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1 Kontrola pozycji Omowienie parametréw kontroli pozycji

8.1 Kontrola pozycji

2 Kontrola predkosci Omowienie parametrow kontroli predkosci

6.2 Kontrola predkosci

Omowienie parametréw kontroli momentu
3 Kontrola momentu p

6.3 Kontrola momentu

4 | Wspierany 5000 linii, 17bit, 23bit
enkoder

5 Dodatkowe JOG, Inicjalizacja parametrow, Miekki reset,| 7.2.3 Dodatkowe
funkcje wykrywanie wspolczynnika bezwladnosci | parametry

6 Thumienie drgan Dodatkowe funkcja

8.5 Thumienie drgan

a drugim wzmocnieniem.

Ttumienie Identyfikacja bezwtadnos$ci obcigzenia 6.4 Thumienie
7 wspotczynnika moze by¢ dokladnie zrealizowana poprzez | wspotczynnika
bezwtadnosci prosty testowy przebieg. bezwtadnosci
8 Przektadnia A certain range of electronic gear ratio can | 8.1.2 Electronic gear
elektroniczna be set function
9 Filtr polecenia FIR filter and command smoothing filter are| 6.1.3 Filtr polecenia
pozycji used to smooth the position command pozycji
6.2.3 Polecenie
10 Przyspieszanie i Ustawienie polecenia predkosci predkosci;
hamowanie przyspieszenia. przyspieszanie i
hamowanie
) Dodano dodatkowe trzecie wzmocnienie,
Przetaczanie e . . .
11 | trzeciego umozliwiajace szybsze _pozycjonowanie 6.6 P_rzela(czame o
. poprzez przetaczanie miedzy pierwszym | trzeciego wzmocnienia
wzmochienia




12 Kompensacja The friction torque and gravity torque are| 6.7 Kompensacja
momentu tarcia. compensated for the load. momentu tarcia.
13 Metoda obstugi 6.2 Metoda obstugi
alarmu alarmu
Funkcje wejsé/wyjs¢  (I/0) mozna
dowolnie konfigurowa¢ dla dowolnego
Omowienie ztacz | fizycznego  portu  wejscia/wyjscia. 4.3 Omowienie ztacz
wejs¢/wyjsc Dostegpne sg szes¢ wyj$¢ I/0O do obstugi wejse/wyjsé
dziatania stacji nadrzednej poprzez
ustawienia parametrow.
Uruchomienie BeZposredmo.Za pomocg panelu nap q(.lu 7.3 Uruchomienie
15 serwomechanizmu lub komputera mozna
testowe . ;1. L. testowe
osiggnac¢ dziatanie silnika serwo.
16 | Ograniczenie 8.9.2 Ograniczenie
momentu momentu
17 | Ograniczenie 8.9.1 Ograniczenie
predkosci predkosci
Ustawienia Obstuga wewnetrznego oporu hamuja{ceg.o 1 6 8 Ustawienia rezystora
18 | rezystora zewngtrznego oporu hamujacego, dopasuj .
. , . , hamujacego
hamujacego opor poprzez ustawienia parametrow.
Monitorowanie 7.2.2 Monitorowanie
19 danych Monitorowanie danych operacyjnych danych operacyjnych
operacyjnych sterownika. sterownika.
sterownika.
Alarm i jego Roéznego rodzaju kody alarmowe sg Rozdziat 6 Alarm i jego
20 | obstuga. generowane w celu zabezpieczenia obstuga.
bezpieczenstwa sterownika serwo.
Sterownik wykorzystuje pamig¢ pozycji
Wieloobrotowy silnika z wieloobrotowym enlfoderem" 8.10 Wieloobrotowy
21 absolutnym w celu zachowania pozycji
enkoder absolutny . ; enkoder absolutny
bezwzglednej po ponownym wiaczeniu
zasilania.

Rozdzial 1 Wprowadzenie

1.1 Krotkie omowienie

Seria produktow ELP/ELM AC serwo to wysokowydajne cyfrowe serwo AC zaprojektowane do precyzyjnej
kontroli pozycji/predkosci/momentu obrotowego. Oferuje szeroki zakres mocy do 2 KW, co pozwala na
idealne dopasowanie do r6znych zastosowan, zapewniajac wydajno$¢ przy prostym procesie
dostosowywania. Wyposazone w liczne funkcje, takie jak MFC (Model Following Control), ttumienie drgan,
wielofunkcyjne filtry, itp., oraz wysokiej rozdzielczosci enkoder do 23 bitéw, umozliwiajg osiggnigcie
inteligentnej wydajno$ci maszyn. Dzigki tym zaletom seria ELP/ELM AC servo stanowi doskonale
rozwigzanie dla zaawansowanej kontroli w r6znych aplikacjach.

1.2 Sprawdzenie produktu

1. Przed uzyciem produktéw naleiy sprawdzi¢ nastepujace rzeczy:
a. Sprawdz, czy produkt nie ulegl uszkodzeniu podczas transportu.
b. Upewnij sig, ze naped serwo i silnik sg kompletny.
C. Sprawdz list¢ pakowania, czy akcesoria sg kompletnie dostarczone.
2. Oznaczenie typu
a. Sterownik serwo serii ELP ELP-D 2000
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(@ | Oznaczenie serii  Sterownik serii ELP
@ Rodzaj komunikacji D : Wersja standardowa RS : RS485 EC : EtherCAT
©) Moc 0400: 400W 0750: 750W 1000:1000W
1500: 1500W 2000: 2000W
(@) | Enkoder Z: szeregowy
. ®
Leadshine AC Servo Drive
Oznaczenie modelu — Model -ELP-D2000Z

Napiecie wejéciowe, prad _E—'y Main power input: 3PH 200VAC— 240VAC, 10.5A,50/60Hz
czestotliwos¢ —9 Control power input 1PH 200VAC— 240VAC, 1A,50/60Hz
Napiecie, prad, czestotliwos¢  ————J» Output (UVW):0 -240V,10.5A, 0 - 2500Hz

ChinaLeadshine Technology Caltd Eiém

Nr seryjny ) S/N:38AA115820000MS10

strona ——————)p Www.leadshine.com

b. Rodzaj silnika serwo
Serwonaped serii ELP moze by¢ sparowany z r6znymi rodzajami silnikow serwo, zarowno krajowymi,
jak i zagranicznymi.

3. Lista akcesoriéw
1. Instrukcja uzytkownika
2. Zlacze zasilania
3. Zigcze sygnalow sterujacych CN1 (44 pin)

Rodzial 2 Specyfikacja produktu

Serwonaped musi by¢ dopasowany do odpowiedniego silnika serwo. Niniejsza instrukcja opisuje serwomotor
serii ELP firmy Leadshine.

2.1 Specyfikacja sterownika

Tabela 2.1 Specyfikacja sterownika A

Parameter ELP-*0400Z ELP-*0750Z ELP-*1000Z ELP-*1500Z ELP-*2000Z

Moc wyjsciowa 400W 750W 1KW 1.5KW 2KW

Prad wyjsciowy 3.5 55 7 9.5 12

Maksymalny prad 8.5 16 21 28.5 36

Napiecie zasilajgce 1 faza 220V 1 faza /3 fazy 220V -15%~+10%
-15%~+10% 50/60HZ 50/60HZ

Tryb regulacji IGBT SVPWM sterowanie sygnatem sinusoidalnym

napiecia

Feedback mode 17bit Enkoder inkrementalny jednoobrotowy /23bit Enkoder absolutny wieloobrotowy

Sygnat sterujacy 0-500kHZ,5V wejscie roznicowe

Adjust speed ratio 6000:1

Position bandwidth | 200HZ

Electronic gear ratio | 1~32767/1~32767

Wejscie analogowe | -10~10Vdc,impedancja wejsciowa 20kQ, nie izolowane (Dostepne tylko w wersjach ELP-RS)




Czestotliwos¢ maks.

500HZ

Sygnat wejsciowy

DI : 9 wejs¢ (dwa rodzaje: wspolny plus, wspolny minus)
Serwo wlaczone, hamowanie nadpredkosci, przetaczanie wzmocnienia, zatrzymanie impulsu
komend, zaciskanie predkosci na zero, wyzerowanie licznika odchylenia, kasowanie alarmu.

Sygnat wyjsciowy

DO : 6 wyjs¢ (4 pojedyncze, 2 roznicowe)
Alarm wyjs$ciowy, gotowos¢ serwa, w ruchu, detekcja zera, zbieznos$¢ predkosci.

Wyjscie enkodera

Faza A, faza B, faza Z, Wyjscie trybu jazdy na dtuzsze dystanse

Funkcje alarmu

Zabezpieczenia przed nadmiernym napigciem, niskim napigciem, nadpradami, przeciazeniem,
btedem enkodera, btedem odchylenia pozycji, alarmem hamulca, alarmem limitu, bledem
nadpredkosci, itp.

Dziatanie i
wyswietlacz

Jog, test fal trapezoidalnych, kazdy parametr i sygnal wejscia/wyj$cia mozna modyfikowac i
zapisa¢, szescio-cyfrowe wyswietlacz LED wys$wietla predko$¢ obrotowa, prad, odchylenie
pozycji, wersj¢ typu sterownika 1 warto$¢ identyfikatora adresu itp.

Oprogramowanie

Mozesz dostosowac parametry petli pradu, petli predkosci, petli pozycji oraz zmieniaé warto$ci
sygnalow wejsciowych i wyjsciowych oraz parametrow silnika, a nastgpnie zapisac te wartosci
do plikéw, ktore mozna pobrac i przesta¢. Mozesz monitorowac wykresy predkosci 1 pozycji w
trybie drabinkowym.

Interfejs komunikacji

USB : Na podstawie protokotu Modbus (zgodnie z specyfikacja USB 2.0)
interfejs komunikacyjny wykorzystuje RS485.

Hamulec Whbudowany hamulec 50Q/50W
Inercja silnika Mniej niz 5-krotno$¢ inercji silnika.
Waga 1.5-3Kg
Otoczenie Unikaj kurzu, mgly olejowej i gazdéw zracych.
Temperatura 0 to +40°C
Wilgotnos¢ 40% RH to 90%RH , bez kondencaji
Srodowisko pracy Wibracja 5.9 m/s? Maks
Temperatura -20~80°C
przechowywania
Instalacja W poziomie
Tabela 2.1 Specyfikacja sterownika B
seria ELP-D***Z ELP-RS***Z ELP-EC***Z
sterownika
® Kontrola pozycji ® Kontrola pozycji ® CSP(Cyclic Synchronous
® JOG ® Kontrola predkosci Position)
® Kontrola momentu ® CSV(Cyclic Synchronous
® JOG Velocity)
® CST(Cyclic
Tryby kontroli Synchronous
Torque)
® PP(Profile Position)
® PV(Profile Velocity)
® PT(Profile Torque)
® HM(Bazowanie)
Wyjscie 5V roznicowe, 0~500kHz 5V roznicowe, 0~500kHz
enkodera 24V pojedyncze, 0~200kHz | 24V pojedyncze, 0~200kHz N




Cyfrowe 9 wejsé 9 wejsé¢ 14 wejsée

wejécie (wspolna katoda, wspolna (wspolna katoda, wspolna (wspolna katoda, wspolna anoda)2
anoda) anoda) réznicowe

Wyjscie 6 wyjs¢ (4 pojedyncze, 2 rdznicowe)

cyfrowe

Wejscie -- 2 wejscia analogowe: --

analogowe -10~+10Vdc

Sie¢ -- Modbus RTU(RJ45) EtherCAT(RJ45)

Maksymalna 5V réznicowe, 0~500kHz 5V réznicowe, 0~500kHz -

czestotliwosé | 24V pojedyncze, 0~200kHz | 24V pojedyncze, 0~200kHz

sygnatu

2.2 Wybor akcesorii

1. Przewdd silnika: CABLE-RZ3MO0-S (V3.0)
2. Przewdd enkodera: CABLE-7BM3MO0-Z (V3.0)

3. Przewdd hamulca (jezeli potrzeba):

CABLE-SC3MO0-S (V3.0)
4. Przew6d konfiguracyjny:
CABLE-USB1M5
5. Ztacze sygnatow sterujacych CN1 (44 pin)
6. Obudowa zlacza CN1

Rozdzial 3 Montaz
3.1 Przechowywanie i warunki montazu

Tabela 3.1 Sterownik, Silnik serwo wymagane warunki przechowywania

Item ELP series driver Servo motor

Temperatura | -20-80°C -25-70°C

Wilgotnosé Ponizej 90%RH (bez kondensacji) Ponizej 80%RH (bez kondensacji)
Srodowisko Wewnatrz budynku (bez ekspozycji), Wewnatrz budynku (bez ekspozycji),

brak gazoéw zracych ani tatwopalnych,

brak oleju ani kurzu.

brak gazoéw zracych ani tatwopalnych,
brak oleju ani kurzu.

Wysokos¢

Mniej niz 1000m

Mniej niz 2500m




Wibracja Mniej niz 0.5G (4.9m/s?) 10-60Hz (praca nieciggta)

PozIom 120 (brak zabezpieczet) IP54 lub IP65

zabezpieczen

Tabela 3.2 Sterownik, Silnik warunki wymagane do instalacji

Item ELP series driver Servo motor

Temperatura | 0-55°C -25-40°C

Wilgotnosé Ponizej 90%RH (bez kondensacji) Ponizej 90%RH (bez kondensacji)

Srodowisko Wewnatrz budynku (bez ekspozycji), Wewnatrz budynku (bez ekspozycji),
brak gazow zracych ani tatwopalnych, brak gazéw zracych ani tatwopalnych,
brak oleju ani kurzu. brak oleju ani kurzu.

Wysokosc Mniej niz 1000m Mniej niz 2500m

Wibracje Mniej niz 0.5G (4.9m/s?) 10-60Hz (praca nieciggta)

POzIOM | 1p30 (brak zabezpicczen) IP54 lub 1P65

zabezpieczen

3.2 Montaz sterownika
Informacje

® Nalezy zainstalowac w szafie sterowniczej o odpowiednim stopniu zabezpieczen.

® Nalezy zainstalowac z okreslonym kierunkiem i odstgpami, zapewniajac dobry stan chtodzenia.
® Nie instaluj na powierzchniach tatwopalnych ani w ich poblizu, aby zapobiec zagrozeniu
pozarem.

Zainstaluj w pozycji pionowej 1 pozostaw wystarczajaco duzo miejsca wokot sterownika serwo do wentylacji.

Uzytkownik moze zainstalowac produkt w trybie montazu na plycie dolnej lub montazu na panelu, a kierunek
montazu jest prostopadty do powierzchni montazu. Aby zapewni¢ dobre warunki rozpraszania ciepta, nalezy w
rzeczywistej instalacji zachowaé co najmniej 10 mm przestrzeni montazowe;.



Podczas zwartego montazu sterownikow nalezy wzig¢ pod uwage tolerancje montazowe i pozostawi¢ co najmniej 1
mm migdzy kazdymi dwoma sterownikami. UZyj go ponizej 75% rzeczywistego obcigzenia. Oto diagram instalacji:
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3.3 Monta; silnika

N
Uwagi

Nie trzymaj produktu za kabel, wat silnika ani enkoder podczas transportu.

Unikaj uderzania w wat silnika lub enkoder, aby zapobiec drganiom lub wstrzagsom.

Wat silnika nie moze przenosi¢ obcigzen przekraczajacych limity.

Wat silnika nie przenosi obcigzen osiowych ani promieniowych, w przeciwnym razie mozesz
uszkodzi¢ silnik.

Uzyj elastycznego przegubu o duzej sztywnosci zaprojektowanego wylgcznie do zastosowan
serwomechanicznych, aby minimalizowa¢ promieniowy nacisk spowodowany
mikroskopijnym niezgodno$cia warto$ci dopuszczalne;.

® Instalacja musi by¢ stabilna, aby zapobiec spadkom spowodowanym drganiami.




Rozdzial 4 Okablowanie

Ostrzezenie
® Pracownicy uczestniczacy w instalacji lub sprawdzaniu muszg posiadaé wystarczajace
umiejetnosci do wykonywania tych zadan.
® Podlgczanie i sprawdzanie musi odbywac si¢ po 5 minutach od wytaczeniu zasilania.

Uwaga

® Bezwzglednie podlacz uziemienie (mas¢) do terminala uziemienia silnika i sterownika.
® Po poprawnym zainstalowaniu sterownika serwo 1 silnika serwo, nalezy potaczy¢ okablowanie.

4.1 Przewody

4.1.1 Przekroj przewodow
(1)Ztacze zasilajace TB

® Przekroj:

Tabela 4.1 Specyfikacja przewodow
ELP-*0400Z 0.81/AWG18 2.1/AWG14 1.3/AWG16 2.1/AWG14
ELP-*0750Z 0.81/AWG18 2.1/AWG14 1.3/AWG16 2.1/AWG14
ELP-*1000Z 0.81/AWG18 2.1/AWG14 2.1/AWG14 2.1/AWG14
ELP-*1500Z 1.3/AWG16 2.6/AWG13 2.6/AWG13 2.6/AWG13
ELP-*2000Z 2.1/AWG14 2.6/AWG13 3.3/AWG12 2.6/AWG13

e Uziemienie: Przewdd uziemiajacy powinien by¢ mozliwie gruby. Uziemienie odbywa si¢ poprzez
podtaczenie do punktu PE, a opor uziemienia powinien nizszy niz <100 Q.

e Uzyj filtru przeciwzaktoceniowego, aby usunaé zewnetrzne zaktocenia z linii zasilajacych i zredukowac

wplyw zaktdcen generowanych przez sterownik serwomechanizmu.

e Instaluj bezpiecznik (NFB) natychmiast, aby odcigé zewngtrzne zasilanie w przypadku wystapienia
btedu sterownika..

(2) Sygnat sterujacy CN1 Sygnat sprzezenia zwrotnego CN2

o Srednica: kabel ostonowy (kabel z ekranem o skreconej konstrukeji jest lepszy), érednica > 0,14
mm? (AWG24-26), ostona powinna by¢ potaczona z terminalem FG.

® Dhugos¢ linii: dlugo$¢ kabla powinna by¢ jak najkrotsza, a kabel sterujacy CN1 nie powinien
przekraczac 3 metrow, dtugo$¢ kabla CN2 dla sygnatu sprzezenia zwrotnego nie powinna
przekraczaé 20 metrow.

e Podlaczanie: unikaj przewodow zasilania, aby zapobiec interferencji sygnatu..

e Zainstaluj element pochtaniajacy przepiecia dla odpowiedniego elementu indukcyjnego (cewki):

Cewki DC powinny by¢ potaczone rownolegle z diodg antyprzepigciowa w sposob odwrdocony.
Cewki AC powinny by¢ potaczone rownolegle z obwodem thumigcym RC.

(3) Rezystor hamowania



Gdy moment obrotowy silnika jest przeciwny kierunkowi obrotu (czgsta sytuacja, np. przy hamowaniu,
opadaniu osi pionowej, itp.), energia zostanie zwrdcona z obcigzenia do sterownika. W tym przypadku
energia zwracana jest najpierw odbierana przez kondensator w sterowniku, co powoduje wzrost napigcia
kondensatora. Gdy wzro$nie do okreslonej warto$ci napigcia, nadmiar energii musi zosta¢ rozproszony
przez rezystor hamowania.

Rekomendowane specyfikacje rezystora hamowania dla serii ELP to:
Tabela 4.2 Zalecane rezystory hamujace

Sterownik Warto$¢ rezystora Moc rezystora hamujacego
whbudowanego (Q) (W)
ELP-*0400Z 100 50
ELP-*0750Z 50 50
ELP-*1000Z 50 100
ELP-*1500Z 50 100
ELP-*2000Z 50 100

Metoda okreslenia specyfikacji rezystora hamowania

® Rozpocznij od wykorzystania wbudowanego oporu wewngtrznego sterownika i uruchom go
przez dhuzszy czas, aby sprawdzi¢, czy spelnia on wymagania: upewnij si¢, ze temperatura
sterownika d33<60°C , uktad hamowanie nie wywotuje alarmu sterownik nie zglasza
przekroczenia napigcia

® Jesli temperatura sterownika jest wysoka, sprobuj zmniejszy¢ moc odzyskiwanej energii lub
zastosuj zewnetrzny opor o takich samych parametrach (w tym przypadku wytacz wbudowany
rezystor).

®  Jesli opornik hamowania ulegnie spaleniu, sprobuj zmniejszy¢ moc odzyskiwanej energii lub
podiacz zewnetrzny opor o takich samych parametrach lub nawet wickszej mocy (w tym
przypadku anuluj wbudowany opor).

® Jesli d14 jest zbyt duze lub gromadzi si¢ zbyt szybko, oznacza to, Ze energia odzyskiwana jest
zbyt duza, a wbudowany opor nie moze jej zuzy¢é. Moc odzyskiwanej energii zostanie
zmniejszona lub zastosowany zostanie zewnetrzny opor o wyzszej wartosci oporu lub mocy.

® Jesli sterownik zglasza blad nadmiernego napiecia, moc energii odzyskiwanej zostaje
zmniejszona, lub stosowany jest opor o mniejszej wartosei, lub opor rownolegty.

Uwaga

Dopasuj kolory przewodéw wiodacych silnika do koloréw odpowiednich zaciskow wyjsciowych
silnika (U.V.W).

Nigdy nie uruchamiaj ani nie zatrzymuj silnika serwo za pomocg tego kontaktora magnetycznego.
Kabel musi by¢ stabilnie zamocowany, unikaj zblizania go do radiatora i silnika, aby nie zmniejszy¢
wlasciwosci izolacji cieplne;j.



4.1.2 Tryb sterowania pozycjq
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Rysunek 4-1 Schemat podtaczenia trybu sterowania pozycja:

Dla sterownika o mocy powyzej 1,5 kW, lepsze jest podigczenie tréjfazowe niz jednofazowe, potacz
L1, L2, L3.



4.1.3 Tryb sterowania momentem / predkosciq

Notatka: Wejscie analogowe w trybie sterowania momentem/predkoscia jest dostepne tylko dla wersji ELP-RS***Z,

Rysunek 4-2 Wskazéwka dotyczaca podtaczania trybu sterowania momentem/predkoscia:
Dla sterownika o mocy powyzej 1,5 kW, lepsze jest podiaczenie tréjfazowe niz jednofazowe. Potacz
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4.2 Funkcje zlgczy sterownikow

Tabela 4.3 Funkcje portu sterownika

CN1 Z1acze sterujace
CN2 Ztacze enkodera
CN3 Port USB

CN4 Port RS232, RS485
CN5 Port RS232, RS485
X1 Z}acze zasilania

4.2.1 Sygnaly sterujgce — zigcze CN1

Tabela 4.4 Opis sygnatéw ztacza sterujacego Port-CN1

Port Pin Sygnat 1/0 Nazwa Opis
Wejscie cyfrowe,
. wspolne ztacze,
1 COM_SI | wejscie Com+/Com-.
12VvDC~24VDC
% 2 Si1 wejécie | Wejscie cyfrowe 1 Dwukierunkowe  wejécid
- ® g 7 SI2 WCjéCiC Wejécie cyfrowe 2 cyfrowe zZ Wspo’lnym
() ® 8 SI3 wejécie | Wejscie cyfrowe 3 terminalem, funkcje moznay
) - S skonfigurowac.
° ° 9 Sl4 wejscie | Wejscie cyfrowe 4 Zakres napiccia: 12VDC
] 10 SI5 wejscie | Wejscie cyfrowe 5 24VDC.
. °® e 11 SI6 wejscie | Wejscie cyfrowe 6
o @ 12 SI7 wejécie | Wejscie cyfrowe 7
S ¢ PY 13 SI8 wejscie | Wejscie cyfrowe 8
o 14 SI9 wejscie | Wejscie cyfrowe 9
* ® e 31 COM_SO | wyjscie | Wyjscie cyfrowe — wspolny
PY ® zacisk Domyslne ustawienie to
@ 33 SO1+ wyjscie | Wyjscie cyfrowe 1 niski rezystor wyjsciowy.
CN1 ) Y — T W przypadku obwodu
® 32 S02+ wyjscie | Wyjscie cyfrowe 2 otwartego (OC)
® Y 34 SO3+ wyjscie | Wyjscie cyfrowe 3 maksymalne napigcie/prad
® 35 SO4+ | wyjscie | Wyjécie cyfrowe 4 nie powinno przekraczac
® ° ® 30V i 50mA. Zalecane
> napiecie miesci si¢ w
Y . zakresie od 12V do 24V,
P ® przy pradzie 10mA.
o 18 SO5+ wyjscie Wyjscie cyfrowe
® o —— Cyfrowe wyjscie roznicowe 5 | réznicowe - maksymalne
[ J 19 S05- wyjscie napiecie/prad nie powinno
[ ] [ ) 20 SO6- Wy]éCle przekraczaé 30V i 50mA.
® o e Zalecane napigcie mieSci
[ ] 8 < 21 SO6+ wyjscie | Cyfrowe wyjscie roznicowe 6 | gie v zakresie od 12V do
n 24V, przy pradzie 10mA.
23 At WYJSCIE | \yyiscie roznicowe enkodera Wyjscie roznicowe:
24 A— wyjécie | silnika dla fazy A
— Wysokie >2,5 VDC
25 B+ WYJSCIe | Wyjscie roznicowe enkoderd Niskie < 0,5 VDC
26 B— wyjécie | silnika dla fazy B Maksymalny prad =20 mA




27 Z+ wyjscie | wyiscie réznicowe enkodera

28 zZ— wyijscie | silnika dla fazy Z

36 OCA wyjscie | OC Ziacze wyjsciowe fazy A enkodera silnika

37 oCB wyjécie | OC Zlacze wyjsciowe fazy B enkodera silnika

29 0ocz wyjscie | OC Ztacze wyjsciowe fazy Z enkodera silnika

30 GND wyjscie | OC Ziacze wyjsciowe masy (GND) enkodera silnika

3 PUL+ wejécie | Wejscie impulsu,
PUL+ i PUL- : 5V wej$cie roznicowe
PUL+_24 i PUL- : 24V wej$cie roznicowe

4 PUL— wejscie

16 PUL+ 24 | wejscie

DIR+ waseie Wejscie kierunku,

6 DIR— wejscie | DIR+ and DIR- : 5V wejécie réznicowe

17 DIR+ 24 | wejscie DIR+_24 and DIR- : 24V wejscie réoznicowe

39 All+ wejscie

20 All- wejscie Wejscie analogowe 1: zakr.es _wej $cia napigcia:
10VDC~10VDC, opdr wejsciowy 20K Q.

41 AGND wejscie

43 Al3+ wejécie | Wejscie  analogowe 3, zakres wejscia  napigcia:

a4 Al3— wejscic 10VDC~10VDC, opér wejsciowy 20K Q.

15/22/38/40/4; NC Nie podtaczone
Obudowa FG Ekran (masa)

4.2.2 Wejscie enkodera — zigcze CN2

Tabela 4.5 Ztgcze enkodera - CN2 Opis pinéw

Port

Ztacze Signat

CN2

VCC5V
GND
BAT+

BAT-
SD+
SD-

o] W N -

PE

4.2.3 RS232/RS485 Port komunikacyjny

Tabela 4.6 Opis sygnatéw portu komunikacyjnego sterownika - CN4 CN5

Port Pin Signal
1, 9 RDO+(RS485)
2, 10 RDO-(RS485)
CN4
EhE 3, 11 /
4, 12 TXD(RS232)




16

5 13 RXD(RS232)
6, 14 VCC5V(RS232)
7, 15 GND(RS232)
8, 16 /

PE

4.2.4 Port USB
Table 4.7 Port USB — CN3
Port Pin Sygnat
1 VCC5V
2 D+
1 3 D-
CN3 ; 4
4 5 GND
5
USB_GND

4.2.5 Zlgcze zasilania

Tabela 4.8 Gtowne ziacze zasilania Port-X1

Port Pin Sygnat Opis
L1 1-faza 220V
X1 1-faza 220V, +15~-15%, 50/60H
P 1-faza 220V * ’ ’
@ Transformator izolacyjny moze by¢ uzywany do zasilania.
@ Nie podiaczaj do zasilania 380VAC, grozi to powaznym uszkodzeniem
napedu.;
Uwagi @ W przypadku powaznych zaktocen zaleca si¢ uzycie filtra
przeciwwyladowczego do zasilania.
@ Zaleca si¢ =zainstalowanie bezpiecznika w celu odlgczenia zasilania
zewnetrznego w razie awarii sterownika..
Port Pin Sygnat Opis
— — n
s Pt Zicze zasilania | (1) Ztacze zasilania DC

DC+

Q) Zewnetrzny rezystor hamujacy




Rezystor Zewnetrzny rezystor hamujacy
Br hamujacy
Kiedy uzywane sg rezystory zewngtrzne, warto$ci oporu i mocy sg wybierane
nastepujaco:
Uwagi Sterownik lezystor () Moc (W)
ELP-400 =40 100
Port Pin Sygnat Opis
u U
1 v \Y/ Silnik trojfazowy
w w
PE PE Uziemienie
Usris] @Podka,cz sterownik do zacisku uziemiajagcego (PE) silnika i polacz go z
— uziemieniem.

4.3 1/0 Zasada dzialania interfejsu.

4.3.1 Interfejs wejscia przelgcznika.

External Wiring Driver Side
12~24vdvc |COM_SI

T s 7 7

Rysunek 4-3 Interfejs wejscia przetacznika.
1. Zasilanie zewnetrzne, DC 12-24V, current>100mA
2. Uwaga: jesli bieguny pradu sa podiaczone odwrotnie, sterownik serwonapedu nie bedzie dziatat.

Nazwa Wybdr wejscia SI1 Tryb P S T

Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 303

Pr4.00 *
Typ danych | 16bit Dostep R/W Adres 0401H

Repower o]

Nazwa Wybdr wejscia SI2 Tryb P S T

Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 303

Pr4.01 *

Typ danych | 16bit Dostep R/W Adres 0401H

Repower o]

w

Nazwa Wybdr wejscia Sl Tryb P S T

SN | Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyélnie | 303

Typ danych | 16bit Dostep R/W Adres 0401H




Pr4.03 *

Pr4.05 *

Pr4.06 *

Pr4.07 *

Pr4.08 *

Repower 0
Nazwa Wybér wejscia Sl4 Tryb P ) T
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 303
Typ danych | 16bit Dostep R/W Adres 0401H
Repower o)
Nazwa Wybér wejscia SI5 Tryb P S T
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 303
Typ danych | 16bit Dostep R/W Adres 0401H
Repower o)
Nazwa Wybdr wejscia SI6 Tryb P S T
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 303
Typ danych | 16bit Dostep R/W Adres 0401H
Repower 0
Name Wybdr wejscia SI7 Mode P S T
Zakres O~0O0FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Dostep R/W Adres 040DH
Repower o]
Nazwa Wybér wejscia SI8 “
Zakres O0~0O0FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 303
Typ danych | 16bit Dostep R/W Adres 0401H
Repower o
Nazwa Wybor wejécia SI9 “
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 303
Typ danych | 16bit Dostep R/W Adres 0401H
Repower o]




Ustawienie przypisania funkcji wejscia SI. Ten parametr
uzywa systemu binarnego o dtugosci 16 bitow do ustawiania
warto$ci. W celu uzyskania numeru funkcji, prosze odnies¢

si¢ do ponizszego Rysunku:

Wartosé
Nazwa sygnalu Symbol Normalnie | Normalnie
otwarty zamKkniety
Nie uzywane - 00h Nie
konfiguruj
Zabezpieczenie przed wyjsciem poza POT 01h 81h
obszar w kierunku dodatnim
Zabezpieczenie przed wyjsciem poza NOT 02h 82h
obszar w kierunku ujemnym
Wejscie wlaczenia serwa SRV-ON | 03h 83h
Wejscie kasowania alarmu A-CLR 04h Nie
konfiguruj
Wejscie przetaczania trybu sterowania | C-MODE | 05h 85h
Wejscie przetgczania wzmocnienia GAIN 06h 86h
Wejscie zerowania licznika odchylenia | CL 07h Nie
konfiguruj
Wejscie zatrzymania impulséw komend | INH 08h 88h
Wejscie przetaczania przektadni DIVl 0Ch 8Ch
elektronicznej 1
Wejscie przetaczania przektadni DiIv2 0Dh 8Dh
elektronicznej 2
Selekcja 1 wejscia dla wewngtrznej INTSPD1 | OEh 8Eh
predkosci polecenia
Selekcja 2 wejscia dla wewnetrznej INTSPD2 | OFh 8Fh
predkosci polecenia
Selekcja 3 wejscia dla wewnetrznej INTSPD3 | 10h 90h
predkosci polecenia
Wejscie blokady predkosci zerowej ZEROSPD | 11h 91h
Wejscie znaku polecenia predkos$ci VC-SIGN | 12h 92h
Wejscie sygnatu polecenia momentu TC-SIGN | 13h 93h
obrotowego
Wejscie wymuszonego alarmu E-STOP 14h 94h

Uwagi:

® "Zazwyczaj otwarty" oznacza, ze sygnat wejsciowy pochodzi z zewngtrznego
sterownika lub komponentu, na przyktad PLC..
® "Zazwyczaj zamknigty" oznacza, ze sygnal wejsciowy pochodzi wewnetrznie z

napedu..

® Nie ustawiaj wartoéci innych niz te okreslone w tabeli..

® Nie przypisuj okreslonej funkcji do 2 lub wigcej sygnatdw. Powtorne przypisanie
spowoduje wystapienie btedu Err21.0 (blad wielokrotnego przypisania interfejsu
wejsciowego 1) lub Err21.1 (btad wielokrotnego przypisania interfejsu

wejsciowego 2).




Ustawienia zwigzane z trybem Pr-Mode (tryb pozycjonowania) sg nastepujgce:
Wejséie
Ustawiona warto$¢
Sygnal Symbol Normalnie Normalnie
otwarte zamkniete
Wyzwalanie CTRG 20h AOh
Sygnat bazowania HOME 21h Alh
Wymuszany stop STP 22h A2h
JOG do przodu JOG+ 23h A3h
JOG wstecz JOG- 24h Adh
Limit do przodu PL 25h A5h
Limit wstecz NL 26h ABh
Sygnat bazowania ORG 27h AT7h
Adres sztywno$ci osi 0 ADDO 28h A8h
Adres sztywno$ci osi 1 ADD1 29h A%h
Adres sztywno$ci osi 2 ADD2 2ah Aah
Adres sztywnosci osi 3 ADD3 2bh Abh
Torque switching TC-SEL 09h 89h
Uwaga:
CTRG, HOME sg wyzwalane zboczem, ale poziom sygnalu musi by¢ utrzymany przez co najmniej
1 ms.

Filtrowanie cyfrowe wejscia/wyjscia (1/0)

Nazwa Filtr odczytu I/F Tryb P S T

Zakres 0~255 Jednostka| 0.1ms Domyslnie | 0

Typ danych | 16bit tryb R/W Adres 051FH
dostepu

Repower o]

Filtrowanie cyfrowe wejscia/wyjscia (I/0) - wyzsze ustawienia
spowoduja opdznienie sterowania.

4.3.2 Interfejs wyjscia przelgcznika

Driver side

T 12~24Vdc | 2

COM_SO

Max 50mA I_ﬂ :t {—

Rysunek 4.4 Interfejs wyjscia przetacznika

(1) Uzytkownik dostarcza zewng¢trzne zasilanie. Jezeli polaryzacja pradu zostanie podtagczona
odwrotnie, sterownik serwomechanizmu zostanie uszkodzony.

(2) Wyjscie w tej formie to kolektor otwarty, z maksymalnym napieciem 25V i maksymalnym
pradem 50mA. Dlatego obciazenie sygnalu wyjscia przelacznika musi spelnia¢ te wymagania.
Jesli przekroczysz te wymagania lub podtaczysz wyjscie bezposrednio do zasilania, sterownik
serwomechanizmu ulegnie uszkodzeniu.



(3) Jesli obcigzenie stanowi obcigzenie indukcyjne, takie jak przekazniki, itp., musi by¢
zastosowany antyrownolegty dioda swobodnego kota po obcigzeniu. Jezeli dioda swobodnego
kota jest podtaczona w odwrotny sposob, to sterownik serwomechanizmu ulegnie uszkodzeniu. .

(4) Pin 32, 33, 34, 35, 31: Wyjscie pojedyncze; Pin 18, 19, 20, 21: Wyjscie réznicowe

Nazwa Wybér wyjscia SO1 Tryb P S
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie 101
SESI T Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0415H
dostepu
Repower o]
Nazwa Wybdr wyjscia SO2 Tryb P S
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie 202
HESEES T Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0417H
dostepu
Repower o]
Nazwa Wybor wyjscia SO3 Tryb P S
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie 404
HeE S Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0419H
dostepu
Repower o]
Nazwa Wybor wyjscia SO4 Tryb P S
Zakres O0~0O0FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie 303
SEREES Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 041BH
dostepu
Repower o]
Nazwa Wybér wyjscia SO5 Tryb P S
Zakres O0~0O0FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie 101
HEFES Typ danych | 16bit Tryb R/W | Adres 041DH
dostepu
Repower o]
Nazwa Wybor wyjscia SO6 Tryb P S
Zakres O~0O0FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie 303
JESERS Tyh danych | 16bit Tryb R/W Adres 041FH
dostepu
Repower o]




Przypisz funkcje do wyjs¢ SO. Ten parametr wykorzystuje system binarny 16-bitowy
do konfiguracji. Dla numeru funkcji, proszg¢ odnies¢ si¢ do ponizszej tabeli

Sygnat Symbol Wartos¢
Nie uzywane - 00h
Wyjscie alarmu Alm 01h
Wyjscie serwo gotowe S-RDY 02h
Sygnatl zwolnienia hamulca BRK-OFF 03h
zewnetrznego

Wyjscie sygnalizujace zakonczenie INP 04h
pozycjonowania

Wyjscie sygnalizujace predkosé AT-SPPED | 05h
Wyjscie detekcji zerowej predkosci ZSP 07h
Wyjscie zgodnosci predkosci V-COIN 08h
Wyjscie wlgczania/wylaczania P-CMD 0Bh
polecenia pozycjonujacego

Wyjscie wlgczania/wylaczania V-CMD OFh
polecenia predkosci

Konfiguracja wyjs$¢ zwigzanych z trybem predkosci (Pr-Mode) jest nastepujaca:

Wyjscie

Nazwa Symbol Wartos¢

Normalnie Normalnie

otwarte zamkniete
Polecenie wystane CMD-OK 20h AOh
Polecenie wykonane MC-OK 21h Alh
Bazowanie HOME-OK | 22h A2h
zakonczone
Limit momentu TOL 06h 86h

Uwagi:

CMD-OK oznacza, ze polecenie PR zostato wystane poprawnie, ale silnik moze nie
by¢ w pozycji docelowej (in-position).

MC-OK oznacza, ze polecenie zostato wykonane poprawnie i silnik znajduje si¢ w
pozycji docelowej (in-position).

*1 Zwrd¢ uwage, ze wyswietlanie na panelu przednim odbywa si¢ w formie
szesnastkowe;j.

4.3.3 Interfejs wejscia impulsowego

Driver side

j C :ﬁ—:
DIR+ 270R

DIR-
]
PUL-
Rysunek 4-6 przedstawia sygnat impulsowy réznicowy 5V, ktéry jest dostarczany na zaciskach CN1 (Pin3, Pin4,
Pin5, Pin6) )

7
¥

7
¥




Driver side

VCC
B DIR+
270R
R S =
4:»—><><< #\
DIR-
B PUL
+ 270R # ‘
R S
~a
PUL-

Vce =12V, R = 1K, 0.25W; Vcc =24V, R = 2K, 0.25W
Rysunek 4-5 przedstawia interfejs wejscia impulsowego w trybie pojedynczego terminala dla sterowania
silnikiem

(1) Aby poprawnie przekazywa¢ dane impulsowe, zalecamy korzystanie z trybu napedu réznicowego.

(2) Tryb napg¢du roznicowego, AM26LS31, MC3487 lub podobne RS422 linii napedowe;.

(3) Korzystanie z wyjscie pojedynczego spowoduje obnizenie czgstotliwosci pracy. Wartos¢ oporu R
zalezy od obwodu wej$ciowego impulsu i napigcia zewnetrznego, przy czym prad sterujacy powinien
miesci¢ sie w zakresie od 10 do 15 mA, a maksymalne napigcie nie powinno przekraczaé 25 V.

Zalecenie:

VCC =24V,R=1.3t02KQ; VCC
=12V,R =510~ 820Q; VCC =
5V,R=82~120Q.

(4) Uzytkownik dostarcza zewnetrzne zasilanie dla napedu jednostronnego. Jednakze, jesli polaryzacja
pradu zostanie odwrocona, sterownik serwomechanizmu zostanie uszkodzony.

(5) Forma wejscia impulsu jest podana ponizej, w formie 3.7, a strzatki wskazujg liczbe impulséw.

Tabela 4.9 Ksztatt impulsu wejsciowego
Forma komendy imp. | CCW CW Wartos$¢ parametru

o TP LT IL

DIR ‘

Sybmol impulsu Impuls + kierunek

Wskazuje sie, ze w przypadku formy wejscia impulsu oznaczonej jako "3.8" obowigzuje ograniczenie, ze
czterokrotno$¢ czestotliwosci impulséw (4% czestotliwos¢ impulsu) musi by¢ mniejsza Iub réwna 500 kHz,
jesli uzywana jest forma wejscia dwufazowego.

Tabela 4.10 Parametry sekwencji czasowej wejscia impulsowego

parametr Wejscie roznicowe Wejscie pojedyncze

tok >2us >5us

th >1lus >2.5us

t >1us >2.5us

trh <0.2ps <0.3ps

tn <0.2us <0.3ps

ts >lus >2.5us
tack >8us >10us

tgh >4us >5us




tal >4us >5us
tarh <0.2us <0.3ps
tarl <0.2ps <0.3ps
tos >1lus >2.5us
h > 2 tek »l
G ol Lo i &= N\ I . O .\
R \ [\ \
j I\:_J | | R
« > s t1 Ls
trh trl < > >
0%
DIR
10%
N N
cw trh CCW tri CW
R 4.6 Interfejs wejscia impulsu + kierunku. Maksymalna czestotliwo$¢ impulséw wynosi
500kHz.
Nazwa Wybdr kierunku obrotu polecenie Ttryb
impulsowe
Zakres 0~1 Jednostka |— Domyslnie |0
Type danych  [16bit Tryb R/W Adres 000DH
dostepu
Repower (o]

Ustaw kierunek obrotu dla polecenia impulsu i typ wejscia polecenia impulsu.

Nazwa Ustawienie trybu wejscia polecenie  [Tryb
impulsowe
Zakres 0~3 Jednostka |— Default 1
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 000FH
dostepu
Repower o]
Polecenie w Polecenie w
Pr0.06 | Pr0.07 | Format polecenia impulsowego | Sygnat | kierunku kierunku
dodatnim ujemnym
0 Réznica fazowa 90 stopni o o
O0lub 2 | dlaimpulséw dwufazowych Znak Sl s
¢ P taza B y implusu se_F HE
(faza A + faza B) BifbAl BHI90° BIELL AR /0"
1 Impuls w kierunku dodatnim + | Znak = !_21._2.
impuls w kierunku ujemnym. implusu =
H I k Znak itd 15 H
3 impuls + zna implusu ? o\ g‘er
Puls dwufazowy z réznica 7nak 0 u_o
atg_[H M I
1 0lub 2 | fazy 90 stopni (faza A + SiE
y pri { implusu | =L 1 o
faza B). BiatE AR /E90° BigELAKEAZRT0°
Puls w kierunku dodatnim + Znak = o=
1 puls w kierunku ujemnym. implusu =




Znak
implusu A =~ ma v

t6 6| t6 1

3 impuls + znak

Najwieksza dozwolona czestotliwosé sygnatu wejsciowego dla impulsu polecen oraz najmniejsza
szeroko$¢ czasowa impulsu.

Dopuszczalna Najmniejsza szerokos¢ impulsu

maksymalna tl 12 t3 t4 t5 t6

PULS/SIGN Signal Input I/F
/ ignal Input I/ czestotliwosc

wejscia
Interfejs Interfejs na duzg odlegtos¢. | 500kpps 2 1 1 1 1
serii Wyjscie otwarty kolektor 200kpps 5 25 |25 |25 |25 |25
impulsow.

4.3.4 Interfejs wejscia wartosci analogowej

Driver side

1 ]—| REF
—— +
+/-10Vde 7
| S
Figure 4-7 Analog All Input Interface
Driver side
- [—3—{ REF
i L
+/-10Vdc 7
—( 1

Figure 4-8 Analog Al3 Input Interface
4.3.5 Interfejs wejscia enkodera silnika serwo

Driver side

Obrazek 4-9 Interfejs wejscia optyczno-elektrycznego enkodera silnika serwo



Rozdzial 5 Parametry

5.1 Lista parametrow

Uwagi: Parametry takie jak Pr0.01%, ktore zawieraja '*', oznaczaja, ze nowa warto$¢ tego parametru bedzie

Auxiliary
function

obowigzywac po ponownym uruchomieniu zasilania!

00 | Funkcja MFC 1 16bit R/W | 0001H

01 | Konfiguracja trybu 0 16bit R/W | 0003H
sterowania
Regulacja wzmocnienia w .

02 czasie rzeczywistym 2 16bit R/W | 0005H
Wybor sztywno§ci
maszyny podczas

03 ;i‘igm’;’;sct:gggo 70 16bit | RAW | 0007H
dostosowywania
wzmocnienia.

04 | Wspolczynnik 250 16bit R/W | 0009H
bezwtadnosci.
Wybdér kierunku obrotéw

06 0 16bit R/W | 000DH
polecenie impulsowe .

07 ustawienia trybu wejscia 3 16bit RIW | 000FH
Licza impulsow na obrot . 0010H

08 silnika 10000 32bit R/W 0011H
Pierwszy licznik . 0012H

09 przetozenia elektronicznego 1 32bit RIW 0013H
Mianownik przetozenia . 0014H

10 elektronicznego 1 32bit RIW 0015H
liczba impulsow

11 | wyjsciowych na jeden 2500 16bit R/W | 0017H
obrdt silnika

12 frfm’s‘;ﬁ;llle‘;?g‘k‘ wypsela 0 16bit R/W | 0019H

13 | ograniczenie momentu 300 16bit R/W | 001BH
obrotowego
Ustawienia nadmiaru .

14 odchylenia pozycii 200 16bit R/W | 001DH

15 | Konfiguracja enkodera 0 16bit R/W | 001FH
bezwzglednego.

16 i‘z’;g‘ti‘;;acja ZEWNGUZNEEO| 1 16bit RW | 0021H
Wartosé mocy do .

17 zewnetrznego rezystora 50 16bit RIW | 0023H

25 | Dodatkowa funkcjonalno$é 0 16bit R/W | 0033H




[Kklasa 1]
Regulacja wzocnienia

00

Pierwsze wzmocnienie
petli pozycji

320

16bit

RIW

0101H

01

Pierwsze wzmocnienie
petli predkosci

180

16bit

RIW

0103H

02

Pierwsza stala czasowa
catkowania petli
predkosci

310

16bit

RIW

0105H

03

Pierwszy filtr
wykrywania predkosci

15

16bit

RIW

0107H

04

Pierwsza stala czasowa
filtra momentu
obrotowego

126

16bit

RIW

0109H

05

Drugie wzmocnienie
petli pozycji

380

16bit

R/IW

010BH

06

Drugie wzmocnienie
petli predkosci

180

16bit

R/IW

010DH

07

Druga stala czasowa
catkowania petli
predkosci

10000

16bit

R/IW

010FH

08

Drugi filtr detekcji
predkosci

15

16bit

R/W

0111H

09

Druga stata czasowa
filtra momentu
obrotowego

126

16bit

R/W

0113H

10

Velocity feed forward
gain

300

16bit

R/IW

0115H

11

Wzmocnienie
sprz¢zenia zwrotnego
predkosci

50

16bit

R/IW

0117H

12

Wzmocnienie
momentu obrotowego
w przéd

16bit

R/W

0119H

13

Filtr ze sprzgzeniem
zwrotnym momentu
obrotowego

16bit

R/W

011BH

15

Sterowanie trybem
przetaczania

16bit

R/W

011FH

17

Sterowanie poziomem
przetaczania

50

16bit

R/IW

0123H

18

Histereza przetacznika
sterujacego

33

16bit

R/W

0125H

19

Czas przetaczania
wzmocnienia

33

16bit

R/W

0127H

35

Konfiguracja filtru
polecen pozycyjnych

16bit

R/W

0147H

36

Konfiguracja filtra
cyfrowego impulsu
sprz¢zenia zwrotnego
enkodera

16bit

R/W

0149H

37

Rejestr specjalny

16bit

RIW

014BH




0o | konfiguracja trybu 0 — |o|o|—]16bit| RW | 0201H
_ filtra adaptacyjnego
§ | 01 [ Czestotliwose 2000 — |o]o|of1sbit| RW | 0203H
2 pierwszego stopnia
—~ 2 Wybor szerokos$ci
N'g 02 . .. 2 — O| O| O] 16hit | R/W | 0205H
c S pierwszego wciecia.
& 8 , e
S £ | o3 | Wyboreglebokosci 0 — |o|o|o]1ebit| RW | 0207H
— g pierwszego wciecia.
g 04 | Druga czestotliwosé 2000 — O| O | O | 16bit| R/W | 0209H
) wcigcia
c r r .
2 | 05 | oorszerokosel 2 — |o|o| o 1ebit| RW |020BH
rugiego weiecia
06 | Wybor glebokosci 0 — |o|o|o/|16bit| RW | 020DH
drugiego wciecia
07 | Trzecia czestotliwos¢ | 2000 — O| O | O] 16hit | R/W | 020FH
wcigcia
0g | WVybor szerokosci 2 — |olo| o[t gay | 0211H
trzeciego wcigcia
09 | Wybor glebokosci 0 — |olo| o[t ey | 0213H
trzeciego wciegcia
Pierwsza 16bit
14 | czestotliwosé 0 — oO|—|— R/W | 021DH
thumienia
16 | Druga czestotliwose 0 — |o|=|—=|16bit| RW | 0221H
thumienia
gp | Fllr  wygldzanial o |o|—|—|uebit| RW |022DH
polecenia pozycji
23 | Filtr FIR polecenia 0 o |o|—|—|u6bit| RW | 022FH
pozycji




[ klasa3 ]
Predkos¢, kontrola momentu

Przelaczanie

00 | wewnetrzne/zewngtrzne 0 O 16bit | R/W | 0301H
konfiguracji predkosci
Polecenie wybor kierunku

01 | obrotu predkosci 0 O 16bit | R/W | 0303H
Wzmocnienie sygnatu

02 | wejsciowego polecenia 500 O 16bit | R/W | 0305H
predkosci

03 | Weiscie zmiany polecenia | 0 16bit | R/W | 0307H
predkosci

04 | Konfiguracja pierwszej 0 0] 16bit | R/W | 0309H
predkosci

05 | Konfiguracja drugiej 0 0] 16bit | R/W | 030BH
predkosci

06 | Konfiguracja trzeciej 0 o) 16bit | R/W | 030DH
predkosci

07 | Konfiguracja czwartej 0 0] 16bit | R/W | 030FH
predkosci

08 | Konfiguracja piatej 0 O 16bit | R/W | 0311H
predkosci

09 | Konfiguracja 6. predkosci 0 0] 16bit | R/W | 0313H

10 | Konfiguracja 7. predkosci 0 O 16bit | R/W | 0315H

11 | Konfiguracja 8. predkosci 0 O 16bit | R/W | 0317H

12 | Czas ustawienia 100 0] 16bit | R/W | 0319H
przyspieszenia

13 | Czas ustawienia 100 O 16bit | R/W | 031BH
hamowania.
Konfiguracja czasu

14 | przyspieszania/lhamowania| 0 ) 16bit | R/W | 031DH
sigmoidalnego

15 Wyb(')r’fu.nkcjizaciskania 0 0 16bit | R/W | 031EH
predkosci zero

16 | Poziom zaciskania 30 0] 16bit | R/W | 0321H
predkosci zero
Wybor polecenia .

17 0 — 16bit | R/W | 0323H
momentu obrotowego

18 Wybor kierunku polecenia 0 . 16bit | R/W | 0325H
momentu obrotowego
Wzmocnienie wejscia

19 | polecenia momentu 30 — 16bit | R/W | 0327H
obrotowego
Odwrocenie sygnalu

20 | wejsciowego polecenia 0 — 16bit | R/W | 0329H
momentu obrotowego

21 | Warto$¢ ograniczenia 0 — 16bit | R/W | 032BH
predkoscei 1

22 | 2. ograniczenie momentu 0 ) 16bit | R/W | 032DH

obrotowego




24

Maksymalna predkosé
obrotowa silnika

16bit

R/W

0331H

28

Synchroniczne ustawianie
parametréw suwnicy.

16bit

RIW

0339H

[ Klasaga ]
Ustawienie monitora I/F

00 | wybor wejscia SI1 3 0 O | O| O] 16bit | R/W | 0401H
01 | wybor wejscia SI2 0 0 O | O| O] 16bit | R/W | 0403H
02 | wybor wejscia SI3 0 O O| O] O] 16bit | R/AW | 0405H
03 | wybor wejscia SI4 0 ) O| O] O] 16bit | R/AW | 0407H
04 | wybor wejscia SIS 0 0 O | O| O | 16bit | R/W | 0409H
05 | wybor wejscia SI6 0 0 O | O| O] 16bit | R/W | 040BH
06 | wybor wejscia SI7 0 0 O | O| O] 16bit | R/W | 040DH
07 | wybor wejscia SI8 0 ) O| O] O] 16bit | R/AW | 040FH
08 | wybor wejscia S19 0 ) O| O] O] 16bit | R/AW | 0411H
10 | wybor wyjscia SO1 1 0 O | O| O] 16bit | R/W | 0415H
11 | wybér wyjscia SO1 2 0 O| O| O] 16bit | R/W | 0417H
12 | wybdr wyjscia SO2 4 0 O | O| O] 16bit | R/W | 0419H
13 | wybor wyjscia SO3 3 ) O| O] O] 16bit | R/AW | 041BH
14 | wybor wyjscia SO4 1 O O| O] O] 16bit | R/AW | 041DH
15 | wybdr wyjscia SO5 3 0 O | O| O] 16bit | R/W | 041FH
Ustawienia  offsetu
22 | wejscia analogowego 0 - — | O | O | 16bit | R/'W | 042DH
1(Al1).
Filtr wejscia .
23 analogojwego 1 (Al 1), 0 — — | O| O | 16bit | R/IW | 042FH
Konfiguracja
24 | przepigcia wejscia 0 — — | O | O | 16bit | R/W | 0431H
analogowego 1 (Al 1).
Ustawienia
28 | przesunigcia wejscial 0 - — | O | O | 16bit | R/W | 0439H
analogowego 3 (Al 3).
Filtr wejscia :
29 anangoJW ego 3 (Al 3) 0 — — | O | O | 16bit | R/W | 043BH
Konfiguracja
30 | Madmiarowego 0 — | =] =] o|16bit | RW | 043DH
napiecia na wejsciu
analogowym 3 (Al 3).
31 | Pozyclonowanie w 10 — 19|77 | 16bit | RW | 043FH

pelnym zakresie




Konfiguracja wyjscia

32 | ,,pozycjonowanie 0 16bit | R/W | 0441H
zakonczone”

33 | Czas utrzymania INP 0 16bit | R/W | 0443H

34 | Predkosc zero 50 16bit | R/W | 0445H

g | Zakres zbieznosci 50 16bit | RIW | 0447H
predkosci

36 | Na predkosci 1000 16bit | R/W | 0449H
Konfiguracja

g7 | dziatania hamulca 0 16bit | R/W | 044BH
mechanicznego przy
zatrzymaniu.
Hamowanie

38 | mechaniczne podczas 0 16bit | R/W | 044DH
pracy

39 | Hamowanie - podczas 4, 16bit | RIW | 044FH
jazdy

43 | Funkcja zatrzymania 0 16bit | R/W | 0457H
awaryjnego aktywna

[class 5]
Extended Setup

Drugi licznik 0500H
00 | przektadni 10000 32bit | R/W | 0501H
elektronicznej
Trzeci licznik 0502H
01 | przektadni 1 32bit | R/W | 0503H
elektronicznej
Czwarty licznik 0504H
02 | przekiadni 1 32bit | R/W | 0505H
elektronicznej
04 | Konfiguracja wejscia 0 16bit | RIW | 0509H
blokady napedu
06 | Sekwencja przy 0 16bit | R/W | 050DH
wylaczeniu
serwomechanizmu
Czas wykrywania
09 | wylaczenia zasilania| 70 16bit | R/W | 0513H
glownego
Tryb hamowania .
10 . 0 16bit | R/W | 0515H
dynamicznego
Konfiguracja momentu
11 | obrotowego doi 16bit | RIW | 0517H
zatrzymania
awaryjnego
12 | Konfiguracja poziomu 0 16bit | R/'W | 0519H
przecigzenia




13

Konfiguracja poziomu
nadmiernej predkos$ci

16bit

R/W

051BH

15

Filtr odczytu I/F

16bit

R/W

051FH

17

Tryb wprowadzania
czyszczenia licznika

16bit

RIW

0523H

20

Wybor jednostki
ustawiajacej pozycje

16bit

RIW

0529H

21

Wyb6ér limitu
momentu obrotowego

16bit

R/W

052BH

22

2. ograniczenie
momentu obrotowego

300

16bit

RIW

052DH

23

Konfiguracja
przelaczania
krancowego momentu
obrotowego 1

16bit

RIW

052FH

24

Konfiguracja
przelaczania
krancowego momentu
obrotowego 2

16bit

R/W

0531H

28

Stan poczatkowy
diody LED

16bit

R/IW

0539H

29

Wybér trybu RS485

16bit

R/W

053BH

30

Konfiguracja
szybkosci transmisji
RS485

16bit

R/W

053DH

31

Adres osi podrzednej
RS485

16bit

R/IW

053FH

32

Maksymalna
konfiguracja impulsu
polecenia wejSciowego

16bit

R/IW

0541H

35

Konfiguracja blokady
panelu przedniego

16bit

R/IW

0547H

36

Hasto do otwierania

parametru grupy 7

16bit

R/W

0549H

01

Kompensacja
potozenia zerowego
enkodera

16bit

R/W

0603H

03

Moment sterujacy
rozruchem probnym
JOG

16bit

RIW

0607H




Klasa 6

(
Specjalna konfiguracja

04

Szybkos¢  polecenia
uruchomienia
probnego JOG

400

16bit

R/W

0609H

05

Czas trwania trzeciego
wzmocnienia pozycji

16bit

R/W

060BH

06

Wspotczynnik skali
trzeciego wzmocnienia
pozyciji

100

16bit

RIW

060DH

07

Dodatkowa warto$¢
polecenia momentu
obrotowego

16bit

RIW

060FH

08

Wartos¢ kompensacji
momentu w kierunku
dodatnim

16bit

R/W

0611H

09

Wartos¢ kompensacji
momentu w kierunku
ujemnym.

16bit

R/W

0613H

14

Czas zatrzymania
awaryjnego w
przypadku alarmu.

16bit

R/IW

061DH

20

Odlegtos¢ probnego
biegu.

10

16bit

R/IW

0629H

21

Czas oczekiwania
probnego biegu.

100

16bit

R/W

062BH

22

Liczba cykli probnego
biegu.

16bit

R/IW

062DH

25

Przyspieszenie
prébnego biegu.

200

16bit

R/IW

0633H

63

Absolutny gorny
zakres wielokrotnej
liczby obrotow

pozycji.

16bit

R/IW

067FH

[ KlasaB ]
Informacje o statusie

00 Wersja oprogramowania 1 ( o! 16bit R 0BOOH
DSP)

01 \évlfféa)omogramowan'az ( O| 16bit R | OBO1H

02 Wersja oprogramowania 3 ( ol 16bit R 0BO2H
other)

05 | Stan pracy napedu O| 16bit R 0BO5H

07 | Rzeczywista informacja O| 16bit R 0BO7H
zwrotna 0 momencie
obrotowym

08 | Rzeczywista informacja O| 16bit R 0BO8H
zwrotna o pradzie




09 | Predkosc¢ (po — O| O| O] 16hit R 0BO9H
przefiltrowaniu)
10 | Napiecie magistrali pradu — O| O| O] 16hit R 0BOAH
statego
11 | Temperatura napedu — O| O| O|f 16bit R 0BOBH
12 | Wejscie analogowe 1 — O| O] O] 16bit R 0BOCH
13 | Wejscie analogowe 2 — O| O] O] 16bit R 0BODH
14 | Wejscie analogowe 3 — O| O] O] 16bit R 0BOEH
15 | Wspdtczynnik przecigzenia — O| O] O] 16bit R 0BOFH
16 | Wspotczynnik obcigzenia — O| O| O] 16hit R 0B10OH
regeneracyjnego
17 | Status sygnalu wejscia — | o] o| o 16bit R | OBLIH
cyfrowego
1g | Status syenalu wyjscia — |olo|o|6bit | R | oBizH
cyfrowego
Opor zwrotny pozycji silnika . . 0B14H
20 O| O| O] 32hit R 0B15H
Suma impulséw polecen . 0B16H
21 — O| - | - | 32hit R 0B17H
Odchylenie potozenia . 0B18H
22 — O| O| O] 32hit R 0B19H
Polecenie pozycjonowania . 0B1AH
23 — O| O| O] 32hit R OB1BH
Pozycja silnika i 0B1CH
24 — O| - | - | 32hit R 0B1DH
Odchylenie potozenia . . O0B1EH
25 O| O] O] 32hit R OBLFH
Sygnat zwrotny potozenia w 0B20H
26 | trybie obrotu — Of - | - | 32bit R 0B21H
Informacje :

(1) Litera "O" na pasku repower wskazuje, ze nowa warto$¢ jest wazna po ponownym uruchomieniu, a
"-" oznacza, ze nowa warto$¢ jest wazna natychmiast;

(2) Litera "O" na pasku trybu wskazuje, ze ten parametr jest zwigzany z tym trybem, a "—" oznacza, ze
ten parametr nie jest zwigzany z tym trybem,;
(3) Dane 32-bitowe, dane wysokie przed, dane niskie po .

5.2 Funkcja parametru

Oto wyjasnienie parametroéw. Mozesz je sprawdzi¢ lub zmodyfikowaé warto$¢ za pomoca
oprogramowania Protuner lub panelu przedniego sterownika.

5.2.1 [Klasa 0] Podstawowe ustawienia

Nazwa Tryb petli wzmocnienia Tryb P S T
Zakres 0-2000 Jednostka | 0.1Hz Domyslnie 1
Pr0.00 Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0001H
dostepu
Repower --




Skonfiguruj szeroko$¢ pasma MFC, jest to podobne do szerokosci pasma odpowiedzi.
Warto$¢ Znaczenie
konfiguracji
0 Zdezaktywuj funkcje
1 Wiacz funkcje, ustaw szerokos¢ pasma automatycznie, zalecane dla
wigkszo$ci zastosowan
2-10 Zabronione i zarezerwowane
11-20000 Ustaw szeroko$¢ pasma recznie, od 1,1 Hz do 2000 Hz
MFC (Motion Filter Control) jest uzywane do poprawy wydajnosci dynamicznego $ledzenia
sygnatu wej$ciowego, co przyspiesza pozycjonowanie, redukuje btad sledzenia oraz sprawia, ze ruch|
jest ptynniejszy i bardziej stabilny. Jest to bardzo przydatne w przypadku wieloosiowego ruchu
synchronicznego i interpolacji, co pozwala uzyska¢ lepsza wydajnoscé.
Glowny sposob korzystania z tej funkcji:
a. Wybierz odpowiedni tryb sterowania: Pr001 =0
b. Skonfiguruj wspotczynnik inercji: Pr004
c. Skonfiguruj sztywno$¢: Pr003
d. Ustaw Pr000 :
1) Jesli nie zachodzi ruch wieloosiowy synchroniczny, ustaw Pr000 na 1 lub
wiecej niz 10;
2) Jesli wymagany jest ruch wieloosiowy synchroniczny, ustaw PrO00 tak samo
dla wszystkich osi.
3) Jesli Pr000 jest wigksze niz 10, rozpocznij od 100, lub 150, 200, 250, .... .

Uwaga:

1.  Najpierw skonfiguruj odpowiedni tryb sterowania oraz wtasciwy wspolczynnik inercji i
sztywno§ci.

2. Nie zmieniaj warto$ci Pr000, kiedy silnik jest w trakcie pracy, inaczej moze wystgpi¢
wibracja. Ustaw niewielka warto$¢ na poczatku, jesli uzywasz trybu manualnego. Mniejsza
warto$¢ oznacza ptynniejszy i stabilniejszy ruch, podczas gdy wigksza warto$¢ oznacza szybsze
pozycjonowanie.

Nazwa Konfiguracja trybu Tryb P S T
sterowania
Zakres 0~10 Jednostka — Domyslnie | 0
P00 Typ Danych 16bit Tryb R/W Adres 0003H
dostepu
Repower o]

Ustaw za pomocg trybu sterowania :

Kiedy konfigurujesz tryb kombinacji 3.4.5,

., Zawartos¢ - mozesz wybra¢ albo 1. albo 2. za pomocg
o T_ryb Tryb drugi wejScia przetaczajgcego tryb sterowania
pierwszy (C-MODE).
0 Pozycja - Gdy C-MODE jest otwarty, wybrany
1 Predkosé - zostanie 1 tryb. Gdy C-MODE jest zwarty,
2 Moment - wybrany zostanie 2 tryb.
3 Pozycja Predkosc
4 Pozycja Moment
5 Predkosé Moment
6 Tryb PR
7~10 Nie uzywane




Nazwa Automatyczne strojenie wzmocnienia w | Tryb P S T
czasie rzeczywistym
Zakres 0~2 Jednostka| — Domyslnie| O
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0005H
dostepu
Repower -

Mozesz skonfigurowaé tryb dzialania automatycznego strojenia wzmocnienia w czasie
rzeczywistym:
Warto$é Tryb Zmienny stopien bezwladnosci obciazenia w ruchu

0 Nie uzywane | Funkcja automatycznego dostrajania wzmocnienia w
czasie rzeczywistym jest wylaczona.
Tryb podstawowy. Nie uzywa si¢ go przy obcigzeniach
niewywazonych ani kompensacji tarcia w trybie
zmiennej wzmocnienia. Jest to zwykle stosowane do
ruchu interpolacji.
Gléwnym zastosowaniem jest pozycjonowanie. Zaleca
si¢ stosowanie tego trybu na urzadzeniach bez
2 pozycjonowanie| niewywazonej osi poziomej, urzgdzeniach z napedem
kulowym o niskim tarciu, itp. Jest to zwykle stosowane
do ruchu punktowego..
Uwaga: Jesli Pr0.02=1 lub 2, nie mozna modyfikowa¢ wartosci Pr1.01 — Prl1.13, ich
warto$ci zalezg od rzeczywistego strojenia wzmocnienia w czasie rzeczywistym i sg
ustawiane automatycznie przez sterownik.

1 standard

Nazwa "Wybor sztywnosci maszyny podczas | Tryb
rzeczywistego strojenia
wzmocnienia."

Pr0.03 Zakres 50-81 Jednostka | — Domyslnie | 70
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0007H
dostepu

Repower -
Mozesz skonfigurowaé odpowiedz, podczas gdy rzeczywiste strojenie wzmocnienia jest wlaczone.

Niska —»  Sztywno$¢ —»  Wysoka
Niskie —» Wzmocnienie serwa —»  Wysokie
81.80..ccueeereeimmerere s 70.69.68....ccvmvcrirecrerienne 51.50
Low —» Response ——» High

Uwaga: Obnizenie wartosci konfiguracji spowoduje zwigkszenie odpowiedzi predkosci i
sztywnosci serwa. Jednak obnizajac t¢ wartos¢, nalezy monitorowaé dziatanie, aby unikna¢ drgan
lub wibracji. Wzmocnienie regulacji jest aktualizowane, gdy silnik jest zatrzymany. Jesli silnik nie
moze zosta¢ zatrzymany z powodu nadmiernie niskiego wzmocnienia lub cigglego stosowania
komendy w jednym kierunku, zadna zmiana dokonana w Pr0.03 nie jest uzywana do aktualizacji.
Jesli zmieniona konfiguracja sztywnosci jest aktywowana po zatrzymaniu silnika, moze to
spowodowa¢ nieprawidlowy dzwick lub drgania. Aby unikng¢ tego problemu, zatrzymaj silnik po
zmianie ustawienia sztywnosci i sprawdz, czy zmienione ustawienie jest aktywne.

Pr0.04 Nazwa Wspotczynnik innercji Tryb P S T




Zakres 0~10000 Jednostka | % Domyslnie | 250

Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0009H
dostepu

Repower -

Mozesz skonfigurowac stosunek inercji obcigzenia do inercji wirnika silnika. Pr0.04 =
(inercja obcigzenia / inercja obrotowa) x 100%

Uwaga: Jesli stosunek inercji jest prawidtowo ustawiony, jednostka konfiguracji Pr1.01 i
Pr1.06 staje sie (Hz). Gdy stosunek inercji Pr0.04 jest wiekszy niz rzeczywista wartosc,
jednostka konfiguracji wzmocnienia petli predkosci staje sie wieksza, a gdy stosunek
inercji Pr0.04 jest mniejszy niz rzeczywista wartos¢, jednostka konfiguracji wzmocnienia
petli predkosci staje sie mniejsza.

Nazwa Konfiguracja kierunku obrotu Tryb

impulsu polecen
Zakres 0~1 | Jednostka — Domyslnie 0
Type danych 16bit | Tryb dostepu | R/W Adres O0OODH
Repower o]

Ustaw kierunek obrotu wejscia impulsu sterujacego, typ wejsci

a impulsu sterujgcego.

Nazwa Konfiguracja trybu wejscia impulsu | Tryb
polecenia
Zakres 0~3 | Jednostka - Domyslnie 1
Typ Danych 16bit | Tryb dostep R/W Adres 00OFH
Repower o]
Komenda w Komenda w
Pr0.06 Pr0.07 | Format impulsu polecenia Sygnat | kierunku kierunku
dodatnim ujemnym
0 Faza 90 stopni, impuls o 5
Oor2 dwufazowy (faza A + P.ulse i : ; 3
faza B). Sign Bw —ﬂ‘_:"_,_‘_
BHLLAKEABHT90 BAELEARERE /E90
Impuls w kierunku Pulse
1 dodatnim + impuls w sign = S Nl
kierunku ujemnym =
Pulse
3 Impuls + znak .
sign
Impuls dwufazowy z réznicg b u_c
1 Olub 2 | fazowg 90 stopni (faza A + P.ulse Mf is 1§
sign LT
faza B). BiE AR Eo0° BAELLAKE #AT90°
Impuls w kierunku Pulse .
1 dodatnim + impuls w sign e =
kierunku ujemnym -
Pulse
3 Impuls + znak sign : e
6 6 [t6 1G]
Najwieksza dopuszczalna czestotliwos$é i najmniejsza szerokos¢ impulsu wejsciowego sygnatu polecenia
Dopuszczalna Najmniejsza szerokos¢ czasowa
Wejscie sygnatu PULS/SIGN I/F maksymalna 1 o 3 ) 5 6




czestotliwos¢
wejsciowa
Interfejs serii | Interfejs na 500kpps 2 1 1 1 1 1
impulséw dlugie dystanse
Wyjscie 200Kkpps 5 25 |25 25 |25 |25
kolektora
otwartego
Nazwa llo$¢ impulsow polecenia na obrét | Mode P S T
silnika
Range 0-8388608 Unit P Default 0
Data Type 32bit Access | R/W Address 0010H
0011H
Repower o]

Ustaw impuls polecenia powodujacy jedng obrot watu silnika.

1)  Je$li Pr008 # 0, to rzeczywista liczba obrotow = liczba impulsoéw / Pr008.

2)  Jesli PrO08 = 0, to Pr0.09 (pierwszy licznik przektadni elektronicznej) i Pr0.10 (mianownik

przektadni elektronicznej) jest wiaczone.

Nazwa Pierwszy licznik przektadni Tryb
elektroniczne;j
Zakres 1~1073741824 | Jednostka| — Domyslnie| 1
Typ danych | 32bit Tryb R/W Adres 0012H
dostepu 0013H
Repower o)

Ustaw licznik dzielenia/mnozenia, ktory dziata na podstawie wejscia impulsu polecenia.

Nazwa Pierwszy mianownik przektadni Tryb
elektronicznej
Zakres 1~1073741824 | Jednostka| — Domyslnie| 1
Typ danych | 32bit Tryb R/W Adres 0014H
dostepu 0015H
Repower 0

Ustaw mianownik operacji dzielenia/mnozenia dokonywanej na podstawie wejscia
impulsu polecenia.

Pr0.09 Pr0.10 Operacja dzielenia/mnozenia na podstawie polecenia
Weideie imul ecen [warto$¢ Pr0.09] eiécie polocen -
1_10737 1-10737 €Jscie 1mpulsu polecenia - €JScie polecenia pozycji
[warto$¢ Pr0.10]
41824 41824




1.  Ustawienia:
1.1 Liczba impulsow polecenia wprowadzonych do sterownika to X.
1.2 Liczba impulséw enkodera po podziale czgstotliwosci i podwojeniu
czestotliwosci wynosi Y.
1.3 Liczba impulsow na obrot enkodera silnika wynosi Z.
1.4 Liczba obrotow silnika to W
Obliczenia:
2.1 Y =X*Pr0.09/Pr0.10
2.2 Dla enkodera o rozdzielczosci 17 bitow: Z =217 = 131072
Dla enkodera o rozdzielczosci 23 bitow: Z = 223 = 8388608

2.

Nazwa llos¢ impulséw wyjsciowych na jeden | Tryb P S T
obrét silnika

Zakres 1~2500 Jednostka| P/r Domyslnie | 2500

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0017H
dostepu

Repower o)

Ustaw licznik operacji dzielenia/mnozenia zwigzanego z wejsciem impulsu

polecenia.

Nazwa Odwrdcenie logiki wyjscia impulséw | Tryb P S T

Zakres o~1 Jednostka] — Domyslnie | O

ABPES S Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0019H

dostepu

Repower 0

Mozesz skonfigurowaé logike fazy B i zrodlo wyjscia impulsow. Dzigki temu
parametrowi mozesz odwroci¢ relacje fazowg miedzy impulsami fazy A i fazy B,
odwracajac logik¢ fazy B.
< Odwrdcenie logiki wyjscia impulsow >
Pr0.12| Logika fazy B Obrét odwrotnie do zegara | Obrot zgodnie z zegarem
0 Bez odwracania | A faza A faza
Bfaza | || || |Bfaa | L] [
1 Z odwracaniem | Afaza A faza
B faza B faza
Nazwa Pierwszy limit momentu Tryb P S T
Zakres 0~500 Jednostka | % Domyslnie | 300
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 001BH
dosteu
Repower -




Mozesz ustawi¢ warto§¢ ograniczenia momentu wyj$ciowego silnika jako procent
biezacego pradu silnika. Wartos¢ ta nie moze przekroczy¢ maksymalnego pradu
wyjsciowego.

Nazwa Konfiguracja nadmiernego Tryb
odchylenia pozycji

Zakres 0~500 Jednostka 0.1rev Domyslnie | 200

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 001DH
dostepu

Repower -

Ustaw nadmierny zakres odchylenia pozycji przez jednostke polecenia (domyslnie).
Ustawienie warto$ci zbyt matej spowoduje wystgpienie btedu Errl8.0 (wykrycie
nadmiernego odchylenia pozycji).

Nazwa Konfiguracja enkodera absolutnego | Tryb P S T

Zakres 0~15 Unit Domyslnie | 0

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 001FH
dostepu

Repower o]

Jak uzywac:

0: Tryb pozycjonowania inkrementalnego:

Enkoder jest uzywany jako enkoder inkrementalny, a zachowanie pozycji w przypadku braku
zasilania nie jest obstugiwane.

1: Tryb pozycjonowania absolutnego liniowego:

Enkoder jest uzywany jako enkoder absolutny, a zachowanie pozycji w przypadku braku zasilania
jest obstugiwane. Stosuje si¢ go w przypadku, gdy zakres ruchu obcigzenia urzadzenia jest staty, a
dane wielu obrotow enkodera nie ulegaja przepetieniu.

2: Tryb pozycjonowania absolutnego obrotowego:

Enkoder jest uzywany jako enkoder absolutny, a zachowanie pozycji w przypadku braku zasilania
jest obshugiwane. Gtownie stosuje si¢ go w przypadku, gdy zakres ruchu obcigzenia nie jest
ograniczony, a liczba obrotéw silnika w jednym kierunku wynosi mniej niz 0~(Pr6.63+1).

5: Wyczyszczenie alarmu wielu obrotow i wilaczenie funkcji absolutnej wielu obrotow.

Warto$¢ zmieni si¢ na 1, jesli wyczyszczenie przebiegnie prawidlowo. Jesli nadal wynosi 5 po
uptywie 3 sekund, proszg postepowaé zgodnie z procedurg alarmowg 153.

9: Wyczysc¢ pozycje wielu obrotdw, zresetuj alarm wielu obrotow i wlacz funkcje absolutnej pozycji
wielu obrotow. Warto$¢ zmieni si¢ na 1, gdy wyczyszczenie przebiegnie prawidtowo. Jesli nadal
wynosi 9 po uplywie 3 sekund, prosz¢ postgpowac zgodnie z procedurg alarmowa 153. Pamietaj
0 przeprowadzeniu procesu zerowania mechanicznego.

Uwaga: Ustaw warto$¢ na 9 po zakonczeniu procesu zerowania i wylgczeniu serwa. Ustawienie
to bedzie wazne po ponownym uruchomieniu.

Nazwa Zewnetrzny rezystor hamujacy Tryb

Zakres 10~50 Jednostka | Q Domyslnie | 100

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0021H
dostepu

Repower -




Ustaw Pr.0.16 i Pr.0.17, aby potwierdzi¢ warto$¢ progowa petli roztadowania, ktora
wyzwala alarm w przypadku nadmiernego pradu.

Nazwa Wartos$¢ mocy zewnetrznego Tryb P S T
rezystora hamujacego

Zakres 0~10000 Jednostka | W Domyslnie | 20

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0023H
dostepu

Repower -

Ustaw Pr.0.16 i Pr.0.17, aby potwierdzi¢ wartos¢ progowsg petli roztadowania, ktora
wyzwala alarm w przypadku nadmiernego pradu.

Nazwa Dodatkowa funkcjonalnosé Tryb P S T
Zakres 0~OxFFFF Unit Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0023H
dostepu
Repower -
Wartosé Dodatkowa funkcjonalnos¢
0x1111 Kasuj obecny alarm
0x1122 Kasuj histori¢ alarmow
0x2211 Zapisz parametr
0x2222 Zresetuj do ustawien fabrycznych, z wyjatkiem parametrow
silnika.
0x2233 Zresetuj do ustawien fabrycznych
0X4001 JOG_P (okres czasu 50 ms)
0X4002 JOG_N (okres czasu 50 ms)
0x6666 Migkki reset

5.2.2 [Klasa 1] Regulacja wzmocnienia

Nazwa Pierwsze wzmocnienie petli pozycji Tryb “

Zakres 0~30000 Jednostka 0.1/s Domyslnie | 320

Data Type 16bit Tryb R/W Adres 0101H
dostepu

Repower -




Mozesz okresli¢ reakcje uktadu kontroli pozycji. Im wyzsze wzmocnienie petli pozycji
ustawisz, tym szybszy czas pozycjonowania mozesz uzyskac. Nalezy jednak pamietac,
ze zbyt wysoka konfiguracja moze spowodowac drgania.

Nazwa Pierwsze wzmocnienie petli predkosci | Tryb P S T

Zakres 0~32767 Jednostka [0.1Hz Domyslnie | 180

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0103H
dostepu

Repower -

Mozesz okresli¢ reakcje petli predkosci. Aby zwigkszy¢ reakcje ogdlnego systemu
serwomechanizmu poprzez ustawienie wysokiego wzmocnienia petli pozycji,
konieczne jest takze zwigkszenie wzmocnienia petli predkosci. Jednak zbyt wysoka
konfiguracja moze spowodowac drgania.

Nazwa Pierwsza stata czasowa petli Tryb
predkosci
Zakres 0~10000 Jednostka [0.1ms Domyslnie | 310
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0105H
dostepu
Repower -

Mozesz skonfigurowacé statg czasowg catkowania petli predkosci. Im mniejsza
wartos¢, tym szybciej mozesz zniwelowaé odchylenie w stanie zatrzymania do zera.
Efekt catkowania bedzie utrzymany, jesli ustawisz na "9999". Efekt catkowania
zostanie utracony, jesli ustawisz na "10000"..

Nazwa Pierwszy filtr detekcji predkosci Tryb P S T
Zakres 0~31 Jednostka [— Domyslnie | 15
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0107H
dostepu
Repower -




Mozesz skonfigurowac stata czasowa dolnoprzepustowego filtru (LPF) po detekcji
predkosci, w 32 krokach (0 do 31). Im wyzsza warto$¢, tym wicksza stata czasowa, co
pozwala zmniejszy¢ hatas silnika, ale odpowiedz staje si¢ wolniejsza. Mozesz ustawic¢
parametry filtra za pomocg wzmocnienia p¢tli, odwotujac si¢ do ponizszej tabeli.:

Wartos¢ Czestotliwos¢ odciecia Wartos¢ Czestotliwos¢ odcigcia

filtra wykrywania filtra wykrywania
predkosci (Hz) predkosci (Hz)

0 2500 16 750

1 2250 17 700

2 2100 18 650

3 2000 19 600

4 1800 20 550

5 1600 21 500

6 1500 22 450

7 1400 23 400

8 1300 24 350

9 1200 25 300

10 1100 26 250

11 1000 27 200

12 950 28 175

13 900 29 150

14 850 30 125

15 800 31 10

Nazwa Pierwsza stata czasowa filtru Tryb
momentu obrotowego
Zakres 0~2500 Jednostka 10.01ms Domyslnie | 126
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0109H
dostepu
Repower -
Nazwa Drugie wzmocnienie petli pozycji Tryb “
Zakres 0~30000 Jednostka 0.1/s Domyslnie 380
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 010BH
dostepu
Repower -
Nazwa Drugie wzmocnienie petli predkosci Tryb P S T
Zakres 0~32767 Jednostka 0.1Hz Domyslnie | 180
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 010DH
dostepu
Repower -
Nazwa Druga stata czasowa catkowania petli | Tryb
predkosci
Zakres 0~10000 Jednostka [0.1ms Domyslnie | 10000




Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 010FH
dostepu

Repower -

Nazwa Drugi filtr detekcji predkosci Tryb P S T

Zakres 0~31 Jednostka |— Domyslnie | 15

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0111H
dostepu

Repower -

Nazwa Druga stata czasowa filtru momentu Tryb

obrotowego

Zakres 0~2500 Jednostka [0.01ms Domyslnie | 126

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0113H
dostepu

Repower -

Petla pozycji, petla predkosci, filtr detekcji predkoscei i filtr polecenia momentu
obrotowego majg swoje dwie pary wzmocnien lub statych czasowych (pierwszg i

druga).
Nazwa Wzmocnienie posuwu wzmochienia Tryb
predkosci
Zakres 0~1000 Jednostka [0.10% Domyslnie | 300
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0115H
dostepu
Repower -

Pomnéz polecenie kontroli predkos$ci obliczone na podstawie wewnetrznego polecenia
pozycyjnego przez stosunek tego parametru, a nastepnie dodaj wynik do polecenia

predkosci uzyskanego w procesie kontroli pozycji.

B BN BN

Nazwa Filtr wzmocnienia posuwu predkosci | Tryb -

Zakres 0~6400 Jednostka [0.01ms Domyslnie | 50

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0117H
dostepu

Repower -

Ustaw stala czasowa pierwszego filtru opdznienia, ktora wptywa na wejscie

wzmocnienia posuwu predkosci.

Przyklad uzycia wzmocnienia posuwu predkosci: Wzmocnienie posuwu predkosci
staje si¢ skuteczne w miar¢ stopniowego zwigkszania wzmocnienia posuwu predkoscei,
przy jednoczesnym ustawieniu filtru posuwu predkosci na okoto 50 (0,5 ms).
Odchylenie pozycyjne podczas pracy z statg predkoscia jest redukowane, zgodnie z
roOwnaniem ponizej, w proporcji do warto$ci wzmocnienia posuwu predkosci.




Odchylenie pozycyjne [jednostka polecenia] = predko$¢ polecenia [jednostka
polecenia/s] / wzmocnienie petli pozycji [1/s] % (100 - wzmocnienie posuwu predkosci
[%] / 100).

Nazwa Wzmocnienie posuwu momentu Tryb
obrotowego

Zakres 0~1000 Jednostka 0.1% Domyslnie | 0

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0119H
dostepu

Repower -

® Pomndz polecenie kontroli momentu obrotowego obliczone na podstawie polecenia
kontroli predkos$ci przez stosunek tego parametru, a nastgpnie dodaj wynik do
polecenia momentu obrotowego uzyskanego w procesie kontroli predkosci.

® Aby uzywaé¢ wzmocnienia posuwu momentu obrotowego, ustaw poprawny
stosunek inercji. Ustaw stosunek inercji, ktéry mozna obliczy¢ na podstawie
specyfikacji maszyny, do parametru Pr0.04 stosunek inercji .

® Odchylenie pozycyjne przy stalym przyspieszaniu/zwalnianiu mozna
zminimalizowa¢, zwigkszajac wzmocnienie posuwu momentu obrotowego.
Oznacza to, ze odchylenie pozycyjne mozna utrzymacé blisko zera na catym
zakresie pracy, gdy naped jest realizowany w idealnych warunkach, a zaktocenia
momentu obrotowego nie sg aktywne, poruszajac si¢ z predkoscia trapezoidalng.

Nazwa Filtr wzmocnienia posuwu momentu | Tryb
obrotowego

Zakres 0~6400 Jednostka [0.01ms Domyslnie | O
Pr1.13 -
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 011BH
dostepu
Repower -

Skonfiguruj stata czasowa pierwszego filtru opdznienia, ktora wplywa na wejscie
wzmochienia posuwu momentu obrotowego. Brak odchylenia pozycyjnego jest
niemozliwy w rzeczywistej sytuacji z powodu zakldcen momentu obrotowego.
Podobnie jak w przypadku wzmocnienia posuwu predkosci, duze wzmocnienie
czasowe filtru posuwu momentu obrotowego zmniejsza hatas w trakcie pracy, ale
zwicksza odchylenie pozycyjne na punkcie zmiany przyspieszenia.

Nazwa Tryb przetgczania kontroli pozycji | Tryb
Zakres 0~10 Jednostka— Domyslne | O
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 011FH
dostepu
Repower -
Wartosé Warunek

. "Warunek przelaczania wzmocnienia'
przelaczania




0 Ustal na pierwszym Ustal na pierwszym wzmocnieniu (Pr1.00-Pr1.04)
wzmocnieniu
1 Ustal na drugim Ustal na drugim wzmocnieniu (Pr1.00-Pr1.04)
wzmocnieniu
2 z wejSciem przelaczania| ® Pierwsze wzmocnienie, gdy wejscie przetaczania
wzmocnienia wzmocnienia jest otwarte.
® Drugie wzmocnienie, gdy wejscie przetaczania
wzmocnienia jest potaczone z COM-.
<~ Jedli nie jest przypisany sygnat wejsciowy do wejscia
przelaczania wzmocnienia, pierwsze wzmocnienie jest
ustalone..
3 Polecenie momentu ® Przelacz na drugie wzmocnienie, gdy bezwzgledna
obrotowego jest duze Wartps'é polepenia momentu ob’ro_toyveg_o przekroczyta
(poziom + histereza) [%] wczesniej z pierwszym
wzmocnieniem
® Powrdt do pierwszego wzmocnienia, gdy bezwzgledna
warto$¢ polecenia momentu obrotowego byta
utrzymywana ponizej (poziom + histereza) [%]
wczesniej podczas opoznienia z drugim
wzmocnieniem.
4 Nie wykorzystane Nie wykorzystane
5 Nie wykorzystane Nie wykorzystane
6 Nie wykorzystane Nie wykorzystane
7 Nie wykorzystane Nie wykorzystane
8 Nie wykorzystane Nie wykorzystane
9 Nie wykorzystane Nie wykorzystane
10 Posiadaj polecenie ® Obowigzuje dla kontroli pozycji..

pozycji + rzeczywistg
predkose.

® Przelacz na drugie wzmocnienie, gdy polecenie
pozycji wezesniej nie wynosito 0 z pierwszym
wzmocnieniem.

® "Powr6t do pierwszego wzmocnienia, gdy polecenie
pozycji byto utrzymywane na poziomie 0 w trakcie
opdznienia, a bezwzgledna warto$¢ rzeczywistej
predkosci byta utrzymywana ponizej (poziom -
histereza) (obr/min) wczesniej z drugim
wzmocnieniem."

Nazwa Poziom przetgczania kontroli pozycji | Tryb -
Zakres 0~20000 JednostkaSpecyficzny |Domyslnie | 50

dla trybu
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0123H

dostepu

Repower -

Jednostka ustawien r6zni si¢ w zaleznosci od trybu przelaczania.
Warunek przetgczania: pozycja: liczba impulséw enkodera; predkos¢: obr/min; moment

obrotowy: %.

Uwaga: ustaw poziom na roéwny lub wyzszy niz histereza.




Nazwa Histereza w przetgczaniu kontroli Tryb

pozycji
Zakres 0~20000 JednostkaZaleznie od Domyslnie | 33
trybu
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0125H

dostepu

Repower -

"Kombinacja ustawienia Pr1.17 (poziom przetaczania kontroli)

Uwaga: gdy poziom < histereza, histereza jest wewnetrznie dostosowana, aby byta
réwna poziomowi."

Nazwa Czas przetgczania wzmocnienia Tryb
pozycji -
Zakres 0~10000 Jednostka [0.1ms Doyslnie 33
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0127H
dostepu
Repower -

Dla kontroli pozycji: jesli roznica migdzy pierwszym a drugim wzmocnieniem jest duza,
tempo wzrostu wzmocnienia petli pozycji moze by¢ ograniczone przez ten parametr.
<Czas przelaczania wzmocnienia pozycji>
Uwaga: podczas korzystania z kontroli pozycji, wzmocnienie petli pozycji szybko si¢
zmienia, co powoduje zmiang momentu obrotowego i drgania. Poprzez dostosowanie
Pr1.19 czasu przetagczania wzmocnienia pozycji, tempo wzrostu wzmocnienia petli
pozycji mozna zmniejszy¢, a poziom zmian mozna zredukowac.

Przyktad: 1. (Pr1.00) <-> 2. (Pr1.05)

2nd (Pr1.05) ======== P ;
E E Position gain

1st (Pr1.00) . I switching time (ms)
: '(Pr1.19)

Result of :
switching : ;

Nazwa Konfiguracja filtru polecenia pozycji Tryb

Zakres 0~200 Jednostka 0.05us Domyslnie | O

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0147H
dostepu

Repower -

Dla filtracji impulséw polecenia pozycji, eliminuj zaktocenia zwigzane z waskimi

impulsami. Zbyt duze ustawienie wplynie na wejscie wysokoczestotliwosciowych

impulsow polecenia pozycji i spowoduje wicksze opdznienie.

Nazwa Rejestr specjalny Tryb
Pr1.37
Zakres 0~32767 Jednostka | - Domyslnie | O




Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 014BH
dostepu

Repower -
W przypadku liczby binarnej te bity w rejestrze sg uzywane do pewnej operacji
funkgji.

Bit 2=1, wytacz alarm predkosciowej utraty kontroli (1A1).

Bit 4=1, wylacz alarm przeciazenia 100,101.

Bit 6=1, wylacz alarm nadmiernych wibracji 190.

Bit 7=1, wylacz alarm przecigzenia rezystora hamujacego 120.

Bit 9=1, wytacz alarm braku fazy 0dl (inne bity sg zabronione do uzycia, domyslnie 0).

Na przyktad: Pr137 = 4 moze by¢ uzywane do wylaczenia alarmu o kodzie 1A1 Pr137
= 64 moze by¢ uzywane do wylaczenia alarmu o kodzie 190 Pr137 = 68 mozna uzy¢
do wylaczenia zardwno 1A1, jak i 190.

5.2.3 [Klasa 2] Ttumienie wibracji

Nazwa Konfiguracja trybu filtra Tryb
adaptacyjnego

Zakres 0~4 Jednostka] — Domyslnie | O
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0201H
dostepu

Repower -

Skonfiguruj czestotliwo$¢ rezonansowa do oszacowania przez filtr adaptacyjny oraz
specjalng operacj¢ po oszacowaniu.

Wartos$¢ Szczegoly

0 Filtr adaptacyjny: nieaktywny Parametry zwigzane z trzecim i
czwartym filtrem wycinajagcym
zachowuja biezaca wartos$c¢.

1 Filtr adaptacyjny, 1 filtr jest Jeden filtr adaptacyjny jest
aktywny, jeden raz. aktywny, parametry zwiazane z
trzecim filtrem wycinajacym
zostang  zaktualizowane  na
podstawie wynikéw adaptacji. Po
zaktualizowaniu, Pr2.00 wraca do
0, zatrzymujac samoadaptacj¢.

2 Filtr adaptacyjny, 1 filtr jest Jeden filtr adaptacyjny jest
aktywny, bedzie aktywny przez | aktywny, parametry zwigzane z
caly czas. trzecim filtrem wycinajacym beda

aktualizowane caly czas na
podstawie wynikow adaptacji.

3-4 Nie uzywane Nie uzywane
Nazwa Czestotliwo$¢ pierwszego filtra Tryb P ) T
wycinajgcego
Zakres 50~2000 Jednostka Hz Domyslnie | 2000
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0203H
dostepu




Repower -

Ustaw czgstotliwo$¢ srodkowa pierwszego filtra wycinajacego.

Uwaga: funkcja filtra wycinajacego zostanie wylaczona przez ustawienie tego parametru
na '2000".

Nazwa Wybor szerokosci pierwszego filtra Tryb P T
wycinajacego
Zakres 0~20 Jednostka (— Domyslnie | 2
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0205H
dostepu
Repower -

Ustaw szerokos$¢ wyciecia przy czestotliwosci srodkowej pierwszego filtra
wycinajacego.

Uwaga: Im wieksze ustawienie, tym wigkszg szeroko§¢ wycinania mozna uzyskac.
Uzywaj domyslnego ustawienia podczas normalnej pracy.

Nazwa Wybér gtebokosci pierwszego filtra Tryb P T
wycinajacego
Zakres 0~99 Jednostka |— Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0207H
dostepu
Repower -

Ustaw gleboko$¢ wyciecia przy czestotliwosci srodkowej pierwszego filtra
wycinajgcego.
Uwaga: Im wyzsze ustawienie, tym plytsza glebokos$¢ wycinania i mniejsze opdznienie
fazowe mozna uzyskac.

Nazwa Czestotliwosé drugiego filtra Tryb P S T
wycinajacego
Zakres 50~2000 Jednostka Hz Domyslnie | 2000
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0209H
dostepu
Repower -

Ustaw czgstotliwos¢ srodkowa drugiego filtra wycinajacego.

Uwaga: funkcja filtra wycinajacego zostanie wylgczona przez ustawienie tego parametru
na '2000".

Nazwa Wybér szerokosci drugiego filtra Tryb P T
wycinajacego
Zakres 0~20 Jednostka |— Domyslnie | 2
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 020BH
dostepu
Repower -

Ustaw szeroko$¢ wycinania przy czestotliwosci srodkowej drugiego filtra
wycinajacego.

Uwaga: Im wicksze ustawienie, tym wigksza szeroko$¢ wycinania mozna uzyskac.
Uzywaj domyslnego ustawienia podczas normalnej pracy.

Nazwa "Wybor gtebokosci drugiego filtra Tryb P T
wycinajacego"




Zakres 0~99 Jednostka | —

Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb R/W
dostepu

Adres

020DH

Repower -

Ustaw gleboko$¢ wyciecia przy czestotliwosci srodkowej drugiego filtra

wycinajacego.

Uwaga: Im wyzsze ustawienie, tym plytsza giebokos¢ wycinania i mniejsze opoznienie

fazowe mozna uzyskac.

Nazwa Czestotliwosé trzeciego filtra Tryb P S T
wycinajacego
Zakres 50~2000 Jednostka Hz Domyslnie | 2000
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 020FH
dostepu
Repower -

Ustaw czgstotliwos¢ srodkowg trzeciego filtra wycinajacego.

Uwaga: funkcja filtra wycinajacego zostanie wylaczona przez ustawienie tego parametru

na '2000'.
Nazwa Wybor szerokosci trzeciego filtra Tryb P S T
wycinajacego
Zakres 0~20 Jednostka |— Domyslnie | 2
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0211H
dostepu
Repower -

domys$lnego ustawienia podczas normalnej pracy.

Ustaw szeroko$¢ wycigcia przy czestotliwosci srodkowej trzeciego filtra wycinajacego.
Uwaga: Im wyzZsze ustawienie, tym wicksza szeroko$¢ wycinania mozna uzyskac. Uzywaj

Nazwa Wybor gtebokosci trzeciego filtra Tryb
wycinajacego
Zakres 0~99 Jednostka | — Domyslnie | 0
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0213H
dostepu
Repower -

Ustaw gleboko$¢ wyciecia przy czestotliwosci srodkowej trzeciego filtra wycinajacego.
Uwaga: Im wyzsze ustawienie, tym plytsza glebokos$¢ wycinania i mniejsze op6znienie

fazowe mozna uzyskac.

Nazwa Czestotliwosé ttumienia pierwszego Tryb
filtra
Pr2.14* Zakres 10~2000 Jednostka |0,1 Hz Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 021DH
dostepu




Repower

0: wylacz
Ustaw czgstotliwo$¢ thumienia, aby thumié¢ drgania na krawedzi
obcigzenia.
Nazwa Czestotliwosé ttumienia drugiego Tryb
filtra
Zakres 10~2000 Jednostka 0.1HZ Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0221H
dostepu
Repower -
0: wylacz
Ustaw czgstotliwos$¢ thumienia, aby thumi¢ drgania na krawedzi
obcigzenia.
Nazwa Filtr wygtadzania polecenia Tryb
pozycyjnego
Zakres 0~32767 Jednostka [0.1ms Domyslnie | 0
Typ danych  |16bit Tryb R/W Adres 022DH
dostepu
Repower (o]

Ustaw stalg czasowg pierwszego filtra opozniajacego w odpowiedzi na
polecenie pozycyjne.

Kiedy stosuje si¢ polecenie fali prostokatnej dla docelowej predkosci Ve,
ustaw czas stalej pierwszego filtra opozniajacego, jak pokazano na

ponizszym rysunku.
Spegd Positional command before filter Filter switchin
[r/min] Vositional command after filter e g
waiting time
Vo loeae
i Positional command smoothing
Vex0.6327"  p--- - ~/t filter setup time [ms]
1 (Pr2.22 x 0.1 ms)
Vex0.368 1 [----f- / -------------------- :
pec ST Tme
(——————
Nazwa Filtr FIR polecenia pozycyjnego Tryb _
Zakres 0~10000 Jednostka [0.1ms Domyslnie | O
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 022FH
dostepu
Repower o]




® Ustaw stalg czasowa pierwszego filtra opdzniajacego w odpowiedzi na polecenie
pozycyjne.

® Kiedy stosuje si¢ polecenie fali prostokatnej dla docelowej predkosci Ve, ustaw czas
przybycia Vc, jak pokazano ha ponizszym rysunku.

Speed | Positional command before filter

[r/min] \’ositional command after filter s sw.ltchlr;g
waiting time
Vg fas=s

i Positional command
smoothing filter setup
time [ms]

(Pr2.23 x 0.1 ms)™!

5.2.4 [Klasa 3] Kontrola predkosci/momentu

Nazwa Konfiguracja predkosci, przetaczanie Tryb
wewnetrzne/zewnetrzne

Zakres 0~3 Jednostka— Domyslnie | 0

Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0301H
dostepu

Repower -

Ten sterownik jest wyposazony w funkcje wewnetrznej konfiguracji predkosci, dzigki
ktorej mozna kontrolowac predko$é za pomoca wejs¢ kontaktowych.

Wartos¢ Metoda konfiguracji predkosci

0 Analogowe polecenie predkosci (SPR)

1 Wewngtrzne polecenie predkosci: 1sza do 4ta predkos¢ (PR3.04-
PR3.07)

9 Wewngtrzne polecenie predkosci: 1sza do 3cia predkosé¢ (PR3.04-
PR3.06), Analogowe polecenie predkosci (SPR)

3 Wewnetrzne polecenie predkosci: 1sza do 8ma predkosé (PR3.04-
PR3.11)




< Relacja mi¢dzy Pr3.00 Przelaczanie wewnetrznej/zewne¢trznej konfiguracji
predkosci a wyborem wewnetrznej predkosci polecenia 1-3 i wybranym
poleceniem predkosci. >
Wartos¢ | Wybér 1 z "Wybér 2 z | "Wybér 3 z | Wybor polecenia
wewnetrznej | wewnetrznej | wewnetrznej | predkosci
predkosci predkosci predkosci
polecenia polecenia* polecenia"
(INTSPD1) | (INTSPD2) | (INTSPD3)
1 WYL WYL Brak efektu Pierwsza predkosé
WL WYL Druga predkosé¢
WYL WL Trzecia predkosé
WL WL Czwarta predkosé
2 WYL WYL Pierwsza predkosé
WL WYL Druga predkosé¢
WYL WE Brak efektu Trzecia predkosc¢
WL WL Polecenie analogowe
predkosci
3 T [Pr3.00=1] WYL Predko$¢ 1-3
WYL WYL WL Piata predkos¢
WL WYL WL Szobsta predkosé
WYL WL WL Siédma predkosé
WL WL WL Osma predkosé
Nazwa Wybér kierunku obrotu polecenia Tryb
predkosci
Zakres 0~1 Jednostka|— Domyslnie | O
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0303H
dostepu
Repower -
Wybierz metode okreslania kierunku dodatniego/ujemnego
Wartos¢ Wybierz znak Kierunek Kierunek
polecenia polecenia polecenia pozycji
predkosci (1. do 8. | predkosci (VC-
predkosc) SIGN)
0 + Brak efektu Kierunek dodatni
- Brak efektu Kierunek ujemny
1 Znak nie ma wptywu | Wyt Kierunek dodatni
Znak nie ma wptywu | Wi Kierunek ujemny

Pr3.02 Nazwa Wzmocnienie wejsciowe polecenia | Tryb
: predkosci




Zakres 10~2000 Jednostka (r/min)/V | Domyslnie | 500

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0305H
dostepu

Repower -

Na podstawie napigcia podanego na analogowe polecenie predkosci (SPR), ustaw

wspotczynnik przeliczenia na predkos$¢ polecenia dla silnika.

Mozesz ustawi¢ 'wspdtczynnik nachylenia' relacji migdzy napigciem wejSciowym
polecenia a predkoscia silnika za pomocg Pr3.02. Warto§¢ domyslna to
Pr3.02=500(r/min)/V, wiec wejscie 6V odpowiada predkosci 3000 obr./min.

Uwagi:
1. Nie stosuj napigcia wiekszego niz +10V do wejscia polecenia predkosci (SPR).
2. Kiedy sktadasz pe¢tle pozycji poza sterownikiem, podczas korzystania z niego

w trybie sterowania predkoscia, ustawienie Pr3.02 wprowadza wickszy wariant do
ogoblnego systemu serwonapedu.

3. Zwrd¢ szczegb6lng uwage na oscylacje spowodowane wickszym ustawieniem
Pr3.02.
Positive direction
Speed (r/min) /
3000 —>
-10__-6 ] sl
2 4 6 8 10
=i Command input voltage (V)
Slope at ex-factory
S / <—-3000
Nazwa Odwrdcenie wejécia polecenia Tryb
predkosci.
Zakres 0~1 Jednostka — Domyslnie 1
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0307H
dostepu
Repower -

Okresl polaryzacje napiecia podawanego na analogowe polecenie predkosci (SPR).

Wart | Kierunek obrotow silnika

os$¢

0 Do przodu [+ napigcie]=®[+ kierunek] [- napigcie]= [-kierunek]
1 Wstecz [+ napigcie]—»[- kierunek] [- napigcie] —» [+kierunek]

Uwaga: Gdy komponujesz system sterowania serwomechanizmem z tym sterownikiem
ustawionym w trybie sterowania predkoscia i zewngtrzng jednostka pozycjonowania, silnik
moze wykonywac nietypowe dziatania, jesli polaryzacja sygnatu polecenia predkosci
pochodzacego od jednostki i polaryzacja tego parametru nie pasuja do siebie.




Nazwa Pierwsza predkos¢ ustawienia predkosci | Tryb n:
Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb dostepu R/W | Adres 0309H
Repower -

Nazwa Druga predkos¢ ustawienia predkosci Tryb n:
Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb dostepu | R/W | Adres 030BH
Repower -

Nazwa Trzecia predkos¢ ustawienia predkosci Tryb n:
Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb dostepu R/W | Adres 030DH
Repower -

Nazwa 4. predkosc¢ ustawienia predkosci Tryb n:
Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb dostepu R/W | Adres 030FH
Repower -

Nazwa 5. predkos¢ ustawienia predkosci Tryb n:
Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb dostepu R/W | Adres 0311H
Repower -

Nazwa 6. predkosc¢ ustawienia predkosci Tryb n:
Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb dostepu R/W | Adres 0313H
Repower -

Nazwa 7. predkos¢ ustawienia predkosci Tryb n:
Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb dostepu R/W | Adres 0315H
Repower -

Nazwa 8. predkosc¢ ustawienia predkosci Tryb n:
Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie 0

Typ danych | 16bit Tryb dostepu R/W | Adres 0317H




Repower -

Skonfiguruj wewngtrzne predkosci, 1. do 8.

Nazwa Ustaw czas przyspieszenia Tryb n:

Zakres 0~10000 Jednostka Ms/ Domyslnie 100
1000r/min)

Typ danych | 16bit Tryb dostepu | R/W Adres 0319H

Repower -

Nazwa Ustaw czas wyhamowania Tryb n:

Zakres 0~10000 Jednostka Ms/ Domyslnie 100
1000r/min)

Typ danych | 16bit Tryb dostepu | R/W Adres 031BH

Repower -

Ustaw czas przetwarzania przyspieszania’hamowania w odpowiedzi na wejécie polecenia
predkosci.

Ustaw czas wymagany do osiggniecia polecenia predkosci (krokowa zmiana) do 1000
obr/min na Pr3.12 jako czas przyspieszania. Ustaw rowniez czas wymagany do osiggni¢cia
polecenia predkosci od 1000 obr/min do 0 obr/min na Pr3.13 jako czas hamowania.
Przyjmujac, ze warto§¢ docelowa polecenia predkosci wynosi Vc (obr/min), czas
przyspieszania/hamowania mozna obliczy¢ na podstawie przedstawionego wzoru:

Czas przyspieszania (ms) = Vc¢/1000 * Pr3.12 * 1 ms

Czas hamowania (ms) = V¢/1000 * Pr3.13 * 1 ms

Stepwise input speed command Speed command after

ﬁf’ ;ﬁg 3 acceleration/deceleration
H : process
1000 r/min f------ v R S N
i :
i :
! 1
i :
H : i
-4—— E«—u:?me
Pr3.12x1 ms Pr3.13x1 ms
Nazwa Konfiguracja czasu Tryb
przy$pieszenia/hamowania
sigmoidalnego
Zakres 0~1000 Jednostka ms Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 031DH
dostepu
Repower o]




Speed - - Speed command after
[t/min) |77 77T : acceleration/deceleration
process

ta=Vc/1000 x Pr3.12x 1 ms
td = Vc/1000 x Pr3.13 x 1 ms
: . ts=Pr3.14 x 1 ms
; * Use with the setup of
ta2>ts, td2>ts

Target speed (Vc)

I h h v+ 1 Time
lq_n—’l' L ]

ta ' td

Ustaw czas krzywej S dla procesu przyspieszania/hamowania, gdy jest wprowadzany
sygnat predkosci. Zgodnie z konfiguracjg czasu przyspieszania Pr3.12 i konfiguracja
czasu hamowania Pr3.13, ustaw czas sigmoidy z szerokoscig czasowg wycentrowang
wokot punktu przetomu procesu przyspieszania/hamowania.

Nazwa Speed zero-clamp function selection Tryb
Zakres 0~3 Jednostka [0.1HZ Domysini | O
e
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 031FH
dostepu
Repower -

1. Jesli Pr3.15=0, funkcja zaciskania na warto$ci zero jest wylaczona. Oznacza to, ze silnik
obraca si¢ z rzeczywistg predkos$cia, ktora jest kontrolowana przez analogowe wejScie napi¢cia
1, nawet jesli predko$¢ wynosi mniej niz 10 obr/min. Silnik dziata, niezaleznie od wartosci
Pr3.16. Rzeczywista predkos$¢ jest kontrolowana za pomocg zewngtrznego analogowego
wejScia napigcia.

. Jesli Pr3.15=1, a sygnat wejsciowy Zero Speed jest dostepny w tym samym czasie, funkcja
zaciskania na wartos$ci zero dziata. Oznacza to, ze w warunkach wtaczonej serwokontroli
silnik zatrzymuje sig, niezaleznie od predkosci obrotowe;j silnika, i niezaleznie od warto$ci
Pr3.16.

3. Jesli Pr3.15=2, funkcja zaciskania na wartosci zero zalezy od wartosci Pr3.16. Jesli

rzeczywista predko$¢ jest mniejsza niz warto$¢ Pr3.16, silnik zatrzyma si¢ w warunkach
wlaczonej serwokontroli.

Nazwa Poziom zaciskania predkosci zerowej | Tryb “:

Zakres 10~2000 Jednostka r/min Domyslnie | 30

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0321H
dostepu

Repower -

Kiedy podawana wartos$¢ predkosci analogowej w trybie kontroli predkosci jest

mniejsza niz ustawiony poziom zaciskania predkos$ci zerowej, polecenie predkosci
zostanie ustawione na 0 z duza sila.

obrotowego

Nazwa Wybor polecenia momentu Tryb

Zakres 0. 1. 2 Jednostka Domyslnie | 0
Pr3.17

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0323H
dostepu

Repower -




Wartos¢ Wejscie polecenia Wejscie ograniczenia
momentu obrotowego predkosci
0 Wejscie analogowe 3 Wartos¢ parametru (P3.21)
1 Wejscie analogowe 3 Wejscie analogowe 1 do
ograniczenia predkos$ci
2 Warto$¢ parametru (P3.22) | Parameter value (P3.21)
3 Wejscie analogowe 3 Limit predkosci 0
Nazwa Wyboér kierunku Tryb
polecenia momentu
obrotowego
Zakres 0~1 Jednostka|— Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0325H
dostepu
Repower -

Wybbér kierunku dodatniego/ujemnego polecenia momentu obrotowego
Warto$¢ | Szczegély

Okreslenie kierunku za pomoca znaku polecenia momentu obrotowego.
[+] =+ kierunek dodatni, [-] = kierunek ujemny.

Okreslenie kierunku za pomocg znaku polecenia momentu

1 obrotowego (TC-SIGN). WYLACZONE: kierunek dodatni
WLACZONE: kierunek ujemny.

Nazwa Wskaznik (wzmocnienie) wejscia Tryb T
polecenia momentu obrotowego .

Zakres 10~100 Jednostka [0.1V/100% | Domyslnie 0

Typ 16bit Tryb R/W Adres 0327H

danych dostepu

Repower -

Na podstawie napigcia (V) podanego na analogowe polecenie momentu obrotowego
(TRQR), ustaw wspolczynnik przeliczenia na polecenie momentu obrotowego (%).

® Jednostka ustawienia jest 0,1

V/100%, a parametr ten stuzy do torque

ustawienia napiecia wejsciowego 0]

niezbgdnego do wytworzenia Default  Rated 200+

momentu obrotowego na poziomie torque\

nominalnym.. 100 152
-10W\-8-6-4 -2 :

: 2 4 6 810V

command input
voltage (V)

+200

300[%]

Negative direction




® Domyslne ustawienie wynoszace 30 oznacza 3 V/100%

Nazwa Inwersja wejscia polecenia momentu| Tryb T
obrotowego .
Zakres 0~1 Jednostka - Domyslnie | O ]
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0329H
dostepu
Repower -

Ustaw polaryzacj¢ napigcia zastosowanego do analogowego polecenia momentu
obrotowego (TRQR)

Wartos$¢

Kierunek momentu obrotowego na wyjsciu silnika

0 Do przodu [+ napiecie] —» [+ kierunek][- napiecie}» [-kierunek]

1 Wstecz [+ napiecie] —» [- kierunek][- napiecie}» [+kierunek]
Nazwa Wartos$¢ ograniczenia predkosci 1 Tryb
Zakres 0~10000 Jednostka | r/min Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 032BH

dostep
Repower -

Ustaw ograniczenie predkosci uzywane do kontroli momentu obrotowego.

Podczas kontroli momentu obrotowego predkos$¢ ustawiona za pomoca ograniczenia

predkosci nie moze by¢ przekroczona.

Nazwa Polecenie momentu obrotowego Tryb
Zakres 0~300 Jednostka | % Domyslnie 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 032DH
dostep
Repower -
Ustaw warto$¢ ograniczenia momentu obrotowego w
trybie kontroli momentu obrotowego.
Nazwa Ograniczenie maksymalnej predkosci | Tryb P S T

Pr3.24 *

obrotowej silnika




Zakres 0~10000 Jednostka|r/min Domyslnie 3000
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0331H
dostep

Repower

Ustaw maksymalng predkos$¢ obrotowa pracy silnika, ale nie moze przekraczaé
maksymalnej predkosci obrotowej dopuszczonej dla silnika.

5.2.5 [Klasa 4] I/F Ustawienie monitorowania

Pr4.01 *

Pr4.03 *

Prd.04 *

Pr4.05 *

Nazwa Wybdr wejscia SI1 Tryb P S T
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 303
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0401H
dostep
Repower o)
Nazwa Wybdr wejscia SI2 Tryb P S T
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0403H
dostep
Repower 0
Nazwa Wybdr wejscia SI3 Tryb P S T
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0405H
dostep
Repower 0
Nazwa Wybér wejscia Sl4 Tryb P S T
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0207H
dostep
Repower 0
Nazwa Wybdr wejscia SI5 Tryb P S T
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0409H
dostep
Repower o]
Nazwa Wybdr wejscia SI6 Tryb P S T




Pr4.07 *

Pr4.08 *

Zakres O0~0O0FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 040BH
dostep
Repower o]
Nazwa Wybér wejscia SI7 Tryb P S T
Zakres O0~0O0FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 040DH
dostep
Repower o]
Nazwa Wybér wejécia SI8 Tryb P S T
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 040FH
dostep
Repower o]
Nazwa Wybér wejscia SI9 Tryb P S T
Zakres O0~0O0FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0411H
dostep
Repower o]

Ustawi¢ alokacje funkcji wejscia SI1. Parametr ten wykorzystuje system dwojkowy (16
bitow) do ustawienia wartosci. Numer funkcji mozna znalez¢ na ponizszym rysunku.

Wartos¢
Nazwa sygnalu Symbol Normalnie| Normalnie
otwarty zamkniety
Wylaczone - 00h Nie ustawiad
Ograniczenie nadmiernego ruchu w POT 01h 81h
kierunku dodatnim.
Ograniczenie nadmiernego ruchu w NOT 02h 82h
kierunku ujemnym.
Wejscie Servo-ON SRV-ON | 03h 83h
Wejscie zerowania alarmu. A-CLR 04h Nie ustawiac
Wejscie zmiany trybu sterowania. C-MODE | 05h 85h
Wejscie zmiany wzmocnienia. GAIN 06h 86h
Wejscie kasowania licznika odchylenia CL 07h Nie ustawiaé
Wejscie hamowania pulsacyjnego INH 08h 88h
polecenia.
Wejscie przetaczania przektadni DIVl 0Ch 8Ch
elektronicznej 1.
Wejscie przetaczania przektadni DIv2 0Dh 8Dh
elektronicznej 2.
Wejscie wyboru 1 predkosci INTSPD1 | OEh 8Eh
wewnetrznego polecenia
Wejscie wyboru 2 predkosci INTSPD2 | OFh 8Fh
wewnetrznego polecenia




Wejscie wyboru 3 predkosci INTSPD3 | 10h 90h
wewngtrznego polecenia

Wejscie blokady predkosci zerowej ZEROSPD | 11h 91h
Wejscie znaku polecenia predkosci VC-SIGN | 12h 92h
Wejscie znaku polecenia momentu TC-SIGN | 13h 93h
obrotowego

Samo alarmowe wej$cie wymuszone E-STOP 14h 94h

Uwagi:

® Zazwyczaj otwarty oznacza, ze sygnat wejsciowy pochodzi z zewngtrznego
kontrolera lub komponentu, na przyktad PLC.

® Zazwyczaj zamkniety oznacza, ze sygnal wejsciowy pochodzi wewnetrznie od
sterownika.

® Nie ustawiaj wartosci innej niz okreslone w tabeli.

® Nie przypisuj konkretnej funkcji do dwoch Iub wiecej sygnatow. Powielone
przypisanie spowoduje btad Err21.0 - Btad wielokrotnego przypisania wejscia
interfejsu 1 lub Err21.1 - Btad wielokrotnego przypisania wejscia interfejsu 2.

Ustawienia zwigzane z trybem Pr:

Wejscie
Wartos$¢
Nazwa sygnatu Symbol | Normalnie Normalnie

otwarte otwarte
Komenda wyzwalania CTRG | 20h AOh
Bazowanie HOME | 21h Alh
Przymusowe zatrzymanie STP 22h A2h
Ruch w przéd - JOG JOG+ 23h A3h
Ruch wstecz - JOG JOG- 24h Adh
Limit ruchu w przéd PL 25h A5h
Limit ruchu wstecz NL 26h Abh
Bazowanie ORG 27h ATh
Regulacja toru ruchu adres 0 ADDO | 28h A8h
Regulacja toru ruchu adres 1 ADD1 | 29h A9h
Regulacja toru ruchu adres 2 ADD2 | 2ah Aah
Regulacja toru ruchu adres 3 ADD3 | 2bh Abh
Przetaczanie momentu TC- 09h 89h
obrotowego SEL

Uwaga:

Sygnaty CTRG i HOME sa wyzwalane zboczem, ale poziomy sygnat musza by¢
utrzymywane przez co najmniej 1 ms..

Nazwa Wybdr wyjscia SO1 Tryb P S T
Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 101
AR Ty danych | 16bit Tryb R/W Adres 0415H
dostepu
Repower o]
Nazwa Wybdr wyjscia SO2 Tryb P S T

Prd4.11 *

Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 202




Pr4.13 *

Pr4.14 x

Pr4.15 *

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0417H
dostepu

Repower o)

Nazwa Wybér wyjscia SO3 Tryb P S T

Zakres 0~00FFFFFFh Tryb — Domyslnie 404
dostepu

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0419H
dostepu

Repower o)

Nazwa Wybdr wyjscia SO4 Tryb P S T

Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 303

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 041BH
dostepu

Repower o)

Nazwa Wybdr wyjscia SO5 Tryb P S T

Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 101

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 041DH
dostepu

Repower o)

Nazwa Wybér wyjscia SO6 Tryb P S T

Zakres 0~00FFFFFFh Jednostka| — Domyslnie | 303

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 041FH
dostepu

Repower 0




Przypisz funkcje do wyjs¢ SO. Parametr ten uzywa systemu 16-binarnego do
konfiguracji. Co do numerow funkcji, prosze odnies¢ si¢ do nastepujacego rysunku..

Nazwa Symbol Warto$¢
Wytaczone - 00h
Alarm Alm 01h
Servo gotowe S-RDY 02h
Zwolnienie hamulca BRK-OFF | 03h
Pozycjonowanie zakonczone INP 04h
Na predkosci AT-SPPED | 05h
Wykrycie predkosci zerowej ZSP 07h
Zgodno$¢ predkosci V-COIN 08h
Wiacz/Wylacz polecenie pozycyjne P-CMD 0Bh
Wiacz/Wytacz polecenie predkosci V-CMD OFh

Konfiguracja wyj$cia zwiazana z trybem Pr-Mode, jak nizej;

Wyjscie

Sygnal Symbol Wartos¢

NO NC
Polecenie wystane CMD-OK 20h AOh
Silnik w pozycji MC-OK 21h Alh
Bazowanie HOME-OK | 22h A2h
zakonczone
Limit momentu TOL 06h 86h

Informacja:

CMD-OK oznacza, ze polecenie PR zostalo wystane poprawnie, ale silnik moze
jeszcze nie by¢ w pozycji docelowe;.

MC-OK oznacza, Ze polecenie zostato zakonczone, a silnik znajduje si¢ w pozycji
docelowej.

*1 Zwrd¢ uwage, ze wyswietlacz na przednim panelu jest w systemie szesnastkowym.

Konfiguracja przesuniecia wejscia Tryb

analogowego 1 (Al1)

Nazwa

Zakres -5578~5578 Jednostka |— Domyslnie | 0

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 042DH
dostepu

Repower -

Ustaw warto$¢ korekcji przesuniecia zastosowang do napigcia podawanego na wejscie

analogowe 1.
Nazwa Filtr wejscia analogowego 1 (Al1) Tryb —
Zakres 0~6400 Jednostka [0.01ms Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 042FH
dostepu
Repower -

Skonfiguruj stata czasowa pierwszego filtru opoznienia, ktora okresla opdznienie wobec
napiecia podawanego na wejécie analogowe 1.




Nazwa Konfiguracja nadmiarowego napiecia Tryb
wejscia analogowego 1 (All)
Zakres 0~100 Jednostka | 0.1v Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0431H
dostepu
Repower -

Ustaw nadmierny poziom napigcia na wejsciu analogowym 1, korzystajac z napigcia

zwigzanego z przesuni¢ciem (offsetem).

Nazwa Konfiguracja przesuniecia wejscia Tryb T
analogowego 3 (AI3) -
Zakres -342~342 Jednostka|— Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Address 0439H
dostepu
Repower -

Skonfiguruj warto$¢ korekcji przesunigcia zastosowana do napigcia podawanego

na wejscie analogowe 3.

Nazwa

Filtr wejscia analogowego 3 (Al3)

Tryb

Zakres

0~6400

Jednostka0.01ms

Domyslnie

0

Typ danych

16bit

Tryb
dostepu

R/W

Adres

043BH

Repower

Skonfiguruj stala czasowa pierwszego filtra opdznienia, ktora okresla czasid the
opoznienia w odniesieniu do napigcia podawanego na wejscie analogowe 3.

Nazwa Konfiguracja nadmiernego napiecia Tryb T
wejscia analogowego 3 (Al3)
Zakres 0~100 Jednostka | 0.1v Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 043DH
dostepu
Repower -
Skonfiguruj nadmierny poziom napig¢cia na wejsciu analogowym 3, korzystajac z
napigcia zwiazanego z przesunig¢ciem (offsetem).
Nazwa Zakres zakonczenia pozycjonowania Tryb “
Zakres 0~10000 Jednostkalednostka | Domyslnie | 10
enkodera
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 043FH
dostepu
Repower -
Skonfiguruj czasowe odchylenie pozycji, przy ktorym sygnat zakonczenia
pozycjonowania (INP1) jest generowany.




Nazwa Konfiguracja wyjscia sygnatu Tryb
zakonczenia pozycjonowania
Zakres 0~3 Domyslnie | Jednostka | Domysinie 0
polecenia
Typ 16bit Adres R/W Adres 0441H
danych
Repower -

Wybierz warunek, przy ktorym ma by¢ generowany sygnat zakonczenia pozycjonowania (INP1)

Wartos¢

Akcja sygnalu zakonczenia pozycjonowania.

0

Sygnat zostanie wlaczony, gdy odchylenie pozycji bedzie mniejsze niz
Pr4.31 [zakres zakonczenia pozycjonowania]

Sygnat zostanie wlgczony, gdy nie ma polecenia pozycjonowania i
odchylenie pozycji jest mniejsze niz Pr4.31 [zakres zakonczenia
pozycjonowania].

Sygnat zostanie wlaczony, gdy nie ma polecenia pozycjonowania,
sygnal detekcji zerowej predkosci jest WELACZONY, a odchylenie
pozycji jest mniejsze niz Pr4.31 [zakres zakonczenia
pozycjonowania].

Sygnat zostanie wlaczony, gdy nie ma polecenia pozycjonowania i
odchylenie pozycji jest mniejsze niz Pr4.31 [zakres zakonczenia
pozycjonowania]. Nastepnie utrzymuje stan "ON" az do
wprowadzenia nastepnego polecenia pozycjonowania. Po uptywie
czasu Pr4.33 (czas utrzymania INP), sygnal INP zostanie wylaczony
lub wiaczony w zalezno$ci od nadchodzacego polecenia
pozycjonowania lub warunku odchylenia pozyciji.

Nazwa

INP czas utrzymania Tryb

Zakres

0~30000 Jednostka | 1ms Domyslnie | 0

Pr4.33

Typ danych

16bit Tryb Adres 0443H

dostepu

R/W

Repower

Skonfiguruj czas utrzymania, gdy Pr4.32 (konfiguracja wyjscia zakonczenia
pozycjonowania) wynosi 3.
wartos¢ Stan sygnatu zakonczenia pozycjonowania
0 Czas utrzymania jest utrzymywany, pozostajac w stanie "ON" do
momentu otrzymania nastgpnego polecenia pozycjonowania..
1-30000 Stan "ON" jest utrzymywany przez okreslony czas (w
milisekundach), ale zostaje zmieniony na stan "OFF", gdy zostaje
odebrane polecenie pozycjonowania podczas czasu utrzymania..
Nazwa Predkos¢ zero Tryb P )
Zakres 10~20000 Jednostka| r/min Domyslnie| 50
Typ 16bit Tryb R/W Adres 0445H
danych dostepu
Repower -




Mozesz skonfigurowa¢ moment podania
sygnalu wyjsciowego detekcji zerowe;j speed
predkosci (ZSP lub TCL) w obrotach na

¢ . (Pr4.34+10) r/min
minutg (r/min). -

Sygnat detekcji zerowej predkosci (ZSP)
zostanie podany, gdy predkos¢ silnika

(Pr4.34-10) r/min
T

spadnie ponizej warto$ci ustawionej w
parametrze Pr4.34 — :
® Konfiguracja parametru Pr4.34 jest ZSP ON |

wazna zarowno dla kierunku
dodatniego, jak i ujemnego,
niezaleznie od Kierunku obrotu
silnika.

® Wiystepuje histereza o wartosci 10
obr/min (obroty na minute).

Nazwa Zakres zgodnosci predkosci Tryb H:

Zakres 10~2000 Jednostka | r/min Domyslnie | 50

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0447H
dostepu

Repower -

Skonfiguruj czas wykrywania wyjscia zgodnosci predkosci (V-COIN). Wyjscie
zgodnosci predkosei (V-COIN) zostanie aktywowane, gdy réznica migdzy poleceniem
predkosci a predkoscia silnika jest rowna lub mniejsza od wartosci predkosci
okreslonej w tym parametrze.

Poniewaz wykrywanie zgodnosci predkosci jest powigzane z histerezg 10 obr/min,
zakres rzeczywistego wykrywania jest okreslony jak ponizej:

Moment przejécia wyjscia zgodnos$ci predkosci z OFF na ON (Pr4.35 - 10) obr/min
Moment przejscia wyjscia zgodnosci predkosci z ON na OFF (Pr4.35 + 10) obr/min
To oznacza, ze wyj$cie zgodnosci predkosci (V-COIN) zostanie aktywowane, gdy
rdznica mi¢dzy poleceniem predkosci a predkoscia silnika osiggnie wartos¢ (Pr4.35 - 10)
obr/min i pozostanie aktywne, dopdki rdznica nie przekroczy (Pr4.35 + 10) obr/min.

Speed command after
acceleration/deceleration

Speed Pr4.35 "
Speed | command proes (Speed coincidence range)
[r/min]
................................................... E
Pr4.35 : :
(Speed coincidence ™ Motor speed !
range) : T e
Pr4.35 " FE e peeeee

(Speed coincidence range)
Speed coincidence :

e L I ON|  oFf | ON | o |
Nazwa Predkos¢ docelowa Tryb H:
Zakres 10~2000 Jednostka| r/min Domyslnie | 1000
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0449H
dostepu




Skonfiguruj moment wykrywania wyjscia "Przybycie Predkosci" (AT-SPEED).
Wyjscie "Przybycie Predkosci”" (AT-SPEED) zostanie aktywowane, gdy predkosc¢
silnika przekroczy warto$¢ ustawiong w tym parametrze. Wykrywanie to jest
zwigzane z histereza 10 obr/min, co oznacza, ze wyjscie zostanie aktywowane, gdy
predkos¢ przekroczy warto$¢ ustawiong minus 10 obr/min i pozostanie aktywne,
dopdki predkos¢ nie spadnie ponizej wartosci ustawionej plus 10 obr/min

Speed
[r/min] Motor speed
Pr4.36+10 [---- ,
Pr4.36-10 | - 4-- === mmm oo \C
~(P14.36-10) |----- S nCEEEE R EEEEE P EEE RS
~(Pr4.36+10) ----- sommmRnRRRRRnas e
the speed ' L
arrival output | OFF | ON [oFF| ON
AT-SPEED
Nazwa Konfiguracja dziatania hamulca Tryb
mechanicznego w przypadku
zatrzymania.
Zakres 0~10000 Jednostka| 1ms Domyslnie| 0
Typ 16bit Tryb R/W Adres 044BH
danych dostepu
Repower -

Skonfiguruj czas opdznienia hamulca silnika, ktory jest gtdwnie uzywany do
zapobiegania zjawisku "galopowania" serwomechanizmu.
Skonfiguruj czas od momentu wylaczenia SRV-ON ON OFF
sygnalu zwolnienia hamulca (BRK-OFF) do
momentu, gdy silnik jest odlagczany od BRK-OFF — hold
zasilania (tryb bezobslugowy), gdy silnik —_— B |
przejdzie w tryb bezobslugowy podczas actual brake E R
zatrzymania. Jelepss: (1 ol
®  Skonfiguruj tak, aby zapobiec —— — —
mikroskokowi/zstepowi silnika (lub energization Snergized; energized
pracy) spowodowanemu opdznieniem | Pr4.37
akcji hamulca. St
® Po ustawieniu Pr4.37 >= tb, mozna
skomponowac¢ sekwencje tak, aby
sterownik przelaczal si¢ w tryb
wylaczenia serwomechanizmu po
aktywacji hamulca.
Nazwa Konfiguracja dziatania hamulca Tryb P S T
mechanicznego podczas pracy.
Zakres 0~10000 Jednostka | 1ms Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 044DH
dostepu
Repower -




gdy silnik jest w ruchu i przechodzi w tryb
wylaczenia serwomechanizmu.

® Skonfiguruj tak, aby zapobiec

pogorszeniu stanu hamulca
spowodowanemu pracg silnika.

Podczas gdy silnik jest w ruchu i
przetacza sig w tryb wylaczenia
serwomechanizmu, czas opdznienia

SRV-ON

Skonfiguruj czas op6znienia rozpoczecia dziatania hamulca mechanicznego, ktory jest

glownie uzywany do zapobiegania zjawisku "galopowania" wylaczania

serwomechanizmu..
Skonfiguruj czas od momentu wykrycia wylaczenia sygnatu wejsciowego wlaczenia
serwomechanizmu (SRV-ON) do momentu wylaczenia zewngtrznego sygnatlu
zwolnienia hamulca (BRK-OFF), podczas

ONI

OFF

BRICOER release | hold

actual
brake

motor

e, |

energized |

non-
energized

, ' Pra.39
! 1 setup speed.
energization :

dostepu

hamulca (tb) na prawym wykresie i
bedzie krétszy z dwodch wartosci:
ustawionego czasu Pr4.38 lub czasu
uptywu, az predkos¢ silnika spadnie
ponizej ustawionej predkosci Pr4.39.
Nazwa Konfiguracja predkosci zwolnienia Tryb P S T
hamulca
Zakres 30~3000 Jednostka | 1ms Domyslnie | 30
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 044FH

Repower -

Kiedy silnik jest wylaczony, a predkos¢ obrotowa jest nizsza niz ustawiona warto$¢, a
jednoczesnie nadejdzie czas op6znienia rozpoczecia dziatania hamulca mechanicznego,
silnik traci zasilanie..

5.2.6 [Klasa 5]

Rozszerzone ustawienia

Nazwa Liczba impulséw drugiego polecenia na | Tryb
jedng obrét silnika
Zakres 0-8388608 Jednostka |P Default 0
Typ danych | 32bit Tryb R/W Address 0500H
dostepu 0501H
Repower o]

1)
2)

Ustaw ilo$¢ impulsow polecenia, ktéra powoduje jedng petng obrdt watu silnika.
Wybierz Pr0.08 (pierwsza opcja) lub Pr5.00 (druga opcja) za pomocg sygnatu
wejsciowego (10).

Jesli Pr5.00 # 0, rzeczywista liczba obrotow wynosi liczba impulsow / Pr5.00.
Jesli Pr5.00 = 0, Pr5.01 (licznik drugiego przektadni elektronicznej) i Pr5.02

(mianownik drugiego przektadni elektronicznej) staja sie wazne.

Nazwa

przektadni

2. licznik mianownika elektronicznego

Tryb




Zakres 1~1073741824 | Jednostka | — Domyslnie | 1

Typ danych | 32bit Tryb R/W Adres 0502H
dostepu 0503H

Repower o)

Skonfiguruj licznik operacji dzielenia/mnozenia, ktora jest wykonywana zgodnie z

ilo$cia impulséw polecenia wejsciowego

Nazwa Drugi mianownik przektadni Tryb
elektroniczej
Zakres 1~1073741824 | Jednostka | — Domyslnie | 1
Typ danych | 32bit Tryb R/W Adres 0504H
dostepu 0505H
Repower o)

Skonfiguruj mianownik operacji dzielenia/mnozenia, ktéra jest wykonywana zgodnie z
iloscia impulséw polecenia wejsciowego. Instrukcje odnosza si¢ do Pr0.09 i Pr0.10, a

wybor jest dokonywany za pomoca sygnatu wejsciowego (10)

Nazwa Skonfiguruj wejscie hamowania Tryb P S
nadmiernego skoku
Zakres 0/1/2 Jednostka | 1ms Domyslnie | O
Typ 16bit Tryb R/W Adres 0509H
danych dostepu
Repower -
0: Pozytywny i negatywny limit sg aktywne, brak wyjscia alarmu.
1: Pozytywny i negatywny limit sg aktywne, ale nie majg znaczenia
(nie wptywaja na dzialanie).
2: Pozytywny i negatywny limit sg aktywne i generuja wyjscie
alarmowe.
Nazwa Sekwencja przy wytgczaniu Tryb P S
serwomechanizmu
Zakres 0~1 Jednostka | — Domyslnie | O
Typ 16bit Tryb R/W Adres 050DH
danych dostepu
Repower -

Okresl stan podczas hamowania, po zatrzymaniu i po wylaczeniu serwomechanizmu.

Setup value | Przy przyspieszaniu Po zatrzymaniu
0 Tryb awaryjny Wolny bieg
1 Wolny bieg Wolny bieg

Nazwa Wybdr wylaczenia niskiego napigcia Tryb
(LV trip selection) w przypadku
wylaczenia zasilania gtéwnego.
Zakres 0~1 Jednostka | — Domyslnie | 1
Typ 16bit Tryb R/W Adres 0511H
danych dostepu




Mozesz wybrag, czy aktywowac funkcje Err0d.0 (ochrona przed niskim napieciem
zasilania gléwnego), podczas gdy wylaczenie zasilania gtownego trwa przez czas
ustawiony w Pr5.09 (czas wykrywania wylgczenia zasilania gtéwnego).
Warto$¢ | Dzialanie ochrony przed niskim napigciem zasilania
gléwnego

0 Kiedy zasilanie glowne jest wytaczone podczas trybu Serwo-
Wigczone (Servo-On), funkcja Err0d.0 nie zostanie
uruchomiona, a sterownik przejdzie w tryb Serwo-Wytaczone
(Servo-OFF). Sterownik powroci do trybu Serwo-Wiaczone
(Servo-On) po ponownym wigczeniu zasilania glownego.

1 Kiedy zasilanie glowne jest wytaczone podczas trybu Serwo-
Wilaczone (Servo-On), sterownik wylaczy si¢ z powodu
funkcji Err0d.0

Uwaga: Funkcja Err0d.0 (ochrona przed niskim napigciem zasilania gldownego) zostaje
uruchomiona, gdy ustawienie Pr5.09 jest dlugie, a napigcie P-N przeksztaltnika
glownego spada ponizej okre§lonej wartosci przed wykryciem wylaczenia zasilania
gléwnego, niezaleznie od ustawienia Pr5.08.

Nazwa Czas wykrywania wytaczenia zasilania Tryb
gtéwnego.
Zakres 70~2000 Jednostka| 1ms Domyslnie| 70
Typ 16bit Tryb R/W Adres 0513H
danych dostepu
Repower 0

Mozesz ustawi¢ czas wykrywania wyltaczenia zasilania podczas ciaglego wyltaczenia
zasilania gtéwnego. Wykrywanie wyltaczenia zasilania gléwnego jest niewazne, gdy
ustawisz to na 2000..

Nazwa Tryb hamowania dynamicznego Tryb P S T

Zakres 0~2 Jednostka Domyslnie | O

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0515H
dostepu

Repower o]

0: Hamowanie dynamiczne jest aktywne zarowno w warunkach normalnych, jak i
awaryjnych.

1: Hamowanie dynamiczne jest aktywne w warunkach normalnych, ale jest nieaktywne
w warunkach awaryjnych. (stosowane w celu zapobiezenia sytuacjom awaryjnym, przy
wysokich predkosciach i duzym inercjalnym obcigzeniu, aby unikna¢ uszkodzenia
uktadu hamowania dynamicznego)

2: Hamowanie dynamiczne jest nieaktywne zarowno w warunkach normalnych, jak i
awaryjnych.

Pr5.11 * Nazwa Konfiguracja momentu obrotowego dla | Tryb
zatrzymania awaryjnego.
Zakres 0~500 Jednostka| % Domyslnie| O




Typ 16bit Tryb R/W Adres 051H
danych dostepu

Repower -

Skonfiguruj ograniczenie momentu obrotowego podczas zatrzymania awaryjnego.
Jesli ustawiona warto$¢ wynosi 0, to ograniczenie momentu obrotowego dla
normalnej pracy zostaje zastosowane.

Nazwa Skonfiguruj poziom przecigzenia Tryb P S T
Zakres 0~115 Jednostka | % Domyslnie | 0
Typ 16bit Tryb R/W Adres 0519H
danych dostepu

Repower -

Mozesz skonfigurowaé poziom przecigzenia. Poziom przecigzenia wynosi 115%, gdy
ustawisz t¢ warto$¢ na 0. Uzyj tego z ustawieniem 0 w normalnej pracy, ustaw inng
warto$¢ tylko wtedy, gdy potrzebujesz obnizy¢ ten poziom przecigzenia. Warto$¢ tego
parametru jest ograniczona do 115% nominalnej mocy silnika.

Nazwa Skonfiguruj poziom nadmiernych Tryb P S T
obrotéw

Zakres 0~10000 Jednostka | r/min Domyslnie | O

Typ 16bit Tryb R/W Adres 051BH

danych dostepu

Repower -

Jesli predkos¢ silnika przekroczy ustawiong wartos¢, wystapi Err1A.0 [ochrona przed
nadmierng predkoscig]. Poziom nadmiernych obrotow staje si¢ 1,2 raza wigkszy niz
maksymalna predkos¢ silnika po ustawieniu tej wartosci na 0.

Nazwa Filtr odczytu interfejsu I/F Tryb P S T
Zakres 0~255 Jednostka| 0.1ms Domyslnie| 0
Typ 16bit Tryb R/W Adres 051FH
danych dostepu
Repower 0

Filtrowanie cyfrowe wejs¢ 1/0; wyzsza konfiguracja spowoduje
opo6znienie w kontroli.

Nazwa Tryb wejscia kasowania licznika Tryb -
Zakres 0~4 Jednostkal — Domyslnie 3
Typ danych| 16bit Tryb R/W Adres 0523H
dostepu
Repower -

Skonfiguruj warunki kasowania sygnatu wejsciowego do
skasowania licznika.

B EE N

Wartosé Warunek kasowania
0/2/4 Wylaczone
1 Kasuj zawsze




3 \ Jednorazowo

Nazwa Wybdr jednostki ustawien pozycji. Tryb “
Zakres 0~2 Jednostka | — Domyslnie | 2
Typ 16bit Tryb R/W Adres 0529H
danych dostepu
Repower -
Okresl jednostke, ktora ma by¢ uzywana do okreslenia zakresu pozycjonowania i
nadmiernego odchylenia pozycji.
Warto$¢ Jednostka
0 Jednostka enkodera
1 Jednostka polecenia
2 10000 imp/obr
Nazwa Wybor ograniczenia momentu Tryb P S T
obrotowego.
Zakres 0~5 Jednostkal — Domyslnie| 0
Typ danych| 16bit Tryb R/W Adres 052BH
dostepu
Repower -
Skonfiguruj metode ograniczania momentu obrotowego.
Wartos$¢ Warto$¢ ograniczenia
0 PRO0.13
1 PR5.22
2 TL-SEL off PRO0.13
TL-SEL on PR5.22
5 PR0.13 Ograniczenie momentu
obrotowego w kierunku
dodatnim.
PR5.22 Ograniczenie momentu
obrotowego w kierunku
ujemnym.
Nazwa Drugi limit momentu obrotowego. Tryb P S T
Zakres 0~500 Jednostka | % Domyslnie | 300
Typ 16bit Tryb R/W Adres 052DH
danych dostepu
Repower -

Skonfiguruj drugi limit warto$ci wyjsciowego momentu obrotowego silnika. Warto$¢
tego parametru jest ograniczona do maksymalnego momentu obrotowego
odpowiedniego silnika.

Nazwa Osiggniety moment obrotowy w Tryb
kierunku dodatnim.

Zakres 0~300 Jednostka | % Domyslnie | O




Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 052FH
dostepu

Repower -

® Domyslne ustawienie to 0. Jesli informacja zwrotna 0 momencie obrotowym
przekroczy 95% nominalnego momentu obrotowego, zostanie wygenerowany
sygnat TCL.

® Jesli informacja zwrotna 0 momencie obrotowym przekroczy warto$¢ ustawiong
przez uzytkownika, rdwniez zostanie wygenerowany sygnal TCL.

Nazwa Osiaggniety moment obrotowy w Tryb
kierunku ujemnym.
Zakres 0~300 Jednostka| % Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0531H
dostepu
Repower -

® Domyslne ustawienie to 0. Jesli informacja zwrotna 0 momencie obrotowym
przekroczy 95% nominalnego momentu obrotowego, zostanie wygenerowany sygnat
TCL.

® Jesli informacja zwrotna o momencie obrotowym przekroczy warto$¢ ustawiona
przez uzytkownika, rowniez zostanie wygenerowany sygnat TCL.

Nazwa Poczatkowy status diody LED Tryb P S T

Zakres 0~35 Jednostka|— Domyslnie |1

Typ danych [16bit Tryb R/W Adres 0539H
dostepu

Repower -

Mozesz wybra¢ typ danych do wyswietlenia na diodzie LED (7-segment) na panelu
przednim w poczatkowym stanie po wiaczeniu zasilania.
Warto$¢ Opis Wartos$¢é Opis Wartos$¢ Opis

Odchylenie Status sygnatow Napiecie miedzy

0 od 10 wejscia/wyjscia 97 P-N [V] (P -
polecenia (110) faza dodatnia, N
pozycji - faza ujemna)

1 Predkosé 11 Wartos$¢ wejscia 28 Wersja
silnika analogowego oprogramowania
Predkosé Wspodtczynnik Numer seryjny

5 polece_pia 12 bk;dp o i 29 sterownika
pozycji odniesienie do

historii

Polecenie Wspotezynnik Numer seryjny

3 kontroli 16 inercji 30 silnika
predkosci
Polecenie Wspotczynnik Akumulowany

4 momentu 17 braku pracy 31 Czas pracy
obrotowego silnika
Suma Adres osi Informacje o

5 impulsow 23 komunikacyjnej. 33 temperaturze
zwrotnych




Odchylenie Monitorowanie
Suma pozycji warunkow
6 impulsow 24 enkodera 36 bezpieczenhstwa
polecen [jednostka
enkodera]
9 Tryb
kontroli

Nazwa Konfiguracja trybu komunikacji RS485 | Tryb
Zakres 0~255 Jednostka|— Domyslnie | 5
Pr5.29 *
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 053BH
dostepu
Repower -
Wartos¢ | Bit Kontrola Bit stopu
danych przystosci
0 8 Parzystos¢ 2
1 8 Nieparzystos¢ | 2
2 8 Parzystos¢ 1
3 8 Nieparzystos¢ | 1
4 8 Brak 1
5 8 Brak 2
Nazwa Konfiguracja predkosci transmisji w Tryb

komunikacji RS485

Zakres 0~6 Jednostka|— Domyslnie | 4
Pr5.30 *
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 053DH
dostepu
Repower -




Mozesz skonfigurowa¢ predkos¢ komunikacji w RS485..
Warto$¢ | Predkosé¢ | Wartosé | Predkosé
transmisji transmisji
0 2400bps 4 38400bps
1 4800bps 5 57600bps
2 9600bps 6 115200bps
3 19200bps
Nazwa Adres osi podrzednej w komunikacji Tryb P S T
RS485
Zakres 0~127 Jednostka|— Domyslnie | 1
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 053FH
dostepu
Repower -

31.

. I

Podczas komunikacji z hostem (na przyktad z komputerem) w celu sterowania wieloma
osiami, osia, ktora host chce kontrolowa¢, powinno si¢ zidentyfikowac.

Uwaga: podczas korzystania z RS232/RS485, maksymalna warto$¢, ktora jest wazna, to

Nazwa Maksymalna konfiguracja wejsciowych | Tryb
impulsow polecen
Zakres 0~4000 Jednostka |KHZ Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0541H
dostepu

Repower

d

Skonfiguruj maksymalng liczbe impulsow, ktore moga by¢ uzywane jako wejsciowe
impulsy polecen. Jesli liczba impulsow wejsciowych przekroczy ustawiong wartosc,
wystapi btad ochrony czgstotliwosci wejsciowych impulséw polecenn ERR1BO.

Nazwa Konfiguracja blokady panelu przedniego. | Tryb P S
Zakres o~1 Unit — Domyslnie 0
Typ danych 16bit Access R/W Adres 0547H
Repower -
Zablokuj dziatanie na panelu przednim..
Wartos¢ Opis
0 Brak ograniczen dotyczacych dziatania na panelu przednim.
1 Zablokuj dziatanie na panelu przednim.
Nazwa Otwdrz siddmy zestaw parametréow. Tryb P S T
Zakres 0. 102 Jednostka— Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0549H
dostepu




Repower

Otworz siodmy zestaw parametrow.

Wartos$¢

Opis

0

102

Otworz uprawnienia do modyfikacji siddmego zestawu
parametrow.

5.2.7 [Klasa 6)

Specjalna konfiguracja

Nazwa Polecenie probnego uruchomienia JOG | Tryb T
z momentem obrotowym
Zakres 0~100 Jednostka % Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0607H
dostepu

Repower

Mozesz skonfigurowaé predkos$¢ polecenia uzywang do probnego uruchomienia
JOG (kontrola momentem obrotowym).

Nazwa Predkos¢ polecenia probnego Tryb
uruchomienia JOG
Zakres 0~10000 Jednostka r/min Domyslnie | 300
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0609H
dostepu

Repower

Mozesz skonfigurowaé predkosé polecenia uzywanag do probnego uruchomienia
JOG (kontrola predkosci).

Nazwa Czas waznosci trzeciego wzmocnienia Tryb

pozycji. '
Zakres 0~1000 Jednostka | 0.1ms Domyslnie | O
Typ 16bit Tryb R/W Adres 060BH
danych dostepu
Repower -

1 .

zamknietej.

Skonfiguruj czas, w ktorym trzecie wzmocnienie staje si¢ wazne.
Gdy nie uzywasz tego parametru, ustaw PR6.05=0 i PR6.06=100.
To jest wazne tylko dla kontroli pozycji/pelnej kontroli

Nazwa Mnoznik trzeciego wzmocnienia Tryb
pozycji
Zakres 0~1000 Jednostka |100% Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 060DH
dostepu

Repower




Skonfiguruj trzecie wzmocnienie, mnozac je przez czynnik
pierwszego wzmocnienia: Trzecie wzmocnienie =
Pierwsze wzmocnienie * PR6.06 / 100.

Nazwa Dodatkowa wartos¢ polecenia momentu (Tryb P S
obrotowego
Zakres -100~100 Jednostka (% Domyslnie |0
Typ danych |16bit Tryb R/W Adres 060FH
dostepu
Repower -
Nazwa Dodatkowa wartosé kompensacji Tryb P S
momentu obrotowego w kierunku
dodatnim
Zakres -100~100 Jednostka % Domyslnie |0
Typ danych [16bit Tryb R/W Adres 0611H
dostepu
Repower -
Nazwa Dodatkowa wartos$¢ kompensacji Tryb P S
momentu obrotowego w kierunku
ujemnym
Zakres -100~100 Jednostka| % Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0613H
dostepu
Repower -

Te trzy parametry moga by¢ uzywane do bezposredniego zastosowania dopasowania

kierunkowego do polecenia momentu obrotowego.

Nazwa Drugi wspotczynnik inercji Tryb P S

Zakres 0~10000 Jednostka | % Domyslnie | 0

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 061BH
dostepu

Repower -

Skonfiguruj drugi wspotczynnik inercji. Ustaw stosunek inercji obcigzenia do
wirnika silnika: PR6.13 = (inercja obcigzenia / inercja wirnika) * 100 [%].

Nazwa Czas zatrzymania awaryjnego przy Tryb P S
alarmie.

Zakres 0~3000 Jednostka | ms Domyslnie | 200

Typ 16bit Tryb R/W Adres 061DH

danych dostepu

Repower




Skonfiguruj czas, ktory jest dozwolony na zakonczenie zatrzymania awaryjnego w
przypadku wystapienia alarmu. Przekroczenie tego czasu powoduje ustanowienie stanu
alarmowego w systemie.

Nazwa Dystans probnego uruchomienia. Tryb “

Zakres 0~1200 Jednostka | 0.1rev Domyslnie | 10

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0629H
dostepu

Repower -

Odleglos¢ pokonywana za kazdym razem podczas uruchomienia
JOG (kontrola pozyciji).

Nazwa Czas oczekiwania w trakcie prébnego Tryb .
uruchomienia.
Zakres 0~30000 Jednostka | Ms Domyslnie | 100
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 062BH
dostepu
Repower -

pozycji).

Czas oczekiwania po zakonczeniu kazdego uruchomienia w trakcie JOG (kontrola

Nazwa Liczba cykli prébnego uruchomienia Tryb g
Zakres 0~32767 Jednostka [— Domyslnie | 5
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 062DH
dostepu
Repower -
Czas cyklu uruchomienia JOG (kontrola pozycji).
Nazwa Przyspieszenie w trakcie prébnego Tryb
uruchamiania
Zakres 0~32767 Jednostka | ms Domyslnie | 100
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0633H
dostepu
Repower -
Czas przyspieszenia od 0 obr/min do 1000 obr/min w trakcie
probnego uruchamiania.
Nazwa Goérny zakres bezwzglednej pozycji Tryb P S T

wielookresowe;j




Zakres 0~32766 Jednostka | Obrét Domyslnie | O

Typ 16bit Tryb R/W Adres 067FH
danych dostepu

Repower o]

Kiedy Pr0.15=2: Tryb obrotu absolutnej pozycji:

Enkoder jest uzywany jako enkoder absolutny, a funkcja zachowywania pozycji w

przypadku awarii zasilania jest obstugiwana.
Glownie stosuje si¢ to w scenariuszach, gdzie zakres ruchu obcigzenia nie jest
ograniczony, a liczba jednokierunkowych obrotow silnika wynosi mniej niz 0 do
(Pr6.63+1).

5.2.7 [Klasa B] Informacje o statusie

Uwaga: Ta klasa parametrow jest przeznaczona wytacznie do komunikacji RS485.

Nazwa Wersja oprogramowania 1 (DSP) Tryb P S T
Zakres Jednostka Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres 0BOOH
danych dostepu
Wyswietl wersj¢ oprogramowania 1 (DSP)
Nazwa Wersja oprogramowania 2 (CPLD) Tryb P S T
Zakres Jednostka Domyslnie
PrB.01
Typ 16bit Tryb R Adres 0BO1H
danych dostepu
Wyswietl wersje oprogramowania 2 (CPLD)
Nazwa Wersja oprogramowania 3 (inne) Tryb P S T
Zakres Jednostka Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres 0BO2H
danych dostepu
Wyswietl wersje oprogramowania 3
Nazwa Stan pracy napedu Tryb P S T
S Zakres Jednostka Domyslnie
Typ danych| 16bit Tryb R Adres 0BO5H
dostepu
Bit Funkcja Opis
0 RDY Serwo gotowe.
1 RUN Serwo pracuje.




2 ERR Btad serwa.

3 HOME_OK Bazowanie zakonczone

4 INP Pozycjonowanie zakonczone

5 AT-SPEED Predkos¢ osiggnigta

6~15 Nie uzywane
Nazwa Predkosc silnika (nieprzefiltrowana) Tryb P S
Zakres Jednostka | RPM Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres 0BO6H
danych dostepu

Predkos¢ silnika (nieprzefiltrowana).
Nazwa Rzeczywista informacja zwrotna o Tryb
momencie obrotowym.

Zakres Jednostka | % Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres 0BO7H
danych dostepu

Rzeczywista informacja zwrotna o momencie obrotowym (procent

warto$ci nominalnego momentu obrotowego).

Nazwa Rzeczywista informacja Tryb
zwrotna o pradzie.
Zakres Jednostka | 0.01A Domyslnie
Typ danych | 16bit Tryb R Adres 0BO8H
dostepu
Rzeczywista informacja zwrotna o pradzie.
Nazwa Predkos¢ (po Tryb P S
przefiltrowaniu).
Zakres Jednostka | RPM Domyslnie
Typ danych | 16bit Tryb R Adres 0BO9H
dostepu
Predkos¢ (po przefiltrowaniu).
Nazwa Napiecie magistrali pradu Tryb P )
statego
Zakres Jednostka | V Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres 0BOAH
danych dostepu

DC bus voltage




Nazwa Temperatura sterownika Tryb P )
Zakres Jednostka | °C Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres 0BOBH
danych dostepu
Drive temperature
Nazwa Wejscie Tryb
analogowe 1
Zakres Jednostka| 0.01V Domyslnie
Typ danych | 16bit Tryb R Adres 0BOCH
dostepu
Wejscie analogowe 1
Nazwa Wejscie analogowe 2 Tryb P S
Zakres Jednostka | 0.01V Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres 0BODH
danych dostepu
Wejscie analogowe 2
Nazwa Wejscie analogowe 3 Tryb P S
PrB.14 Zakres Jednostka | 0.01V Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres OBOEH
danych dostepu
Wejscie analogowe 3
Nazwa Wspdtczynnk przecigzenia Tryb P S
Zakres Jednostka | % Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres 0BOFH
danych dostepu
Wspétezynnk przecigzenia (%)
Nazwa Wskaznik obcigzenia Tryb P S
regeneracyjnego.
Zakres Jednostka | % Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres 0B10H
danych dostepu




Wskaznik obcigzenia regeneracyjnego (w

procentach)
Nazwa Status sygnatu wejsciowego cyfrowego. | Tryb P S T
Zakres Jednostka Domyslnie
Typ 16bit Tryb R Adres OB11H
danych dostepu

Status sygnatu wejSciowego cyfrowego:

Bit S| Wejscie
0 SI1
1 SI2
2 SI3
8 SI9

Bitn=1 wskazuje, ze SI(n+1) jest na wysokim poziomie; Bitn=0 wskazuje, ze SI(n+1)
jest na niskim poziomie.

Nazwa Status sygnatu wyjsciowego cyfrowego. | Tryb P ) T

Zakres Jednostka Domyslnie

Typ 16bit Tryb R Adres 0B11H
danych dostepu

Status sygnatu wyjsciowego cyfrowego:

Bit SO Wyjscie
0 SO1
1 SO2
2 SO3
5 SO6

Bitn=1 wskazuje, ze SO(n+1) jest na wysokim poziomie; Bitn=0 wskazuje, ze SO(n+1)
jest na niskim poziomie.

Nazwa Sprzezenie zwrotne pozycji silnika Tryb
(jednostka polecenia).

PrB.20 Zakres Jednostka | P Domyslnie

Typ 32bit Tryb R Adres 0B14H~0B15H
danych dostepu

Sprzezenie zwrotne pozycji silnika (jednostka polecenia).

Jesli sterownik otrzymuje 8388608 impulsow, a jednostka instrukcji sterownika wynosi
10000 impulséw na obroét, jednostka enkodera to 8388608 impulsow na obrot, to liczba
impulsow sprzg¢zenia zwrotnego pozycji silnika wynosi 10000P.




Nazwa Suma impulséw polecenia (jednostka Tryb
polecenia).
Zakres Jednostka | P Domyslnie
Typ danych | 32bit Tryb R Adres 0B16H~0B17H
dostepu
Suma impulséw polecenia (jednostka polecenia).
Nazwa Odchylenie pozycji (jednostka Tryb
polecenia).
Zakres Jednostka | P Domyslnie
Typ 32bit Tryb R Adres 0B18H~0B19H
danych dostepu
Odchylenie pozycji (jednostka polecenia), szczegdty mozna znalez¢é w PrB.23.

Nazwa Polecenie pozycji (jednostka enkodera). | Tryb !

Zakres Jednostka Domyslnie

Typ danych | 32bit Tryb R Adres 0B1AH~0B1BH
dostepu

.

Polecenie pozycji (jednostka enkodera).
Jesli jednostka instrukeji sterownika wynosi 10000 impulséw na obrét, jednostka

enkodera to 8388608 impulséw na obroét, to sterownik otrzymuje 10000 impulsow,
liczba impulséw polecenia pozycji wynosi 8388608 impulsow.

PrB.26

obrotowym (jednostka enkodera).

Nazwa Pozycja silnika (jednostka enkodera). Tryb _
Zakres Jednostka Domyslnie
Typ 32bit Tryb R Adres 0B1CH~0B1DH
danych dostepu
Pozycja silnika (jednostka enkodera)
Nazwa Odchylenie pozycji (jednostka Tryb
enkodera).
Zakres Jednostka Domyslnie
Typ 32bit Tryb R Adres OB1EH~OB1FH
danych dostepu
Odchylenie pozycji (jednostka enkodera).
- Nazwa Sprzezenie zwrotne pozycji w trybie Tryb




Zakres Jednostka Domyslnie
Typ 32bit Tryb Adres 0B29H~0B21FH
danych dostepu

Sprzgzenie zwrotne pozycji w trybie obrotowym (jednostka enkodera), szczegoty

mozna znalez¢ w PrB.23.




Rozdzial 6: Alarmy i ich Przetwarzanie

6.1 Lista alarmow

Funkcja ochrony jest aktywowana w przypadku wystapienia btedu. Sterownik zatrzyma obrot silnika serwo, a
na panelu przednim automatycznie zostanie wyswietlony odpowiedni kod bledu. Historia btedow moze byé
wyswietlana w trybie monitorowania danych. W podmenu logowania bledéw bedzie wyswietlany w formie
"d12Er".

Tabela 6.1 List kodow btedow

Kod btedu Atrybuty
’ Subk | Opis ' ' Natychmi | Mozna
gtéwny Historia astowy skasow
od stop ac
09 0~F | Btad komunikacji FPGA °
0~1 | Btad obwodu detekcji pradu )
2. 4 | Blad obwodu wejscia analogowego )
3 Brak podtaczenia linii zasilania (U, V, )
W)
5 Btad obwodu szyny DC
0A 6 Btad obwodu detekcji temperatury
Ob 0 Napigcie zasilania sterownika ponizej °
normy
Oc 0 Przesunigcie napigcia szyny DC . .
0 Napigcie szyny DC ponizej normy
0d 2 Brak podtaczenia linii zasilania (U, V, )
W)
0 Przeciazenie pradu °
OE 1 Przecia,_Zenie_z modu}_u zasilania .
inteligentnej
OF 0 Przegrzanie sterownika ° °
0 Przecigzenie silnika ° °
10 1 Przecigzenie sterownika ° °
0 Przecigzenie obwodu roztadowania ° °
12 rezystora
1 Btad hamulca °
0 | Btad przewodzenia enkodera °
1 Blad danych enkodera °
15 2 Btad pozycji poczatkowej enkodera °
3 Niskie napigcie baterii enkodera ° °
0 Btad danych enkodera ° °
17 1 Btad parametru silnika
0 Zbyt duze odchylenie pulsu pozycji ) ) °
18 1 Zbyt duze odchylenie predkosci ° ) °
19 0 Zbyt duze wibracje ) ) °
0 Przyspieszenie 1 ) ) °
A 1 Predkos¢ poza kontrola ) °
21 0 Btad alokacji interfejsu wejsciowego ° °




1 Btad konfiguracji funkcji interfejsu ) °
wejsciowego
2 Btad konfiguracji funkcji interfejsu ° °
wyjSciowego
24 0 Bk;fi weryﬁkacji sumy kontrolnej przy
zapisywaniu parametrow EEPROM.
26 0 Pozytywny/negatywny sygnat ° ° )
wejSciowy poza zakresem wazny
57 0 Wymuszony alarm wejsciowy wazny ° °

Zapisz: zapisz ten rekord historii btedéw
Alarm awaryjny: bfad, sterownik zatrzyma sie natychmiast
Mozna usungé: mozna usungé alarm za pomoca wejscia Sl/panelu/oprogramowania serii ACH

6.2 Metoda Przetwarzania Alarmow

W przypadku pojawienia sie btedu, prosze wyjasni¢ przyczyne btedu i zresetowaé zasilanie.

Gtéwny| Dodatkowy | Wyswietlacz:“Er 090”--“Er 09F”
09 0~F Zawartos¢: Btad komunikacji FPGA
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie
Napiecie zasilajace L1, L2 Sprawdz napigcie na Upewnij si¢, ze napigcie na terminalach L1 i
ponizej dopuszczalnego terminalach L1 i L2. L2 znajduje si¢ w odpowiednim zakresie.
poziomu.
Wewnetrzna awaria sterownika| / Zamien sterownik na nowy
Gtéwny | Dodatkowy | Wyswietlacz:“Er 0A0”--“Er 0A1”
0A 0~1 Zawartos¢: Btagd obwodu detekcji pradu.
Powad Potwierdzenie Rozwigzanie
Blad podczas  podiaczania | Sprawdz podtaczenia Upewnij sie, ze przewody na

przewodow do
wyjsciowych silnika U, V, W

terminali

przewodow  do  terminali terminalach silnika U, V, W sa
wyjsciowych silnika U, V, W. | poprawnie podtaczone.

Czy napigcie na terminalach Sprawdz napigcie na Upewnij sie¢, ze napigcie na terminalach
gléwnego zasilania L1, L2, L3 terminalach gtéwnego L1, L2, L3 miesci si¢ w odpowiednim
jest zbyt niskie zasilania L1, L2, L3. zakresie.

Wewngtrzny biad sterownika. / Zamien sterownik na nowy.

Gtoéwny | Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 0A2”, “Er 0A4”
0A 2. 4 Zawartosé: analog input circuit error
Powadd Potwierdzenie Rozwigzanie
Btad podtaczenia wejscia SprawdzZ podigczenia wejécia | Upewnij si¢, ze podiaczenia wejscia
analogowego. analogowego. analogowego sg poprawne.
Wewngtrzny biad sterownika. / Zamien sterownik na NOWy.

Gtéwny

Dodatkowy

Wyswietlacz: “Er 0A3”

0A

3

Zawartos¢: Brak potaczenia zasilania (U, V, W).




Powad

Potwierdzenie Rozwigzanie

Brak potaczenia zasilania (U, V,
W).

Sprawdz potaczenia zasilania | Upewnij si¢, Ze potaczenia zasilania U,
U, VvV, Ww. V, W sa poprawne.

Wewngtrzna awaria silnika.

/ Zamien silnik na nowy.

Gtowny | Dodatkowy

Wyswietlacz: “Er 0A5”

0A 5 Zawartos$¢: Btad obwodu szyny
pradu statego (DC bus).
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie
Napigcie gtowne na terminalach | Sprawdz napigcie na Upewnij sig, Ze napigcie na
L1, L2, L3 ponizej terminalach L1, L2, L3. terminalach L1, L2, L3 mie$ci si¢ w
dopuszczalnej wartosci. odpowiednim zakresie.
Wewnetrzna awaria sterownika. | / Zamien sterownik na nowy.
Gtéwny [Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 0AG”
0A 6 Zawartos¢: Btad obwodu detekcji temperatury.
Powad Potwierdzenie Rozwigzanie
INapiecie ponizej normy na Sprawdz napiecie na Upewnij si¢, ze napigcie na terminalach L1, L2,
terminalach L1, L2, L3. terminalach L1, L2, L3. L3 miesci sie w odpowiednim zakresie.
Wewng¢trzna awaria / Zamien sterownik na nowy.
sterownika.

Gtowny| Dodatkowy

Wyswietlacz: “Er 0b0”

Ob 0 Zawartosé: Napiecie zasilania sterowania ponizej dopuszczalnej wartosci.
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie
Napigcie ponizej normy na Sprawdz napigcie na Upewnij si¢, ze napigcie na terminalach L1,
terminalach L1, L2, L3. terminalach L1, L2, L3. | L2, L3 miesci si¢ w odpowiednim zakresie.
Wewnetrzna awaria / Zamien sterownik na nowy.
sterownika.

Gtéwny] Dodatkowy

Wyswietlacz: “Er 0c0”

Oc 0 Zawartos¢: Przesuniecie napiecia szyny pradu statego (DC bus) w gére.
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie
Przesunigcie napig¢cia gtdéwnego na Sprawdz napigcie na terminalach | Zmniejsz napigcie na terminalach
terminalach L1, L2, L3 w gorg. L1, L2, L3. L1, L2, L3.
Uszkodzony obwod wewngtrznego | / Zamien sterownik na nowy.
hamulca.
Wewngtrzna awaria sterownika. / Zamien sterownik na nowy.

- Gtéwny | Dodatkowy

Wyswietlacz: “Er 0d0”




Kod 0d 0 Zawartosé: Napiecie szyny pradu
btedu statego (DC bus) ponizej normy.
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie

Napigcie gtowne na terminalach
L1, L2, L3 ponizej normy.

Sprawdz napiecie na terminalach
L1, L2, L3.

Zwigksz napigcie na terminalach
L1, L2.

Wewnetrzna awaria sterownika. | / Zamien sterownik na nowy.
Gtowny | Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er OEO”
OE 0 Zawartos¢: Prad przekroczony.

Powdd

Potwierdzenie

Rozwigzanie

Skrot na wyjsciu przewodu
sterownika.

Sprawdz, czy przewdd wyjsciowy
sterownika jest zwarty do masy PG
(Ground) czy nie

Upewnij sig, ze przewod wyjsciowy
sterownika nie jest zwarty, upewnij
sig, ze silnik nie jest uszkodzony.

Nienormalne podtaczenie
silnika.

Sprawdz kolejnos¢ podtaczenia
przewodow silnika.

Dostosuj sekwencje podigczenia
przewodow silnika.

Zwarcie modutu IGBT.

Odlacz przewody wyjsSciowe
sterownika, aktywuj “srv_on’,
uruchom silnik, sprawdz, czy
wystepuje nadmierny prad.

Zamien sterownik na NOWyY.

Nienormalne ustawienie
parametrow sterowania.

Zmodyfikuj parametr.

Dostosuj parametr do
odpowiedniego zakresu.

Nienormalne ustawienie
polecenia sterowania.

Sprawdz, czy polecenie sterowania
zmienia si¢ zbyt gwaltownie.

Dostosuj polecenie sterowania:

otworz funkcje filtra.

Gtéwny | Dodatkowy

Wyswietlacz: “Er OE1”

OE 1

Zawartosé: IPM over-current

Powdd

Potwierdzenie

Rozwigzanie




Zwarcie na przewodzie

.. . sterow
wyj$ciowym sterownika.

Sprawdz, czy przewod wyjsciowy

nika jest zwarty do masy PG

(Ground) czy nie.

Upewnij sig, ze przewdd wyjsciowy
sterownika nie ma zwarcia, upewnij
sig, ze silnik nie jest uszkodzony.

Nienormalne podtaczenie

Sprawdz kolejnos¢ podigczenia

Dostosuj sekwencje podtaczenia

silnika. przewodow silnika. przewodow silnika.
Odlacz  przewody  wyjsciowe

Zwarcie modutu IGBT. sterownika, . .aktywuj ’srv_on, Zamien sterownik na nowy.
uruchom silnik, sprawdz, czy
wystepuje nadmierny prad.

Zwarcie modutu IGBT. / Zamien sterownik na Nowy

Nienormalne ustawienie
parametrow sterowania.

Zmodyfikuj parametr

Dostosuj parametr do odpowiedniego
zakresu.

Nienormalne ustawienie

polecenia sterowania. Zmient

Sprawdz, czy polecenie sterowania

a si¢ zbyt gwattownie.

Dostosuj  polecenie  sterowania:

otworz funkcje filtra.

przekroczyta gorng granice.

radiatora sterownika jest zbyt

Gtowny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 0F0”
OF 0 Zawartos¢: Przegrzanie sterownika.
Powadd Potwierdzenie Rozwigzanie
Temperatura modutu zasilania | Sprawdz, czy temperatura Wzmocnij warunki chtodzenia, zwicksz

zdolnos$ci sterownika i silnika, zwicksz

wysoka. czas przyspieszania’hamowania,
zmniejsz obciazenie.
Gtéwny | Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 100”
10 0 Zawartos¢: Przecigzenie silnika.
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie
Obciazenie jest zbyt Spraw’(%z rzeczywiste obcw(zenle,' czy Zmniejsz obciazenie, dostosuj parametr
. warto§¢ parametru przekracza maksimum - .

duze. - ograniczenia.

czy nie.
Oscylacje maszyny. | Sprawdz maszyne, czy wystepuja oscylacje | Zmodyfikuj parametry petli sterowania;

czy nie. zwieksz czas

przyspieszania/hamowania.

Btad podtaczenia Sprawdz, czy wystepuje blad w Dostosuj podigczenie przewodow lub
przewodow silnika. | podlaczeniu przewodow, czy sg przerwy | zamien enkoder/silnik na nowy.

w linii.
Hamulec
elektromagnetyczny | Sprawdz napigcie na terminalu hamulca. | Odtacz hamulec.
zalaczony.

Gtéwny | Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 101”
10 1 Zawartos¢: Przecigzenie

sterownika.

Potwierdzenie

Powodd

Rozwigzanie




Btad podtaczenia | Sprawdz podlaczenia U, V, W, czy| Sprawdz podiaczenia U, V, W, czy

linii zasilajacej wystepuje btad, czy sa przerwy w linii. wystepuje btad, czy sg przerwy w linii.
silnika.
Silnik nie pasuje do Przeciazenic pradem sterownika. Prad sﬂr_nka przekracza prad
sterownika. sterownika.
Gtowny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 120”
12 0 Zawartos¢: Przecigzenie obwodu roztadowczego rezystancji.
Powadd Potwierdzenie Rozwigzanie
Energia odzyskiwana | Sprawdz predkosé, czy Obniz obrotowa predkos¢  silnika;
przekroczyta pojemno$¢ | nie jest zbyt wysoka. zmniejsz inercj¢ obcigzenia, zwicksz
rezystora odzyskujacego. Sprawdz obcigzenie, czy zewngtrzny rezystor odzyskujacy, popraw
nie jest zbyt duze. zdolnosci sterownika i silnika.
Uszkodzenie obwodu| / Zwieksz zewngtrzny rezystor odzyskujacy,
roztadowczego rezystancji. zamien sterownik na nowy.
Gtéwny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 121"
12 1 Zawartosé: Btad hamowania.
Powad Potwierdzenie Rozwigzanie
. Zwarcie rezystora Wymien na nowy rezystor hamowania.
Uszkodzenie obwodu ” -
hamowania. Usz od;enle IGBTyv Napraw IGBT.
obwodzie hamowania.
Gtéwny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 150”
15 0 Zawartoscé: Wystgpita przerwa w linii enkodera.
Powad Potwierdzenie Rozwigzanie
Linia enkodera zostata Sprawdz, czy podlaczenie jest Ustabilizuj podtaczenie enkodera.
odtaczona. stabilne czy nie.
Encoder wiring error Btad podtaczenia enkodera. Podtacz ponownie przewody
enkodera.
Uszkodzony enkoder. / Zamien silnik na nowy.
Uszkodzony obw6d pomiarowy / Zamien sterownik na nowy.
enkodera.
Gtowny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 151"
15 1 Zawartos¢: Btad danych enkodera.
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie
Sprawdz obecnos¢ ., . . .
Btad danych enkodera. Zaklocen. Zastosuj srodki antyinterferencyjne

Gtowny | Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 152"

15 2 Zawartos¢: Btad inicjalizacji pozycji enkodera.

Powadd Potwierdzenie Rozwigzanie




Sprawdz napigcie zasilania enkodera, czy | Upewnij si¢, ze napigcie zasilania
wynosi DC5V =+ 5%; sprawdz kabel | enkodera jest normalne, upewnij
enkodera i ekranowany przewod, czy sa | si¢, ze kabel enkodera i
Nienormalne dane uszkodzone czy nie; sprawdz, czy kabel | ekranowany przewdd sg dobrze
komunikacyjne. enkodera jest spleciony z innymi | polaczone z masg FG, upewnij
przewodami zasilajacymi czy nie. sig, ze kabel enkodera jest
oddzielony od innych przewodoéw
zasilajacych.
Uszkodzony enkoder. | / Zamien silnik na nowy.
Uszkodzony obwod . .
. / Zamien sterownik na nowy.
pomiarowy enkodera.
Gtowny | Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 153"
15 3 Zawartosé: Napiecie baterii enkodera ponizej normy.
Powadd Potwierdzenie Rozwigzanie
. ... | Sprawdz bateri¢ Wymien bateri¢
Wylaczenie zasilania —— —
. L Silnik uszkodzony, zamien go na
wieloobrotowego Sprawdz silnik
nowy.
enkodera absolutnego. — - — — -
Wyczys¢ alarm sterownika. Wyczys¢ alarm po wymianie baterii.
Gtowny | Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 170”
17 0 Zawartos¢: Btad danych enkodera.

Powad

Potwierdzenie

Rozwigzanie

Nienormalne dane
komunikacyjne.

Sprawdz napigcie zasilania enkodera, czy
wynosi DC5V = 5%; sprawdz kabel
enkodera i ekranowany przewod, czy sa
uszkodzone czy nie; sprawdz, czy kabel

Upewnij sig, Ze napigcie zasilania
enkodera jest normalne, upewnij
sig, ze kabel enkodera i
ekranowany przewod sg dobrze

enkodera jest spleciony z innymi | potaczone z masa FG, upewnij
przewodami zasilajagcymi czy nie. si¢, ze kabel enkodera jest
oddzielony od innych przewodow
zasilajacych.
Uszkodzony enkoder. | / Zamien silnik na nowy.
Uszkodzony  obwod . .
. / Zamien sterownik na nowy.
pomiarowy enkodera.
Gtéwny | Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 171"
17 1 Zawartos¢: Btad parametrow
silnika.

Powad

Potwierdzenie

Rozwigzanie

Blad parametrow
silnika.

Wprowadz parametry silnika, aby
dopasowac je do sterownika lub
zamien silnik na nowy.




Gtowny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 180”
18 0 Zawartos¢: Btad pozycji - zbyt duzy
btad.
Powadd Potwierdzenie Rozwigzanie
Nierozsadne ustawienie | Sprawdz warto$¢ parametru Pr0.14,| Zwigksz warto§¢ parametru
parametru btedu pozycji. czy nie jest zbyt mata. Pr0.14.

Ustawienie wzmocnienia jest
zbyt mate.

Sprawdz warto$¢ parametrow Pr1.00

i Pr1.05, czy nie sa zbyt mate.

Zwigksz warto$¢ parametrow
Pr1.00 i Pr1.05.

Limit momentu obrotowego
jest zbyt maty.

Sprawdz warto$¢ parametrow Pr0.13 i

Pr5.22, czy nie sg zbyt male.

Zwigksz warto$¢ parametrow
Pr1.03 i Pr5.22.

Obcigzenie zewngtrzne jest
zbyt duze.

Sprawdz czas
przyspieszania’lhamowania, czy nie
jest zbyt krotki; sprawdz predkosé
obrotowa silnika, czy nie jest zbyt
duza; sprawdz obcigzenie, czy nie
jest zbyt duze.

Zwigksz czas
przyspieszania/lhamowania,
zmniejsz predkosé,

zmniejsz obcigzenie.

Gtéwny| Dodatkowy

Wyswietlacz: “Er 181"

18 1

Zawartos¢: Btad predkosci - zbyt duzy btad.

Powad

Potwierdzenie

Rozwigzanie

duza.

Rozbiezno$¢ miedzy predkoscia
zadawang a rzeczywistg jest zbyt

Sprawdz warto$¢ PA_602,
czy nie jest zbyt mata.

Zwigksz warto$¢ PA_602 lub ustaw
warto$¢ na 0, aby wylgczyc
wykrywanie nadmiernego odchylenia
pozycji.

Czas przyspieszania/hamowania
dla  wewnetrznego
predkosci jest zbyt krotki.

polecenia

Sprawdz warto§¢ PA 312 1
PA 313, czy nie sa zbyt mate.

Zwigksz warto$¢ PA 312 1 PA 313,
dostosuj wzmochienie sterowania
predkoscia, popraw wydajnos¢
$ledzenia.

Gtowny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 190"
19 0 Zawartos¢: Wibracje silnika.
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie
Wibracje pradu. Wibracje pradu. Zmniejsz warto$¢ parametrow Pr003 i
Petla pradowa jest zbyt silna. Petla pradowa jest zbyt silna. Pr004.

Dodatkowy

Wyswietlacz: “Er 1A0”




-

0 Zawartosé: Predkosc¢ zbyt wysoka

Powdd

Potwierdzenie

Rozwigzanie

Predko$¢ silnika
przekroczyta
pierwszy
predkosci
(Pr3.21).

limit

Sprawdz polecenie predkosci, czy nie jest zbyt
duze; sprawdz napiecie analogowego polecenia

predkosci, czy nie jest zbyt duze; sprawdz

warto$¢ Pr3.21, czy nie jest zbyt mata; sprawdz

czestotliwos¢ wejsciowa 1 wspotezynnik

czestotliwosci dzielenia impulséw polecenia, czy

sa odpowiednie; sprawdz enkoder, czy

Dostosuj warto$¢ polecenia
predkosci, zwigksz warto$§¢
Pr3.21, zmodyfikuj czestotliwosé
wejsciowa impulsu polecenia i
wspotczynnik czestotliwosci
dzielenia, upewnij sie, ze
podtaczenie enkodera jest

D30

podtaczenie jest poprawne. poprawne.
Gtéwny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 1A1”
1A 1 Zawartosé: Predkos¢ poza
kontrola.

Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie
Niewtasciwa regulacja Btedne potaczenie UVW.
sterowania.
Btad enkodera. Wzrost warto$ci Monitora Zastosuj Srodki antyinterferencyjne

lub wymien silnik.

Specjalne zastosowanie.

silnika.

Kierunek obrotu silnika jest
przeciwny do kierunku sity

Specjalna ocena praktycznego
zastosowania, ustaw od 0 do 4 dla
PA137, aby wylaczy¢ alarm
ERR1A1.

Gtéwny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 1b0”
1b 0 Zawartos$¢: Format impulsu wejsciowego jest niepoprawny lub
przekracza czestotliwosc.
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie
S ., | Ab iejszyc¢ totliwosc i Isé
Zbyt wysoka czgstotliwo$¢ | Zbyt wysoka czestotliwose Y .z,m.me] SZYC Czgs (.), nwose 1mpu SOW
. o . , wejsciowych, ustawi¢ ja ponizej 500
impulsu wej$ciowego. impulsow. .
tysiecy.
Gtéwny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 1b1”
1b 1 Zawartos¢: Nieprawidtowy stosunek elektroniczny przetozenia.
Powad Potwierdzenie Rozwigzanie
Liczba niewiadoma/dzielnik | Zmniejsz liczbe impulsow na obrot.
P07 zakresem. Wynos:| ;ero lub ustawione
warto$ci sg poza zakresem.
Gtowny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 210"
21 0 Zawartos¢: Btad alokacji interfejsu wejsciowego.
Powadd Potwierdzenie Rozwigzanie




Sprawdz warto$¢ parametrow Upewnij si¢, ze warto$ci
Sygnaty wejsciowe sg przypisane| PA_400, PA_401, PA_402, parametrow PA_400, PA 401,
do dwoch lub wigcej funkcji. PA_403, PA 404, czy sa PA 402, PA 403, PA 404 sa
odpowiednie. poprawnie ustawione.
Sprawdz warto$¢ parametréw Upewnij si¢, ze parametry
Sygnaly  wejsciowe nie sg PA_400, PA_401, PA_402, PA_400, PA_401, PA_402,
przypisane do zadnych funkcji. | PA_403, PA_404, czy s3 PA 403, PA_404 sa poprawnie
odpowiednie. ustawione.
Gtowny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 211"
21 1 Zawartosé: Btad ustawienia funkcji interfejsu wejsciowego.
Powadd Potwierdzenie Rozwigzanie
Btad alokacji sygnatu. Sprawdz warto$¢ parametrow PA_400,| Upewnij sie, ze warto$ci
PA_401, PA_402, PA_403, PA_404, | parametrow PA 400, PA 401,
czy sa odpowiednie. PA 402, PA 403, PA 404 s3
poprawnie ustawione.

Gtéwny Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 212"

21 2 Zawartos¢: Btad ustawienia funkcji interfejsu wejsciowego.
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie
Syenaly wejéciowe sa Sprawdz warto$¢ parametréw Upewnij sie, ze warto$ci
przypisane do dwoch lub wiecej PA_410, PA 411, PA__412,_ parametrow PA_ 410, PA 41 1.,
funkcji. PA_413, czy sa odpowiednie. PA_4.12, PA 413 sa poprawnie
ustawione.
Sprawdz warto$¢ parametréw Upewnij si¢, ze wartosci
Sygnaty wejsciowe nie sa | PA_410, PA_411, PA_412, parametrow PA 410, PA 411,
przypisane do zadnych funkcji. PA 413, czy sa odpowiednie. PA 412, PA 413 sg poprawnie
ustawione.

Gtéwny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 240”

24 0 Zawartos¢: Btad weryfikacji sumy kontrolnej CRC podczas zapisywania
parametréw EEPROM.
Powdd Potwierdzenie Rozwigzanie

Upewnij si¢, Ze napigcie na
terminalach L1, L2, L3 mie$ci si¢ w
wiasciwym zakresie.

Sterownik jest uszkodzony. Zapisz parametry ponownie. Zamien sterownik na nowy.
Ustawienia sterownika moga
by¢ ustawieniami domys$lnymi,
ktore nie sa odpowiednie dla
silnika.

Napigcie ponizej normy na

terminalach L1, L2, L3, Sprawdz napigcie na terminalach

L1, L2, L3.

Sprawdz ustawienia sterownika,
czy sa odpowiednie dla Twojego
silnika.

Pobierz odpowiedni plik projektu do
sterownika dla silnika.

Gtéwny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 260"

26 0 Zawarto$é: Wejscie nadmiernego przesuniecia dodatniego/negatywnego
jest wazne.
Powadd Potwierdzenie Rozwigzanie




Sygnat wejsciowy dotyczacyl Sprawdz stan sygnatu
przemieszczenia si¢  poza  zakre§ wejsciowego dotyczacego /
pozytywny/negatywny zostal przemieszczenia si¢ poza
przeprowadzony. zakres pozytywny/negatywny.
Gtowny| Dodatkowy | Wyswietlacz: “Er 270~ Er 272"
27 0~2 Zawartosé: analog input out of range
Powadd Potwierdzenie Rozwigzanie

Wejscie analogowe poza
zakresem.

Sprobuj dostosowacé wejscie analogowe
do ograniczonego zakresu.

Gtowny|] Dodatkowy

Wyswietlacz: “ Er 570"

57 0

Zawartosé: Wejscie wymuszonego alarmu jest wtgczone

Powad

Potwierdzenie

Rozwigzanie

Sygnat wejsciowy
wymuszonego alarmu zostat
przekazany.

Sprawdz sygnal wejsciowy
wymuszonego alarmu.

Upewnij si¢, ze podigczenie sygnatlu
wejsciowego jest poprawne.

6.3 Kasowanie alarmu

Aby alarm mégl zostaé usuniety.:

1. Uzy;j funkcji pomocniczej "AF_ACL"

a. Nacisnij M, aby wybrac funkcje pomocnicza.

b. Naciénij SET, aby wejs¢ do "AF_ACL".

¢. Nacis$nij i przytrzymaj [ ] do wyczyszczenia alarmu.
2. Ustaw funkcje wejscia wejscia 10 jako

wejécie czyszczenia alarmu "(A-CLR)",
odwolujac sie do potaczenia interfejsu
wejsciowego przelacznika, aby wyczysci¢

alarm.

Jesli alarm nie moze by¢ wyczyszczony:
1. Uruchom ponownie zasilanie, aby skasowac¢ alarm..



Rozdzial 7: WyswietlaCz i Obstuga
7.1 Wprowadzenie

Interfejs operacyjny sterownika serwomechanizmu sktada si¢ z sze$ciu lamp LED (nixie tubes) i pigciu
przyciskow, ktore stuza do wyswietlania stanu sterownika serwomechanizmu oraz ustawien parametrow. Uktad
interfejsu jest nastepujacy:

Rysunek 7-1 panel przedni.

Tabela 7.1 Nazwa i funkcja klawiszy.

Nazwa Przycisk | Funkcja

Wyéwietlacz / Jest 5 ’w.ys'wietlaczy.LED df) .Wyéwie:tlan.ia warto$ci monitorowanej,
wartosci parametru i warto$ci ustawione;.
Naci$nij ten przycisk, aby przelaczac si¢ miedzy 4 trybami:

Przelacznik 1. Tryb monitprf)wania dar?ych.

trybu M 2. Tryb ustaw.l.en param§trow.
3. Tryb funkcji pomocniczych
4. Tryb zapisu do pami¢gci EEPROM.

Zatwierdz SET Wejscie do podmenu, potwierdzenie wejscia.

Goéra A Nacisnij ten przycisk, aby zwigkszy¢ ustawiona warto$¢ biezacego
bitu

Dot v Naci$nij ten przycisk, aby zmniejszy¢ ustawiong warto$¢ biezacego
bitu.

Lewo < Nacis$nij ten przycisk, aby przej$¢ do nastgpnej cyfry po lewej stronie.

(.2 Panel wyswietlacza i obstuga.

Format danych (x, y to
wartosci liczbowe).
Odchylenie od Niska czes¢ "L xxxx",
polecenia pozycyjnego. wysoka czes¢ "H xxxx".
1 do1spP Predkos¢ silnika. do1SP r/min “r xxxx”’

Predkos¢ polecenia
pozycyjnego.

Numer | Nazwa Opis Wyswietlacz | Jednostka

0 dOOuE dOOuE impuls

2 do2cS do2Cs r/min “r xxxx”




3 doscy | Polecenie kontroli doscu | r/min A
predkosci.
7.2.1 Schemat przeplywu operacji panelu.
Power on

Display one second
“000000'

Panel nitial
display content
ENT

\

Data monitor mode
. F\ AV . ENT Display
doouEP =+ dOISPd === d35 SF -

parameter value

t M or
Parameter set mode ENT

. —.{‘ PA 001 _e_v;. - Display ‘ W‘
rAL = PA_639 parameter value 4Wr parameter value

t M
Auxiliary function mode ENT <
AF Jog =<+ AF.ini F=— AFoF3 | la» _ Display Modify
- - - parameter valuc gNg1 parameter value
M A
i ENT|
’ EEPROM write % » Ready write | h—‘ Write ‘
mode
Y

Rysunek 7-2 - schemat przeptywu operacji panelu.
(D)} Wyswietlacz na przednim panelu wskazuje "TEAdY" przez okolo jedng sekundg po pierwszym
wiaczeniu zasilania sterownika. Nastgpnie, jesli nie wystapi zaden alarm, zostanie wy§wietlony tryb
monitorowania z warto$cig poczgtkowego parametru; w przeciwnym razie wyswietlany jest kod alarmu.

2 Naci$nij klawisz M, aby przetaczy¢ si¢ miedzy trybem monitorowania danych — trybem ustawiania
parametrow — trybem funkcji pomocniczych — trybem zapisu do pamigci EEPROM.
3) Jesli wystapi nowy nieprawidtowy alarm, zostanie on natychmiast wyswietlony w trybie

nieprawidtowym, niezaleznie od tego, jaki jest aktualny tryb. Nacisnij klawisz M, aby przetgczy¢ si¢ na inny
tryb.

4 W trybie monitorowania danych, naci$nij A lub V¥, aby wybra¢ typ parametru monitorowania.
Nacis$nij ENT, aby wej$¢ w rodzaj parametru, a nastgpnie nacisnij <, aby wyswietli¢ wysoka cze$¢ 4 bitow
"H" Iub niska cze$¢ 4 bitow "L" niektorych warto$ci parametrow.

(5) W trybie ustawien parametrow, nacis$nij , aby wybra¢ biezacy edytowany bit numeru parametru,
naci$nij A lub V¥, aby zmieni¢ biezacy edytowany bit numeru parametru. Nacis$nij klawisz ENT, aby wejs¢ w
tryb ustawien parametrow odpowiedniego numeru parametru. Naci$nij <, aby wybra¢ biezgcy bit wartosci
parametru podczas edytowania go, nacis$nij lub , aby zmieni¢ warto$¢ bitu. Nacisnij ENT, aby zapisac i
przej$¢ do interfejsu numeru parametru.

7.2.2 Monitorowanie danych operacyjnych sterownika.

Table 7.2 Lista funkcji monitora sterownika.

4 do4tr Sprzezenie zwrotne d04tr % “r Xxxxx”
momentu obrotowego.
Suma impulsow
sprzg¢zenia zwrotnego.
Suma impulséow
polecenia.

Low-bit “L xxxx” High-bit”H
XXxXx”

Low-bit “L xxxx” High
-bit”H xxxx”

5 dosnP do5nP pulse

6 d06¢P d06CP impuls




Maksymalne sprzgzenie

7 do7 zwrotne momentu do7 / “ xxxx”
obrotowego.
Suma impulséw Low-bit “L xxxx” High
8 dO8FP sprzg¢zenia zwrotnego dO8FP pulse | -bit”’H xxxx”
skali wewnetrznej.
Position:“PoScn”
Speed:”SPdcn”
9 d09cn Tryb sterowania. d09Cn /
Torque:trqen”
Composite mode” cnt”
10 d10lo Stan sygnatow d10 lo / Refer instructions for details
wejscia/wyjscia (1/0).
11 dl1Ai | Wartost wejscia dl1Ai | v AL A AL BAIC
analogowego. ]
yyyy:value
12 diogr | Wspolczynnik bledu i d12Er |/ “Er xxx”
odniesienie do historii.
13 di3rn Wyséwietlanie alarmu. d13rn / “m xxx”
14 d14r9 Wspbdlezynnik d14r9 % “rg xxx”
obciazenia regeneracji.
15 di5 oL Wspodtczynnik d150L % “oL xxx”
przecigzenia.
16 d1e6Jr Wspotezynnik d16Jr % “J xxx”
bezwtadnosci.
17 dizch | Wspolezynnik braku di7ch | “cP xxx”
pracy silnika.
Liczba zmian w
18 di8ic sygnatach di8ic / “n xxx”
wejScia/wyijscia (I/0).
19 d19 / di9 / “xxxx”’
20 d20Ab Dane absolutnego d20Ab impuls Low—,l,)it “L xxxx” High-bit"H
enkodera. XXXX
21 I21AE Bezwzgle;dr}a po.zycja d21AE impuls qux-bit “L )’(’xxx” High
zewnetrznej skali. -bit”H xxxx
Liczba btedow
22 dogre | Komunikaci . d22rE | liczba | “n xxx”
enkodera/zewnetrznej
skali monitorowana
23 do3ig | Adresost d23id |/ 1d xxx
komunikacyjnej “Fr xxx”
Odchylenie pozycji Low-bit “L xxxx” High
24 d24PE enkodera (jednostki d24PE impuls | -bit”H xxxx”
enkodera)
Odchylenie skali Low-bit “L xxxx” High
25 d25PF enkodera (jednostki d25PF impuls | -bit”H xxxx”
zewnetrznej skali).
26 d26hy Hybrydowe odchylenie d26hy impuls Low-bit “L xxxx” High

(jednostki polecenia).

-bit”H xxxx”




27 d27 Pn Napiecie miedzy PN d27Pn \Y “u xxx”
[V1.
“d xxx”
28 d28 no Wersja oprogramowania. d28no / “F xxx”
“P xxx”
29 d29AS Numer seryjny d29AS / “n xxx”
sterownika
L Low-bit “L xxxx” High
30 d30NS Numer seryjny silnika d30skE / it H 3300
31 431 tE Calkowity czas pracy d31tE / qux-blt L iXXX High
-bit”H xxxx
32 d32Au Automatyczny silnik d32Au / “r xxx”
identification
33 d33At Temperatura sterownika d33At °C “th xxx”
34 d34 / d34 / “t xxx”
35 d35 SF MonTtor Wrarunkow d35SF / “XXXXXX”
bezpieczenstwa
Instrukcje:

1, dO1SP Predkosé silnika

Wyswietlacz sterownika wyswietla "S 0" po wlaczeniu, gdy jest w stanie wytagczonym. W stanie
wlaczonym, wyswietla "R 0". Wyswietlacz predkosci silnika pokazuje "R xxx". Uzytkownicy moga odr6znic,
czy sterownik jest w stanie wytgczonym (S 0) czy wiaczonym (R 0) na podstawie tych informacji..

2, d10 lo Stan sygnaléw wejscia/wyjscia (I/0)

Gorna potowa lampy nixie jest wazna, dolna potowa jest niewazna. Kropka dziesigtna reprezentuje
stan wejécia i wyjs’cia Swieci, gdy dane wejSciowe sa aktywne, nie Swieci, gdy dane wyjSciowe sg aktywne.
Wejscie: 't el od najnizszego do najwyzszego, kolejnos¢ to SI1, SI2... SI10. Nastepny znak reprezentuje,
ze wejscia SI1, SI8, SI10 sg wazne, a inne wejscia sg nlewazne

ﬁ_}/ D 0070 00 | ‘il
N
C\g@ @‘c ﬁL@@ ’Lﬁ }
Wyijscie: Od najnizszego do najwyzszego, kolejnos¢ to SO1, SO2... SO10. Nastepny znak reprezentuje,
ze wyjscie SO1 jest wigczone, a inne wyjScia sq wquczone
) 0 1) I I
DR R NN
3, d11Ai Wartoéé analogowego wejscia
d11Ai jest uzywane do monitorowania stanu trzech kanatlow symulacji. Pozioma linia na lewym
cyferblacie reprezentuje ktory kanat symulacji, konkretnie, linia pozioma powyzej reprezentuje pierwszy kanat
symulacji, linia pozioma w $rodku reprezentuje drugi kanat symulacji, a linia pozioma ponizej reprezentuje
trzeci kanat symulacji. Jednostka wy$wietlania analogowego to 0,001V, a czwarty i piaty miejsce po przecinku
po prawej stronie reprezentuja znaki ujemne. Przetaczanie monitorowania analogowego odbywa si¢ za pomocg
klawiszy w gore i w dot. Przyktadowo, trzecia wartos¢ analogowa -11,5V jest przedstawiona ponizej:

) fﬂ 0y
(0,00, 100, A0, 8,

4, Parametr wysokiego i niskiego bitu, liczby dodatnie i ujemne

Najwyzsze i najnizsze cyfry danych oraz znaki sg przedstawione nastgpujaco. Pierwsza i druga
kropka dziesi¢tna po prawej stronie sa podswietlone, co wskazuje na dane o wyzszym rzedzie. Dwukropek
dziesietny nie jest pod$wietlony, co wskazuje na dane nizszego rzedu. Czwarte i pigte miejsce po przecinku
po prawej stronie wskazujg liczby ujemne, w przeciwnym razie liczby sg dodatnie.

jw
J

'1
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Uzytkownicy mogg wybra¢ ustawienie poczgtkowego stanu zasilania na dowolne z ponizszych:

Nazwa Poczatkowy stan diody LED Tryb P S T
Zakres 0~35 Unit — Domyslnie | 1
HEEEE Ty D danych | 16bit Tryb R/W Adres 0539H
dostepu
Repower -
Mozesz wybra¢ typ danych, ktory bedzie wy§wietlany na przednim panelu LED (7-segmentowego)
po wiaczeniu zasilania.
Wartosé Nemna Wartos$¢ . Wartos$¢ Nazwa
Odchylenie Stan sygnatow Napiecie na PN
0 od pozycji 10 wejscia/wyjscia 27 V]
zadanej (110)
1 Predkos¢ 11 Warto$é 28 Wersja
silnika wejscia oprogramowania
analogowego
Predkos¢ Wspblczynnik Numer seryjny
5 poIecenja 12 ble;d_u o i 29 sterownika
pozycyjnego odniesienie do
histo
Polecenie Stosunek Numer seryjny
3 kontroli 16 bezwladnosci 30 silnika
predkosci
Polecenie Wspblczynnik Zakumulowany
4 momentu 17 braku dziatania 31 czas pracy
obrotowego silnika
Suma Adres osi Informacja o
5 impulsow 23 komunikacyjnej 33 temperaturze
zwrotnych
Odchylenie Monitorowanie
Suma pozycyjne warunkow
6 . , 24 enkodera 36 bezpieczenstwa
impulsow - .
polecenia [jednostki
enkodera]
9 Tryb
sterowania

Tabela 7.3 “d17 ch” Definicja kodu przyczyny braku obrotu silnika

Numer | Kod Nazwa Opis
0 cP 0 Pracuje poprawnie
1 cP 1 Napigcie podstawowe /

(DC bus) ponizej
warto$ci nominalnej

5 P 2 Brak sygnatu Wejscie Servo-ON (SRV-ON) nie jest podtaczone
wejéciowego Srv-On do COM-
Wejécie POT/NOT jest PA_504’1=.0., Wejsc.le POT jest otwarte, pole.ceme
3 cP 3 predkosci jest w kierunku dodatnim. NOT jest

wazne




otwarte, polecenie predkosci jest w kierunku
ujemnym.
cP 4 Blad sterownika /
Przekaznik w sterowniku
cP 5 . . /
nie zatgczyt si¢
Wejscie impulsowe _ .
cP 6 wylaczone (INH) PA_518=0,INH jest otwarty.
. PA_517=0, Czyszczenie licznika odchylenia jest
cP 8 CL jest wlgczony podigezone do COM-
cP 9 Zacisk predkosci zerowej | PA_315=1, Zacisk predkosci zerowej jest otwarty.
jest wlaczony

7.2.3 Funkcja pomocnicza.

Tabela 7.4 - Interfejs ustawien Parametréw systemowych

No [Nazwa Opis Kod Przebieg operacji

0 |AFjog Rozruch probny AFjog Prosze zajrze¢ do rozdziatu "Rozruch prébny".

1. Naciénij klawisz SET, aby wejs¢ w tryb operacyjny,
L wyswietli sie "Inl -"

1 |AFInI L’:gﬂgfg’a AFInl | 2. Naciénij Klawisz A raz, aby wyéwietli¢ "Inl—", co
0znacza inicjalizacje; po zakonczeniu tego procesu,
pojawi sie "FinSh".

Odblokowanie 1. Naci$nij klawisz SET, aby wejs¢ w tryb operacyjny,
blokady panelu wyswietli sie "unL -".

2 AFunL przedniego. AFunL 2. Nacisnij klawisz A raz, a na wyswietlaczu
pojawi sie "FinSh", co oznacza udane odblokowanie
panelu.

1. Nacisnij klawisz SET, aby wejs¢ w tryb operacyjny,
. wyswietli sie "Acl -".

3 | AFAcL ;Zﬁ;ﬁame AFAcL 2. Nacisnij klawisz A raz, a na wyséwietlaczu pojawi
sie "FinSh", co oznacza udane wyczyszczenie
alarmu.

1. Nacisnij klawisz SET, aby wejs¢ w tryb
Al operacyjny, wyswietli sie "of1 -".

4 | AFOE1 automachzna AFOE1 2.. Na'ci.s',nij klawisz A raz, a na wy?éwietlaczu
regulacja pojawi sie "StArt", co oznacza rozpoczecie korekty,
offsetu. a nastepnie pojawi sie "FiniSh", co oznacza

zakonczenie korekty.
1. Nacisnij klawisz SET, aby wejsé w tryb operacyjny,
A2 wyswietli sie "oF2 -".

5 | AFoR2 automachzna AFOE2 2.. Nacisnij klawisz A raz, ana wy‘s'wietlaczu pojawi
regulacja sie "StArt", co oznacza rozpoczecie korekty offsetu, a
offsetu. nastepnie pojawi sie "FinSh", co oznacza zakonczenie

korekty.




1. Nacisnij klawisz SET, aby wejsé w tryb operacyjny,
A3 wyswietli sie "oF3 -".

6 | AFoF3 automachzna AFOF3 2.. Nacisnij klawisz A raz, a na wy's',wietlaczu pojawi
regulacja sie "StArt", co oznacza rozpoczecie korekty offsetu, a
offsetu. nastepnie pojawi sie "FinSh", co oznacza zakonczenie

korekty.

1. Nacisnij klawisz SET raz, aby wejs¢ w tryb
operacyjny, wyswietli sie "Enc-".

7 | AEENc Kor_ek‘ga kata AFENC 2. Naciénij klawisz A raz, a na wyéV\{ietIaczu pojawi

silnika. sie "StArt", co oznacza rozpoczecie korekty kata,
a nastepnie pojawi sie "FiniSh", co oznacza
zakonczenie korekty

8 | AFtUn Nie uzywane AFtUn

1. Nacisnij klawisz SET raz, aby wejs¢ w tryb

o operacyjny, wyswietli sie "G---".
Identyfikacja 2. Nacisnij klawisz <« raz, a na wyswietlaczu pojawi
wspolczynnika sie "StUon".

9 | AF_GL | bezwladnosci. AF GL o - .

- - 3. Nacisnij A , silnik ruszy, co oznacza rozpoczecie
identyfikacji.

4. Po zakonczeniu procesu na wyswietlaczu pojawi
sie G xxx, Xxx, co oznacza wartos¢ stosunku
bezwtadnosci.

1. Nacisnij klawisz SET raz, aby wejs¢ w tryb

10 | AFrSt | Mickkireset | AFrSt operacyjny, wyswietli sig "rst -%.

2. Nacisnij A iprzytrzymaj, na wyswietlaczu
pojawi sie "StArt", a nastepnie zakoriczony.

Tabela 7.5 Warunki zablokowanego panelu
Tryb Warunki zablokowanego panelu

Tryb monitorowania

Brak ograniczen: mozna sprawdzi¢ wszystkie dane
monitorowane.

Tryb ustawiania

Nie mozna zmienia¢ parametrow, ale mozna sprawdzac

parametrow ustawienia.

Tryb funkcji Nie mozna uruchomi¢, z wyjatkiem "odblokowania
pomocniczych przedniego panelu”

Tryb zapisu do pamigci Brak ograniczen

EEPROM

[.2.4 Zapis parametrow

Procedura operacyjna:

1. Naci$nij M, aby wybrac tryb zapisu EEPROM, wyswietli si¢ "EESet";

2. Nacis$nij ENT, aby wejs¢ w tryb operacji zapisu:
3. Nacisénij i przytrzymaj A, na wyswietlaczu pojawi si¢ od "EP -" do "EP--", a nast¢pnie stanie si¢ "EP---

", w koncu "StArt", co oznacza rozpoczecie operacji zapisu EEPROM;

4. "Error" oznacza niepowodzenie zapisu, podczas gdy "Finish" informuje o pomys$lnym zapisie; Powtorz

kroki 3 i 4, aby powtdrzy¢ operacjg; jesli powtarzanie kilkakrotnie nie powiedzie si¢, sterownik moze
by¢ uszkodzony i wymaga naprawy.




5. Sterownik musi zosta¢ wylaczony z zasilania i ponownie uruchomiony, jesli zapis powiddt sie.
UWAGA: Nie wytgczaj zasilania podczas operacji zapisu EEPROM, w przeciwnym razie moze to spowodowac
btedne zapisanie danych; Jesli taka sytuacja wystapi, zresetuj wszystkie parametry, a nastepnie ponownie
przeprowadz operacje zapisu EEPROM.

7.2.5 Nietypowy Alarm

Jezeli wystapi btad sterownika, panel przedni automatycznie przejdzie w tryb wyswietlania alarmu awaryjnego,
pokazujac odpowiedni kod btedu. Prosze zajrze¢ do Rozdziatu 6 dotyczacego obshugi alarméw w celu uzyskania
szczegoOlowych informacji na temat kodow btedow.

(.3 Uruchomienie probne

Uwaga

® Bezwarunkowo uziemiaj zacisk ziemi silnika i sterownika. Zacisk PE sterownika musi
by¢ solidnie potaczony z zaciskiem uziemiajgcym urzadzenia.

® Zasilanie sterownika wymaga izolacyjnego transformatora i filtra zasilania, aby
zagwarantowac bezpieczenstwo i odpornos¢ na zaktdcenia.

®  Sprawdz poprawno$¢ podiaczen przed wlaczeniem zasilania.

®  Zainstaluj zewnetrzny obwod ochronny zatrzymania awaryjnego, ktory moze
natychmiast zatrzymac prace, aby zapobiec wypadkom, i umozliwi¢ natychmiastowe
odcigcie zasilania.

® W przypadku wystgpienia alarmu napedu, nalezy wyeliminowaé przyczyng¢ alarmu, a
sygnal Svon musi by¢ bezuzyteczny przed ponownym uruchomieniem sterownika.

® Nawet po wylaczeniu zasilania serwonaped bedzie zawieral wysokie napigcie przez
kilka minut, prosz¢ nie dotyka¢ zaciskow ani nie roztgczac¢ podlaczen.

Uwaga: istniejg dwa rodzaje prébnych uruchomien: prébne uruchomienie bez obcigzenia i probne
uruchomienie z obcigzeniem. Uzytkownik powinien przetestowac sterownik bez obcigzenia jako pierwszy, ze
wzgleddw bezpieczeristwa

7.3.1 Inspekcja Przed Probg Uruchomieniowgq

Tabela 7.6: Pozycje Inspekcji Przed Uruchomieniem

Numer | Pozycja Opis

1. Upewnij sie, ze nastgpujace zaciski sg prawidlowo podlaczone i
bezpiecznie polaczone: zaciski zasilania wejSciowego, zaciski zasilania
silnika, zacisk wejsciowy enkodera CN2, zacisk sygnatu sterujacego

1 Inspekcja CN1, zacisk komunikacyjny CN4 (w trybie Jog run nie jest konieczne

przewodow podiaczanie CN1 i CN4).

2. Zakazane jest zwarcie mi¢dzy liniami zasilania a liniami wyjScia
silnika, a takze brak zwarcia z ziemia PG.

1. The range of control power input r, t must be in the rated range.

9 Potwierdzenie 2. The range of the main power input R, S, T must be in the rated range.
zasilania 3. Single phase 220VAC input is sufficient if the power of driver is no more
1.5kw .
3 Ustabilizowanie Silnik i sterownik muszg by¢ solidnie zamocowane.
pozycji
4 Inspekcja bez Walt silnika nie powinien by¢ obcigzony mechanicznie..

obcigzenia




Inspekcja sygnatu Wszystkie przetaczniki sterowania musza by¢ w
5 sterujgcego pozycji WYL.
Wejscie wlaczajace serwo (Srv_on) musi byé w
pozycji WYL.
7.3.2 Diagram czasowy przy uruchamianiu zasilania
off [ on

Position/velocity/torque command

r.t control power
inner control power
R.S,T main power <0.8 second
BUS voltage 2111.5 second
Servo ready
Servo on input 10 millisecond
Dynamic brake
Motor power on

BRK-OFF

<0.5 second
off | -
on

off >0 millisecond

on

off

ff
° on >0 millisecond

off

off > on
<0.15 second
[ m— |

off on
<10 millisecond ,‘

off on

>().1 second
no have

7.3.3 Diagram czasowy w przypadku awarii

No fault Have fault

<150ms

No alarm

alarm

7.3.4 Hamulec trzymajgcy
W zastosowaniach, gdzie silnik napgdza o$ pionowa, ten hamulec jest uzywany do utrzymania i zapobiegania
opadaniu obcigzenia (ruchomego tadunku) z powodu sity grawitacyjnej, gdy zasilanie serwomechanizmu jest

wylaczone.

Nigdy nie uzywaj go w celu zatrzymywania obciazenia w ruchu. Uzywaj wbudowanego hamulca wylacznie
w celu "utrzymania' - czyli w celu utrzymania statusu martwego punktu.

W przypadku czasu zwolnienia hamulca przy wlaczaniu zasilania lub czasu hamowania przy wylaczonym/awarii
serwomechanizmu podczas ruchu silnika, odwotaj si¢ do wykresu czasowego w rozdziale 7.1.2 dotyczacym
uruchamiania zasilania. Mozesz postepowac zgodnie z ponizszym diagramem dotyczacym podlaczenia:



Co do przewodu hamulca, powinno by¢ dostarczone napigcie 24VDC na hamulec. Hamulec zostanie zwolniony
przy wejsciu 24VDC, a sterownik generuje sygnat wyjSciowy do kontrolowania potaczenia lub roztaczenia
24VDC. Pin 31 i pin 35 na zlgczu CNI1 to sygnat sterujacy, i zabronione jest bezposrednie podigczanie tych

The motor

driver

He

with brake 'T
| |""| | relay
r \I D | 504
E ] k-
\ % i—
The coil of ]'_ VDE
hrake -

sygnatow do zasilania 24VDC, poniewaz moze to zniszczy¢ sprzet sterownika serwo.

Jesli taczysz pin 31 1 pin 35 do kontroli hamulca, upewnij sie, ze ustawienie Pr4.13 jest prawidlowe. Domyslnie
wynosi to 00000303h. Jesli sterownik pracuje w trybie momentu obrotowego (torque mode), warto$¢ ta powinna

by¢ zmieniona na 00030303h.

7.3.5 Jog Control w probnym uruchomieniu.

Po zakonczeniu instalacji i podigczenia, sprawdz nastepujace kwestie przed wiaczeniem zasilania:

*  Poprawno$¢ podtaczen? (szczegodlnie zasilania wejSciowego i wyjscia silnika)
«  Zwarcia lub zwarcia do masy?

* LuzZne polaczenia?

*  Nietrwate zamocowanie?

*  Odlaczenie od systemu mechanicznego?

W trybie Jog nie jest konieczne podtaczanie sygnatu sterujgcego do ztacza CN1 i sygnatu komunikacyjnego do
zlacza CN4. Zaleca sie, aby silnik pracowat na niskiej predkosci ze wzgledow bezpieczenstwa. Predkos¢ zalezy

od parametrow, a istnieja dwa rozne tryby: tryb JOG predkosci i tryb JOG pozycji.
Tabela 7.7: Konfiguracja Parametréw Trybu JOG Predkosci

Numer | parametr | Nazwa Wartos¢ Jednostka
1 Pr0.01 Ustawienia trybu sterowania. 1 /
2 Pr3.12 Konfiguracja czasu przyspieszenia. Okreslone millisekunda
przez
uzytkownika.
3 Pr3.13 Konfiguracja czasu hamowania. Okre$lone millisekunda
przez
uzytkownika
4 Pr3.14 Konfiguracja czasu sigmoidalnego Okreslone millisekunda
przyspieszania’hamowania. przez
uzytkownika
5 Pr6.04 Predkos¢ komendy probnego uruchomienia w | Okreslone Obr/min
trybie JOG. przez
uzytkownika




Tabela 7.8: Konfiguracja Parametréw Trybu JOG Pozycji

Numer | parametr | Nazwa Wartos¢ Jednostka

Pr0.01 Ustawienia trybu sterowania 0 /

Pr3.12 Konfiguracja czasu przyspieszenia Okreslone millisekunda
przez
uzytkownika

Pr3.13 Konfiguracja czasu hamowania. Okreslone millisekunda
przez
uzytkownika

Pr3.14 Konfiguracja czasu sigmoidalnego 0 millisekunda

przyspieszania/hamowania.
Pr6.04 | Predko$¢ komendy probnego uruchomienia w | Okres$lone Obr/min
trybie JOG. przez

uzytkownika

Pr6.20 Odlegtos¢ probnego uruchomienia Okres$lone 0.1 obrotu
przez
uzytkownika

Pr6.21 | Czas oczekiwania probnego uruchomienia Okreslone millisekunda
przez
uzytkownika

Pr6.22 Liczba cykli prébnego uruchomienia Okreslone razy
przez
uzytkownika

@ Proces operacji prébnego uruchomienia w trybie JOG:

ook wbdpE

8.

Ustaw wszystkie powyzsze parametry odpowiednio dla trybu JOG predkosci lub JOG pozycji;

Wejdz w tryb zapisu do EEPROM i zapisz wartos¢ zmodyfikowanych parametréw;
Sterownik musi zosta¢ ponownie uruchomiony po poprawnym zapisaniu wartosci;
Wejdz w tryb funkcji pomocniczych i przejdz do podmenu "AFJog";

Nacisnij raz przycisk ENT, a na wyswietlaczu pojawi sie "Jog - ";

Nacisnij raz przycisk, a jesli nie wystapia zadne wyjatki, wyswietli sie "Srvon"

; nacisnij ponownie, jesli

wystgpi "Btad", powinno pojawic sie "Srvon". Jesli btad nadal wystepuje, przejdz do trybu

monitorowania danych w podmenu "d17 Ch", znajdzZ przyczyne braku obrotu silnika, napraw usterke

i sprébuj ponownie;
W trybie JOG pozycji silnik bedzie obracac sie bezposrednio; jedli silnik nie obraca sie, przejdz do
trybu monitorowania danych w podmenu "d17 Ch", znajdz przyczyne braku obrotu silnika, napraw
usterke i sprébuj ponownie. W trybie JOG predkosci, nacisnij raz, silnik obraca sie raz (utrzymaj, aby
obracic silnik do wartosci Pr6.04); nacisnij raz, silnik obraca sie raz (utrzymaj, aby obrécic silnik do
wartosci Pr6.04); jesli silnik nie obraca sie, przejdz do trybu monitorowania danych w podmenu

"d17 Ch", znajdzZ przyczyne braku obrotu silnika, napraw usterke i sprébuj ponownie;

Nacisnij SET, aby wyjs¢ z kontroli JOG w trybie JOG.

Rozdzial 8: Przykiady zastosowan

Wybér Trybu Pracy

Serwonapedy AC serii ELP obstuguja trzy podstawowe tryby pracy: pozycji, predkosci i
momentu obrotowego. Mozna swobodnie przetaczac si¢ miedzy tymi trybami pracy za pomoca
przetacznika lub modyfikujac odpowiednie parametry.



Tabela 8.1: Konfiguracja parametrow wyboru trybu pracy

Numer | Tryb Parametr Opis
Kontrola pozycji jest wykonywana na podstawie polecenia
1 Tryb pozycji Pr0.01=0 pozycyjnego  (sekwencja  impulsow) od  kontrolera

nadrz¢dnego lub polecenia ustawionego w sterowniku serwa.
Kontrola predkosci jest wykonywana zgodnie z analogowym
2 Tryb predkoséci | Pr0.01=1 poleceniem predkosci od kontrolera nadrzednego lub
poleceniem predkos$ci ustawionym w sterowniku serwa.
Kontrola momentu obrotowego jest wykonywana zgodnie z
poleceniem momentu obrotowego okreslonym w postaci
napigcia analogowego lub poleceniem ustawionym w
sterowniku serwa.

3 Tryb momentu | Pr0.01=2

Tryb pierwszy:

tryb pozycji _ Tryb sterowania jest przetgczany za pomocg wejscia
4 .| Pr0.01=3

Tryb  drugi: zewnetrznego.

tryb predkosci

Tryb pierwszy:

tryb pozycji

Tryb sterowania jest przetaczany za pomocg wejscia

5 Tryb drugi: | Pr0.01=4
zewnetrznego.

tryb  momentu
obrotowego

1. Tryb
pierwszy:

tryb

predkosci Pr0.01=5 Tryb sterowania jest przetaczany za pomocg wejscia
2. Tryb drugi: ' zewngtrznego.

tryb
momentu
obrotowego

Krok zmiany trybu pracy:

1. Przetacz sterownik w tryb Wylgczonego Serwa.

2. Zmodyfikuj odpowiednie parametry trybu sterowania i zapisz je do EEPROM.

3. Wylacz/wiacz zasilanie, aby nowy tryb zaczat dziata¢ po zakonczeniu konfiguracji.

8.1 Kontrola pozycji

Uwaga: Przed przeprowadzeniem prébnego uruchomienia kontroli pozycji nalezy przeprowadzié¢ inspekcje.

Tabela 8.2: Konfiguracja parametréw kontroli pozycji

Numer | parametr | nazwa wejscie | wartos¢ jednostka
1 Pr0.01 Ustawienia trybu sterowania / 0 /
2 Pr0.06 Ustawienia kierunku obrotu impulsu 0
komendy
3 Pr0.07 Ustawienia trybu wejscia impulsu 0~3
komendy
4 Pr0.08 Ilo$¢ impulséw komendy na jedna petna Wybor Impuls
rewolucje silnika uztkownika
5 Pr0.09 Licznik elektronicznej przektadni 1
6 Pr0.10 Mianownik elektronicznej przektadni 1
7 Pr3.12 Czas przyspieszenia / Wybor millisekunda
uztkownika




8 Pr3.13 Czas hamowania / Wybor millisekunda
uztkownika
9 Pr3.14 Czas sigmoidalnego / Wybor millisekunda
przyspieszania/lhamowania uztkownika
10 Pr5.18 Inwalidacja zakazu wprowadzania / 1 /
impulséw komendy
11 Pr4.00 Wybér wejscia SI1 Srv_on | Hex:0003 /
#Schemat polgczen
|
DC12.24\ [ COM 31
~I / : Srv oo
+ 3
prulse UL
UUL =
w— 1.~
=5
—— D
ety I e f DR

@ Kroki operacyjne:

NouswnNE

Podtacz ztgcze CN1.

Podtacz zasilanie (DC12V do 24V) do sygnatu sterujgcego (COM_SI +i SI1).
Podtacz zasilanie do sterownika.
Potwierdz warto$¢ parametrow, zapisz je do EEPROM i wytgcz/wigcz zasilanie (sterownika).
Podtacz wejscie Srv_on, aby przetaczy¢ sterownik w tryb serwo i zasili¢ silnik.
Podaj niskoczestotliwosciowy sygnat impulsowy i kierunkowy, aby uruchomi¢ silnik na niskiej predkosci.
Sprawdz predkos¢ obrotowg silnika w trybie monitorowania ("d01SP"), czy predkos¢ obrotowa jest

zgodna z ustawieniami, i czy silnik zatrzymuje sie po zatrzymaniu polecenia (impulsu).
Jesli silnik nie dziata poprawnie, sprawdz przyczyny braku obrotu silnika w trybie monitorowania danych
("d17Ch").

Sterownik jest szeroko stosowany do precyzyjnego pozycjonowania w trybie kontroli pozycji.

Rysunek 8-1: Podtaczenie sygnatéw w ztgczu sterowania CN1 w trybie kontroli pozycji
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Rysunek 8-2: Typowy schemat podtaczenia w trybie kontroli pozycji
Uwaga: Dla sterownika o mocy powyzej 1,5 kW, tréjfazowe potaczenie jest lepsze niz jednofazowe, podtacz L1,
L2L3



(Zestawienie odpowiednich parametréw) w trybie kontroli pozyciji.

8.1.1 Proces wprowadzania impulséw komendy
Dostegpne sa ponizsze trzy rodzaje polecen pozycyjnych (sekwencje impulsow):

Impulsy fazy A'i B.

Impulsy kierunku dodatniego/impulsy Kierunku ujemnego.

Impulsy z dodatnim znakiem.

Prosze skonfigurowac sposob generowania impulsow oraz metode liczenia impulséw zgodnie ze specyfikacja i
konfiguracja instalacji kontrolera nadrzgdnego.

Nazwa Konfiguracja kierunku obrotu Tryb
impulsow komendy

Zakres o~1 Jednostka| — Domyslnie | O
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 000DH
dostepu

Repower o]

Ustawienie kierunku obrotu impulsu komendy i typu wejscia impulsu komendy

Nazwa Ustawienie trybu wejscia impulséw | Tryb
komendy
Zakres 0~3 Jednostka| — Domyslnie | 1
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 000FH
dostepu
Repower o]
Polecenie Polecenie
Pr0.06 | Pr0.07 Format impulséw komendy Sygnat | kierunku kierunku
dodatniego ujemnego
0 90-stopniowa réznica Impuls + 0 i
At HHET L i,
Oor2 | fazowa dwufazowego L i
impulsu (f f ; znak wHL =T
impulsu (faza A + faza B) I, - — ko
Impuls kierunku dodatniego + | Impuls + = ]
1 impuls kierunku ujemnego znak —+
Impuls+ | _ 111
3 Impuls + znak it S A |
znak i : ; ‘%‘;;%I—
Rdéznica fazowa 90 stopni B iy
1 Oor2 dwufazowego impulsu Impuls+ | & Jis M
& P znak L = pp=
(faza A + faza B) BAabE AR B9 BiEH AR EAT90"
Impuls kierunku dodatniego + | Impuls + _If‘g—l_l_Fi~
1 impuls kierunku ujemnego znak :2\;24—\J—\_
Impuls + _Izl‘:sl—l_l—l__l:;’r:sl—l_[—l_
3 Impuls + znak znak T~
6 16 |t6 6
Dopuszczalna najwieksza czestotliwos¢ i najmniejsza szerokos$¢ impulsu sygnatu wejsciowego
komendy.




Dopuszczalna Najmniejsza szerokos¢ impulsu
Interfejs wejsciowy sygnatu maksymalna czasowego
PULS/SIGN czestotliwos¢ t1 2 t3 t4 t5 t6
wejsciowa
Interfejs | Interfejs na diugie 500kpps 2 1 1 1 1 1
serii odlegtosci
impulséw | Wyjscie kolektora 200kpps 5 25 |25 |25 |25 |25
otwartego

8.1.2 Funkcja przekladni elektronicznej

Funkcja mnozy wej$ciowe polecenie impulsowe od kontrolera nadrzednego przez wczesniej ustalony
wspotczynnik dzielenia lub mnozenia, a nastgpnie stosuje wynik do sekcji kontroli pozycji jako polecenie
pozycyjne. Dzigki tej funkcji mozna ustawi¢ pozadane obroty silnika Iub odleglos¢ ruchu na jednostke
wejsciowego polecenia impulsowego.

Nazwa llos¢ impulséw komendy na jedng | Tryb P S T
petna rewolucje silnika.
Zakres 0-8388608 | Jednostka |P Domyslnie | O
Typ danych | 32bit Tryb R/W Adres 0010H
dostepu 0011H
Repower o]

Ustaw impuls komendy, ktéry powoduje jedna petna obrét watu silnika.

1. Jesli PrO08 # 0, rzeczywista liczba obrotow = liczba impulséw / Pr008
2. Jesli PrO08 = 0, Pr0.09 Licznik pierwszy przektadni elektronicznej i Pr0.10 Mianownik
przektadni elektroniczne;j stajg si¢ wazne.

Nazwa Licznik pierwszy przektadni Tryb
elektronicznej.

Zakres 1~1073741824 | Jednostka| — Domyslnie| 1

Typ danych | 32bit Tryb R/W Adres 0012H
dostepu 0013H

Repower o]

impulsem komendy.

Nazwa Mianownik pierwszy przekfadni Tryb
elektronicznej.

Ustaw licznik dzielenia/mnozenia, ktory jest uzywany w operacji zgodnej z wejsciowym

Zakres 1~1073741824 | Jednostka| — Domyslnie | 1

Typ danych | 32bit Tryb R/W Adres 0014H
dostepu 0015H

Repower o]

Ustaw mianownik dzielenia/mnozenia, ktory jest uzywany w operacji zgodnej z
wejsciowym impulsem komendy.

Pr0.09 Pr0.10 Operacja dzielenia/mnozenia komendy




) ) [Wartosé¢ Pr0.09] ool

|Wejscie polecenia impulsowego olecenie pozy cji

1-10737 | 1-10737 > >
[Warto$é¢ Pr0.10]

41824 41824

1.  Ustawienia:
1.1 Liczba impulséw komendy wejSciowej sterownika wynosi X
1.2 Liczba impulséw enkodera po podziale czgstotliwosci i podwojeniu
czestotliwosci wynosi Y
1.3 Liczba impulséw na obrét enkodera silnika wynosi Z
1.4 Tlo$¢ obrotéw silnika wynosi W
2. Obliczenia:
2.1 Y =X*Pr0.09/Pr0.10
2.2 Dla enkodera 17-bitowego: Z = 2717 = 131072
Dla enkodera 23-bitowego: Z = 2723 = 8388608

8.1.3 Filtr polecenia pozycji

Aby sprawic, ze polecenie pozycyjne podzielone lub pomnozone przez przektadnig¢ elektroniczng bedzie
ptynne, ustaw filtr komendy.

Nazwa Filtr wygtadzajacy polecenie | Tryb
pozycyjne
Zakres 0~32767 Jednostka 0.1ms Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 022DH
dostepu
Repower o]

® Ustaw stalg czasowg pierwszego filtru op6znienia w odpowiedzi na polecenie
pozycyjne.

® (dy zastosowane jest kwadratowe polecenie dla docelowej predkosci Ve, ustaw
stalg czasowa pierwszego filtru opdznienia, jak pokazano na ponizszym rysunku.

Speed | Positional command before filter

[r/min] Positional command after filter FHisEswening
waiting time

Vo feees
% Positional command smoothing
Vex0.63271  p---- “/, filter setup time [ms]
1 (Pr2.22 x 0.1 ms)
VCx0.368° [ ----f-3-sfmmmm e e -
o |
Nazwa Filtr FIR dla polecenia pozycyjnego Tryb

F2:23 Zakres 0~10000 Adres 0.1ms Domyslnie | O




Typ danych

16bit

Tryb
dostepu

R/W

Adres 022FH

Repower

(0]

® Ustaw stalg czasowa pierwszego filtru opdznienia w odpowiedzi na polecenie

pozycyjne.

® Gdy zastosowane jest kwadratowe polecenie dla docelowej predkosci Ve, ustaw czas
przybycia Ve, jak pokazano na ponizszym rysunku.

Speed
[r/min]

Ve

Positional command before filter

"ositional command after filter

Filter switching
waiting time

\ time [ms]
' (Pr2.23 x 0.1 ms)"!

' Positional command
, smoothing filter setup

8.1.4 Wyjscie impulsow z enkodera silnika

Informacje o ilo$ci ruchu moga by¢ przesytane do kontrolera nadrzgdnego w postaci impulsow faz AiB z

serwonapedu.

Nazwa Liczba impulsow wyjsciowych na Tryb
jedna petng rewolucje silnika.
Zakres 1~2500 Adres P/r Domyslnie| 2500
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0017H
dostepu
Repower o]

Ustaw licznik operacji dzielenia/mnozenia, ktora jest wykonywana zgodnie z
wejsciowym impulsem komendy.

Pr0.12 *

Nazwa Odwrdcenie logiki wyjscia Tryb P S T
impulsowego
Zakres 0~1 Adres | — Domyslnie| 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0019H
dostepu
Repower o]

Mozna skonfigurowaé logike fazy B oraz zrodto wyjscia impulsowego. Dzieki temu
parametrowi mozna odwroci¢ relacje fazowa miedzy impulsami fazy A a fazg B,
odwracajac logike fazy B. <Odwrocenie logiki wyjscia impulsowego>

FazaB | || L]

Pr0.12 | Logika fazy B | Niezgodnie z zegare Zgodnie z zegarem
0 Faza A Faza A

Brak

odwrdcenia

FazaB || || L




Odwrécenie

Faza A

Fazag || ][

Faza A

Fazag | || L]

8.1.5 Wyjscie sygnatu ""Position Complete"” (INP)

Zakonczenie pozycjonowania mozna zweryfikowac za pomoca sygnatu wyjsciowego zakonczenia
pozycjonowania (INP). Gdy bezwzgledna warto$¢ licznika odchylenia pozycyjnego w kontroli pozycji jest
réwna lub ponizej zakresu zakonczenia pozycjonowania okreslonego przez parametr, wyjscie jest wlaczone
(ON). Obecno$¢ lub brak polecenia pozycji moze by¢ okreslony jako jedno z kryteriow oceny.

Nazwa Zakres zakonczenia pozycjonowania Tryb :
Zakres 0~10000 Adres |lednostka |Domyslnie 10
enkodera
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 043FH
dostepu
Repower -

Ustaw czas odchylenia pozycji, przy ktorym sygnat zakonczenia pozycjonowania (INP1)

jest generowany.

STREPR Zakres

Nazwa Konfiguracja wyjscia zakonczenia Mode
pozycjonowania
Adres Jednostka | Domyslnie
0~3 . 0
polecenia
Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0441H
dostepu




Wybierz warunek do wyjscia sygnatlu zakonczenia pozycjonowania (INP1)

Warto$¢| Dzialanie sygnalu zakonczenia pozycjonowania

0 Sygnat wlaczy sie, gdy odchylenie pozycji bedzie mniejsze niz Pr4.31
[zakres zakonczenia pozycjonowania].

1 Sygnatl wiaczy sie, gdy nie ma polecenia pozycji, a odchylenie
pozycji jest mniejsze niz Pr4.31 [zakres zakonczenia
pozycjonowania].

2 Sygnatl wiaczy sie, gdy nie ma polecenia pozycji, sygnal detekcji
zerowej predkosci jest WLACZONY, a odchylenie pozycji jest
mniejsze niz Pr4.31 [zakres zakonczenia pozycjonowania].

3 Sygnatl wiaczy sie, gdy nie ma polecenia pozycji, a odchylenie
pozycji jest mniejsze niz Pr4.31 [zakres zakonczenia
pozycjonowania]. Nastepnie utrzymuje stan "ON" do momentu
wprowadzenia kolejnego polecenia pozycji. W kolejnym etapie stan
"ON" jest utrzymywany do czasu uplynigcia czasu Pr4.33 (czas
utrzymania INP). Po uplywie czasu utrzymania, sygnat wyjsciowy
INP bedzie wlaczany/wylaczany zgodnie z nadchodzacym
poleceniem pozycji lub warunkiem odchylenia pozycji.

Nazwa Czas utrzymania INP Tryb -

Zakres 0~30000 Jednostka | 1ms Domyslnie | O

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0443H
dostepu

Repower -

Ustaw czas utrzymania (hold time), gdy Pr4.32 (konfiguracja wyjscia zakonczenia
pozycjonowania) wynosi 3.

Warto$¢ Stan sygnatu zakonczenia pozycjonowania
Czas utrzymania jest utrzymywany bezwzglednie, utrzymujac
0 stan WEACZONY do momentu otrzymania kolejnego polecenia
pozyciji.
1-30000 ON state is maintained for setup time (ms)but switched to OFF
state as the positional command is received during hold time.

I port wyj$ciowy powinien by¢ przypisany do "INP". Szczegély tych parametrow mozna znalez¢ w PA 410 -
PA415.

Inne ustawienia dla funkcji SI/SO
Dla szczegdtdw dotyczacych funkcji wejscia SI, odwotaj sie do Pr4.00 - Pr4.09.
Dla szczegotow dotyczacych funkcji wyjscia SO, odwolaj si¢ do Pr4.10 - Pr4.15.

8.2 Kontrola predkosci

Uwaga : Wejscie analogowe dla trybu momentu obrotowego/predkosci jest dostgpne tylko dla modeli
ELP-RS***Z. Prosze przeprowadzi¢ inspekcje przed testowaniem kontroli predkosci.



Tabela 8.3 Ustawienia parametrow kontroli predkosci

Numer | Parametr | Nazwa wejscie Ustawienie Jednostka
1 Pr0.01 Ustawienia trybu sterowania / 1 /
2 Pr3.12 Ustawienia czasu przyspieszania / Uzytkownika | millisekunda
3 Pr3.13 Ustawienia czasu hamowania / Uzytkownika | millisekunda
Ustawienia czasu /
4 Pr3.14 przyspieszania/lhamowania Uzytkownika | millisekunda
sigmoidalnego
5 Pr3.15 Wybor funkcji blokowania przy zerowej | / 1 /
predkosci
6 Przelaczanie pomiedzy zrodtem
Pr3.00 wewngtrznym a zewngetrznym dla / Uzytkownika | /
ustawienia predkosci
Pr3.01 Wybdr kierunku polecenia predkosci / Uzytkownika | /
Pr3.02 Wzmocnienie wejscia polecenia / Uzytkownika | obr/V
predkosci
9 Pr3.03 Odwracanie wejscia ustawienia / Uzytkownika | /
predkosci
10 Pr4.22 Ustawienia przesunigcia wejscia / Uzytkownika | 0.359mv
analogowego I(Al1)
11 Pr4.23 Filtr wejscia analogowego I(All) / Uzytkownika | 0.01ms
12 Pr4.00 Wybbér wejscia SI1 Srv_on hex:0300 /
13 Pr4.01 Wybdr wejscia S12 ZeroSpd | hex:1100 /
14 Pr4.02 Wybdr wejscia SI3 IntSpd1l | hex:0EQ0 /
15 Pr4.03 Wybbdr wejscia SI4 IntSpd2 | hex:0F00 /
16 Pr4.04 Wybor wejscia SI5 IntSpd3 | hex:1000 /
17 Pr4.05 Wybor wejscia S16 Vc-Sign | hex:1200 /
#Schemat podiaczen
1
DCI224V ————————— (v s
. 2 Srv_on
3
ZeroSpd
y IntSpd1
8
IntSpd2
10
1 IntSpd3
Vc-Sign
A D10V o Al dncti el
All+
o An-




®Kroki operacji
1. Podtacz ztacze CN1.

2. Podaj zasilanie (od DC12V do 24V) na sygnat sterujacy (COM_SI i SI1).
3. Podaj zasilanie na sterownik.
4, Potwierdz warto$¢ parametrow, zapisz je do EEPROM i wylacz/wlacz zasilanie (sterownika).
5. Podlacz wejécie Srv_on, aby wprowadzi¢ sterownik w tryb gotowosci serwonapedu i zasili¢ silnik.
6. Zastosuj napigcie state pomigdzy wejsciem polecenia predkosci, All, a AGND, stopniowo zwickszajac od
0V, aby potwierdzi¢ prace silnika.
7. Sprawdz predkos¢ obrotowg silnika w trybie monitorowania ("dO1SP").
»  Sprawdz, czy predkos¢ obrotowa jest zgodna z ustawieniem, czy tez nie.

»  Sprawdz, czy silnik zatrzymuje si¢ przy poleceniu zerowej predkosci.
» Jedli silnik obraca si¢ z mikropredkos$cia przy napieciu polecenia réwnej 0.

8. Jesli cheesz zmieni¢ predkosé obrotowa i kierunek, ponownie ustaw nastepujace parametry: Pr3.00, Pr3.01,
Pr3.03.

o Jedli silnik nie dziata poprawnie, odwotaj si¢ do czynnika braku pracy silnika w trybie monitorowania
danych ("d17Ch").

Sterownik jest powszechnie uzywany do precyzyjnej kontroli predkosci w trybie kontroli predkosci. Mozesz
kontrolowa¢ predko$¢ zgodnie z analogowym poleceniem predkosci od kontrolera nadrzednego lub
poleceniem predkosci ustawionym w sterowniku serwa.
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Rysunek 8-3: Typowy schemat podtaczenia w trybie predkosci
Uwaga: Dla sterownika o mocy powyzej 1,5 kW, lepszy jest trojfazowy niz jednofazowy, podiacz L1, L2,
L3.

Odpowiednie parametry ustawien w trybie kontroli predkosci

8.2.1 Kontrola predkosci za pomocg analogowego polecenia predkosci

Napigcie wejsciowe analogowego polecenia predkosci jest przeksztatcane na odpowiednik cyfrowego
polecenia predkosci. Mozesz ustawi¢ filtr w celu eliminacji szumow Iub dostosowania przesunigcia.

Nazwa Speed setup, Internal /External Tryb
switching
Zakres 0~3 Jednostkal— Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0301H
dostepu
Repower -
Ten sterownik jest wyposazony w funkcje wewnetrznego ustawiania predkosci, dzigki
czemu mozna kontrolowa¢ predkos¢ tylko za pomocg wejs¢ kontaktowych..
Wartos$¢ Metoda ustawiania predkosci

0 Polecenie predkosci analogowej (SPR)

1 Wewnetrzne polecenie predkosci 1. do 4. predkosci (PR3.04-PR3.07)

2 Wewnetrzne polecenie predkosci 1. do 3. predkosci (PR3.04-PR3.06),

Polecenie predkosci analogowej (SPR)

3 Wewngtrzne polecenie predkosci 1. do 8. predkosci (PR3.04-PR3.11)
<zwiazek miedzy Pr3.00 Wewnetrzne/Zewnetrzne przelaczanie ustawien predkosci
a wewnetrznym wyborem polecenia predkosci 1-3 i wyborem polecenia predkoSci
do wybrania>

Warto$¢ | Wyboér 1| Wybér 2 Wybér 3 Wybér
wewnetrznego | wewnetrznego | wewnetrznego | polecenia
ggé?lf:;g polecenia polecenia predkosci
(INTSPD1) predkosci predkosci

(INTSPD2) (INTSPD3)

1 WYL WYL Bez efektu Predkosc 1
WL WYL Predkos¢ 2
WYL WL Predkosc¢ 3
WL WL Predkos¢ 4

2 WYL WYL Predkos¢ 1
WL WYL Predkos¢ 2
WYL WL Bez efektu Pr@dkos'_c’ 3
WL WL Polecenie

predkosci
analogowej

3 Tak samo jak [Pr3.00=1] WYL Predkosc 1-4
WYL WYL WL Predkosé 5
WL WYL WL Predkosc 6
WYL WL WL Predkosé¢ 7
WL WL WL Predkosc 8




Nazwa

Wybdr kierunku obrotowego
polecenia predkosci

Tryb

Zakres 0~1 Jednostka |— Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0303H
dostepu
Repower -
Wybierz metodg okreslania kierunku dodatniego/ujemnego.

Wartos¢ | Wybierz znak | Kierunek Kierunek polecenia
polecenia polecenia pozycji
predkosci (od 1. | predkosci (VC-
do 8. predkosci) SIGN)

0 + Bez efektu Kierunek dodatni
- Bez efektu Kierunek ujemny

1 Znak nie ma WYL Kierunek dodatni
znaczenia
Znak nie ma WL Kierunek ujemny
znaczenia




Nazwa Wzmocnienie  wejscia  polecenia | Tryb
predkosci

Zakres 10~2000 Jednostka ((r/min)/V | Domyslnie | 500

Pr3.02

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0305H
dostepu

Repower -

Na podstawie napiecia zastosowanego do analogowego polecenia predkosci (SPR),
ustaw wspoélczynnik konwersji na predkos$¢ polecenia silnika. Mozesz ustawié
"pochylenie" relacji miedzy napigciem wejSciowym polecenia a predkoscia silnika,
przy uzyciu Pr3.02. Domyslnie ustawione jest Pr3.02=500 (obr/min)/V, co oznacza,
ze wejscie 6V daje predkos¢ 3000 obr/min.

Uwaga:

=

Nie stosuj wigcej niz =10V do wejscia polecenia predkosci (SPR).

2. Jesli poza sterownikiem tworzysz petle pozycji podczas korzystania ze sterownika
w trybie kontroli predkosci, ustawienie Pr3.02 wprowadza wigkszg zmienno$¢ w
ogolnym systemie serwonapedu.

3. Zwr6¢ szczegdlng uwagg na oscylacje spowodowane wigkszym ustawieniem Pr3.02

Positive direction

Speed (r/min) /

3000 —

-10 -6 |
.= 2 4 6 8 10
Command input voltage (V)
Slope at ex-factory 4
ey / <«—-3000
Nazwa Odwrdcenie wejscia polecenia Tryb
predkosci
Zakres 0~1 Jednostka — Domyslnie | 1
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0307H
dostepu
Repower -

Okresl polarno$¢ napigcia zastosowanego do analogowego polecenia predkosci (SPR).
Wartos$¢ Kierunek obrotu silnika

0 Bez [+napiecie] —=» [+ Kierunek] [- napigcie]—p [-kierunek]
odwracania
1 Odwracanie [+napigcie] =»[- kierunek] [- napigcie] =—»[+kierunek]

Uwaga: Jesli skonfigurujesz system sterowania serwem z tym sterownikiem
ustawionym w trybie kontroli predkosci i zewnetrzng jednostkg pozycjonowania, silnik
moze dziata¢ w sposdb nietypowy.

Akcja, jesli polaryzacja sygnatu polecenia predkosci z jednostki i polaryzacja tego ustawienia

parametru nie s3 zgodne.




8.2.2 Kontrola predkosci za pomocg wewnetrznego polecenia predkosci
Mozesz kontrolowac¢ predkos¢, uzywajac wewnetrznego polecenia predkosci ustawionego w parametrze. Przy
uzyciu wyboru wewnetrznego polecenia predkosci 1, 2, 3 INTSPD 1, 2, 3), mozesz wybra¢ odpowiednie
polecenie predkosci.

Nazwa Konfiguracja predkosci, przetgczanie | Tryb
wewnetrzne/zewnetrzne
Zakres 0~3 Jednostka— Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0301H
dostepu
Repower -

Ten sterownik jest wyposazony w funkcje wewnetrznego ustawiania predkosci, dzigki
czemu mozna kontrolowa¢ predkosé tylko za pomocg wejs¢ kontaktowych.

Wartosé Metoda ustawiania predkosci

0 Analogowe polecenie predkosci (SPR)

1 Wewngtrzne polecenie predkosci 1. do 4. predkosci (PR3.04-PR3.07)

5 Wewngetrzne polecenie predkosci 1. do 3. predkosci (PR3.04-

PR3.06), Analogowe polecenie predkosci (SPR)

3 Wewngtrzne polecenie predkosci 1. do 8. predkosci (PR3.04-PR3.11)
<Zwiazek miedzy Pr3.00 Wewnetrzne/Zewnetrzne przelaczanie ustawien
predkosci a wewnetrznym wyborem polecenia predkosci 1-3 i wyborem polecenia
predkosci do wybrania>

Wartos¢ | Wybor 1 | Wybér 2 Wybér 3 Wybor
wewnetrznego | wewnetrznego | wewnetrznego | polecenia
polecenia polecenia polecenia predkosci
predkosci predkosci predkosci
(INTSPD1) (INTSPD2) (INTSPD3)

1 WYL WYL Bez efektu Predkosc 1
WL WYL Predkos¢ 2
WYL WL Predkosc¢ 3
WL WL Predkos¢ 4

2 WYL WYL Predkos¢ 1
WL WYL Predkos¢ 2
WYL WL Bez efektu Predkosc¢ 3
WL WL Analogowe

polecenie
predkosci

3 Tak samo jak [Pr3.00=1] WYL Predkosc 1-4
WYL WYL WL Predkos¢ 5
WL WYL WL Predkos¢ 6
WYL WL WL Predkosé¢ 7
WL WL WL Predkosc 8

Wybierz metodg okreslania kierunku dodatniego/ujemnego.

Wartos¢ | Wybierz znak | Kierunek Kierunek polecenia
polecenia polecenia pozycji
predkosci (od 1. | predkosci (VC-
do 8. predkosci) SIGN)

0 + Bez efektu Kierunek dodatni
- Bez efektu Kierunek ujemny




1 Znak nie ma wptywu | WYL Kierunek dodatni
Znak nie ma wptywu | WL Kierunek ujemny

Nazwa Wybar kierunku obrotowego Tryb
polecenia predkosci

Zakres o~1 Jednostka (— Domyslnie | O

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0303H
odczytu

Repower -

Nazwa Wzmocnienie  wejscia  polecenia | Tryb

predkosci

Zakres 10~2000 Jednostka ((r/min)/V | Domyslnie | 500

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0305H
dostepu

Repower -

Na podstawie napiecia zastosowanego do analogowego polecenia predkosci (SPR),
ustaw konwersje wzmocnienia na predko$é polecenia silnika. Mozesz ustawié "slope"
relacji miedzy napigciem wejSciowym polecenia a predkoscia silnika za pomoca Pr3.02.
Domyslnie ustawione jest Pr3.02=500(r/min)/V, wigc wejscie 6V staje si¢ 3000r/min.
Uwaga:

1. Nie stosuj wigcej niz =10V do wejscia polecenia predkosci (SPR).

2. Gdy komponujesz petle pozycji poza sterownikiem, podczas gdy uzywasz sterownika
w trybie kontroli predkos$ci, ustawienie Pr3.02 wprowadza wigksza zmienno$¢ w catym
systemie serwo.

1. 3. Zwr6¢ dodatkowg uwage na oscylacje spowodowane wigkszym ustawieniem
Pr3.02.
Positive direction
Speed (r/min) /
3000 —
-10__-6 ] |
- 2 4 6 8 10

Command input voltage (V)
Slope at ex-factory

B / <—-3000
Nazwa Odwrdécenie wejscia polecenia Tryb
predkosci
Zakres 0~1 Jednost |_ Domysinie |
ka
Data Type 16bit Tryb R/W Adres 0307H




dostepu

Repower -

Okresl polarno$¢ napiecia zastosowanego do analogowego polecenia predkosci (SPR).

'Wartos$¢ |[Kierunek obrotu silnika

0 Bez odwracania |[+ napigcie]®[+ Kierunek] [- napigcie] = [-kierunek]
1 Odwracanie [+ napigcie]®]- kierunek] [- napigcie] =»[+kierunek]

Uwaga: Podczas komponowania systemu sterowania serwo z tym sterownikiem

ustawionym w trybie kontroli predkosci i zewnetrzng jednostka pozycjonujaca, silnik

moze zachowywac si¢ nietypowo.
Dziatanie w przypadku, gdy polarnos¢ sygnatu polecenia predkosci z jednostki i polarnosé ‘

tego ustawienia parametru nie zgadzajg sig.

Nazwa Pierwsza predkosé ustawienia Tryb
predkosci

Zakres -10000~10000 | Jednostka pbr/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0309H
dostepu

Repower -

Nazwa Druga predkos¢ ustawien predkosci Tryb -

Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 030BH
dostepu

Repower -

Nazwa Trzecia predkos¢ ustawien predkosci Tryb H

Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 030DH
dostepu

Repower -

Nazwa Czwarta predkos¢ ustawien predkosci Tryb H

Zakres -10000~10000 | Jednostka f/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 030FH
dostepu

Repower -




Repower

Ustaw predkosci wewnetrzne, od 1. do 8.

Nazwa Pigta predkos¢ ustawien predkosci Tryb H

Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0311H
dostepu

Repower -

Nazwa Szosta predkosé ustawien predkosci Tryb -

Zakres -10000~10000 | Jednostka f/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0313H
dostepu

Repower -

Nazwa Siodma predkos¢ ustawien predkosci Tryb H

Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0315H
dostepu

Repower -

Nazwa Osma predkos¢ ustawien predkosci Tryb -

Zakres -10000~10000 | Jednostka r/min Domyslnie | O

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0317H
dostepu

8.2.3 Przyspieszenie i hamowanie predkosci polecenia

Na podstawie wprowadzonego polecenia pre¢dkosci, dodaje si¢ przyspieszenie i hamowanie jako
wewnetrzne polecenia predkosci do kontroli predkosci. Ta funkcja moze by¢ uzywana podczas wprowadzania
schodkowego polecenia predkosci i wewnetrznego ustawiania predkosci. Ponadto funkcje przyspieszania i
hamowania mozna takze uzywac w celu redukcji wibracji poprzez zmiang przyspieszenia.

Nazwa Czas ustawienia przyspieszania Tryb H

Zakres 0~10000 Jednostka Ms/ Domyslnie 100
(1000r/min)

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0319H

dostepu

Repower -

Name Czas ustawienia hamowania Tryb ﬂ

Range 0~10000 Jednostka Ms/ Domyslnie 100
(1000r/min)




Data Type

16bit

Tryb R/W

dostepu

Adres

031BH

Repower -

Ustaw czas przetwarzania przySpieszania/hamowania w odpowiedzi na wprowadzong
komendg predkosci. Ustaw czas wymagany, aby komenda predkosci (wejscie krokowe)
osiggneta 1000 obr./min w Pr3.12 Konfiguracja czasu przyspieszania. Ustaw takze czas
wymagany, aby komenda predkosci osiagneta od 1000 obr./min do 0 obr./min, w Pr3.13
Konfiguracja czasu hamowania. Zaktadajac, ze docelowg wartoscig komendy predkosci
jest Vc (obr./min), czas wymagany do przyspieszania/hamowania mozna obliczy¢ z
ponizszego wzoru.
Czas przyspieszania (ms) = Vc/1000 * Pr3.12 * 1 ms
Czas hamowania (ms) = V¢/1000 * Pr3.13* 1 ms

Stepwise input speed command Speed command after

[Srf:ﬁ;c]’ 3 acceleration/deceleration
i ! process
1000 r/min |- ----- 3 . S
; E
i :
; ! o
p— ——
Pr3.12x1 ms Pr3.13x1 ms
Nazwa Ustawienia czasu Mode
przys$pieszania/hamowania z funkcja
sigmoidalna
Zakres 0~1000 Jednostka ms Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 031DH
dostepu
Repower o]

Speed
[r/min]

Target speed (Vc)

ts

process

ta=Vc/1000 x Pr3.12 x 1 ms
td = Vc/1000 x Pr3.13 x 1 ms

ts=Pr3.14 x 1 ms

ta2>ts, td2>ts

* Use with the setup of

Set S-curve time for acceleration/deceleration process when the speed command is
applied. According to Pr3.12 Acceleration time setup and Pr3.13 Deceleration time
setup, set up sigmoid time with time width centering the inflection point of

acceleration/deceleration.

Speed command after
acceleration/deceleration

Pl Time

8.2.4 Sygnal osiggnigtej predkosci - wyjscie AT-SPEED.

Kiedy predkos¢ silnika osiagnie warto$¢ ustawiong przez parametr PA_ 436 (ustawienie predkosci
docelowej), sygnat wyjsciowy predkosci osigga stan wyjsciowy (AT-SPEED). Funkcj¢ t¢ mozna




skonfigurowac¢ za pomocg parametréw funkcji wyjsciowej 10, jak opisano w parametrach 10 Pr4.10. Gdy
predkos¢ spetnia okreslone warunki, odpowiadajacy ustawiony port wyjscia IO moze zosta¢ wiaczony.5 fv

Nazwa At-speed(Speed arrival) Tryb -
Zakres 10~2000 Jednostkal r/min Domyslnie | 1000
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0449H
dostepu
Repower -
Ustaw czas detekcji wyjscia predkosci docelowej (AT-SPEED).
Gdy predkos¢ silnika przekroczy t¢ ustawiona warto$¢, wyjscie predkosci docelowej
(AT-SPEED) zostanie aktywowane.
Detekcja jest zwiagzana z histereza 10 obr/min. .
Speed
[r/min] Motor speed
Pr4.36+10 |----- ,
P14.36-10 - 4~- m—mmmm oo N
_(P14.36-10) |----- SR— i—-\\- ----------------- / e
~(P14.36+10) [----- SRORRLEEELLLES et ]
the speed : o :
arrival output | OFF | ON [oFF| ON I
AT-SPEED

8.2.5 Wyjscie zgodnosci predkosci (V-COIN).
Kiedy komenda predkosci (przed przetwarzaniem przys$pieszania i hamowania) jest zgodna z predkos$cig
silnika, wyjscie predkosci jest zgodne (V-COIN). Jezeli réznica miedzy komenda predkosci a predkoscia
silnika przed przetwarzaniem przyspieszania i hamowania w sterowniku miesci si¢ w zakresie parametru
PA 435 (ustawienie zakresu predkosci), uznaje si¢ to za zgodnosc.
Funkcj¢ te mozna skonfigurowac za pomoca parametrow funkcji wyjsciowej 10, jak opisano w
parametrach 10 Pr4.10. Gdy roznica predkosci spelnia warunki ustawienia, odpowiedni port wyjscia 10
moze zosta¢ wigczony. Wérod nich, sygnat w miejscu trybu PV jest synchronizowany z sygnatem v-coin.

Nazwa Speed coincidence range Tryb

Zakres 10~2000 Jednostka | r/min Domyslnie | 50

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0447H
dostepu

Repower -




Ustaw czas detekcji wyjscia zgodnosci predkosci (V-COIN).

Wygeneruj wyjscie zgodnosci predkosci (V-COIN), gdy réznica miedzy komendg
predkosci a predkoscia silnika jest rowna lub mniejsza niz predko$¢ okreslona przez ten
parametr.

Ze wzgledu na zwigzane z tym wykrywanie zgodnoS$ci predkosci z histereza 10
obr/min, rzeczywisty zakres detekcji jest przedstawiony ponize;j.
Timing przejscia wyjscia zgodnosci predkosci z WYL do ON (Pr4.35 -10) obr/min
Timing przejscia wyjscia zgodnosci predkosci z ON do WYL (Pr4.35 +10) obr/min

Speed command after
acceleration/deceleration

Speed Pr4.35
speed |command P (Spesd cinciencs renge)
[r/min] i
Pr4a.35" :
(Speed coincidence ™ Motor speed
range S, (o P o, S S
& 3 : it ~~ Time
........ v ) Pr4.35 TTITTTITT ) T R L.
: . (Speed coincidence range)
Speed coincidence ! i ' '
s s F— ON|  OFF ON | orr |

8.2.6 "Zacisk zerowej predkosci (ZEROSPD)

Mozesz wymusi¢ ustawienie polecenia predkosci na 0, uzywajac wejscia zacisku zerowej predkosci.

Nazwa Wybér funkcji zacisku zerowej Tryb
predkosci.
Zakres 0~3 Jednostka [0.1HZ Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 031FH

dostepu

Repower -

1. Jesli Pr3.15=0, funkcja zacisku zerowej predkosci jest zabroniona. Oznacza to, ze silnik
obraca si¢ z rzeczywista predkoscia, ktora jest kontrolowana przez wejscie napigcia
analogowego 1, nawet jesli predko§¢ wynosi mniej niz 10 obr./min. Silnik dziata niezaleznie
od wartosci Pr3.16. Rzeczywista predko$¢ jest kontrolowana przez zewnetrzne wejscie
napigcia analogowego.

2. Jesli Pr3.15=1, a sygnal wejsciowy Zero Speed jest dostgpny jednoczesénie, funkcja zacisku
zerowej predkosci dziata. Oznacza to, ze silnik zatrzyma si¢ w warunkach serwo-on,
niezaleznie od predkosci silnika, i niezaleznie od warto$ci Pr3.16.

3. Jesli Pr3.15=2, funkcja zacisku zerowej predkosci zalezy od wartosci Pr3.16. Jesli rzeczywista
predkos$¢ jest mniejsza niz warto§¢ Pr3.16, silnik zatrzyma si¢ w warunkach serwo-on.

Nazwa Poziom zacisku zerowej predkosci. Tryb u:

Zakres 10~2000 Jednostka fr/min Domyslnie 30

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0321H
dostepu




Repower -

Kiedy warto$¢ podawana jako predko$¢ analogowa w trybie sterowania predkoS$cia jest mniejsza niz ustawiony
poziom zacisku zerowej predkosci, polecenie predkosci zostanie silnie ustawione na 0.

Inne ustawienia funkcji SI/SO
Aby uzyskac szczegélowe informacje na temat funkcji wejscia SI, odnies si¢ do Pr4.00 — Pr4.09.
Aby uzyskac szczegdlowe informacje na temat funkcji wyjécia SO, odnies si¢ do Pr4.10 — Pr4.15.

8.3 Kontrola momentu

Uwaga: Wejscie analogowe dla trybu momentu obrotowego/predkosci jest dostepne tylko dla modeli
ELP-RS***Z. Prosze przeprowadzi¢ inspekcje przed rozpoczeciem testu sterowania predkoscia.
Tabela 8.6 Ustawienia parametrow sterowania momentem obrotowym.

Numer | Parametr | Nazwa wejscie | Ustawienie Jednostka
1 Pr0.01 Konfiguracja trybu sterowania / 2 /
2 Pr3.12 Ustawienia czasu przyspieszania / Uzytkownika | ms
3 Pr3.13 Ustawienia czasu hamowania / Uzytkownika | ms
4 Pr3.14 Ustawienia czasu / Uzytkownika | ms
przyspieszania’lhamowania sigmoidalnego
5 Pr3.15 Wybér funkcji zacisku zerowej predkosci | / 0 /
6 Pr3.17 Przetgczanie migdzy ustawieniem / 0 /
momentu obrotowego
wewnetrznego/zewnetrznego
7 Pr3.19 Wspotczynnik wejscia kierunku polecenia | / Uzytkownika | 0.1V/100%
momentu obrotowego
8 Pr3.20 Ustawienia odwrocenia wej$cia momentu | / Uzytkownika | /
obrotowego
9 Pr3.21 Wartos¢ limitu predkosci 1 / Uzytkownika | r/min
10 Pr4.00 Wybér wejscia SI1 Srv_on | hex:030000 /
11 Pr4.28 Ustawienia przesunigcia dla wejscia / Uzytkownika | 0.359mv
analogowego 3 (Al3)
12 Pr4.29 Filtr wejscia analogowego 3 (AI3) / Uzytkownika | 0.01ms
#Schemat podlaczenia
1
DC12-24V cOM 3T
= - Srv_on
. DCLOV - Aveh i
All+
40 All-
#Kroki postepowania

1. Podtacz zacisk CN1.

2. Podlacz zasilanie (DC12V do 24V) do sygnatu sterujacego (COM_SI + 1 SI1).

3. Podlacz zasilanie do sterownika.




4. Potwierdz warto$¢ parametrow, zapisz je w pamieci EEPROM i wylacz/wlacz zasilanie (sterownika).

5. Polacz wejscie Srv_on, aby wprowadzi¢ sterownik w tryb serwo (servo-on) i zasil silnik.

6. Podlacz napigcie state pomigdzy wejscie polecenia momentu obrotowego, All, a AGND, i stopniowo
zwigkszaj je od 0V, aby potwierdzié, czy silnik pracuje.

7. Sprawdz moment obrotowy silnika w trybie monitorowania ("d04tr"), czy rzeczywisty moment obrotowy
zgadza si¢ z ustawieniami.

8. Jesli cheesz zmieni¢ magnitude momentu obrotowego, kierunek i warto$¢ ograniczenia predkosci w stosunku
do napiecia sterujacego, ustaw nastgpujace parametry: Pr3.19, Pr3.20, Pr3.21.

Jesli silnik nie dziata poprawnie, zajrzyj do sekcji "Factor of No-Motor running"” w trybie monitorowania
danych ("d17Ch").

Sterowanie momentem obrotowym odbywa si¢ zgodnie z poleceniem momentu obrotowego okreslonym w
postaci napigcia analogowego. Aby kontrolowa¢ moment obrotowy, oprocz polecenia momentu obrotowego,

konieczne jest podanie ograniczenia predko$ci, aby utrzymac predkos¢ silnika w granicach ograniczenia
predkosci.
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Rysunek 8-4: Typowy schemat zewnetrznego podtaczenia w trybie momentu obrotowego.
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Notatka: Dla sterownika o mocy wigkszej niz 1.5 kW, lepsza jest trojfazowa konfiguracja niz
jednofazowa. Podlgcz L1, L2, L3.



Zwiazane z tym ustawienia parametréw trybu sterowania momentem obrotowym

8.3.1 Wejscie analogowe polecenia momentu obrotowego.

Napiecie wejsciowe analogowego polecenia momentu obrotowego jest przeksztalcane na rownowazne
cyfrowe polecenie momentu obrotowego. Mozesz ustawi¢ filtr w celu eliminacji szumow lub dostosowania

przesuniecia.
Nazwa Wybér polecenia momentu Tryb T
obrotowego.
Zakres 0. 1. 2 Jednostka Domyslnie | O
Pr3.17 -
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0323H
dostepu

Repower -

Wartos¢ Wejscie polecenia Wejscie ograniczenia
momentu obrotowego. predkosci.
0 Wejscie analogowe 3 Parametr (P3.21)
1 Wejscie analogowe 3 Wejscie analogowe 1 dla limitu
predkosci.
2 Parametr (P3.22) Parametr (P3.21)
3 Wejscie analogowe 3 Limit predkosci O
Nazwa Wybér kierunku polecenia momentu Tryb
obrotowego.
Zakres 0~1 Jednostka|— Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0325H
dostepu

Repower -

Wybierz kierunek dodatni/ujemny polecenia momentu obrotowego.
Wartos¢ | Opis

Okresl kierunek za pomocg znaku polecenia momentu obrotowego. [+]
» kierunek dodatni, [-] » kierunek ujemny.

Okresl kierunek za pomoca znaku polecenia momentu

1 obrotowego (TC-SIGN). WYL: kierunek dodatni, ON: kierunek

ujemny.
Nazwa Wzmocnienie wejscia polecenia Tryb T
momentu obrotowego.
Zakres 10~100 Jednostka [0.1V/100% | Domyslnie 0
Typ 16bit Tryb R/W Adres 0327H
danych dostepu
Repower -




Na podstawie napigcia (V) dostarczanego do analogowego polecenia momentu

obrotowego (TRQR), ustaw wspolczynnik konwersji na polecenie momentu

obrotowego (%).

® Jednostkg warto$ci ustawienia jest [0,1

e s torque
V/100%]. Ustaw warto$¢ wejsciowa 300[%)] LOME Bee fon
napig¢cia niezb¢dng do wytworzenia
nominalnego momentu obrotowego. ~ °**{'  Rated \f°° T
® Domyslne ustawienie 30 oznacza 100 H---
3V/100%. -10W\\-8-6-4 -2 :
o 24 6 810V
v command input
voltage (V)
+200
300(%]
Nazwa Odwrdcenie wejscia polecenial Tryb T
momentu obrotowego.
Zakres 0~1 Jednostka— Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0329H
dostepu
Repower -

Ustaw polaryzacje napiecia dostarczanego do analogowego polecenia momentu

obrotowego (TRQR).

Wartos¢|

Kierunek momentu obrotowego na wyjsciu silnika.

0

Brak
odwracania

[+ napigcie} [+ kierunek] [- napigciel» [-kierunek]

Odwracanie:

[+ napiecie}—[- kierunek] [- napigice}»[+kierunek]

8.3.2 Funkcja ograniczenia momentu obrotowego.

Limit predkosci to jedna z funkcji ochronnych uzywanych podczas kontroli momentu obrotowego. Ta funkcja
reguluje predkos¢ silnika tak, aby nie przekraczata ograniczenia predkos$ci podczas sterowania momentem

obrotowym.

Nazwa Torque command input reversal Tryb
Zakres 0~1 Jednostka— Domyslnie | 0
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0329H
dostepu
Repower -

obrotowego (TRQR).

Ustaw polaryzacje napigcia zastosowanego do analogowego polecenia momentu

Wartos¢|

Kierunek momentu obrotowego na wyjsciu silnika.




0 Brak [+ napiecie}o[+ kierunek] [- napiecie}» [-Kierunek]
odwracania
1 Odwracanie [+ napiecie}»[- kierunek] [- napieice}» [+kierunek]

Nazwa Wartos¢ limitu predkosci 1. Tryb

Zakres 0~10000 Jednostka| r/min Domyslnie | 0

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 032BH
dostepu

Repower -

Ustaw limit predkosci uzywany do kontroli momentu obrotowego. Podczas sterowania
momentem obrotowym predkos$¢ ustawiona przez limit predkos$ci nie moze by¢ przekroczona.

Inne ustawienia dla funkcji SI/SO
Dla szczegotéw dotyczaceych funkcji wejsciowej Sl, odwotaj sie do PA_400 — PA409.
Dla szczego6tow dotyczacych funkcji wyjsciowej SO, odwotaj si¢ do PA 410 — PA415.

8.4 Identyfikacja stosunku bezwladnosci.

Nazwa Wspétczynnik bezwtadnosci. Tryb P S T
Zakres 0~10000 Jednostka | % Domyslnie | 250
Pr0.04 Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0009H
dostepu
Repower -

Mozna ustawic stosunek bezwtadnosci obcigzenia do bezwtadnosci wirnika (silnika)
zgodnie z réwnaniem Pr0.04 = (bezwtadnos¢ obcigzenia / bezwtadnos¢ obrotowa) x
100%. Ostrzezenie: Jesdli stosunek bezwtadnosci jest poprawnie ustawiony, jednostka
ustawienia Pr1.01 i Pr1.06 staje sie (Hz). Gdy stosunek bezwtadnosci Pr0.04 jest wiekszy
niz rzeczywista wartos¢, jednostka ustawienia wzmocnienia petli predkosci staje sie
wieksza, a gdy stosunek bezwtadnosci Pr0.04 jest mniejszy niz rzeczywista wartosé,
jednostka ustawienia wzmocnienia petli predkosci staje sie mniejsza.

8.4.1 Identyfikacja stosunku bezwladnosci online.

Silnik jest sterowany przez kontroler, a predkos$¢ silnika przekracza 400 obr./min. Ruch ma wyrazny
proces przyspieszania, rownomierng pr¢dkos¢ i proces hamowania, a stosunek bezwtadnos$ci obcigzenia
moze by¢ testowany poprzez kilkakrotne uruchomienie. Stosunek bezwladnosci z testu jest odczytywany z
panelu d16. Napisz odpowiadajacg tej wartosci z panelu warto§¢ pomniejszong o 100 do PA004.

8.4.2 Identyfikacja stosunku bezwtadnosci w trybie offline.

Przedwarunki: 1. wytaczony serwomechanizm. 2. Nieaktywne ograniczenia w kierunku dodatnim i
ujemnym. Kroki:

1. Ustaw predkos¢ probnego biegu PA604, a ustawienia PA604 nie powinny by¢ zbyt duze.

2. Wejdz w funkcje identyfikacji wspomagajacego stosunku bezwtadnoS$ci na panelu napedu, AF_GL.
3. Nacis$nij raz przycisk ENT, aby wejs¢ w tryb operacyjny, gdzie pojawi si¢ "G---"

4. Nacisnij raz przycisk <, aby wyswietli¢ "StUon"




5. Nacisnij raz przycisk A, aby uruchomi¢ silnik i rozpocza¢ identyfikacje

6. Po zakonczeniu identyfikacji, na wyswietlaczu pojawi si¢ "G XXX", co oznacza zmierzong wartos$¢

stosunku bezwtadnosci

7. Zapisz odpowiadajaca tej wartosci z panelu warto$¢ pomniejszona o 100 do PA004.

8.5 Tlumienie drgan.

Mozna uzyskaé okreslong czestotliwo$¢ rezonansowg za pomocg oprogramowania komputera PC na
podstawie monitorowania fali, a czgstotliwos¢ filtra moze by¢ ustawiona w celu skutecznego thumienia
falowania oscylacyjnego o konkretnej czestotliwosci w instrukcji pradowe;.

Szerokos$¢ nacigcia to stosunek czgstotliwosci srodka nacigeia w glebokosci 0 do szerokoS$ci zakresu
czestotliwosci przy wspotczynniku ttumienia -3dB.

Glebokos¢ putapki wynosi: gdy warto$¢ ustawiona wynosi 0, wejscie czestotliwosci srodkowej jest
catkowicie odlaczone; Gdy warto$¢ ustawiona wynosi 100, oznacza to stosunek wejscia i wyjscia, ktore sg

catkowicie przepuszczane.

Nazwa Konfiguracja trybu filtru Tryb

adaptacyjnego.
Zakres 0~4 Jednostka| — Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0201H

dostepu

Repower -
Ustaw czgstotliwos$¢ rezonansowa do oszacowania przez filtr adaptacyjny oraz specjalne
dziatanie po oszacowaniu.

Wartos¢ Opis

0 Filtr adaptacyjny: wytaczony. | Parametry zwigzane z trzecim i

czwartym filtrem wcigz przechowujg
obecng wartos¢.

1 Filtr adaptacyjny, 1 filtr| Jeden filtr adaptacyjny jest wazny,
wlaczony, jednorazowo. parametry zwigzane z trzecim

filtrem wecigcia zostang
zaktualizowane na podstawie
wydajnosci  adaptacyjnej.  Po
zaktualizowaniu Pr2.00 powraca
do wartosci 0, zatrzymujac samo-
dostosowanie.

2 Filtr adaptacyjny, 1 filtr jest Jeden filtr adaptacyjny jest wiaczony,
wazny, bedzie wazny przez parametry zwigzane z trzecim filtrem
caly czas. wciecia beda aktualizowane caly czas

na podstawie wydajnosci
adaptacyjnej.

3-4 Nie uzywane Nie uzywac

Nazwa Czestotliwos$¢ pierwszego filtra Tryb
wciecia.
Zakres 50~2000 Jednostka Hz Domyslnie | 2000




Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0203H
dostepu

Repower -

Ustaw czgstotliwo$é srodkowa pierwszego filtra wciecia.
Uwaga: funkcja filtra wcigcia zostanie wytaczona przez ustawienie tego parametru na
"2000".

Nazwa Wybdr szerokosci pierwszego filtra Tryb P S T
weciecia.

Zakres 0~20 Jednostka |— Domyslnie | 2

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0205H

dostepu

Repower -

Ustaw szeroko$¢ wcigcia w czestotliwosci srodkowej pierwszego filtra weigcia.

Uwaga: Im wyzsze ustawienie, tym wigksza szerokos$¢ weigcia mozna uzyskaé. Korzystaj
z domyslnego ustawienia podczas normalnej pracy.

Nazwa Wybadr gtebokosci pierwszego filtra Tryb P S T
wciecia.

Zakres 0~99 Jednostka |— Domyslnie | O

Typ danych | 16bit Tryb R/W Address 0207H

dostepu

Repower -

Ustaw glebokos$¢ weigcia w czgstotliwosci srodkowej pierwszego filtra wciecia..
Uwaga: Im wyzsze ustawienie, tym mniejsza glgboko$¢ weigcia i mniejsze opoznienie
fazowe mozna uzyskaé

Nazwa Czestotliwos¢ drugiego filtra wciecia. | Tryb P S T

Zakres 50~2000 Jednostka Hz Domyslnie | 2000

Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 0209H
dostepu

Repower -

Ustaw czgstotliwos¢ srodkowsg drugiego filtra wceigcia.

Uwaga: funkcja filtra wcigcia zostanie wytaczona przez ustawienie tego parametru na
"2000".

Nazwa Wybér szerokosci drugiego filtra Tryb P S T
weciecia.

Zakres 0~20 Jednostka — Domyslnie | 2

Typ danych 16bit Tryb R/W Adres 020BH

dostepu

Repower -

Ustaw szeroko$¢ wcigcia w czestotliwosci srodkowej drugiego filtra weigcia.

Uwaga: Im wyzsze ustawienie, tym wigksza szeroko$¢ wcigcia mozna uzyskac. Korzystaj
z domyslnego ustawienia podczas normalnej pracy.




Nazwa Wybér gtebokosci drugiego filtra Tryb P S T
weciecia.
Zakres 0~99 Jednostka | — Domyslnie | O
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 020DH
dostepu
Repower -

Ustaw gleboko$¢ weigcia w czgstotliwosci srodkowej drugiego filtra wcigcia..

Uwaga: Im wyzsze ustawienie, tym mniejsza gleboko$¢ wciecia i mniejsze opdznienie
fazowe mozna uzyskac.

Sprawdz aktualny ksztalt fali polecenia na komputerze gornym. Kiedy wzrost sztywno$ci powoduje, ze

polecenie pradu generuje oscylacje, a silnik zaczyna piszcze¢, uzyskaj czestotliwosé tej oscylacji z fali i
ustaw jg jako czgstotliwos¢ weigcia, aby dostosowaé szerokosé i1 giebokoscé:

Szerokos$¢ wceigcia jest opisana w nastepujacy sposob :

Szerokos¢ Szerokos¢ Szerokos¢ | Szerokosc Szerokosé Szerokos¢
wcigcia. wcigcia / wcigcia. | wciecia. wciecia / wcigcia.
czestotliwosé czestotliwosée
wcigcia. wcigcia.
0 0.50 7 1.68 14 5.66
1 0.59 8 2.00 15 6.73
2 0.71 9 2.38 16 8.00
3 0.84 10 2.83 17 9.51
4 1.00 11 3.36 18 11.31
5 1.19 12 4.00 19 13.45
6 1.41 13 4.76 20 16.00

8.6 Przelgczanie trzeciego wzmocnienia.
Oprocz konwencjonalnego przetaczania migdzy pierwszym a drugim wzmocnieniem, dodaj funkcje
trzeciego przetaczania wzmocnienia, aby skrocic¢ czas pozycjonowania i ustawiania.

Nazwa Czas waznosci trzeciego wzmochienia Tryb
pozycji.
Zakres 0~1000 Jednostka | 0.1ms Domyslnie | 0
Typ 16bit Tryb R/W Adres 060BH
danych dostepu
Repower -
Ustaw czas, w ktérym trzecie wzmocnienie staje si¢ wazne. Gdy
nie korzystasz z tego parametru, ustaw PR6.05=0, PR6.06=100.
To jest wazne tylko dla sterowania pozycja/sterowania
petnozamknigtego..
Nazwa Mnoznik trzeciego wzmocnienia Tryb
Pr6.06 pozycj.
Zakres 0~1000 Jednostka [100% Domyslnie | O




Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 060DH
dostepu

Repower -

Ustaw trzecie wzmocnienie, mnozac przez wspolczynnik
pierwszego wzmochienia: trzecie wzmaocnienie = pierwsze
wzmocnienie * PR6.06/100.

Ta funkcja jest aktywna tylko dla sterowania pozycjg. Gdy Pr6.06 jest ustawione na wartos¢ r6zng od 0,
funkcja trzeciego wzmocnienia zostanie wlgczona. Pr6.05 jest ustawiane, aby okresli¢ warto$¢ trzeciego
wzmocnienia. Przy przetaczaniu z drugiego wzmocnienia na pierwsze wzmocnienie, wystapi przejscie z
trzeciego wzmocnienia. Czas przetgczania jest ustawiony jako Pr1.19. Wezmy jako przyktad Pr1.15=7 (z lub
bez polecenia pozycji jako pierwsze i drugie wzmocnienie przy przetgczaniu warunkowym) dla ilustracji

ponizszego schematu:
Command speed -

RPM
Pr6.05 0.1ms
2nd gain 3rd gain 1st gain
Pr1.05~Pr1.09 T Pr1.00~Prl1.04
3rd gain -

Position loop gain=Pr1.00 Pr6.06/100
Velocity loop gain=Pr1.01 Pr6.06/100

8.7 Kompensacja momentu tarcia.

Nazwa Dodatkowa wartos¢ polecenia Tryb P S T
momentu obrotowego.

Zakres -100~100 Jednostka | % Domyslnie | 0
Typ 16bit Tryb R/W Adres 060FH
danych dostepu

Repower -

Name Dodatnia warto$¢ kompensacji Tryb
momentu obrotowego.




Nazwa -100~100 Jednostka | % Domyslnie | O

Zakres 16bit Tryb R/W Adres 0611H
dostepu

Typ danych | -

Nazwa Ujemna wartos¢ kompensacji Tryb P S T

momentu obrotowego.

Zakres -100~100 Jednostka | % Domyslnie | O

Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0613H
dostepu

Repower

Te trzy parametry moga bezposrednio stosowaé kompensacje momentu do polecenia

momentu obrotowego poprzez superpozycje do przodu.

8.8 Ustawienia rezystora odzyskujgcego.

Gdy moment obrotowy silnika jest przeciwny do kierunku obrotu (czgste scenariusze, takie jak
hamowanie, opadanie osi pionowej, itp.), energia jest przesytana z obcigzenia do sterownika. W tym czasie
energia ta najpierw jest odbierana przez kondensator w sterowniku, co powoduje wzrost napigcia
kondensatora. Gdy napigcie osiggnie okreslong warto$¢, nadmiar energii musi zostaé zuzyty przez rezystor

odzyskujacy.

Nazwa Zewnetrzny rezystor odzyskujacy. Tryb P S T
Zakres 10~50 Jednostka | Q Domyslnie
Typ 16bit Tryb R/W Adres 0021H
danych dostepu
Repower -

Ustaw Pr.0.16 1 Pr.0.17 w celu potwierdzenia warto$ci progowej petli roztadowania i

zglaszania alarmu przy przekroczeniu pradu.

Nazwa Wartos$¢ mocy zewnetrznego Tryb P S T
rezystora odzyskujgcego.
Zakres 0~10000 Jednostka | W Domyslnie | 20
Typ 16bit Tryb R/W Adres 0023H
danych dostepu
Repower -

Ustaw Pr.0.16 1 Pr.0.17 w celu potwierdzenia wartosci progowej petli roztadowania i
wygenerowania alarmu w przypadku przekroczenia pradu.




8.9 Funkcje zabezpieczen.
8.9.1 Limit predkosci.

Nazwa Ograniczenie maksymalnej predkosci | Tryb P S T
obrotowe;j silnika.
Zakres 0~10000 Jednostkar/min Domyslnie | 3000
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0331H
dostepu

Repower -

Ustaw maksymalng predkos¢ obrotowa silnika podczas pracy, ale nie moze przekraczaé
maksymalnej dozwolonej predkosci obrotowej silnika. .

8.9.2 Ograniczenie momentu obrotowego. (TL-SEL)

Nazwa Wybor ograniczenia momentu Tryb P S T
obrotowego.
Zakres 0~5 Jednostkal — Domyslnie | 0
Typ danych| 16bit Tryb R/W Adres 052BH
dostepu
Repower -

Ustaw metode ograniczania momentu obrotowego.
Ustawiona warto$¢ Warto$¢ limitujaca

0 PR0.13
1 PR5.22
2 TL-SEL off PR0.13
TL-SEL on PR5.22
5 PR0.13 Ograniczenie

dodatniego momentu

obrotowego. PR5.22
Ograniczenie ujemnego
momentu obrotowego.

Nazwa Drugie ograniczenie momentu Tryb P ) T
obrotowego.

Zakres 0~500 Jednostka | % Domyslnie | 300

Typ 16bit Tryb R/W Adres 052DH

danych dostepu

Repower -

Ustaw druga warto$¢ ograniczenia momentu obrotowego silnika. Warto$¢ tego
parametru jest ograniczona do maksymalnego momentu obrotowego stosowanego
silnika.




Nazwa Ograniczenie pierwszego momentu Tryb P ) T

obrotowego.
Zakres 0~500 Jednostka | % Domyslnie | 300
Typ 16bit Tryb R/W Adres 001BH
danych dostepu
Repower -

Mozna ustawi¢ warto$¢ ograniczenia momentu obrotowego silnika jako procent
maksymalnego pradu wyjsciowego silnika, przy czym warto$¢ nie moze przekracza¢
maksymalnego pradu wyjsciowego..

8.10 Enkoder absolutny wieloobrotowy.

Absolutny enkoder zapamigtuje pozycje. Po raz pierwszy, gdy uzywany jest absolutny enkoder, musi by¢
przemieszczony do pozycji wyjsciowej (home position), a nastgpnie warto$¢ absolutnej pozycji wielu obrotow
musi zosta¢ wyczyszczona przez sterownik, aby ustawi¢ pozycje wyjsciowa. W przyszto$ci nie jest konieczne
powracanie do zera (z wyjatkiem sytuacji, takich jak alarm enkodera absolutnego i inne). Zaleca si¢, aby
silnik byt nieruchomy podczas odczytywania pozycji, aby zapobiec skokom dynamicznym danych.

8.10.1 Ustawienia parametrow.

Nazwa Konfiguracja enkodera Tryb
absolutnego.
Zakres 0~15 Jednostka Domyslnie | 0
Typ 16bit Tryb R/W Adres 001FH
danych dostepu
Repower o]

Jak uzywac:

0: Tryb pozycji inkrementacyjnej:

Enkoder jest uzywany jako enkoder inkrementacyjny, a zatrzymanie pozycji po utracie
zasilania nie jest obstugiwane.

1: Tryb liniowej pozycji bezwzglednej:

Enkoder jest uzywany jako enkoder bezwzgledny, a zatrzymanie pozycji po utracie
zasilania jest obslugiwane. Stosuje si¢ to do scenariuszy, gdzie zakres podrdzy obcigzenia
jest staly, a dane wielu obrotéw enkodera nie przepetniajg sig.

2: Tryb obrotowej pozycji bezwzglednej:

Enkoder jest uzywany jako enkoder bezwzgledny, a zatrzymanie pozycji po utracie
zasilania jest obstugiwane. Stosuje si¢ to gtdwnie do scenariuszy, gdzie zakres podrozy
obcigzenia nie jest ograniczony, a liczba obrotéw silnika w jednym kierunku jest mniejsza
niz 0~(Pr6.63+1).

5: Wyczyszczenie alarmu wielu obrotéw i wlaczenie funkcji wielu obrotéow
bezwzglednych.

Zostanie ustawione na 1 po normalnym wyczyszczeniu, jesli nadal jest 5 po 3 sekundach,
prosz¢ postgpowac zgodnie z procedurg obstugi alarmu 153.

9: Wyczyszczenie pozycji wielu obrotow i zresetowanie alarmu wielu obrotéw,
wlaczenie funkcji wielu obrotéw bezwzglednych.

Zostanie ustawione na 1 po normalnym wyczyszczeniu, jesli nadal jest 9 po 3 sekundach,
prosze postepowac zgodnie z procedurg obstugi alarmu 153. Pamigtaj o przeprowadzeniu
mechanicznego bazowania.




Uwagi: Ustaw na 9 po zakonczeniu procesu bazowania i wytaczeniu serwa., wazne po
ponownym uruchomieniu.

8.10.2 Odczytaj pozycje absolutng
1. Kroki :

Install battery

ome process
Finishing

NO*

Homing process ,
set Pr0.15=9

-

A

Read absolute
position

*Note :The newly installed encoder is not

[initialized and will alarm




(1)  Po pierwsze, wybierz silnik z enkoderem absolutnym wielu obrotoéw, zainstaluj bateri¢ i sprawdz,
czy wersja sterownika obstuguje silnik z enkoderem absolutnym wielu obrotow;

(2)  Ustaw Pr0.15=1, aby otworzy¢ enkoder absolutny. Jesli to pierwszy raz instalacji, sterownik
wygeneruje alarm Err153. Powodem jest brak waznos$ci pozycji wielu obrotoéw z powodu nowo
zainstalowanej baterii silnika. W tym przypadku konieczne jest powrdt do pozycji wyjsciowej maszyny i
przeprowadzenie operacji resetowania pozycji wielu obrotow (patrz resetowanie pozycji wielu obrotow).

(3)  Po ustawieniu pochodzenia warto$ci bezwzglednej i braku usterek baterii, alarm zostanie
anulowany.

(4)  Na koniec uzytkownik moze odczyta¢ absolutng pozycje, nawet po wylgczeniu zasilania pozycja
nie zostanie utracona.

2. Odczytaj pozycje absolutng

Tryb zliczania enkodera absolutnego polega na tym, ze gdy silnik obraca si¢ zgodnie z ruchem wskazowek
zegara, liczba obrotow jest definiowana jako ujemna, podczas gdy obraca si¢ przeciwnie do ruchu wskazéwek
zegara, liczba obrotow jest definiowana jako dodatnia. Maksymalna liczba obrotéw wynosi -32768 do +32767.
Po przekroczeniu zakresu, jesli liczba obrotow wynosi 32767 w kierunku przeciwnym do ruchu wskazowek
zegara, odwrdci si¢ na -32768, -32767...; Jesli liczba obrotéw w kierunku zgodnym z ruchem wskazoéwek
zegara wynosi -32768, odwrdci si¢ na 32767, 32766...

Tryb odczytu enkodera absolutnego: odczytaj dane obiektu 6064h.

3. Wyczyszczenie bezwzlgdnej pozycji

Przed wyczyszczeniem bezwzglednej pozycji maszyna musi wroci¢ do punktu wyjsciowego. Po
wyczyszczeniu bezwzglednej pozycji, pozycja bezwzgledna wynosi 0, pozycja jednokrotnego obrotu pozostaje
niezmieniona, a warto$¢ bezwzgledna enkodera jest zerowana, co powoduje wystgpienie alarmu.

Ustaw Pr0.15=9: zerowanie pozycji wielu obrotow i resetowanie alarmu wielu obrotow, wigczenie funkcji
wielu obrotow bezwzglednych. Warto$¢ ta stanie si¢ rowna 1 po normalnym wyczyszczeniu, jesli po 3 sekundach
nadal wynosi 9, prosze postepowac zgodnie z procedurg obstugi alarmu 153. Pamigtaj o wykonaniu
mechanicznego bazowania.

8.10.3 Alarm

1. Wprowadzenie

Funkcja alarmu enkodera absolutnego wielu obrotow moze okresli¢, czy enkoder absolutny jest wazny, na
przyktad w przypadku napigcia baterii ponizej normy, awarii zasilania, usterki enkodera, itp. Uzytkownicy moga
oceni¢ alarm enkodera absolutnego za pomoca sygnatu alarmowego magistrali, sygnatu alarmowego
wejscia/wyjsécia (IO) oraz alarmu na panelu operacyjnym sterownika. W tym przypadku kontroler powinien
natychmiast zatrzymac dziatanie, a operacje ruchu bezwzglednego moga by¢ kontynuowane dopiero po usunig¢ciu
alarmu.

2. Wyjscie alarmu
Alarm enkodera absolutnego moze by¢ wy§wietlany na panelu jako blad Err153, sygnat alarmowy
wejscia/wyjscia (I0), lub odczytywany jako informacja o alarmie poprzez komunikacje.

Sterownik wysyta alarm enkodera absolutnego Err153, gléwne sytuacje to:

(1) Po raz pierwszy, gdy enkoder absolutny jest uzywany, alarm enkodera absolutnego zostanie wygenerowany ze
wzgledu na nowa bateri¢ silnika. W tym przypadku konieczne jest powrocenie do punktu wyjsciowego i
przeprowadzenie operacji zerowania pozycji wielu obrotow.

(2) Gdy napigcie baterii jest nizsze niz 3.2V, sterownik wygeneruje alarm enkodera absolutnego. W tym
przypadku alarm zostanie automatycznie wyeliminowany po natadowaniu baterii przez wymiang baterii.



(3) Gdy napigcie baterii spadnie ponizej 2.5V lub wystapi awaria zasilania baterii, zostanie wygenerowany alarm
enkodera absolutnego. Nawet jesli bateria zostanie wymieniona, alarm nie zostanie wyeliminowany. W tym
przypadku nalezy powr6ci¢ do punktu wyjsciowego i przeprowadzi¢ operacje zerowania pozycji wielu obrotow.
3. Schemat postepowania w przypadku alarmu

Absolute
Encoder

Replace encoder
or set P0.15=0

Replace
battery ,

power-on

Return to home
point, set Pr0.15=9

.
y

Alarm clear

8.11 Inne funkcje
8.11.1 Wyjscie predkosci zero (ZSP)

Ta funkcja moze by¢ skonfigurowana za pomoca parametréw funkcji wyjscia IO, jak opisano w
parametrach 10 Pr4.10. Gdy warunki aktywacji i czasu spetniaja ustawione kryteria, odpowiadajacy zestaw
portu wyjsciowego IO moze przej$s¢ w stan WLACZONY.

Nazwa Predkos¢ Tryb P S T
Zakres 10~20000 Zakres | r/min Domyslnie | 50
Pr4.34 Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0445H
dostepu
Repower -




Mozna ustawic czasowanie
wyprowadzania sygnalu wyjsciowego
detekcji zerowej predkosci (ZSP lub
TCL) w predko$ci obrotowej (r/min).

Sygnat detekcji zerowej predkosci (ZSP)
bedzie wyprowadzany, gdy predkosc
obrotowa silnika spadnie  ponizej

speed

(Pr4.34+10) r/min
.

Positive direction

(Pr4.34-10) r/min
.k

e : [Negative direction] -
ustawienia tego parametru, Pr4.34. : :
ZSP ON |

Ustawienie parametru Pr4.34 jest wazne
zarowno dla kierunku dodatniego, jak i
ujemnego, niezaleznie od kierunku
obrotu silnika.

® Istnieje histereza wynoszaca 10 [r/min].

8.11.2 Pozycja odchylenia wyzerowana. (CL)

Ta funkcja moze by¢ skonfigurowana za pomocg parametréw funkcji wejscia/wyjscia (10), zgodnie z
opisem w parametrach 10 Pr4.00.

Nazwa Tryb wyzerowania licznika Tryb
wejsciowego. '
Zakres 0~4 Jednostka — Domyslnie | 3
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0523H
dostepu
Repower -

Skonfiguruj warunki wyzerowania sygnatu wejsciowego licznika.

Ustawiona wartos¢ Warunek zerowania
0/2/4 Wytaczona
1 Zawsze zeruj
3 Tylko raz

8.11.3 Wybor jednostki ustawien pozycji.

Nazwa Wybor jednostki ustawien pozycji. Tryb -
Zakres 0~2 Jednostka | — Domyslnie | 2
Typ danych | 16bit Tryb R/W Adres 0529H
dostepu
Repower -
Okresl jednostke do okreslenia zakresu zakonczenia pozycjonowania oraz
nadmiernego odchylenia pozycji.
Ustawiona Jednostka
wartos¢

0 Jednostka enkodera

1 Jednostka polecenia

2 10000 imp/obr




Rozdziat 9: Funkcja Pr-Mode
9.1 Przeglgd

PR to jednoosiowa funkcja sterowania ruchem, ktora jest kontrolowana przez procedurg

oprogramowania. Gtéwnie umozliwia kontrole jednoosiows, zapisujac funkcje sterowania ruchem

sterownika..
/PP

Motion e Servo
Driver

con'tr'ollc_er /bl PulsetDirection

positioning

W
Ogdlny system sterowania ruchem pozycjonowania.
Homing, JOG
Address IO(AD0-3) Limit, Quick stop
MCU/ >
Start IO(CTRG)
simple PLC »
RS485/232communication * Position path NO.0
PTP
® Positioning mode
® Position data %
Position path NO.15 %
-
o
@ Positioning mode
@ Position data
©® Speed data
® Acceleration time
® Deceleration time
©® Timing data
System sterowania ruchem w trybie PR (Pr-Mode).
9.1.1 Gltéwna funkcja
Gtowne funkcje sg nastepujace:
Funkcja PR Opis
Bazowanie Poprzez proces zerowania (bazowanie), maszyna moze odnalez¢ punkt zerowania:

1. Sygnat limity, sygnal zerowania oraz zerowanie manualne sa wszystko
dostepne.

Kierunek zerowania jest mozliwy do ustawienia.

Mozliwo$¢ ustawienia pozycji odchylenia od punktu zerowania.

Po zerowaniu mozliwo$¢ ustalenia konkretnej pozycji.

Mozliwos$¢ ustawienia przyspieszenia i spowolnienia podczas zerowania.

SARE SN

Uwaga: Nie mozna wprowadza¢ zewnetrznego impulsu podczas zerowania!




JOG

Uruchamianie ruchu w punkcie dodatnim/ujemnym za pomocg wejscia/wyjscia
(I/0) do celow debugowania.

1. Ruch w punkcie dodatnim, ruch w punkcie ujemnym.
2. Wybor predkosci JOG i przyspieszenia.

Ograniczenie
pozycji.

Ochrona urzadzenia poprzez ograniczenie zakresu ruchu:

1. Sygnal dodatni i ujemny wprowadzany przez wejsScie/wyjscie (10).
2. Ustawienia programowe ograniczen pozycji.

3. Mozliwo$¢ ustawienia spowolnienia na pozycji limitowe;.

Uwaga: Ograniczenia programowe pozycji sg skuteczne po zakonczeniu
procesu zerowania.

E-stop

Wejscie sygnatu zatrzymania awaryjnego (E-stop) za pomocg wejscia/wyjscia
(I/0), zatrzymuje operacj¢ pozycjonowania..

Pozycjonowanie.

Wybierz 16 $ciezek ruchu poprzez adresowanie pozycji wejscia/wyjscia (10)
(ADDO-3), a nastepnie rozpocznij operacje $ciezki lokalizacji poprzez
wykonanie sygnatu cyfrowego wejscia (CTRG).

1. Zawiera tryb pozycjonowania, tryb predkosci i tryb zerowania.
Uruchomienie za pomoca narastajacego zbocza/wejscia podwojnego
zbocza.

Obstuga pozycjonowania ciggtego.

Do 16 $ciezek ruchu.

Mozliwos¢ ustawienia pozycji, predkos$ci, przyspieszenia/spowolnienia.
Czas pauzy jest mozliwy do ustawienia.

Uwaga: Podwdjne zbocze jest skuteczne tylko dla CTRG!

no

o gk w

485 control

Komunikacja RS485 stuzy do uruchamiania pracy w trybie PR (Positioning
Mode).

Uwaga:

1. W trybie PR (Positioning Mode), komenda pozycji przyjmuje jednostke: 10000P/obr.

2. W trybie kontroli pozycji PR, P0.01=6.

9.1.2 Podlgczenie instalacyjne.

Diagram podtgczenia terminali komunikacji RS485:

Port Pin Sygnat
1, 9 RDO+
2, 10 RDO-

CN4

CN5 3, 11 /
4, 12 TXD




16

5 13 RXD
6, 14 VCC5V
7, 15 GND
8, 16 /
PE

Podlaczenie terminali 1O i konfiguracja parametrow: Nowo dodane wejscia/wyjscia (I0) dla trybu PR, na

bazie standardowych wejs¢/wyjsc (10).

Odpowiednie parametry:

Parametry Nazwa Opis
Pr4.00-Pr4.08 Wybér Specyfika funkcji rozdzielczej 9 terminali wejsciowych,
wejscia SI | odniesienie do tabeli alokacji funkcji.
Pr4.10-Pr4.15 Wybor Specyfika funkcji rozdzielczej 6 terminali wyjsciowych,
wyijécia SO | odniesienie do tabeli alokacji funkcii.

Tabela alokacji funkcji terminali wej$cia/wyjscia (10):

Wejscie Wyjscie
set value set value
Nazwa sygnalu. | Symbol | Normally | Normally signal Symbol | Normally | Normally
open closed name open closed
Polecenie Accomplish
wyzwalania. CTRG | 20h AOh commands | CMD_OK 20h AOh
Sygnat HOME | 21h Alh Accomplish| MC_OK 21h Alh
zerowania. path
Przymusowe | orp | 9op A2h Bazowanie |[HOME_OK|  22h A2h
zatrzymanie.
Ruch JOG w
Kierunku Torque limit
dodatnim JOG+ 23h A3h TQL 06h 86h
Ruch JOG w
kierunku
ujemnym. JOG- 24h Adh
Limit w Kierunku PL 25h A5h
do przodu.




Limit w kierunku NL 26h A6h
wstecznym.
Sygnat
bazowania
(home). ORG 27h AT7h
Adres 0 ADDO 28h A8h
Adres 1
ADD1 29h A%h
Adres 2 ADD2 2ah Aah
Adres 3 ADD3 2bh Abh
Przetacznik
momentu TC-SEL| 09h 89h
obrotowego.

Uwaga: CMD_OK oznacza wystanie instrukcji PR, by¢ moze silnik nie jest jeszcze na miejscu.
MC_OK oznacza wystanie instrukcji PR, a silnik jest na miejscu.
CTRG, HOME to zbocza wyzwalajace, ale efektywny poziom musi utrzymac si¢ dtuzej niz 1 ms.

9.2 Parametry Trybu PR

Parametry trybu PR zawierajg 8. i 9. parametr. 8. parametr to e-stop i parametry kontrolne, a 9. parametr to tabela
przechowywania $ciezki.

9.2.1 Specyfikacja 8. parametru.

) Adres
Parametry Nazwa Opis 485
Funkcja kontroli trybu PR (Positioning Mode)
Bit0: =0, wyzwalanie narastajace zbocze CTRG
=1, podwdjne wyzwalanie zbocza
Pr8.00 Ustawienia kontroli trybu. Bit1: Efektywno$¢ limitu programowego, 0 niewazne / 1 wazne 0X6000

Bit2: Wyzwalanie zerowania po wilaczeniu zasilania, 0 niewazne /
1 wazne

Bit3: Funkcja enkodera absolutnego, 0 niewazne / 1 wazne

Pr8.01 Numer $ciezki ruchu trybu Do 16 $ciezek. 0X6001
PR (Positioning Mode).

Zapisz 0x1P, gdzie sekcja P jest zlokalizowana w zakresie od 0 do
1555.

Zapisz 0x20, zerowanie.

Zapisz 0x21, ustaw biezaca pozycje jako punkt zerowy.

Prs.02 Pozytywny limit

programowy H Zapisz 0x40, zatrzymanie awaryjne. 0X6002

Odczytaj 0x00P, wskazuje zakonczenie pozycjonowania, mozna
odebra¢ nowe dane.

Odczytaj 0x10P, w trakcie dziatania.

Odczytaj 0x20P, w trakcie pozycjonowania.




Pr8.06 Pozytywny limit 0X6006
programowy L
Pr8.07 Negatywny limit 0X6007
programowy H
Pr8.08 Negatywny limit 0X6008
programowy L
Pr8.09 Metoda zerowania 0X6009
Metoda zerowania
Bit 0: Kierunek zerowania
=0: Kierunek ujemny;
=1: Kierunek dodatni.
Bit 1: Czy przejs¢ do ustawionego punktu po zerowaniu
=0: Nie;
=1: Tak.
Bit 2-7: Tryb zerowania
Pra. 10 Pozycja zerowania H =0: Zerowan?e z detekCJ:q przeh;czn%ka kraflcow.ego OX600A
=1: Zerowanie z detekcjg przetacznika zerowania
=2: Zerowanie z detekcja sygnatu Z jednego obrotu
=3: Zerowanie z detekcja momentu obrotowego
=8: Ustaw biezaca pozycj¢ jako punkt zerowy
Bit 8:
=0: Proces zerowania bez detekcji sygnatu Z
=1: Proces zerowania z detekcjg sygnatu Z.
Pr8.11 Pozycja zerowania L 0X600B
Pr8.12 Pozycja zatrzymania 0X600C
zerowania H
Pr8.13 Pozycja zatrzymania 0X600D
zerowania L
Prg8.14 Szybko$¢ zerowania 0X600E
Pr8.15 Szybko$¢ zerowania 0X600F
Pr8.16 Przyspieszenie 0X6010
zerowania
Prg8.17 Hamowanie zerowania 0X6011
Pr8.18 Czas utrzymania 0X6012
zerowania z detekcja
momentu obrotowego
Warto$¢ momentu
Pr8.19 obrotowego przy 0X6013
zerowaniu z detekcja
momentu obrotowego
Ustawienie odlegtosci
Pr8.20 przekroczenia podczas 0X6014
zerowania
Szybko$¢ zatrzymania z
Prg.21 e o7y ym 0X6015
Pr8.22 Szybkos¢ zatrzymania 0X6016
awaryjnego
Pr8.23 Pozytywny limit 0X6017

programowy H




0: wyltaczone, sygnat spustu CTRG

Pr8.26 Tryb 1qczn_eg0 1: wigczone po zakonczeniu procesu zerowania OX601A
' wyzwalania 10 5 .
: wlaczone bez procesu zerowania
Pr8.27 Filtracja taczna 10 0X601B
Pr8.28 Warto$¢ wyjscia kodu S 0X601C
Alarm trvbu PR =0x100: Przekroczenie krancowki w procesie zerowania
ybu _ . o , .

Pr8.29 (Positioning Mode) =0x101: .Proces zerowania nie zostal ukoficzony i wymaga 0X601D

natychmiastowego zatrzymania

=0x20x: Trasa X przekroczyta krancowke
Pr8.39 Szybkos¢ JOG 0x6027
Pr8.40 Przyspieszenie JOG 0X6028
Pr8.41 Hamowanie JOG 0X6029
Pr8.42 Pozycja zadana H 0X602A
Pr8.43 Pozycja zadana L 0X602B
Pr8.44 Pozycja silnika H 0X602C
Pr8.45 Pozycja silnika L 0X602D
9.2.2 Specyfikacja 9. parametru

) Adres
Parametr Nazwa Opis 485
Tryb ruchu $ciezki 0 ruchu dla $ciezki Bit0-3:
TYP:
Pr9.00 PathO Tryb 0 Brak dziatania 0X6200
1 Tryb pozycji
2 Tryb predkosci

3 Bazowanie




4 Stop

Bit4: INS,

0 Nie przerywaj

1 Przerwij (wszystkie przerwania teraz)
Bit5: OVLP,

0 Nie naktadaj

1 Naktadaj

Bit6-7:

0 Pozycja bezwzgledna

1 Wzgledem polecenia

2 Wzgledem silnika

Bit8-13:

0-15 Przeskocz do odpowiedniej $ciezki
Bit14: JUMP:

0 Nie przeskakuj

0 1 Przeskakuj

Pro.01 Path0 pozycja H 0X6201
Pr9.02 PathO pozycja L 0X6202
Pr9.03 Path0 predkos¢ obr 0X6203
Pr9.04 PathO przyspieszenie ms/10000br 0X6204
Pr9.05 PathO spowolnienie ms/10000br 0X6205
Pr9.06 Pauza $ciezki, parametr czasu opdznienia itp., odnosi si¢ | 0X6206
PathOQ czas pauzy do typu ruchu PR w celu uzyskania konkretnego
znaczenia.
Pr9.07 Parametry specjalne Sciezka 0 jest mapowana na parametry Pr8.02. 0X6207

9.3 Pr-Mode motion control

9.3.1 Bazowanie

Bazowanie obejmuje bazowanie do punktu zerowego oraz bazowanie manualne. Jednocze$nie obejmuje
takze bazowanie aktywowane podczas pierwszego wigczenia zasilania. Powigzane parametry:

Parametr

Nazwa

Opis

Adres
485




Funkcja kontroli Pr-Mode
Bit0: =0, wyzwalanie zbocza narastajacego CTRG

=1, wyzwalanie obustronne,

Pr8.00 Ustawienia kontroli Pr Bitl: Efektywnos¢ limitu oprogramowania, 0 niewazne / 1 wazne | 0X6000
Bit2: Home po wiaczeniu zasilania, 0 niewazne / 1 wazne
Bit3: Funkcja enkodera absolutnego, 0 niewazne / 1 wazne
Pr8.01 Liczba $ciezek ruchu Pr Do 16 sciezek 0X6001
Zapisz 0x1P, gdzie P to numer sekcji od 0 do 1555.
Zapisz 0x20, aby rozpoczaé proces wyzerowania.
Zapisz 0x21, aby ustawi¢ biezaca pozycj¢ jako punkt zerowy.
- , Rejestr wejsciowy Zapisz 0x40, aby zatrzymac awaryjnie. “ ,
r8.0 kontroli Odczytaj 0x00P, wskazuje, ze pozycjonowanie zostalo 0X600
zakonczone i mozna wprowadzi¢ nowe dane.
Odczytaj 0x10P, w trakcie operacji.
Odczytaj 0x20P, w trakcie pozycjonowania.
Pr8.06 Gory limit 0X6006
oprogramowy dla ruchu
w kierunku dodatnim
Pr8.07 Dolny limit 0X6007
oprogramowy dla ruchu
w kierunku dodatnim
Pr8.08 Gory limit 0X6008
oprogramowy dla ruchu
w kierunku ujemnym
Pr8.09 Dolny limit 0X6009
oprogramowy dla ruchu
w Kierunku ujemnym
Bit 0: Kierunek bazowania
= 0: Kierunek ujemny
= 1: Kierunek dodatni
Bit 1: Czy po bazowania przejs¢ do ustawionego punktu?
=0: Nie
=1:Tak
Bity 2-7: Tryb bazowania
= 0: Bazowanie z detekcja przetacznika krancowego
Pr8.10 Metoda wyzerowania = 1: Bazowanie z detekcja przetacznika domowego OXG00A

(bazowanie)

= 2: Bazowanie z detekcjg sygnatu Z pojedynczego obrotu
= 3: Bazowanie z detekcja momentu obrotowego

= 8: Ustaw biezgcg pozycje jako punkt bazowania

Bit 8:

= 0: Proces bazowania bez detekcji sygnatu Z

= 1: Proces bazowania z detekcja sygnatu Z




Pr8.11

Pozycja wyzerowania
(bazowanie) - gorny
limit

0X6008B

Pr8.12

Pozycja wyzerowania
(bazowanie) - dolny
limit

0X600C

Pr8.13

Pozycja zatrzymania
wyzerowania
(bazowanie) - gorny
limit

0X600D

Pr8.14

Pozycja zatrzymania
wyzerowania
(bazowanie) - dolny
limit

0X600E

Pr8.15

Szybkos$¢ wyzerowania
(bazowanie)

0X600F

Pr8.16

Niska predko$é¢ podczas
wyzerowania
(bazowanie)

0X6010

Pr8.17

Przyspieszenie podczas
wyzerowania
(bazowanie)

0X6011

Pr8.18

Hamowanie podczas
wyzerowania
(bazowanie)

0X6012

Pr8.19

Czas utrzymania
wyzerowania z detekcja
momentu obrotowego

0X6013

Pr8.20

Warto$¢ momentu
obrotowego podczas
wyzerowania
(bazowanie)

0X6014

Pr8.21

Ustawienie odlegto$ci
przekroczenia podczas
wyzerowania
(bazowanie)

0X6015

Speed
Homing
Start Homing
HOME A
CMD_OK

Homing finished

Uwaga: Bazowanie mozna rowniez przeprowadzi¢ za pomocq funkcji pozycjonowania, wystarczy ustawic

Sciezke w trybie bazowania.




CMD _OK i MC _OK Obie z nich mozna uzy¢ do reprezentowania zakonczenia akcji. Po skutecznym sygnale
nastgpi opoznienie nie przekraczajgce 1 ms.

9.3.2 Ruch sciezki

Sciezka pozycjonowania umozliwia jednorazowy ruch pojedynczego segmentu lub ciagty ruch, ktory
mozna skonfigurowac. Istnieja trzy rodzaje Sciezek pozycjonowania: typ lokalizacji, typ biegu predkosci i
typ bazowania.
Razem jest 16 $ciezek, kazda z nich ma swoje indywidualnie ustawiane typy ruchu, metody
pozycjonowania, predkos¢, dekceleracjeg i czas pauzy, itp.

Odpowiednie parametry to:

Parametr

Nazwa

Opis

Adres
485

Pr9.00

Tryb Sciezki 0

Typ ruchu $ciezki 0

Bit 0-3:
TRYB:
0 Brak dziatania

1 tryb pozycji

2 tryb predkosci

3 bazowanie

4 zatrzymaj

Bit 4: INS,

0 brak przerwania

1 przerwanie (wszystkie przerwania teraz)
Bit5: OVLP,

0 Brak naktadania

1 naktadanie

Bit 6-7:

0 pozycja bezwzgledna

1 wzgledem polecenia

2 wzgledem silnika

Bit 8-13:

0-15 Przetacz na odpowiednig $ciezke
Bit 14: SKOK:

0 bez skoku

1 skok

0X6200

Pro.01

Sciezka 0 pozycja H

0X6201

Pr9.02

Sciezka 0 pozycja L

0X6202

Pr9.03

Sciezka 0 predkosé

Obr

0X6203

Pr9.04

Sciezka 0
przyspieszenie

ms/10000br

0X6204

Pr9.05

Sciezka 0 hamowanie

ms/10000br

0X6205

Pr9.06

Sciezka 0 czas pauzy

Pauza trasy, opdznienie czasu itp., odnosi si¢ do rodzaju ruchu
PR dla konkretnej definicji.

0X6206




Pr9.07

Parametry specjalne

Trasa 0 jest odwzorowana na parametrach Pr8.02.

0X6207

9.3.2.1 Ruch pojedynczej $ciezki

CTRG (Control Trigger) sygnat narastajacego zbocza / podwojnego zbocza inicjuje ruch (Pr8.00), wezmy

jako przyktad sygnal narastajacego zbocza CTRG do wyzwalania $ciezki 5:+

Speed
Path 5
-
Start Path5
A
ADD0O~3 Path5 >< Path X
Path5 finished

CMD_OK

9.3.2.2 Przerwanie ruchu wielotorowego

CTRG

Funkcja przerwania oznacza wyzszy priorytet $ciezki. Przerwanie aktualnie waznej $ciezki skutkuje

zaniechaniem tej $ciezki i natychmiastowym uruchomieniem nowej $ciezki. Podobnie jak w przypadku

poziomow priorytetu przerwan funkeji.functions.

Pr9.00 bit4 = 0, przerwanie

INS, give up current path,

switch to the new path

Path 9
interrupt valid Speed
Path 5
unfinished
-
rising rising
edge edge
| | CTRG

ADDO0-3 Paths| Y

Path 9




9.3.2.3 Kontynuowany ruch $ciezki bez nakladania sie

Po zakonczeniu pierwszego ruchu $ciezki i opdznieniu czasu pauzy, automatycznie rozpocznij kolejny ruch
Sciezki bez sygnatu wyzwalajacego.

P9.00 bit5 = 0, ciggty ruch $ciezki bez naktadania sig.

Pause time
Speed

Path 5 Path 9

‘ Start

— A |

aDD0~-3  Paths| X path9

Continuous path finished
CMD_OK

CTRG

9.3.2.4 Ciagly ruch $ciezki z nakladaniem.

Ciagly ruch $ciezki z naktadaniem oznacza, ze po zakonczeniu pierwszego ruchu $ciezki, nastepny ruch $ciezki
moze rozpocza¢ si¢ natychmiast, nawet jesli czas pauzy nie zostat jeszcze zakonczony.

P9.00 bit5 = 1, ciagly ruch $ciezki z naktadaniem.

A After arriving at path 5 position,
switch to the path 9

\ Path 9
interrupt valid Speed
Path 5

unfinished

-
rising
edge

| CTRG

ADD0~-3 Paths| > Path9




9.3.3 Ograniczenie pozycji, funkcja JOG (recznego sterowania) oraz
funkcja zatrzymania awaryjnego (E-stop).

Powigzane parametry

] Adres
Parametr Nazwa Opis 485
Funkcja kontroli trybu PR (Precision Motion Control):
Bit0: =0, Wyzwalacz narastajacego zbocza CTRG
Bit0: =1, Podwojny wyzwalacz zbocza
Pr8.00 Ustawienia kontroli PR Bitl: Efektywno$¢ limitu oprogramowania; 0 - nieaktywny / 1 - 0X6000
aktywny
Bit2: Bazowanie po wigczeniu zasilania; 0 - nieaktywny / 1 -
aktywny
Bit3: Funkcja enkodera absolutnego; 0 - nieaktywna / 1 - aktywna
Pr8.06 Pozytywny limit 0X6006
oprogramowania GORA (H)
Pr8.07 Pozytywny limit 0X6007
oprogramowania DOL (L)
Pr8.08 Negatywny limit 0X6008
oprogramowania GORA (H)
Pr8.09 Negatywny limit 0X6009
oprogramowania DOL (L)
Prg.22 Predko$¢ zatrzymania 0X6016
awaryjnego przy
ograniczeniu pozycji
Pr8.23 Predkos¢ zatrzymania 0X6017
awaryjnego
Pr3.12 Czas przyspieszenia JOG Jednostka: ms/10000br 0X0319
Pr3.13 Czas hamowania JOG Jednostka: ms/10000br 0X031B
Pr6.04 Predkos¢ JOG Jednostka: obr 0X0609
SI Terminal wej$ciowy
(sygnaly wejsciowe)
1. JOG

Funkcja r¢cznego przesunigcia punktu

Speed

JOG speed \
>

PJOG/
NJOG ,

CMD OK |

JOG valid

: Stop




2. Ograniczenie pozycji i zatrzymanie awaryjne

A

Speed

STOP valid
STP |

__Stop

9.4 Metoda aktywacji trybu PR-Mode

9.4.1 Konfiguracja oprogramowania

"Goérny komputer" shuzy do ustawiania i zapisywania parametrow napedu. Oto kroki do debugowania::

1.  Konfiguracja parametrow trzech petli sterowania zgodnie z metoda debugowania trybu pozycji.

2. Ustawienie trybu pracy na tryb PR (Pr0.01=0), wilaczenie wewnetrznego SERVO (Pr4.00=83),
ustawienie konfiguracji rejestrow 10 (P4.0-P4.13) w celu potwierdzenia kierunku ruchu itp.

3. Konfiguracja podstawowych parametrow sterowania PR za pomoca interfejsu "Pr-Mode" w
oprogramowaniu konfiguracyjnym na komputerze. Obejmuje to ustawienia dotyczace wyzwalania, limitow
oprogramowania, funkcji JOG, funkcji bazowania, funkcji E-stop itp.

4.  Ustawienie parametréw $ciezki pozycjonowania PR za pomocg interfejsu "Pr-MODE" na komputerze.
Obejmuje to:



Pr-Mode

= N | %
@ H eﬁ @ ‘ - 5 P Save
T TT——

Control Parameters | Path Parameters | Manual | Parameter Manage Download
Control Config Homing Config
CTRG(P.0) Homing Direction(Pr8.10) (PB.10) B 13 FiB.14]
& Homing Direction { M i BT
s i @ ! —1 Moves to the specified location |
O] %;Ii';!gl}e‘rﬁlsngdge [Z] Homing after power on - Negative) after Homing Process{Pluse) l
(@) IF-’ioo;nm:r\lge? ection { [7]Z phase Homing
— CTRG DoubleEdge &) Absolute Encoder (Pr8.15)
(- (Pr8.10) —_—
Trigger Henenber Homing Method 0 = High Speed { rpm) 200
(Pr8.16)
7] Soft Limit Position(Pr&.0,Pr8.6-Pi3.9) . ERIEBAZE S o e —
| e iy B
Paositive Soft Limit Position[Pluse] |0 ‘
ACClms/Kipm) [Pr8.17) (Pr3.18)
T ms/Krpm| e —
Negative Soft Limit Position[Pluse) |0 ‘ = 100 DEC(ms/Krpm) 100
E-stop Config[Pr8.22-Pr8.23)
Limit Pos Stop 10 Stop Time(ms/Krpm) 50
Time(ms/Krpm)

— 100/100

Pr-Mode.

[ H ﬂ E ‘ ) Functional area

Control Parameters | Path Parameters | Manual | Parameter Manage |

PathID  Posiotion Mode Position(P) Speedirpm) Acceleration{.. Deceleration(.. Pause Time{.. S Code

0 0001H:_P.ABS.END 3000 1500 100 100 0 0x00

1 0042H:_V.INCEND 0 1000 100 100 0 0x00

2 0011H:LP.ABS.END -3000 1200 100 100 0 0x00

3 0003H:_HOME 0 200 100 100 0 0x00

4 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

5 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

[ 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

7 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

g 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

9 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

10 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

11 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

12 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

13 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

14 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

15 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

Parameters setting area
Symbol description of Interrupt function Paosition type Absolute/relative Jump Function
positioning mode: [_: No interrupt) o [P: Position mode) o [4BS: absolute instruction) o (5J: Positioning jump)
[I: Interrupt) V: Speed mode] [INC: Relative instruction) [CJ: Continuous jump)
[HOME: Homing mode) [REL: Relative ta the motor) [END: Stop)
[CAP: Relative reference) [CAP: Relative reference)

Position symbol description area

. 100/ |




Dla wygody wyrazania modelu pozycjonowania uzywaj symboli mnemotechnicznych, takich jak:

_P, ABS, SJ1 oznacza $ciezkg adresowania pozycji, warto§¢ pozycji to pozycja bezwzgledna, skok do
$ciezki nr 1 z op6znieniem, nie mozna przerwac pracy.
!V, ABS, SJ1 oznacza $ciezke predkosciowa, skok do Sciezki nr 1 z opdznieniem i mozna przerwaé prace.
_HOME oznacza ruch do pozycji wyjsciowe;.
_END oznacza zatrzymanie awaryjne.

Testowy przebieg
Po potwierdzeniu poprawnosci ustawien parametrow rozpoczyna si¢ test. Interfejs jest przedstawiony

ponize;j.
Kliknij numer oznaczony na czerwono na rysunku i uruchom zgodnie ze wskazang predkoscia w

diagramie konfiguracji parametréw $ciezki. Kliknij odpowiedni numer i uruchom zgodnie z skonfigurowana

predkoscig. Jesli nie, sprawdz, czy parametry sg poprawnie ustawione.

O W ¥ @ K 2
| Control Parameters I Path Parameters| Manual I Parameter Manage|
Motion Operate
Fra.02 P33 Fri.04: P30 Fri.06
Position(P] 3000 Speed(pm] 1500 Acceleration[ms/Krpm) 100 Deceleration[ms/Krpm) 100 Pause Time[ms) 1]
Pr3.00
Posiotion Mode ~ Pos:1 - “
Homing
Pr8.46 PrB.43
Input | 0000 00C| Command Position { Pulse) |0 Homoo
Refresh E-Stop
Pr8.47 Pi8.45 Manuel Homing
Output 0000 00C Motor Position { Pulse) |0
Pr-Mode Trigger
T I T e e S T
S I ) I 7 R R izl
100/100




9.4.2 Wyzwalacz sygnatu cyfrowego 10

Ruch w trybie PR (Pulse/Direction) moze by¢ uruchomiony za pomocg sygnatu wejécia/wyjscia (I/0).

Parametr Nazwa Opis
Pr4.00-Pr4.08 Wybor Specyfika funkcji rozdzielczej 9 wej$é, odniesienie do tabeli
wejscia SI | alokacji funkcji.
Pr4.10-Pr4.15 Wybor Specyfika funkcji rozdzielczej 6 wyjs¢, odniesienie do tabeli
wyjscia SO | alokacji funkcji.

10 terminal functional allocation table :

Wejscie Wyjscie
Wartos$¢ Wartos$¢
Nazwa Svmbol Nazwa Svmbol
sygnalu YMDOlINormalnie| Normalnie | sygnatu ymbol | Normalnie | Normalnie
otwarty | zamkniety otwarty | zamkniety

Polecenie Wykonaj
Sygnat bazowania Wykonaj

HOME | 21h Alh sciezke MC_OK 21h Alh
Wymuszenie Wykonaj
Ruch JOG w Limit
kierunku dodatnim | JOG+ 23h A3h momentu TQL 06h 86h

obrotowego

Ruch JOG w
kierunku ujemnym JOG- 24h Adh
Limit przesunigcia
w kierunku przodu PL 25h ASh
Limit przesunigcia
w Kierunku NL 26h Abh
wstecznym
Sygnat pozycji
wyjsciowej ORG 27h A7h
Adres $ciezki 0

ADDO | 28h A8h
Adres Sciezki 1

ADD1 | 2% A%h
Adres Sciezki 2

ADD2 | 2ah Aah




Adres Sciezki 3

ADD3 2bh Abh
Przetacznik
momentu TC-SEL| 09%h 89h
obrotowego

Wyzwalacz we/wy

Tryb wyzwalania ruchu $ciezki dzieli si¢ na wyzwalanie zboczem i1 wyzwalanie kombinowane 10.

Okreslane przez parametr sterowania Pr8.26. Wyzwalanie zbocza wybiera Sciezke ruchu poprzez kombinacje

Sciezek, a nastepnie wywoluje zdarzenie zbocza sygnatu I0 CTRG, aby rozpocza¢ ruch. Wyzwalanie

kombinowane 1O oznacza, ze kombinacja sygnalow wyboru $ciezki 10 jest bezposrednio uzywana do

wyzwalania ruchu bez sygnatu IO CTRG; $ciezka 0 jest niewazna. Kiedy sygnat kombinacyjny IO zmienia si¢

na niezerows $ciezke, $ciezka zostanie uruchomiona po wyzwoleniu po przefiltrowaniu sygnatlu 10. Ponizej
przedstawiono diagram czasowy:

Parametr Nazwa DomyS§Ina .
Zakres wartoéé Opis
0: wylaczone, wyzwalanie sygnalem
Tryb CTRG
Pr8.26 p olqczonego 0~65535 0 1: wlaczone po zakonczeniu procesu
wyzwalania bazowania
we/wy .
2: wlaczone bez procesu bazowania
Potaczone
Pr8.27 filtrowanie 0~65535 10 Laczny czas filtrowania we/wy
we/wy

Uwagi: Sciezka 0 jest nieprawidtowa, wiec $ciezka 0 nie moze by¢ wyzwalana przez sygnat 10 kombinowany.

Sygnat IO kombinowany wywota ruch od $ciezki 1 do $ciezki 15.

10 combined
filtering time
A
Pathl Path2 Path3
>
t
0x01 | Ox00 0x02 0x03
Select path by 10 combined signal

Sekwencja wyzwalania potaczonego sygnatu 10

Uwaga 1: Sciezka 0 jest nieprawidtowa, wiec $ciezka 0 nie moze by¢ wyzwalana przez sygnat IO
kombinowany. Je$li uzytkownicy chcg wywota¢ inkrementalng pozycje, sygnat IO kombinowany
powinien by¢ nastepujacy:

Sciezka X sygnat 10 kombinowany -> Sciezka 0 sygnat 10 kombinowany -> Sciezka Y sygnat 10
kombinowany, wywotaj inkrementalng pozycj¢ wielokrotnie za pomocg tych 3 krokow.




Uwaga 2: Jesli tryb wyzwalania IO kombinowanego = 2 (P18.26 = 2), po wlaczeniu zasilania napedu ruch
zostanie wywolany, pod warunkiem, ze sygnat IO kombinowany wybiera $ciezke # 0

9.4.3 RS485 Tryb sterowania komunikacjq

Tryb kontroli komunikacji moze realizowac takie same funkcje jak operacje wejscia/wyjscia (10).
Pozwala na elastyczng modyfikacj¢ parametrow i uruchamianie dziatan za pomocg wyzwalaczy, umozliwia
kontrolowanie wigcej niz jednej operacji poprzez magistral¢ terenowa, co przektada si¢ na oszczgdno$é
okablowania i zwigkszong elastyczno$¢. Kontrola komunikacji obejmuje dwa tryby: tryb statego
wyzwalania i tryb natychmiastowego wyzwalania.

9.4.3.1 Ustawianie parametrow

Parametr Nazwa Opis
Konflgurfaqa trybu Ustaw pr0.01=6 dla trybu PR
Pro.o1 sterowania
Ustawienie 83 dla wewnetrznego wiaczenia serwa (Servo-Enable)
Pr4.00 SI1 Wybér wejscia Ustawienie 03 dla zewnetrznego wiaczenia serwa (Servo-Enable) (cyfrowe wejécie
SI dla wlaczenia serwa)
Wartos¢ | Bit Parzysto$¢ Bit stopu
danych
0 8 Parzyste 2
1 8 Nieparzyste | 2
Pr5.29 Tryb komunikacji 5 8 Parzyste 1
3 8 Nieparzyste | 1
4 8 None 1
5 8 None 2
Wartos¢ | predkosé Wartos¢ Predkoséé
transmisji transmisji
0 2400bps 4 38400bps
prs3g | SAybkost transmisji 1 4800bps 5 57600bps
komunikacji
2 9600bps 6 115200bps
3 19200bps
Odchylka predkos¢i transmisji 2400~38400bps+5%,
57600~115200bps+2%
Pr5.31 Nr urzadzenia Numer adresowy podstacji Modbus (Slave ID).




Pr8.02

Wyzwalacz PR

(16-bit, adres 485... 0x6002)

Zapisz 0x01P - pozycjonowanie $ciezki P

Zapisz 0x020 - home

Zapisz 0x021 - ustaw biezaca pozycje jako punkt zerowy

Zapisz 0x040 - E-stop

Odczytaj 0x000p - oznacza zakonczenie pozycjonowania, mozna otrzymac nowe

dane

Odczytaj 0x01P, 0x020, 0x040 - oznacza brak odpowiedzi na polecenia

Odczytaj 0x10P - oznacza, Ze $ciezKa jest w trakcie pracy.

9.4.3.2 Adres komunikacyjny parametréw trybu PR:

parametr: 0x6000 + (Numer Parametru - 800)
Adres Pr8.06: 0x6000 + (806 - 800) = 0x6006

parametr: 0x6200 + (Numer Parametru - 900)
Adres Pr9.06: 0x6200 + (906 - 900) = 0x6206

Adres komunikacyjny w trybie PR (Pr-Mode) dla komunikacji 485:

485 adres Paramter Nazwa Specification
0x6000 Pr8.00 Ustawienia PRcontrol HEX
0x6002 Pr8.02 Rejestr PRcontrol HEX

Gorny limit Impuls
oprogramowania dla
ruchu w kierunku
0x6006 Pr8.06 dodatnim (High)
Dolny limit Impuls
oprogramowania dla
ruchu w kierunku
0x6007 Pr8.07 dodatnim (Low)
Gorny limit oprogramowania Impuls
dla ruchu w kierunku
0x6008 Pr8.08 ujemnym (High)
Dolny limit oprogramowania dla Impuls
ruchu w kierunku ujemnym
0x6009 Pr8.09 (Low)
0X600a Pr8.10 Tryb bazowanie HEX
0x600b Pr8.11 Pozycja zerowa, gorny limit Impuls
0x600c Pr8.12 Pozycja zerowa, dolny limit Impuls
0x600d Pr8.13 Pozycja zgtrzynjama bazowania, Impuls
gorny limit
Pozycja zatrzymania bazowania, Impuls
0x600e Pr8.14 dolny limit
0x600f Pr8.15 Szybkie bazowanie obr/min




0x6010 PI8.16 Wolne bazowania obr/min
0x6011 Pr8.17 Przyspieszenie bazowania ms/Kobr
0x6012 Pr8.18 Hamowanie bazowania ms/Kobr

Predko$¢ zatrzymania przy obr/min
0x6016 Prg.22 ograniczeniu pozycji

Predko$¢ zatrzymania przy obr/min
0x6017 Pr8.23 awaryjnym zatrzymaniu (STP)
0x602a Pr8.42 Pozycja zadana, gbrny limit Tylko odczyt
0x602b Pr8.43 Pozycja zadana, dolny limit Tylko odczyt
0x602¢ Pr8.44 Pozycja silnika, gorny limit Tylko odczyt
0x602d Pr8.45 Pozycja silnika, dolny limit Tylko odczyt
0x602e PI8.46 Status wej$¢ cyfrowych Tylko odezyt
0x602f Pr8.47 Status wyjs¢ cyfrowych Tylko odezyt

P19 00~Pr9 07 Parametry $ciezki 0

06200 Pr9.00 Tryb PRO HEX
0x6201 Pr9 01 Pozycja PRO, gorny limit Impuls
0x6202 Pr9.02 Pozycja PRO, dolny limit Impuls
0x6203 Pr9.03 Predkos¢ PRO r/min
0x6204 Pr9.04 Przyspieszenie PRO ms/Krpm
0x6205 Pr9.05 Hamowanie PRO ms/Krpm
0x6206 Pr9.06 Czas pauzy PRO ms
0x6207 P19.07 Wyzwalacz PRO

0x6208~0x620f

Pr9.08~Pr9.15

Parametry $ciezki 1

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6210~0x6217

Pr9.16~Pr9.23 Path 2 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6218~0x621f

Pr9.24~Pr9.31 Path 3 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6220~0x6227

Pr9.32~Pr9.39 Path 4 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6228~0x622f

Pr9.40~Pr9.47 Path 5 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6230~0x6237

Pr9.48~Pr9.55 Path 6 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6238~0x623f

Pr9.56~Pr9.63 PR7 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6240~0x6247

Pr9.64~Pr9.71 Path 8 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07




0x6248~0x624f Pr9.72~Pr9.79 Path 9 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6250~0x6257 Pr9.80~Pr9.87 Path 10 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6258~0x625f Pr9.88~Pr9.95 Path 11 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6260~0x6267 Pr9.96~Pr9.103 Path 12 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6268~0x626f P9.104~Pr9.11 Path 13 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6270~0x6277 Pr9.112-Pr119 Path 14 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07

0x6278~0x627f Pr9.120-Pr127 Path 15 parameters

The same with Pr9.00~Pr9.07
9.4.4 Metoda statego wyzwalania

Fixed Trigger Mode (Tryb stalego wyzwalania): Konfiguracja parametréw ruchu. Nastepnie, zastap sygnaly
CTRG i HOME sygnatem Pr8.02 (rejestr wyzwalacza), aby uruchomi¢ $ciezke. Ten tryb jest stosowany w
przypadku statego ruchu i prostego systemu operacyjnego. Ponizej przedstawiono procedure:

Najpierw skonfiguruj bazowanie i $ciezki 0~15, ktére majg by¢ uruchomione. Mozesz tymczasowo przesyta¢
konfiguracj¢ parametrow po wilaczeniu zasilania, a takze mozesz skonfigurowa¢ zapisywanie ich przy uzyciu
komputera nadrz¢dnego.

Wiacz sterownik ruchu.
Wybierz i uruchom akcje, wpisujac odpowiednie instrukcje do 0x6002 (Pr8.02).

Zapisz 0x01P, ruch $ciezkg P (wpisz 0x010, aby uruchomi¢ $ciezke 0, wpisz 0x013, aby uruchomié Sciezke 3).
Zapisz 0x020, bazowanie.

Zapisz 0x021, ustaw biezgcg pozycje jako pozycje bazowania.

Zapisz 0x040, E-stop.

Odczytaj 0x000p, oznacza zakonczenie pozycjonowania, mozna odebra¢ nowe dane.

Odczytaj 0x01P, 0x020, 0x040, oznacza brak odpowiedzi na instrukcje.

Odczytaj 0x10P, oznacza, ze $ciezka jest w trakcie pracy.

Odczytaj 0x200, oznacza zakonczenie instrukcji i oczekiwanie na pozycjonowanie.

Ustaw parametry Sciezki 0 zgodnie z tabelg. Parametry $ciezek 1~15 sg takie same jak dla $ciezki 0.



) Adres
Parametr Nazwa Opis 485

Tryb ruchu $ciezki 0, bity 0-3: TYPE:

0: Brak dziatania
1: Tryb pozycji
2: Tryb predkosci
3: Bazowanie

4: Zatrzymaj

Bit 4: INS

0: Nie przerywaj
1: Przerwij (Wszystkie przerwania teraz)
Bit 5: OVLP

Pr9.00 Tryb $ciezki 0 0: Nie nakfadaj 0X6200
1: Naktadaj

Bity 6-7:

0: Pozycja bezwzgledna
1: Wzgledem polecenia
2: Wzgledem silnika
Bity 8-13:

0-15: Przeskocz do odpowiadajacej Sciezki
Bit 14: JUMP

0: Nie przeskakuj
1: Przeskakuj

Pr9.01 Pozycja $ciezki 0, gorny 0X6201
limit

Pr9.02 Pozycja $ciezki 0, dolny 0X6202
limit

Pr9.03 Predkos$¢ $ciezki 0 rpm 0X6203

Pr9.04 Przyspieszenie $ciezki 0 | ms/1000rpm 0X6204

Pr9.05 Hamowanie $ciezki 0 ms/1000rpm 0X6205

Pr9.06 Czas pauzy $ciezki 0 The pause of path, delay time parameter etc, refer to PR | 0X6206

motion type for specific meaning.
Pr9.07 Parametry specjalne Path O is mapped to Pr8.02 parameters 0X6207
And so on Each path occupy eight parameters

Ustaw $ciezki 1 do 15 takie same jak dla $ciezki 0.

Wybierz i uruchom akcje, wpisujac odpowiednie instrukcje do 0x6002 (Pr8.02), aby wybraé, ktora $ciezka ma zostaé
uruchomiona.




9.4.5 Metoda natychmiastowego wyzwolenia

Metoda statego wyzwalania jest ograniczona do 16 $ciezek, ale metoda natychmiastowego wyzwalania
jest elastyczna. Zapisuje si¢ do biezacej $ciezki za kazdym razem, jednocze$nie wyzwalajac operacje tej
$ciezki. Pozycje, predkosé, bazowanie mozna wyzwalaé przez ramke danych.

Ta metoda przyjmuje $ciezke 0, ktora ma facznie 8 danych. Ostatnie dane, Pr9.07, zostana
odwzorowane do Pr8.02. Zapisanie wartosci 0x10 w 0x10 moze natychmiast wyzwoli¢ ruch $ciezki 0.
Ponizej przedstawiono procedure:
1. Najpierw skonfiguruj bazowanie i $ciezki, ktoére majg by¢ uruchamiane. Skonfiguruj te parametry za
pomoca komunikacji lub ustaw je i zapisz za pomocg komputera nadrzgdnego. (konieczna konfiguracja
bazowania)
2. Wiacz sterownik ruchu.
3. Wyzwalaj stalg Sciezke za pomoca Pr8.02.
4. Lub wpisz natychmiastowe dane do Pr9.00-9.07, ustaw Pr9.07=0x10, uruchom natychmiast $ciezke 0.
Na przyktad:

Kolejnosé Kolejno$é wysylania (Master->Slave) Polecenie zwrotne (Slave->Master)
1 ID Numer podstacji 0~31 ID Numer podstacji (Sub- 0~31
(Sub-station No.) station No.)
2 FC Kod funkcji 0x10 FC Kod funkcji (Function 0x10
(Function code) code)
3 0x62 0x62
Adres (Address Adres (Addre
2 ADDR ( ) 0x00 ADDR s ( ss) %00
5 0x00 Tlos¢ faktycznie 0x00
Tlo$¢ danych (liczba zapisanych danych
6 0x08 0x08
NUM1 stow danych) NUM (Actually written data
quantity)
Tlos¢ danych (liczba Kod sprawdzajacy
! NUM2 stow danych) 0x10 CRC (Check code)
8-9 Pr9.00 Tryb (Mode) XXXX
10-11 Pr9.01 | Warto$¢ wysoka XXXX

(High position)
12-13 Pr9.02 | Wartos¢ niska (Low XXXX

position)
1415 | proo3 |Predkose (Speed) XXXX
Przyspieszenie
16-17 Pr9.04 | (Acceleration) XXXX
18-19 Hamowanie XXXX
Pr9.05 | (Deceleration)
20-21 Czas opdznienia XXXX
Pr9.06 | (Delay time)
22-23 Pr9.07 | Kontrola 0x0010
wyzwalania
(Trigger control)
24 L
Kod sprawdzajacy
CRC | (Check code)
25 H

Prosze¢ odnies¢ si¢ do specyfikacji parametrow w celu uzyskania konkretnych ustawien danych..



9.5 Przykiad zostosowania

9.5.1 Przypadek wyzwalania sygnalem wejscia/wyjscia

Ruch w trybie PR moze by¢ wyzwalany przez sygnat wejécia/wyjscia (10).

1. Ustawienia parametréw sg nastepujace:

Parametr Nazwa Opis
Pr0.01 Konfiguracja trybu Ustaw Pr0.01=6 trybu PR
sterowania

, - Ustaw 83 dla zewnetrznego SERVO-ON
Pré.00 SI1 Wybér wejscia Ustaw 03 dla zewngtrznego SERVO-ON

o Specyfika funkcji rozdziatu 9 terminali wejsciowych,
Pr4.00-Pr4.08 Sl wybor wejcia | odniesienie do tabeli alokacji funkcji.

Specyfika funkcji rozdzialu 6 terminali wyj$ciowych,
Pr4.10-Pr4.15 | SO wybor wyjscia | odniesienie do tabeli alokacji funkcji.

2. Ustaw parametry sterowania, takie jak: tryb wyzwalania, proces bazowania, predko$¢ E-stop itp. Okno

ustawien przedstawia si¢ nastepujaco:

Pr-Mode [
E W F § K 5 > s
_\
Control Parameters l Path Parameters I Manual I Parameter Manage | Beown aal
Control Config Homing Config
CTRG(PrE.0) Homing Direction(Pr8.10) (Fr8.10] (Fri8.13-Pi8.14)
3 Homing Direction { — Moves to the specified locati 0
= ) @ \ pecified location |
) ]E_i;l;;g[;lﬂlsngdge [ Homing after power on Negative) (] after Homing Process(Pluse)
© gg;?tllr\:ge)lr) Kechon ¢ [7]Z phase Homing
- CTRG DoubleEdge A Absolute Encoder (Pr8.15)
O ] (Pr8.10)
Trigger Femember Horming Method S = High Speed (ipm) 200
o (Pr8.16)
imil iti | (Pr8.11-Pr3.12
|| Soft Limit Position(Pr2.0,Pr8.6-Pr8.9) Horing : ) o Bree iy 50
» . - = Position(Pluse]
Positive Soft Limit Position(Pluse) 0
ACClms/Kipm) Pr8.17) (Pr8.18)
= ms/Krpm
Negative Soft Limit Position(Pluse) ] 2 100 DEC(ms/Krpm) 100
E-stop Config(Pr8.22-Pr8.23)
Limit Pos Stop 10 Stop Time(ms/Krpm) 50
Time[ms/Krpm)
100/100




Notatki: Po zakonczeniu ustawien parametrow sterowania, kliknij przycisk Pobierz z paska narzgdzi, aby
parametry staly si¢ wazne. Kliknij przycisk Zapisz, aby trwale zapisa¢ parametry na dysku.

3. Ustaw parametry $ciezki, takie jak: tryb pozycji, predkos¢, ACC/DEC, itp.

Obszar funkcjonalny: Odczytaj plik, Przeslij, Pobierz, Zapisz, itp.

Obszar ustawien parametrow: Tryb pozycji, predkosé¢, ACC/DEC, itp.

Obszar opisu symbolu pozycji: Wyjasénia znaczenie symbolu pozycji Sciezki.

Notatki: Po zakonczeniu ustawien parametrow $ciezki, kliknij przycisk Pobierz z paska narzedzi, aby
parametry staty si¢ wazne. Kliknij przycisk Zapisz, aby trwale zapisa¢ parametry na dysku.

Pr-Mode

@ W W

Cx

l: > Functional area

Control Parameters | Path Parameters lManual | Parameter Managel

PathID  Posiotion Mode Position(P) Speed(rpm) Acceleration(.. Deceleration{.. Pause Time{.. S Code

0 0001H:_P.ABS.END 3000 1500 100 100 0 0x00

1 0042H:_V.INC.EEND 0 1000 100 100 0 0x00

2 0011H:LP.ABS.END -3000 1200 100 100 0 0x00

3 0003H:_HOME 0 200 100 100 0 0x00

4 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

5 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

[ 0000H:_END 0 i] 100 100 0 0x00

7 0000H:_END 0 i] 100 100 0 0x00

8 0000H:_END 0 i] 100 100 0 0x00

9 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

10 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

" 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

12 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

13 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

14 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

15 0000H:_END 0 0 100 100 0 0x00

Parameters setting area
Symbol description of Interrupt function Pasition type Absolute/relative Jump Function
positioning mode: [_: Nointerrupt) " [P: Paosition mode) - [4BS: absolute instruction] o (5J: Positioning jump)
[1: Interrupt] %: Speed mode) [INC: Relative instruction] [CJ: Continuous jump)
[HOME: Homing made) [REL: Relative to the motor) [END: Stop)
[CAP: Relative reference] [CAP: Relative reference)

Position symbol description area

| — 100/ 100

4. Debugowanie procesu bazowania, wyzwalania ruchu $ciezki, wej$¢ i wyjs¢, itp. Interfejs debugowania
przedstawiony jest ponizej:



e S T T > |

‘ Control Parameters I Path F’ammeters] Manual [ Parameter Manage‘

Mation Operate
Pr9.02 Pr9.03 Pr9.04 Pr9.05 Pr3.06

Position(P] 3000 Speed(rpm) 1500 Acceleration[ms/Kipm) 100 Deceleration(ms/Krpm) 100 Pause Time(ms) 0

Pr9.00

Posiotion Mode  Pos:1 v

Homing
Pr3.46 Pr3.43
Input {0000 00C Command Position ( Pulse) |0 Homing
Refresh E-Stop
Pr3.47 Pr8.45 Manuel Homing
Output | 0000 0OC Motor Position  Pulse) |0
Pr-Mode Trigger
R I ™ [ = R T R N B T

e 100/100

Notatki 1: Przed uzyciem sygnatu krawedziowego 10 CTRG do wyzwalania ruchu $ciezki, wybierz numer

$ciezki za pomocg sygnalu skumulowanego 10, a nastepnie uzyj sygnatu krawedziowego 10 CTRG do
wyzwalania ruchu odpowiadajacej $ciezki.

Notatki 2: Jesli tryb kumulacyjnego wyzwalania IO jest wazny, czas filtrowania kumulacyjnego IO musi by¢

ustawiony, aby zapewni¢, ze wszystkie zmiany sygnatu kumulacyjnego 10 zostana zakonczone w
zakresie czasu filtrowania.

9.5.2 Przypadek komunikacji RS485.

9.5.2.1 Zapisz pojedyncze dane 0x06

NO Wyslij Odbierz
1 ID Slave ID 0x01 ID Slave ID 0x01
2 FC | Function code | 0x06 FC Function code 0x06
3 H H
ADDR Address ADDR Address
4 L L
5 Data quantity H . H
Actually  written
5 | PATA|  (word) L DATA " data quantity L
7 L L
CRC | Check code CRC Check code
8 H H

Notatki: Liczba ramek odbiorczych jest taka sama jak liczba ramek nadawczych.



(1) Path 0 (Tryb pozyzji absolutnej, 200000pulse,

600rpm, 50ms/1000rpm)

NO | Komunikat danych w ramce RS485. Szczegoly
0 01 062009000193 C8 Serwomechanizm wiaczony
1 01 06 62 00 00 01 57 B2 Tryb pozycji bezwzgledne;j
2 01 06 62 01 00 03 87 B3 200 000 impulsow, 16 bitow, gorny limit
3 01 06 62 02 0D 40 32 D2 200 000 impulsow, 16 bitow, dolny limit
4 01 06 62 03 02 58 66 E8 600 obr./min
5 01 06 62 04 00 32 56 66 Przyspieszenie: 50 ms/1000 obr./min
6 01 06 62 05 00 32 07 A6 Hamowanie: 50 ms/1000 obr./min
7 01 06 60 02 00 10 37 C6 Wyzwalanie ruchu $ciezki 0
8 01 06 60 02 00 40 37 FA E-stop
9 01 06 20 09 00 00 52 08 Serwomechanizm wytgczony

(2) Path0 (Tryb pozycji wzglednej, 10000pulse, 600rpm, 50ms/1000rpm)

NO | Komunikat danych w ramce RS485 Szczegoly
0 01 062009000193 C8 Serwomechanizm wlaczony
1 01 06 62 00 00 41 56 42 Tryb pozycji wzglednej
2 01 06 62 01 00 00 C7 B2 10 000 impulséw, 16 bitéw, gorny limit
3 01 06 62 02 27 10 2D 8E 10 000 impulséw, 16 bitow, dolny limit
4 01 06 62 03 02 58 66 E8 600 obr./min
5 01 06 62 04 00 32 56 66 Przyspieszenie: 50 ms/1000 obr./min
6 01 06 62 05 00 32 07 A6 Hamowanie: 50 ms/1000 obr./min
7 01 06 60 02 00 10 37 C6 Wyzwalanie ruchu $ciezki 0
8 01 06 60 02 00 40 37 FA E-stop
9 01 06 20 09 00 00 52 08 Serwomechanizm wytgczony

(3) Path0 (Tryb predkoséci, 600rpm, 50ms/1000rpm)

NO | Komunikat danych w ramce RS485 Szczegoly
0 0106200900 0193 C8 Serwomechanizm wlaczony
1 01 06 62 00 00 02 17 B3 Tryb predkosci
2 01 06 62 03 02 58 66 E8 600 obr./min
3 01 06 62 04 00 32 56 66 Przyspieszenie: 50 ms/1000 obr./min
4 01 06 62 0500 32 07 A6 Hamowanie: 50 ms/1000 obr./min
5 01 06 60 02 00 10 37 C6 Wyzwalanie ruchu $ciezki 0
6 01 06 60 02 00 40 37 FA E-stop
7 01 06 20 09 00 00 52 08 Serwomechanizm wytaczony

(4) Path1 (Tryb pozyzji absolutnej, -200000pulse, 600rpm, 50ms/1000rpm)




NO | Komunikat danych w ramce RS485 Szczegoly
0 01062009000193C8 Serwomechanizm wlaczony
1 01 06 62 08 00 01 D6 70 Tryb pozycji bezwzglednej
2 0106 62 09 FF FC 07 C1 -200 000 impulséw, 16 bitow, gorny limit
3 01 06 62 0A F2 COF3 40 -200 000 impulséw, 16 bitow, dolny limit
4 01 06 62 0B 02 58 E7 2A 600 obr./min
5 01 06 62 0C 00 32 D7 A4 Przyspieszenie: 50 ms/1000 obr./min
6 01 06 62 0D 00 32 86 64 Hamowanie: 50 ms/1000 obr./min
7 01 06 60 02 00 11 F6 06 Wyzwalanie ruchu $ciezki 1
8 01 06 60 02 00 40 37 FA E-stop
9 01 06 20 09 00 00 52 08 Serwomechanizm wylaczony

(5) Path 1 (Velocity mode, 300rpm, 50ms/1000rpm)

NO | Komunikat danych w ramce RS485 Szczegoly
0 01 062009000193 C8 Serwomechanizm wiaczony
1 01 06 62 08 00 02 96 71 Tryb predkosci
2 0106 620B 01 2C E7 FD 300 obr./min
3 01 06 62 0C 00 32 D7 A4 Przyspieszenie: 50 ms/1000 obr./min
4 01 06 62 0D 00 32 86 64 Hamowanie: 50 ms/1000 obr./min
5 01 06 60 02 00 11 F6 06 Wyzwalanie ruchu $ciezki 1
6 01 06 60 02 00 40 37 FA E-stop
7 01 06 20 09 00 00 52 08 Serwomechanizm wylaczony

(6) Bazowanie

NO | Komunikat danych w ramce RS485 Szczegoly
0 01062009000193C8 Serwomechanizm wigczony
1 01 06 60 OA 00 00 B7 C8 Metoda homingu
2 01 06 60 OF 00 64 A6 22 Wysoka predko$¢ homingu
3 0106 60 10 00 1E 16 07 Niska predko§¢ homingu
4 01 06 60 02 00 20 37 D2 Wyzwalanie procesu homingu
5 01 06 60 02 00 40 37 FA E-stop
7 01 06 20 09 00 00 52 08 Serwomechanizm wytgczony

9.5.2.2 Zapisz wiele danych 0x10

Metoda statlego wyzwalania jest ograniczona do 16 segmentdéw pozycji, ale metoda natychmiastowego
wyzwalania jest elastyczna. Zapisuje si¢ do biezacej Sciezki za kazdym razem, jednoczes$nie wyzwalajac
operacje tej $ciezki. Realizuje pozycje, predkosé, homing i inne akcje za pomoca ramki danych.



Ta metoda uzywa PRO do implementacji, PRO ma tacznie 8 danych, ostatnie dane Pr9.07 z nich zostang
odwzorowane do Pr8.02. Zapisanie warto$ci 0x10 w 0x10 moze natychmiast wyzwoli¢ dziatanie $ciezki 0,
realizujac natychmiastowe uruchamianie danych.

Kroki operacyjne:
1.  Najpierw skonfiguruj homing i $ciezki, ktore majg by¢ uruchomione. Mozna wiaczy¢ zasilanie 1
wysta¢ konfiguracj¢ parametrow tymczasowo, mozna takze skonfigurowac i zapisa¢ za pomocg komputera
nadrzgdnego. (konieczna konfiguracja homingu)

2.  Wiacz sterownik.

NO | Komunikat danych w ramce RS485 Szczegoly
0 0106200900 0193C8 Serwo wlaczone

1 01 06 20 09 00 00 52 08 Serwo wylaczone
3. Uruchom statg $ciezke za pomoca Pr8.02

4. Zapisz natychmiastowe dane za pomocg Pr9.00-9.07, a Pr9.07=0x10, uruchom natychmiastowo $ciezke 0.

Zobacz przyktad dzialania metody natychmiastowego wyzwalania.
Przyktad operacji ramki danych komunikacyjnych 485 jest przedstawiony ponizej:

Kolejnosé Polecenie wystane (Master->Slave) Polecenie zwrotne (Slave->Master)
1 ID | Numer podstacji 0~31 ID | Numer podstacji 0~31
2 FC | Kod funkeji 0x10 FC | Kod funkeji 0x10
3 0x62 0x62
ADDR | Adres ADDR | Adres
4 0x00 0x00
5 0x00 o s 0x00
o i Ilo$¢ rzeczywiscie
5 NUM1 | Ilo$¢ danych (stow) 0x08 NUM zapisanych danych 0x08
L
7 NUM2 | Ilos¢ danych (stow) 0x10 CRC | Kod sprawdzajacy v
89 P9.00 | Tryb XXXX
10-11 1 pgo1 | Wartos¢ wysoka XRXX
1213 | poo2 | Wartoé niska XARX
14-15 P9.03 | Predkos¢ KXXX
16-17 P9.04 | Przyspieszenie XXXX
18-19 P9.05 | Hamowanie XXX
20-21 | pgos | Czas opdrnienia XXXX
22-23 Kontrola 0x0010
P9.07 wyzwalania
24 L
CRC | Kod sprawdzajacy
25 H




Tryb pozycji bezwzglednej : 01 10 62 00 00 08 10 00 01 00 01 86 A0 01 F4 00 64 00 64 00 00 00 10 AA BF
01 slave ID 01
10 function code, write multi data
62 00 first address mapped to Pr9.00
00 08 8 consecutive operating addresses from 62 00 to 62 07, mapped to Pr9.00~Pr9.07
10 Hexadecimal data of the number of data, 8 register, each address data is divided into high and low bits
8*2=16
00 01 data written down to the first addresses of 6200 mapped to Pr9.00.
Motion Mode, absolute position mode
00 01 86 A0 data written down to the second and third addresses of 6201 mapped to Pr9.01 ; 6202 mapped to
Pr9.02.
Hexadecimal data of position=100000plus. All positions in PR mode are in units of 10000P/r,
00 01 86 AO represents 10 turns of motor rotation.
01 F4 data written down to the 4th addresses of 6203 mapped to Pr9.03
Hexadecimal data of Speed=500r/min
00 64 data written down to the 5th addresses of 6204 mapped to Pr9.04 Hexadecimal
data of acceleration time=100ms
00 64 data written down to the 6th addresses of 6205 mapped to Pr9.05
Hexadecimal data of deceleration time=100ms
00 00 data written down to the 7th addresses of 6206 mapped to Pr9.06
Hexadecimal data of the delay time=0ms

00 10 data written down to the 8th addresses of 6207 mapped to Pr9.07, to trigger the action, immediately
trigger method (1P, Immediately trigger path P)

AA BF the verification code, do not have to directly input, click the corresponding send area verification
button automatically generated

The final analysis is as follows: speed is 500r/min, acceleration and deceleration time is 100ms, and the position

of absolute positioning is 10 rotations.

01 10 62 00 00 08 10 00 01 00 00 00 00 01 F4 00 64 00 64 00 00 00 10 A0 4A
The final analysis was performed at a speed of 500r/min, acceleration and deceleration time of 100ms, and the
position of absolute positioning O rotations.

Relative position mode : 01 10 62 00 00 08 10 00 41 00 01 86 A0 01 F4 00 64 00 64 00 00 00 10 EA 8F
01 slave ID 01
10 function code, write multi data
62 00 first address mapped to Pr9.00
00 08 8 consecutive operating addresses from 62 00 to 62 07, mapped to Pr9.00~Pr9.07
10 Hexadecimal data of the number of data, 8 register, each address data is divided into high and low bits
8*2=16
00 41 data written down to the first addresses of 6200 mapped to Pr9.00.
Motion Mode, relative position mode
00 01 86 A0 data written down to the second and third addresses of 6201 mapped to Pr9.01 ; 6202 mapped to
Pro.02.



Hexadecimal data of position=100000plus. All positions in PR mode are in units of 10000P/r,
00 01 86 AO represents 10 turns of motor rotation.

01 F4 data written down to the 4th addresses of 6203 mapped to Pr9.03
Hexadecimal data of Speed=500r/min

00 64 data written down to the 5th addresses of 6204 mapped to Pr9.04 Hexadecimal
data of acceleration time=100ms

00 64 data written down to the 6th addresses of 6205 mapped to Pr9.05
Hexadecimal data of deceleration time=100ms

00 00 data written down to the 7th addresses of 6206 mapped to Pr9.06

Hexadecimal data of the delay time=0ms

00 10 data written down to the 8th addresses of 6207 mapped to Pr9.07, to trigger the action, immediately
trigger method (1P, Immediately trigger path P)

EA 8F the verification code, do not have to directly input, click the corresponding send area verification

button automatically generated
The final analysis is as follows: speed is 500r/min, acceleration and deceleration time is 100ms, and the position
of relative positioning is 10 rotations.

Homing mode : 01 06 60 02 00 21 F6 12 (Back to origin high-speed, low-speed, and back to zero mode can
be set in the eighth set of parameters, using default values this time)

Caution : In Pr mode, the origin induction switch is connected to the driver, which is different from the impulse
control. Limited by conditions, only the current position can be demonstrated to the customer : Write 0x021,
The current location manually set to zero.,

The frame format function is :

01 slave ID 01
06 function code, write single data
NO Send Receive
1 ID Slave ID 0~31 ID Slave ID 0~31
2 FC |Function code 0x06 FC Function code 0x06
3 H H
ADDR Address ADDR Address
4 L L
5 Data quantity H . H
Actually  written
6 DATA1 (word) L DATA | jata quantity L
L L
CRC | check code CRC check code
8 H H

60 02 register address, mapped to Pr8.02
00 21 the data write into the register, Write 0x021, The current location manually set to zero.
Write 0x01P, P section positioning
Write 0x020, homing
Write 0x021, set current position as homing point
Write 0x040, e-stop
F6 12 the verification code, do not have to directly input, click the corresponding send area verification button
automatically generated



After the current position is set to zero manually, you can click absolute positioning again to send it manually,
indicating that the current position is set to zero manually

JOG is 10 input, there is no communication control method, you can push users to write relative positioning
data in real time, and trigger inching motion immediately instead.

Velocity mode : 0110 62 00 00 08 10 00 02 00 00 00 00 03 E8 00 64 00 64 00 00 00 10 DA 41
01 slave ID 01
10 function code, write multi data
62 00 first address mapped to Pr9.00
00 08 8 consecutive operating addresses from 62 00 to 62 07, mapped to Pr9.00~Pr9.07
10 Hexadecimal data of the number of data, 8 register, each address data is divided into high and low bits
8*2=16
00 02 data written down to the first addresses of 6200 mapped to Pr9.00, speed mode
00 00 00 00 data written down to the second and third addresses of 6201 mapped to Pr9.01 ; 6202 mapped to
Pr9.02.Hexadecimal data of position=0plus. All positions in PR mode are in units of 20000P/r, |,
00 00 00 00 represents 0 turns of motor rotation in Speed mode
03 E8 data written down to the fourth addresses of 6203 mapped to Pr9.03 Hexadecimal
data of Speed=1000r/min
00 64 data written down to the five addresses of 6204 mapped to Pr9.04
Hexadecimal data of acceleration time=100ms
00 64 data written down to the six addresses of 6205 mapped to Pr9.05
Hexadecimal data of deceleration time=100ms
00 00 data written down to the seven addresses of 6206 mapped to Pr9.06
Hexadecimal data of the delay time=0ms
00 10 data written down to the eight addresses of 6207 mapped to Pr9.07 , to trigger the action,
Immediately trigger method (1P, Immediately trigger path-P, The sample Pr9.00~9.07 is the
positioning related data of path-0)
DA 41 the verification code, do not have to directly input, click the corresponding send area verification
button automatically generated
The final analysis is as follows: speed=1000r/min, acceleration and deceleration time is 100ms, velocitymode

E-stop: 01 06 60 02 00 40 37 FA
Servo enable: 01 06 20 09 00 01 93 C8
Servo disable: 01 06 20 09 00 00 52 08



