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lat na polskim rynku

indywidualny
doradca handlowy
dla kazdego Klienta
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i serwis urzgdzen

Poznajmy sie!
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wypozyczenia
sprzetu
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Kompleksowa oferta dla branzy automatyki

Sterowniki PLC
Fatek

Panele operatorskie HMI
Weintek

Prowadnice liniowe
i Sruby kulowe
Hiwin

Silniki krokowe i napedy

Falowniki
Micno

Silniki liniowe
LinMot

Muliprojekt



Kompleksowa oferta dla branzy automatyki

@

Lozyska liniowe

Przektadnie
planetarne

Serwonapedy obrotowe
i obrotowo-liniowe,
sterowniki ruchu

O !

Szkolenia podstawowe
Fatek, Weintek, Micno, Estun

Szkolenia zaawansowane
Fatek, Weintek

Instalacja i uruchomienie

Muiliprolekt



Wspieramy Klientédw w przejsciu na panele Weintek

Wybér odpowiedniego
rozwigzania

Testy i instalacja Szkolenie pracownikow

v Catodniowe szkolenia we wszystkich oddziatach
MP w Polsce: multiprojekt.pl/szkolenia

v'  Mozliwo$é bezptatnego wypozyczenia sprzetu
do testéw we wtasnym zaktadzie

v' Pomoc w doborze komponentdw najlepszych
dla Twojego zaktadu

v"  Petne wsparcie techniczne podczas
uruchomienia projektu

Muiliprolekt



Materiaty



FAQiFTP
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Serwer FTP

Multiprojekt - FTP

— Wstecz

Nazwa

ABB - serwonapedy

COPLEY - napedy

CREVIS - moduly wefuy przemystovych

E.MGC - pneumatyka

ESEA - Automatyka budynkowa

ESTUN - senwonapedy

FATEK - sterowniki PLC

HIWIN - mechanika

Katalog ogdiny firmy MULTIPROJEKT

LINMOT - silniki liniowe:

tozyska liniowe

Name Typ Rozmiar

ABB servo

COPLEY Drives

CREWIS - Industrial Remote 10

E.MC pneumatics

ESEA building automation

ESTUN Semvo

FATEK PLCs

HIWIN mechanics

General catalogue of MULT

LINMOT linear motors

Linear bearings

(s ESTUN -

Data modyfikacji

8-08-2015

28-02-2017

15-06-2016
18-10-2016

24-11-2017

15-05-2016
5-09-2017
24-11-2017

18-05-2016

serwonapedy ESTUN Servo

24-11-2017

www.mult

Pro|




Kanat YouTube

P ODTWORZ WSZYSTKIE

Tutoriale

28 filmow « 1 973 wysy
aktualizacja: 30 maj 2018

IM pl MultiprojektKRK

ila * UStathla

SUBSKRYBUJ

youtube.com/user/MultiprojektKRK

-

=g Weintek - EasyAccess 2.0 - How to
MultiprojektkRE
19:17

Weintek - tryb transparentny
MultiprojektkRE

Weintek - wgrywanie projektow poprzez
Ethernet

MultiprojektkRE

~ Weintek - Makra w EasyBuilder Pro
MultiprojektkRE
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Program szkolenia

Przedstawienie oferty produktowej

Uwagi odnosnie zasilania serwonapedu
Interfejsy sygnatowe serwonapedu ProNet
Konfiguracja i nadzér serwonapedu z zastosowaniem klawiatury napedu
Program narzedziowy ESView

Pierwsze uruchomienie — przydatne parametry napedu ProNet
Dopasowanie regulatoréw serwonapedu (tzw tuning)

Tryb kontroli predkosci z wejscia analogowego

Tryb kontroli pozycji z wejs¢ impulsowych

Tryb kontroli z wewnetrznego pozycjonera

Komunikacja z napedem w protokole ModBus

AN N N N U N N NN

Dobér serwosilnika do aplikacji




ESTUIN

AUTOMATION
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Kilka stdbw o firmie



Profil firmy — powstanie marki

ESTUN

------- ESTE [EAST] ------- UNO [ONE]

ESTUN KPS

AUTOMATION Industrial Technology Europe 5.r.l.




Profil firmy - historia rozwoju

www.multi rolekt.gl
MulliProjekt’
Wytaczny dystrybutor 2011
na rynek polski

Pierwsza chinska
zautomatyzowana linia
produkujaca roboty przemystowe

Wejscie na
Gietde. Nr ID:
002747

ESTUN

AUTOMATION

Pierwsza chinska
masowa produkcja
robotéw przemystowych

3)EsTun

Industrial Technology Europe S.r.l.

Pierwsza chinska marka

serwonapedoéw
chroniona prawami Narodziny Estun
wtasnosci intelektualnej Europe w Mediolanie

Narodziny Estun
Automation w Nanjing
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Profil firmy - sprzedaz

2014 2015 2016 2017 2018
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Profil firmy — sie¢ wspo&tpracy

5 zagranicznych oddziatow

Sprzedaz w 70 krajach

EUCIid LO bs | ' @ Barrett Technology, LLC |

3D Vision and Robotics




. Industrial Technology Europe S.r.l. _

|uqn2Lng) 16cpuojodi gnobs 21y

Europejski oddziat Estuna



Estun Europe - kilka stow o...

Dystrybutor 4= Producent

Staty rozwdgj firmy
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Estun Europe - korzysci dla Klientow




_ CEL .

Obszar zastosowania
Serwonapedow



Zastosowanie - przyktady

Maszyny CNC
Drukarki 3D

- 1;

Produkcja Robotyka
ﬂ
Edukacja Rozrywka

7

Muiliprolekt



Zastosowanie - rozwigzania kontroli ruchu

Kontroler Ruchu TRIO
Seria MCx

EtherCAT.

Technology Group

Ruch liniowy Robot SCARA Robot DELTA Robot 6osiowy  Robot kartezjanski I/O rozproszone

Muliprojekt



SERWO+

ProNet-Plus
ETS-Plus
CO z innymi seriami?



Napedy wycofane

ProNet-E — seria ekonomiczna

- enkoder inkrementalny 2500 ppr
- moc do 5kW

ProNet-AMA

- enkoder absolutny jedno- lub wieloobrotowy
- rozbudowane mozliwosci komunikacyjne

ProNet-AMF
- 20-bitowy enkoder absolutny 1048576 imp/obr




Serwo+ - koniec serii ProNet, ProNet-E oraz ETS

ProNet ProNet-E ETS

| 4 ?

\ I I

\ [ I

\ [ I

\ I I

v H !

ProNet AMF H !

| ! :

\ ! l

\ ! I

\ 4 I

\ ! I

\ H I

\ I

Y v \
ProNet Plus ETS Plus

Muliprojekt



Serwo+ - uniwersalny naped

ProNet - 04 A E

ProNet- 04 A E @G-~

(au tekcja) —

enkoder inkrementalny

imp/obr

ProNetsEsr—




Napedy serwo ProNet

- 8 wejsc cyfrowych i 4 wyjscia cyfrowe (konfigurowalne)

- wejscia impulsowe do sterowania pozycja

- wejscia analogowe do sterowania predkoscia lub/ i momentem

- wyjscie impulsowe (sprzezenie zwrotne do nadrzednego sterownika)
- 16 krokéw programu wbudowanego pozycjonera

- trzykrotne przecigzenie

- wbudowany rezystor hamujgcy

- protokoty komunikacyjne: Modbus, CANopen

= - ' - autotuning czasu rzeczywistego v
5 7\~Mo dbus

CANopen

EtherCAT.



Napedy serwo ProNet

Charakterystyka )

Seria ProNet-E

e moc 0.05 kW = 5.0 kW

e sterowanie pozycjg, predkoscig i momentem
¢ pozycjonowanie przezModBus, CANopen

e enkodery 2500 ppr

e auto-tuning

Charakterystyka )

Seria ProNet-AMA

e moc 0.05 kW + 33 kW

e sterowanie pozycjg, predkoscig i momentem

® pozycjonowanie przez ModBus,
CANopen, wbudowany EtherCAT (opcja)

e 17-bitowy lub 20-bitowy enkoder absolutny
jedno- lub wieloobrotowy

e auto-tuning




Napedy serwo ProNet

Seria ETS
1 naped - 3 silniki

- kontrola do trzech osi z jednego napedu!
- max. 1kW / o$

- Zabezpieczenie przed przecigzeniem

- Wejscia / wyjscia cyfrowe

- Autotuning czasu rzeczywistego

- Wyswietlacz — edycja parametrow, monitorowanie

Brak wejs¢ analogowych!




Kod oznaczenia napedu ProNet

ProNet-E-10

A

napiecie

serwonaped ProNet-E moc

ProNet-10 A

napiecie

serwonaped ProNet moc zeetiEnl

znak - spec. znak - spec.

A5 - 0.05 kW A- 200VAC
g; = g; w D - 400VAC
Tagn B - 100VAC
08 - 0.75 kW

10 - 1.0 kW

15-1.5 kW

20 - 2.0 kW

30 - 3.0 kW

50 - 5.0 kW

75-7.5 kW

1A- 11 kW

1E - 15 kW

2B - 22 kW

zasilania

sposob
kontroli

znak - spec.

M - kontrola predkosci
kontrola momentu
kontrola pozycji

E - kontrola predkosci
kontrola momentu
kontrola pozyc{'i
(wspiera modu
rozszerzen)

Y

A

rodzaj
enkodera

znak - spec.

A-17 bit.
enkoder
absolutny

F - 20-bit.
enkoder
absolutny

B - resolver

opcja

znak - spec.

-EC EC100
(wbudowany
EtherCAT)

UWAGA: doktadna specyfikacja poszczegdlnych modeli jest dostepna na stronie internetowej www.estun.pl

Muiliprolekt



Silniki serwo ESTUN

Seria EMJ - smukta budowa, $rednia bezwtadnosé
- moc od 0,05kW do 1kW
- moment znamionowy od 0,16Nm do 3,18Nm
- moment szczytowy do 300% momentu znamionowego
- predkosc¢ do 3000 obr./min. (max. 4500 obr./min.)

Seria EMG - moc od 1kW do 5kw
- moment znamionowy od 4,78Nm do 23,9Nm
- predkosc¢ do 2000 obr./min. (max. 3000 obr./min.)
- obudowa catkowicie zamknieta,
- IP 65 (w zaleznosci od uszczelnienia watu)

Seria EML - moc od 1kW do 4kwW
- moment znamionowy od 9,55Nm do 38,2Nm
- predkos¢ do 1000 obr./min. (max. 1500 obr./min.)
- obudowa catkowicie zamknieta,
- IP 65 (w zaleznosci od uszczelnienia watu)

Seria EMB - moc od 7,5kW do 33kW
- moment znamionowy od 47,8Nm do 175Nm
- predkos¢ do 1500 obr./min. (max. 2000 obr./min.)




Silniki serwo ESTUN

Hamulec

Wykorzystany najczesciej w osiach pionowych,
ktore nie sg samohamowne, gdzie po wytgczeniu

zasilania o$ moze opadac.
Luzowany napieciem 24 VDC.
Nie stosuje sie do hamowania ruchul!

Jest to hamulec ,postojowy”




Poréwnanie silnikow 1 kW

Model

EMJ-10APB22

EMG-10APB22

/ EMG-10DPB22

EML-10APB22

/ EML-10DPB22

Rozmiar kotnierza

80 mm 130 mm 130 mm
Moment znamionowy 3,18 Nm 4,78 Nm 9,55 Nm
Moment chwilowy 9,55 Nm 14,3 Nm 28,7 Nm

Predkos$¢ znamionowa

3000 obr/min

2000 obr/min

1000 obr/min

Prad znamionowy

53 A 6,0/32A 55/28A
Prad chwilowy 15,9 A 18,0/ 9,6 A 16,5/ 8,4 A
Moment bezwtadnosci
wirnika [x 10-4 kg*m2] b4 [ 255
Nalezy sprawdzi¢ czy jest ustawiony wtasciwy model silnika w Pn005.3 Pn840




Kod oznaczenia silnikow

EMJ-08 A P B 1 1 -WR

OZNACZENIE NAPIECIE DODATKOWE
ZASILANIA OZNACZENIE
SERII MOC OPCJE
RoDzAJ PRODUCENTA — RODZAJ KONEKTOR
ZNAMIONOWA -
SPRZEZENIA WALKA
znak - spec. znak - spec. znak - spec. znak - spec. znak - spec. znak - spec. znak - spec.
A5-0.05 kW A-200VAC D - 17 bit., 1-obr. A- oznaczenie 1 - wat gtadki 1- brak [brak] - standardowy
01-0.1 kW B - 100VAC enkoder B producenta bez wpustu 2 - uszczelnienie konektor
02-0.2 kW absolutny H 2 - wat gtadki olejowe watu -WR - konektor
04 - 0.4 kW F - 20-bit. z wpustem, 3 - hamulec wodoodpomy
08-0.75 kW enkoder klinem 4 - uszczelnienie
10- 1.0 kW absolutny i gwintem olejowe watu,
S - 17-bit. wewn. hamulec
wieloobrotowy (standard)
enkoder
absolutny
P - enkoder

inkrementalny
2500 imp./obr.



Napedy serwo ProNet

Kazdy zestaw zawiera 5-metrowe
kable do enkodera oraz konektory
do silnika i napedu.

Naped ESTUN obstuguje tylko* silniki
ESTUN i tylko tej samej mocy!

Kazdy zestaw do 5.5 kW zawiera 5-

metrowy kabel zasilajacy oraz niezbedne

konektory. * Wyjatkiem sg napedy wieloosiowe ProNet-ETS
o o . . . pozwalajace na podtgczenie silnikdw od 50 W do 1 kW.
Silniki powyzej 5.5 kW nie majg w zestawie

kabla zasilajgcego.

Muliprojekt



Aplikacje

Przyktady zastosowan



Serwo+ - zastosowanie z CoDeSys

®

CODESYS

CANopen

Muiliprolekt



Serwo+ - zastosowanie ze sterownikiem PLC

krok/kierunek

Muiliprolekt



Serwo+ - zastosowanie z panelem HMI

Modbus RTU/ASCII

Muiliprolekt



Serwo+ - zastosowanie z kontrolerem ruchu

Muiliprolekt



ROBOTY

Estun w Swiecie
robotow przemystowych



Roboty - przeglad serii
<

Roboty %\%) . )
DELTA & %, Roboty SCARA Seria robotow
> @]
762700 / przemystowych w
Robot
6o0siowy . * o« zakresie udzwigu
biurkowy 4504 & 4 - 450kg!
ER450.4.
450-4-3200 ER30_\900
200 ER50-2100
300-4-3
= Roboty
ER 6osiowe
Roboty 100-35,
paletyzujace o
'\%0’ ~2
<& 605

ER80B-2565 RObOt dO
giecia blach




Roboty - rozwigzania dla robotow

Produkcja komponentéw

Technologia napedowa

System sterowania



Roboty - zastosowanie

4
4
A'

Spawanie

\
\
\
\/ N \
7~ \

Obrébka CNC Paletyzacja

\./ Edukacja \-/

Giecie blach

\—/

)

(

Muliprojekt



Roboty - produkcja

Magazyn wysokiego Linia sktadania Zautomatyzowana linia
sktadowania ramion/przegubéw sktadania korpuséw

.F‘
1 B

o _ - —

-—— e e e e el

100% Produkcja ESTUN

Stanowisko Montaz wiqzki
testowe elektrycznej




Praktyka

CzesSc¢ praktyczna
szkolenia



Stanowisko szkoleniowe

J

&

|

S ke £

NG GYT




Dobér serwonapedéw ProNet

1. Profil ruchu:
predko$¢ maksymalna, czas przyspieszania i hamowania, dystans
cykl pracy

2. Uktad mechaniczny:
masa, moment bezwtadnosci uktadu napedzanego
rodzaj przeniesienia napedu
kierunek ruchu

sprawnosc

Stosunek momentu bezwtadnosci uktadu napedzanego i silnika:
optymalny: 5:1
maksymalny: 10:1

Muliprojekt



Rozmieszczenie ztacz napedu Pronet

zasilanie napedu \

zasilanie logiki
rezystor hamujacy \"

zasilanie silnika\m

—
L —

uziemienie —

CN3, CN4 — RS-485 / Modbus
» /CANOpen

CN1 — wejscia i wyjscia
analogowe i dyskretne

CN2 - enkoder silnika



Uwagi odnosnie zasilania

Zasilanie 1f - oznaczenie ,A” - 230VAC

Powyzsze potgczenia polega na tym, ze:

miedzy L1 i L2, pojawia sie napiecie 230V
podobnie pomiedzy L2 i L3

natomiast pomiedzy L1 i L3 napiecie jest
zerowe, gdyz do obu tych punktéw wpiety
jest ten sam przewod fazowy. Czyli
nigdzie nie podajemy napiecia wyzszego
niz 230V, jednoczesnie zasilajgc dwa

mostki napedu.

L1
Molded-case Cincuit Breaker l

N
| Smgie-phase 200-230V5 (S0IE0H:)

—Be sure o connect a surge suppressor to the

excitation col of the magnetic contactor and relay.

]

1A} Servodrive |
,

T
B(2)

)

|
M
| D¢ |

_I__EF Ry fPL (Servo Alarm Display)
— | 8
I Hoise Fiter | Fower OFF Power ON KM
L—'[i_/
TKM TRy 1 =
dagnetic Contactor
I
| 2 ProNet v
s Series Servodrive v
@&t v
& @
=]
ic
ac
CNZ




Uwagi odnosnie zasilania

Zasilanie 3f - oznaczenie ,D” - 400VAC

Li| L2) L3| Threephass 30~V [S0E0HE)

Mioidag-case Croull Braaker o ::

L_El.rg-e Dru:Emr!"'

1Ry

1PL {Serva Alarm Dispiay)

J__| oise Fiker |

=

Power OFF  Power ON

®_

KM

1yt -
SERgy
KM Ry 15l ]

|—Fie stre to connect a sunge suppressor to he
exciation il of the Magnedc contactor and reiay. .

Magneti

H

o Gomtactor

24D Powsr Supoly

Ground Terminal

Series Servodrves

ProNet

]

B £ = c

Ch2 ’7

| gy SEreomator |
t |
2
B{2) "
Ci3)
1D44) |
I |
| |
| Encoder |
A
| PG
7 T !
| |
24V
my
1
oW



Uwagi odnosnie zasilania serwo-napedu

:

24VDC Power Supply

z zewnetrznym rezystorem
hamujacym

ProNet
N Series Servodrives
PR
B2
2
24y
GMD

B1

B2 bez zewn. rezystora
B3 hamujacego

]

!Al'ﬂ Servomotor
T
B(2)

M
C(3)
| Dy

| Encoder

T
A

ALM+

=

ALM

Ground Terminal




Uwagi odnosnie zasilania serwo-napedu

. AT ; Min. prad
Model Model Napiecie 3:3'3“{."('3['1'1 d il | znamionowy
ProNet ProNet-E zasilania - re;lystcn a opuszcza .' a dla filtréw
hamujacego rezystancja .
3-fazowych

500Q/60W

ProNet-ASA ProNet-E-ASA 200-230 VAC (brak wbudowanego) 50 -
500Q/60W

ProNet-01A ProNet-E-D1A 200-230 VAC (brak wbudowanego) 250 -
50Q/60W

ProNet-02A ProNet-E-02A 200-230 VAC (brak wbudowanego) 250 -
500 /60 W

ProNet-02B ProNet-E-028 100-120 VAC (brak wbudowanego) 250 -
500Q/60W

ProNet-04A ProNet-E-D4A 200-230 VAC (brak wbudowanego) 250 -
500Q/60W

ProNet-04B ProNet-E-04B 100-120 VAC (whudowany) 250 -
50Q/60W

ProNet-08A ProNet-E-08A 200-230 VAC (whudowany) 250 -
400 /80W

ProNet-08B ProNet-E-088 100-120 VAC (whudowany) 50 -
500 /60 W

ProNet-10A ProNet-E-104 200-230 VAC (wbudowany) 250 -
400 /80W

ProNet-15A ProNet-E-15A 200-230 VAC (wbudowany) 250 -
40Q /80 W

ProNet-20A ProNet-E-20A 200-230 VAC (wbudowany) 50 -

ProNet-30A ProNet-E-304 200-230 VAC 100/300W 100 27A
(wbhudowany)

g e 100/300W
ProNet-50A ProNet-E-50A 200-230 VAC (whudowany) 100 427

eic



Interfejsy sygnatowe serwo-napedu ProNet

ProNet
Series Servodrive

20 | PAO+
21 PAO-

Speed Reference(+0~10V/Rated Speed) IE‘;':EEE l:
—| E 22 | PBO+ . )
3 PEO- PG Divided Ratio Output

TREF+
Torque Reference(+0~10V/Rated Torque) o TREF-

Applicable Line Output
24 PCO+ AM26LS32A Manufactured by Tl or the Equivalent.

25 PCO-
50 | DGND

Open-Collector Reference FPI
Use

PULS+

Position Reference< PULS/ CW /A PULS-
; ; SIGN+

SIGN /CCW / B SIGN-

Signal Allocations can be Modified:

V-CMP: Speed Coincidence
IE: 5 TGON+ COIN: Positioning Completicn
6 | TGON- TGON:Rotation Detection
- S-RDY:Servo Read
Signal Allocations can be Modified: DICOM IE: 9 | S-RDY+ CLT:Torgue Limit D‘étection
S-ON: Servo ON F’S(_S%NN 10 | S-RDY- BK:Brake Interlock
P-CON: Proportion Control F_’—OT IE: 11 | V-CMP+ %‘%%’Eﬂf?‘ﬂ;ﬂﬁp”'“ Output
P-OT:Forward Run Prohibited NOT 12 | V-CMP- RD: Servo Enabled Motor Excitation Output
. o - HOME: Home Completion Output
N-OT:Reverse Run Prohibited ALM-RST
ALM-RST: Alarm Reset CLR
CLR: Clear Error Pulse PCL
P-CL:Forward Torgque Limit N-CL
N-CL:Reverse Torque Limit
SHOM: Home
ORG: Zero Position IRy +24v

e || i
Connect Shield to Connector Shell Shield 8 ALM-

== 1D

o




Wejscia analogowe - kontrola predkosci, momentu

10K

Speed Reference(x0~10V/Rated Speed) =

40K ref

40K

10K

Torque Reference(+0~10V/Rated Torque) =

_:f}Fef
+

VREF+ | 1
VREF- | 2
TREF+ | 26
TREF- | 27

AID




Wejscia dyskretne impulsowe — kontrola pozycji

- sterowanie réznicowe PRI
max. czestotliwosc: 4MHz N \YJT‘—F BULST
:? = ——[PUS
—1s6l SIGN+
i SIGN-
S D>/ Y1+
Y1
- sterowanie ,,Open collector”
o max. czestotliwosc: 200kHz \ - para skrecona
l SERWONAPED SERWONAPED
+24VDC ProNet/ProNet-E FATEK PLC GgD ProNet/ProNet-E
FATEK PLC WYJSCIA PNP
WYJSCIA NPN
M PPI_[34 |4 PP
: 2kQ
PULS+ | 30 _;:LH‘ PULS+
PULS- | 31 - PULS-
> 2kQ
SIGN+ | 32 E_EI [+ SIGN+
SIGN-_| 33 SIGN-
+24VDC




Wejscia dyskretne - pozostate

FATEK PLC
WYJSCIA NPN

+24VDC

Poziom sygnatéw — 24VDC

SERWONAPED
ProNet/ProNet-E

DICOM

13

S-ON

14

P-CON

15

P-OT

16

N-OT

17

ALM-RST

39

CLR

40

P-CL

41

N-CL

42

FATEK PLC GND
() ProNet/ProNet-E
Lo EB] | DICOM | 13
S-ON [ 14 | 2= 8=k
y P-CON | 15 | B=t|
POT | 16 | Lo B=k]
NOT | 17 Tl
ALM-RST| 39 | BF=k]
CLR | 40 | =E
P-CL | 41 =
NCL | 42 | [B¥=k]

+24VDC



Wejscia dyskretne - pozostate

Konfigurowanie wejs¢ dyskretnych:

Pn509-510

Przyktadowe wejscia dyskretne:

S-ON — Servo ON Pn000.0 =0 —wt, =1 - wyt

P-OT (positive overtravel) — krarnicéwka przdd
N-OT (negative overtravel) — krancéwka tyt
P-CL— m.in. ograniczenie momentu przod
N-CL — m.in. ograniczenie momentu tyt
ALM-RST - kasowanie alarmu

CLR - kasowanie btedu pozycji

SHOM - procedura bazowania (w trybie sterowania pozycji)

ORG - sygnat bazy

Pn000.1

Pn000.2

Pn403

Pn404

=0 —wt, =1 - wyt
=0 —wt, =1 - wyt
[%]
[%]



Wyjscia dyskretne impulsowe

Szybkie wyjscia symulujg sygnat enkoderowy (faza A, B, C)

sygn. enkoderowy

v

sterownik ruchu
np. NextMove

sygn. analogowy

lub impulsowy

ProNet

Skalowanie wyjscia impulsowego — PG divided ratio:| Pn200

[imp./obrot]

1YY

20 | PAO+
21 PAO-
22 | PBO+
23 | PBO-
24 | PCO+
25 | PCO-
50 | DGND

www.multiprejekt.pl

Projekt”



Wyjscia dyskretne - pozostate

Poziom sygnatéw — 24VDC

NPN: PNP:

O O—l
O O—‘
S5 0 X1 X2 ] L]

GND +24vDC b | ] SIS X0 -
. S x1 x| x3 |
Internal L L L +24VDC  GND A
Common = R1 = R1 =R1 =R1 Internal L
Terminal Common = R1 R1 FR =R1
R2 L R2 R2 o+ R2 Terminal |
AAAS AN~ AMA-S [ R2 _R2 R2 R2
: : =. o ,. ‘ : 2 : - } - ‘\.J\.t".r - w‘v - AN 9-MAA-
e T T 0 T A j3-S A 2o S = & 5
N " - x
*0 x1 x2 x3 L
0 x1 x2 x3



Wyjscia dyskretne - pozostate

Konfigurowanie wyjsé dyskretnych: | Pn511

Przyktadowe wyjscia dyskretne:

ALM + — Servo alarm — jedyne wyijs$cia niekonfigurowalne
ALM -

/V-CMP — osiggniecie zadanej predkosci;
/COIN — osiggniecie zadanej pozycji

/TGON - detekcja ruchu
/S-RDY — servo ready
BK — sterowanie hamulcem

Lista wyjs¢: | M —str. 35




Porty komunikacyjne CN3, CN4

CN3 - ,,wejsciowy”
CN4 -, wyjsciowy”

terminator
120Q




Porty komunikacyjne CN3, CN4

Terminal No. Name Function
1 _
Reserved
2 _
3 485+ R5-485 communication terminal
4 ISO GND
Isolated ground
5 ISO GND
B 485- R5-485 communication terminal
7 CANH CAN communication terminal
8 CANL CAN communication terminal

Dedykowany konwerter RS485-USB

..—-""-"
D-(6) D+(3)
¥ ¥
GND(4) T




Klawiatura serwo-napedu ProNet

[
RN DA

OJOI0I0

MODE INC DEC ENTER

Lista parametréw Pn — Instrukcja / zatgcznik A
| M-—str.173 |

Lista parametréw Un — Instrukcja / rozdz. 5.1.6
M — str. 142

Lista funkcji Fn — Instrukcja / rozdz. 5.2
M — str. 144

Lista alarmow A. — Instrukcja / zatgcznik B
M — str. 202

Power ON

-

Status display mode

-

Parameter setting mode

-

Monitor mode

]

Utility function mode

EREEE

Ed o e

b 2 e

L 1 e i




Parametry Un

Monitor Number

Monitor Display

Un000 Actual servomotor speed Unit: rpm
Un001 Input speed reference Unit:rpm
Un0o2 Input torque reference Unit:%

(with respect to rated torque)

Internal torque reference Unit:% Internal status bit display
U003 (with respect to rated torque) 76 543210
Un004 Number of encoder rotation angle pulses y ol Al Al a
Un005 Input signal monitor —» rap g gy
Un006 Encoder signal monitor —>
Un007 Output signal monitor —
Un008 Freguency given by pulse Unit:1kHZ
Un009 Number of servomotor rotation pulses
Uno10 Pulse rate of servomotor rotated (x10*)
Un011 Error pulse counter lower 16 digit
Un012 Error pulse counter higher 16 digit
Un013 Number of pulses given
Un014 Number of pulses given (x10000)
Un015 Load inertia percentage
Un016 Servomotor overload ratio

Only used in ProNet-7.5kW —~22kW when

Un017 Servomotor winding temperature

equipped with resolver.




Parametry Fn

Parameter No. Function
Fn0O00 Alarm traceback data display
Fn0O01 Parameter setting initialization
Fn002 JOG mode operation
Fn003 Automatic adjustment of speed reference offset
Fn004 Manual adjustment of speed reference offset
Fn005 Automatic adjustment of servomotor current detection
Fn006 Manual adjustment of servomotor current detection
Fn007 Software version display
Fn008 Position teaching
Fn009 Static inertia detection
Fn010 Absolute encoder multiturn data and alarm reset
Fno11 Absolute encoder related alarms reset




Pn700.0

Pn700.1

Pn700.2

Parametry Modbus dla programu ESView

9600bps

8,0,1 (MODBUS ASCIl)

MODBUS SClI communication

M — str. 96




Potaczenie za pomocg oprogramowania

b - L:i Czytniki kart inteligentnych
. B Karty graficzne

. &L Karty hostéw 5D

¥ Karty sieciowe

= Klawiatury

- R

"R

M Komputer

By

| R

-iy Kontrolery diwigku, wideo i gier
g Kontrolery IDE ATA/ATAPT
- i Kontrolery uniwersalne] magistrali szeregowej
‘_} Maonitory
-EF Motion Control
--ﬂ Mysz i inne urzadzenia wskazujace
. .k3 Odbiorniki radiowe Bluetooth
=" Porty (COM i LPT)

..7%" Port drukarki ECP (LPT1)

. 7Z¥ Port kemunikacyjny (COML)
. T Virtual Serial Port (COML1)
- L} Frocesory

[
=
TR R W W

| R

479 Porty (COMi LPT)
. .5 Port drukarki ECP (LPT1)
Port komunikacyi

S

- stacje dyskdw

% Urzadzenia do ohrazowania
Et}". Urzadzenia interfejsu HID
JEIf| Urzadzenia przenogne

SRR

| R

/M Urzadzenia systemowe

"

Muliprojekt



Potaczenie za pomocg oprogramowania

Interface

@ Serial

QO use

(O EtherCAT
) Offline

Connection Parameters

Part ComM24 -

Address 13 ~

Address

Drive Type

Device Software Version

[ Search ] | Connect [Cancel l

Connection Parameters

COM24 -~

1%~

Interface
@ Serial Port

O use Address
O EtherCAT
) Offline

Drive Type Device Software Version

ProNet-04AMG

Address

(Seatch [Comnect] [Gancel




Potaczenie za pomocg oprogramowania

EMJ-04AFB
Status: OK
% Edit Parameters

— =7 Edit Parameters
4 @ Encoder
Encoder Settings
4 3 Control Selection
Control Mode
Reference Input
Homing
4 @ TestRun
FFT
Manual Tuning
Mechanical Analysis
4 23 Digital I/Os
Digital Inputs
Digital Qutputs




Potaczenie za pomocg oprogramowania

| File Setup Tool Window Help

g & @ U

A B

ESView V3.2.8

Devie “x| /© eane x| . T
]
ProNet-04AMG Search [ Resmue] [ Upload ] [Duwnload ] [Palametel Compared Difference Only Sub-parameters | H
04.21 NO. Name Value Range Default Unit
LTS Pn 000 Binary 0000 ~ 1111 0000 -
Pn 000.0 - EI
Status: CK serva ON ot
i Pn 000.1 Forward Rotation Input Signal Prohibited(P-OT) 0~1
£ Edit Parameter: Pn 000.2 . 3 o
4 € Encoder n Q00 Reverse Rotation Input Signal Prohibited(N-OT) 0~1
I 2 Encoder Settings Pn 0003 Instantanecus Power Cut Alarm Selection 0-~1
4 Control Selection
Pn 001 i -
o e n Binary 0000 ~ 1111 0000
Reference Input Pn 0010 COW, CW Selection 0~1 0
Homing Pn00L1  |Analog Speed Limit Enabled 0-~1 0
4 @ Test Run
EFT Pn 0012 Analog Torque Limit Enabled 0~1 o
| Manual Tuning PnO0L3  2nd Electronic Gear Enabled 0~1 0
Pn 002 Binary 0000 ~ 0111 0010
Pn 002.0 Electric Gear Select Switch Mode 0-1 o
Digital Outputs Pn 0021 Reserved (Do not change) 0~1 1
Pn0022  Absolute Encoder Selection 0~1 0
Pn002.3 Reserved (Do not change) 0-0 0
Pn 003 Binary 0000 -~ 1111 0000
Pn 003.0 Reserved (Do not change) 0-1
Pn003.1 Reserved (Do not change) 0-~1
Pn003.2 Low Speed Compensation 0~1
Pn0033  Overload Enhancement Selection 0-1 0
Pn 004 Hex 0000 ~ 3425 0000
DennAn aa s - -
-
| -
=S




Potaczenie za pomocg oprogramowania

File Setup Tool Window Help
B 1]
¥ LS O% AR
Device «x| / [ EditP, x| -~ |
ProNet-04AMG Search [ Rasmte] [ Upload ] [Dawnload ] [Parametel Compared ] [7] pifference Only Sub-parameters |y H
0421 NO. 3 ESView V3 ... Unit
EMJ-DSAFB _| |[||pm000 Bin 10 =
Pn 000.0 E|
Status: OK sen)
[ —— | RN Fon|
Edit Parameter: -
4 g Encoder Pn0002  Rev | 1. Perform safety checks around moving parts,
Encoder Settings Pn0003  |Inst| | While the operation button is being depressed, the servomotor will run at the JOG
4 3% Control Selection Pn 001 Bind | SPeed set. Execute after having confirmed that servomotor operation will present no lo
Control Mode danger.
Reference Input Pn00L0 o
) Pn00L1  Ang | 2. [Forward Run Prohibit (P-OT)}/[Reverse Run Prohibit (N-OT)] is dissbled.
’ EFT Pn 001.2 Anal | The Forward Run Prohibit (P-CT)/Reverse Run Prohibit (N-CT) signals are disabled
Manual Tuning PR00L2  |ong | during JOG operation (the servomotar will not stop even if the P-C1-OT signals are
i pressed). When operating, carefully verify the action and position ¢ e servomator/
Pn 002 Bin, - 0
machine.
Pn 002.0 Eled
Digital Outputs Pn0021 Res{| Click the OK button to start the JOG operation. p ~
Pr002.2 Abs|
Pn0023 | Res QK ] | Cancel
Pn 003 Binal'y TO0T ~ I11T oo
Pn 003.0 Reserved (Do not change) 0~1 1]
Pn 0031 Reserved (Do not change) 0-1 [}
Pn003.2 Low Speed Compensation 0-~1 0
Pn 0033 Overload Enhancement Selection 0-~-1 ]
Pn 004 Hex 0000 ~ 3425 0000
Do O0A O ra 1 r s
! - e———

Muliprojekt



Potaczenie za pomocg oprogramowania

| File Setup Tool Window Help
gL O% m AR
oo AT _ seee—")
ProNet-04AMG Search Restore | | Upload | | Download | | Parameter Compared Difference Onl Sub-parameters
P! B2 ¥ P )
04.21 NO. Name Value Range Default Unit
EMJ-DAAFE Pn 000 Binary 0000 ~ 1111 0000 -
Pn 000.0 - ’ . El
cre 5 seno 0 [ 106 =
- Fn0001  Forward Rotat —— - -
i e
. ;:5 n1eter Pn000.2 Reverse Rotati P ~
Encoder Settings Pn0003  Instantanecus Pn305 JOG Speed 300 - Range: 0 ~ 6000
- 'ﬁ" Contral Selection Pn 001 Bina ~
Caontrol Mode " Pn306 Soft Start Acceleration Time 0. Range: 0 ~ 10000
Reference Input Pn 0010 COW, CW Seley
 Homing Pn0011  Analog Speed (|  Pn307 Soft Start Deceleration Time 07 Range 0~10000
4 @ Test Run 9
EFT Pn 0012 Analog Torque] Speed Feadback: 0
Manual Tuning Pn00L3  2nd Electronic P Fedback Drem.
Pn 002 Binary Operation
Pn 002.0 Electric Gear S T 6’ —n
Digital Outputs Pn 002.1 Reserved (Do _- \ .
o & 'Y "
Pn 002.2 Absolute Enco “ene st
Pn 0023 Reserved (Do
— —— —
Pn 003 Binary 0000 ~ 1111 0000
Pn 003.0 Reserved (Do not change) 0~1
Pn 0031 Reserved (Do not change) 0-1
Pn003.2 Low Speed Compensation 0~1
Pn 0033 Overload Enhancement Selection 0-~-1 ]
Pn 004 Hex 0000 ~ 3425 0000
Do O0A O ra 1 r s
- —AD—aMmnon————-—s-
Y
————

eic



Potaczenie za pomocg oprogramowania

| File Setup Tool Window Help
¥ &S O% AR
oo SR B i _res—"
ProNet-04AMG Search [ Resmue] [ Upload ] [Duwnload ] [Pammeter Compared Difference Only [¥] Sub-parameters |y |l
04.21 NO. Name Value Range Default Unit
TG Pn 000 Binary 0000 ~ 1111 0000 E
Status: CK Fn 0000 Serva ON [ 31l 10G - p u EI
£ Edit Parameter: Fn 000 Fornard Rotat Setup E B
. ;:5 Encoder Pn000.2 Reverse Rotati ~
Encoder Settings Pn0003  Instantaneous Pn305 JOG Speed 300 Range: 0 ~ 6000
‘ *({::::tt:: :::::?Dn P 001 Binary Pn306 Soft Start Acceleration Time 0% Range: 0~ 10000
Reference Input Pn 0010 COW, CW Seled
PP PnOOL1  Analog Speed || Pn307 Soft Start Deceleration Time 0% Ran( | 0~10000
FFT Pn 0012 Analog Torgue]
Manual Tuning PrO0L3  2nd Electronic Speed Feedback: 500 rpm.
Pn 002 Binary Operation
Pn 002.0 Electric Gear 5 .n
Digital Qutputs Pn0021 Reserved (Do _:'
Pn0022 | Absolute Enco: _
Pn002.3 Reservad (Do 1 — — —
Pn 003 Binary 0000 ~ 1111 0000
Pn 003.0 Reserved (Do not change) 0~1
Pn 0031 Reserved (Do not change) 0-1
Pn003.2  Low Speed Compensation 0~1
Pn 0033 Overload Enhancement Selection 0-~-1 ]
Pn 004 Hex 0000 ~ 3425 0000 .
Dennan s -
- ————————————
=S

eic



Program narzedziowy ESView

Typ Parametry Uwagi

Przetgczniki wyboru funkcji Pn0O00~Pn010 Tryb sterowania, tryb zatrzymania, tryb innych
funkciji

Parametry wzmochnienia serwa, tuning Pn100~Pn149 Wzmocnienie pozycji, predkosci, sztywnos¢

Parametry trybu kontroli pozycji Pn200~Pn205 Przetozenie na wyjsciu imp., przektadnia
elektroniczna

Parametry trybu kontroli predkosci Pn300~Pn322 Skalowanie wejscia Al, , wsp. przyspieszania,
hamowania

Parametry trybu kontroli momentu Pn400~Pn415 Ograniczenie momentu, itp.

Parametry kontroli portu wejs¢/wyjsé Pn500~Pn530 Konfiguracja sygnatéw wejsciowych i wyjsciowych

Parametry pozycjonera Pn600~Pn699

i funkcji bazowania

Parametry komunikaciji Pn700~Pn701 Ustawienia portow komunikacyjnych CN3, CN4

Konfiguracja sprzetowa serwonedu Pn840 Typ enkodera, silnika i napedu

Czes¢ parametrow Pn jest aktualizowana po restarcie napedu!




Autotuning

Sprawdzenie, jakg wersje firmware (DSP) posiada naped, od wersji 3.22, zmienit sie sposdb okreslania
trybu tuningu. Sprawdzié¢ to mozna wchodzgac przez klawiature napedu, do Fn007 - jesli wartos¢ jest
mniejsza niz 3.22, zatgczenie manualnego tuningu, sprowadzi sie do stawienia parametru Pn100, na
wartosé 0).

Pnl100 Dzialanie
Tryb tuningu manualnego (autotuning wylaczony)

Inercja nie zmienia sie

Inercja zmienia sie troche |ITryb poziomy (bez grawitacji)

Inercja zmienia sie znacznie

Inercja nie zmienia sie

Inercja zmienia sie troche |[Tryb pionowy (grawitacja)

Oy [ =W =D

Inercja zmienia sie znacznie

Pn100 |=1-6-autotuning




Autotuning

Gdy wartosc bedzie réwna lub wyzsza 3.22, w parametrze Pn100, bedziemy mie¢ dwa podparametry
(Pn100.0i 100.1):

Pn100.0

Dzialanie

Manualne wprowadzanie wartosci stosunku inercja ukladu/inercja silnika do

parametry Pnl06 [w %o]

Inercja nie zmienia sie

I~

Inercja zmienia sie
troche

Inercja zmienia sie
znacznie

Tryb poziomy (bez

grawitacji)

‘,_1_

Inercja nie zmienia sie

Inercja zmienia sie
troche

6

Inercja zmienia sie
znacznie

Tryb pionowy (grawitacja)

Automatyczny pomiar inercji,

wykonywany na biezaco

Pn100.0

= 1-6 - autotuning




Autotuning

Gdy wartos¢ bedzie rowna lub wyzsza 3.22, w parametrze Pn100, bedziemy mie¢ dwa podparametry
(Pn100.0i 100.1):

Pnl100.1 Dgzialanie

Tuning manualny — sami okreslamy wspolczynniki regulatorow predkosci i
pozycji
Parametry standardowe — automatyczny dobor parametrow
1 regulatorow, jak kompromis pomiedzy czasem odpowiedzi a
stabilnoscia systemu

0

Parametry stabilne — automatyczny dobor parametrow z Autotuning
priorytetem dla stabilnosci systemu i braku przesterowan

Parametry pozycjonowania — automatyczny dobor
parametrow dla jak najkrotszego czasu odpowiedzi

Pn100.1 0 —reczne ustawienia, 1 — standardowy, 2 - ustabilizowany, 3 — wysoka precyzja

Pnl101 Sztywnos$¢ 0-36 lub 0-15 w starszym firmware

Pn128 Odpowiedz predkosci 0-3




Manual tuning

Pn100

Pn102

Pn103

Pn104

=0 —manualny tuning

- czton proporcjonalny predkosci [rad/s]

- stata czasowa catkowania predkosci [0,1ms]

- czton proporcjonalny pozycji [1/5]

ESView - Test Run - Manual Parameter Tuning



Manual tuning

Dla wersji nizszych od 3.22:

- wykona¢ pomiar inercji, wykorzystujgc test dostepny w Fn009. Otrzymujemy wynik w kgcm”2. Po czym podzieli¢
uzyskany wynik, przez bezwtadnos¢ silnika, ktdrg mozna odczytac z katalogu i przeliczy¢ ten stosunek na procenty.
Zalecany stosunek (inercja uktadu / bezwtadnos¢ silnika):

- dla silnikéw EMJ: 20/ 1

- dla silnikow EMG, EML, EMB: 6/ 1

Wszystko to po to, aby wprowadzi¢ wartos¢ do Pn106, ktéry w manualnym tuningu nie bedzie przez naped wyznaczany
na biezgco - musimy go do tego parametru wprowadzié¢ manualnie. Przed przetgczeniem w manualny tuning,
manipulujgc parametrem okreslajgcym sztywnos¢ w trybie autotuningu (Pn101), sprébowad odnalezé takg wartosc tego
parametru, przy ktdrej serwo najlepiej pozycjonuje. Wszystko to w celu okreslenia startowych wartosci parametréw
regulatorow. W dokumentacji Estuna, mamy podane, jakie sg ich orientacyjne wartosci, dla poszczegdlnych wartosci

parametru Pn101:

www.multiprejekt.pl
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Manual tuning

i ESView V3.2.8

[ [ |

Device

ProNet-04AMG

04.21
@ EMJ-04AFB

Status: 0K

File Setup Tool Window Help
& I b
S L@ A B

v X

= Manual Tuning * Edit Parameters

4 Test Instructions Waveform 4
Test Instructions.. Pasition Sine

4 Test Parameters

Edit Parameters
4 Encoder
Encoder Settings
4 )¢ Control Selection
Caontrol Made
Reference Input
Homing
4 @ Test Run
FFT
Manual Tuning
Mechanical Analysis
4 23 Digital V0s
Digital Inputs
Digital Qutputs

Travel Distance (cts) | 10000 F
Repeat 1
Stop Time (ms) 0
Frequency (Hz) 1

One-Way Move
4 Servo Parameters
Machine Rigidity ... JE
Speed Loop Gain{... | 250
Speed Loop Integr...| 200
Position Loop Gail... |40
orque Reference... | 100
| mmed Tonmedin Dmpma 10
Machine Rigidity Setting
Pn101 Machine Rigidity Setting
The respense speed of serve
system is determined by this parameter.
Normally, the rigidity should be
set a little larger. However, if it is too large,
it would suffer mechanical impact.
It should be set a little smaller
when large vibration is present. This

parameter is only valid in autotuning.
Range: 0 ~ 36.

D | son |

| Morel Tip

Given

= Speed Setting

Data Point || Ruler

Paosition Feedback

60
Time [ms]

Paosition Given

www.multiprejekt.pl

MulliProjekt”



Manual tuning

i ESView V3.2.8

||:|||E| --E:i--1

Device

ProMNet-04AMG

04.21
@ EMJ-04AFB

Status: 0K

v X

Edit Parameters
4 @ Encoder
Encoder Settings
4 )¢ Control Selection
Caontrol Made
Reference Input
Homing
4 @ Test Run
FFT
Manual Tuning
Mechanical Analysis
4 23 Digital V0s
Digital Inputs
Digital Qutputs

File Setup Tool Window Help
o‘ Py b
§F & @ 9 e A B

‘. Manual Tuning X

Edit Parameters

4 Test Instructions Waveform
Test Instructions.. Pasition Sine

4 Test Parameters

Travel Distance (cts) | 10000 =

Repeat 1
Stop Time (ms) 0
Frequency (Hz) 1

One-Way Move

R P T )

Machine Rigidity 5... |
Speed Loop Gain{... | 250
Speed Loop Integr...| 200
Position Loop Gai... |40
Torque Reference... | 100
| mmel Tnartis Darca 1M
Machine Rigidity Setting
Pn101 Machine Rigidity Setting
The respense speed of serve
system is determined by this parameter.
Normally, the rigidity should be
set a little larger. However, if it is too large,
it would suffer mechanical impact.
It should be set a little smaller
when large vibration is present. This

parameter is only valid in autotuning.
Range: 0 ~ 36.

D | son |

| Morel Tip

~ Speed Given

= Speed Setting

Data Point || Ruler

Paosition Feedback

Time [ms]

Paosition Given

¥

www.multiprejekt.pl

MulliProjekt”



Manual tuning

i ESView V3.2.8

||:|||E| --E:i--1

Device

ProMNet-04AMG

04.21
@ EMJ-04AFB

Status: 0K

v X

Edit Parameters
4 @ Encoder
Encoder Settings
4 )¢ Control Selection
Caontrol Made
Reference Input
Homing
4 @ Test Run
FFT
Manual Tuning
Mechanical Analysis
4 23 Digital V0s
Digital Inputs
Digital Qutputs

File Setup Tool Window Help
o‘ Py b
§F & @ 9 e A B

‘. Manual Tuning X

Edit Parameters

4 Test Instructions Waveform
Test Instructions.. Pasition Sine

4 Test Parameters

Travel Distance (cts) | 10000 =

Repeat 1
Stop Time (ms) 0
Frequency (Hz) 1

One-Way Move

R P T )

Machine Rigidity 5...
Speed Loop Gain{... | 250
Speed Loop Integr...| 200
Position Loop Gai... |40
Torque Reference... | 100
| mmel Tnartis Darca 1M
Machine Rigidity Setting
Pn101 Machine Rigidity Setting
The respense speed of serve
system is determined by this parameter.
Normally, the rigidity should be
set a little larger. However, if it is too large,
it would suffer mechanical impact.
It should be set a little smaller
when large vibration is present. This

parameter is only valid in autotuning.
Range: 0 ~ 36.

| Morel Tip

= Speed Setting

Data Point || Ruler

Paosition Feedback

Time [ms]

1l

HHE%G\‘. r::-‘f;i

Paosition Given

¥
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Manual tuning

Machine | Position | Speed Speed Position | Speed Speed Position | Speed Speed
Rigidity Loop Loop Loop Loop Loop Loop Loop Loop Loop
Setting Gain Gain Integral Gain Zain Integral Gain Zain Integral

=] [radis] Time [="1 [radis] Time =] [radis} Time
Constant Constant Constant
[0.1m=] [01msz] [0.Ams]
Pn100.1=1 Standard Pn100.1=2 Steadily Pn100.1=3 High precision
Pni04 P02 Pn103 Pni04 Pni02 Pn103 Pni4 Pni02 Pn103

D 18 &3 8637 10 &3 THE 7 &3 318
1 24 == 424 16 == 531 41 == 212
2 Ea 126 3i8 21 126 InE 55 128 158
3 38 157 255 28 157 318 e 157 127
4 47 188 212 Ea 188 2685 g2 188 106
5 55 220 182 y 220 227 28 220 B1
B &3 251 158 42 251 189 110 251 BO
7 T 283 141 47 283 177 124 283 71
g 78 314 127 52 314 158 137 314 G4
g &6 348 118 58 345 145 151 3458 58
i0 o4 T 106 &3 ary 133 165 arr 53
1 102 408 BE Ga 408 122 178 408 48
12 110 440 B 73 440 114 1@z 440 45
13 118 471 BS 7g 471 106 208 47 42
14 128 502 BO 24 502 Bo 220 502 40
15 134 534 75 20 534 B4 234 534 ar




Manual tuning

Dla wers;ji starszych niz 3.22:

Sprawdzamy przy jakich wartos$ciach parametru Pn101 uktad zachowuje sie najlepie;j.

Np. dla wartosci 7 wprowadzamy z tabeli nastawy:Pn102=320, Pn103=110, Pn104=80.

Wtaczamy manualny tuning poprzez wprowadzenie do parametru Pn100 wartosci 0 i ponownie uruchamiamy naped.
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Manual tuning

Dla wersji 3.22 i nowszych:

Ustawiamy opcje, w ktérej naped sam wyznacza stosunek inercji uktadu do inercji silnika(Pn100.0 <> 0).

Wybieramy tryb pracy: pionowy albo poziomy, oraz w jaki sposob zmienia sie inercja ukfadu.

Sprawdzamy przy jakich wartosciach parametru Pn101 uktad zachowuje sie najlepie;j.

<

Np. dla wartosci 7 wprowadzamy z tabeli nastawy:Pn102=320, Pn103=110, Pn104=80.

Witgczamy manualny tuning poprzez wprowadzenie do parametru Pn100.1 wartosci 0 i ponownie uruchamiamy naped.
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Tryby sterowania serwo-napedu

Pn005.1=

w N = O

Tryb sterowania

Sterowanie predkoscia z wejscia analogowego
Sterowanie pozycjg z wejs¢ impulsowych
Sterowanie momentem z wejscia analogowego

Sterowanie predkoscig z wejs¢ dyskretnych /P-CON, /P-CL, /N-CL
(7 predefiniowanych predkosci) / zatrzymanie

Sterowanie predkoscig z wejs¢ dyskretnych /P-CON, /P-CL, /N-CL
(7 predefiniowanych predkosci) / sterowanie predkoscig z wejscia analog.
Sterowanie predkoscig z wejs¢ dyskretnych /P-CON, /P-CL, /N-CL
(7 predefiniowanych predkosci) / sterowanie pozycjg z wejscia impulsowego

Sterowanie predkoscig z wejs¢ dyskretnych /P-CON, /P-CL, /N-CL
(7 predefiniowanych predkosci) / sterowanie momentem z wejscia analog.




Tryby sterowania serwo-napedu

Pn005.1=

7

Tryb sterowania
Sterowanie pozycjg z wejs¢ impulsowych - /P-CON=0
/ sterowanie predkoscig z wejscia analogowego - /P-CON=1

Sterowanie pozycjg z wejs¢ impulsowych - /P-CON=0
/ sterowanie momentem z wejscia analogowego - /P-CON=1

Sterowanie momentem z wejscia analogowego - /P-CON=0
/ sterowanie predkoscig z wejscia analogowego - /P-CON=1

Sterowanie predkoscig z wejscia analogowego - /P-CON=0
/ zatrzymanie - /P-CON=1

Sterowanie pozycjg z wejs¢ impulsowych - /P-CON=0
/ zatrzymanie - /P-CON=1

Sterowanie pozycjg z wbudowanego pozycjonera

Sterowanie predkoscig wg parametru Pn304




Tryb kontroli predkosci z wejscia analogowego

Pn005

Pn300

Pn301

Pn306-307

Pn001

Pn501

H. 0 _ - Sterowanie: Kontrola predkosci z wejscia analogowego

- skalowanie zaleznosci napiecie—predkosé [rpm/V]
- korekcja poziomu zero wejscia analogowego (ustawiana przez Fn003) [10mV]
-tempo przyspieszania i opdzniania predkosci: [ms]

= H. _1__ -Sterowanie: Kontrola momentu z wejscia analogowego

- maksymalna rdznica predkosci zadanej i biezgcej dla wyjscia /V-CMP [obr/min]

............... M — str. 84




Parametry Fn

Un 000 — predkos¢ obrotowa

Un 003 — warto$¢ momenty %

Pn305 | - predkos¢ ,jogowania” [obr/min]

FnO03 — Automatyczne ustawienie offsetu dla wejscia analogowego predkosci

/11

Reference Voltage

Offset

Speed Referd

nce

Reference \"ultage

Speed Reference

offset



Tryb kontroli pozycji z wejsé impulsowych

PNn005 = H.__ 1 -Sterowanie: Kontrola pozycji z wejs¢ impulsowych

Pn004 Typ svgnahf wejsciowego
0 — krok / kierunek

1 - prawo / lewo
2-4—A/B

Przektadnia elektroniczna 16 bitowa:
Pn201 - licznik

PN202 - mianownik
Po zmianie parametrow konieczny RESET napedu.

Pn006.3 Filtrowanie wejs¢ impulsowych:
0 — do 4MHz (domysine)

1 -do 650 kHz

2 —do 150kHz

M — str. 96




Tryb kontroli pozycji z wejsé impulsowych

Pn009 = H. 1 _ _ -wybdr przekfadni: przektadnia 32-bitowa
Pn705 Licznik przektadni x 10000

Pn706 Licznik przektadni x1

PN707 Mianownik przektadni x 10000

Pn708 Mianownik przektadni x 1

Przy 20-bitowym enkoderze, aby ustawi¢ przetozenie 10 000 impuslow na obrét podajemy:
PN705 =104

PN705 = 8576

PN707 =1

PN708 =0

M — str. 96




Tryb kontroli pozycji z wejsé impulsowych

Pn500

Pn005.2

Pn504

Maksymalny btad pozycji zadanej i biezgcej
dla wyjscia /COIN [imp.]

Alarm btedu pozyciji A. 05
=1 (Wtaczony)

[UWAGA! domyslinie jest wytgczony - Pn005.2=0]

Poziom alarmowy btedu pozyciji

=4 [256 imp.]

M — str. 96




Tryb kontroli pozycji z wbudowanego pozycjonera

Pn005

Pn681.0-2

Pn682

= H.__ C_ -Sterowanie pozycjg z wbudowanego pozycjonera - do 16 pozycji

- konfiguracja sposobu pracy pozycjonera np.PN681 = 0110

= 0 — programowanie inkrementalne

= 1 - programowanie absolutne
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Tryb kontroli pozycji z wbudowanego pozycjonera

Pn683

Pn684

Pn600-631

Pn632-647

Pn512

Pn513

- numer pozycji startowej

- numer pozycji koncowej

Pozycje

Predkosci

Kontrola wejs$é po komunikacji Pn512=1111

Kontrola wejs¢ po komunikacji Pn512=1111

M — str. 107




Potaczenie Modbus

Pn700.0

Pn700.1

Pn700.2

Pn701

Pn512

Pn513

Parametry Modbus do potgczenia sie z panelem HMI (przyktad)

=1 9600bps
=5 8,0,1 (MODBUS ASCII)
=1 MODBUS SCI communication

Numer stacji = 1 (domyslinie)

Mapowanie stanow wejs¢ dyskretnych
- wejscia 14, 15,16 17
- wejscia 39, 40, 41, 42

Adres modbus wej$é dyskretnych: 900h (2304d), przesuniecie o 1 w Weinteku

M — str. 162




Dziekuje za uwage.
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Sterowniki PLC Panele Sterowniki Automatyka Rozproszone Pneumatyka Falowniki Serwonapedy Serwonapedy liniowe Silniki Sruby kulowe Kotailistwy Obrébka
operatorskie HMI ruchu budynkowa  wejscia / wyjécia obrotowe i liniowo-obrotowe krokowe | prowadnice liniowe zebate CNC




