Wiasciwosci regulacyjne napedu pradu przemiennego z przetwornicg czestotliwosci

ALSPA 1000MV

Program ¢wiczenia:

1.

Wstepne ustawienie parametrow i uruchomienie przeksztattnikéw ALSPA i DML:
1.1.  Sprawdzenie potaczen gniazd sterujacych w polach ALSPA i DML (ALSPA:
typowy uklad polaczen, DML: zadawanie bezposrednie)

1.2.  Potaczenie obwodow gtéwnych maszyn i przeksztattnikow, zataczenie zasilania.

UWAGA: Po zamknigciu gtownego tacznika zasilania zaciski maszyn i1 przeksztattnikow

sa pod napigciem, a w_obwodzie wzbudzenia maszyny pradu stalego ptynie prad,

niezaleznie od stanu stycznika w obwodzie zasilania DML

1.3.  (opcjonalnie) Kopiowanie bazowego zestawu parametrow 'Par.Set No 3' do
zestawu roboczego 'Par.Set No 1' (patrz punkt 4)

1.4.  Skonfigurowanie przeksztattnika do sterowania umozliwiajacego skokowe
zadawanie predkosci oraz obserwacjg sygnatu momentu silnika:

07 CONTROL)\ Control Options\ speed with ENC >
02 APPLICATION PAR\ Ramp up \ 0.01s >
02 APPLICATION PAR\ Ramp down \0.01s >

04 ANALOG IO\ A-output2 pin62\ Torque >
1.5.  Uruchomienie przeksztaltnika ALSPA 1 sprawdzenie pracy napgdu na biegu
jatowym;

1.6.  (opcjonalnie) : Kalibracja parametru R-stator + R-cable wg instrukcji:



Zablokowa¢ przeksztattnik

09 PASSWORD \ Password level 2\ < >
06 RATINGS \ adjust mode: \ yes >

Odblokowaé przeksztattnik

Odczyta¢ zmienng 06 RATINGS \ adjust to zero (powinna wynosic¢ okoto +0.5% )

Jezeli wartosé jest za duza — zwiekszy¢ parametr: 06 RATINGS | R-stator +R-cable
Jezeli wartosé jest za mata — zmniejszy¢ parametr: 06 RATINGS \ R-stator +R-cable

Powtarza¢ operacjg tak dlugo, az odczytywana warto§¢ zmiennej 06 RATINGS\ adjust to zero
bedzie rowna okoto +0.5%. Warto$¢ nigdy nie moze by¢ ujemna, gdyz grozi to niestabilng praca

regulatorow
Zablokowac przeksztattnik
06 RATINGS \ adjust mode: \ no >

09 PASSWORD \ Security level 1\ < >
1.7.  Po zakonczeniu kalibracji poréwnaé¢ uzyskany wynik z bezposrednim pomiarem

rezystancji wykonanym omomierzem, po wylaczeniu zasilania.

1.8. Odblokowaé ALSPe i nastawi¢ niewielka predko$é obrotowa (100-500)min’.
Zalaczy¢ stycznik DML, przy potencjometrze P2 zadajacym poziom momentu skreconym
do minimum, a potencjometrze P1 zadajacym pulap predkosci — nastawionym na
maksimum. Sprawdzi¢ mozliwosci ptynnego i skokowego obciazania i dopgdzania napgdu
od strony maszyny pradu statego. Nie nalezy przekracza¢ zakresu znamionowego
momentu silnika indukcyjnego (ca +£10Nm) i pradu znamionowego maszyny pradu

stalego.

2. Badanie charakterystyk statycznych napedu pradu przemiennego dla 3 uktadéw
sterowania predkoscia:
a) wektorowym z czujnikiem obrotowo-impulsowym
(07 CONTROL\ control Options\ speed with ENC )

b) wektorowym bez czujnika na wale
(07 CONTROL\ control Options\ speed w-out ENC )

c) otwartym (sterowanie czg¢stotliwoscia)



(07 CONTROL)\ control Options\ frequency control)

2.1.  Wyznaczenie zakresow sterowania predkoscia pod obciazeniem.

Ustawi¢ na biegu jatowym predkos$¢ zblizona do znamionowej, po czym
obciazy¢ naped momentem okoto 0,5 My. Nie zmieniajac obcigzenia zmniejszac
nastawiona predkos¢ — az do poziomu przy ktdorym nastgpuje utrata sterowalno$ci
(predko$¢ rzeczywista przestaje odpowiadaé zadanej, ew. nastgpuje awaryjne
zablokowanie przeksztattnika). W poblizu dolnej granicy sterowania sprawdzi¢ reakcjg
uktadu na skokowa zmiang¢ znaku momentu obciazajacego. Jezeli nastapi przy tym utrata
sterowalnosci — powtdrzy¢ probe przy wickszej predkosci, az do wyznaczenia
skorygowanej wartos$ci zakresu sterowania. Badania przeprowadzi¢ dla struktur b) i c),
przy obu kierunkach zadawanej predkosci i1 obu znakach momentu obciazajacego.
Powtorzy¢ wybrane proby przy wigkszej wartosci momentu obciazenia. Dla struktury a)

sprawdzi¢ czy mozliwa jest praca pod obciazeniem przy predkosci zerowe;.

2.2.  Pomiar charakterystyk: uchybu predkosci, napigcia, czestotliwosci, pradu i mocy
silnika indukcyjnego, napigcia 1 pradu twornika maszyny pradu stalego w funkcji
momentu obcigzenia zmienianego w zakresie ca +0.8My, dla 2 warto$ci predkosci
zadanej: ny i 0.25ny, a dla struktury a) dodatkowo przy predkosci zerowej. Dla kazdej

charakterystyki wyznaczy¢ co najmniej 5 punktow. 1

3. Badanie dynamiki obwodéw regulacji momentu i predkosci

3.1.  Obserwacja i zarejestrowanie przebiegow momentu i predkosci przy skokowych
zmianach obciazenia 1 predkosci zadanej (w zakresie liniowym); ocena ilosciowa
wskaznikow jakos$ci regulacji (czas odpowiedzi, przeregulowanie, pole uchybu predkosci
po zmianie obciazenia). Badania przeprowadzi¢ dla struktur a) b) przy predkosci bliskiej
zeru.

3.2.  Badanie wplywu nastaw K, 1 T, regulatora predkosci na wiasciwosci dynamiczne
napgdu. Dla struktury a) sprawdzi¢ wptyw parametréw K, 1 T, regulatora na uchyb
maksymalny, czas ustalania oraz pole uchybu predkosci po skokowej zmianie obcigzenia
(sugerowane zestawy parametrow: K, T, = 5,50ms; 5,100ms; 5,200ms; 2.5,200ms;

2.5,100ms)



Sprawdzi¢ zachowanie si¢ napedu przy zbyt wysokich wspotczynnikach wzmocnienia

(Kp>10) 1 zbyt krotkich statych czasowych (T,<30ms)

4. Przywrocenie standardowego zestawu parametrow przeksztattnika poprzez kopiowanie

bazowego zestawu parametrow 'Par.Set No 3' do zestawu roboczego "Par.Set No 1'

03 CONFIGURATION \ Parameter Set No \ 3 >

09 PASSWORD \ Password level 2 | < >

03 CONFIGURATION \ Copy Target: Set |\ 1 >

03 CONFIGURATION \ Copy Parameter Set \ Execute: yes >
03 CONFIGURATION \ Parameter Set No\ 1 >

09 PASSWORD \ Security level \ 1 >



