






































































































Lez del 13 5.2021

Usare l'altro inverter per comandare motore con encoder

ABILITARE ENABLE Con copto 52

PWM

USARE PWM Giusti

USARE ADC GIUSTI con TRIGGER SU PUM corrotto

REGOLARE o SET CORRENTE

Controllare su scope senso ciclico DELLE
CORRENTI






































































































































LEGGERE ENCODER E VISUALIZZARE Posizione rfi
EPL su GRO 20 Copio 21

Position counter 2058 1

TRASFORMARE LE CORRENTI iqib.ie NEL SISTEMA DI
RIFERIMENTO Retorico
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Cottura ENCODER que
EXTERNAL Mode

at nota campionaria
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MODIFICARE modello 3 Con Host TARGET

TARGET Host

PWM ENABLE RICEVO E visualizzo
input fatta put DE
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output III
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Dimensionamento anelli di corrente e velocità motore SPM

Schema a blocchi motore sincrono isotropo
od a id
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Grisponde alle seguenti equazioni dinamiche nel sistemadi riferimento 4 i
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Funzionamento in MTPA Dati del motore
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Disaccoppiamento assi e Feed Forward delle BENE

Se implementa entrambe queste correzioni il dimensionamento

degli anelli dicorrente si da essi si semplifica
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Progetto 1
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PROGETTO 2

Uso il PI per cancellare il polo più lento
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Trascino convertitore compenso polo meccanico Con
il regolatore di velocità

Gan kpa.tt fI n jZPdmf È
T.ru Tim

me 25ms
Ha Kpn pimp È fai 9739ms

lattai Kpn ppg È Ì
agitato È
atanfoefhpog.no

8ofzo T I etanY.q I
a tanti E t.IS
250 rosa 38,3 Hz

impongoche lettolo jt
1 Kpn 22.2.98 Io

1

Vatti
Kpn 13,3 Kpn 0,075

AffareII LÌ


