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32 Pratica — Controle de Torque

OBJETIVO: 1. Efetuar a programacdo por meio de comandos de
parametrizagao para controlar o torque;
2. Utilizar o Controle de Torque.

DATA: / /

LOCAL DA PRATICA: Laboratério de Acionamentos Eletronicos

Material utilizado:

- Servo Motor Yaskawa;
- Servo Diriver;
- Caixa de Testes;

- Manual do Usuario Sigma 2.

Participantes do Grupo:

1. Nome: Matricula:
2. Nome: Matricula:
3. Nome: Matricula:
4. Nome: Matricula:

Prof. Dr. Cesar da Costa



1 - PROCEDIMENTO

1) O procedimento de operagdo aqui descrito depende dos ajustes do
parametro (Pn), selegdo do modo de controle do Servo pack, parametro

Pn000.1. Conforme Tabela a seguir:

Pn000.1 - Selecdo do Método de Controle
Neste parametro temos varias opgdes que estio listadas abaixo:
0 - Velocidade (Ref. Analdgica)
1- Posi¢ido {Pulsos)
2- Torque (Ref. Analogica)
3- Velocidade [Ref. Interna - Entradas Digitais)
4- Velocidade (Ref. Interna) / Velocidade (Ref. Analdgica)
5-Velocidade (Ref.Interna) f Posi¢ao (Pulsos)
6- Velocidade (Ref. Interna) / Torque (Ref. Analogica)
7 - Posigdo [Pulsos) / Velocidade (Ref. Analogica)
8 - Posigdo [Pulsos) / Torque {Ref. Analdgica)
9 - Torque {Ref. Analdgica) / Velocidade {Ref. Analdgica)
A - Velocidade [Ref. Analdgica) / Zero Clamp
B - Posigdo {Pulsos) / Posigao (Inibicido de Pulsos)

2) O parametro Pn000.1 é responsavel pela sele¢cdo do método de controle. O
padrdao de fabrica possui valor 0, isto significa que o método de controle é
velocidade. Pode-se observar que o Servo Motor obedece a referéncia
analdgica V-REF.

3) Seguindo o procedimento descrito no item 7.1.6 (Operagdo em Modo de
Definicdo de Parédmetro), programe o Servo pack para Operagédo em Modo de

Controle de Torque:

e Ajuste 0 Pn000.1 para 2 (Torque — Ref. analdgica)

Pn000.1 Método de Controle|

Controle de Torgue

*Uma referéncia de torque & dada em T-REF (CN1-
9).
*A entrada de referéncia de velocidade V-REF
(CN1-5) ndo pode ser usada para controle de

Servo acionamento

velocidade se Pn002.1 & ajustado para 1. EGJB{SPQCJ; — T-REF Cn1-9
*Pardmetro Pn407 pode ser usado como limite de Limite de
2 velocidade durante o controle de torque. \;e‘ocidadeﬁ Cn1-5
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Os seguintes sinais de entrada sdo usados no controle de torque.

Entrada de referén- T-REF
cia de torque

Entrada da referén- C
cia de velocidade

Senvo Amplifier

CN1-9
{ sc I Jonio
V-REF Icnms

5G i Icm-a

= Entrada T-REF CN1-9 | Entrada de referéncia de Torque \(?g&tg?cli:c;l'eorquel
_ Comum da entrada de referéncia Controle Torque/
= Entrada SG CN1-10 de Torque Velocidade

O torque no servomotor é controlado de forma proporcional a tensao

aplicada entre os terminais T-REF e SG.

Torque de referéncia (%)

Ajuste default

Mo 8 12
100 Tensdo na entrada (V)

-200

-300

Principio do Limite de Velocidade: Quando trabalhando em modo

controle de torque, o sistema precisa de uma faixa de velocidade permitida

para poder reagir em fungcéo de alguma variagdo de ordem mecanica, como por

exemplo variagdo de carga, didametro, etc. A esta velocidade maxima permitida

para reacao damos o nome de Limite de Velocidade, fazendo com que a

velocidade atual do motor no controle de torque dependa exclusivamente da

condic&o de carga atual.

Velocidade motor

4) A seguir sdo apresentados alguns parametros Pn responsaveis pelo controle

de Posicao (Manual do Usuario — B.1 Parédmetros, pag. 296).



e Pn400 - Ganho da Referéncia de Torque

Ajuste do Pn400: Neste parametro escolhemos qual o torque
correspondente ao nivel de tensdo do canal analégico T-REF, por exemplo o
ajuste de fabrica é 30, temos 30X0,1=3, significa que com 3Vcc teremos o

torque nominal do Servo Motor.

Unidade: 0,1V/Torque nominal
Faixa de Ajuste: 10 a 100
Valor de fabrica: 30

O que acontece se vocé segurar o eixo quando estiver em 10? E em 1007?

e Pn401 - Filtro da Referéncia de Torque

Ajuste do Pn401: Podemos ajustar o filtro da referéncia de torque T-REF

neste parametro para “limpar” certos ruidos do canal analdgico.

Unidade: 0,01ms
Faixa de ajuste: 0 a 65535
Valor de Fabrica: 100

e Pn402 - Limite de Torque Avante

Ajuste do Pn402: Neste parametro ajustamos o limite de torque a que o
Servo Motor pode chegar no sentido horario. De fabrica vem ajustado no
maximo valor para que o Servo possa controlar o maximo possivel a
velocidade, pois quando limitamos o torque a partir deste valor nado temos
controle sobre a velocidade, porque o Servo néo ira ter torque para vencer

situagdes mais dificeis de carga.



Unidade: %
Faixa de Ajuste: 0 a 800
Valor de Fabrica: 800

O que acontece se vocé colocar no minimo? E no maximo?

e Pn403 - Limite de Torque Reverso

Ajuste do Pn403: Idéntico ao parametro Pn402, porém no sentido

anti-horario.

Unidade: %
Faixa de Ajuste: 0 a 800
Valor de Fabrica: 800

O que acontece se vocé colocar no minimo? E no maximo?

Sempre que se ajustar o Pn402, ou o Pn 403, € necessario o ajuste do

outro para que nao haja divergéncia na analise.

e Pn404 - Limite Externo de Torque Avante

Ajuste do Pn404: Neste parametro ajustamos o limite de torque externo
a que o Servo Motor pode chegar no sentido horario. Pelo conector de I/O 1CN

podemos escolher quando obedecer a este limite, com a fungédo P-CL.

Unidade: %
Faixa de Ajuste: 0 a 800
Valor de Fabrica: 100.



e Pn406 - Torque de Parada de Emergéncia

Ajuste do Pn406: Para emergéncias ou alarme este € o torque utilizado para

realizar a frenagem, o valor de fabrica € o maximo.

Unidade: %
Faixa de Ajuste: 0 a 800
Valor de Fabrica: 800

e Pn407 - Limite de Velocidade no Controle de Torque

Ajuste do Pn407: Quando controlamos torque n&o existe controle sobre a
velocidade, porém, existe um parametro com o qual podemos limitar a maxima
velocidade, pois caso o Servo Motor ndo encontre na carga a referéncia de
torque, a velocidade sera incrementada até o valor maximo ou até o limite de

velocidade ajustado neste parametro.

Unidade: rpm
Faixa de Ajuste: 0 a 10000
Valor de Fabrica: 10000

5) Ajuste de ganhos

Cada aplicagdao tem uma inércia especifica. Sendo assim, ajuste a
inércia da carga a partir do Pn103. Devemos colocar neste parametro um valor
em % referente a Inércia da Carga. Existe uma certa dificuldade em identificar
este valor, para isso temos uma fungado (Fn007) que faz a captura deste valor

automaticamente e devolve no Pn103.

Pn103 - Inércia da Carga
Unidade: %

Faixa de Ajuste: 0 a 10000
Valor de Fabrica: 0



6) Realizar ajustes nos Pn’s indicados e anotar os dados escolhidos com suas
respectivas unidades.
e Resetar o servo drive sempre que comegar e terminar o
experimento;
e Limpar o histérico de falhas;
e Todas as vezes que ajustar um parametro, reiniciar o servo drive

para a alocacédo do seu dado no parametro.

Pn400

Pn401

Pn402

Pn403

Pn404

Pn407

Pn103

7) Dados das monitoragdes: Deve-se anotar os dados que aparecem nos Un’s

a segquir.

e UnO0O - Rotagao Real do Servo Motor

Neste monitor podemos verificar qual é a rotagao real do Servo Motor, pois

este valor é retirado do Encoder e sua unidade é Rotac¢des por Minuto (rpm).
e Un002 - Referéncia Interna de Torque
Neste monitor podemos verificar qual é a referéncia interna de Torque do

Servo, ou seja, podemos verificar qual € o consumo de Torque da carga. Seu

valor é dado em porcentagem (%).



e Un009 - Torque Acumulado

Podemos monitorar o Torque Acumulado, que € o torque excedente ao

Torque Nominal, utilizando ciclos de 10s. A unidade é em porcentagem (%).

Un000 Foi usado para averiguar a
velocidade enquanto os outros
parametros foram manipulados.

Un002

Un009




