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I. Application Pratique :
Emulation codeur depuis une regle sincos d'un moteur linéaire HIWIN.

Le CDD lit la position de la regle SinCos, le CDD est hors couple.
La mesure de I'émulation codeur du CDD est affichée sur I'oscilloscope d'une
commande numérique de marque TRIO.

En modifiant la valeur des parameétres :
e ECSG,
e ECSLN,
e ECSPO.
On arrive a éliminer les fluctuations de pulses provenant de la boucle de
régulation PID de I'émulation codeur du CDD vers la CN.
Ces mesures sont faites hors régulation donc en boucle ouverte.

II. Réglage de base :
Ce sont les réglage de base du CDD qui seront a réajuster si nécessaire.

i A | abrégé | foncti... | wealeur | unité type
429 ECSTF O 1 ms
471 ECSLM MNambre de points pour simulation E ncodeur E5536

ECSIH [ Simulation Encodewr : gain proparhionnel 1

it - =]
3 e [0 =]
o T e s K|
MPOS v ae [0 7]
o T e
e =[]
O s [
[one = <]
o LTI e
Y E—
I =

Halt Options | ™ g

B b 0.0, Min: 0.0
Maw: 0.0, Mir: -11.0

On constate la présence d'oscillations qui pourrait détériorer la régulation en
Boucle Fermée.



III. 1ler réglage :
On passe le gain proportionnel ECSG = 16.

| M™% | abrégé | foncti... | wvaleur unité ype
429 ECSTF 0O 1 m
471 ECSLM 0O Maombre de pointz pour zsimulation Encodeur ERE36

472 ECSG 0 Sirnulation Encodeur : gain propartionnel 16
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Halt Options '

Maw: 0.0, Min:
Maw 6.0, Min

On constate une diminution significative de |'amplitude des oscillations.

IV. 2éeme réglage :
On introduit de l'intégrale soit ECSTF = 5

wvaleur

471 ECSLM 0 MHarmbre de paints pour zimulation Encodeur 5535
472 ECSG I} Sirulatian Encadewr ; gain propartionnel 16

Noter que le signal n'est pas réellement centré sur 0, on a juste enlevé
la composante continue de la mesure pour une meilleurs lisibilité.

fo N Y % |
[nave =1 [
N ¥ =
nore™ =1 [
b I Y e
£ IEa——
[ 2=

Halt aptions | |

M piax: 0.0, Min: 0.0
Maw: -128727.0, Min: -128723.0

On constate la diminution de la fréguence de ces oscillations.



V. 3éme réglage :

Ce réglage est laissé a la convenance de I'utilisateur suivant la la réaction qu'il
observera sur la cinématique de sa machine.

Il existe le parametre 486 ECSPO qui permet d'appliquer une bande morte sur
la sortie émulation codeur :

485 ECSPO 1] Simulation Ercodeur @ bande marte pour commande A priorn
Action de |la bande morte

Echelle 1 carr = 1 incd.

Bande morte = 0 tour/min Bande morte 1 tour/min Bande morte 5 tour/min

VI. Conclusion

En retouchant les gains PID de I'émulation codeur, on peut supprimer
totalement les perturbations

Toutefois ne pas mettre des valeurs trop importante dans ces parameétres afin
de ne pas se retrouver avec un systéme trop mou.
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