qn Hizli Baslat Parametreleri

€qn401

Hiz dongii kazanc11 (Sn211 olarak ayni fonksiyondadir)

Hiz dongii kazanci, hiz kontrol dongiisii frekans bant genigligi lizerinde
dogrudan bir etkisi vardir. Titresim veya gliriiltiiye neden olmadan speed
loop gain (hiz dongii kazanci1) daha hizli bir yanit alabilmek i¢in
arttirilabilir. Cn025 (yiik atalet orani) eger dogru kurulabilirse, hiz dongiisii
bant genisligi hiz dongiisiinii esitler.

€qn402

Hiz dongii zaman1 1  (Sn212 ile aym fonksiyondadir)

Hiz dongili zaman siirekli hiz hatalarini ortadan kaldirabilir hatta hafif hiz
varyasyonlarina bile tepki verir. Hiz dongii zamanini azaltmak sistem
sertligini gelistirebilir. Asagidaki formiil zamani ve hiz dongii sayis1
arasindaki iliskiyi gosterir.
Hiz dongiistii integral zamant sabitleyici tan > 5x 1

2n x hiz dongii sayisi

€qn403

Hiz dongii kazanc12  (Sn213 ile aym fonksiyondadir)

qn401 basvurulur

&qn404

Hiz dongii zamam 2 (Sn214 ile aym fonksiyondadir)

qn402 basvurulur

€ qn405

Pozisyon dongii kazanci 1 (Pn310 ile aym fonksiyondadir)

Mekanik sistem {izerinde herhangi bir titresim veya giiriiltiiye neden
olmaksizin doniis sayis1 pozisyonu degerleri tepkiyi hizlandirmak ve
pozisyon zamanini kisaltmak icin yiikseltilebilir. Genelde pozisyon
dongiisii bant genisligi hiz dongiisii bant genisliginden yiiksek olmamalidir.
Aralarindaki etkilesim asagidaki formiille gosterilmistir.

Pozisyon dongii kazanct < 2n X pozisyon dongii kazanci
5

€ qn406

Pozisyon dongii kazanc1 2 (Pn311 ile aym fonksiyondadir)

qn405 basvurunuz.

& qn407

Pozisyon Ileri dongii kazanci

Tepki hizlandirma ve pozisyon kontrollerinde olusacak hatalar: takip etmek
amaciyla kullanilir. Eger ileri yonde kazang ¢ok biiyiik olursa hizi
etkileyebilir. Hedefi agsma ve pozisyon titresimi icinde output kontagi
acma/kapama isleminin tekrarlanmasi gibi sonuglar dogurur.

INP( in pozisyonu — ¢ikis sinyali)




