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Napędy wycofane 

   
ProNet-E – seria ekonomiczna 
 - enkoder inkrementalny 2500 ppr 
 - moc do 5kW 

  

ProNet-AMA 
 - enkoder absolutny jedno- lub wieloobrotowy 

 - rozbudowane możliwości komunikacyjne 

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



  

   

 





Napędy serwo ProNet 
   - 8 wejść cyfrowych i 4 wyjścia cyfrowe (konfigurowalne) 

 - wejścia impulsowe do sterowania pozycją 

 - wejścia analogowe do sterowania prędkością lub/ i momentem 

 - wyjście impulsowe (sprzężenie zwrotne do nadrzędnego sterownika) 

 - 16 kroków programu wbudowanego pozycjonera 

 - trzykrotne przeciążenie 

 - wbudowany rezystor hamujący 

 - protokoły komunikacyjne: Modbus, CANopen 

 - autotuning czasu rzeczywistego 



Napędy serwo ProNet 
 



Napędy serwo ProNet 
 

-  kontrola do trzech osi z jednego napędu! 
 
-  max. 1kW / oś 
 
- Zabezpieczenie przed przeciążeniem 
 
- Wejścia / wyjścia cyfrowe 
 
-  Autotuning czasu rzeczywistego 
 
- Wyświetlacz – edycja parametrów, monitorowanie pracy, alarmy 
 
Brak wejść analogowych! 
 

Seria ETS 

1 napęd – 3 silniki 



Kod oznaczenia napędu ProNet 



Silniki serwo ESTUN 

Seria EMJ 

 

 

 

 

 

Seria EMG 

 

 

 

 

 

Seria EML  

 

 

 

 

 

Seria EMB 

- smukła budowa, średnia bezwładność 

- moc od 0,05kW do 1kW 

- moment znamionowy od 0,16Nm do 3,18Nm 

- moment szczytowy do 300% momentu znamionowego  

- prędkość do 3000 obr./min. (max. 4500 obr./min.) 

 

- moc od 1kW do 5kW 

- moment znamionowy od 4,78Nm do 23,9Nm 

- prędkość do 2000 obr./min. (max. 3000 obr./min.) 

- obudowa całkowicie zamknięta,  

- IP 65 (w zależności od uszczelnienia wału) 

 

- moc od 1kW do 4kW 

- moment znamionowy od 9,55Nm do 38,2Nm 

- prędkość do 1000 obr./min.  (max. 1500 obr./min.)  

- obudowa całkowicie zamknięta,  

- IP 65 (w zależności od uszczelnienia wału) 

 

- moc od 7,5kW do 33kW 

- moment znamionowy od 47,8Nm do 175Nm 

- prędkość do 1500 obr./min.  (max. 2000 obr./min.) 



Silniki serwo ESTUN 

Wykorzystany najczęściej w osiach pionowych, 

które nie są samohamowne, gdzie po wyłączeniu 

zasilania oś może opadać.   

Luzowany napięciem 24 VDC.  

Nie stosuje się do hamowania ruchu!  

Jest to hamulec „postojowy” 



  
  
  
  
  

Porównanie silników 1 kW 

Należy sprawdzić czy jest ustawiony właściwy model silnika w                        i Pn840.1 Pn005.3 Pn840 

  

²



  
  
  
  
  

Kod oznaczenia silników 

OZNACZENIE 

SERII MOC 

ZNAMIONOWA 

NAPIĘCIE 

ZASILANIA 

RODZAJ 

SPRZĘŻENIA 

OZNACZENIE 

PRODUCENTA RODZAJ 

WAŁKA 

DODATKOWE 

OPCJE 
KONEKTOR 



























Stanowisko szkoleniowe 

  
  
  
  
  



Dobór serwonapędów ProNet 

  

  

  

  

  

1. Profil ruchu: 

 prędkość maksymalna, czas przyspieszania i hamowania, dystans 

 cykl pracy 

   

 2. Układ mechaniczny: 

 masa, moment bezwładności układu napędzanego 

 rodzaj przeniesienia napędu 

 kierunek ruchu 

 sprawność  

   

 Stosunek momentu bezwładności układu napędzanego i silnika: 

 optymalny: 5:1 

 maksymalny: 10:1 

  

  

  



Rozmieszczenie złącz napędu Pronet 

  
  
  
  
  

CN3, CN4  – RS-485 / Modbus  
• /CANOpen 

  

CN1  – wejścia i wyjścia 
            analogowe i dyskretne 

  
  
  
  
CN2 – enkoder silnika 

zasilanie napędu 

  
  
zasilanie logiki 
rezystor hamujący 

  
  
zasilanie silnika 

  
  
uziemienie 



Uwagi odnośnie zasilania 
  
  
  
  
  

Zasilanie 1f  - oznaczenie „A” - 230VAC 

Powyższe połączenia polega na tym, że: 

• między L1 i L2, pojawia się napięcie 230V 

• podobnie pomiędzy L2 i L3 

• natomiast pomiędzy L1 i L3 napięcie jest 

zerowe, gdyż do obu tych punktów wpięty 

jest ten sam przewód fazowy. Czyli 

nigdzie nie podajemy napięcia wyższego 

niż 230V, jednocześnie zasilając dwa 

mostki napędu. 

  

  

  
  



Uwagi odnośnie zasilania 
  
  
  
  
  

Zasilanie 3f   -   oznaczenie „D” - 400VAC 

  
  
  

  
  



Uwagi odnośnie zasilania serwo-napędu 

  
  
  
  
  

bez zewn. rezystora 
hamującego 

z zewnętrznym rezystorem 
hamującym 



Uwagi odnośnie zasilania serwo-napędu 

  
  
  
  
  



Interfejsy sygnałowe serwo-napędu ProNet 

  
  
  
  
  



Wejścia analogowe - kontrola prędkości, momentu 

  
  
  
  
  



Wejścia dyskretne impulsowe – kontrola pozycji 

  
  
  
  
  - sterowanie różnicowe 

 max. częstotliwość: 4MHz 
  
  
   
- sterowanie „Open collector” 

 max. częstotliwość: 200kHz 
  



Wejścia dyskretne - pozostałe 

  
  
  
  
  Poziom sygnałów – 24VDC 

  
  
  
  
  
  



Wejścia dyskretne - pozostałe 

  
  
  
  
  Konfigurowanie wejść dyskretnych: 

  

Przykładowe wejścia dyskretne: 

S-ON – Servo ON  =0 – wł, =1 - wył 

P-OT (positive overtravel) – krańcówka przód  =0 – wł, =1 - wył 

N-OT (negative overtravel) – krańcówka tył  =0 – wł, =1 - wył 

P-CL – m.in. ograniczenie momentu przód  [%] 

N-CL – m.in. ograniczenie momentu tył  [%] 

ALM-RST – kasowanie alarmu 

CLR – kasowanie błędu pozycji 

SHOM – procedura bazowania (w trybie sterowania pozycji) 

ORG – sygnał bazy 

Pn509-510 

Pn000.1 

Pn000.2 

Pn403 

Pn404 

Pn000.0 



Wyjścia dyskretne impulsowe 

  

  
  
  
  
  Szybkie wyjścia symulują sygnał enkoderowy (faza A, B, C) 

  
  
  

sterownik ruchu 

np. NextMove 

ProNet 
sygn. analogowy  
lub impulsowy 

sygn. enkoderowy 

Skalowanie wyjścia impulsowego – PG divided ratio:   [imp./obrót] Pn200 



Wyjścia dyskretne - pozostałe 

  
  
  
  
  Poziom sygnałów – 24VDC 

  
 

NPN:     PNP: 
  
  
  
  
  
  
  
  



Wyjścia dyskretne - pozostałe 

  
  
  
  
  Konfigurowanie wyjść dyskretnych: 

  
Przykładowe wyjścia dyskretne: 
  
ALM +  – Servo alarm – jedyne wyjścia niekonfigurowalne 

ALM -   
  
/V-CMP – osiągnięcie zadanej prędkości;  
/COIN – osiągnięcie zadanej pozycji 
  
/TGON – detekcja ruchu 

/S-RDY – servo ready 

BK – sterowanie hamulcem 

  
  
Lista wyjść: 

Pn511 

M – str. 35 



Porty komunikacyjne CN3, CN4 

  
  
  
  
  

  
CN3 - „wejściowy” 

CN4 - „wyjściowy” 
np. PLC 

terminator 

120Ω 



Porty komunikacyjne CN3, CN4 

  
  
  
  
  

Dedykowany konwerter RS485-USB 



Klawiatura serwo-napędu ProNet 

  
  
  
  
  

M – str. 202 

M – str. 173 

Lista parametrów Pn – Instrukcja / załącznik A 

 

Lista parametrów Un – Instrukcja / rozdz. 5.1.6 

 

Lista funkcji Fn – Instrukcja / rozdz. 5.2 

 

Lista alarmów A. – Instrukcja / załącznik B 

M – str. 142 

M – str. 144 



Parametry Un 

  
  
  
  
  



Parametry Fn 

  
  
  
  
  



Program narzędziowy ESView 

 

  
  
  
  
  

M – str. 96 

Pn700.0 

Parametry Modbus dla programu ESView 

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

  
  
  
  
  

Pn700.1 

Pn700.2 



Połączenie za pomocą oprogramowania 

  
  
  
  
  



Połączenie za pomocą oprogramowania 

  
  
  
  
  



Połączenie za pomocą oprogramowania 

  
  
  
  
  



Połączenie za pomocą oprogramowania 

  
  
  
  
  



Połączenie za pomocą oprogramowania 

  
  
  
  
  



Połączenie za pomocą oprogramowania 

  
  
  
  
  



Połączenie za pomocą oprogramowania 

  
  
  
  
  



Program narzędziowy ESView 

 

  
  
  
  
  

Typ Parametry Uwagi 

Przełączniki wyboru funkcji Pn000~Pn010 Tryb sterowania, tryb zatrzymania, tryb innych 

funkcji 

Parametry wzmocnienia serwa, tuning Pn100~Pn149 Wzmocnienie pozycji, prędkości, sztywność 

Parametry trybu kontroli pozycji Pn200~Pn205 Przełożenie na wyjściu imp., przekładnia 

elektroniczna 

Parametry trybu kontroli prędkości Pn300~Pn322 Skalowanie wejścia AI, , wsp. przyspieszania, 

hamowania 

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

Parametry kontroli portu wejść/wyjść Pn500~Pn530 Konfiguracja sygnałów wejściowych i wyjściowych 

Parametry pozycjonera 

i funkcji bazowania 

Pn600~Pn699 

Parametry komunikacji Pn700~Pn701 Ustawienia portów komunikacyjnych CN3, CN4 

Konfiguracja sprzętowa serwonędu Pn840 Typ enkodera, silnika i napędu 

Część parametrów Pn jest aktualizowana po restarcie napędu! 



Autotuning 

  
  
  
  
  

= 1-6 - autotuning Pn100 

Sprawdzenie, jaką wersje firmware (DSP) posiada napęd, od wersji 3.22, zmienił się sposób określania 
trybu tuningu. Sprawdzić to można wchodząc przez klawiaturę napędu, do Fn007 - jeśli wartość jest 
mniejsza niż 3.22, załączenie manualnego tuningu, sprowadzi się do stawienia parametru Pn100, na 
wartość 0). 



Autotuning 

  
  
  
  
  

= 1-6 - autotuning Pn100.0 

Gdy wartość będzie równa lub wyższa 3.22, w parametrze Pn100, będziemy mieć dwa podparametry 
(Pn100.0 i 100.1): 



Autotuning 

  
  
  
  
  

Pn100.1 0 – ręczne ustawienia, 1 – standardowy, 2 - ustabilizowany, 3 – wysoka precyzja 
 
Sztywność   0-36     lub     0-15    w starszym firmware 

  
Odpowiedź prędkości 0-3 

 

Pn101 

Pn128 

Gdy wartość będzie równa lub wyższa 3.22, w parametrze Pn100, będziemy mieć dwa podparametry 
(Pn100.0 i 100.1): 



Manual tuning 

 

  
  
  
  
  

= 0     – manualny tuning 

  
Pn100 

- człon proporcjonalny prędkości [rad/s] 
  
 
- stała czasowa całkowania prędkości [0,1ms] 
  
 
- człon proporcjonalny pozycji [1/s] 
  
  
  
  
  
ESView → Test Run → Manual Parameter Tuning 

Pn102 

Pn103 

Pn104 



Manual tuning 

 

  
  
  
  
  Dla wersji niższych od 3.22: 

- wykonać pomiar inercji, wykorzystując test dostępny w Fn009. Otrzymujemy wynik w kgcm^2. Po czym podzielić 

uzyskany wynik, przez bezwładność silnika, którą można odczytać z katalogu i przeliczyć ten stosunek na procenty. 

Zalecany stosunek (inercja układu / bezwładność silnika): 

- dla silników EMJ: 20 / 1 

- dla silników EMG, EML, EMB: 6 / 1 

Wszystko to po to, aby wprowadzić wartość do Pn106, który w manualnym tuningu nie będzie przez napęd wyznaczany 

na bieżąco - musimy go do tego parametru wprowadzić manualnie. Przed przełączeniem w manualny tuning, 

manipulując parametrem określającym sztywność w trybie autotuningu (Pn101), spróbować odnaleźć taką wartość tego 

parametru, przy której serwo najlepiej pozycjonuje. Wszystko to w celu określenia startowych wartości parametrów 

regulatorów. W dokumentacji Estuna, mamy podane, jakie są ich orientacyjne wartości, dla poszczególnych wartości 

parametru Pn101: 



Manual tuning 

 

  
  
  
  
  



Manual tuning 

 

  
  
  
  
  



Manual tuning 

 

  
  
  
  
  



Manual tuning 

 

  
  
  
  
  



Manual tuning 

 

  
  
  
  
  Dla wersji starszych niż 3.22: 

 

Sprawdzamy przy jakich wartościach parametru Pn101 układ zachowuje się najlepiej.  

 

 

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

 

 

Włączamy manualny tuning poprzez wprowadzenie do parametru Pn100 wartości 0 i ponownie uruchamiamy napęd. 



Manual tuning 

 

  
  
  
  
  Dla wersji 3.22 i nowszych: 

 

Ustawiamy opcję, w której napęd sam wyznacza stosunek inercji układu do inercji silnika(Pn100.0 <> 0).  

 

 

Wybieramy tryb pracy: pionowy albo poziomy, oraz w jaki sposób zmienia się inercja układu.  

Sprawdzamy przy jakich wartościach parametru Pn101 układ zachowuje się najlepiej.  

 

 

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

 

 

Włączamy manualny tuning poprzez wprowadzenie do parametru Pn100.1 wartości 0 i ponownie uruchamiamy napęd. 

. 



Tryby sterowania serwo-napędu 

 

 

  
  
  
  
  

Pn005.1= Tryb sterowania 

0 Sterowanie prędkością z wejścia analogowego 

1 Sterowanie pozycją z wejść impulsowych 

2 Sterowanie momentem z wejścia analogowego 

3 Sterowanie prędkością z wejść dyskretnych /P-CON, /P-CL, /N-CL 
(7 predefiniowanych prędkości) / zatrzymanie 

4 Sterowanie prędkością z wejść dyskretnych /P-CON, /P-CL, /N-CL 
(7 predefiniowanych prędkości) / sterowanie prędkością z wejścia analog. 

5 Sterowanie prędkością z wejść dyskretnych /P-CON, /P-CL, /N-CL 
(7 predefiniowanych prędkości) / sterowanie pozycją z wejścia impulsowego 

6 Sterowanie prędkością z wejść dyskretnych /P-CON, /P-CL, /N-CL 
(7 predefiniowanych prędkości) / sterowanie momentem z wejścia analog. 



Tryby sterowania serwo-napędu 

 

 

  
  
  
  
  Pn005.1= Tryb sterowania 

7 Sterowanie pozycją z wejść impulsowych - /P-CON=0  
/ sterowanie prędkością z wejścia analogowego - /P-CON=1 

8 Sterowanie pozycją z wejść impulsowych - /P-CON=0  
/ sterowanie momentem z wejścia analogowego - /P-CON=1 

9 Sterowanie momentem z wejścia analogowego - /P-CON=0  
/ sterowanie prędkością z wejścia analogowego - /P-CON=1 

A Sterowanie prędkością z wejścia analogowego - /P-CON=0  
/ zatrzymanie  - /P-CON=1 

B Sterowanie pozycją z wejść impulsowych - /P-CON=0  
/ zatrzymanie - /P-CON=1 

C Sterowanie pozycją z wbudowanego pozycjonera 

D Sterowanie prędkością wg parametru Pn304 



Tryb kontroli prędkości z wejścia analogowego 

  
  
  
  
  

M – str. 84 

Pn300 

Pn005 =  H. _ _ 0 _ - Sterowanie: Kontrola prędkości  z wejścia analogowego 

  
  
- skalowanie zależności napięcie–prędkość [rpm/V] 
  
- korekcja poziomu zero wejścia analogowego (ustawiana przez Fn003) [10mV] 
  
- tempo  przyspieszania i opóźniania prędkości: [ms] 
  
=  H. _ 1 _ _ - Sterowanie: Kontrola momentu z wejścia analogowego 

  
  
- maksymalna różnica prędkości zadanej i bieżącej dla wyjścia /V-CMP [obr/min] 

Pn306-307 

Pn301 

Pn501 

Pn001 



Parametry Fn 

  
  
  
  
  

 Un 000 – prędkość obrotowa 

 
 Un 003 – wartość momenty % 
  

–    - prędkość „jogowania” [obr/min] 
  
 Fn003 – Automatyczne ustawienie offsetu dla wejścia analogowego prędkości 
  
  
  
  
  
  
  
  
  
 
 

 

Pn305 

offset 



Tryb kontroli pozycji z wejść impulsowych 

  
  
  
  
  

M – str. 96 

Pn201 

Pn005 =  H. _ _ 1 _ - Sterowanie: Kontrola pozycji  z wejść impulsowych 

  
 
Typ sygnału wejściowego 

0 – krok / kierunek  
1 – prawo / lewo 

2-4 – A/B 

  
Przekładnia elektroniczna 16 bitowa: 
- licznik 

- mianownik 

Po zmianie parametrów konieczny RESET napędu. 
  
Filtrowanie wejść impulsowych: 
0 – do 4MHz (domyślne) 
1 – do 650 kHz 
2 – do 150kHz 
  
  
  
  
  

Pn006.3 

Pn202 

Pn004 



Tryb kontroli pozycji z wejść impulsowych 

  
  
  
  
  

M – str. 96 

Pn009 =  H. _ 1 _ _ - wybór przekładni: przekładnia 32-bitowa 

  
 
Licznik przekładni x 10000 
 
Licznik przekładni x1 
  
Mianownik przekładni x 10000 
 
Mianownik przekładni x 1 
  
Przy 20-bitowym enkoderze, aby ustawić przełożenie 10 000 impuslów na obrót podajemy: 
PN705 = 104 
PN705 = 8576 
PN707 = 1 
PN708 = 0 

  
  
  
  

Pn705 

Pn706 

Pn707 

Pn708 



Tryb kontroli pozycji z wejść impulsowych 

  
  
  
  
  

M – str. 96 

Pn005.2 

Maksymalny błąd pozycji zadanej i bieżącej 
dla wyjścia /COIN [imp.] 
  
  
  
  
Alarm błędu pozycji A. 05 

  
= 1  (Włączony) 
  

[UWAGA! domyślnie jest wyłączony - Pn005.2=0] 
  
  
Poziom alarmowy błędu pozycji 
  
= 4   [256 imp.] 
  
  
  

Pn504 

Pn500 



Tryb kontroli pozycji z wbudowanego pozycjonera 

  
  
  
  
  

M – str. 107 

=  H. _ _ C _ - Sterowanie pozycją z wbudowanego pozycjonera - do 16 pozycji 

 

- konfiguracja sposobu pracy pozycjonera np.PN681 = 0110 

  

= 0 – programowanie inkrementalne 

= 1 – programowanie absolutne 

  

  

Pn005 

Pn682 

Pn681.0-2 



Tryb kontroli pozycji z wbudowanego pozycjonera 

  
  
  
  
  

M – str. 107 

  

- numer pozycji startowej 

- numer pozycji końcowej 

  

Pozycje 

  

Prędkości 

 

Kontrola wejść po komunikacji Pn512=1111 

 

Kontrola wejść po komunikacji Pn512=1111 

 

  

Pn683 

Pn684 

Pn600-631 

Pn632-647 

Pn512 

Pn513 



Połączenie Modbus 

  
  
  
  
  

M – str. 162 

Pn700.0 

Parametry Modbus do połączenia się z panelem HMI (przykład) 

  

= 1  9600bps  

= 5  8,O,1 (MODBUS ASCII) 

= 1  MODBUS SCI communication 

  

Numer stacji = 1 (domyślnie) 

 

Mapowanie stanów wejść dyskretnych 

- wejścia 14, 15, 16 i 17 

- wejścia 39, 40, 41, 42 

Adres modbus wejść dyskretnych: 900h (2304d), przesunięcie o 1  w Weinteku 

Pn700.1 

Pn700.2 

Pn701 

Pn512 

Pn513 



Dziękuję za uwagę. 

 


