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VLT® AutomationDrive FC 302 s integrovanym regulatorem
pohybu - pro aplikace s polohovanim a synchronizaci

Objevte
v modernim tanci.

enf polohovdni a synchronizace

Dosadhnéte vysoce presného polohovéni
a synchronizace jednoduse jen pomoci
ménice kmitoctu. Diky funkci IMC
(Integrated Motion Controller) nahradi
ménic VLT® AutomationDrive FC 302
komplexnéjsi regulatory polohovani a
synchronizace a usetfi ¢as i naklady.

Operace polohovani a synchronizace se
obvykle provadéji pomoci servopohont
nebo reguldtoru pohybu. Nicméné fada
téchto aplikaci nevyzaduje tak vysokou

dynamiku, kterou nabizeji servopohony.

Proto predstavuje méni¢ FC 302 s funkci
IMC hospodérnou, ale vykonnou alternativu
k servopohonu v aplikacich polohovéni

IMC Ize pouzit v fadé aplikaci, které byly
dosud feseny pomoci servopohond,
napriklad:

B Otocné stoly

B Rezacky

B Balici stroje

Ménic¢ FC 302 muzete pouzit k fizeni
indukéniho motoru nebo motoru s
permanentnim magnetem v rezimu zpétné
vazby od motoru nebo bez ni - bez
nutnosti dalsiho technického vybaveni. Pfi
bezsnimacovém fizeni (bez zpétné vazby
od motoru) se nejlepsiho vykonu dosdhne
s motorem s permanentnim magnetem.

Nicméné vykon bezsnimacového fizeni
induk¢nich motord postacuje v piipadé
méné naro¢nych aplikaci.

S pomoci IMC usetfite ¢as a naklady:

B Protoze neni zapotiebi zadné rozséhlé
programovani a staci méné komponent,
zkracuje se doba pfipravy, instalace a
uvedeni do provozu.

B Pfi bezsnimacovém fizeni usetfite dalsi
néklady na zafizeni zpétné vazby, kabeldz
a instalaci.

B Abyste udetfili ndklady na ¢idlo vychozi
polohy a kabeldz, pouzijte funkci,ndvrat
do vychozi polohy na drovni momentu”
- tzv.,homing"

Regeni IMC poskytuje snadné

a bezpecné nastaveni:

B Konfigurace se provadi prostiednictvim
parametr(, neni zapotiebi zadné
rozséhlé programovani. Omezenim
slozitosti se minimalizuje riziko chyb.

B MdUZete pridat dalsi funkce pomoci
Inteligentniho reguldtoru provozu (SLC),
ktery je s IMC pIné kompatibilni.

B Pokud potfebujete znovu vyrovnat
vychozi polohu béhem provozu, pouZijte
funkci,nédvrat do vychozi polohy —
synchronizace”.

Funkce Vyhoda

Funkce fizeni pohybu integrovana do ménice — Usetfite ndklady a ¢as vynalozené na dalsi
kmitoctu komponenty

a synchronizace s jednou osou.

— Nizsi ndkupni cena diky mensimu poctu
komponent

— Robustnéjsi instalace

— Zkracena doba elektrické a mechanické instalace

Bez inkremen-
talniho cidla
- usettite naklady
a snizite slozitost

Nenf zapotiebi z&ddné inkrementéinf ¢idlo
ani jeho kabeldz

- Snadnéjsi a rychlejsi nastaventi
- Bez nutnosti rozsahlého programovani
- Nizsi nékupni cena

Zadny servopohon

- Bezpecny vysledek

- Uspora Casu

— Zabranéni slozitosti

— Minimalizace rizika chyb spojenych s rozsahlym
programovanim

— Trvale vysoka Uroven pfesnosti v systémech
se skluzem

Konfigurace prostfednictvim parametrd

Synchronizace vychozi polohy
- Obnoveni kalibrace pri kazdém cyklu

Ndvrat do vychozi polohy na drovni momentu
- Z&dné cidlo

— Usettite naklady na pofizent, instalaci
a Udrzbu dalsiho vybaveni
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Polohovani

V rezimu polohovani ovldda ménic¢ pohyb
na urcitou vzdalenost (relativni polohovadni)
nebo k urcité cilové poloze (absolutni
polohovdni). Méni¢ kmitoctu vypocita profil
pohybu na zakladé cilové polohy, zddané
hodnoty otacek a nastaveni rampy

(viz piiklady na obr. 1 a 2 napravo).

Existuji 3 typy polohovani pomoci rliznych
referenc¢nich hodnot pro definovéni
cilové polohy:
B Absolutni nastaveni polohy
Cilova poloha je relativni vici
definovanému nulovému bodu stroje.
B Relativni nastaveni polohy
Cilova poloha je relativni vci skute¢né
poloze stroje.
B Nastaveni polohy pomoci
dotykového ¢idla
Cilova poloha je relativni vci signélu
na digitalnim vstupu.

Na obrazku (obr. 3) je vidét réizna vysledna
poloha s nastavenou cilovou polohou
(referen¢ni) 1000 a pocatecni polohou
2000 pro jednotlivé typy polohovani.

Synchronizace

V reZimu synchronizace sleduje ménic
kmitoc¢tu polohu master; vice ménic¢l
kmitoc¢tu mize sledovat stejnou polohu
master. Signal master muaze byt externi
signal napt. z inkrementalniho ¢idla, virtuaini
signal master generovany menicem
kmitoctu nebo polohy master prenasené
pomoci komunikacni sbérnice Fieldbus.
Prevodovy pomeér a posunuti polohy Ize
nastavit pomoci parametru.

Navrat do vychozi polohy

PYi bezsnimacovém fizeni a rezimu uzaviené
smycky s ndvratem inkrementélniho ¢idla
do vychozi polohy je potieba vytvorit
referen¢ni hodnotu pro fyzickou polohu
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Obr. 1. Profil pohybu s linedrnimi rampami Obr. 2. Profil pohybu s S-rampami
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Pri absolutnim polohovéni se ménic pohybuje dozadu z pocéatecni polohy 2000
do absolutni polohy 1000 vztazené k 0.
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Pfi relativnim polohovéani se ménic¢ pohybuje dopredu na vzdalenost 1000
z pocétecni polohy 2000 s koncem v poloze 3000.
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Dotykové ¢idlo

PYi nastaveni polohy pomoci dotykového cidla se ménic zacne pohybovat dopfedu
z pocatecni polohy 2000, detekuje dotykové ¢idlo a pohybuje se dopredu na
vzdalenost 1000 z polohy dotykového cidla.

Obr. 3. IMC podporuje 3 rezimy polohovdni

stroje po zapnuti. Je mozné vybirat

z nékolika funkci ndvratu do vychozi

polohy s ¢idlem nebo bez ného. Funkci
synchronizace vychozi polohy Ize pouzit k
trvalému vyrovnani vychozi polohy béhem
provozu, kdyZz v systému existuje urcity
skluz. Napfiklad v pripadé bezsnimacového
fizeni s induk¢nim motorem nebo v pripadé
skluzu v mechanické prevodovce.
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