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Obrigado por escolher o servo driver da série SDD. Por favor, leia este manual antes de usar.
O conteudo principal deste manual inclut:

Etapas de inspecdo, instalagao e fiagao do servo driver;

Etapas de operacao do painel digital, exibi¢do de status, alarme de problemas e
descarte;

Modo de controle do sistema servo, execucado de teste e etapas de ajuste;

Lista de todos os parametros dos servo driver;

Especificagoes dos servo driver.

Para inspecao diaria, manutenc¢ao, localiza¢cdo de motivos de excecao e

contra medidas, guarde este manual para facil consulta.

Nota: Por favor, entregue este manual ao usuario final para maximizar a

utilidade dos servo driver.

O contetido do manual podera sofrer alteragoes em funcao de
melhorias no produto, ndo havera aviso prévio.
Quaisquer alteragoes feitas no produto pelos usuarios, a empresa nao

assumira qualquer responsabilidade e a garantia do produto sera

invalida.

Ao ler este manual, preste aten¢do especial aos seguintes sinais de alerta:

Indica que a operacdo errada pode causar

Aviso consequéncias desastrosas — morte ou ferimentos graves!

Indica que a operacdo errada pode ferir o operador ¢
Cuidado também causar danos ao equipamento!

Indica que o uso indevido pode danificar o produto ¢

Atengio 0 equipamento!
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Capitulo 1 Inspecao e instalacao do produto

Resumir

O servo da serie SDD € o nosso servo de terceira geragdo. Todas as
portas de entrada e saida podem ser programaveis, o que € conveniente para o
usuario; funcdo de comunicacdo RS485 padrio, realiza uploads e downloads
de controle de rede; funcdo interna simples do PLC, o PLC pode ser
completamente eliminado em algumas ocasidoes de controle facil, de modo a
reduzir o custo. Compare com o servo da série SDB de segunda geracdo, ele
apresenta uma melhoria 6bvia na fun¢ao e no desempenho.

1.1 Inspecao do produto

Nossos produtos foram submetidos a um teste totalmente funcional antes de
sair da fabrica, a fim de evitar complicacoes do produto no processo de envio,
verifique cuidadosamente os seguintes itens ao abrir a embalagem:

1) Verifique se o servo acionamento ¢ o modelo do motor sdao 1guais aos
solicitados.
2) Verifique se o servo acionamento ¢ a aparéncia do motor estao

danificados ou arranhados. Se houver algum sinal de defeito ou anormal
mencionado acima, entre em contato imediatamente com os distribuidores locais.
1.1.1Confirmacao do modelo

Modelo de servo acionamento
SDD08 N K8—A

L Numero de identificacido da

SD series servo drive YEersio
Codigo de forma

Sub-series: Fonte de alimentacio K7:
A series: I )
B serics: N: 220V series K3:
C series: Output power H: 380V series KO9:
D series: 08: 800W
E series: 13: 1.3KW

20: 2.0KW




Capitulo 1 Inspecdo e instalagcdo do produto
1.1.2 Servo drive SDD anexado acessorios padrao

(1 CNI plugue (Furo DB25) 1 conjunto

@2 CN2 plugue (Pino DB25) 1 conjunto

3 Plugue de alimentacdo de 5 pinos (SDD04NK7/SDD0OSNKS) 1 peca

@  Plugue de alimentagdo de 3 pinos (SDD04NK7/SDD0O8SNKS) 1 peca

&) Linha de comunica¢do RS485 (modelo CABLEO]) 2 pegas opcionais

6 Linha de comunicacdo de depura¢do (modelo CABLE02) 1 peca opcional

1.1.3 Tamanho de instalacao do servo drive
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SDD04NK?7 instalacao do servo acionamento dimensional

1"11Aviso: L N é fonte de alimentacao de 220V, PD,C sido terminais de

resistor de frenagem externa. Nao pode ser conectado errado!
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Aviso: L N é fonte de alimentacao de 220V, PD,C siao terminais de resistor de
frenagem externa. Nao pode ser conectado errado!
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1.2 Especificacoes do servo acionamento

Capitulo 1 Inspecdo e instalacdo do produto

velocidade

Modelo SDD04 SDDO08 SDD13 SDD20 SDD50
Corrente maxima (A) 10.7 10.7 12.7 18.0 25.0
Especifi- .
. : Monofasico AC170~253V
-cacoes Fonte de energia
basicas 50/60Hz
Método de Resfriamento natural/resfriamento com ventilador
resfriamento
Método de controle SVPWM controle
encoder Linha provincial ou encoder incremental
Exibicdo ¢ operacio Seis LEDs dehexlblg:aﬂ de sete segmentos: quatro
teclas de funcdo
Funcaes Controle de posigdo/teste de velocidade/jog run/posicionamento
¢ Modelo de controle interno
internas - . Ca .
Funcdo PLC/comunicagdo RS485/velocidade/torque
Fungao de frenagem Instalado internamente
- ~ Subtensao, sobretensao, sobrecarga, sobrecorrente, encoder
Fungao de protecao - L=
excecdo, frenagem, erro de posi¢io, etc.
Modelo de controle de Pulso externo
comando
Entrada de Forma Pulso+dire¢do  cw/ccw A/B Ortogonalidade
pulso de .
Frequéncia _ _ .
comando o Movimento diferencial: 1MHZ Coletor aberto: 200KHZ
Modelo maxima
externo
de :
contro- Relacgdo de Ermsmmsae 1~32767/1—32767
eletronica
-le de )
. Faixa de controle de Taxa de velocidade: 1:5000
posi¢aq

Taxa de mudanga de

velocidade

Taxa de flutuacdo de velocidade: << £0.03 ( load 0 —~ 100%

. < 0.05
(for¢a-15%—~+10%)

Comando de maneira suave

Constante de tempo linear 1 ms— 10000ms

(0Or/min«<——10001/min)

Caracteristica de frequéncia

300HZ

Tipo de saida

Saida de acionamento de linha de fase ABZ/saida de coletor
aberto Z
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Saida de Razao de divisdo | 1/225—1 Divisao de frequéncia
Entra- | sinal de defrequéncia
-da localizacao
Sinalde |Sinal de ntrada de isolamento | O ponto de entrada pode ser definido de 21 maneiras, consulte
saida |entrada fotoelétrico de 7 as configuragoes de parametros
pontos
localizagdo/alcance de velocidade
Sinal de 4 coletor aberto saida de alarme servo;
saida 3) saida de sinal Z
4) saida de freio. Livremente definido
Temperatura de uso Operagdo:0°'C ~55°C Armazenamento: -20'C~80°C

1.3 Instalacao do Servo acionamento

1.3.1 Condicoes ambientais de instalacao

O ambiente de instalacdo tem efeito direto na funcdo e vida util do
servo driver, portanto, as condi¢oes do ambiente de instalacio devem estar

de acordo com as seguintes condi¢oes:

Items SDD servo drive

Temperatura de 0C~55C (sem geada)

uso/umidade | 90%RH below (sem condensagio )

-20C~80C 90%RH

Temperatura de

uso/umidade .
(sem cundensa@aﬂ)
Atmosférico No gabinete de controle, nenhum gas corrosivo, gas inflamavel, névoa de oleo ou
ambiente poeira, etc.

Vibragio | Menor que 0.5G (4.9m/s2) 10 Hz -60Hz

( Nio executado continuamente)

Nivel de
prote¢ao

[P54

Quando varios drivers forem instalados no gabinete de controle, mantenha espaco

suficiente para dissipacao de calor; adicione um ventilador de resfriamento
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para manter a temperatura ambiente do servo driver abaixo de 55 C.

Instale o drive verticalmente, voltado para frente, para dissipacao de calor.

Evite que quaisquer cortes de perfuragdao ou outras coisas caiam no driver durante a
montagem.

Use parafusos M4 ao instalar.

Se houver uma fonte de vibragdo (perfurador) proxima e nao puder evita-la, use um
absorvedor de vibracao ou adicione uma junta de borracha antivibracao.

Se houver um grande interruptor magnético, uma maquina de solda, etc., fontes de
interferéncia de ruido proximas, o acionamento sofrera facilmente interferéncia externa e
executara acoes erradas, portanto, um filtro de ruido devera ser adicionado; mas o filtro de
ruido aumentara a corrente de fuga, portanto, um transformador 1solante deve ser instalado na

extremidade de entrada do servo driver.

1.3.1 Direcao e intervalo de instalacao do servo

O grafico abaixo mostra o intervalo de instalagao de um servo driver e
varios inversores, o intervalo deve ser maior o suficiente para boas condigoes
de dissipagdo de calor.
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Capitulo 2 Fiacao do servo driver e do motor

2.1 Fiac¢ao da fonte de alimentacao e dispositivos periféricos do servo drive

BT vl D D 1K|W e abalxlj

P

Cesjuntores de LI
Vazamento EALITEE I
]
A fiagBo do vinculador
CM1
Contact velocidade ¢ E/5 conects
Lirk paara 0
pocer T
==. i
Filtro de ruido Zm
=. - -
gl A fiacao do vinculador CN2
Wphase Conecte-se ao codificador
V phase
L phas¥
k L

Conecte a fase e terra do

servo motor \
A —

SDD04NK7 fiacao dos dispositivos periféricos do servo driver
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Poténcia urmca

220V 10 Kw e um abaixo

Disjuntores de

fuga
AL Barva Dvvw
Contact .
" an o -1l m
A
Link para o
pocker
wiaseF11t70 de ruido™
\' ohase ™ r b
U phase
PEr.l
&
- s

Conecte a fase e terra do servo motor

k. = -

SDD20NKY fiacio dos dispositivos periféricos do servo driver



Capitulo 2 Fiagdo do servo driver e do motor

2.1 Diagrama de fiacio do modo de controle de posi¢ao 1

Servo Dnive Servo Motor
L v
Monofasico AC220V : : : D
14 {m
cm c [Tormac 4P B AME cla ireu de
DC1XV I' o+ 8 Ik 2 Hevsténca sxterrs | dimertagio o motor
Alarme limpo  —0~o—{ N1 | ARST | 9 | 3 CLAE0 & iR e
Proibig8o de encaminhamento _d\o_m_m K g-
Proibigdo reversa —0No— (I3[ o0 [ 17| —1%5?
O contador de desvio & apagado 30— DT§4 | CLE | 22 | M
Proibicso de pulso de comando | 4No—{1ws | Tor | 10 | 161 OV —#
Jlov Voe| 2
Posicéo/velocidade de chegada +——0WT1| COIN | | 1 4|0V LHU1EN
Sinal de liberagiio do frelo +——{0UT2[ WO | 14 —frp .q:ﬂ_& A+ 9
e conmares, ——oetu T8 iR o
S| [zl FTSH petrsiig
ol [0 T iy
mamzﬁc{—-_ﬂ'r__ A U+ 6
Aterramento de salda da fase Z ci- '%‘IE § %‘E@ 18
0| & ¥+ 10
T-nﬂrﬂmnmde:tithdnm;:_ZLﬂ“ 20 E 23 V- ¥ (12
entrada de terminag8o un W ¥+ |11
.q:.l.&_m
Sinal de puiso de comando 5V X :Im* 1: 21 ;EIIE
Sinal de direcdo de comando 5V :)C:I 18 4 F':'J,: j
1] 15/ F6
161 OV
PZOVT- IPEZLY 13 | CNS
Pul se feedback C
s RS I ) wmcoomon
Pulse feedback B T X
PAOUT- [PEAL} 11 1| ¥ Instruc &0 de velocidade
Pulse feadback A e E %‘2 X —_—
(+10V-10VDC)

=

SDD04NK7D/SDD0OSNKSD diagrama de fiacao do modo de controle de
posicao
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Capitulo 2 Fia¢do do servo driver e do motor

2.1 Diagrama de fiacao do modo de controle de posi¢cao 2

Servo Drive Servo Motor
\ U
Monofésico/Trifésico AC220V . : : D
141 |
DC 1224V ‘ com+ 8 1k : Rt T i e e ot
Servo habilitado "—'ﬂ\ﬁ'—m N |21 o 0P v e omacoractxion
Alarme limpo I—O\"O-—m AT | 8 LN & M -
Proibico de encaminhamento | 3\—{ne | oy |3 -ﬁ-%
O contador de desvio é apagado | o i | (12 | 22 | 1 M
ProibigBo de pulso de comando |3\ [ Ti% 110 1§15V
Comutagdo eletrbnica da relacio de g\, e Toir Ty | _5 H%.
310V veel2
Posicaa/velocidade de chegads ——{0\T1 | OOTN | 1 | 4OV K
Sinal de liberag 80 do freio LD | 14 ) (At 1D
Alarme servo OUr3| ALA | 15 -~ 12| & et = | 13
Terminal comum de saids «— G | 06 | 16 .E ﬁb‘ H:m:.w
3| [l FIFI ey
Saida de fase 2 (Wi 16
mmmumz:}oc - _E—lm % %rl (0-18
20] W v+ 110]
Torminal comum de poténcia de puiso de 28 " 0 a 8 ¥ w12
entrada de terminago Unica *Q:'E ¥+ 11
Sinal de puiso de comando 5V :)le's* ‘: : E lf‘
Sinal de direciio de comando 5V ﬁ%% -E-'::,
PZOUT- 13 N ]
Pul se feedback € o %2}—1 T mapieon
Pulse foadback B ok el ;
PADUT- 11 1| ¥ Instrugdo de velocidade
Pulse feedback A Z!-A
- AT+ [12a [ 23 | %; g 1% (+10V-10VDC)

SDDI13NK9D/SDD20NK9D/SDDSONKI10D diagrama de fiacao do modo
de controle de posicao
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Capitulo 2 Fiac¢ao do servo driver e do motor

2.1 Diagrama de fiacao do modo de controle de posicao 3

Servo Dnve Servo Motor
R v 1]
Trifdsico ACIIV ~ ——4s : =9
PE ™
CRl C o 3imentag0 &
oc 228 —l|—ow [ Rt : el Ml
Servo habilitado —G\O—ml_ﬂ_ R mnumnmmﬂ
Alarme limpo -—0"0—{IN1 | ARST | 9 311
Proibig&o de encaminhamento G o—Txz | COF | 3 &
Proibicso reversa |_3vo— I [ oy 117 6
O contador de desvio é apagado —0N0—{Ii | CLE 122 1; ﬁ__. @
Gompacio settrica de racho de 00 TS| I8L 110 it
.- —ONO——{TH6 | GEART | 4 T
[J OV 2
Posi¢ao/velocidade de chegada +———(UT1[ COIF | | ¢ d[0V—e GND| 3
Sinal de liberagao do frelo +—0UT2| LD | |4 {1:24 A A+ |4
Alarme servo s——1UT3 AN | 1S :E e U2l4- AT
Terminal comum de saida« 6l 06 [18 g ﬁ'ﬁ- _gt gmm
2| [ 351 7] ™ oo baber
Saida de fase Z CZt 2 ® i Liwmm
Aterramento de salda da fase 2 DO(: (2- 5 m 3 'zgl'n_ %t }fg' pc'll:mm
Terminal comum de poténcia de pulso de oy E Zﬂ.'i'f V¢ (11 e—
entrada de terminagéo Unica ———— VP 20 ,182_:'* :: iz.
i AR
Sinal de pulso de comando 5V DCJ‘HE__ B  __1FG |1
Sinal de diregdo de comando 5V g: 1T9 %%-Ej
16| OV
> N ]
Pulse feedback C e 253]-1 3| 18 para PLC ou computador
PROVT- 8L 12 AT %3
Pulse feedback B T by g ez e o v
- ve
Pulse feedback A iy LA E&F] 0 |5
PAOVT+ | PEA | 23 T Si
— (+10V-10VDC)

SDD5S5SHK12D/SDB75HK12D diagrama de fiacio do modo de controle de
posicao
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Capitulo 2 Fiaga@o do servo driver e do motor

Diagrama de fiacao do modo de controle de posi¢ao interna (funcao PLC

simples)

SDD servo drive Servo motor
U 2]
L1 é
¥ ]
Manofdsico ou E§g Vo _.'E— D
trifasico AC220V i PE_ T
b Lne oo sl mertecio
IC 12724V —'l—gnp 8 5 1k EE Humistor exigrnn | g0 motar com phugue te
Sarvo haoltace —OO—— IO SO 121 cN? m“mgﬁfgﬁ iachc de 4 pinos
G e o8 posiglo —O O—— 1Nl | GIRG | 9 e
Inic da orertacio —ﬂ\ﬂ-—EI_ISTL 3 B g ]
Modo contral intemo 0 +—~O0——TH3| MODO |17 “]ﬁ:r -
Poscio 1 L gho—{THE| FOS1 | 10 1 1OV }—
Modo de cantrole intea 1 L Sho—Ts o001 | 4 _g_mr'._ . %-
—
4
facance co posiciofiocidace 1 COIN 1 o 2 24 | A+ A+
me 3 - 15 >
Tﬂﬂutm‘:';.'.—_g IE _"E = 11 .E— :j}( 5— E
4 ] I_t_'m AL l:'.:llncmmh
- T — [0 |com E foras, cosene
Saaria do fase T | CI» 2 m ﬁ 21 | TH :C 'z+|m_ :Lca::is::l:l:rcizln
TATE Tase 7 = 3 | o = = 113 ::r:u'h:a
ADSTATENLD O SN g 13se F T ] = >0 | ¥+ W+ 111 r:;:-:;ufwﬂ:
Fams de dimenacis de puso de entrada Bl = J
sy [l
— . oA
o ; —F
Sindl de comanco o pl \._..m-. B cm £
19
e te comando de dregile._ 0ol 13 .
S
petee funtbock ¢ SFDOCEREREH 212 e T —
Pulse feadback B I}(:.Imﬂ; 12 Z}—E é_ oo e -
- FROUT+|FEE | 24 1] = TR
I 4 —{FEAL® 11 Comando de s oade
Folse feedback A i M?ﬁﬁ* B 2 K}—A % - S 3
£ 3 1 =
2 (+10V—10VDC)

Diagrama de fiacao do modelo de controle de posicao interno
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24V
- - Pl
\Relé L, 4> ,
- g = k28 N1 5
1 |
| , SERVO
| ' | DRIVER |
!h.ﬂcnt.m., 2 | _ .
Freio ‘
Porta¥ 1 | :
. | | i
1
- <} CN1
|

| 16
ov

Diagrama de fiacdo do motor de freio tipo travamento

2.5 Conexao elétrica do terminal

2.5.1 1. Definicao do terminal de poténcia (SDD04NK7 série)

Marcacao
o s Definicio de sinal Fungio
terminais
L Terminal de entrada de energia ~220V 50Hz
Fonte de Nota: ndo conecte com saida do motor
N energia Terminais U, V, W.

Resistor de frenagem integrado: curto-circuito P
P e D conexado.
Resistor de

D freio de Com resistor de frenagem externo: Pe D

conexao externa abertos. A conexao de resisténcia externa entre

C Selecione o P

terminal

1. Resisténcia do terminal de

PE Aterramento do aterramento<100Q ; 2, Saida do servo
sistema motor e entrada de energia com aterramento de
um ponto publico.
W
v Saida do Os terminais de saida do servo motor devem
U servo motor ser conectados aos terminais do motor W, V, U
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Capitulo 2 Fiacao do servo driver e do motor

2. Definiciao do terminal de alimentacao (série SDD20NKDY9)

g’ilaarcat;au Definicao de sinal Funcao
terminais
L1 Terminal de entrada de energia ~220 V 50 Hz,
Fonte de conexdo monofasica L1 L2
L2 alimentacgdo Nota: nao conecte com saida do motor
13 monofasica ou Terminais U, V, W.
trifasica
Resisténcia do terminal de aterramento <
PE Aterramento do | 100€2 ; Saida do servo motor eentrada de
sistema energia com um
Aterramento de ponto publico
U
v Saida do Os terminais de saida do servo motor devem
W SErvo ser conectados aos terminais do motor W, V., U
motor
p Resistor de frenagem integrado: Conexao de
Terminal de curto-circuito P e D.
D sele¢do do Com resistor de frenagem externo: P e D
resistor de freio abertos. A conexao de resisténcia externa
de conexdo Entre P e C.
externa

2.5.2 Fiacao dos terminais da linha de energia

® Terminal L1, L2, L3, PE, U, V, W, area transversal>1,5 mm2 (AWG14-16).
Terminal L, N, area transversal=1,0 mm2(AWG16-18),

@® Aterramento: o fio de aterramento deve ser 0 mais grosso possivel, aterramento

do servo driver e do servo motor no terminal PE, resisténcia de aterramento

<100Q,

® Sugira fornecer fonte de alimentacgio por transformador de isolamento trifisico

para reduzir a possibilidade de choque elétrico.

® Sugira fornecer fonte de alimentagdo pelo filtro de ruido para melhorar a capacidade
anti-interferéncia.

@ Instale disjuntores sem fusivel (NFB), para que a fonte de alimentagdo externa pode ser
cortada imediatamente quando a unidade falhar.
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2.5.3 Definicao do terminal de sinal

Capitulo 2 Fiagao do servo driver e do motor

A configuracdo do terminal de interface da unidade de servo acionamento SDD
¢ a seguinte. O terminal de controle de sinal CN1 ¢ um conector DB25, o soquete
¢ do tipo pino, o plugue ¢ do tipo furo; O alimentador de terminal CN2 ¢ um
conector DB25, o soquete ¢ do tipo furo de 25 nucleos, o plugue ¢ do tipo pino
de 25 nucleos.

Terminal de controle CN1

TerminalNo| Nome do Marca 1/0 Funcio padrio do sistema
sinal
Polo positivo da fonte de alimentacdo do
Fonte de . L
CN1-8 , X Fonte de | terminal de entrada Acoplador fotoelétrico
alimentagao COM+ . . .
d role energia usado para acionar os terminais de entrada
©con DC12 ~ 24V, elétrico
positiva Corrente=100mA
Padrao do sistema: terminais de
p d entrada habilitados para servo: SON ON:
CN1-21 orta de INO (SON)| Entrada permitem que o servo driver funcione.
entrada 0 SON OFF: desligue, pare de funcionar, o
motor em estado livre.
NI Padrio do sistema: alarme de servo
CN1-9 Porta de Entrada apagado LIGADO: saida de alarme de
entrada | (ARST) servo normalmente - DESLIGADA:
Remova o alarme do sistema
CNI1-3 Portade | IN2 (CCW)| Entrada | Padrio do sistema: Proibi¢do de avanco
¢ ¢
entrada 2
CN1-17 Portade | IN3 (CW) | Entrada | Padrio do sistema: Proibi¢ido de marcha
entrada 3 ré
Padrio do sistema: redefini¢do do contador
CN1-22 Porta de IN4 (CLE)| Entrada | de desvio de posi¢ao CLE ON: controle de
entrada 4 posi¢do, posi¢do
Redefini¢ao do contador de desvio
Padrdo do sistema: pulso de comando de
CN1-10 Porta de IN5 (INHD | Entrada posigao proibe terminais de entrada
entrada 5 INH ON: entrada de pulso de comando
proibida INH OFF: entrada de pulso de
comando efetiva
Padrao do sistema: relacdo de transmissao
eletronica escolha terminal (padrdo como
ING6 arkr
ON: escolha o parametro PN31 como
CN1-4 L (GEARI) Entrada relagdo da engrenagem de controle de
entrada 6 posicao atual OFF: escolha o parametro

PN9 como presente relagdo de engrenagem
de controle de posic¢ao
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Capitulo 2 Fiac¢ao do servo driver ¢ do motor

Padrao do sistema: alcance da

CN1-1 | Porta de saida OUTI1 Saida posi¢do. Saida de sinal de alcance de
1 (COIN) posi¢do, quando a posi¢ao do servo
atinge a posic¢ao alvo (valor do
parametro Pn12), saida ON
Padrido do sistema: saida de
Porta de saida OUT?2 freio Saida de drenagem aberta,
CNI1-14 ) (HOLD) Saida funcionamento normal, quebra do
optoacoplador. Saida ON Sem
habilitagdo, acionamento
proibido. Quando o alarme, corte
do optoacoplador; saida desligada
Terminal No | Nome do Mareca 1/0 Funcio
sinal
Padrdo do sistema: saida de alarme servo
OUT3 ALM ON: Servo driver sem alarme, saida de
CN1-15 | Portade saida Saida | Servo alarme ligada.
3 (ALM) ALM OFF: alarme do servo driver, alarme
do servo
Saida DESLIGADA.,
Terminal . :
. Terminal Terminal comum de aterramento do
- comum da saidz
CNI-16 DG comum terminal de saida do sinal de
controle (exceto CZ)
CN1-2 Saida de fase C7+ Said Os terminais de saida da fase Z do
i encg d{:ia? aldad 1 ncoder: codigo fotoelétrico da saida de
pulso da fase Z do servo motor
Saida de , CZ ON: O sinal da fase Z aparece
_ 7- ='
CNI-5 fase Z do C Saida optoacoplador
encoder Saida de circuito aberto do coletor
CN1-18 Pulso de PULS+ ; Tcttminais de entrada de pulso de comando
Entrada | €xterno
CN1-6 comand PULS- Nota 1: o parimetro Pn8 define o modelo de
0 entrada de pulso;
CN1-19 Direcdio SIGN+ 0. Modo de pulso + simbolo de comando;
do Entrada|1. Modo de pulso de comando CCW/CW;
CN1-7 SIGN-
comando
2. A/B Modo de pulso de
lortogonal comando
CN1-23 Si;lal (‘-110 PEA Saida Cada rodada do motor com saida de pulso
eneo ,Er ; ) O pulso de saida ¢ usado principalmente
CN1-11 saidd PEAL Saida para retornar a maquina superior. Para obter
CN1-24 Sinal do PEB Sajda | controle de malha fechada, a frequéncia do
CN1-12 | Encoderde PEBL Saida sinal de saida pode ser definida por PN41,
saida B PN42.
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Capitulo 2 Fiagao do servo driver e do motor

Sinal do
CN1-25 |codificado PEZ Saida [Cadarodada do motor produz um sinal, a
r de saida largura do sinal relacionada a
V4 ] velocidade do motor
CN1-13 PEZL Saida
Fonte de S inal de pulso for 24 V ¢ pod
alimentacdo e o sinal de pulso for , vocé pode
CN1-20 pﬁblicg VP Entrada conectar uma fonte de alimentacio
externa sem resisténcia
CNI1-PE | Escudodo PE
aterramento

2) O terminal de sinal de feedback CN2

Terminal Marca
Nome do sinal ) 1/0 Fungio
No terminal
CN2-24 Sinal do A+
encoder A+
CN2-12 Sinal do A-
encoder A-
CN2-23 Sinal do B+ Sinal ABZ do encoder
encoder B+
CN2-11 Sinal do B-
encoder B-
CN2-22 Sinal do 7+
encoder Z+
CN2-10 Sinal do 7-
encoder Z-
CN2-21 Sinal do U+
encoder U+
CN2-09 Si:ilalgﬂ U- Combine o motor do tipo de linha da
encoder U-
- provincia, o sinal do encoder UVW
CN2-20 Sinal do V+ __ _
encoder V+ nao precisa ser conectado. E
CN2-08 Sinal do V- PN74=1
encoder V-
CN2-19 Sinal do W+
encoder W+
CN2-07 Sinal do W-
encoder W-
CN2-1.2 Aterramento GND Digital
3.4 digital
CN2-5.6
1718 +5V poténcia VCC Forga
CN2-14 Aterramento da FG
blindagem
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Capitulo 2 Fiagao do servo driver e do motor

3) Terminal de comunicacdo serial (SDD** NK**) CN5

Nome do sinal

Terminal
Marca Modelo Fungio
No.

3 RS485 sinal de . C

comunicagio 485D- SDD** RS485 sinal de comunicagdo
NK**

RS485 sinal de _ o

1 485D+ RS485 sinal de comunicagdo

comunicacgao

4) Terminal de comunicacio serial (SDD** NK**D) CN5

Terminal -
N Nome do sinal Marca | Modelo Funcao
0.
3 RS485 sinal de _ o
comunicagio 485D- SDD** RS485 sinal de comunicagao
NK**D
RS485 sinal de _ o
4 comunicacio 485D+ RS485 sinal de comunicagao

Interface do terminal conforme mostrado abaixo (SDD**NK** e SDD**NK**D

ports):

SDD**NK**

2.5.4 Fiacao dos terminais de sinal

123456

SDD**NK**D

e Seclecdo do cabo: use cabo blindado (¢ melhor escolher cabo blindado

torcido), area da sec¢do transversal do nacleo do f10=0,12mm2 (AWG24-

26), a blindagem deve ser conectada aos terminais FG.

e Comprimento do cabo: o comprimento do cabo o mais curto possivel, o

cabo de controle CNI1 deve ser inferior a 3 metros, o cabo CN2 de

feedback de sinal deve ser inferior a 20 metros.

e Fiagdo: longe dos cabos de alimentagdo para evitar a entrada de

interferéncias. Instale o componente absorvedor de surto nos
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Capitulo 2 Fiac¢do do servo driver e do motor

componentes indutores do circuito relevante (bobina); diodo de roda livre
antiparalelo de bobina de corrente continua, bobina CA em paralelo e

circuito de retorno de absor¢dao RC.
2.6 O diagrama principal da interface de sinal

2.6.1 Circuito de interface de entrada digital

O circuito de interface de entrada digital pode ser controlado por relé ou circuitode
transistor de coletor aberto. O usuario fornece energia, DC12~24V, corrente
>100mA; nota: se a polaridade da corrente for invertida, o drive ndo funcionara.
Todos os sinais de entrada INO-IN6 podem se referir a este modo de conexao.

5798 X = 28

DC12-24V 7 o 5. %

" . : —
L

'
j
AN

Switc

Quando o sinal de entrada € conectado com 0V, o sinal esta ligado e efetivo.
Pode ser avaliado pelo menu de exibigdo UN-17, quando a entrada estiver
LIGADA, o tubo nixie correspondente acendera. Entrada OFF, o tubo nixie
correspondente desaparecera. Use este conteudo de exibi¢ao corretamente,
conveniente para depuracao e manutencao do sinal de entrada servo.

’ I .

=+ ING- —~INS —~IN4

™
ARENERE NN

Exibicao do terminal de entrada 1

(O cursor esta aceso para indicar LIGADO e apagado para
indicar DESLIGADO)
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Capitulo 2 Fiacdo do servo driver e do motor

2.6.2 Interface de entrada do encoder fotoelétrico do servo motor

No modo de saida diferencial, use AM26LS32, MC3487 ou unidade de linha

semelhante RS422 como receptor

EmREM | . {5) PR U h 2%
S ; A+ I:
e £ AN { '"'x_H
5 ~TS <l & _ll. : }VL H—— - o
~Servo motor | ./ A= | Servo driver

2.6.3  Circuito de interface de entrada de sinal de pulso

Para transmitir dados de pulso corretamente, sugira o uso de um modo de
acionamento diferencial; no modo de acionamento diferencial, use AM26LS31

MC3487 ou driver de linha semelhante RS422 conforme diagrama a seguir.

»

18] AR O =h 2%
2200 Servodriver

aaE e
J-‘ "‘
K
LT3 _><>< -

DIR+| 2200

oS _‘—- ——— ' F - o
~ -
- ‘.
— -
e r

Usar o modo de acionamento de terminagao unica reduzira a frequéncia operacional.
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Capitulo 2 Fiac¢ao do servo driver € do motor

A: Circuito de entrada de acordo com a quantidade de pulso. Corrente de
acionamento 10 ~ 25mA Limite a tensdo maxima de alimentacao externa como 24 V,
determine o valor da resisténcia R. dados de experiéncia: VCC =24 V, R
= 1,3 ~2k: VCC = 12V, R=510~820€2. Fonte de alimenta¢do externa fornecida pelo
usuario, observe que se a polaridade da alimentacdo for invertida, o servo drive ira

ser danificado. Detalhes conforme o diagrama a seguir:

PLIIGH 1
[ -”.*jt::F;?“'
::::}——PMS Us 16 f'K:
TGN ri 9
it
>_DHE¢;§|G;._¢“W_+§".K
- x
Controlador driver
[ — Puls
~. ulso, _ prus'lie
" MLUS— 6 "_':,l?":rlf::
S
o T SIGNy iH
f’-}' pirecse — 3 ey > r,-'
L ; ov SICGN-| 7 b

B: Nao conecte resisténcias em série com a resisténcia interna da unidade de

controle. O método de fiacdo esta conforme o diagrama abaixo.

Cortrolador de ertrada NJ
b0 unven coms PLC

Servo drive:

+24V VP |20
i
Comando da posicio — PULS+(18H

YO > PULS-|6
 —=SIGN+ 1 9H-—
C § de direcao
Y1 bt » SIGN- |7 }]
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Capitulo 2 Fiagdo do servo driver e do motor

2.6.4 Interface de saida de velocidade do driver

Servo driver

e

fd i) i
S Y
- - ]
Yy v

2.6.5 O circuito de interface de saida digital

Preste atencdo a polaridade da alimentagdo ao usar alimentacdo externa, a
polaridade invertida danificara a unidade. A saida digital € o modo de coletor aberto,
limite a tensdao externa maxima de 24V, a corrente maxima ¢ de 10mA. Em termos
de carga, ao usar relé, etc, carga indutiva, um diodo precisa ser adicionado em paralelo
com a carga indutiva, se a polaridade do diodo for invertida, o servo driver sera

danificado. Os status de sinal de saida podem ser observados pelo UN-18.

M Servo driver
R

pre——l !";H‘ ¥ | |
Maximo25V _L \ /:q::im } ® :
. A

—OUT3
—0UT2

Manter
—L OUT1

Exutngan do terminal de saida
Visor de luz LIGADQ, visor de saida
DESLIGADO

- )
1)
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Capitulo 3 operacao e exibicao

3.1 Operacao do teclado

® Painel servo com display de tubo nixie de 6 LED e 4 botdes para exibir varios
status e configuragao de parametros. Fungdes principais da seguinte forma:
|A_: numero, aumento de valor ou avanco.
b 4F numero, diminui¢do de valor ou voltar.

', retornar a0 menu superior ou cancelar a operagao.
-

entre no menu de opera¢ao da proxima camada ou na confirmacao
deentrada.

Nota:'A . ¥ mantenha pressionado, repita a operacdo, quanto maior o tempo
de espera, mais rapida serd a taxa de repeticao.

**% O tubo digital LED de 6 se¢oes exibe todos os tipos de status e dados do
sistema, todo o tubo digital ou o ponto decimal do tubo digital mais a direita pisca,
significa alarme.

*¥#% De acordo com o menu de multiplas camadas para operar, a primeira
camada ¢ o menu principal, incluindo 8 tipos de modo de operagdo, a segunda
camada ¢ o menu de fung¢des de todos os modos de operagdo. O diagrama abaixo
mostra a operacdo do menu principal:

Exibir status Significado

Vigilancia de status

Parametro

Operagdao deparametro

Execucdo de velocidade interna

Operacao em JOG

Ajuste do encoder

Execug¢ao em Open Loop
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Capitulo 3 operacdo e exibi¢do

3.2 Método de monitoramento

Escolha “Un-"" na primeira camada, pressione “* entrar no modo de

monitoramento; existem 22 status de exibicao, o uso do usuario ALY para

escolher o modo de exibicdo.

Exibir status

Codigo de
exibicao

Exibir significado

Exemplo

rSUU

Velocidade do motor

A velocidade atual
do motor € de 500
voltas

Posi¢ao atual baixa 5

4

Posicdo atual alta 5

(]| hmw] O
p ]| (pW] | .
CIOIRCIO Ny
(o
oD

Pulso de comando baixo
5

Lid3c

Pulso de comando alto 5

A

Desvio de posicao
baixo 5

i

Desvio de posicao alto
5

Torque do motor

¢.U

Corrente do motor
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Capitulo 3 operacdo e exibi¢do

Velocidade linear atual

Modo de controle

Frequéncia de pulso

Comando de
velocidade

Comando de torque

Posic¢ao absoluta do
rotor

Vazio

Status do sinal de
entrada

Status do sinal de saida

Status do sinal do
encoder

Status em execucao

SLEELEREELE

Codigo de alarme

Reserva

co
.

'
AN
U

Exibir valor AD
analogico

Un-c3

2

6




Capitulo 3 operacao e exibi¢ao

3.3 Configuracao de parametros

. . . . -
Escolha “PN-""na primeira camada e pressione a tecla | para entrar no modo

de configuracdo de parametros. Use 1A A 4 para escolher o parametro,

. e . " A ~ .
pressione a tecla | » exiba o valor do parametro, use | A4 para modificar

A

| A

valores de parametros. aperte ou 'Y uma vez, aumente ou diminua o

parametro um, pressione ¢ mantenha ou Y , 0 parametro pode ser aumentado

ou diminuido continuamente. Quando o valor do parametro ¢ modificado, o tubo

<

digital LED mais a direita acende, pressione para garantir que o valor

modificado seja eficaz, o ponto decimal do tubo digital LED do lado direito se

apaga, o valor modificado sera refletido no controle imediatamente e pressione |

ou 'Y continue modificando o parametro, apos modificado pressione de volta ao

status de selecao do parametro. Se vocé nao estiver satisfeito com o valor que esta

. - . - . o
modificando, nao pressione | , pode pressionar 1< para cancelar, restaure o

valor original do parametro e volte ao status de selecdo do parametro.
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Capitulo 3 operagdo ¢ exibigao

Processo de operacao
OperarlBE scolha 0 menu PN’
na primeira camada do menu e (Pressioneé up ou down umavezre
pPressiondges atec aumente ou diminua 1, pressione e

mantenha "up” ou down para aumentar
ou diminuir ¢ valor da configuragao
continuamente. Ao modificar os

parametros, o ponto decimal do tubo
parametro, 0 nOmero

digital LED mais a direita acende
precisa ser modificado ;

v -

Operar @ Escolha o

Operar @ Exibe o valor
original deste pardmetro

—»|Operar @@Modificar paramel¢os.
v

Press oneg) Cancelar & valor morihe sao
@ restaurar ¢ vaior original

__,f"""f;dﬂﬂ- f ICEQ} H"“-\.. ;\ U *
{\x concluida? dl

x\‘k
\Fﬁ
Operar (8 Determine
valor alterado

Determing o valor alterado,
0 porto decimal do LED mars 2 draita
ANO-Le

Modificar
novamente?

ress uﬂe@?el.armr ao estado de I

10 I

3.4 Gerenciamento de parametros

O gerenciamento de parametros trata principalmente da operagdo entre memoria

=2
naw entrando no modo

de gerenciamento de parametros. Primeiro, escolha o modo de operagao, existem 5

¢ EEPROM, escolha “Sn-"" na primeira camada e pressione

A v e
modos, use Al v para escolher. Tome “parameter write in” por exemplo,
escolha “Sn-Set”, pressione ' ¢ mantenha por mais de 2 segundos, se a gravagao

for bem-sucedida, exiba “DONE”, se falhar, exiba “ERR”. Pressione < novamente
de volta ao status de selegao do modo de operagao.

Sn—SEt gravagdao de parametro, significa gravar o parametro de memoria

na area de parametros da EEPROM. Quando os usuarios alteraram os
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Capitulo 3 operagao e exibigao

parametros, apenas os valores da memoria foram alterados, a proxima fonte

de alimentagio sera restaurada para o valor original. Se vocé deseja alterar
os valores dos parametros permanentemente, precisa realizar a operagao de

gravacao,gravar o parametro da memoria na area de parametros da EEPROM,
a proxima fonte de alimentagao usara os parametros modificados.

Processo de operagao

Operar @EEscolha o menu
"SN ", na primeira camada do menu, e
pressione®™ atecla

.

|'J Operar Escolha "'SET"

L. o

k'
1
J

¢ Caso nac seja exibido 'DONE'
r -~ (INCLUDE 'ERR"), entre em contato com
ressione[=J e segure s o distribuidor para suporte técnico
r mais de dois segundos [ ]
e | I___.r"d-‘ld--r..l“-Idr
(:,Jff_r - ™ - L N‘O | -;:;-r',_.r"
& ? . _'f‘#-
~. Display CONCLUIDO ¢~
-\_“-\-“-\h -‘_‘_‘_,.'fflr
Yes

Pressione (@retornar no primeire menu
L
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Sn — rd leitura de parametro, significa ler dados EEPROM na area de

parametro na memoria. O processo sera executado automaticamente ao ligar, no
inicio, 0 parametro de memoria ¢ o parametro EEPROM ¢ o mesmo. Mas
quando o usuario modificou o parametro, o valor do pardmetro de memoria
também mudou. Quando o usudrio ndo estiver satisfeito com o parametro
modificado ou o parametro estiver confuso, execute a operagdo de leitura do
parametro, os dados na area de parametros ENPROM serao lidos na memoria
novamente e restaurados aos parametros originais quando ligar pela primeira

VECZ.

Sn—SS parametros de backup

Sn—rS Restaurar parametros da area de backup para a memoria atual

Sn— dEF restaurar o valor padrdo, significa ler todos os valores padrao
dos parametros (padroes de fabrica) na memoria e escrever na area de
parametros EEPROM, a proxima inicializacdo usara o parametro padrao.
Quando o usuario bagun¢ou o parametro ¢ ndo funcionar corretamente, usar
esta operacdo pode restaurar todos os parametros para o padrao de fabrica.
Como modos de servo driver diferentes com valores padrao de parametros
diferentes, ao usar parametros padrio de restauragdo, primeiro € necessario
garantir que o ID do motor (parametro PN1) esteja correto.

Processo de operagao

Operar (2)(¥)Escolha "SN" mnu, na
primeira camada do menu,

e pressiorjfé"l tecla

Y
Operar [8](¥] Escolha 'DEF’

4

Pressiong |¢—'

Yes

Y

Pressione (<] Retorne ao primeiro menu
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3.5 Modo de operac¢ao F1 (funcio de teste do painel)

Escolha “F1-” na primeira camada, pressione [ entrando no modo de
operacgdo de teste de velocidade. O prompt de teste de velocidade ¢ “S”, a unidade de

valor ¢ R/ min. Comando de velocidade fornecido por teclas, use I_I , w pode

alterar o comando de velocidade. O motor operouna velocidade determinada.

A Controle a velocidade positiva aumentando, 'w controlar a reducao da
velocidade (aumento reverso). Quando o valor da velocidade ¢ positivo, o motor
girou no sentido direto; quando o valor da velocidade € negativo, o motor gira no
sentido 1mverso. Nota: o modo de velocidade ¢ um movimento continuo,
certifique-se de que os eixos de movimento tenham distincia de percurso

suficiente para evitar impacto e limite.

Processo de operacao
[ Defina PN4 como 2 |

v

Operar @@Escolhao menu'
'F1-" na primeira camada do

menue = pressione

.
oy N v
erar (= One
E Er para frente l ‘ "?eedauz.r aumento
Diminuir negativo direto negativo
>
ND - ;-; e = x--“'

<_Teste concluido? >

. -
o -

I\'es

Ptession Retorne para o primeiro meny

Nota: se nao houver sinal de habilitagao externo, defina o parametro PN9S como 1. Caso
contrario, o motor nao funcionara.
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Capitulo 3 operacdo e exibi¢do
3.6 Modo de operacao F2(Modo JOG)

Escolha “F2-” na primeira camada, pressione [« para entrar no modo de controle
jog. O prompt de execugcdo do JOG ¢ “J”, a unidade de valor ¢ r/min, o
comando de velocidade ¢ fornecido pelas teclas. Entre na operagdo F2,
pressione € mantenha, o motor ird funciona na velocidade jog, solte o botdo,
o motor para de funcionar, retém a velocidade zero; pressione v e

mantenha, o motor ira rodar invertido, funcionando na velocidade jog, solte a

tecla, o motor para de funcionar, retém a velocidade zero. Velocidade jog é

definida pelo parametro PN22.

Processo de cperagao
| Defina PN4 como 3|

.

- i 4
- Opere @®mEscolha 0 menu
‘F2-' na pnmeira camada e pressione

\
»
Opere @ Corraparafrente, Opere @ execute negativo,
soite, © motor pare solte, a parada do motor
| ol |
b 4

- -

No e o

-

-

<~ Teste concluido? >

-

o e
S -
- -

IY cs

Fressiane@ Retornar ao primeiro menu

Nota: se nao houver sinal de habilitacdo externo, defina o parametro PN95 como 1. Caso contrario, o
motor nio funcionara.

3.7 Outros

F4 ¢ a fungao de ajuste zero do encoder fotoelétrico, para uso dos fabricantes de

motores. O usuario nao pode usa-lo.

F5 reserva de funcao.
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Capitulo 4 Parametro

O servo da serie SDD possui um total de 127 parametros ajustaveis. Os parametros

do motor ndo podem

S€r

modificados

aleatortamente, ou

surgirao

resultados

imprevisivels. Pn5-Pnl6 sdo parametros de controle de posicdo, Pnl17-42 sdo parametros

de controle de velocidade, Pn43-Pn50 sdo parametros de controle de corrente, Pn51-Pn59

sdo parametros de controle de E/S. Pn60-Pn96 sdao parimetros de acoplamento do motor.

Pn97-Pnl127 sdo parametros de controle interno e parametros de controle de comunicagao.

Tome como exemplo os parametros padrao do motor 130sm-m0425.

No. Nome Valor| No. Nome Valor
Frequéncia de corte do filtro
0 Senha do pﬂrﬁ.metrﬂ 168 7 passa-baixa de avango de 300
posi¢cao
Formato de entrada de pulso de
1 ID do motor [5 8 comando de posicio 0
Denominador de
2 Versio do software | 1014 9 frequéncia fracionaria do 1
comando de posi¢ao
Denominador de frequéncia
3 Status de exibicado 0 10 fracionaria de pulso de 1
inicial comando de posicao
Sentido de rotacao do motor de
4 Modo de controle 0 11 controle de posicdo 0
Ganho de proporgao Faixa de conclusdo de
> de posigao 800 12 posicionamento 20
Filtro de modo de
6 | avanco de posicio 0 13 Posigdo fora da faixa de 200
/controle de velocidade detecgdo de tolerancia
de pulso
Erro de posigdo _ |
14 | fora da tolerincia 0 7 De volta a faixa credenciada 30
Zero
invalido
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Filtro de suavizacao

Sequéncia de fase A/B/Z do

IS5 |do comando de 0 28 | pulso de saida de realimentagdo 0
posicao
Entrada de proibicao Constante de tempo de
16 de dirigir invélida 1 29 aceleragdo/desaceleragdo no modo de 200
velocidade
Ganho de proporcao Constante de tempo de
17 de velocidade 400 30 aceleragdo/desacelerag¢dao no modo de 0
posi¢ao
Numerador de frequéncia
Constante de tempo fracionaria de pulso de comando
18 | 50 31 de posicao 1 2
integral de
velocidade
Filtro passa-baixa de Selecao do método de controle
19 deteccdo de 500 32 interno 1
velocidade
20 Velocidade 2500 33 Velocidade 1 -300
nominal
21 Velocidade de 500 34 | Velocidade 2 -200
chegada
22 Velocidade JOG 120 35 Velocidade 3 -100
23 | Atraso de ativagao 0 36 | Velocidade 4 0
De volta a zero,
24 | numero de pulso de 100 37 Velocidade 5 100
posicionamento
absoluto
25 |Reserva 10 38 Velocidade 6 200
26 |De voltaa -100 39 | Velocidade 7 300
velocidade zero
40 |Velocidade 8 400 54 | Porta de entrada alta 3 reversa 0
Numerador do
41 pulso de saida l 35 Porta de saida reversa 7
do encoder
Denominador do Instrucdo analogica, inversao de
42 1 56 1

pulso de saida do
encoder

direcdo
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entrada

¢ Zero

Ganho de propor¢ido do O ganho de proporgao da
43 | circuito de corrente 230 57 segunda posicdo 225
elétrica
Constante de tempo
44 | 1ntegral do circuito | 155 | 58 | Reservado 0
de corrente elétrica
45 Torque interno 1 50 59 Relacao de estiramento do 0
sinal Z
46 | Torque interno 2 -50 60 | Reservado
47 | Torque interno 3 100 61 Torque nominal atual 40
48 | Torque interno 4 -100 62 Velocidade nominal do | 2500
motor
49 | Configuragio de 300 63 Velocidade maxima do 3000
torque motor
50 filtm de comando de 100 64 Corrente nominal do 40
orque motor
Porta de entrada Capacidade maxima de
Sl | paixa 4 forca efetiva | Y 63 sobrecarga permitida pelo 300
sistema
Porta de entrada alta Ponto de separacgdo integral
52 |3 forca efetiva 0 66 atual 800
Porta de entrada _
53 |baixa 4 reversa 0 67 Zona morta de tensao 30
analogica
Filtro passa-baixo do
68 | comando atual 100 83 Tempo de resposta 20
principal
Ponto de separacao
69 integral de 200 84 Reservado
velocidade
Selegdo de fungao da Método de eliminacdo de erro
70 : 2 85 ¢ 234
porta de saida 1 de posicio
Selecao de fun¢ao da . :
, Numero da linha do
71 porta de saida 2 0 86 encoder 2500
Selecdo de funcao
72 : 1 ]7 Deslocamento zero do 2650
da porta de saida 3 encoder
Selecao analogica de _ _
73 0 88 Atual quando a codificagdo do disco| 60
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Selecao do tipo de

74 encoder 0 89 | Sobrecarga térmica do motor 105
Ponto de deteccao de o
75 torque de sobrecarga 117 90 | Torque de sobrecarga térmica do| 130
motor
Torque do ponto de o
76 sobrecarga 200 91 Tempo de sobrecarga térmica do| 900
motor
Tempo maximo de
77 sobrecarga do ponto 1000 92 | Pares de polos do motor 4
de sobrecarga
Fator de filtro de
78 tensio analogica 100 93 Reservado
Tempo de deteccao
Torque para alcancar a
79 de saturagdo do 1500 94 . 150
_ relacdo do sinal de saida
amplificador de
velocidade
80 | Velocidade de 20 95 | Ativagao for¢ada 0
bloquelo
Tempo de
81 | confirmacio de 1000
bloqueio
Frequéncia do filtro
82 | de pulso de entrada 800 96 | Reservado
Posicao interna 0 Aceleracao e desaceleracao da
97 voltas 0 109 posi¢ao interna I
Posicao interna 0 .
98 ntiimero de pulso 0 110 Definicdao da porta de 1
entrada 0
Velocidade no
99 | posicionamento da | 1000 111 Definicdo da porta de 2
posi¢cao interna 0 entrada 1
Posicdo interna 1 .
100 volta 0 112 Definicdao da porta de 14
entrada 2
Numero de pulso da _
101 0 113 Definicao da porta de 15

posi¢ao interna 1

entrada 3
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Velocidade no

102 | posicionamentoda | 1000 114 Definicao da porta de

posicdo interna 1 entrada 4

Posicao interna 2

103 voltas 0 115 Defini¢ao da porta de
entrada 5
Nuamero de pulso da .
104 posicéo interna 2 0 116 Defini¢do da porta de
entrada 6
Velocidade no
105 | posicionamento da | 1000 117 Endereco de comunicacgao
o RS485
posic¢ado interna 2
Posic¢do interna 3 o
106 voltas 0 118 Taxa de comunicacao RS485
Numero de pulso da Acordo de comunica¢cdo RS485
107 posi¢ao interna 3 0 9
Velocidade no
Detecc¢ao de falha de

108 | posicionamento da 100 120

o 3 saturacao integral de
posicdo interna

posicao/velocidade
A porta de entrada ¢
121 uma selecdo 0 122 Ganho proporcional de
controlada velocidade analogica

Ganho proporcional .
123 | 4e torque analégico 2048 126 Coeficiente de torque de alta

velocidade
124 Ponto zero 2048 127 Modo AD de controle
analogico analogico

Limite de velocidade

125 do modo torque
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4.1 Todas as funcoes dos parametros e lista de detalhes de significancia

1: exibe a posic¢do atual baixa 3;

2: exibe a posig¢do atual alta 5;
8: exibe a corrente do motor;

11: frequéncia de pulso de
comando de posi¢do de
exibigao;

12: comando de velocidade de
exibicao;

13: exibir comando de torque;

14: Exibir a posi¢ao absoluta do rotor

N N Funcs Faixa de
0. ome unc¢ao parimetro
(1)senha com nivel diferente, correspondente aos
parametros do usudrio, parametros do sistema
Senha do ‘
0 ) (2)Para modificar o ID do motor (Pnl), deve-se 0~300
parametro _
configurar este item para 0, a senha do
parametro do usuario ¢ 168. Consulte o
fabricante para parametros do sistema.
Para apoiar o modelo do motor. Cada motor com um
numero de ID exclusivo, defina a senha Pn0 como 0
1 ID do motor | primeiro e depois modifique este parametro. Apods a 0~100
configuracdo ser concluida, o SN-DEF precisa ser
executado para ser valido. Por favor, opere este
parametro com cuidado.
2 ID do Reservado pelo fabricante
software
Escolha o status de exibicdo quando o servo
Status de driver estiver ligado.
3 o 0~20
exibigao 0: exibe a velocidade de rotacdo do motor;
inicial
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4 Modo de
controle

O modo de controle do servo driver pode ser
definido por este parametro:
0: modo de controle de posicao;
1: modo de controle interno de
posic¢ao/velocidade/torque
: modo de controle interno de velocidade;
: modo de controle jog.
: modo zero.
: Modo de operacao em malha aberta.
: Modo de ajuste automatico de ganho.
: Modo de velocidade analdgico

: Modo de torque analogico

: Posi¢ao e modo de velocidade analogica.

10: Modelo de posicao e torque analdgico. ,
11: modo de controle de velocidade de pulso

12: Ajuste automatico zero analégico (depois de
conectar o sistema de computador superior,

Definir este parametro pode escrever
automaticamente o ponto zero do analogico atual e
simplificar a depuracao do analogico.

As fungdes 11 e 12 estdo disponiveis no V519 ou
posterior, € o sufixo do modelo do produto com D
também possui essas duas fungoes.

A posicdo/velocidade/torque interno ¢ determinado
pela porta de E/S (Entrada/Saida).

0~12

Ganho de
5 propor¢ao

de posi¢ao

Defina o ganho proporcional do regulador de loop de
localiza¢ao. Quanto maior o valor de configuragao,
maior o0 ganho e maior a rigidez, sob a mesma
condic¢do de pulso de comando de frequéncia, a
histerese de localizacdo sera menor. Mas se o valor
for muito grande podera causar oscilagao ou
overshoot.

1~1000
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Este parametro ¢ um parametro de multiplexacao
(V1020). No modo de controle de posigao, ele atua
como um feedforward de posi¢ao, aumentando o
ganho da malha de controle de posic¢ao. Isso melhora
a resposta em alta velocidade do sistema de controle,

mas pode tornar o sistema instavel e propenso a

Filtro de oscilagdes. A menos que caracteristicas de alta
modo de  |resposta sejam necessérias, o ganho de feedforward da 0~100
avanco de |malha de posicdo deve ser mantido em 0.
posi¢ao/
No modo de controle de velocidade de pulso, a funcaq
controle de [ ‘
_ ¢ o filtro do modo de controle de velocidade de pulso.
velocidade de ,
Defina o nivel do filtro de contagem de pulsos:
pulso PN6=0, amostragem correspondente 8 vezes a média
PN6=1, correspondendo a amostragem de 7 vezes em
media, e assim sucessivamente;
PN6=7 e superior sem filtragem:;
Frequéncia de |Defina a frequéncia de corte do filtro passa-baixa
corte do +ﬂltm do feedforward da malha de controle de posicéo.
passa-baixa do Quanto maior a frequéncia de corte, melhor sera o 1~1200
feedforward de q. T N
posicio rastreamento da posi¢do, mas isso pode facilitar a
ocorréncia de vibragoes.
Defina a forma de entrada de pulso do
Formulario de |comando de posi¢do
entrada de  |0: pulso+sinal;
pulso de  |1: Pulso CCW/pulso CW; 0
comando de |CCW ¢ observado a partir do axial do servo
. motor, gira no sentido anti-horario, definido
posicao

como direcao direta.

CW ¢ observado a partir do servo motor
axial, girado no sentido horario, definido
como sentido reverso.
2: Sinal ortogonal A/B
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Numerador de
divisdo de
9 frequéncia de o } o 1~32767
Numerador eletronico da relacao de transmissao
pulso de
comando de
posIcao
Denominador
de frequéncia
10 q o d 1~32767
¢ pulso de : A N -
P Denominador eletrénico da relagao de transmissdo
comando de
posicao
Direcao de
11 rotagao do 0: normal; 0~1
motor de 1 : direcdo invertida.
controle de
posICA0
Define a faixa de pulso final sob o controle de
Posicioname- osi¢do. Esse parametro serve como base para
12 | poOsty 4 P 0~30000
nto da faixa determinar se o posicionamento foi concluido no
finalizada modo de controle de posigao.
Define a faixa de detecc¢ao de alarme de tolerancia.
Faixa de -
No modo de controle de posi¢ao, quando o valor
13 detec¢do de , L 0~30000
de contagem no contador de desvio de posig¢ao
tolerancia de X ,
ultrapassa esse parametro, o0 servo acionamento
posi¢ao ., .~
emitira um alarme de erro de posicao.
0: deteccao de alarme de erro de posicdo valida;
Erro de N e e
14 I: detecgao de alarme de erro de posi¢ao invalida, 0~1
posicao L
pare de detectar erro de localizacao.
invalido
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Pulso de comando suavizado, com aceleracao e

Filtro de desacelerag¢dao exponencial. O valor numerico indica
L a constante de tempo.; O0ms~2000
15 | suavizagdo do - , ,
O filtro nao perdera o pulso de entrada, mas havera | ()x( 1ms
comando de | ;1 fermeno de atraso de comando;
posIcao Quando definido como 0, o filtro ndo funciona.
Entrada de |0: CCW. Proibicdo de entrada CW valida;
16 o 0~1
proibicdo de |l: cancelar CCW, proibi¢do de entrada CW.
dirigir invalida
Ajusta o ganho proporcional do controlador
Ganho de de malha de velocidade.
17 _ _ . SHz~2000Hz
proporcdo de | 1. Quanto maior o valor, maior o ganho e a rigidez.
velocidade | 2. Quanto maior a inércia da carga, maior o
valor deve ser ajustado.
Definir constante de tempo integral do regulador de
malha de velocidadel.Quanto menor for o valor
Constante de | definido, mais rapida sera a velocidade integral e
18 . S S 1ms ~1000ms
tempo maior sera a rigidez. 2. Quanto maior a inércia da
integral de carga, maior sera o valor definido. Nas ocasides
velocidade frequentes de partida e parada de pequena poténcia,
o valor definido € pequeno para evitar
ultrapassagem.
Defina a caracteristica do filtro passa-baixo do
teste de velocidade;
I. Quanto menor o valor, menor a frequéncia de corte,
menor sera o ruido do motor. Se a inércia da carga for
Filtro passa- grande, podera reduzir o valor de ajuste. Se o valor for,
19 P muito pequeno podera causar baixa resposta o 1%~500%

baixa de
deteccdo de

velocidade

vibracao.
2. Quanto maior o valor, maior a frequéncia de corte

e a resposta de velocidade mais rapida. Se for

necessaria uma resposta de alta velocidade, pode

aumentar o valor de configuragao.
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20 Velocidade Velocidade nominal do motor 0~ 6000
nominal
21 Alcance de Defina o valor da velocidade quando o sinal de 0~3000
velocidade entrada for efetivo
22 Velocidade Defina a velocidade jog. ~>009 Hj3 000
JOG r/min
23 |Atraso de ativacgdo 0-1000ms
Contagem - ! : .
de pulsos de Posicao precisa quando o controle de orientacdo de
24 nfc’ondme acionamento externo 0-65535
5 1C10N: -
P A posicado de operacdo real € o valor definido *2
nto absoluto
de
orientacao
25 Reserva Reserva
Velocidade A velocidatzle qua?dn 0 ac%onamen.to externo 0~3000
26 controla a orientacdo, definindo mais ou menos _
de . e e . r/min
) . velocidade para decidir a dire¢do de rotagao
orientagao ..
durante o posicionamento.
77 Gama completa| Faixa identificada quando o controle de orientacao 0-10000
de orientacao de disparo externo )
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Sequéncia de

Sequéncia de fase A/B/Z do pulso de saida do motor
de acionamento durante a energizacao inicial

28 | fase A/B/Z do 0-7
. 0: Normal;
pulso de saida - +
de 1: A Fase A esta invertida;
realimentacio 2: A Fase B esta invertida;
3: A/B ¢ invertido quando ¢ igual;
4: A Fase Z esta invertida;
5: A/Z ¢ invertido simultaneamente;
6: B/Z também ¢ inverso;
7: A/B/Z também esta invertido.
Constante de
q O valor definido indica o tempo de aceleragao/ Oms-32767
79 tempo de desaceleracao do motor de 0 r/min a 1000 r/min. ms~ m
aceleracdo/desa-| A aceleracao e a desaceleragao sao lineares. S
. Este parametro ¢ usado apenas no modo de
celeracdo no . s e qe
controle de velocidade e ¢ invalido para o modo
modo de de controle de posigdo.
velocidade
Isso significa que quando o motor esta acelerando e
desacelerando de 0~1000r/min, as caracteristicas de
Constante de aceleracdo e desaceleracdo sao lineares. Quando
tempo de definido como 0, a aceleracgdo e desaceleracao da |0ms~32767m
30 N e ) .
aceleracao/desa| posi¢cdao nao tém efeito. Quando definido para outros S
celera¢ido no valores, pode efetivamente reduzir o impacto da
modo de comutagdo do loop de posicao e da aceleragio e
posIcao desaceleracdo, € a operagao ¢ mais estavel.
Segundo
31 | numerador da 1 ~65536

frequéncia de
pulso do
comando de

posicao

Controle de posicao do numerador da segunda
relacdo de transmissao

44




Capitulo 4 Parametro

1. Velocidade interna e comutacdo de posi¢ao
de pulso externa
2. Torque interno e comutacdo de posigao de
pulso externa
3. Posi¢ao interna e comutag¢do de posi¢ado de
19 Selecdo do pulso externa
0~3
metodo de
trole int E necessario apenas definir a porta de entrada
CONTOTE NLEmo correspondente como a func¢do 19 ao alternar
modos. Se apenas velocidade interna, torque
interno ou posi¢do interna forem usados, a porta
de entrada correspondente ¢ definida como a
funcao 19, sem necessidade de alternar funcoes.
Ao mesmo tempo, a porta de entrada ¢
permanentemente configurada como alta ou
baixa, de acordo com a situagdo real.
Quando se trabalha em varios modos, ¢ preciso
observar qual modo de controle esta em
progresso.
Vocé pode verificar o UN-11 para determinar o
status de funcionamento e facilitar a depuracao.
33 | Velocidade I Modo de controle de velocidade interno: -6000 ~6000
acionamento pelo ponto de E/S externo para r/min
34 | Velocidade 2 controlar a velocidade. Por exemplo: -6000 ~6000
SC1  SC2  SC3 r/min
35 | Velocidade 3 Pn33: OFF OFF OFF 0000 000
Pn34: ON OFF OFF 60{;0“121000
36 | Velocidade 4 Pn35: OFF  ON OFF tfmin
Pn36: ON ON OFF -6000 ~6000
37 | Velocidade 5 min
Pn37: OFF OFF ON
38 | Velocidade 6 Pn38: ON OFF ON 6000 ~6000
r/min
‘ Pn39: OFF ON ON -6000 ~6000
39 | Velocidade? Pn40: ON ON ON /min
40 | Velocidade 8 0009 ~6000
r/min
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Numerador do

Cada pulso de realimentacao da malha de controle

Torque interno 4

Iso de saida , ,
4l | pu : do encoder ¢ gerado apos passar pelas engrenagens | 1~65536
do encoder . ,
dentro da unidade de acionamento.
Denominador _ .
Cada pulso de realimentac¢ao da malha de controle
42 do pulso de , , 1~65536
do encoder ¢ gerado apos passar pelas engrenagens
saida do : :
dentro da unidade de acionamento.
encoder
1. Quanto maior o valor definido, maior o ganho,
Ganho de ,
e menor sera o erro de rastreamento da corrente.
43 proporgao do No entanto, um ganho muito alto pode causar vibragdo 1~500
loop de corrente |, ruido.
2. relacionado ao servo motor,
3. Independente da carga
1. Quanto menor o valor definido, mais rapida sera
Constante _ _
a velocidade integral, e o erro de rastreamento da
44 de tempo , _ 1~10000
_ corrente sera menor. No entanto, um valor muito
integral do : - ,
pequeno pode causar vibragdo ou ruido.
loop de
corrente 2. Relacionado com servo motor,
3. Independente da carga.
4. Tente definir um valor maior sob a condi¢ao do
sistema sem vibracao.
45 |Torque interno 1 Modo de controle de torque interno: o tamanho do 0%-~300%
torque ¢ controlado pelo status do ponto de E/S
externo. Por exemplo:
T0 Tl
Pnd45: OFF OFF
Pn46: ON  OFF
Pnd47: OFF ON
Pn48: ON ON
46 |Torque interno 2 -300%~0%
47 |Torque interno 3 0%~300%
48 -300%~0%
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49 | Conjunto de |Velocidade interna, torque de velocidade jog 0~300%
torque
1. Definir as caracteristicas do filtro de comando d¢
torque pode restringir a vibracdo produzida pelg
torque (o motor emite ruidos de vibra¢ao agudos).
Fil d 2. Quanto menor o valor, menor a frequéncia de cortg
1tro de | menor o ruido produzido pelo motor. Se a inércia da
50 comando |carga for muito grande, pode-se reduzir o valof 1%~500%
de torque ajustado adequadamente. Se o valor for muito
pequeno, pode resultar em lentiddo da resposta e pode
causar 1nstabilidade.
Os quatro bits inferiores do sinal de entrada sdo
forgados a ON. Inverta o binario, defina o valor para
51 Entrada baixa 4 |decimal, por exemplo: 0-15
aplicacdo efetiva| 1 (0001) o bit mais baixo ¢ forcado a ser valido;
2 (0010) o segundo bit € for¢ado a ser valido;
4 (0100) o terceiro bit € forcado a ser valido;
8 (1000) o quarto bit é for¢ado a ser valido.
59 Entrada alta 3 _ _
aplicaciio eficaz Sinal de entrada alto 3 aplicado ON 0~7
Entrada baixa 4 Sinal de entrada baixo 4 reverso, usado para
53 reversa corresponder ao nivel elétrico do ponto de 0~15
contato do sinal de entrada
Entrada alta 3 Sinal de entrada alto 3 reverso, usado para
54 reversa corresponder ao nivel elétrico do ponto de 0~7
contato do sinal de entrada
55 Porta de saida | Sinal de saida reverso, usado para corresponder ao
reversa nivel elétrico do sinal de saida 0~15
56 Instr’ug:‘;m Instrucdo analogica, inversdo de direcdo. Mudar de 0~1
analogica, direcs
) . 11e¢ao.
inversao de
direcao
A funcio ¢ a mesma do PN5, cujo
O ganho de ) . _
N parametro utilizado como ganho de proporg¢ao de
57 | proporcio da o _ , _ 1-65536
q posi¢cdo no sistema ¢ determinado por E/S externa, na
segunda
gl_l . situacao padrao, com PN5 como ganho de proporcao
posi¢ao o _
de posi¢ao interna do sistema.
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58 Reservado Reservado
Ao usar um computador host como um PLC,
Relacio de se a recepcao do sinal Z for dificil, este parametro
59 | estiramento do | pode ser usado para ampliar o sinal Z de saida 0-31
sinal Z, para facilitar o uso do computador superior.
Quando definido como 0, nenhuma funcao ¢ ativada
60 Reservado Reservado
Torque nominal , ,
efinir torque nominal do motor ~
61 do motor Definir torq Id t 1~1000
6 Velocidade 0~6000
nominal do Definir torque nominal do motor r/min
motor
Velocidade 0~6000
63 _ , . ..
maxima do Definir velocidade maxima do motor r/min
motor
64 Corrente Defina a corrente nominal do motor. 1~500X
nominal O valor definido & vlido. 0.1A
do motor
Capacidade
maxima de . " .
65 Definir sistema permitido sobrecarga maxima 0~300%
sobrecarga multipla
permitida pelo
sistema
Ponto de Erro de corrente acima do valor definido, o loop de
66 separacao corrente de Pl muda para P, o valor € a 0~800%
integral atual porcentagem da corrente nominal
67 Zonamortade | yajor AD da zona morta de tensdo analogica, 0~4096
tensao defina este valor razoavel, com a auséncia da
analégica tensao de entrada e resolva a rotacdo do motor

produzida pela onda de tensao zero.
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Defina a frequéncia de corte do filtro passa-baixo do
Filtro passa- | comando atual.
68 baixo do Usado para limitar a banda de frequéncia de 1~1500HZ
comando comando atual, evitar choques e vibracoes atuais ¢
atual tornar a resposta atual estavel.
69
Ponto de
. Quando o erro de velocidade ultrapassa o valor
separa¢ao 0~300
: definido, a velocidade muda de PI para P
integral de
velocidade
Definir funcdo da porta de
saida 1: 0: funcao de
saida de interrupgao 1:
Selecdo de saida de alarme servo
70 | fungdo da porta 2: alcance de posigao 0-7
de saida 1 3: alcance de velocidade
4: servo pronto
5: de volta a zero
completo 6: fora do
alcance do torque
7: Saida de sinal de parada do motor
Selecao de
71 fungao C,la porta Defina a funcao da Saida 2: consulte Pn70 0-7
de saida 2
72 0-7
Selegao de
funcio da porta Defina a funcdo da saida 3: consulte Pn70
de saida 3
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0: Entrada de tensdo analogica de -10V a +10V, a

tensao positiva e negativa determina a direcao.

73 1: Entrada analogica de OV a -10V, a fung¢ao da porta 0=3
de entrada 1/0 ¢ definida como 22, 23, dois canais de
sinal ligado/desligado determinam dire¢des
diferentes.
2: Entrada analogica de -10V a 0V, a fun¢do da porta
Selecao de entrada I/O ¢é definida como 22 e a direcdo €
analogica de determinada pelo liga/desliga de um sinal.
entrada o .
3: Entrada analogica de 0V a +10V, a funcao da
porta de entrada I/O ¢ definida como 22, e a direcao
¢ determinada pela mudanca de estado de um sinal.
Essas func¢oes podem ser usadas nos modos de
velocidade analogica e de torque analogico.
o Selecio do tipo 0: Encoder normal de 15 ntcleos 2500p
de encoder 1: Encoder de linha 2500p de 9 nuicleos 0~1
Define o valor inicial do torque para a prote¢ao
Ponto de contra sobrecarga, em porcentagem nominal.
75 detecgao de Quando o torque atual ultrapassa esse valor, o 0-300%
torque de contador interno de sobrecarga entra em operacao,
1 o o contador excede o limite e o sistema emite um
sobrecarga
alarme de sobrecarga.
Define o torque no ponto de sobrecarga. Este
Torque do ponto| Parametro ¢ o Pn77 juntos formam a caracteristica
76 0—-300%

caracteristico

de sobrecarga

de sobrecarga do motor.
Definido pelos parametros de sobrecarga do motor.

Nota: Consulte Pn76 e Pn75.
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Tempo maximo
de sobrecarga 0-3000X10
77 5 Consulte Pn76
do ponto de ms
sobrecarga
Coeficiente de filtro de tensdo analdgico, quanto
maior a configuracdo, mais estavel a velocidade;
Defina PN78 < 10 e o resultado da filtragem ¢
1/Pn78; Defina PN78 > 10, o resultado da
78 , , 0-1000
Coeficientes de filtragem ¢é 1/Pn782;
filtro de tensdo | pefina PN78 = 10 e o resultado da filtragem seré
analogico igual ao original. (V1020)
As ocasides <10 sdo ocasides que exigem
resposta rapida. Aplicacoes superiores a 10 sao
usadas porque a flutuacdo da tensdao do modulo de
entrada ¢ mnstavel, mas a velocidade do motor
deve ser estavel, mas ndo ha potencial para
resposta rapida.
No caso de regulacao de velocidade.
uando o tempo de saturacdo continua do regulador
Tempo de Q P ¢ 8
. interno de velocidade ultrapassa esse valor, ¢ gerado|—
79 | saturagdo do v ulirapassa esse valor, © g 0-3000 X 10
: um alarme de saturac¢ao de velocidade.
amplificador de ¢ ms
: Usado para evitar bloqueios mecanicos ou outros
velocidade
fatores que possam aumentar a corrente continua.
| Quando o controle de torque esta ativo, o motor ¢
80 | Velocidade de | ploqueado se a velocidade ficar abaixo do valor 0~100
bloqueio definido
Tempo de Define 0 momento em que o sinal de bloqueio de
Q1 confirmacio saida ¢ ativado, ap0s a confirmacao do bloqueio. 0.1ms
de bloqueio | Quando o sinal de parada ¢ habilitado, a fungao da
porta de saida ¢ definida como 7 para ser efetiva.
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Frequéncia o N q de pulso d
Defina a frequéncia de passagem de pulso de
82 | de | TEATENEA G pAEsEm A P 1-10000
entrada, unidade 1 significa 1KHZ, definida em 500,
filtragem o _ _
significa que a frequéncia de passagem maxima do
de pulso de + '
sistema € SOOKHZ.
entrada
83 | Periodo chave O principal tempo de resposta 2~200
84 Reservado Reservado
(0: sem status de habilitagdo, comando redefinicdo da
M¢étodo de acumulagdo de pulso do desvio de posigdo.
remogao de 1: sem status de habilitagdo, omas o acimulo de pulso do
g5 diferenca de | comando de desvio de posi¢do nio é redefinido, contando 0-500
—9
posicao/filtro | continuamente. Esse parametro ¢ relevante para a versao
de instrucao de V519 e modelos de produto com a versdo D. Nesses
velocidade de casos, ele funciona como um filtro de comando de
pulso velocidade de pulso.
Numero da linha :
Define o nimero de linhas do encoder. -
86 do encoder : N : 1-65536
87 O deslocamento Define o angulo de divisdo zero do 1—65536
zero do encoder, indicado com "U". o
encoder
Corrente do ,
88 Define o valor da corrente quando o encoder ¢é 0-300%
encoder . N :
redefinido. A porcentagem nao pode ser muito alta
quando para evitar o superaquecimento do motor.
redefinido
Ponto de
deteccdo de _
89 torqug de A sobrecarga térmica utiliza o método de 10=300%
sobrecarga calculo I*I*T
térmica do
motor
Torque de
90 sobrecarga 10-300%
. Defina este parametro maior que Pn89
térmica do
motor
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01 ;i?ei{;rgz [?Efil:li[‘ tempo maximo de sobrecarga 0-1000S
. termica
térmica do
motor
Definir pares de polos do servo motor, fabrica¢ao
Pares d : :
92 ares de diferente ¢ modelo diferente de motor podem ter 1~36
polos do ’ ‘ f J
pares de polos diferentes, ndo € possivel alterar
motor
este parametro aleatoriamente
Coeficiente
- 1—~100X
93 de atenuacio Defina o fator de atenuagdo do ganho de 0 1A
X .1
de ganho de pOSIGao.
posicao
O torque de controle de simulagdo atinge o valor
Torque definido, e o torque aciona os sinais de saida d ‘
94 alcancado efinido, e o torque aciona os sinais de saida de 0~300%
relagdo do smal|  forma eficaz. O valor é a porcentagem do torque
de saida ,
nominal.
0: O servo motor ¢ controlado por uma E/S
95 | Forgar ativacdo| CcXxterna. 0~1
l: Ativacao automatica do servo motor quando
energizado, sem necessidade de sinal externo.
96 Reservado Reserva
-65535~655
35
Definir posi¢ao interna 0 posicdo
precisa
97 Posicdo interna Quando o controle de posigdo interno:
a posi¢ao alvo ¢ determinada por estes
0 turno 7 nats : cda 0=
parametros, posi¢ao 0
Pn97*10000+ Pn98
Por exemplo: Pn97=2 Pn98=1000
Indica movimento de posi¢ao interna
Posicdo interna =2%10.000+1.000=21.000 unidades
0 pulso
98 1~65535
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Velocidade no

99 | posicionamento da A velocidade de posicionamento para a 0~3000
posi¢do interna 0 posi¢ao interna 0 r/min
100 Posicdo interna -65535~655
| turno Define a posi¢do interna 1 como uma posi¢ao 35
precisa.
Posicio interna | Consulte: Pn97 e Pn98
101 f 1 1~65536
pulso
Velocidade no 0~3000
102 | posicionamento da | A velocidade de posicionamento para a posi¢ao .
o ' : r/min
posi¢ao interna | mnterna 1
103 Posicdo interna -65535~655
2 turnos Definir posi¢do interna 2 posi¢do precisa 35
Consulte Pn97 Pn98
Posi¢do interna
104 \ 1~65535
2 pulsos
Velocidade no
105 posicionamento da | A velocidade de posicionamento para a posi¢ao 0~3000
posi¢do interna 2 interna 2 r/min
106 Posicdo interna -65535~655
3 voltas Define a posicdo interna 3 como uma 35
posi¢ao precisa. Consulte: Pn97 e Pn98
Posicao interna
107 ;; 1 1~65535
pulso
Velocidade no
108 | posicionamento da A velocidade de posicionamento para a posicao 0~3000
P interna 3 r/min
posic¢do interna 3
Aceleracdo da Tempo de aceleragdo e desaceleragdo no
109 posicdo interna posicionamento interno, quanto maior o valor, 0~2000
mais rapida serd a aceleracao.
110 Definigdo da Funcdo de habilitacio de servo, esta porta de 1
porta de entrada nao pode definir outras fungoes.
entrada 0
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111

Definicao da
porta de
entrada |

Utilizado para definir a funcdo da porta de

entrada, para comodidade dos clientes

O valor definido e as fung¢des sdo as seguintes:

0: sem defini¢cao, sem funcdo
1: servo habilitado
2: alarme limpo

3: pulso de entrada proibido

4: redefinicao do contador de desvio de posicao

5: entrada de comando de velocidade 0

6: entrada de comando de velocidade

7: entrada de comando de velocidade 2

8: O ponto de entrada controla a reversdo da
direcao do motor

9: interruptor de ganho de posi¢ao

10: interruptor do numerador da relagio de
engrenagem de posicdo

11: bracadeira de velocidade zero

12 “entrada de comando de torque 0

13: entrada de comando de torque 1

14: acionamento positivo proibido

15: acionamento reverso proibido

16: comando de posicdo interna 0

17: comando de posicdo interna 1

18: inicio de operacao de posi¢ao interna
19: op¢do de metodo de controle interno 0
20: opgao de metodo de controle interno 1

21: fun¢des de controle direcional

1

0-23
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22: Inversdo de entrada analogica de tensao

23: Entrada analogica de tensdo direta

Nota: A partir da versao V1014 ou superior, ¢
possivel alternar entre modos de velocidade e posigao
interna/analogica e entre torque interno/analogico e
posi¢ao de pulso. Apos configurar os parametros PN4
e PN32, basta definir a fung¢do do ponto de entrada

para 19,

Definicdo da

112 porta de entrada 2 Consulte Pn1l1l 0-23
Definicdo da
I3 porta de entrada 3 Consulte Pnl11 0-23
Defini¢cao da
114 porta de entrada 4 Consulte Pn111 0-23
Definicdo da
TS porta de entrada 5 Consulte Pnlll 0-23
Definicdo da
116 porta de entrada 6 Consulte Pnlll 0-23
Comunicar Mais de um servo driver se comunica,
117 defina o numero da estacao 0-127
endereco
Taxa de
comunicacao 0:
4800
118 Taxa de 1: 9600 0-5
comunicacao 2. 19200
3: 38400
4. 57600
5: 115200
Protocolo de transporte, use o modo RTU
119 Protocolo de _
transporte 0: 801 (MODBUS,RTU)
1: 8E1 (MODBUS, RTU) 0-2
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2:8N2
Nota: 8 significa dados de 8 bits.
"E" significa 1 bit de paridade par
"O" significa 1 bit de paridade impar
1 significa 1 bit de parada
Detecgao de falha 0: detecta falha de saturacao
120 de saturagdo integral 0-1
integral de I: ndo detecta falha de
posigao/velocidade satura¢do integral
A porta de Defina a porta de E/S como objeto
controlado
121 entrada ¢ uma 0-1
secio 0: controlado pelo terminal de entrada
controlada externo CN1
I: controlado pelo controle de
comunicacao RS485
122 Ganho
. Com certa tensao de entrada, quanto
proporcional da _ _ _ )
+ maior o valor ajustado, maior sera a 0-4096
velocidade de : :
velocidade obtida.
simulacao
Ganho
_ Com certa tensao de entrada, quanto
proporcional de : : : ,
123 maior o valor ajustado, maior sera o 0-4096
torque de torque obtido.
simulagao
Configure para simular tensdo zero, ajuste a
124 | Simulacido zero simetria da direcdo positiva € negativa da 0-4096
velocidade ou torque.
O limite de o
125 velocidade do Modo de contmlelde Ejrgue para limitar a 0-4000
modo de torque velocidade
Coeficiente de
126 torque de alta Ascensdo do coeficiente de torque em alta 0-500
velocidade velocidade
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Modo de conversao AD de controle analogico:

0: Quando a tensdo for superior a zona morta,
comece a acelerar e desacelerar a partir de 0.

Método de . _
1: Quando a tensdo for maior que a zona morta, a
conversao AD velocidade salta para a velocidade correspondente a
o aceleracdo e desaceleracdo inicial da tensdo da zona
127 analogico morta. 0-2
2: Quando a tensdo for inferior a zona morta,
aplique o controle de posigao ¢ mantenha a
posicdo atual bloqueada.

4.2 Modelo de diagrama de ajuste de parametros
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4.3 Descricao dos parametros da chave servo
Como os parametros padrdo de acoplamento do motor foram otimizados, os
parametros (exceto engrenagem eletronica) nao precisam ser ajustados na maioria
das aplicacoes e podem ser usados diretamente. Mas a mecanica real ¢ complexa.
Se aparecer uma anormalidade ou precisar de uma resposta alta durante o ajuste,
sera necessario ajustar os parametros para atender aos requisitos. O principio de
ajuste ¢ o primeiro loop de corrente, o segundo loop de velocidade e o ultimo loop
de posi¢ao.
Os loops de corrente ndo precisam ser ajustados, exceto em situacdes
individuais. A resposta de velocidade muito rapida resulta em choque de corrente e

alarme AL11. Pode ajustar PN64 para resolver.
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Loop de velocidade: Se for necessaria uma resposta de alta velocidade, pode-se
aumentar o PN17 ou diminuir o PN18. No entanto, uma configuracao muito alta de PN17
causara vibracado. Se a inércia da carga for muito grande e o motor apresentar
instabilidade ao desacelerar, oscilando de um lado para o outro, ¢ necessario aumentar o
PN18 para corrigir.
Loop de posicao: Se for necessaria uma resposta rapida de posicionamento, pode-se
aumentar o PNS. Em alguns casos, também pode ser necessario aumentar o PN6 para
atender aos requisitos.
Contudo, valores muito altos para PN5 ou PN6 causarao vibra¢ao. A condicao inicial
recomendada ¢ ajustar o PN5 primeiro. O uso do PN6 ¢ indicado apenas em situacoes de
curta distancia e alta resposta.
Relacio de engrenagem eletronica: Se for calculada a partir do angulo de velocidade
de rotacgdo, a formula abaixo pode ser usada.:

fx( PN9/PN10)=131072

Em que f denota o pulso da unidade superior do computador, com unidade em kHz/volta.

Se o numero de pulsos da unidade superior for conhecido e o motor ou a carga
realizar uma volta completa, o valor definido da relacdo de transmissdo pode ser

calculado usando a formula acima.

2) calcular de acordo com a precisdo da posi¢do diretamente
(equivalente de passo/pulso) x (PN9/PN10)=10000

Exemplo: O passo do parafuso ¢ 5 mm. O motor ¢ o parafuso estdo conectados
diretamente; o motor gira uma volta, ¢ a carga se move 5 mm. Se a precisao
necessaria for 0,001 mm, serdo necessarios 5.000 pulsos para o motor girar uma volta

completa.
Assim: PN9 = 10, PN10 = 5.

Forma de entrada de pulso: Suporta pulso com direcio ¢ pulso duplo (pulso

positivo e negativo), conjunto PNS.

4.4 Etapas de ajuste de parametros na aplicac¢io real
No processo de ajuste ou aplica¢ao, se houver vibracdo, ruido ou se nao for

possivel atingir a precisdo de controle, pode-se ajustar os parametros do sistema
para atender aos requisitos conforme os métodos abaixo.
Quando o motor estiver em estado de travamento estatico, se houver

vibra¢ao ou ruido agudo, diminua o parametro Pn43. Defina este parametro o
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maior possivel sob a condi¢gdo sem vibracdo. Quanto maior o parametro, melhor
sera o efeito de rastreamento da corrente e mais rapida sera a resposta do motor;

mas parametros muito grandes resultam em vibragao ou ruido.

(1) Ajuste dos parametros do modo de controle de velocidade
1 - Ganho de proporg¢do de velocidade (parametro Pnl17):
Defina o valor o maior possivel dentro da condi¢dao sem vibragao. Em geral,

quanto maior a inércia da carga, maior o valor necessario.

2 - Constante de tempo integral de velocidade (parametro Pnl8):

Tente definir o valor o menor possivel, de acordo com as condi¢oes. Se o
valor for muito pequeno, a resposta sera mais rapida, mas pode causar
vibragao. Ajuste o valor para ser o mais pequeno possivel sem vibragdo. Se o

valor for muito alto, a velocidade mudara quando a carga for alterada.

(2) Ajuste dos parametros do modo de controle de posi¢ao
1 - Ajuste o ganho de propor¢ao de velocidade e a constante de tempo integral

de velocidade de acordo com o método mencionado anteriormente.

2 - Ganho de feedforward de posicdo (parametro Pn6):

Defina este valor como 0%.

3 - Ganho de propor¢ao de posicao (parametro Pn5):

Defina o valor o mais alto possivel dentro da faixa estavel. Quando o
parametro ¢ alto, o rastreamento de posi¢do melhora e o erro de histerese ¢
pequeno, mas pode gerar vibragdo ao parar o posicionamento. Se o parametro
for baixo, o sistema permanece estavel, mas o rastreamento de posi¢ao piora e

o erro de histerese aumenta.
4 - Se for necessario um rastreamento de posi¢ao mais preciso, pode-se

aumentar o valor de Pn6. No entanto, se o valor for muito alto, pode ocorrer

overshoot (ultrapassagem).
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Capitulo 5 operacao e ajuste

5.1 Atencao especial durante a depuracao:

1) (o sufixo do modelo de poténcia grande/média ¢ K8) servo drive.
Conectar a alimentacao trifasica 220V nos terminais L1, L2, L3.
Para monofasico: L1 e L2.

2) (o sufixo do modelo de poténcia pequena ¢ K7) conectar na

alimentacao monofasica nos terminais L ¢ N.

3) Conexoes nos terminais U, V, W, PE nao podem ser invertidas.

4) Conexao do drive conforme acima. Conexdes erradas podem causar
falhas e queima do motor. Verifique se a ligacdo esta correta.

5.1.1 Sequéncia de inicializacao

1) Quando a fonte de alimentacgdo ¢ ligada, O servo deve emitir um sinal de
alarme apos 1,5 segundos.
Apds menos de 10ms, o motor deve estar pronto para ser excitado,

aguardando para entrar em operac¢ao.

5.2 Modo de controle de posiciao

1) Conecte a alimentacao do circuito de controle e a alimentacao do circuito
principal, o display do servo driver ficara mais claro. Se houver
alarme, verifique a conexdo da linha.

2) Defina os parametros abaixo:

Parametro No. Nﬂfne do Definicio Definir
parametro valor

0: modo de posicao
Pn4 Modo de '
controle 1: modo de posicao 0

interna
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Pulso de

comando de
Pn8 1: pulso duplo 0

posi¢cdao modo
2: Pulso ortogonal A/B

0: Pulso unico

de entrada

Numerador de
Pn9 relacdo de 1
transmissao

Denominador da
Pnl0 relacdo de I
transmissao

0: habilitacao externa
Pn95 Servo habilitado . 1
1: forcar habilitacao

3) Confirme se ndo ha alarme ¢ se existe alguma situagao anormal, ligue o
servo (SON), neste momento o motor ¢ acionado, em estado de
velocidade zero. Se o sinal de habilitagdo ndo puder conectar ao fio,

defina Pn95 = 1 para habilitar o motor automaticamente.

4) Ajuste a frequéncia de pulso do sinal de entrada para que o motor

funcione conforme o comando.

5.3 Modo de teste de velocidade

1) Conecte a alimentacdo do circuito de controle e a alimentacdo do circuito
principal, o display do servo driver acendera. Se houver alarme, verifique a
conexao da linha.

2) Defina o parametro conforme abaixo:

Nome do _ Definir valor
Parametro No. parimetro Definicao

0: modo de posicado

Modo de -
Pn4 1: modo de posi¢ao 2
controle interna
2: teste
0: habilitacdo externa
Pn95 Servo e 1
habilitado I: forcar habilitagao
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3) Confirme que ndo ha alarme e alguma situacdo anormal, ligue o servo
(SON), neste momento o motor ¢ acionado, em estado de velocidade zero. Se o sinal
de habilitagao nao puder conectar o fio, defina Pn95 como 1 para habilitar o motor
automaticamente.

4) Através da operacao da tecla, entre no modo de operacdo de teste de
velocidade F1. O prompt do teste de velocidade exibira "S", a unidade de valor ¢ r/
min, sistema no modo de teste de velocidade, comando de velocidade fornecido
pela chave, use A [y para alterar a velocidade, o motor funciona com base na

velocidade definida.

5.4 Operacao manual

1) Conecte a alimentagdo do circuito de controle e a alimentacdo do circuito
principal, o display do servo driver ficara mais claro. Se houver alarme,

verifique a conexao da linha.
2) Defina o parametro conforme abaixo:

Pardmetro No. | Nome do Definicdo Definir valor
parametro

0: modo de posicao

1: modo de posic¢ao interna

Pn4 Modo de . 3
controle 2: execucao de teste
3:JOG
0: habilitacao externa
Pno5 Servo w0 S 1
habilitado 1: forcar habilitagcdo

3) Confirme que ndo ha alarme e alguma situacdo anormal, ligue o servo (SON), neste
momento o motor € acionado, em estado de velocidade zero. Se o sinal de
habilitacdo ndo puder conectar o fio, defina Pn95 como 1 para habilitar o motor
automaticamente.

4) Através da operacao por tecla, entre no modo de teste de velocidade F2. O prompt
de execucao JOG exibira "J" e a unidade de valor sera r/min. No modo de controle de

velocidade, a velocidade e a direcdo sdo determinadas pelo parametro Pn22.
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pressione A motor funcionando de acordo com a velocidade e sentido

determinados pelo Pn22, pressione '¥ motor funcionando na direcio oposta de

acordo com a velocidade dada.

5.5 Modo de controle interno de posi¢ao/velocidade/torque

1) Conecte a alimentacao do circuito de controle ¢ a fonte de alimentagao do
circuito principal, a luz de exibigao do servo driver. Se houver alarme,

verifique a conexdo da linha.

2) Defina o parametro conforme abaixo:

Pardmetro No. Nome do Defini¢do Definir
parametro valor
0: modo de posicao
Pn4 Modo de . 1
controle l: modo de posi¢do
interna

0: habilitagao externa
Pn95 Servo habilitado N 1
1: forcar habilitacao

Pnlll IN1 definicdo Definir como gatilho de 18
posi¢cao
Pnl12 IN2 defini¢ao Definir como inicio de 21
orientacao
_ Definir sele¢ao de modo 19
Pnll13 IN3 definicao interno 0
_ _ o 16
Pnl14 IN4 definicao Definir posicdo interna 0
17
Pnll5 IN35 definicao Definir posi¢do interna 1
. Definir sele¢ao de modo 20
Pnll6 IN6 definicao interno 1

3) Desligue e religue a energia. Confirme se nao ha alarmes ou situagoes
anormais. Habilite o servo (SON) ON. Neste momento, o motor sera acionado
em estado de velocidade zero. Se o sinal de habilitacdo ndo puder conectar ao

fio, defina Pn95 como 1 para habilitar o motor automaticamente.
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4) Ao mudar o status do IN3 IN6 pode mudar sob 0 modo de posicao,
velocidade e torque.

Método correspondente da seguinte forma:

IN3. IN6 status do Modo de
sinal de entrada controle interno
OFF OFF Posicao
ON  OFF Velocidade
OFF ON Torque

5) Ao mudar o status do IN4 IN5 pode realizar o movimento de posicionamento de 4
pontos, a velocidade do movimento de posicionamento de 4 pontos € a posi¢ao

precisa definida por Pn97-Pn109.

IN4 INS status do Modo de
sinal de entrada controle interno
OFF  OFF Posicao A
ON  OFF Posicao B
OFF ON Posicao C
ON ON Posicdao D

65



Capitulo 5 operagao ¢ ajuste

SDD servo drive Servo motor
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5.5.1 Exemplo de aplicacao de posi¢cao interna

Use o controle de posi¢do interno para realizar o modo de movimento de 4 pontos
abaixo.
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SOD servo drive Servo motor
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Aplicacdes de controle de posicdo intema
Diagrama de fiagdo elétrica

A estrutura consiste em um micro controlador simples neste servo
sistema. O chip unico € usado para enviar trés sinais de controle ao servo para
acionar 0 modo de controle de posicdo interno do servo € 0
posicionamento preciso da operacdo. Este exemplo pode ser omitido
em computadores de ultima geracdo, como: controlador de movimento
PLC. Ao mesmo tempo, a interferéncia durante a transmissdao do pulso €
eliminada. Posicionamento servo mais preciso. No caso de posicionamento
repetido em quatro pontos, apresenta custo muito econdmico e excelente
desempenho de controle.

Descri¢ao detalhada do controle: O sinal IN3 IN6 se conecta ao
sinal OV, significa escolher o modo de controle de posi¢ao interno. O sinal INO
se conecta ao sinal OV, significa escolher a ativacao automatica do servo
apos ligar. Processo de controle de chip unico: ligar o sistema, o chip unico
envia um sinal de baixo nivel para o sinal do servo IN2, inicia o servo e orienta
de volta ao ponto de origem A. execute sempre ao iniciar, significa que onde
quer que esteja a posigao de origem, estara de volta para a posigao fixa antes do
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trabalho. Quandoo servo posiciona de volta ao ponto A, o chip unico envia um

sinal de dois niveispara o servo IN4 IN5 de modo a controlar o0 movimento do

servo do ponto A aoponto B, C, D e de volta ao ponto A, completando uma

circulagdo. Cada vez queo inicio e o disparo sao feitos pelo sinal IN2. Borda

ascendente eficaz.

Este sistema possui caracteristicas de controle simples, posicionamento

preciso e forte capacidade anti-interferéncia. A velocidade de execugdo e a

posicao precisa definidas por Pn97-Pnl109. Os parametros precisavam ser
definidos conforme abaixo:

Parametro n°.

Nome do parametro

Definicao

Definir valor

0: modo de posic¢do

Pn4 Modo de controle 1
I: modo de posic¢ado interna
Pnlll INI definicdo Definir como gatilho de 18
posi¢cao
Pnll12 IN2 definicao Definir como inicio de 21
orientacao
L Definir selecdao de modo
Pnll13 IN3 definicao interno 0 19
Pnll4 IN4 defini¢cao Definir posicdo interna 0 16
Pnll5 INS5 defini¢cao Definir posicdo interna 1 17
_ Definir selecdo de modo

Pnll6 IN6 defini¢ao interno 1 20
Pn 97 Posicdo interna 0 voltas
Pn 98 Posicdo interna 0 pulso Defina

ocidade de posicdo internade parametros
Pn 99 posicionamento 0 relevantes de
Pn 100 Posicdo interna 1 volta acordo com
Pn 101 Posicdo interna 1 pulso as quatro

coordenadas

ocidade de posig¢do internade .
Pn 102 1 posicionamento ABCD reais
Pn 103 Posicdo interna 2 voltas
Pn 104 Posi¢do interna 2 pulso

Velocidade de posic¢ao interna
Pn 105

de 2 posicionamentos
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Pn 106 Posigao interna 3 voltas
Pn 107 Posi¢do interna 3 pulso
Velocidade de posi¢do
Pn 108 interna de 3
posicionamento

Constante de tempo de

Pn 109 aceleragdo e desaceleragao

do controle interno

5.5.2 Exemplo de aplicacao de velocidade interna

SDD servo drive Servo motor
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Diagrama de fiagdo elétrica da aplicagdo
de controle de mistura de velocidade e
toraue interno
Conforme mostrado na figura, de acordo com este exemplo, 8 tipos de
controleinterno de velocidade e 2 tipos de controle interno de torque podem ser
realizados. Epodem ser trocados entre si. IN1 IN2 e IN3 sdo sinais internos de
comutacao de velocidade.
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A velocidade interna ¢ definida pelos parametros Pn33-Pn40. IN4 e IN5 sao
sinais internos para a chaveamento entre modos de velocidade e torque. O

valor do torque interno ¢ definido pelos parametros Pn45-Pn46.

Parametros relevantes do servo definidos conforme abaixo:

Parametro No. | Nome do parametro Definic¢ao Definir valor
0: modo de posicao
Pn4 Modo de controle . 1
1: modo de posicao
interna
- 0: habilitacao externa
Pn95 Servo habilitado L 1
1: forcar habilitacao
Pnl10 INO defini¢ao Servo habilitado 1
Pnlll IN1 definicdo Defina comovelocidade 0 5
Pnl12 IN2 definicdo Defina comovelocidade 1 6
Pnl13 IN3 definic¢do Defina comovelocidade 2 7
. Definir modo deselecao 19
Pnl 14 IN4 defini¢ao interna 0
. Definir modo deselecao 20
Pnll5 IN5 definigao interna 1
. Defina como 13
Pnll16 IN6 defini¢ao momento da forca 1
Pn 33 Velocidade 1 Defina os
parametros
Pn 34 Velocidade 2 relevantes de
_ acordo com a
Pn 35 Velocidade 3 :
velocidade real
Pn 36 Velocidade 4 de execugao e o
momento de
Pn 37 Velocidade 5 f
orca
Pn 38 Velocidade 6
Pn 39 Velocidade 7 Requisitos
Pn 40 Velocidade 8
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Pn 45 Torque interno 1

Requisitos

Pn 46 Torque interno 2

5.6 Aplicacao de recursos servo

Funcao de orientagdo de partida servo

Quando a porta de entrada ¢ definida como fung¢do de orientacdo de partida do
servo, defina apenas o sinal de entrada como LIGADO, a funcao de orientacao
sera iniciada automaticamente (exceto modo de controle de torque). A dire¢ao de
rotacao da orientacao ¢ determinada pelo Pn 26. A posicao precisa da orientagao
¢ determinada pelo Pn 24 Pn 25. Se definida a orientacao de giro inico, a posi¢ao
precisa ¢ determinada pelo Pn 24; se a orientacao multivoltas for definida, a

posicdo precisa sera determinada por (Pn 25*131072) + Pn 24. Quando o sinal

de entrada esta desligado, a funcdo de orienta¢do ¢ desligada.

5.6.1 Func¢ao de chave de relaciao de transmissao de posicao

Quando a porta de entrada ¢ definida como fun¢ao de chave de relacao de
engrenagem de posicao e o sinal de entrada ¢ definido como ON, o sistema usa
parametros de Pn 31 como engrenagem eletronica de pulso de entrada atual.
Quando o sinal de entrada ¢ definido como OFF, o sistema usa os parametros de
Pn9 como presente equipamento eletronico de pulso de entrada. Esta fungdo ¢
usada principalmente nas ocasioes em que € necessaria uma relacao de transmissao
eletronica dinamica.

5.6.2 Funcao de chave de ganho de posicao
Quando a porta de entrada ¢ definida como funcao de chave de ganho de
posi¢do ¢ o sinal de entrada ¢ definido como ON, o sistema usa os parametros de
Pn57 como ganho de controle de loop de posi¢ao atual. Quando o sinal de entrada
¢ definido como OFF, o sistema usa parametros de Pn5 como ganho de controle
da malha de posi¢cao atual. Esta fun¢do ¢ usada principalmente nas ocasidoes em
que o ganho de posi¢ao dinamica ¢ necessario.
5.6.3 Filtro de comando de pulso de entrada
Na aplicac¢do pratica da indastria, ha muita interferéncia, o comando de pulso
de entrada pode causar o erro de contagem do servo devido a interferéncia

externa. Portanto, afeta a precisdo do reposicionamento do servo. Definir este
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filtro pode evitar interferéncia no sistema servo. Melhorar a capacidade de anti-

interferéncia do sistema.

A relacdo entre o valor definido e a frequéncia transitavel conforme abaixo:

Pn 82 definir valor A frequéncia de pulso méxima transitavel
1000 IMHZ

500 S00KHZ

250 250KHZ

100 S50KHZ

5.7 Modo de controle de velocidade de simulacio

Insira o sinal de tensdo analogica pelo CN6 e defina PN4 como 7, Servo
funciona em velocidade analdgica. Podemos controlar a velocidade do motor
ajustando o tamanho da tensao.

5.8 Modo de controle de torque de simulacao
Insira a tensdo analogica tnica pelo CN6 e defina PN4 como 8.Servo

funciona em torque analogico. Podemos controlar o torque do motor ajustando o
tamanho da tensao.

5.9 Modo de controle hibrido de posicao e velocidade de simulacao

Insira a tensdo analdgica Unica por CN6 e defina PN4 como 9, entrada de
comando de pulso da porta de controle. Servo funciona em modo de controle
hibrido de posi¢ao e velocidade analogica. Pode ser realizada a troca entre

posicao e velocidade analdgica pelo controle da porta de E/S. Aplicagdes tipicas,

como e1xo principal de maquina.

5.10 Modo de controle hibrido de posicao e torque de simulacao
Insira a tensdo analogica unica por CN6 e defina PN4 como 10, entrada de

recomendacdo de pulso da porta de controle. Trabalho servo em posi¢do € modo
de controle hibrido de torque analogico. Pode ser realizada a troca entre posicao ¢
torque analdgico pelo controle da porta de E/S. Aplicagdes tipicas como: Maquina

de moldagem por inje¢dao, maquina de parafuso.
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6.1. Interface de hardware de comunicacao RS485

6.1.1 Este servo drive adicionou fun¢ao de comunicaciao RS485; ele pode acionar

o0 sistema servo, alterar parametros, monitorar o status do sistema servo, etc,
para se adaptar a uma aplicagao especifica.

6.1.2 Diagrama de conexao externa

B Miniaturas externas
Controlador HMI/PLC

6.1.3 Varios diagramas de conexao externa:

0 r 1
T —— T
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6.2 Protocolo de comunicacao

Este sistema servo usa um protocolo de comunicacado MODBUS mestre-escravo serial
assincrono padrdao. Apenas um host de dispositivo na rede pode estabelecer um protocolo. Outros
dispositivos escravos podem responder aos comandos do host apenas fornecendo dados ou
executando agdes correspondentes de acordo com os comandos do host. O computador host
refere-se a um computador pessoal, um dispositivo de controle industrial ou um PLC, etc. O
escravo refere-se ao sistema servo.

Quando o equipamento transmissor (host) envia um comando de comunicagdo para o
equipamento receptor (dispositivo), o dispositivo que esta em conformidade com o codigo de
enderego correspondente recebe o comando de comunicagdo ¢ 1€ a mensagem de acordo com o
codigo de funcdo e requisitos relevantes. Se a verificacao CRC estiver correta, execute as tarefas
correspondentes e envie o resultado da execucao (dados) ao host. As informacdes retornadas
incluem codigo de endereco, codigo de fungao, dados de execucdo e codigo de verificagao CRC.
Se o CRC verificar erro, ndo havera informag¢des de retorno.

Estrutura do formulario de comunicacao usa modo RTU

6.2.1 Codigo de comunicacao e descricio de dados

Codigo
de Definicio Operacdo (sistema binario)
funcao
03 Ler dados de registro Ler um ou varios dados de registro
06 Escreva um registro Escreva os dados do sistema bindrio em um
unilateral unico registro
Gravar registro + o
10 multicanal Escreva os dados Fl{:- sistema binario em
multi-registro

6.2.2 Codigo de funcio “03”: leitura da entrada do registro multiplex

Por exemplo: o endereco de leitura do host ¢ 01, o enderego inicial ¢ 3
dados de registro do dispositivo de 0116. O endereco de registro de dados do
dispositivo B (PDM) e os dados sao:

Registrar Registrar dados Eletricidade PDM
endereco (hexadecimal) correspondente
0116 1784 UA
0117 1780 UB
0118 178A ucC
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Formato da mensagem enviada pelo host:

Envio doanfitrido  |umero debytes Mensggem Observacao
enviada
Enderego do B dispositivo | 01 Enviar para o dispositivo com
endereco 01
Codigo defunc@o 1 03 Ler registro
Endereco inicial 2 0116 O endereco inicial é 0116
Comprimentodos dados 3 0003 Leia 3 registros (total de 6 bytes)
Codigo CRC - ESF3 Obtenha o c6digo CRC do host
O dispositivo B (PDM) responde ao formato da mensagem retornada
) Mensagem
Resposta do Numero de retornada Observacio
dispositivo B bytes
Endereco do 1 01 Do dispositivo b 01
dispositivo B
Codigo de funcao 1 03 Ler registro
Ler dados 1 06 3 registros totalizam 6
bytes
Cadastrar dados 1 2 1784 O endereco ¢ 0116 contetdo
de memoria
Cadastrar dados 2 2 1780 O endereco ¢ 0117 conteudo
de memoria
Cadastrar dados 3 2 178A O endereco € 0118 contetdo
de memoria
Codigo CRC 2 5847 Obtenha o codigo CRC
do dispositivo b

6.2.3 Codigo de funcao “06”: escrever registro unidirecional

Por exemplo: O host deseja salvar os dados 07D0 no registrador escravo com endereco
002C (o cdodigo do endereco escravo € 01). Apos os dados de comunicacdo serem salvos, a

tabela PDM com o enderegco 002C com as informagdes originais armazenadas conforme

abaixo.
Endereco Dados armazenados originais
(hexadecimais)
002C 04B0
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Formato da mensagem enviada pelo host:

_ Numero
Envio do de bytes Mensagem Por exemplo
anfitridao enviada
Endereco do _ : » :
dispositivo B | 01 Envie para o dlspn:ﬁ.ltwa b cujo
endereco ¢ 01
Codigo de I 06 Escreva um registro unilateral
funcao
Enderego 2 002C Endereco de registro precisa escrever
icial
Escreva nos 2 07D0 Novos dados correspondentes
dados
Cddigo CRC 2 4BAF Cddigo CRC obtido do host

Resposta do dispositivo B (PDM) ao formato da mensagem retornada:
O formato e os dados da mensagem sdo exatamente iguais aos enviados do host.

6.2.4 Codigo de funcgao “10”: escrever registro multicanal

O host que usa este codigo de fungao para salvar varios dados na memoria de dados do
registro do protocolo de comunicagao Modbus da folha PDM ¢ de 16 bits (2 bytes) e MSB
primeiro. Essa memoria PDM tem 2 bytes. Como o protocolo de comunicagdo Modbus
permite salvar no maximo 60 registros de cada vez, o PDM pode salvar no maximo 60 registros
de dados de cada vez.

Por exemplo: o host deseja salvar 0064, 0010 na memoria do dispositivo b com

endereco 002C, 002D (codigo de endereco do dispositivo b 01 ) . Apds os dados de

comunicacdo serem salvos, a tabela PDM com o endereco 002C/002D com as informacoes

originais armazenadas conforme abaixo.

Endereco Dados armazenados originais
(hexadecimais)
002C 04B0
002D 1388

Formato da mensagem enviada pelo host:

Envio do Numero Enviar Exemplo
anfitrido de bytes | mensagem
Endereco do 1 01 Enviar para o dispositivo b 01
dispositivo B
Codigo de 1 10 Gravar registro multicanal
funcao
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Endereco inicial 2 002C O enderego inicial do registrador
necessario para escrever

Comprimento 2 0002 Salvar comprimento de bytes de dados
dos bytes de (total de 2 bytes)
dados salvos

Comprimento 1 04 Salvar comprimento de bytes de dados
dos bytes de (total de 4 bytes)
dados salvos

Salvar dados 1 2 04B0 Endereco de dados 002C

Salvar dados 2 2 1388 Endereco de dados 002D

Codigo CRC 2 FC63 Codigo CRC obtido do host

Dispositivo B (PDM) responde ao formato da mensagem retornada:

+ o Numero Numero
Resposta do dispositivo de bytes de bytes Exemplo
B
Endereco do 1 01 Vem do dispositivo b 01
dispositivo B
Codigo de func¢ao 1 10 Gravar registro multicanal
Endereco inicial 2 002C O endereco inicial ¢ 002C
Comprimento dos bytes 2 0002 Salve dados de 2 bytes de
de dados salvos comprimento
Codigo CRC 2 8001 Codigo CRC obtido do
dispositivo b

6.2.5 Codigo de verificacido de erro ( Verificagio CRC) :

Este host ou dispositivo pode usar o codigo de verificagdao para julgar se a mensagem
recebida estd correta ou ndo. Devido ao ruido elétrico ou outra interferéncia, as informacoes
podem estar erradas durante a transmissao, o codigo de verificacao de erros (CRC) pode
verificar se as informagdes do host ou do dispositivo estiao corretas no processo de transmissao,
os dados errados podem ser perdidos (seja enviado ou receber), o que aumentou a seguranga €
a eficiéncia do sistema. O protocolo MODBUS CRC (cddigo de ciclo de redundancia) inclui
2 bytes, ou seja, nimero binario de 16 bits. Codigo CRC calculado pelo equipamento de
transmissao (host), colocado no final do quadro de informacoes de envio. O equipamento de

recepcao de informacgoes (dispositivo B) recalcula o CRC recebido das informac¢des e compara

0 CRC calculado com o CRC recebido, se ndo forem consistentes, entao significa que esta
errado.
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Ao fazer o calculo do CRC, use apenas 8 bits de dados. Start bit e stop bit, se houver um bit

de paridade incluindo também o bit de paridade, ndo participam do calculo do CRC.

e Mctodo de calculo do codigo CRC ¢;

L.

Pré-defina um registro de 16 bits como FFFF hexadecimal (isto €, tudo 1); chamou

esse registro de registro CRC;

Os primeiros dados binarios de 8 bits (isto ¢, o primeiro byte do quadro da
mensagem de comunicagao) sao submetidos a um XOR com os 8 bits inferiores do

registrador CRC de 16 bits e o resultado ¢ colocado no registrador CRC.

Desloque um pouco o contetido do registro CRC para a direita (avance o bit inferior),
use 0 para preencher o bit mais alto e verifique o bit de deslocamento apos o

deslocamento para a direita;

Se o bit de deslocamento for 0: repita o terceiro passo (desloque um pouco para a
direita novamente); se o bit de deslocamento for 1: registro CRC XORed com

polindmio A001 (1010 0000 0000 0001 ) ;

Repita as etapas 3 e 4, até o deslocamento para a direita 8 vezes, entdo, todos os dados

de 8 bits sdao processados inteiramente;

Repita da Etapa 2 a Etapa 5 para processar o proximo byte do quadro de informagdes

de comunicacao;

Quando todos os bytes do quadro de comunicacao forem calculados de acordo com

as etapas acima, troque os bytes altos e baixos obtidos do registro CRC de 16 bits;

Por fim, o resultado do contetido do registro CRC ¢: Codigo CRC.

6.3 Erro de comunicacio e processo de dados:

Quando a tabela PDM detectou outros erros, exceto erro de codigo CRC, deve retornar

as iInformacoes ao host, o bit mais alto do codigo de funcao € 1, o codigo de fun¢ao do retorno

do dispositivo b ao host ¢ baseado no codigo de funcdo do host, adicione 128. O codigo a

seguir indica que ocorreu um erro inesperado

PDM recebeu informac¢des do host com erro CRC, sera ignorado pela

tabela PDM.

O PDM retornou o formato do codigo de erro conforme abaixo (exceto codigo CRC)
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Cdédigo de endereco: 1 byte

Codigo de funcao: 1 byte (o bit mais alto ¢ 1)
Codigo de erro: 1 byte
Codigo CRC: 2 bytes

Resposta PDM e retorno abaixo do codigo de erro:
81. Codigo de fungao ilegal.
A tabela PDM nao suporta o codigo de fungdo recebido.

82. Posicao ilegal de dados
Posic¢do de dados especificada além do intervalo da tabela PDM.

83. Valor de dados ilegal
Os valores de dados de envio do host recebidos excedem o intervalo de dados

correspondente do PDM.

6.4 Descricao e uso do software de depuraciao de unidade da série SDD

Este software de depuracdo servo é um software verde e ndo requer instalagdo. Apos
obter o software do fabricante ¢ armazena-lo no computador, ele pode ser executado
diretamente. Para conectar o computador ao servo driver, deve-se utilizar o cabo de
comunica¢do de depuragdo especial do fabricante (CABLEO02). O uso de outras linhas de
comunicag¢do pode resultar em danos ao servo driver ou incapacidade de comunicagio.

1. Clique duas vezes em BGD Servo para entrar na primeira interface. Como segue:

r_l___'] BGDServoSoft = B X |

= BT ¥R

=

79



Capitulo 6 Comunicagao RS485

Clique na porta serial O software de configura¢des identificara
automaticamente a porta COM. Escolha a taxa de transmissao de acordo com as
configuragdes da unidade. Se ndo corresponder, ocorrera erro de comunicagao.
A taxa de transmissao padrao do software e da unidade ¢ 9600. O numero da
estagdo ¢ baseado na configuragdo do driver. Com o modelo do driver
selecionado, os demais parametros permanecem com os valores padrao. Salve o
parametro e clique no botdo “#£4%”. Agora, o software e a unidade podem se
comunicar normalmente. O modo offline ¢ usado para verificar outras

informacoes do software sem conectar o driver.

[ i1 BGOServoSoh
A® Sr o

I

| 1IN it
i | 1

as

Hﬂi Fw -III

Eote b .1

Interface de configuragdes da porta serial
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(mp] =] BfDE 1 o100 1 - 2
0z Png inl=as e 147 0™ 32737 13 - o
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3. Clique na configuracao de parametro. Esta interface ¢ usada principalmente

para visualizar e modificar os parametros do servo driver. Pode ser modificada individualmente

ou em lotes, melhorando muito a eficiéncia da depuracdo do driver.

- Especifica¢des funcionais:

Leitura: Leia o arquivo da lista de parametros externos para o software do computador atual.
Salvar como: Salve o parametro no software atual como outros arquivos, fornecendo a op¢ao
de download.

Upload: Carregue o parametro do servo driver para o software no computador.

Download: Transfira o parametro do software para o servo driver.

Cada emissao: Baixe o parametro para o servo driver com processamento individual de dados.
Salvar: Armazene o parimetro modificado diretamente na EEPROM do servo driver a partir do
software atual.

oo N - 5 ooe RIEEG D] pooo (- oo SERSENN . SeeMes [ o
eHER izttt
ke oo ERREE BT
LTS | ey b wois R |l
BasRar fie mmei ot o BAETieN o
Fisw8 e ERNGIAND wAHSARD o - ,

------- — amm

Executando interface de teste
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4. Executar o icone de teste pode fazer a aquisicio de quatro vias da
velocidade do motor, posi¢ao, posicdo de comando, torque e corrente para facilitar a
depuracdo do driver. Para comandos especificos, consulte os comandos para uso no

software de depuragao. Este manual ndo ¢ mais discutido.

6.5 Exemplo de elogio de comunicacao
Comando RTU: 03 leitura de registro unico ou multiplo
06 escrever registro inico

10 escrever varios registros

6.5.1 Exemplo de aplicacao:
Leia o registro multicanal (por exemplo: leia a relagdo de engrenagem eletronica PN9 PN10)
01 03 00 09 00 02
N°® Estacao. Comando de leitura N° 9 endereco 2 data
14 09

Retorno do cheque de bit

01 03 04 0001 0001 6A 33

Resultado de retorno: 4 bytes, dois parametros sdo 01 01. Isso € PN9 e PN10=1
Escreva o registro multicanal (por exemplo: escreva a relagao de engrenagem eletronica PNO
PN1)

01 10 00 09 0002 04 0005 0004 2207
01 = N° da estacao

10 = Comando de escrita

00 09 = Endereco N°9

00 02 = 2 dados (data)

04 = 4 bytes

0005¢0004= Dados 5¢4 (Data 5 and 4)

22 07 = Codigo de verificacao

01 10 0009 0002 91 CA

Resultado de retorno: ja escrito em parametros de 2 bytes, verifique o drive, PN9=5 PN10=4
Leia o registro inico (como a magnitude da corrente de leitura da saida do servo, ou seja, o
enderego UN-I ¢ 148)

01 03 0094 0001 CSE®6

Retorno: 01 03 02 00 03 F8 45 indica que os dados lidos sdo 03 significa 0,3A

Por exemplo: leia a posi¢do atual do motor UN-2 UN-3
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01 03 00 8D 00 02 54 20
Retornar: 01 03 01 F5 B1 00 03 D9 D9
F5SB1=62897  0003=03

Entdo, a posicao atual ¢ 0362897

Leia a posi¢ao absoluta atual do motor
01 03 009A 0002 E4 24

Retornar: 01 03 04 C4 C8 00 03 06 FC
C4C8=50376 na verdade deveria ser X2, portanto, ¢ 100753

Entdo, a posicao absoluta atual ¢:

03 100753

Se ler o nimero negativo de voltas, o numero real do pulso deve ser:

ler o nimero do pulso -65536 ou leia o numero de pulso -256.

E/S de controle de comunicacdo

01 060080000149 E2: usar comunicag¢ao para controlar o sinal de habilitacio do motor
01 060004 000249 CA: usar modificacdo de comunicacdo PN4=2

Nota:

(Dleia o endereco do menu de monitoramento, principalmente pela comunicagdo 485.
Permita que o computador superior leia e transmita o status do servo para o computador

superior.

(2). Endereco de monitoramento: 140 ~ 160. A sequéncia é a mesma da unidade original.
Insira apenas as voltas do motor apos 154. A posigao absoluta nao exibe o bit mais baixo (o
bit de exibi¢ao ndo ¢ suficiente).

(3). Escreva o endereco da porta de entrada 1048-1054, usada para controlar o ponto de
entrada por comunicac¢ao. O endereco da porta de entrada ¢ 128 ~ 134, e o endereco da porta
de exportacdo ¢ 135/136/137.

@). O padrio da porta de comunicacio usa o software servo SDE para depuracio ou a
depuracao serial do computador. Se usar um computador para depurar, deve usar o conversor

de transferéncia USB RS485 para prosseguir.
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6.5.2 Lista de enderecos de comunicac¢ao do sistema servo

Comunicar itens Comunicar endereco ) Status de N
leitura/gravacao
Parametros servo 0-00FFH Pode ler e escrever
Status da porta de 0080H-0086H Pode escrever apenas
entrada
Status da porta de saida 0087H-0089H Pode ler apenas
Monitorando o conteudo 008CH-00A1TH Pode ler apenas
do menu

Nota:
D Se for necessario o status da porta de entrada de controle de comunicac¢do, deve-

se definir PN121 como 1, caso contrario, ¢ invalido.
2 Apenas 16 bits de informacao sdo exibidos na posi¢cao absoluta 009BH do motor, € *2 ¢
necessario para ler a informacgao de posi¢do correta.
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Se o servo falhar em uso, o display mostrara: Al—xx, se houver varios
alarmes, diferentes mensagens de alarme serdo exibidas alternadamente. Para

diagnostico de falhas, opere de acordo com o conteudo deste capitulo, livre-se

da falha correspondente, para ser colocado em uso novamente.

7.1 Lista de alarmes

Codigo de Nome do alarme Motivo do alarme
alarme
AL-0 Normal
Al-1 Excesso de A velocidade do servo motor excede o
velocidade valor definido
AL-2 Sobretensao no circuito Tensdo do circuito principal muito alta
principal
AL-3 Subtensdo do circuito Tensdo do circuito principal muito
principal baixa
Motor com desvio acima do parametro
AL-4 Posicao fora da tolerdncia
Valor de configura¢do Pnl3
AL-6 Saturac¢do do amplificador de Amplificador de velocidade saturado
velocidade por muito tempo
AL-9 Encoder anormal Encoder com linha interrompida
ou curto-circuito
AL-11 Excesso de corrente 1 A corrente de saida do mddulo IPM ¢
muito grande
AL-12 Excesso de corrente 2 | A corrente de detec¢cao do DSP ¢ muito
grande
Torque de saida do servo acima do
AL-13 Excesso de carga valor permitido
AL-14 Frenagem anormal Circuito de frenagem anormal
AL-15 Cnntage'zgz:sgfﬁcadms Sinal AB do encoder anormal
AL-16 Sobrecarga térmica do motor Sobrecarga do motor por muito tempo
AL-20 Erro EEPROM Servo dentro da EEPROM leitura/gravacao
anormal
AL-24 Comunicagdo FPGA anormal Comunicacdao FPGA anormal
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AL-32 Encoder UVW Erro de sinal do encoder
invalido
AL-45 Erro ADC Erro ADC

Sinal de poténcia

AL-46 servo anormal

Sinal de poténcia servo anormal

7.2 Método de processamento de alarme

Codigo

Nome do .
de alarme Razao Método de Solucio
alarme
A frequéncia de pulso do Definir pulso de comando de
comando de entrada ¢ muito | entrada correto
alta
A relagdo de transmissdao | Defina o parametro Pn9
AL-1 |Excesso de |eletronica de entrada é Pnl10 correto

velocidade | muito grande

Peca a fabrica para zerar o

Erro de ponto zero do
encoder

encoder

Motor U, V. W

Confirme a sequéncia de
conectado errado

flacao

Tensdo de alimentacdo de

entrada L1 L2 L3 superior| Reduza a tensao de

_ la AC260V alimentacao
Sobretensa

o do

AL-2 o | o '

circuito | A capacidade do circuito de I Prolongeir o tempo de
aceleragdo e

principal | freio ndo € suficiente ~
desaceleracao do

sistema de controle
ocasides em que iniclam e| 2. Contate o fabricante
para aumentar a
capacidade de
resisténcia de
grande) frenagem

(Geralmente ocorrem em

param com frequéncia €

rapidez e a inércia da carga ¢
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Tensdo de alimentacao de

Descubra a razao externa da

Subtensdo |entrada L1 L2 L3 menor baixa tensio
.. X
do circuito |[que AC170V
AL-3 L
principal
Acdo de Servo protecao Substitua um novo Servo
aclonamento
l.confirme a sequéncia de fase
do fio UVW correta ou ndo
Operagdo, o motor ndo gira| 2.confirme se a frequéncia de
nenhum  angulo,  alarme| pulso de entrada esta muito alta
imediatamente 3. engrenagem eletrénica de
Erro de :
Al-4 o pulso configurando-a muito
posicao grande, defina parametro Pn9
Pnl10 corretamente
Alarme ao girar Confirme a frequéncia e
(pulso de entrada anormal) | largura do pulso de entrada
AIB’_H_HE a0 girar _ Defina o parametro Pnl13
(a faixa de deteccao de erros .
maior
¢ muito pequena)
Alarme ao girar 3 Aumentar o valor definido
(0 ganho de propor¢aode | 4, ganho de posi¢ao Pn5
posicao é muito pequeno)
Alarme ao girar (falta de Servo motor de maior
torque) poténcia
Verifique a parte mecanica
Saturacio do Motor'travado da carea
amplificador mecanicamente
AL-6 de .
. I. Diminuir carga,
velocidade . .
A carga ¢ muito grande 2. Troque um acionamento €
motor de maior poténcia
Fiacdo do encoder errada | Verifique ou troque o fio do
ou quebra de linha encoder
AL-9 Falha do |Causado por interferéncia | Defina Pn58 como 1
encoder O cabo do encoder ¢ muito

longo, leva a tensdo de
alimentacdao do encoder
um pouco baixa

Encurte o cabo

Aterramento com defeito

Aterramento correto

Isolamento do motor dani-
ficado

Substitua um novo motor
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Enrolamento do motor com
curto-circuito

Substitua um novo motor

Os parametros do servo
motor ndo correspondem

Defina corretamente o
numero de 1dentificacdao do
motor Pnl

AL11 Sobtreciorren— O tempo de desaceleracdo| Aumente a aceleracao
i e ¢ muito curto superior do computador e
Tempo de desaceleracao
1. Diminuir valor do
arametro Pn43 Pn3
Aumento atual b
2. Aumentar o valor do
parametro Pn64
O pulso de entrada ndo esta| Aumentar o valor do
bem distribuido parametro Pnl5 de
suavizac¢ado de pulso
Acdo de Servo prote¢ado Substitua um novo Servo
acionamento
Isolamento do motor Substitua um novo motor
Sobrecorren | qanificado
AL-12 te 2 Aterramento com defeito | Aterramento correto
Acao de Servo protecao Substitua um novo Servo
aclonamento
1. Bloqueado
, mecanicamente ou a
Excesso | Torque de saida do servo oA .
AL-13 . .. resisténcia ¢ grande,
de acima do valor permitido . .
2. O tipo de motor ndo
carga ¢ bom, mude para poténcia
mais alta de acionamento e
motor
. . Aumente a unidade de
Acado de Servo prote¢do
frenagem externa
I- Aumentar a constante de
A capacidade do circuito de  |tempo de
Frenagem L, : « ~
AL-14 freio ndo ¢ suficiente aceleracdo/desaceleracio
anormal _
2- Substitua um servo € motor
de maior poténcia
A poténcia do circuito Vw:anﬁque:’:l fonte de
s .. alimentacdo de entrada CA
principal esta muito alta
Verifique ou substitua o fio do
Contagem | Erro de fiagao do encoder enco dg r do motor
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AL-15 de Aterramento com defeito Aterramento correto
encoder Servo motor com defeito Substitua o servo motor
¢ abnormal
Sobrecarga
AL-16 |térmica do | Motor sobrecarga por muito | Substitua o servo acionamento
motor tempo
AL-20 EEPROM Se+rv0 dentro qa EEPROM | |
anormal | leitura/gravagdo anormal Substitua o servo acionamento
Erro de .. . )
AL-24 EPGA Erro de comunica¢do FPGA | Substitua o servo acionamento
encoder
Uvw Cabo do encoder ou danos no
AL-32 Substitua o servo acionamento
anormal encoder
AL-45 Erro ADC Erro ADC Substitua o servo acionamento
Sinal de
AL-46 poténcia Sinal de poténcia servo Substitua o servo acionamento
Servo anormal
anormal

Explicagdo especial: se o servo acionamento alarmar, mas depois de ligar novamente,

o alarme desaparecera. Geralmente considera-se que o servo driver externo apresenta
problema ou o parametro fo1 ajustado incorretamente; verifique as pegas servo
periféricas. Por exemplo: tensdo de alimentagdo, controlador, carga mecanica, motor,
etc. se as pecas periféricas ndo apresentarem problemas, consulte o fabricante sobre o
ajuste dos parametros.

Se o alarme ndo puder ser eliminado apos ligar, substitua o Servo acionamento e
observe.

7.3 Perguntas frequentes ou tratamento de exce¢oes em uso

1. Motor de operagdo sem carga vibra fortemente ou grita, carrega com ruido

ou erro de posi¢ao.

M¢étodo de manuseio: confirme se o parametro PN 1 do servo driver
corresponde ao motor conectado, defina o parametro correto com base na tabela

7.2 e, em seguida, restaure o valor de fabrica.
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Por exemplo: o motor atual ¢ 60ST-M01330MEL

2. Verifique a tabela no apéndice A e obtenha o ID do motor = 1 2) opere o
servo driver, defina PNO como 0

3. Defina PN1 para o numero de ID do motor, ou seja, PNI1=1

4. Opere o servo driver e entre na interface SN-DEF, pressione a
tecla ENTER no painel de exibi¢ao por 2 segundos, quando a
exibicdo DONE indicar sucesso.

5. Desligue e ligue novamente, pronto.

2. A precisao posicional do funcionamento do motor e o desvio de precisao

necessario sao muito grandes, mas regulares

Método de manuseio: Defina a relacdo da engrenagem eletmica de pulso de posi¢ao
corretamente.

Este sistema servo padrdo de 10.000 pulsos gira em circulo. Se o computador
superior necessitar de 3.000 pulsos para que o motor gire um circulo, serd necessario

definir a relagdo de transmissao para atender aos requisitos.

Pode ser calculado pelo formato abaixo:
3000 * (PN9/PNI10) =10000

Pegue PN9=10 PN10=3

3. Entrada do drive, nivel do sinal de saida invertido
1 )Defina o parametro PN53 PN54 PNS5S5 para definir o nivel alto ou baixo adequado

de entrada/saida, de modo a se adaptar aos diferentes requisitos de nivel de

entrada/saida do controlador.

4. Pulso superior do computador, mas o motor nio esta funcionando
Certifique-se de que PN4=0, verifique o valor de monitoramento UN-12, se houver
mostra digital que significa que o servo driver recebeu pulso, indica a conexao do
sinal de controle sem problemas. Consulte 0 método 1 para eliminar a falha. Se
exibir F 0.0 indica que o servo driver ndo recebeu pulso. Consulte o método 2
para eliminar a falha. A unidade de exibicdo UN-12 ¢ KHZ, como a tela

F150, indica que a
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frequéncia de pulso recebida pela unidade atual ¢ 150KHZ.

Método 1:
Defina abaixo dois parametros: PN95=1 PN4=3 no modelo F2 executa a

funcdo JOG. Se o motor puder girar, isso indica que o motor, a linha de
alimentacdo do motor, o fio do encoder esta conectado corretamente, nao ha
problema.

Verifique o sinal CN1 se esta com sinal INH ou sinal CLE ligado ou nio.
Pode ser encontrado verificando UN-16.

Se o motor ndo funcionar, faga a seguinte inspe¢ao
1) Verifique o servo driver com motor habilitado ou ndo e gire o eixo do

motor manualmente. Se nao puder ser girado, indica habilitacado do motor
bloqueada. Se puder ser girado, indica que ndao ha habilitagdo, verifique se
o sinal de habilitacao da entrada CN1 esta conectado corretamente ou nao. Se
o sinal de habilitacdo nao precisar ser controlado pela parte superior
computador. Sinal de habilitagdo de entrada CN1 nao conectado, pode definir
PNO95 = 1, motor de acionamento habilitado automaticamente bloqueado.

2) Verifique se o cabo de alimentagao entre o servo driver € o motor esta
conectado corretamente ou ndo € se o soquete esta solto ou ndo. Terminal de
saida do servo driver U V W PE e motor U V W PE, sejam
correspondentes. O cabo de alimentacdao U V W PE deve estar conectado
corretamente, nao pode alterar a sequéncia aleatoriamente.

3) Entre em contato com o pessoal técnico da fabrica.

Meétodo 2:

1) Verifique a entrada de amplitude de pulso para o drive, o padrao ¢ 5V. Se a
amplitude do pulso for 12V, a série deve ter resisténcia de 1K; se a amplitude do

pulso for 24K, a resisténcia da série deve ser 2K. O circuito de entrada do servo
driver sera queimado se nao houver resisténcia em serie de acordo com os

requisitos. O condutor do servo ndo pode receber pulso.

2) Confirme se 0 modo de conexdo de pulso esta correto, 0 modo de conexio:
modo de conexao diferencial e modo de conexao de extremidade tnica.
Especifico veja o grafico abaixo:
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Aplicagao tipica: sistema de controle
numérico, movimento
Controlador Driver

Pulso’+ PLUS+ |18
_> IPulso™ PLUS-| 6 :‘EZ,’S: K

Aplicagdo tipica: PLC, controlador SCM
Controladorlsvrzvizay [P ...

R Yot e

5+ O motor s6 pode girar em uma direc¢io

1) Confirme o tipo de pulso de entrada para o servo driver, configura¢ao de
pulso e direcao PN8=0; Configuracao de pulso duplo PN8=1; Configuracao de

ortogonal A/B PN8 =1 e confirme se o modelo da unidade € SDxxx-D pulso

2) Observe o estado de exibigao do UN-12, o sinal de envio do computador
superior deve exibir F xx. O sinal de reversdo deve exibir F —xx. Se o
computador superior enviar sinal de avango ou sinal de reversdo, ambos
exibirdo F xx ou F —xx. Por favor, verifique o SINAL do sinal de dire¢ao do
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computador superior para dirigir.
3) Entre em contato com o pessoal técnico da fabrica.

6. Parada em alta velocidade ou de cima para baixo faz trabalho negativo, o
display do drive
AL—3

1) Modifique o tempo de desacelerag¢do superior do computador

2) Reduza a velocidade do motor

3) Unidade de poténcia pequena acessa resisténcia de frenagem externa

4) Unidade de poténcia média alta, entre em contato com o pessoal técnico da fabrica.

7. Nao ha exibicao quando ligado

1) Confirme o fio de conexdo de energia e apoténcia de entrada
2) Entre em contato com o pessoal técnico dafébrica.

8. Exibicdo da unidade ligada“, ., . o ¢ o o o ~Ou “888888”"

1) Falta de fase na entrada, verifique cada fase de energia

2) Servo drive danificado por curto-circuito e danos ao servo drive. O dano
do motor pode ser avaliado girando o eixo do motor sob a situa¢ao sem carga,
girando um circulo, se o eixo ndo estiver liso, pode-se concluir que o motor

esta danificado.

9. A posicao do motor niao é precisa
1) Irregular, verifique a parte mecanica da conexdo do motor

2)Regular, monitorar ¢ analisar UN-02 UN-03 UN-04 UN-05 pode obter

resultados

3)Interferéncia de triagem, adicione fio blindado e aterramento, complemente
com enrolamento magnético (ferrite). Troque o cabo do motor por fio
blindado. Refaca a fiacao do sistema de controle eletronico, refaca a linha de
cletricidade forte e fraca separadamente. Instale filtro EMI. Analise o efeito no

menu de monitoramento servo nos processos de analise e ajuste.
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1) UN-01 wvelocidade do motor observe a velocidade real do motor

2) UN-02 UN-03 A posicao atual do motor: utilizada para observar a posi¢ao atual
do motor. E representado pelo nimero de pulsos. Por exemplo, se o controle
seguir uma trajetéria fixa, o valor exibido devera ser o mesmo quando cada
operagdo de repeticdo € executada. Indica posicionamento preciso a cada
VEZ.

3) UN-04 UN-05 Contagem de comando de pulso, usada para monitorar se o pulso do
computador host ¢ preciso. Por exemplo, se o controle percorrer uma trajetoria
fixa, o valor exibido devera ser o mesmo quando chegar a mesma posi¢do cada
vez que repetir sua operacgdo, indicando que o pulso enviado pelo computador host
¢ preciso.

4) UN-08 torque atual do motor, usado para observar a situacédo real de operagdo do
motor. Se este valor for superior a 90 por um longo periodo, significa que o motor
atual ¢ pequeno.

5) UN-12 frequéncia de pulso de entrada, usada para observar a frequéncia de

pulso do computador e o estado de estabilidade

6) UN-17 estado do sinal de entrada, usado para julgar se o sinal de entrada esta
normal

7) UN-18 estado do sinal de saida, usado para julgar se o sinal de saida estid normal

8) UN-23 valor AD da tensdo do modelo de entrada, usado para indicar o nivel da

tensao de entrada, ¢ 2048 sem entrada.

Exibicdo do terminal de entrada
Visor de luz LIGADO, visor de salda
DESUGADO ouT3

L:H [Imn

Exibigcao do termlnal de salda
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Apéndice A

Apéndice A: Lista de parametros de correspondéncia do servo motor e do

servo driver da série SDD Correspondéncia do servo motor da série SDD

e do motor SM e configuraciao do parametro PN1 (ID do motor)

ID do motor da série Bergerda MAL NAL

Toraue| Yeloci |Poten (driver PNl parametro)
Modelo de —cia
Ieror e | ky | SDDO4NK| SDDOSNKS | SDD13NK9 | SDD2ZONK9 e
rpm 7 SDD50NK 11

40ST-M00330] 0.32| 3000| 0.1 |38 (39)
60ST-M00630f 0.6 | 3000 0.2 | 0 (40)

60ST-MO130| 1.3 | 3000| 0.4 1 (41)

80ST-M0230| 2.4 | 3000| 0.75 2 (42)

80ST-M0425| 4.0| 2500, 1.0 3 (43)

60ST-M0230| 1.9| 3000| 0.6 4

80ST-M0130| 1.3 | 3000| 0.4 5

80ST-M0320| 3.5| 2000| 0.73 6

90ST-M0230| 2.4 | 3000| 0.75 7

90ST-M0320| 3.5| 2000| 0.7 8

90ST-M0425| 4.0| 2500| 1.0 9

110ST-M0230| 2.0| 3000| 0.6 10
110ST-M0430| 4.0| 3000| 1.2 11
110ST-M0530| 5.0 | 3000| 1.5 12
110ST-M0620| 6.0 | 2000| 1.2 13
110ST-M0630| 6.0 | 3000| 1.8 14
130ST-M0425| 4.0| 2500| 1.0 15 (50)
130ST-M0525| 5.0| 2500| 1.3 16 (51)
130ST-M0625| 6.0 | 2500| 1.5 17 (52)
130ST-M0825| 7.7 | 2500| 2.0 18 (53)
130ST-M0830| 7.7 | 3000| 2.3 19
130ST-M1015| 10.0| 1500| 1.5 20 (54)
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130ST-M1025| 10.0| 2500 2.5 21 (55)
1305T-M1515| 15.0 1500 2.3 22 (56)
1305T-M1525| 15.0| 2500 3.8 23 (57)
150ST-M1525| 12.0| 2500 3.8 24
1505T-M1520| 15.0 2000 3.0 29
150ST-M1820| 18.0| 2000 3.6 26
150ST-M2320| 23.0| 2000 4.7 27
150ST-M2720)  27.0 2000 5.4 28
180ST-M1715| 17.2| 1500 2.7 29
180ST-M1915| 19.0| 1500 3.0 30
1805T-M2220| 21.5| 2000 4.5 31
180ST-M2710) 27.0 1000 2.7 32
180ST-M2715| 27.0| 1500 4.3 33
I180ST-M3510| 35.0| 1000 3.5 34
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Apéndice A2: Driver da Série SDD e Tabela de Correspondéncia de Parametros do Motor (Série 380V)

Combinacio de servo motor série SDD e motor SM e configuracio do parametro PN1 (ID do motor)

rorque N.m Veloc Doder ID do n?crtl:}r da sériﬂe Bergerda MAH
Modelo de i dade NAH (driver PN1 parametro)
tor L SDD30HK10 SDD55HK1 1
130ST-M0O625 6.0 29500 1.9 110 110
130ST-MO825 7.7 29500 2.0 111 111
1305ST-M1025 10. 0 2500 2.0 112 112
130ST-M1525 15.0 2500 3.8 113 113
18OST-M1715 17. 2 1500 2.7 60
I180OST-M1915 19. 0 1500 3.0 61
180ST-M2220 21.5 2000 4.5 62
180ST-M2710 27.0 1000 2.7 6.3
I18OST-M2715 27.0 1500 4, 3 64
180ST-M3510 39. 0 1000 3.0 65
1805T-M3515 39. 0 1500 2.9
180ST-M4815 48. 0 1500 7.9

Nota: Quando o driver da série SDD for equipado com o motor do tipo economizador de linha, é
necessario definir PN74 como 1, comissionar novamente a posi¢io zero e grava-la no parametro
PN87 antes que possa operar normalmente. A posicdo zero do servo motor linha economia de
linha MDL ¢é 1253.

Para obter o melhor efeito de controle, o driver e 0 motor devem ser compativeis (ID do motor
Pnl combinado com o nimero do modelo correspondente). Caso contrario, podera vibrar, gritar,

apresentar erro de posicao, etc.

Meétodo de correspondéncia:

1) Altere Pn0 para 0
2) Defina Pnl para o valor de ID do motor necessario

3) Entre no menu SN-DEF, pressione a tecla “Enter” por 2 segundos até
exibir DONE

4) Desligue, ligue novamente pode funcionar normalmente.

97



Apéndice B: explicacao do servi¢co pdos-venda do produto

De acordo com o método correto de utilizagdo, este produto tera uma
longa vida util. Se o método de utilizagao for improprio ou a severidade
ambiental exceder a faixa permitida, este produto falhara. O periodo de
garantia padrdo para este produto ¢ de 12 meses. Devido ao uso indevido ou
falha apos mais de 12 meses sera cobrada a manutencao. Observe os seguintes
itens sobre o servigo de reparo

1. As etiquetas dos produtos sao documentos importantes para a manuteng¢ao, por
favor nao rasgue, danifique. Caso contrario, nenhum reparo em garantia.

2. O periodo de garantia de 12 meses ¢ a partir da data de compra, caso os vouchers
de compra ndo possam ser oferecidos dentro do periodo de garantia, o periodo de
garantia serd de 13 meses a partir da data de fabrica indicada na etiqueta.

3. E necessario servico de manutengio, entre em contato com a agéncia ou
distribuidores.

4. Embale bem apos o servigo de manutengao para evitar danos novamente.

As seguintes circunstancias estdo fora do servico de garantia.

* Devido ao uso madequado, como conexao incorreta da linha de energia,
desmontagem nao profissional, reconstru¢ao, infiltracdo de agua, oleo, etc., danos
causados por fatores humanos.

* s danos causados por desastres naturais, como raios, terremotos, etc.

PRADO

AUTOMACAQ INDUSTRIAL
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