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Inom industrin stélls det hoga krav pa effektivitet och driftsakerhet for att fa ner
kostnaderna och 6ka produktionen. Nyckeln till att vara framgangsrik pa en global
marknad ligger i att pa ett effektivt satt koordinera bade tekniska, ekonomiska och
maénskliga resurser i en industriell verksamhet. Genom att automatisera processer kan
man uppfylla dessa mal. Automation ar ingenjorskonsten att utnyttja matning och
information i realtid for att fa material — och energiflden att fungera pa basta satt. En
automationsldsning for att styra motorer &r anvandning av frekvensomriktare.
Frekvensomriktare reglerar elmotorers hastighet vid styrning och automatisering av
maskiner och processer. Varvtalsstyrning sparar energi och reducerar maskinslitage.

Asynkronmotorn &r en av de vanligaste motorerna i industrin pga. dess driftséakerhet,
enkla konstruktion och fordelaktiga pris. Fordelarna med att anvanda en
frekvensomriktare for att styra en asynkronmotor ar att man kan reglera varvtalet och
uppna battre och mer exakt styrning. Detta har tidigare endast var mojligt med dyrare
I6sningar, sasom anvandning av servomotorer.
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Figur 1. Asynkronmotorns uppbyggnad.[1]

| takt med att kraven pa effektivitet och driftsakerhet 6kar inom industrin stalls det
hogre krav pa utrustningen som synkroniserar dessa faktorer. Samtidigt som
produktionen hojs efterstravas en sa lag energiférbrukning som mojligt. Slitage och
anvandarfel pa automationsutrustningen ar faktorer som ska minimeras. Allt detta
staller hoga krav pa hardvaran och mjukvaran som styr processerna och dessutom ska
allt vara sa anvandarvanlig som majligt. Inom det har beskrivna arbetet har testats en
ny frekvensomriktare fran Mitsubishi med avseende pa positionering. Skillnaden fran
de tidigare frekvensomriktarna ar att denna innehaller en PLC (Programmable Logic
Controller) for styrning och reglering av processer. Som grund for arbetet har méatdata
tagits fOr att senare anvandas vid utvérdering av frekvensomriktaren. Allt arbete har
kunnat utforas praktiskt och darfor har allt kunnat verifieras direkt utan simuleringar.



Figur 2. Frekvensomriktaren FR-A700 med inbyggt styrsystem.

Frekvensomriktarna som finns pa marknaden idag maste kopplas samman med
kompletterande utrustning som PLC m.m. for att fa en fungerande reglering av en
process. Darfor borjar det komma frekvensomriktare som har PLC integrerat i sig for
att fa en mer kompakt helhetslgsning. I det fall omriktaren ska positionera en motor till
en angiven position eller en sekvens av positioner kan PLC:n spela rollen av ett
overordnat system. En énskad korprofil skapas da i PLC:n som i sin tur styr
omriktaren direkt till angiven position. Anvandningsomradet okas i och med detta
markant och det blir enklare att skraddarsy en sa optimal 16sning som majligt for en
specifik process. Nedan foljer tva applikationsexempel dar detta kombinerade
PLC/frekvensomriktarsystem provats [3].

Hastighetskontroll

Med hjélp av en asynkronmotor styrs ett rullband till valfri position med en
kontrollerad korprofil, figur 3. En frekvensomriktare styr stegldst asynkronmotorns
hastighet samt ger mgjlighet till kontrollerade accelerations- och retardationsramper.
For att fa hog positioneringsnoggrannhet och 6nskad korprofil kravs ett PLC-system
med tillhérande PLC-program, vilket redan finns inbyggt i frekvensomriktaren. PLC-
programmet styr via givare frekvensomriktaren och darigenom motorn, sa att énskad
korprofil och slutposition fas [2].
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Figur 3. Karprofil vid hastighetskontroll (RH=hdgfart och RL=LAagfart).



Positionskontroll

Genom att i t.ex. en operatdrspanel mata in antalet pulser (relativ positionering) eller
onskad position (absolut positionering) till PLC-delen i frekvensomriktaren kan en
positioneringsprofil skapas i frekvensomriktaren.

Profilen skapas genom att frekvensomriktaren tar antalet pulser inskrivet i tva olika
parametrar (instéllningar). En parameter for pulser i intervallet 0-9999 och en
parameter for pulser i 10000 tal. Genom att hamta forinstallda varden for
accelerationstiden, retardationstiden och hastigheten skapar frekvensomriktaren en
korprofil enligt figur 4 [2]. Resultatet av denna positionerings typ ar mycket noggrann
och idéer for systemlésning kan tas fran Beijer Electronics hemsida, vilket kan ge en
mycket god anvéandarvanlighet.
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Figur 4. Korprofil vid relativ- och absolutpositioneringkontroll

Det 6nskade resultatet av detta arbete var att underlatta for Beijer Electronics kunder
vid framtagning av automationslsningar. Darfor har en stor del av arbetet bestatt i att
ta fram "kom igang” dokument for att underlatta uppstart vid drifttagning. Beijer
Electronics anvander sig utav en kunskapsdatabas dar kunder snabbt kan hitta
information om problem och idéer for att skraddarsy sitt egna system. | denna
kunskapsdatabas kommer de framtagna dokumenten att vara tillgangliga. Den
intresserade lasaren kan lasa mer om projektet pa hemsidan:
http://iea.lth.se/publications/pubmsc.html.

Som avslutning kan ségas att frekvensomriktare med inbyggda styrsystem &r har for
att stanna. | ett litet och kompakt paket finns det mojlighet att kunna styra, reglera ett
enkelt system och detta for en inte allt for stor kostnad. Med denna produkt fas det
tillgang till flera olika avancerade regleringar s som hastighets och positionskontroll.
De enda hindren for succé ar bakatstravande foretagare som ar radda for utvecklingen
och/eller att produkten inkraktar pa andra produktomraden
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