CH 674688 AS

'I1||||"|"'{"|l|'|'|f‘l SCHWEIZERISCHE EIDGENOSSENSCHAFT ) CH 674 688 As

I"“” uu[il\ BUNDESAMT FUR GEISTIGES EIGENTUM
g € Int.CL: HO2P 7167
DOIH  1/30

Erfindungspatent fiir die Schweiz und Liechtenstein HO2P 5/46

Schweizerisch-liechtensteinischer Patentschutzvertrag vom 22. Dezember 1978

@ PATENTSCHRIFT as

@) Gesuchsnummer: 987/85 @ Inhaber:
VEB Kombinat Textima, Karl-Marx-Stadt (DD)

@ Anmeldungsdatum:  05.03.1985

@ Erfinder:
Prioritit(en): 06.03.1984 DD 260606 Laux, Gerhard, Karl-Marx-Stadt (DD)
Satzger, Viktor, Grossenhain (DD)

@9 Patent erteilt: 29.06.1990
Vertreter:
Patentschrift A. Braun, Braun, Héritier, Eschmann AG,
verdffentlicht: 29.06.1990 Patentanwiilte, Basel

69 Verfahren zur digitalen Regelung von n parallelgeschalteten Antrieben.

6) Die Erfindung beifft ein Verfahren zur digitalen

Regelung von n parallelgeschalteten Antrieben.
Hinter einem Leitsollwertgenerator (9), der alle Ein-
flussgrossen verarbeitet, die das Gesamtbewegungsniveau
der Anlage bestimmen, sind n Teilsollwertgeneratoren
(10, 11, 12, 13) geschaltet, welche die zeit- oder zu-
standsabhingige Bewegungsrelation der n Antriebe (1, 3,
5, 7) bestimmen und die antriebsspezifischen Sollwerte
liefern, wobei zur dynamischen Uberwachung die Differenz
zwischen grosster und kleinster Regelabweichung der n.
Antriebe (1, 3, 5, 7) stindig gebildet und mit einem aus
der maximal zuldssigen Differenz abgeleiteten Grenzwert
verglichen wird und bei Uberschreiten des Grenzwertes
{iber den Leitsollwertgenerator (9) das Geschwindigkeits-
niveau aller Antriebe (1, 3, 5, 7) unter Wahrung der ge-
genseitigen Bewegungsrelationen solange abgesenkt wird,
bis die Differenz wieder kleiner als der Grenzwert ist,
und dass der Grenzwert kleiner als die maximal zuldssige
Differenz ist.

Das Verfahren lisst sich mit Vorteil an Bearbei-
tungs- und Verarbeitungsmaschinen einsetzen.
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" 1. Verfahren zur digitalen Regelung von n parallelgeschalte-
ten Antrieben, dadurch gekennzeichnet, dass hinter einem Leit-
sollwertgenerator (9), der alle Einflussgrdssen verarbeitet, die
das Gesamtbewegungsniveau der Anlage bestimmen, n Teilsoll-
wertgeneratoren (10, 11, 12, 13) geschaltet sind, welche die zeit-
oder zustandsabhédngige Bewegungsrelation der n Antriebe (1,
3, 5, 7) bestimmen und die antriebsspezifischen Sollwerte lie-
fern, wobei zur dynamischen Uberwachung die Differenz zwi-
schen grésster und kleinster Regelabweichung der n Antriebe
1, 3, 5, 7) stiandig gebildet und mit einem aus der maximal zu-
ldssigen Differenz abgeleiteten Grenzwert verglichen wird und
bei Uberschreiten des Grenzwertes iiber den Leitsollwertgenera-
tor (9) das Geschwindigkeitsniveau aller Antriebe (1, 3, 5, 7)
unter Wahrung der gegenseitigen Bewegungsrelation solange
abgesenkt wird, bis die Differenz wieder kleiner als der Grenz-
wert ist, und dass der Grenzwert kleiner als die maximal zuléds-
sige Differenz ist.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass um den prozessspezifisch festzulegenden Grenzwert eine
Unempfindlichkeitszone festgelegt wird, in deren Bereich keine
Reaktion auf sich dndernde Regelabweichungsdifferenzen er-
folgt. .

BESCHREIBUNG
 Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur digitalen Regelung
von n parallelgeschalteten Antrieben.

Bisher ist das Verfahren der Schweberegelung (DE-PS
29 24 070) bekannt. Dieses Verfahren ldsst eine wechselseitige
Beeinflussung der Antriebe zu, hat aber den Nachteil, dass es
fiir mehr als zwei Antriebe einen sehr grossen Aufwand erfor-
dert.

Ziel der Erfindung ist es, ein Verfahren zu entwickeln, mit
welchem die Einhaltung von Zwanglaufbedingungen und damit
die Sicherung von Qualitdtsparametern und Reduzierung von
Folgeschdden durch Bedienungsfehler oder Havarien erreicht
wird.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren
zur dynamischen Uberwachung des Zwanglaufs und Schutz ge-
gen Havarien und Fehlbedienung zu schaffen. Erfindungsge-
miss wird diese Aufgabe dadurch geldst, indem hinter einem
Leitsollwertgenerator, der alle Einflussgréssen verarbeitet, die
das Gesamtbewegungsniveau der Anlage bestimmen, n Teilsoll-
wertgeneratoren geschaltet sind, welche die zeit- oder zustands-
abhingige Bewegungsrelation der n Antriebe bestimmen und
die antriebsspezifischen Sollwerte liefern, wobei zur dynami-
schen Uberwachung die Differenz zwischen grosster und klein-
ster Regelabweichung der n Antriebe stindig gebildet und mit
einem aus der maximal zuldssigen Differenz abgeleiteten Grenz-
wert verglichen wird und bei Uberschreiten des Grenzwertes
iiber den Leitsollwertgenerator das Geschwindigkeitsniveau al-
ler Antriebe unter Wahrung der gegenseitigen Bewegungsrela-
tion solange abgesenkt wird, bis die Differenz wieder kleiner als
der Grenzwert ist, und dass der Grenzwert kleiner als die maxi-
mal zuldssige Differenz ist. '

Damit das Korrektursignal nicht stindig alterniert, wird
zweckmissig um den prozessspezifisch festzulegenden Grenz-
wert herum eine Unempfindlichkeitszone festgelegt, in deren
Bereich keine Reaktion auf sich dndernde Regelabweichungsdif-
ferenzen erfolgt.

Das erfindungsgemisse Verfahren wird nachstehend anhand
einer Zeichnung beispielsweise erldutert. Das Beispiel zeigt eine
Mikrorechnersteuerung zur digitalen Regelung von vier parallel-
geschalteten Antrieben 1, 3, 5, 7, bei der die Bewegungsgrossen

des Antriebes 1 von Spulen 2, des Antriebes 3 eines Streckwer-
‘kes 4, des Antriebes 5 eines Spulenwagens 6 und des Antriebes
7 von Fliigeln 8 genau zu koordinieren sind. Die Funktion eines
Leitsollwertgenerators 9, hinter dem vier Teilsollwertgenerato-

s ren 10, 11, 12, 13 geschaltet sind, ist, dass er alle Einflussgros-
sen verarbeitet, die das Gesamtbewegungsniveau der Anlage be-
stimmen, und dass er unter anderem die Vorgabe fiir das Ge-
schwindigkeitsniveau und die Werte einer geeigneten Fiihrungs-
ibergangsfunktion in jedem Abtastzyklus arithmetisch ver-

10 kniipft. Die Ausgangsgrosse ist ein normierter Leitwert, der im
Teilsollwertgenerator 10 fiir den Antrieb 1 der Spulen 2, im
Teilsollwertgenerator 11 fiir den Antrieb 3 des Streckwerks, im
Teilsollwertgenerator 12 fiir den Antrieb 5 des Spulenwagens 6
und im Teilsollwertgenerator 13 fiir den Antrieb 7 der Fliigel 8

15 jeweils arithmetisch mit den Grossen verkniipft wird, die die
zeit- oder zustandsabhidngige Bewegungsrelation der vier An-
triebe 1, 3, 5, 7 bestimmen, die in der beschriebenen Ausfiih-
rung fiir jede auf den Spulen 2 aufgewundene Lagenzahl eines
Vorgarnes unterschiedlich ist. Die Teilsollwertgeneratoren 10,

20 11, 12, 13 sind nebeneinandergeschaltet. Der Leitsollwertgene-

rator 9 und die Teilsollwertgeneratoren 10, 11, 12, 13 kdnnen

ausserdem Prozesssignale verarbeiten. Es ist méglich, dass wih-
rend des Prozesses Fehler auftreten, die auf Havariersituatio-

nen zuriickzufiihren sind und von den Reglern der Antriebe 1,

3, 5, 7 nicht ausgeregelt werden kénnen. Es kommt zu Ge-

schwindigkeitsfehlern als Folge von Regelabweichungen, die die

Zwanglaufqualitét negativ beeinflussen. Dabei sind in Betrag

und Richtung gleiche Fehler weniger kritisch als gegensinnige

Fehler. Zu kritischen Fehlverziigen im Vorgarn kommt es dann,

wenn die Differenz aus grosster und kleinster Regelabweichung

eine maximal zuldssige Differenz iiberschreitet. Zur dynami-
schen Uberwachung wird stindig die Differenz aus grosster und
kleinster Regelabweichung gebildet und mit einem Grenzwert
verglichen, der kleiner als die maximal zulédssige Differenz ist.

Uberschreitet die Differenz aus grosster und kleinster Regelab-

weichung den Grenzwert, wird iiber Integration ein Korrektur-

faktor gebildet, der stdndig vom Leitwert subtrahiert wird. Da-

durch wird das Geschwindigkeitsniveau der Antriebe 1, 3, 5, 7

unter Wahrung der gegenseitigen Bewegungsrelation abgesenkt.

Die Erfindung nutzt hier den Umstand, dass Geschwindigkeits-

fehler unmittelbar mit dem Geschwindigkeitsniveau im Zusam-

menhang stehen. Der Korrekturfaktor wird durch Integration
solange vergrissert, bis die Differenz aus grosster und kleinster

Regelabweichung wieder kleiner als der Grenzwert ist. Wird der

Grenzwert gegeniiber der maximal zuldssigen Differenz hinrei-

chend klein gewdhlt, wird die maximal zuldssige Differenz zu

keinem Zeitpunkt {iberschritten und unzuléssige Fehlverziige
werden verhindert. Bei kritischen Storungen wird die Anlage bis
zur Geschwindigkeit Null heruntergefahren, das heisst, der Kor-
rekturfaktor wird solange vergrossert, bis sein Betrag gleich
dem des Leitwertes ist. Ansonsten bleibt der Korrekturfaktor
dann konstant, wenn die Differenz aus grésster und kleinster

Regelabweichung kleiner als der Grenzwert ist. Beim Erkennen

riickldufiger Tendenz des Storeinflusses wird die Korrekturgros-

se entsprechend verringert. Da um den prozessspezifisch festzu-
legenden Grenzwert eine Unempfindlichkeitszone festgelegt
wird, in deren Bereich keine Reaktion auf sich dndernde Diffe-
renzen aus grosster und kleinster Regelabweichung erfolgt, wird
verhindert, dass das Korrektursignal stdndig um den Grenzwert

60 alterniert. Die Integrationsgeschwindigkeit zum Bilden der Kor-
rekturgrosse ist so zu wihlen, dass die Korrektur schnell wirkt,
aber die Bedingungen zur dynamischen Anpassung der Antriebe
1, 3, 5, 7 mit den Spulen 2, dem Streckwerk 4, dem Spulenwa-
gen 6 und den Fliigeln 8 nicht durch eine zu grosse Verzogerung

65 verletzt werden und somit zusétzliche Bedingungen zur Verlet-
zung des Zwanglaufs erzeugt werden.
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