0

607
Back emf set point
400
400
400
400
400
400

0
+1000
+400

608
Max. field current 1
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1000
+1000

609
Max. field current 2
+90
+90
+90
+90
+90
+90

0
+1000
+500

610
Min. field current
+90
+90
+90
+90
+90
+90

0
+1000
+500

611
Field feedback scal.
+205
+205
+205
+205
+205
+205

0
+255
+110

612
Field economytimeout
+10
+10
+10
+10
+10
+10

0
+255
+30

613
En. field control
1
1
1
1
1
1

0
1
0

614
Max. field 2 select
1
1
1
1
1
1

0
1
0

615
Field econ. timeout
1
1
1
1
1
1

0
1
0

616
Current loop gain
0
0
0
0
0
0

0
1
0

617
Volt loop int. gain
1
1
1
1
1
1

0
1
0

618
En. speed gain adj.
0
0
0
0
0
0

0
1
0

619
Direct firing angle
0
0
0
0
0
0

0
1
0

620
Sel. alt. IR Comp.2
0
0
0
0
0
0

0
1
0

621
Firing angle front
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1000
+1000

622
Half or full control
0
0
0
0
0
0

0
1
0

701
Gen.purpose input-1
+217
+217
+217
+217
+217
+217
RO
-1000
+1000
0

702
Gen.purpose input-2
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

703
Gen.purpose input-3
-1
-1
-1
-1
-1
-1
RO
-1000
+1000
0

704
Gen.purpose input-4
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

705
Speed refer. input
-1
-1
-1
-1
-1
-1
RO
-1000
+1000
0

706
RMS input voltage
+34
+34
+34
+34
+34
+34
RO
0
+1000
0

707
Stack temperature
0
0
0
0
0
0
RO
0
+1000
0

708
DAC 1 source
+1503
+1503
+1503
+1503
+1503
+1503

0
+1999
+201

709
DAC 2 source
+402
+402
+402
+402
+402
+402

0
+1999
+302

710
DAC 3 source
+302
+302
+302
+302
+302
+302

0
+1999
+304

711
GP1 destination
+0000
+0000
+0000
+0000
+0000
+0000

0
+1999
+318

712
GP2 destination
0
0
0
0
0
0

0
+1999
+119

713
GP3 destination
0
0
0
0
0
0

0
+1999
+120

714
GP4 destination
0
0
0
0
0
0

0
+1999
+408

715
Speed destination
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0
+1999
+117

716
GP1 scaling
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1999
+1000

717
GP2 scaling
+991
+991
+991
+991
+991
+991

0
+1999
+1000

718
GP3 scaling
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1999
+1000

719
GP4 scaling
+1250
+1250
+1250
+1250
+1250
+1250

0
+1999
+1000

720
Speed ref. scaling
+1451
+1451
+1451
+1451
+1451
+1451

0
+1999
+1000

721
DAC1 scaling
+842
+842
+842
+842
+842
+842

0
+1999
+1000

722
DAC2 scaling
+1020
+1020
+1020
+1020
+1020
+1020

0
+1999
+1000

723
DAC3 scaling
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1999
+1000

724
Ref.encoder scaling
+419
+419
+419
+419
+419
+419

0
+1999
+419

725
Encoder ref. select.
0
0
0
0
0
0

0
1
0

726
Current inp. select.
0
0
0
0
0
0

0
1
0

727
Cur. sense inverter
0
0
0
0
0
0

0
1
0

728
4mA offset selector
1
1
1
1
1
1

0
1
1

801
F1 input run perm.
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
1

802
F2 input inch rev.
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
1

803
F3 input inch forw
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
1

804
F4 input run reverse
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

805
F5 input run forw
1
1
1
1
1
1
RO
0
1
1

806
F6 input
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

807
F7 input
1
1
1
1
1
1
RO
0
1
0

808
F8 input
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

809
F9 input
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

810
F10 input
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

811
Enable input
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

812
F2 destination
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

813
F3 destination
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

814
F4 destination
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

815
F5 destination
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

816
F6 destination
+1625
+1625
+1625
+1625
+1625
+1625

0
+1999
0

817
F7 destination
+1529
+1529
+1529
+1529
+1529
+1529

0
+1999
0

818
F8 destination
+1533
+1533
+1533
+1533
+1533
+1533

0
+1999
0

819
F9 destination
+1536
+1536
+1536
+1536
+1536
+1536

0
+1999
0

820
F10 destination
+1531
+1531
+1531
+1531
+1531
+1531

0
+1999
0

821
Dis. Logic functions
0
0
0
0
0
0

0
1
0

822
Invert F2 input
0
0
0
0
0
0

0
1
0

823
Invert F3 input
0
0
0
0
0
0

0
1
0

824
Invert F4 input
0
0
0
0
0
0

0
1
0

825
Invert F5 input
0
0
0
0
0
0

0
1
0

826
Invert F6 input
0
0
0
0
0
0

0
1
0

827
Invert F7 input
1
1
1
1
1
1

0
1
0

828
Invert F8 input
0
0
0
0
0
0

0
1
0

829
Invert F9 input
0
0
0
0
0
0

0
1
0

830
Invert F10 input
0
0
0
0
0
0

0
1
0

831
Enable inch reverse
0
0
0
0
0
0

0
1
0

832
Enable inch forward
0
0
0
0
0
0

0
1
0

833
Enable run reverse
0
0
0
0
0
0

0
1
0

834
Enable run forward
0
0
0
0
0
0

0
1
0

901
Status 1 output
1
1
1
1
1
1
RO
0
1
0

902
Status 2 output
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

903
Status 3 output
1
1
1
1
1
1
RO
0
1
0

904
Status 4 output
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

905
Status 5 output
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

906
Status 6 output
1
1
1
1
1
1
RO
0
1
0

907
Status 1 source 1
+111
+111
+111
+111
+111
+111

0
+1999
+111

908
Invert stat 1 src 1
0
0
0
0
0
0

0
1
0

909
Status 1 source 2
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

910
Inv. stat 1 source 2
0
0
0
0
0
0

0
1
0

911
Inv. stat 1 output
1
1
1
1
1
1

0
1
0

912
Status 1 delay
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

913
Status 2 source 1
1007
1007
1007
1007
1007
1007

0
+1999
+1007

914
Inv. stat 2 source 2
0
0
0
0
0
0

0
1
0

915
Status 2 source 2
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

916
Inv.stat. 2 source 2
0
0
0
0
0
0

0
1
0

917
Invert status 2 outp
0
0
0
0
0
0

0
1
0

918
Status 2 delay
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

919
Status 3 source
+1
+1
+1
+1
+1
+1

0
+1999
+1013

920
Inv. status 3 output
1
1
1
1
1
1

0
1
0

921
Status 4 source
+1003
+1003
+1003
+1003
+1003
+1003

0
+1999
+1003

922
Invert status 4 outp
0
0
0
0
0
0

0
1
0

923
Status 5 source
0
0
0
0
0
0

0
+1999
+1006

924
Inv. status 5 outp
0
0
0
0
0
0

0
1
0

925
Status 6 source
+1009
+1009
+1009
+1009
+1009
+1009

0
+1999
+1009

926
Inv. status 6 output
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1001
Forward velocity
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1002
Reverse velocity
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1003
Current limit
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1004
Bridge 1 enabled
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1005
Bridge 2 enabled
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1006
Electrical phaseback
1
1
1
1
1
1
RO
0
1
0

1007
At speed
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1008
Overspeed
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1009
Zero speed
1
1
1
1
1
1
RO
0
1
0

1010
Armature volt clamp
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1011
Phase rotation
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1012
Drive healthy
1
1
1
1
1
1
RO
0
1
0

1013
Alarm
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1014
Field loss
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1015
Feedback loss
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1016
Phase loss
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1017
Instantaneous trip
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1018
Sustained overload
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1019
Processor 1 watchdog
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1020
Processor 2 watchdog
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1021
Motor overtemp
1
1
1
1
1
1
RO
0
1
0

1022
Stack overtemp
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1023
Speed loop saturated
1
1
1
1
1
1
RO
0
1
0

1024
Zero current limit
+1
+1
+1
+1
+1
+1
RO
0
1
0

1025
Last trip
+131
+131
+131
+131
+131
+131
RO
0
+255
0

1026
Trip before 1025
+131
+131
+131
+131
+131
+131
RO
0
+255
0

1027
Trip before 1026
+131
+131
+131
+131
+131
+131
RO
0
+255
0

1028
Trip before 1027
+131
+131
+131
+131
+131
+131
RO
0
+255
0

1029
Disable field loss
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1030
Dis. feedback loss
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1031
Disable phase loss
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1032
Dis. motor o'temp tr
1
1
1
1
1
1

0
1
1

1033
Dis. stack o'temp tr
1
1
1
1
1
1

0
1
0

1034
External trip
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1035
Processor 2 trip
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

1036
Dis. I loop trip
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1101
Parameter 00.01
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1102
Parameter 00.02
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1103
Parameter 00.03
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1104
Parameter 00.04
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1105
Parameter 00.05
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1106
Parameter 00.06
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1107
Parameter 00.07
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1108
Parameter 00.08
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1109
Parameter 00.09
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1110
Parameter 00.10
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1111
Serial address
+1
+1
+1
+1
+1
+1

0
+99
1

1112
Baud rate
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1113
Serial mode
+1
+1
+1
+1
+1
+1

0
3
1

1114
Country code
0
0
0
0
0
0

0
+255
+44

1115
Processor 1 version
+410
+410
+410
+410
+410
+410
RO
0
+255
+42

1116
Processor 2 version
14
14
14
14
14
14
RO
0
+255
0

1117
Securitycode 3
+200
+200
+200
+200
+200
+200

0
+255
+149

1118
Boot up display Par
+1503
+1503
+1503
+1503
+1503
+1503


0
+1999

1119
Serial Progr. source
0
0
0
0
0
0


0
+1999

1120
Serial scaling
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1999
+1000

1121
LEDs byte
+64
+64
+64
+64
+64
+64

0
+255
0

1122
Dis. LED functions
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1123
Permissive MDA6 iss3
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1201
Threshold 1 exceeded
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1202
Threshold 2 exceeded
0
0
0
0
0
0
RO
0
1
0

1203
Threshold 1 source
703
703
703
703
703
703

0
+1999
+302

1204
Threshold 1 level
+50
+50
+50
+50
+50
+50

0
+1000
0

1205
Threshold 1 hyster.
+2
+2
+2
+2
+2
+2

0
+255
2

1206
Invert thresh.1 outp
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1207
Threshold 1 dest.
1527
1527
1527
1527
1527
1527

0
+1999
0

1208
Threshold 2 source
501
501
501
501
501
501

0
+1999
+501

1209
Threshold 2 level
0
0
0
0
0
0

0
+1000
0

1210
Threshold 2 hyst.
+2
+2
+2
+2
+2
+2

0
+255
2

1211
Inv. thresh. 2 outp.
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1212
Threshold 2 dest.
0
0
0
0
0
0

0
+1999
0

1301
Master counter value
+593
+593
+593
+593
+593
+593
RO
0
+1023
0

1302
Slave counter value
55
55
55
55
55
55
RO
0
+1023
0

1303
Master counter incr.
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

1304
Slave counter incr.
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

1305
Position error
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

1306
Prec. ref. lsb
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

1307
Prec. ref. msb
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

1308
Gear ratio 1 lsb
+25
+25
+25
+25
+25
+25

0
+255
+25

1309
Gear ratio 1 msb
+10
+10
+10
+10
+10
+10

0
+1000
+10

1310
Enable digital lock
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1311
Rigid lock selector
1
1
1
1
1
1

0
1
1

1312
Precision ref.select
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1313
Precision ref. latch
1
1
1
1
1
1

0
1
1

1401
Serial addres
+11
+11
+11
+11
+11
+11

0
+255
1

1402
Current drive number
1
1
1
1
1
1

0
+255
1

1403
Baud rate
+48
+48
+48
+48
+48
+48

0
+255
+48

1404
Clock Time Base MD29
10
5
5
5
5
5

0
+255
0

1405
BASIC autoboot Progr
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

1406
Auto-Run Mode MD29
1
1
1
1
1
1

0
1
1

1407
Prompt enable
1
1
1
1
1
1

0
1
1

1408
Mini Link Fail MD29
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1409
Enable WatchDog MD29
1
1
1
1
1
1

0
1
0

1410
Param.OverRange MD29
0
0
0
0
0
0

0
1
1

1411
Enable MD29
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1412
En. appl. Program 2
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1413
En. appl. Program 3
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1414
En. appl. Program 4
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1415
En. appl. Program 5
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1416
Appl. Progr.watchdog
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1417
Select APs usereprom
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1418
11-bit data frame
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1501
Tension Ref. MD29
0
0
0
0
0
0
RO
0
+1000
0

1502
Final Tension Ref.
0
0
0
0
0
0
RO
0
+1000
0

1503
Diameter Display
+1198
+1198
+1198
+1198
+1198
+1198
RO
0
+100
0

1504
Field Reference MD29
0
0
0
0
0
0
RO
0
+1000
0

1505
R/o compensation term
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

1506
Prescaler current
1000
1000
1000
1000
1000
1000

0
+1000
0

1507
Feed. Load cell/dancer
0
0
0
0
0
0

0
+1000
+10

1508
Inertia Compens. 1
0
0
0
0
0
0

0
+1000
0

1509
Inertia Compens. 2
0
0
0
0
0
0

0
+1000
0

1510
Inertia Compens.3
0
0
0
0
0
0
RO
0
+1999
0

1511
Timer Diametro
100
100
100
100
100
100

0
+255
0

1512
Build-Up Integ. 1-15
+14
+14
+14
+14
+14
+14

+1
+15
0

1513
Build-Up Frac.0-0.99
+161
+161
+161
+161
+161
+161

0
+255
0

1514
Available
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

1515
Available
0
0
0
0
0
0

0
+340
0

1516
Diameter Integ. 1-15
+14
+14
+14
+14
+14
+14

0
+15
0

1517
Diameter Frac.0-0.99
+161
+161
+161
+161
+161
+161

0
+255
0

1518
Time for Max.Diameter
+60
+60
+60
+60
+60
+60

0
+255
0

1519
Time for Min.Diameter
+40
+40
+40
+40
+40
+40

0
+255
0

1520
Offset velocita’ in override
100
100
100
100
100
100

0
+255
0

1521
Available
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1522
Available
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1523
Available
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1524
Available
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1525
Available
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1526
Available
0
0
0
0
0
0

0
1
1

1527
R/o  Hold diameter
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1528
Available
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1529
Enable Ext.diam
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1530
Available
0
0
0
0
0
0


1
0

1531
Not available
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1532
Selezione  rif.
0
0
0
0
0
0

0
1
1

1533
Available
0
0
0
0
0
0


1
0

1534
Available
0
0
0
0
0
0


1
0

1535
Available
0
0
0
0
0
0


1
0

1536
Not Available
0
0
0
0
0
0


1
0

1601
R/o errore Pid
0
0
0
0
0
0
RO
-1000
+1000
0

1602
Flux Output
0
0
0
0
0
0
RO
+99
+1000
0

1603
RO variable 3
0
0
0
0
0
0
RO
-1999
+1999
0

1604
R/o Pid output
0
0
0
0
0
0
RO
-1999
+1999
0

1605
Available
0
0
0
0
0
0
RO
-1999
+1999
0

1606
R/o Velocita’ linea
0
0
0
0
0
0

0
+1000
0

1607
PID Limit MD29
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

0
+1000
0

1608
Set point dancer
+0
+0
+0
+0
+0
+0

-1999
+1999
0

1609
Punto deflussagio Motore
+250
250
+250
+250
+250
+250

0
+1000
0

1610
Peso specifico
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000
+1000

+1
+1999
0

1611
Attriti statici
0
0
0
0
0
0

0
+255
0

1612
Attriti dinamici
+0
+0
+0
+0
+0
+0

0
+255
0

1613
PID Prop. Gain MD29
+0
+0
+0
+0
+0
+0

0
+255
0

1614
Integrate Low MD29
+0
+0
+0
+0
+0
+0

0
+255
0

1615
Integrate High MD29
+0
0
0
0
0
0

0
+255
0

1616
Diff. GainMD29
+0
+0
+0
+0
+0
+0

0
+255
0

1617
Available
+0
+0
+0
+0
+0
+0

0
+255
0

1618
Conversione diam. In mm 
+0
+0
+0
+0
+0
+0

0
+255
0

1619
Soglia errore 
+20
+20
+20
+20
+20
+20

0
+255
0

1620
Velocita’ per tens.
+20
+20
+20
+20
+20
+20

0
+255
0

1621
Available
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1622
Integrate Reset MD29
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1623
Wire/Web Break MD29
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1624
Web Break Mode MD29
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1625
PID EnableMD29
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1626
Bit variabele 6
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1627
Bit variabele 7
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1628
Bit variabele 8
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1629
Bit variabele 9
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1630
Bit variabele 10
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1631
Bit variabele 11
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1632
Bit variabele 12
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1633
Bit variabele 13
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1634
Bit variabele 14
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1635
Bit variabele 15
0
0
0
0
0
0

0
1
0

1636
Bit variabele 16
0
0
0
0
0
0

0
1
0














1.Blocco Calcolatore diametro

Il blocco calcolo diametro effettua il calcolo utilizzando, come dati in ingresso, la velocità della linea e la velocità angolare del motore ed in uscita rende disponibile il valore del diametro filtrato. È possibili, tramite comando logico esterno, forzare un valore presettabile di diametro proveniente da un ingresso analogico. Il calocolo del diametro viene automaticamente interrotto al di sotto di valori prefissati di velocità di linea e di velocità angolari della bobina; è altresì possibile congelare il calcolo tramite comando logico esterno.

Il blocco calcolo diametro fornisce anche una uscita logica di diametro raggiunto che vale massimo diametro nel caso di avvolgitore oppure minimo diametro nel caso di svolgitore.
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Tab. 1

Blocco Calcolo Diametro



Parametro
Range
Descrizione
Tipo
Note

#07.05
+/- 1000
· Ingresso analogico velocita’ linea

· 1000 = max velocita’ linea
RO


#07.15
0 – 1999
· Destinazione ingresso analogico velocita’ linea

· Impostare destinazione =1606
R/W


#07.20
0 – 1999
· Prescaler ingresso analogico velocita’ linea

· Impostare = 1000
R/W


#15.20
0 – 255
· Offset aggiuntivo su segnale di comando velocita’ #3.01 per saturazione anello di velocita’ #3.07 in funzione del diametro

· Con valore 0 non viene aggiunto nessun offset

· Con valore 255 viene aggiunto il 100% alla velocita’ di linea attuale

· L’offset ha effetto in Modo 0
R/W


#16.17
0 – 255
· Soglia velocita’ angolare per abilitare  calcolo diametro

· 255=100% velocita’ angolare
R/W


#12.04
0 – 1000
· Soglia velocita’ linea per abilita calcolo diametro

· #12.03 = va impostato il segnale sorgente = #16.06

· #12.01 = 1 soglia superata
R/W
da programma

#15.27
0 – 1
· 0 = Abilita calcolo diametro se :

#12.01 = 1, linea non nella fase di accelerazione/decelerazione
R/W


#15.36
0 – 1
1 = Hold calcolo diametro legato a input logico #8.19 (morsetto 29)
R/W


#07.03
+/- 1000
· Ingresso analogico diametro esterno

· max valore diametro  = 1000 a 10V

· min valore diametro  =  (1000/ Rapp.Diametri)
RO


#15.03
+/- 1999
· Visualizzazione diametro 

· Valore minimo =  0 volt

· Valore max = 10 Volt

· Fornisce valore analogico su DAC1 (vedi #07.08)
RO


#07.08
0 – 1999
· Uscita analogica diametro calcolato

· Impostare sorgente = 1503

· Valore max = E’ legato al valore di #15.03

· Fornisce in uscita valore analogico su DAC1 morsetto 12

· #07.21 = Prescaler uscita DAC1 per ottenere 1000 =10V  al max diametro
R/W


#9.04
0 – 1
Uscita logica Diametro Pronto (ST4 morsetto 18)

1 = Diametro Pronto, ovvero valore diametro calcolato ok
RO
Ex #16.34

#9.05
0 – 1
Uscita logica di Max Diametro Raggiunto (ST5 morsetto 19)

0 = Max diametro raggiunto
RO
Ex #9.24

#15.29
0 – 1
· 1 = Abilitata lettura diametro da valore ingresso analogico diametro esterno #07.05
R/W


#15.12
0 – 255
· Impostazione parte intera del valore di rapporto tra diametro massimo e diametro minimo di lavoro, in congiunzione con #15.13.

· ES.= Max. Diam. 1200mm e Min. Diam. 82mm, il rapporto diametri che si ottiene e’ 1200 / 82 = 14,63 la cui parte intera e’ 14, quindi impostare #15.12= 14
R/W


#15.13
0 – 255
· Impostazione parte frazionaria del valore di rapporto tra diametro massimo e diametro minimo di lavoro, in congiunzione con #15.12

· Valore max = 255

· ES.= Max. Diam. 1200mm e Min. Diam. 82mm, il rapporto diametri che si ottiene e’ 1200 / 82 = 14,63 la cui parte frazionaria vale = 0,63 * 256 = 161,28, quindi impostare #15.13 = 161
R/W


#15.16
0 – 255
· Impostazione parte intera del valore di precarica diametro, in congiunzione con #15.17

· Valore max = #15.12 +#15.13
· Tale valore deve essere riferito come limite inferiore al valore 1.000
· (valore #15.12=1 e #15.13=0) e deve  far riferimento al rapporto esistente tra il valore del diametro da impostare ed il valore minimo che come detto deve valere 1.000.
· Ad esempio se diametro da impostare rispetto al diametro minimo e’ nel rapporto 1 a 2.25 allora #15.12=2 e #15.13=0.25*246
R/W


#15.17
0 – 255
· Impostazione parte frazionario del valore di precarica diametro, in congiunzione con #15.16

· Valore max = 255

· ES.= Max. Diam. 1250 mm, la cui parte frazionaria vale = 0,50 * 256 = 128, quindi impostare #15.17 = 128
R/W


#15.31
0 – 1
· 1 = Abilitata lettura diametro di precarica preimpostato sui parametri #15.16 e #15.17 in fase di accensione del drive se #15.29 = 0
R/W


#15.18
0 – 255
· Costante di tempo del filtro su calcolo diametro al massimo diametro 

· Il valore di #15.18 deve essere sempre superiore a #15.19

· Valore max = 255 (pari ad un tempo di 4000 sec. Con #16.35=0 per un incremento del diametro dal valore minimo al valore massimo)

· Valore max = 255 (pari ad un tempo di 400 sec. Con #16.35=1 per un incremento del diametro dal valore minimo al valore massimo)
R/W


#15.19
0-255
· Costante di tempo  del filtro su calcolo diametro al minimo diametro

· Valore max=255

· Per le costanti di tempo valgono le indicazioni relative al parametro #15.18.



#15.11
0-255
· Costante di tempo alla partenza dopo mancanza rete o alla succesiva riabilitazione del drive.

· Per il valore della costante di tempo valgono le stesse considerazioni usate per i parametri #15.18  e #15.19.



#15.32

· Selezione riferimento di linea da encoder (1) o analogica . (0)



#16.35
0 – 1
· Modifica il valore della costante di tempo dei parametri 15.18 e #15.19 su calcolo diametro.

· #16.35 = 0 il valore max diventa = #15.18*1600 ---- #15.19*160

· #16.35 = 1 il valore max diventa = #15.18*160----- #15.19*16
R/W


Blocco controllo rottura materiale
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Tab. 2

Blocco Controllo Rottura Materiale



Parametro
Range
Descrizione
Tipo
Note

#16.30
0 - 1
· Seleziona la modalita’ rottura materiale per Svolgitore o per Avvolgitore.

· #16.30 = 0 modalita’ Svolgitore

· #16.30 = 1 modalita’ Avvolgitore
R/W


#9.03
0 - 1
Uscita logica di Rottura Materiale (ST3 morsetto 17)

· #16.30 = 0 materiale rotto se:

diametro > (soglia * 12 / 10) quindi #9.03 = 1

· #16.30 = 1 materiale rotto se:

diametro < (soglia * 8 / 10) quindi #9.03 = 1

#9.03 = 0 = Materiale rotto
RO


#16.28
0 - 1
Bit logico di inserzione blocco controllo rottura materiale

· #16.28 = 0 blocco controllo rottura materiale disinserito

· #16.28 = 1 blocco controllo rottura materiale inserito
R/W


#16.24
0-1
0( se rottura materiale allora #9.03=0 materiale rotto

1(se rottura materiale allora drive in Et



Blocco calcolatore taper

Il blocco calcolatore taper permette di variare il tiro finale applicato.

Tale blocco consta di due parametri.

Il primo determina la soglia di diametro da cui si vuole far iniziare a variare il valore del tiro finale.

Il secondo permette di selezionare il tipo di curva da utilizzare per decrementare il tiro finale.
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Tab. 3

Blocco Calcolo Taper



Parametro
Range
Descrizione
Tipo
Note

#07.10
0 - 1999
· Uscita analogica taper calcolato per trasduttore ballerino

· Impostare sorgente = 1502

· Valore max = E’ legato al valore di #15.02
R/W


#15.02
+/- 1999
· Visualizzazione valore calcolo taper

· Fornisce in uscita valore analogico su DAC3 morsetto 14 (vedi #07.09)
RO


#07.23
0 - 1999
· Prescaler uscita analogica DAC3

· Impostare un valore tale da ottenere 1000 =10V  al max diametro, con max tiro e taper zero
R/W


#07.01
+/- 1000
· Ingresso analogico set tiro

· 1000 = max tiro impostato
RO


#07.11
0 – 1999
· Destinazione ingresso analogico set tiro

· Impostare destinazione = 119
R/W


#07.16
0 - 1999
· Prescaler ingresso analogico set tiro

· Impostare = un valore tale da ottenere 1000 su #1.19 al massimo tiro
R/W


#07.02
+/- 1000
· Ingresso analogico set taper

· 1000 = max taper impostato
RO


#07.12
0 – 1999
· Destinazione ingresso analogico set taper

· Impostare destinazione = 1309
R/W


#07.17
0 - 1999
· Prescaler ingresso analogico set taper

· Impostare = un valore tale da ottenere 1000 su #13.09 al massimo taper
R/W


Blocco compensazioni statiche, dinamiche, inerziali.
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Il blocco compensazioni statiche e dinamiche permette di impostare i valori minimi di corrente per compensare le componenti di attrito e inerziali
Tab. 4

Blocco Compensazioni attriti/inerzia



Parametro
Range
Descrizione
Tipo
Note

#4.08
+/- 1000
· Valore riferimento di coppia

· Valore max = 1000 ovvero :

1000 = max valore calcolo coppia a max tiro
R/W


#91.07
+/-16000
· Valore riferimento di coppia in High Res. (copia di #04.08)

· Valore max = 16000 ovvero :

16000 = max valore calcolo coppia a max tiro
R/W


#16.11
0 - 255
· Impostazione attriti statici

· Valore max = 255

· Forzare valore diametro minimo da esterno attraverso il comando logico del parametro #15.29.

· Azzerare tutti i parametri di tiro, posizionarsi su parametro #4.08 (pilotaggio coppia) per visualizzare quantita’ attriti impostati.

· Impostare un valore per cui, con il minimo diametro montato realmente in macchina, l’asse comincia a muoversi.
R/W


#16.12
0 - 255
· Impostazione attriti dinamici (funzione di velocità angolare #03.02)

· Valore max = 255

· Forzare valore diametro minimo da esterno attraverso il comando logico del parametro #15.29.

· Azzerare tutti i parametri di tiro, posizionarsi su parametro #4.08 (pilotaggio coppia) per visualizzare quantita’ attriti impostati.

· Impostare un valore per cui, con il minimo diametro montato realmente in macchina, ed il max riferimento velocità l’asse riesce a mantenere i suoi giri massimi.
R/W


#15.08
0- 1999
· Impostazione compensazione inerzia motore

· Valore max = 1999

· Azzerare tutti i parametri di tiro, posizionarsi su parametro #4.08 (pilotaggio coppia) per visualizzare quantita’ attriti impostati.

· Forzare valore diametro minimo da esterno attraverso il comando logico del parametro #15.29.

· Impostare un valore per cui, con il minimo diametro montato realmente in macchina ed accelerazione/decelerazione macchina fino a max velocità, i giri dell’asse seguano correttamente la pendenza di acc/decc richiesta dalla macchina.
R/W


#15.09
0- 1999
· Impostazione compensazione inerzia bobina in accelerazione

· Valore max = + 1999

· Azzerare tutti i parametri di tiro, posizionarsi su parametro #4.08 (pilotaggio coppia) per visualizzare quantita’ attriti impostati.

· Forzare valore diametro reale bobina da esterno attraverso il comando logico del parametro #15.29.

· Impostare un valore per cui, con bobina diametro massimo montato realmente in macchina ed accelerazione macchina fino a max velocità, i giri dell’asse seguano correttamente la pendenza di accelerazione richiesta dalla macchina fino ai giri massimi per il diametro montato.
R/W


#15.10
0-1999
· Impostazione compensazione inerzia motore in decelerazione

· Valore max = + 1999

· Azzerare tutti i parametri di tiro, posizionarsi su parametro #4.08 (pilotaggio coppia) per visualizzare quantita’ attriti impostati.

· Forzare valore diametro minimo da esterno attraverso il comando logico del parametro #15.29.

· Impostare un valore per cui, con il minimo diametro montato realmente in macchina ed decelerazione macchina fino a max velocità, i giri dell’asse seguano correttamente la pendenza di decelerazione richiesta dalla macchina.
R/W


#15.05
+/- 1999
· Visualizzazione valore totale compensazioni d’inerzia
RO


#15.34
0 - 1
Bit logico di riduzione della funzione di compensazione di inerzia.

· #15.34 = 0  Compensazioni di inerzia diviso 8

· #15.34 = 1 Compensazioni di inerzia diviso 128
R/W


Blocco pretensionamento materiale
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Tab. 5

Blocco Pretensionamento Materiale



Parametro
Range
Descrizione
Tipo
Note

#16.08
0-1000
· Set point ballerino/ cella di carico



#15.07
+/ -1000
· Feedback da cella di carico o ballerino



#16.20
0 - 255
· Offset di velocità durante la messa in tiro del materiale in funzione dell’inverso del diametro

· Valore max = 255 che equivale al 30 % della max velocità macchina in metri.

· Viene attivata in Modo Anello chiuso

· Quando attivata gestisce rampe mettendo a livello logico 1 i comandi rampe #2.02 e #2.18
R/W


#16.19
0 - 255
· Soglia errore ballerino per arresto messa in tiro del materiale

· Valore max = 255  (errore pari a corsa massima ballerino con set point pari  a 0Volt)

· Quando messa in tiro materiale terminata mette a livello logico 0 i comandi rampe #2.02 e #2.18
R/W


#16.36
0 - 1
1= Messa in tiro del materiale terminata
RO


Blocco Pid per retroazione cella di carico o ballerino.

Questo blocco permette di gestire un loop aggiuntivo di regolazione.

I termini proporzionale, integrale, derivativo possono essere impostati per effettuare la regolazione tra il segnale di riferimento e quello di retroazione.
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Tab. 6

Blocco P.I.D.



Parametro
Range
Descrizione
Tipo
Note

#16.25
0 - 1
1= P.I.D. abilitato
R/W


#16.29
0 - 1
1= Divide il risultato del P.I.D. per il valore del diametro
R/W


#16.04
+/- 1999
· Visualizzazione valore finale P.I.D.
RO


#16.01
+/- 1999
· Visualizzazione valore errore tra FeedBack e Set Tiro
RO


#07.04
+/- 1000
· Ingresso analogico feedback (ballerino morsetto 7)

· 1000 = max segnale feedback
RO


#07.14
0 - 1999
· Destinazione ingresso analogico feedback (ballerino)

· Impostare destinazione = 1507
R/W
Fatto automaticamente dal programma

#07.19
0 - 1999
· Prescaler ingresso analogico feedback (ballerino)

· Impostare = 1000
R/W


#15.07
+/- 1999
· Valore del segnale ingresso Feedback.

· Valore Max = 1000
R/W


#16.08
+/- 1999
· Valore del set point tiro o centraggio ballerino.

· Valore Max = 1000

· Se #16.32 = 0 vale impostazione manuale centraggio ballerino

Impostare = 0000 per ballerini alimentati tra + e – 10V

Impostare = 500 per ballerini alimentati tra 0V e +10V

· Se #16.32 = 1 vale set point tiro per cella
R/W


#16.07
+/- 1999
· Massimo valore uscita P.I.D.

· Valore Max = 1000
R/W


#16.13
0 - 255
· Guadagno proporzionale P.I.D.

· Valore max = 255

· Il valore del guadagno e’ cosi’ ottenuto :

VoutP = (Kp * Errore*16) / 80 ovvero

VoutP = (#16.13 * #16.01*16) / 80
R/W


#16.14
0 - 255
· Guadagno integrale basso P.I.D.

· Valore max = 255

· Il valore del guadagno e’ cosi’ ottenuto :

VoutI = (Ki * Errore*16) / 4 ovvero

VoutI = (#16.14 * #16.01*16) /  4
R/W


#16.15
0 - 255
· Guadagno integrale alto P.I.D.

· Valore max = 255

· Il valore del guadagno e’ cosi’ ottenuto :

VoutI = (Ki * 64 * Errore*16) ovvero

VoutI = (#16.15 * 64 * #16.01 *16)
R/W


#16.16
0 - 255
· Guadagno derivativo P.I.D.

· Valore max = 255

· Il valore del guadagno e’ cosi’ ottenuto :

VoutD = [((Kd * ((Errore * 16 )– Errore precedente)) / 16) * (20 * St)] ovvero

VoutD = [((#16.16 * ((#16.01* 16) – Errore precedente)) / 16) * (20 * ScansionTime]
R/W


#16.25
1/ 0
1=Abilita/disabilita Pid
R/W


#16.31
0 / 1
0=Modalita’ coppia /1=Modalita’ velocita’



Blocco compensazione flusso.
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Tab. 7

Blocco Compensazione Flusso.



Parametro
Range
Descrizione
Tipo
Note

#16.09
+/- 1999
Velocità angolare di inizio deflussaggio motore

· Viene preso come riferimento il #03.02 ( feedback velocità angolare)

· Compensazione e’ attiva se #16.09 e’ > di 250

· Valore massimo = 1000

· La formula e’ la seguente :

(A * C) / B dove :

A = (nr) valore di #3.02 a max velocità macchina con minimo diametro

B = (rpm) giri motore nel punto di deflussaggio

C = (rpm) giri motore a max velocità macchina con minimo diametro

· ES :

- max giri motore targa = 3000 rpm

- giri motore targa a coppia costante = 2500 rpm  = B

- giri a max. vel. macch.  con diam. minimo = 2000 rpm  = C
- taratura drive (#3.02) a max. vel. macch.  con diam. minimo = 900 = A

si ottiene che :

(900 * 2000) / 2500 = 720

Il valore da impostare su #16.09 e’ = 0720
R/W


#16.02
+/- 1999
· Visualizzazione valore moltiplicativo della richiesta di corrente in deflussaggio

· Il valore di #16.02 va letto come diviso 100

ES : se #16.02 = 152 si deve leggere (1,52 * current)
RO


#03.02
+/- 1000
· Lettura diretta retroazione di velocità.
RO


#03.04
+/- 1000
· Lettura diretta armatura del motore.
RO


#03.15
0 - 1000
· Valore massimo armatura del motore di inizio deflussaggio.

· Impostare = vedi targa motore (valore tipico 400V)
R/W


Blocco controllo override.

Il controllo override  effettua una limitazione sulla velocita’ massima dell’avvolgitore/svolgitore in controllo di    coppia e durante le fasi di lancio.
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Tab. 8

Blocco Controllo override



Parametro
Range
Descrizione
Tipo
Note

#16.06
+/- 1000
· Velocita’ di linea.

· E’ la velocita’ di linea gia’ normalizzata tramite prescaler.
RO


#16.31
0/1
· 0=Modalita’ operativa coppia 1=Modalita’ operativa velocita’
R/W


#91.03
+/ - 16000
· Riferimento finale di velocita’ in high Resolution
R/W


#1.17
0- 1000
· Riferimento finale di velocita’ in modalita’ coppia



Blocco calcolatore di coppia / velocita’
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Tab. 9

Blocco Controllo override



Parametro
Range
Descrizione
Tipo
Note

#16.30
0/1
· Svolgitore/ Avvolgitore
RO


#01.12
0/1
· Forward /Reverse
RO


#91.04
+/ - 16000
· Riferimento finale corrente
RO


#91.03
+/ -16000
· Riferimento finale di velocita’
RO


Blocco uscite  digitali.
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Tab. 8

Blocco Controllo override

Parametro
Range
Descrizione

#09.05
0/1
· Uscita diametro raggiunto.

· Indica quando il diametro ha raggiunto il valore di diametro massimo (se avvolgitore) o minimo (se svolgitore)

#09.04
0/1
· Uscita diametro ok.

· Tale uscita si rende disponibile dopo aver messo in coppia l’avvolgitore o svolgitore e aver verificato che il diametro calcolato e quello filtrato sono allineati.

#9.03
0/1
· Rottura materiale

· Tale segnale e’ disponibile quando vi e’ una variazione del calcolo diametro superiore o inferiore del 20%.

#16.36
0/1
· Materiale in tensione.

· Tale segnale indica in presenza di ballerino che il centraggio dello stesso  e’ avvenuto.
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