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Vorwort

Rechtliche Hinweise

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte und der Funktions-
umfang werden jedoch standig weiterentwickelt. Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumenta-
tion jederzeit und ohne Anklindigung zu Uberarbeiten und zu andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation kdnnen keine An-
spruche auf Anderung bereits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Qualifikation des Personals

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs-,
Automatisierungs- und Antriebstechnik, das mit den geltenden Normen, der zugehdrigen Doku-
mentation und der Aufgabenstellung vertraut ist.

Zur Installation und Inbetriebnahme ist die Beachtung der Dokumentation, der nachfolgenden
Hinweise und Erklarungen unbedingt notwendig. Das Fachpersonal ist verpflichtet, fir jede In-
stallation und Inbetriebnahme die zum betreffenden Zeitpunkt veréffentlichte Dokumentation zu
verwenden.

Das Fachpersonal hat sicherzustellen, dass die Anwendung bzw. der Einsatz der beschriebenen
Produkte alle Sicherheitsanforderungen, einschliefllich samtlicher anwendbarer Gesetze, Vor-
schriften, Bestimmungen und Normen erflllt.

Weiterfiihrende Informationen
Unter den Links (DE)
https://www.isg-stuttgart.de/produkte/softwareprodukte/isg-kernel/dokumente-und-downloads

bzw. (EN)
https://www.isg-stuttgart.de/en/products/softwareproducts/isg-kernel/documents-and-downloads

finden Sie neben der aktuellen Dokumentation weiterfihrende Informationen zu Meldungen aus
dem NC-Kern, Onlinehilfen, SPS-Bibliotheken, Tools usw.

Haftungsausschluss

Anderungen der Software-Konfiguration, die tiber die dokumentierten Méglichkeiten hinausge-
hen, sind unzulassig.

Marken und Patente

ISG®, ISG kernel®, ISG virtuos®, ISG dirigent® und TwinStore® sowie die entsprechenden Logos
sind eingetragene und lizenzierte Marken der ISG Industrielle Steuerungstechnik GmbH.

Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltene Marken oder Kennzeichen durch
Dritte kann zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden Bezeichnungen
fhren.

Copyright

© ISG Industrielle Steuerungstechnik GmbH, Stuttgart, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts
sind verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet. Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schaden-
ersatz. Alle Rechte fiir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster oder Geschmacksmustereintra-
gung vorbehalten.
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Allgemeine und Sicherheitshinweise

Verwendete Symbole und ihre Bedeutung

In der vorliegenden Dokumentation werden die folgenden Symbole mit nebenstehendem Sicher-
heitshinweis und Text verwendet. Die (Sicherheits-) Hinweise sind aufmerksam zu lesen und un-
bedingt zu befolgen!

Symbole im Erklartext

» Gibt eine Aktion an.
= Gibt eine Handlungsanweisung an.

Akute Verletzungsgefahr!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, besteht unmittelbare Ge-
fahr fir Leben und Gesundheit von Personen!

Schéadigung von Personen und Maschinen!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, kdnnen Personen und
Maschinen geschadigt werden!

Achtung

Einschrankung oder Fehler
Dieses Symbol beschreibt Einschrankungen oder warnt vor Fehlern.

Tipps und weitere Hinweise

Dieses Symbol kennzeichnet Informationen, die zum grundsatzlichen Verstandnis beitragen oder
zusatzliche Hinweise geben.

Beispiel
Allgemeines Beispiel
Beispiel zu einem erklarten Sachverhalt.

Programmierbeispiel

NC-Programmierbeispiel

Programmierbeispiel (komplettes NC-Programm oder Programmsequenz) der beschriebenen
Funktionalitat bzw. des entsprechenden NC-Befehls.

Versionshinweis

Spezifischer Versionshinweis

Optionale, ggf. auch eingeschrankte Funktionalitat. Die Verfligbarkeit dieser Funktionalitat ist von
der Konfiguration und dem Versionsumfang abhangig.
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Aufgabe

Ubersicht

Mechanische Schwingungen haben einen direkten Einfluss auf die Dynamik und das Bearbei-
tungsergebnis von Werkzeugmaschinen. Zu einer Anregung der Maschine fuhren insbesondere
fuhren:

» Eigenfrequenzen der Maschine und
* durch aullere Einflisse eingepragte Frequenzen.

Die Optimierte Lageregelung, der Funktionsname lautet ,Improved Position Control“, ermdglicht
das regelungstechnische aktive Dampfen dieser mechanischen Schwingungen.

Versionshinweis

Diese Funktionalitat ist verfligbar ab CNC-Version V3.1.3077.08

Wirksamkeit

Durch das aktive Dampfen von Schwingungen ist ein hdherer proportionaler Verstarkungsfaktor
(K,) des Lageregelkreises einstellbar. Dies fuhrt zu einer

* besseren Dynamik,
» schnelleren Bearbeitungszeit und
* einer hoheren Werkstuckqualitat.

Einsatzmdglichkeiten ergeben sich fur Achsen, bei denen einzelne Frequenzen die Qualitat der
Bearbeitung beeinflussen.

Parametrierung

Die Funktion “Improved Position Control” wird in den Achsparametern fir jeden Achse individuell
parametriert [ 16].

Ausnahme hierfir sind die Gantry-Slaveachsen. Hier werden die Parameter intern von der Mas-
terachse direkt tUbernommen.

Obligatorischer Hinweis zu Verweisen auf andere Dokumente

Zwecks Ubersichtlichkeit wird eine verkirzte Darstellung der Verweise (Links) auf andere Doku-
mente bzw. Parameter gewahlt, z.B. [PROG] fir Programmieranleitung oder P-AXIS-00001 flr
einen Achsparameter.

Technisch bedingt funktionieren diese Verweise nur in der Online-Hilfe (HTMLS, CHM), allerdings
nicht in PDF-Dateien, da PDF keine dokumentenubergreifenden Verlinkungen unterstitzt.
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2 Beschreibung

Maschinenschwingungen lassen sich oft wahrend der Bearbeitung nicht verhindern. Die Funktion
“Improved Position Control” ermdglicht Uiber die Anpassung verschiedener Parameter eine flexi-
ble Lésung, um dieses Problem der Eigenschwingungen entgegen zu wirken.

Das aktive Dampfen von Schwingungen erfolgt durch die Erweiterung der klassischen PPI-Kas-
kadenregelung, um eine zusatzliche Rickfihrung von gefilterten Geschwindigkeitswerten zu er-
moglichen. Hierbei kdnnen bis zu 3 Frequenzen gleichzeitig gedampft werden.

Die Parametrierung erfolgt Gber P-AXIS-00753 [ 19], fir jede Frequenz stehen 3 Modi zur Aus-
wahl:

* (NOT_ACTIVE = 0)

* DIRECT =1

* INDIRECT =2

*« SET_POINT =3

Die Wirkungsweise der Modi 1-3 wird in den folgenden Kapiteln naher beschrieben.

Achtung

' Die Funktion “Improved Position Control” stellt einen Eingriff in den Regelkreis
dar und ist aus diesem Grund kritisch fur die Stabilitat des Systems.
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2.1

Modus ,,DIRECT*

Der Modus “DIRECT” (P-AXIS-00753 [ 19]) verwendet ausschliellich direkte Messwerte, um
Schwingungen zu dampfen; die zu dampfende Schwingung (P-AXIS-00751 [ 17]) muss daher
in den Istwerten enthalten sein.

Nachfolgende Abbildung zeigt die Erweiterung der PPI-Kaskadenregelung fiir den Modus ,,DI-
RECT":

PPl-kKaskadenregelung
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Abb. 1: Erweiterung der Kaskadenregelung fur den Modus ,,DIRECT*

Die zu dampfenden Frequenzen sind idealerweise in den Geschwindigkeitswerten aus vy, ent-
halten und werden Uber ein direktes Messsystem aufgenommen. Durch eine geeignete Band-
passfilterung wird das gemessene Frequenzspektrum auf die relevante Frequenz reduziert. Nach
der Skalierung der Ergebnisse wird eine zusatzliche additive Geschwindigkeit(v,qq 4s) auf die
StellgroRe der Lageregelung (v.,;) gegeben. Dies resultiert in einer Gegenbewegung des Motors
gegen die jeweilige Schwingung.

Ist kein direktes Messsystem vorhanden, kénnen alternativ die Istwerte des Motors (v,) verwen-
det werden, unter der Voraussetzung, dass die Schwingung in der Istgeschwindigkeit des Motor-
gebers (V) sichtbar ist.

Achtung

Zu hohe Skalierung der additiven Geschwindigkeit kann zu einem Aufschwingen
des Antriebs fiihren.

Folge: Der Regelkreis wird instabil.
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2.2

Vorteil Modus

Modus ,,INDIRECT*

Der Modus ,INDIRECT* (P-AXIS-00753 [ 19]) kann verwendet werden, falls im Messsystem
die zu ddmpfende Schwingung (P-AXIS-00751 [ 17]) nicht enthalten ist. Dazu wird die me-
chanische Schwingung durch ein digitales Filter simuliert:

FPI-kaskadenregelung

Hzal Wzall . W i Wistz
——» Lageregler —»{ Drehzahlregler » Antrieh S~ Mechanik
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Abb. 2: Erweiterung der Kaskadenregelung fiir den Modus "INDIRECT"

Durch die Angabe einer Dampfung (P-AXIS-00756 [ 21]) kann fur jede der zu dampfenden
Frequenzen separat eine Simulation der mechanischen Schwingung durchgefuhrt werden. Das
Ergebnis der Simulation wird wie das Ergebnis aus der Messung mit direktem Messsystem be-
handelt. Durch eine geeignete Bandpassfilterung wird das Frequenzspektrum auf die relevante
Frequenz reduziert. Nach der Gewichtung der Ergebnisse wird eine additive Geschwindigkeit auf
die StellgréRe beaufschlagt, die zu einer Gegenbewegung des Motors gegen die Schwingung
fuhrt.

»INDIRECT*

Im Vergleich zu dem Modus “DIRECT”, bietet der Modus “INDIRECT” den Vorteil, auch schwa-
che Schwingungen, die nicht in den Istwerten des Motors oder des direkten Messsystems zu se-
hen sind, in der Simulation stark anregen zu kénnen. So kénnen auch Schwingungen, die nicht
fur den Modus ,DIRECT* geeignet sind, durch die Funktion “Improved Position Control” gedampft
werden.

Achtung

Zu hohe Skalierung der additiven Geschwindigkeit kann zu einem Aufschwingen
des Antriebs fiihren.

Folge: Der Regelkreis wird instabil.

Achtung

Bei hohen Frequenzen kann es durch die Totzeit der Simulation zu einer Phasen-
verschiebung der ausgegebenen additiven Geschwindigkeit kommen.

Folge: Schwingungen kdénnen verstarkt anstatt gedampft werden.

Achtung

Bei niedrigen Dampfungen kann es zu einer Ausgabe von hohen additiven Ge-
schwindigkeiten kommen.

Folge: Aufschwingen des Antriebs ist moglich.
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2.3

Modus ,,SET_POINT*“

Der Modus “SET_POINT” (P-AXIS-00753 [ 19]) verfolgt das gleiche Prinzip wie der Modus “IN-
DIRECT".

PFl-Kaskadenregelung
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Abb. 3: Modus SET_POINT

Wie in obiger Abbildung zu sehen, wird auch im Modus “SET_POINT” die mechanische Schwin-
gung simuliert. Der Unterschied zu dem Modus “INDIRECT” liegt in den Werten, auf die die Si-
mulation aufbaut:

Im Modus “SET_POINT" werden direkt die Sollgeschwindigkeiten aus dem Lageregler verwen-
det. Dadurch wird die Totzeit durch die Messung und Ubertragung der Istgeschwindigkeit umgan-
gen.

Vorteil Modus SET_POINT

Die ausgegebenen additiven Geschwindigkeitswerte sind folglich etwas schneller als im Modus
“INDIRECT”. Dadurch spielt die Phasenverschiebung eine geringe Rolle und héhere Frequenzen
kénnen gedampft werden.

Ein weiterer Vorteil des Modus ,SET_POINT" liegt darin, dass sich der Antrieb nicht durch die
Ruckfihrung der Istwerte aufschwingen kann. Im Gegenzug gehen Informationen, die der Modus
.INDIRECT" durch die Verwendung der Istwerte des Motors erhalt, verloren.

Achtung

Bei hohen Frequenzen kann es durch die Totzeit der Simulation zu einer Phasen-
verschiebung der ausgegebenen additiven Geschwindigkeit kommen.

Folge: Schwingungen koénnen verstarkt anstatt gedampft werden.

Achtung

Bei niedrigen Dampfungen kann es zu einer Ausgabe von hohen additiven Ge-
schwindigkeiten kommen.

Folge: Aufschwingen des Antriebs ist moglich.
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3 Inbetriebnahme

Da die Parametrierung der Funktion ,Improved Position Control* kritisch fUr die Stabilitat des Sys-
tems ist, werden in den folgenden Unterkapiteln einige Hinweise flur die Inbetriebnahme der
Funktion gegeben.

3.1 Voraussetzungen

Fur die Nutzung von ,Improved Position Control“ muss folgendes beachtet werden:
» Die Achse muss sich in Lageregelung (CNC oder Antrieb) befinden.

* Bei Antrieben mit eigener Lageregelung erfolgt die Ausgabe der Funktion ,Improved Position
Control” Gber eine additive Geschwindigkeit. Diese muss hierfir in den Prozessdaten konfigu-
riert sein.

Nachfolgend die Konfiguration fliir CANopen. Fiir SERCOS muss zusatzlich der Parameter
S-0-0037 konfiguriert sein.

Die Skalierung der Geschwindigkeitsschnittstelle muss tber die Parameter P-AXIS-00205
[ 23], P-AXIS-00206 [+ 24] und P-AXIS-00207 [+ 24] korrekt durchgefiihrt werden.

* Befindet sich die Achse in CNC-Lageregelung, wird die additive Geschwindigkeit direkt mit der
StellgroRe verrechnet. Die Skalierung erfolgt mit dem Skalierungsfaktor der Antriebsstellgrofie
P-AXIS-00128 [ 22] und P-AXIS-00129 [ 23].

* Bei Aktualisierung von geanderten Achsparametern der Funktion ,Improved Position Control*
muss die Achse im Stillstand sein.

Position controller Velocity controller Current controller
set
\J set 3 e
Kp {0100 Aflrad/s) Kp[140.0 WA
Kv|1.00  1000/min Tn 5 0 Tn |D_B ms
Posttlcn 1 Velocity 1 3 Cument
a3 o | |50 202 -
- Vact
P act || T
(Taat ]
ria
l P act Fb1
{P act Fb2

Abb. 4: Darstellung additive Geschwindigkeit
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Inbetriebnahme

y MOTION

4 [ CNC
b B Tasks

:- Prozessabbild
¥ Compensations
4 T Achsen
4 im Achse 1
b Eingdnge
4 [ Ausginge
B+ Master control word
- Reserved
| B Additive velocity command valuel
B~ Position command value

Abb. 5: Additive Geschwindigkeit konfiguriert fiir CANopen
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3.2 Gantry-Achsen

Die Funktion ,Improved Position Control“ erméglicht das Dampfen von Schwingungen in Hard-
Gantry-Systemen.

Die Parametrierung erfolgt in der Masterachse. Fur die Slaveachse im Gantryverbund darf die
Funktion nicht aktiviert werden. Bei Aktivierung in der Slaveachse wird der Fehler mit der ID
70600 ausgegeben.

Die additive Geschwindigkeit fir Gantry-Slaveachsen wird intern Uber die Parameter der Master-
achse berechnet.

Bei Ausgabe der berechneten Werte Gber die additive Sollgeschwindigkeit (Lageregelung im An-
trieb) muss darauf geachtet werden, dass die Skalierung der Geschwindigkeitsschnittstelle fur
Master- und Slaveachsen Uber die Parameter

P-AXIS-00205 [ 23],

P-AXIS-00206 [ 24] und

P-AXIS-00207 [ 24]

korrekt durchgeflhrt wird. Im Normalfall ist die Skalierung der Masterachse identisch zu der Ska-
lierung der Slaveachse.

3.3 Anwendungsbeispiel

Das folgende Beispiel zeigt das Ergebnis sowie die Parametrierung der Funktion ,Improved Posi-
tion Control bei der Anwendung auf einem Zahnstangen-Ritzel-Antrieb.

Fir Versuchszwecke wurde die Achse vor- und zurtickgefahren und Schwingungen mit einem
Beschleunigungssensor aufgezeichnet.

53Hz Schwingung wihrend deserfahrens 11Hz Schwingung beim Bremsen/Beschleunigen

[ xAdhse "I'-MII I-MIIIHT [ Xocme YA T-chne @ Modul | Temperstri

.' 'e.»‘—-y

15541 Ik
Rohdaten, t [5.ms]

- L 4L
1 min: 660,00, FFT ¥-Achsz, f [Hz)

&0 B
1/min: 3180.00, FFT Y-Adhse, f [Hz]

Abb. 6: Dominante Schwingungen ohne Improved Position Control

Die obige Abbildung zeigt im oberen Teil den aufgezeichneten Zeitbereich und im unteren Teil
den Frequenzbereich.

Die Achse zeigt wahrend des Verfahrens eine dominante Schwingung bei einer Frequenz von
53Hz sowie beim Bremsen/Beschleunigen eine dominante Schwingung bei 11Hz. Durch die
Funktion ,Improved Position Control“ sollen beide Frequenzen gedampft werden.
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53Hz Schwingung mit Modus DIRECT

53Hz Schwingung

e

Rohdaten, t [s.ms] Rohdaken, t [s.ms]

0,81 mes?

a0 P [ 3 4

5 40 B
1jenin: 3180.00, FFT ¥-Achse,  [He] 1fmin: 3180.00, FFT ¥-Achse, f [Hz]

Abb. 7: Dampfung der Schwingung bei 53Hz durch den Modus "DIRECT"

Obige Abbildung zeigt die Dampfung der Schwingung bei 53Hz. Durch optimale Parametrierung
des Modus ,DIRECT* kann die Amplitude von 0,81m/s? auf 0,40 m/s? gedampft werden.
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Gleichzeitig wird die Schwingung bei 11 Hz mit dem Modus ,INDIRECT* gedampft:
11Hz Schwingung 11Hz Schwingung mit Modus INDIRECT

: tabas .40
Fuoldaten, ¢ [s.ms] Rahdaten, t [5.ms]

LI 15 i B oW B ; - i 1 5 _.. _','. 10
1 660.00, FFT ¥-Achse, f [H2) i i 660,00, FFT ¥-Achse, f [Hz]

Abb. 8: Dampfung der Schwingung bei 11Hz durch den Modus "INDIRECT"

Auch bei dieser Frequenz kann durch optimale Parametrierung eine Dampfung der Amplitude
von 0,52 m/s? auf 0,28 m/s? erzielt werden.

Verwendete Parametrierung

lr param.improved position control.enable TRUE
lr param.improved position control.v add max fact 1000
lr param.improved position control.stage[0].mode DIRECT
lr param.improved position control.stage[0].filter.order 2
lr param.improved position control.stage[0O].filter.fg fO0 53
lr param.improved position control.stage[0].filter.g factor 10
lr param.improved position control.stage[0].filter.damping 0.9
lr param.improved position control.stage[0].weight fact num 100
lr param.improved position control.stage[0].weight fact denom 200
lr param.improved position control.stage[l].mode INDIRECT
lr param.improved position control.stage[l].filter.order 2

lr param.improved position control.stage[l].filter.fg f0 90
lr param.improved position control.stage[l].filter.qg factor 10
lr param.improved position control.stage[l].filter.damping 0.5
lr param.improved position control.stage[l].weight fact num 100
lr param.improved position control.stage[l].weight fact denom 200

lr param.improved position control.stage[2].mode NOT ACTIVE
lr param.improved position control.stage[2].filter.order 2

lr param.improved position control.stage[2].filter.fg fO0 90

lr param.improved position control.stage[2].filter.q factor 10

lr param.improved position control.stage[2].filter.damping 0.4
lr param.improved position control.stage[2].weight fact num 100

Optimierte Lageregelung (Improved Position Control) Seite 14 / 27
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lr param.improved position control.stage[2].weight fact denom 200

Vorgehensweise beispielhaft erklart

Um die moglichst perfekte Parametrierung flir eine Frequenz zu finden, werden zunachst die Mo-
di fir die Frequenzen separat aktiviert und betrachtet.

Fur die Frequenz bei 53 Hz wird der Modus ,DIRECT* gewahlt, da die Frequenz eindeutig in den
Istwerten des Antriebs zu sehen ist. Aufgrund der hohen Frequenz kann der Gutefaktor entspre-
chend angezogen werden. Ein Gutefaktor von 10 entspricht bei dieser Frequenz einer Bandbreite
von 5,3Hz. AnschlieRend wird der Gewichtungsfaktor sukzessive erhéht, bis sich das Ergebnis
wieder verschlechtert.

Nach dem gleichen Prinzip werden die Parameter fur die Frequenz bei 11Hz ermittelt. Hier wird
der Modus ,INDIRECT* verwendet, um die Frequenz von den umliegenden Frequenzen separie-
ren zu kdnnen. Fur diesen Modus muss zusatzliche eine Dampfung eingestellt werden. Um die
optimale Dampfung zu bestimmen, besteht die Méglichkeit, die Dampfung der Schwingung aus
dem Zeitbereich der Aufzeichnung zu errechnen. Alternativ kann das Verhalten der Funktion ,Im-
proved Position Control“ bei sukzessivem Absenken der Dampfung betrachtet werden.

Zuletzt werden beide Frequenzen gleichzeitig aktiviert und Gberprift ob sich die beiden Stufen
gegenseitig beeinflussen. Da beide Frequenzen in diesem Beispiel relativ weit auseinander lie-
gen, ist keine Beeinflussung zu erkennen.
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Parameter

4

Parameter

Die Funktion ,Improved Position Control” bietet die Mdglichkeit, bis zu 3 Frequenzen gleichzeitig
zu dampfen. Einige Parameter missen hierfur fir jede der zu dampfenden Frequenzen individu-
ell eingestellt werden. Die Unterteilung der Frequenzen bei der Parametrierung erfolgt durch Stu-
fen (stagesl[i] mit 0 <=i <= 2).

Sollen mehrere Frequenzen gedampft werden die nahe beieinander liegen, so
muss dies bei der Parametrierung der einzelnen Stufen beriicksichtigt werden.

Folge: Eine gegenseitige Beeinflussung der einzelnen Stufen ist moglich.

4.1 Ubersicht

Folgende Achsparameter stehen fiir die Anpassung der Funktion ,Improved Position Control“ zur
Verfligung:

ID Achsparameter Beschreibung

P-AXIS-00750 order Filterordnung

P-AXIS-00751 fg_fo Bedampfte Frequenz

P-AXIS-00752 g_factor Filtergite

P-AXIS-00753 mode Modus

P-AXIS-00754 weight_fact_num Zahler des Gewichtungsfaktors

P-AXIS-00755 weight_fact_denom Nenner des Gewichtungsfaktors

P-AXIS-00756 damping Filterdampfung

P-AXIS-00757 v_add_max_fact Faktor fir maximal zuldssige additive Geschwindigkeit

P-AXIS-00758 enable Aktivierung der Funktion ,Improved Position Control*
Zusatzlich verwendete Parameter:

ID Achsparameter Beschreibung

P-AXIS-00128 multi_gain_n Nenner Anpassung Stellgrofle

P-AXIS-00129 multi_gain_z Zahler Anpassung StellgroRe

P-AXIS-00205 V_reso_denom Nenner Normierung Geschwindigkeit

P-AXIS-00206 vV_reso_num Zahler Normierung Geschwindigkeit

P-AXIS-00207 v_time_base Zeitbasis Normierung Geschwindigkeit
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4.2 Beschreibung

P-AXIS-00750

Ordnung des Bandpassfilters

Beschreibung

Mit diesem Parameter wird die Ordnung des Bandpassfilters fir alle Modi (P-AXIS-00753
[ 19]) angegeben.

Weiter ist dieser Parameter ein Wert, mit dem der Abfall des Frequenzgangs (Abfall = - or-
der x 20 db/ Dekade.) ausgedrickt wird.

Parameter

Ir_param.improved_position_control.stageli].filter.order

Datentyp

UNS32

Datenbereich

1 <=order <=3

Achstypen T,R,S

Dimension T: —- R, S: —-
Standardwert 0

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen

P-AXIS-00751 Bedampfte Frequenz

Beschreibung

Der Parameter definiert die Frequenz, die durch die Funktion “Improved Position Control”
aktiv bedampft werden soll.

Fir den Bandpassfilter wird bei allen Modi P-AXIS-00753 [ 19] die mittlere Frequenz an-
gegeben.

Far die Modi INDIREKT, sowie SET_POINT wird auf der gleichen Frequenz zusatzlich die
Simulation der mechanischen Schwingung aufgebaut.

Parameter

Ir_param.improved_position_control.stage]i].filter.fg_f0

Datentyp

REALG64

Datenbereich

0.0 < fg_f0 <= 500.0

Achstypen T,R,S

Dimension T:Hz R, S: Hz

Standardwert -1

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen Die Funktion “Improved Position Control” erbringt die besten Ergebnisse, wenn die dominie-

rende Frequenz der mechanischen Schwingung genau getroffen wird. Die gemessene Fre-
quenz kann durch z.B. Messungenauigkeiten von der tatsachlichen Frequenz abweichen.
Durch variieren des Parameters fg_f0 innerhalb eines kleinen Bereichs, kann in manchen
Fallen die Performance der Funktion verbessert werden.

Parameter verfligbar ab CNC-Version V3.1.3077.08
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P-AXIS-00752 Giitefaktor des Bandpassfilters

Beschreibung ?ngg}t;e des Kehrwerts der Bandbreite fir den Bandpassfilter bei allen Modi (P-AXIS-00753
P-AXIS-00752 = P-AXIS-00751 [ 17] / Bandbreite

Parameter Ir_param.improved_position_control.stageli].filter.q_factor

Datentyp REALG4

Datenbereich 1.0 <= q_factor <= 10.0

Achstypen T,R,S

Dimension T: —- R, S: —-

Standardwert -1

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen Eine hohe Filtergute schrankt die Bandbreite der zu filternden Frequenzen ein. Um keine re-

levanten Frequenzen abzuschneiden wird empfohlen, die Filterglte schrittweise zu erhdohen.
Limitierend fiir die Filtergiite ist die Anderung der Frequenz in Abhéngigkeit von Maschinen-
position und Massetragheit. Eine hohere Filterglte fuhrt i.A. zu einer besseren Dampfung
der gewlinschten Frequenz, wahrend eine kleinere Giite zu einem robusteren Verhalten der
Frequenzdampfung flhrt.

Parameter verfiigbar ab CNC-Version V3.1.3077.08
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P-AXIS-00753

Modus fiir die Funktion ,,Improved Position Control“

Beschreibung

Fir die Funktion ,Improved Position Control” (IPC) stehen folgende Modi zur Verfiigung,
diese kdnnen fur unterschiedliche Stufen (stages) gleichzeitig verwendet werden:

* NOT_ACTIVE: IPC ist nicht aktiv.

* DIRECT: IPC verwendet direkte Messwerte. Direkte Messwerte kénnen entweder von ei-
nem direkten Messsystem kommen oder als Istgeschwindigkeit von einem Motorgeber
stammen.

* INDIRECT: IPC verwendet Werte, basierend auf der Simulation der mechanischen
Schwingung durch die gemessene Istgeschwindigkeit des Motors.

* SET_POINT: IPC verwendet Werte, basierend auf der Simulation der mechanischen
Schwingung durch die Sollgeschwindigkeit.

Parameter Ir_param.improved_position_control.stage[i].mode
Datentyp UNS32
Datenbereich 0 - NOT_ACTIVE
1-DIRECT
2 - INDIRECT
3 - SET_POINT
Achstypen TR, S
Dimension T: —- R, S: —-
Standardwert 0
Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen
Anmerkungen Parameter verfuigbar ab CNC-Version V3.1.3077.08
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P-AXIS-00754

Zahler des Gewichtungsfaktors

Beschreibung

Zahler des Gewichtungsfaktors. Der Gewichtungsfaktor wird aus P-AXIS-00754 und P-
AXIS-00755 [+ 20] berechnet:

Gewichtungsfaktor = P-AXIS-00754 / P-AXIS-00755 [ 20]

Durch den Gewichtungsfaktor wird die ausgegebene additive Geschwindigkeit pro Stufe
(stage) beeinflusst. Der Gewichtungsfaktor ist auf einen maximalen Wert von 7.0 be-
schrankt.

Ein Gewichtungsfaktor <1 verringert die ausgegebene additive Geschwindigkeit. Ein Ge-
wichtungsfaktor >1 vergréRert die ausgegebene additive Geschwindigkeit.

Parameter

Ir_param.improved_position_control.stageli].weight_fact_num

Datentyp

UNS32

Datenbereich

0 < weight_fact_num < MAX(UNS32)

Achstypen T,R,S

Dimension T: —- R, S: —-

Standardwert 1

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen Fir eine sichere Inbetriebnahme der Funktion “Improved Position Control” wird empfohlen,
die additive Geschwindigkeit Uber den Gewichtungsfaktor langsam zu erhéhen.
Parameter verfligbar ab CNC-Version V3.1.3077.08

P-AXIS-00755 Nenner des Gewichtungsfaktors

Beschreibung

Nenner des Gewichtungsfaktors. Der Gewichtungsfaktor wird aus P-AXIS-00754 [ 20] und
P-AX1S-00755 berechnet:

Gewichtungsfaktor = P-AXIS-00754 [ 20] / P-AXIS-00755

Durch den Gewichtungsfaktor wird die ausgegebene additive Geschwindigkeit pro Stufe
(stage) beeinflusst. Der Gewichtungsfaktor ist auf einen maximalen Wert von 7.0 be-
schrankt.

Ein Gewichtungsfaktor <1 verringert die ausgegebene additive Geschwindigkeit, ein Ge-
wichtungsfaktor >1 vergréRert die ausgegebene additive Geschwindigkeit.

Parameter

Ir_param.improved_position_control.stage[i].weight_fact_denom

Datentyp

UNS32

Datenbereich

0 < weight_fact_denom < MAX(UNS32)

Achstypen T,R,S

Dimension T — R, S: —-

Standardwert 1

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen Fir eine sichere Inbetriebnahme der Funktion “Improved Position Control” wird empfohlen,

die additive Geschwindigkeit Gber den Gewichtungsfaktor langsam zu erhéhen.
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P-AXIS-00756

Dampfung der simulierten mechanischen Schwingung

Beschreibung

Der Parameter gibt die Dampfung der simulierten mechanischen Schwingung fur die Modi
(P-AX1S-00753 [+ 19]) INDIRECT und SET_POINT an.

Auf den Modus DIRECT hat der Parameter keinen Einfluss.

Parameter

Ir_param.improved_position_control.stageli].filter.damping

Datentyp

REALG64

Datenbereich

0.0 < damping < 1.0

Achstypen T,R,S

Dimension T: —- R, S: —-

Standardwert -1

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen Je niedriger die Dampfung, desto starker schwingt die Simulation der mechanischen
Schwingung und desto héher ist die ausgegebene additive Geschwindigkeit. Um die Funkti-
on “Improved Position Control” sicher in Betrieb zu nehmen, wird empfohlen, die Dampfung
langsam zu verkleinern.
Parameter verfiigbar ab CNC-Version V3.1.3077.08

P-AXIS-00757 Faktor fiir die maximal zuldssige additive Geschwindigkeit

Beschreibung

Mit diesem Parameter kann die maximal zulassige additive Geschwindigkeit der Funktion
“Improved Position Control” begrenzt werden.

Die additive Geschwindigkeit wird anteilig zu der maximalen Geschwindigkeit der Achse be-
grenzt:

max. additive Geschwindigkeit = P-AXIS-00757 / 1000 x P-AXIS-00212

Uberschreitet die additive Geschwindigkeit den berechneten Wert, dann wird der Grenzwert
weiter als additive Geschwindigkeit ausgegeben.

Parameter

Ir_param.improved_position_control.v_add_max_fact

Datentyp

UNS16

Datenbereich

0 <=v_add_max_fact <= 2000

Achstypen T,R,S

Dimension T:0,1% R, S:0,1%

Standardwert 0

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen Bei Uberschreitungen der maximalen Geschwindigkeit wird keine Warnung ausgegeben.

Parameter verfligbar ab CNC-Version V3.1.3077.08
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P-AXIS-00758

Aktivieren der Funktion ,,Improved Position Control“

Beschreibung

Mit diesem Parameter kann die Funktion “Improved Position Control” ein- bzw. ausgeschal-
tet werden.

Parameter

Ir_param.improved_position_control.enable

Datentyp

BOOLEAN

Datenbereich

0: Improved Position Control ist nicht aktiv
1: Improved Position Control ist aktiv

Achstypen T,R,S

Dimension T: ——-- R, S: ----
Standardwert 0

Antriebstypen SERCOS, Profidrive, CANopen

Anmerkungen Parameter verfiigbar ab CNC-Version V3.1.3077.08

P-AXIS-00128 Anpassung der AntriebsstellgroBe an das Antriebsformat (Nenner)

Beschreibung

Der im Lageregler berechnete Geschwindigkeitssollwert muss an das D/A-Format des D/A-
Konverters angepasst werden. Es ist der Digitalwert am D/A-Konvertereingang (getrie-
be[i].multi_gain_z/getriebe[i].multi_gain_n) anzugeben, bei welchem die Achse mit der Ge-
schwindigkeit von [1m/min] bzw. [1000°/min] verfahrt.

Zahler : P-AX1S-00129

Parameter

getriebe[i].multi_gain_n

Datentyp

UNS32

Datenbereich

1 < multi_gain_n < MAX(UNS32)

Achstypen TR, S

Dimension T: - R,S: ----
Standardwert 1

Antriebstypen Simulation, Konventionell, Terminal, Lightbus, Profidrive
Anmerkungen
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P-AXIS-00129

Anpassung der AntriebsstellgroBe an das Antriebsformat (Zahler)

Beschreibung

Der im Lageregler berechnete Geschwindigkeitssollwert muss an das D/A-Format des D/A-
Konverters angepasst werden. Es ist der Digitalwert am D/A-Konvertereingang (getrie-
be[i].multi_gain_z/getriebe[i].multi_gain_n) anzugeben, bei welchem die Achse mit der Ge-
schwindigkeit von [1m/min] bzw. [1000°/min] verfahrt.

Nenner : P-AXIS-00128

Parameter

getriebe[i].multi_gain_z

Datentyp

UNS32

Datenbereich

1 < multi_gain_z < MAX(UNS32)

Achstypen TR, S

Dimension T: Bit R,S: Bit
Standardwert 2000

Antriebstypen Simulation, Konventionell, Terminal, Lightbus, Profidrive
Anmerkungen

P-AXIS-00205 Normierung der Geschwindigkeit (Nenner)

Beschreibung

Die Definition des Umrechnungsfaktors der Sollgeschwindigkeit ins Antriebsformat erfolgt
durch Angabe des an den Antrieb ausgegebenen Wertes sowie der zugehoérigen Wegstre-
cke, die in der in P-AXIS-00207 angegebenen Zeit zuriickgelegt wird.

Mit diesem Parameter wird der Nenner des Umrechnungsfaktors angegeben. (P-
AXIS-00206 ist der Zahler)

Der Faktor gibt den Weg an, der in der in P-AXIS-00207 angegebenen Zeit zurlickgelegt
wird, wenn der Wert in P-AXIS-00206 an den Antrieb ausgegeben wird. Der Weg ist in 1 um
oder 0.001° angegeben.

Parameter

antr.v_reso_denom

Datentyp

UNS32

Datenbereich

1 <v_reso_denom < MAX(UNS32)

Achstypen T,R,S

Dimension T: 1um R,S: 0.001°
Standardwert 36

Antriebstypen Alle Antriebstypen

Anmerkungen
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P-AXIS-00206

Normierung der Sollgeschwindigkeit (Zahler)

Beschreibung

Die Definition des Umrechnungsfaktors der Sollgeschwindigkeit ins Antriebsformat erfolgt
durch Angabe des an den Antrieb ausgegebenen Wertes sowie der zugehoérigen Wegstre-
cke, die in der in P-AXIS-00207 angegebenen Zeit zuriickgelegt wird.

Mit diesem Parameter wird der Zahler des Umrechnungsfaktors angegeben. (P-AXIS-00205
ist der Nenner)
Der Faktor gibt die Anzahl der ausgegebenen Geschwindigkeitsinkremente an.

Parameter

antr.v_reso_num

Datentyp

UNS32

Datenbereich

0 <v_reso_num < MAX(UNS32)

Achstypen T,R,S

Dimension T: Inkremente R,S: Inkremente
Standardwert 1

Antriebstypen Alle Antriebstypen

Anmerkungen

P-AXIS-00207 Zeitbasis fiir Normierung der Geschwindigkeit

Beschreibung

Die Zeitbasis fur die Anpassung der Geschwindigkeitsschnittstelle auf die Einheit im Antrieb
kann pro Minute, Sekunde oder Abtastintervall angegeben werden. Wird z.B. die Normie-
rung pro Abtastintervall gewahlt, so andert sich die ausgegebene Grole bei gleicher Ge-
schwindigkeit proportional zur eingestellten NC-Zykluszeit. Dies kann je nach Antrieb erfor-
derlich sein.

Parameter antr.v_time_base
Datentyp UNS16
Datenbereich 0: pro Minute

1: pro Sekunde
2: pro Abtastintervall

Achstypen T,R,S

Dimension T: - R,S: --—--
Standardwert 0

Antriebstypen SERCOS

Anmerkungen
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5.1

Anhang

Anregungen, Korrekturen und neueste Dokumentation

Sie haben einen Fehler gefunden, Anregungen oder konstruktive Kritik? Gerne kdnnen Sie uns
unter documentation@isg-stuttgart.de kontaktieren.

Die aktuellste Dokumentation finden Sie in unserer Onlinehilfe (DE/EN):

QR-Code Link: https://www.isg-stuttgart.de/documentation-kernel/
Der o0.g. Link ist eine Weiterleitung zu:

https://lwww.isg-stuttgart.de/fileadmin/kernel/kernel-html/index.html

Mégliche Anderung von Favoritenlinks im Browser:

Technische Anderungen der Webseitenstruktur betreffend der Ordnerpfade oder ein Wechsel des
HTML-Frameworks und damit der Linkstruktur kdnnen nie ausgeschlossen werden.

Wir empfehlen, den o.g. ,QR-Code Link" als primaren Favoritenlink zu speichern.

PDFs zum Download:

DE:
https://www.isg-stuttgart.de/produkte/softwareprodukte/isg-kernel/dokumente-und-downloads

EN:
https://lwww.isg-stuttgart.de/en/products/softwareproducts/isg-kernel/documents-and-downloads

E-Mail: documentation@isg-stuttgart.de
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P-AXIS-00205 ...
P-AXIS-00206 ......cocvveriiiiiieiiieiee e
P-AXIS-00207 ....ooiiiiiiiiiiieie et
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