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1. Przeglad serii

1.1 Serie serwonapedow firmy ESTUN

Seria ProNet

e moc od 0.05 kW do 22 kW

e sterowanie pozycja, predkoscig i momentem

e pozycjonowanie przez ModBus, CANopen, wbudowany EtherCAT (opcja)
e 17-bitowy lub 20-bitowy enkoder absolutny jedno- lub wieloobrotowy,
resolver

e auto-tuning czasu rzeczywistego

Seria ProNet-AMG

e moc od 0.05 kW do 5 kW

e sterowanie pozycja, predkoscig i momentem

® pozycjonowanie przez ModBus, CANopen, wbudowany EtherCAT (opcja)
e 17-bitowy i 20-bitowy enkoder absolutny jedno- lub wieloobrotowy

(automatyczna detekcja sprzezenia zwrotnego)

e auto-tuning czasu rzeczywistego

Seria ETS

e mocdo 1 kW /o$

e sterowanie pozycj3

® pozycjonowanie przez ModBus, CANopen

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

(automatyczna detekcja sprzezenia zwrotnego)

e auto-tuning czasu rzeczywistego
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1.2 Oznaczenia napedéow

Oznaczenie serii Pronet

PRONET - 10

EC

Model: ProNet |

Moc wyjsciowa:

A5 0.05 kW
01 0.1kw
02 0.2 kW
04 0.4 kW
08 0.75kw
10 1.0 kW
15 1.5kwW
20 2.0kW
30 3.0kw
50 5.0 kW
70 7.0kW
75 7.5kwW
1A 11 kW
1E 15kW
2B 22 kW

Napiecia zasilania:
A 200VAC
B 100VAC
D 400VAC

Sposob kontroli

M - kontrola predkosci kontrola momentu kontrola pozycji

E - kontrola predkosci kontrola momentu kontrola pozycji (wspiera moduty rozszerzen)

Uwaga:

EtherCAT

-EC

Rodzaj enkodera

A 17-bit serial encoder
Absolute Encoder

B Resolver

F 20-bit enkoder inkrementalny

G 17 Bit/20 bitowy encoder
inkrementalny/absolutny —
automatyczna detekcja

1) Resolver, cechujgcy sie wysokg niezawodnoscig i dtugog zywotnoscig, nadaje sie do
trudnych warunkow i szerokiego zakresu temperatur i wilgotnosci. Ustawienie fabryczne

precyzji przelicznika, zastosowane w serwonapedzie Estun to 4096.
2) ProNet-LJOOO-EC odnosi sie do ,,EtherCAT User’s Manual”.

3) ProNet-LI I JE[] obstuguje model AE100. ProNet-L [/ IM(] nie obstuguje rozszerzonego

modutu.
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1.3 Napedy serii ProNet — najwazniejsze cechy

Seria ProNet

- zakres mocy od 50 W do 22 kW

- 8 wejs¢ cyfrowych i 4 wyjscia cyfrowe (konfigurowalne)

- wejscia impulsowe do sterowania pozycjg

- wejscia analogowe do sterowania predkoscig lub/ i momentem

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

- trzykrotne przecigzenie

- wbudowany rezystor hamujacy

- protokoty komunikacyjne: Modbus, CANopen

- autotuning czasu rzeczywistego

Cechy charakteryzujace serie ProNet:
- sterowanie predkoscig, momentem, pozycjg, mieszane tryby sterowania
- mozliwos¢ zaprogramowania do 16 pozycji wewnatrz napedu

- mozliwo$¢ zaprogramowania do 7 predkosci (wybor za pomocg kombinacji standw na 3 wejsciach
cyfrowych napedu)

- darmowy program narzedziowy

- wbudowany panel operatorski (podglad stanéw, edycja parametrow)

- programowane z komputera PC, przyciskéw funkcyjnych, paneli HMI

- maks. trzykrotne przecigzenie

- zabezpieczenie przed przecigzeniem

- wbudowany rezystor hamujgcy oraz wentylator

- autotuning czasu rzeczywistego

- enkodery absolutne 17-bit, resolver

- w standardzie mozliwos¢ sterowania przez Modbus i CANopen

- opcjonalne moduty sterowania EtherCAT, Ethernet Powerlink lub Profibus-DP

- wejscia cyfrowe i analogowe, wyjscia cyfrowe
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1.4 Napedy serii ProNet-AMG

Czym jest ProNet Plus?

ProNet AMG to udoskonalona wersja serwonapeddéw oparta na serii ProNet. Naped ten zostat
zaprojektowany w taki sposéb, aby szybko i bezproblemowo mozna byto nim zastgpic starsze
wersje (ProNet-F / ProNet-A). Dzieki rozwojowi czesci sprzetowej i oprogramowania, ProNet Plus
moze zaoferowac lepszg wydajnosé przy wiekszej ilosci funkcji:

- szeroki zakres mocy: 50 W ~ 5 kW
- zasilanie: 1AC / 3AC 200V, 3AC 400V
- rézne protokoty komunikacyjne: Modbus, CANopen, EtherCAT (opcjonalnie)

- oznaczenie producenta ProNet-ooooG

Najwazniejsze cechy ProNet / ETS Plus:

- 100% kompatybilnosci z serig ProNet-F / ProNet-A poczawszy od instalacji, przez okablowania, po
ustawianie parametrow

- mozliwo$¢ wymiany serii ProNet-F / ProNet-A bezposrednio przy uzyciu tych samych silnikow i
kabli. Niezastgpiony w utrzymaniu ruchu, teraz jeden naped moze zastgpi¢ wiele modeli
serwonapeddw. Utatwia to proces przechowywania i konserwacji

- mozliwos$¢ wyboru pomiedzy 20-bitowymi enkoderami inkrementalnymi i 17-bitowym
enkoderem absolutnym (plus funkcja automatycznego rozpoznawania podtgczonego sprzezenia
zwrotnego)

- mozliwo$¢ aktualizacji oprogramowania napedu poprzez osobnym port

- poprawa wydajnosci napedu dzieki nowej platformie sprzetowej. Obstuga wiekszej liczby funkcji,
takich jak: tryb sterowania CSV, pomiar detalu (Touch Probe), funkcje bazowania itp.

- poprawa solidnosci i niezawodnosci produktu

- nowe oprogramowanie narzedziowe ESView 3.0 z wiekszg funkcjonalnoscia

Czy mogaq sie pojawic ktopoty przy zastepowaniu starszej serii?
Nie powinny sie pojawi¢ zadne problemy dzieki temu, ze:

- silnik pozostaje ten sam (z wyjatkiem serii ProNet-E)

- okablowanie wejs¢ / wyjsc¢ jest zgodne z serig ProNet

- ten sam wyglad, rozmiar i parametry, co w serii ProNet

Co stanie sie ze starymi seriami napedéw?

Stare serie napeddw pozostajg w dostepnosci, do czasu przejscia przez klientdw na nowa serie
napedow Estun.
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1.5 Serwosilniki, moce i oznaczenia

W statej ofercie firmy Estun znajdujg sie cztery serie serwosilnikdw (EMJ, EMG, EML, EMB)

Seria serwosilnika  Zakres mocy/momentu

EM)J Od 50 Wdo1kW/0.16 Nm do 3.18 Nm
EMG 0Od 1 kW do 5 kW/4.78 Nm do 23.9 Nm
EML 0Od 1 kW do 4 kW/9.55 Nm do 38.2 Nm
EMB 0Od 7.5 kW do 33 kW/47.8 Nm do 175 Nm

Oznaczenia silnikow

EMIJ- 08 A F B 1 1 -WR
ESTUN Serwonaped [1+2] (3] (4] (5] (6] (71 | [8+9)
EMIJ - model
[1+2] [4] Enkoder [7] Uszczelnienie / hamulec
Moc silnika
kod Spec. kod Spec. kod Spec.
A5 0.05 kW D 17 bit., 1-obr. enkoder absolutny 1 Brak
01 0.1 kw P enkoder inkrementalny 2500 imp./obr. 2 Uszczelnienie olejowe watu
02 0.2kW F 20-bit. enkoder absolutny 3 hamulec
04 0.4kW S 17-bit. wieloobrotowy enkoder absolutny 4 Uszczelnienie olejowe watu,
hamulec
08 0.75kw [5] Oznaczenie producenta [8+9] Konektor
10 1.0kW kod Spec. kod Spec.
ABC | Oznaczenie producenta Standardowy
,H
WR Konektor wodoodporny
[3] Napiecie [6] Zakoriczenie watu
kod Spec. Code | Spec.
A 200VAC 1
wat gtadki bez wpustu
B 100VAC 2 wat gtadki z wpustem, klinem i gwintem
wewn. (standard)

Uwaga: Silniki EMJ-A5/0100o0o000 and EMJ-oooD/F/Soo majg konektor wodoodporny w
standardzie.
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EMG- 10 A F B 2 4
ESTUN Serwonaped | [142] | [3] | [a] | I5] (6] (7]
EMJ - model
[1+2]
[4] Enkoder [7] Uszczelnienie / hamulec

Moc silnika
kod Spec. kod Spec. kod Spec.
10 1.0kw D 17 bit., 1-obr. enkoder absolutny 1 Brak
15 1.5kW P enkoder inkrementalny 2500 2 Uszczelnienie olejowe watu
20 2.0kW F omiekhkoder absolutny 3 hamulec
30 3.0kW S 17-bit. wieloobrotowy enkoder 4 Uszczelnienie olejowe watu,

absolutny hamulec
50 5.0kw

[3] Napiecie [5] Oznaczenie producenta [6] ZakoAczenie watu
kod Spec. kod Spec. kod Spec.
A 200VAC A Wersja silnika A 1
ersja stinka wat gtadki bez wpustu
2 wat gtadki z wpustem, klinem i
D 400VAC B Wersja silnika B gwintem wewn. (standard)
4 Z uszczelka olejowa,
7 hamulcem
(DC24V)

Uwaga:

1. Silniki EMG-30A0AOO, EMG-50A0ADO nie sq wykonywane z ekoderem w wersji 131072P/R.

2. Silniki EMG-oooDooo nie sq wykonywane w wersji z hamulcem.

EML-

10

A F B

4

ESTUN Serwonaped

EML - model

[1+2]

(3] (4] (s]

(6]

(7]

[1+2] Moc silnika

[4] Enkoder

[7] Uszczelnienie / hamulec

kod Spec. kod Spec. kod Spec.
10 1.0kW D 17 bit., 1-obr. enkoder absolutny 1 Brak
20 2.0kW P enkoder inkrementalny 2500 2 Uszczelnienie olejowe watu
30 3.0kW S pomielhkoder absolutny 3 hamulec
40 4.0kW E 17-bit. wieloobrotowy enkoder 4 Uszczelnienie olejowe watu,
absolutny hamulec
[3] Napiecie [5] Oznaczenie producenta [6] Zakorczenie watu
kod Spec. kod Spec. kod Spec.
A 200VA A Wersja silnika A 1
00VAC ersjasiinika wat gtadki bez wpustu
2 wat gtadki z wpustem, klinem i
D 400VAC B Wersja silnika B gwintem wewn. (standard)
4 Z uszczelka olejowa,
Z hamulcem
(DC24V)
Uwaga:

1. Silniki EML-2000A00 ( EML-3000A00 (| EML-4000Aooare nie sq wykonywane z

enkoderem w wersji 131072P/R.
2. Silnik EML-100Dooo nie jest wykonywany w wersji z hamulcem.
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EMB-

1E

ESTUN Servomotor

EMB Model

[1+2]

(3] (4] (5]

(6] (7]

[1+2] Moc silnika

[4] Enkoder

[7] Uszczelnienie / hamulec

kod Spec. kod kod Spec.
75 7.5kW S 17 bit., 1-obr. enkoder absolutny 1 Brak
1A 11.0kW R Resolwer 2 Uszczelnienie olejowe watu
1€ 15.0kW 3 hamulec
2B 22.0kW 4 Uszczelnienie olejowe watu,
hamulec
[3] Napiecie [5] Oznaczenie producenta [6] ZakoAczenie watu
kod Spec. kod kod Spec.
D 400VAC A Wersja silnika A 1

wat gtadki bez wpustu

Przyktadowa tabliczka znamionowa

Servomotor modet——>

Ratings%

Serial number———>

2 gwintem wewn. (standard)

wat gtadki z wpustem, klinem i

ESTUM AC SERVOMOTOR

EMG-10ADA22 2000 r/min
1.0kW [ 4.78N-m [ IP65 | Ins.F
6.0A AC 200V,3~| S1 |[133Hz

S/N:5119063J08D c €

Al i h

Estun Automation Technology Co. Ltd

19§ Jiangjun Road,Jiangning Development Zone, Narjing 211106,P. R.China
Made in China

1.6 Charakterystyka dostepnych serii silnikow serwo

Seria

EMJ

- zakres mocy 50 W do 1.0 kW

- zakres momentu 0.16 Nm do 3.18 Nm
- $rednia bezwfadnos¢
- moment szczytowy do 300% momentu znamionowego
- rézne opcje wykonania (np. luzownik)
- predkos¢ do 3000 obr./min.

- enkoder absolutny (17- i 20-bitowy; 1- lub wieloobrotowy)

- enkoder inkrementalny

10
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Seria EMG

- zakres mocy 1.0 kW do 5.0 kW

- zakres momentu 4.78 Nm do 23.9 Nm

- Srednia bezwtadnos$¢

- moment szczytowy do 300% momentu znamionowego

- rézne opcje wykonania (np. luzownik)

- predkos¢ do 2000 obr./min.

- enkoder absolutny (17- i 20-bitowy; 1- lub wieloobrotowy)
- enkoder inkrementalny

Seria EML

- zakres mocy 1.0 kW do 4.0 kW

- zakres momentu 9.55 Nm do 38.2 Nm

- Srednia bezwtadnos¢

- moment szczytowy do 300% momentu znamionowego

- rézne opcje wykonania (np. luzownik)

- predkos¢ do 1000 obr./min.

- enkoder absolutny (17- i 20-bitowy; 1- lub wieloobrotowy)
- enkoder inkrementalny

Seria EMB

- zakres mocy 7.5 kW do 33 kW

- zakres momentu 47.8 Nm do 175 Nm

- $rednia bezwtadnos¢

- moment szczytowy do 300% momentu znamionowego
- rézne opcje wykonania (np. luzownik)

- predkos¢ do 2000 obr./min.

- enkoder absolutny (17-bitowy wieloobrotowy)

- resolwer

1.7 Typy sprzezen zwrotnych

Enkoder absolutny 17 bit lub 20-bit (1- lub wieloobrotowe)

Enkodery absolutne mierzg bezwzgledng wartos¢ kata obrotu w stosunku do ustalonego potozenia

i zachowujg wskazanie nawet jezeli nastgpi obréot watu przy braku zasilania. llos¢ bitdw oznacza

rozdzielczo$¢ enkodera, np. 17 bit=131072 impulséw na obroét.

Enkodery wieloobrotowe posiadajg na kablu enkoderowym baterie podtrzymujacg informacje o

ilosci wykonanych obrotéw.

Resolver
Podaje nam informacje o kagtowym potozeniu watu.

11
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Enkoder inkrementalny 2500 imp./obr.
Mierzy przyrost katowy drogi. Wartos¢ imp./obr. oznacza, ze najmniejsza wartos$¢ przyrostu kata
obrotu jaka mozemy zmierzy¢ wynosi 0.144°. Enkoder ten nie zapamietuje pozycji po wytgczeniu

zasilania.
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2. Pierwsze uruchomienie
w h ey \ Al 2200 U A S|

Przed pierwszy uruchomieniem napedu nalezy wykonaé ponizszg procerude. Nalezy upewnic sie,
ze wszystkie przewody zostaty prawidtowo podtaczone, a nastepnie wykonad trzy operacje
testowe opisane ponizej. Instrukcje sg podane dla trybu sterowania predkoscig (ustawienie
standardowe) i pozycja. Jesli nie ustawiono innych parametréow, uzywane sg standardowe
parametry trybu sterowania predkoscig (ustawienia fabryczne).

(1) Préba dziatania serwomotora bez obcigzenia

0 Zalecenia

Serwomotor pracuje bez podtgczania watu do maszyny, nalezy
potwierdzi¢, ze ponizsze elementy sg prawidtowo podtgczone i
ustawione:

To power supply _|:

56 e
f {Se:ure the servomotor flange fo the -0 b Wé d Si | ni ka

-Obwdd zasilania

ol

machine, but do not connect the motor
shaft to the load shaft.

‘Obwdd enkodera
-Kierunek obrotéw i predkosé silnika.

(zobacz kroki 1-4)

(2) Operacje przy sterowaniu z zewnetrznego kontrolera

g Zalecenia

Serwomotor pracuje bez podtgczania watu do maszyny, nalezy

potwierdzi¢, ze ponizsze rzeczy sg prawidtowo podtgczone i
ustawione.

To power supply _[

—— To host controller

-Sprawdz obwddy pomiedzy wejsciami/wyjsciami na serwonapedzie,
a nadrzenym kontrolerem ruchu

Secure the servomotor flange to the
machine, but do not connect the

servomotor shaft to the load shaft.
i

-Sprawdz kierunek obrotéw, szybkos¢ i liczba obrotéw serwomotoru
w zaleznosci od sygnatu sterujacego.

-Sprawdzi¢ dziatanie hamulca, kraricdwek i innych funkcji
ochronnych.

(Zobacz kroki 5-8)

(3) Operacje przy zamontowanym silniku w maszynie

Zalecenia

Wykonaj prébny ruch za pomocg silnika podtgczonego do maszyny.
Ustaw nastepujace parametry:

To power supply—[

To host controller

-Predkosé serwomechanizmu i odlegtos¢ przemieszczania maszyny w
zaleznosci od obrotu silnika.

-Ustaw wymagane parametry.

machine, and connect the servomotor sh:

Secure the servomotor flange to the
aft
f to the load shaft by using a coupling.

(Zobacz kroki 9-11)

13
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Krok Przedmiot Opis Odniesienie
Zamontowac serwomotor i naped serwo zgodnie z warunkami
1 Instalacja instalacji. (Nie podtgczac silnika do maszyny, poniewaz serwomotor -
bedzie pracowat najpierw bez obcigzenia).
Podtaczy¢ obwdd zasilania (L1, L2 i L3), okablowanie
5 Obwod serwomechanizmu (U, V, W), okablowanie sygnatu we / wy (CN1) i i
¥ okablowanie enkodera (CN2). Ale podczas (1) préby dziatania
serwomotora bez obcigzenia odtaczy¢ ztgcze CN1.
. Wi3acz zasilanie. Uzyj panelu, aby upewnié sie, ze naped serwo dziata
Witaczenie . P . . :

3 o prawidtowo. Jesli uzywasz sitownika wyposazonego w enkoder -

zasilania . . .
absolutny, wykonaj konfiguracje dla enkodera absolutnego.

4 Wywotanie Wykona¢ operacje JOG z silnikiem bez obcigzenia JOG Operation
procedury JOG y P 1€ 3 ) P
Podtaczenie Podtaczyc¢ sygnaty wejsciowe (CN1) konieczne do sterowania

5 sygnatéw aczyc sygnaty wej -

wejsciowych

serwonapedem.

Uzyj funkcji monitorowania, aby sprawdzié sygnaty wejsciowe.

Sprawdzenei
6 syg.rTa.k')w WHt3acz zasilanie i sprawdz poprawnos¢ dziatania wytacznika )
wejsciowych awaryjnego, hamulca, krancowek i innych funkcji ochronnych.
Wiaczenie Host
7 Wi t -ON.
sygnatu S-ON 3cz sygnat Servo-0 Reference
. Nalezy podac sygnat sterujacy i obserwowad, czy silnik wykonuje Host
8 Sygnat sterujacy prawdtowy ruch Reference
|
v
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Wytacz zasilanie i podfacz silnik do maszyny.

Jesli uzywasz serwomotoru wyposazonego w enkoder absolutny,

Dziatania skonfiguruj enkoder absolutny i ustawienia poczatkowe dla .
ochronne nadrzednego kontrolera w taki sposéb, aby odpowiadat pozycji
zerowej maszyny.
Stosujgc te sama procedure, jak w kroku 8, nalezy obstugujac
Ustaw niezbedne | serwonaped za pomocg zewnetrzenego kontrolera ustawi¢
10 S . o . ‘2
parametry parametry, upewnic sie, ze kierunek jazdy, odlegtos¢ jazdy i predkos¢ Host
jazdy odpowiadajg sg poprawnie ustawione. Reference
Serwomotor jest gotowy do pracy teraz dziataé. Ustaw parametry dla Host
11 Praca .
regulatora PID — patrz rozdziat 7. Reference
15
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3. Uwagi odnos$nie zasilania serwonapedu
(g . w .S

Przed zasileniem serwonapedu nalezy upewnic sie jakie jest napiecie znamionowe napedu —
informacje te mozemy znalez¢ na tabliczce znamionowe;.

Servodrme ] ——— -

Applicahle power ——jp
supply

Sarial umser ——f-

ESTun SERVODRIVE
MODEL PRONET-04AMA
AC-INP AC-OUTPUT
3PH 0-200V 0-300HzZ
37A 278 04KW
SiN: GE00001J001
n Ce

Estin Autornation Technology Co., Lid,
Made in China

r A\ DEEs S, wams '
YEshEis R | HEn

& Bk,

WARMNING Disconnect all power and wait 5 min,

before servicing. May cause elecric

shock.

3 B SaoRERnk | 5EH6EE,
CAUTION Do not touch heatsink. May cause bum

Fethis = st
Use proper grounding technigues.

ag———Apphcable servomabar

CApacily

Napigcie Model Model
Symbol na Nazwa gtéwnego napedu napedu Funkcja
ztaczu obowodu
()] ProNet- Pronet-E-
Jedno fazowe 100~120VAC +10%--15%
100 02B-08B 02B-08B
(50/60Hz)
Zasilanie 200 ASA-O4A ASA-O4A Jedno fazowe 200~230VAC +10%--15%
gtéwnego (50/60Hz)
L1,L2
! obwodu
Trzy f. 200~230VAC +10%--15%
sasilania 200 08A-50A | 08A-50A rey fazowe o
(50/60Hz)
Trzy f 380~440VAC +10%--15%
400 10D-2BD | 10D-50D rey fazowe T
(50/60Hz)
FG FG 200 A5A-04A A5A-04A Normalnie nie podfgczony
Ztacze zasilanai . S
u,v,w L — — — Podfaczenie zasilania silnika
silnika
Jedno fazowe 100~120VAC +10%~-15%
100 02B-08B 02B-08B
Obowd (50/60Hz)
LicLac asilania logiki
z
Jedno f 200~230VAC +10%~--15Y
200 ASA-50A | A5A-50A edno fazowe %-15%
(50/60Hz)
16
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Napigcie Model Model
Symbol na Nazwa giéwnego napedu napedu Funkcja
zfaczu obowodu
(V) ProNet- Pronet-E-
Jedno fazowe 380~440VAC +10%--15%
75D-2BD —
400 (50/60Hz)
24V,GND 10D-70D 10D-50D 24VDC +10%~-10%
71 n — lania i
o Uziemienie - o . 3cze po qczorle z'u2|em|§n|em zasilania i
uziemiem silnika.
100 02B 02B Zewnetrzy rezystor hamujgcy mozna
podtaczyé pomiedzy B1 i B2
200 ASA -04A ASA -04A
100 04B-08B 04B-08B Przy korzystaniu z wbudowanego rezystora
hamujgcego muszg by¢ podtaczona zwortka
B1,B2,B3 200 08A-50A 08A-50A pomiedzy B2 i B3. Aby korzystaé z
Ztacze do zewnetrznego rezystora hamujgcego nalezy
rezy.stora usung¢ zworke pomiedzy B2 a B3 i podtgczyé
hamujacego 10D-75D 10D-50D | zewnetrzny rezystor hamujacy pomiedzy Bl i
B2, jesli pojemnos¢ wewnetrznego rezystora
400 regeneracyjnego jest niewystarczajaca.
Nalezy podtgczy¢ zewnetrzny rezystor
B1,B2 1AD-2BD — hamujacy dostarczony z napedem pomiedzy
B1iB2.
200 AS5A-50A AS5A-50A Normalnie zwarte o+1 i 0+2.
o102 Ztacze diawika Jezeli konieczne jest przeciwdziatanie falom
pradu statego 400 10D-75D 10D-50D harmonicznym zasilacza nalezy podtgczy¢
dtawik DC pomiedzy +1 i +2
Ztacze minus 200 A5A-50A A5A-50A
S} gtéwnego Normalnie nie podtgczone.
obwodu 400 10D-75D 10D-50D

17
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Zasilanie z jednej fazy- 230 VAC

L1 N
| Single-phase 200-230V3) (S0/80Hz)

Molded-case Circuit Breaker l .:

urgs Profactar 1% 1Ry APL (Servo Alamm Display)
. ~ &
H Noise Fiter ‘
1 Power OFF Power ON KM
) J ’—E 3
—
1EM 1Ry 1 *———Pe sure to connect a surge suppressor to the
excitation ool of the magnetic contactor and relay.
[A[1)  Servodive |
ProNet ] ; |
Series Servodrive v B2
C{3)
W
| D4} |
@ | |
| |
| Encoder |
| CNZ
IEmmd regenerator resistor I
| | - l |
| | | |
| | B2
i :d_ . L
[ I

1Ry 424y

Ground Terminal U

Powyzsze potaczenia polega na tym, ze:

- miedzy L1i 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.

18
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Zasilanie z trzech faz- 400 VAC

Moideg-case Circull Breaker

L—Em}e Pmtector —F

L1l _zl sz Three-phase 360~48000a [SIVEOHE)

187y 1PL (Senvo Alarm Dispiay)
= g &
Hoise Fller | Power OFF  Power ON .

Z4VDC Powsr Supply

Grourd Terminal

E_ﬂ"
1M 1Ry 1;;; w | Fe EUME 10 CONNEct 3 SUNge SUPPTEssor o e

excitation coll of the magnetic contactor and relay..

]

Servomoion |

24NDG Powar Supply

Grourd Terminal

L1
L2 ProMet
Series Servodrives

ProNet an
Series Servodrives B2
w 3
g :D:-i]

|

|

()
N 7 [

vV

]

2

B

| .‘\:1] SEryomoor |
t |
s [
Cy3)
| Cid) |

bez zewn. rezystora
hamujacego

19
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Specyfikacja dla rezystorow hamujacych:

Specyfikacja dla Min. dobuszczalna Min. prad
Model ProNet Model ProNet-E Napiecie zasilania rezystora - dop . znamionowy dla
. rezystancja .
hamujacego filtréw 3-fazowych
ProNet-A5A ProNet-E-A5A 200-230 VAC 500/ 60 W 250 -
(brak wbudowanego)
ProNet-01A ProNet-E-01A 200-230 VAC 500/ 60 W 25Q -
(brak wbudowanego)
ProNet-02A ProNet-E-02A 200-230 VAC 500/ 60 W 250 -
(brak wbudowanego)
ProNet-02B ProNet-E-02B 100-120 VAC 500/ 60 W 250 -
(brak wbudowanego)
ProNet-04A ProNet-E-04A 200-230 VAC 500/60 W 25Q -
(brak wbudowanego)
ProNet-04B ProNet-E-04B 100-120 VAC S00/60W 250 -
(wbudowany)
ProNet-08A ProNet-E-08A 200-230 VAC 500/60 W 25Q -
(wbudowany)
ProNet-08B ProNet-E-08B 100-120 VAC 400Q/80W 250 -
(wbudowany)
ProNet-10A ProNet-E-10A 200-230 VAC 500/60 W 25Q -
(wbudowany)
ProNet-15A ProNet-E-15A 200-230 VAC 400/80W 250 -
(wbudowany)
ProNet-20A ProNet-E-20A 200-230 VAC 400/80W 250 -
(wbudowany)
10 Q/ 300 W
ProNet-30A ProNet-E-30A 200-230 VAC 10Q 27 A
(wbudowany)
ProNet-50A ProNet-E-50A 200-230 VAC 100/300 W 100Q 42 A
(wbudowany)

20
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4. Interfejsy sygnatowe serwonapedu ProNet

4.1 Wejscia dyskretne

Serwonaped Pronet posiada 8 konfigurowalnych wejs¢ cyfrowych.

4.1.1 Konfigurowalne funkcje wejs¢
Konfigurowanie wejsé dyskretnych odbywa sie w parametrach Pn509 oraz Pn510

Nr.

Sposdb kontroli | Nazwa i Funkcja
/S-ON 14 | Servo ON: Sygnat zezwolenia.
Funkcja definiowana za pomocg parametréw.
Proportional control
reference W kontroli predkosci przetagcza typ regulatora z P na
(przetaczanie Pl gdy przechodzi w stan ON.
regulatora)
Direction reference Przy ustawionej wewnetrznie predkosci obrotowej
(sygnat kierunku) przetacza kierunek obrotow.
/P-CON 15 Control mode switching
(przetaczanie trybu Pozwala na przetgczanie trybu kontroli
kontroli)
Zero-clamp reference Zadanie predkosci zero gdy wiaczony w funkcji zero-
(predkosé zero) clamp
Kontrola pozycji, Reference pulse block W trybie kontroli pozychi.gP.osition control with .
predkosci, (blokowanie sygnatu reference pulse): po przejsciu w stan ON powoduje
. ignorowanie przychodzgcego sygnatu
momentu
sterujacego) kroku/kierunku
Zabronienie ruchu w
P-OT 16 kierunku dodatnim Przekroczenie zakresu ruchu: Zatrzymuje silnik, gdy
N-OT 17 Zabronienie ruchu w przejdzie w stan OFF.
kierunku ujemnym
Funkcja definiowana za pomocg parametrow.
1. Forward externa
Itorque limit ON Zataczenie wejscia powoduje ustawienia limitu
/PCL a1 |* Reverse.ex.ternal momentu dla ruchu w kierunku dodatnim (1) lub w
torque limit ON kierunku ujemnym (2).
/NCL 42 L
(limity momentu)
Internal speed switching Przy sterowaniu z wykorzystaniem zadanej,
(przet. predkogci) wewnetrznej predkosci, przetgczanie pomiedzy
przel. pre kolejnymi predkosciami
JALM- 39 Kasowanie alarmoéw.

21
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RST

Wejscie wspolne dla sygnatéw wejsciowych: Nalezy podtaczyé zasilanie pradem

DICOM 13 statym + lub - 24V DC.

VREF+ 1
KO”;L"'? ' Wejscie sterowania predkoscig: +10V DC.
predkosci VREE- 2

PULS+ 30 Wejscie sterownia pozycjg. Mozliwe sygnaty

PULS- 31 Sign + pulse train — krok/kierunek
SIGN+ 32 CCW + CW pulse — przeciwnie i zgodnie z wskazowkami zegara
SIGN- 33 Two-phase pulse (902 phase differential) — wejscia A/B fazowe

Wejscia zasilania dla sygnatéw typu open collector. Serwonaped posiada
PPI 34 wbudowany rezystor 2KQ/0.5W, ktéry pozwala na podpiecie sygnatéw open

Kontrola pozycji collector o napieciu 24 V DC.

/CLR 40 Kasowanie zapamietanego przez naped btedu pozycji.

Sygnat wywotania funkcji bazowania, domysinie nie ustawiony, nalezy ustawi¢

SHOM i wejscie w parametrach Pn509 lub Pn510, gdy jest wymagany.
ORG i Sygnat osiggniecia bazy, domysinie nie ustawiony, nalezy ustawi¢ wejscie w
parametrach Pn509 lub Pn510, gdy jest wymagany.
T-REF+ 26
Kontrola Wejscie kontroli momentu: +10V.
momentu T-REF= 27

S-ON — Servo ON — sygnat zezwolenia dla serwonapedu, jego dziatanie definiujemy w parametrze
Pn000.0 =0 - sygnat wymagany, =1 — sygnat nie jest wymagany do uruchomienia napedu

P-OT (positive overtravel) — zabroniony ruch w przéd Pn000.1 =0 — sygnat wymagany, =1 - sygnat
nie jest wymagany do uruchomienia napedu

N-OT (negative overtravel) — zabroniony ruch w tyt Pn000.2 =0 - sygnat wymagany, =1 - sygnat
nie jest wymagany do uruchomienia napedu

P-CL — limit momentu ruchu w przéd Pn403 [%] (w zalezno$ci od trybu sterowania, sygnat ten
moze miec rézne funkcje)

N-CL — limit momentu ruchu w tyf tyt Pn404 [%] (w zaleznosci od trybu sterowania, sygnat ten
moze miec rézne funkcje)

P-CON- kontrola proporcjonalna (w zaleznosci od trybu sterowania, sygnat ten moze miec rézne
funkcje)

ALM-RST — kasowanie alarmu
CLR — kasowanie btedu pozycji

SHOM - procedura bazowania (w trybie sterowania pozycji), sposob dziatania definiujemy w
parametrze Pn689

ORG — osiggniecie pozycji zerowej

22
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4.1.2 Potaczenie elektryczne sygnatow

Przyktad podtgczenia do wejsé dyskretnych serwonapedu ESTUN wyjs¢ NPN ze sterownika na
przyktadzie sterownika Fatek, poziom sygnatéw — 24VDC

FATEK PLC
WYJSCIA NPN +24VDC SERWONAPED
(T) e ? ProNet/ProNet-E
Bt e {Y3 DICOM | 13

55 ' 1 | S-ON |14 ||z H=E)
o "—I: 2 PCON | 15 o B=t]
( ?" P-OT |16 || B¥F=k]
i w1l | N-OT | 17 | L= F=k]
A ALM-RST| 39 || = E=t]
.\(2.—[— CLR 40 |+ :_‘:’E
L P-CL | 41 |- =
N-CL | 42 | [B=k]

GND

Przyktad podtgczenia do wejsé dyskretnych serwonapedu ESTUN wyjs¢ PNP ze sterownika na
przyktadzie sterownika Fatek, poziom sygnatéw — 24VDC

FATEK PLC GND
() ProNet/ProNet-E

E‘lﬂj | DICOM | 13
S-ON [ 14 | ==t
P-CON | 15 =t
P-OT | 16 M z:
N-OT | 17

A ALM-RST| 39 ==k

‘YQ.I CLR [ 40 | =X

L) P-CL [ 41 | =t
N-CL |42 =k

+24VDC

4.2 Wyjscia serwonapedu

Serwonaped Pronet posiada 4 wyjscia dyskretne, w tym 3 konfigurowalne oraz emulowane wyijscie
enkoderowe. Wyjscie ALM — Servo alarm — wyjscie alarmu serwonapedu, jest niekonfigurowalne,
przypisane na state.

Sposadb kontroli Nazwa Nr. pinu Funkcja
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JTGON+ 5
Wyjscie przechodzi w stan ON, kiedy nastepuje przekroczenie
/TGON- 6 przez silnik predkosci obrotowej utalonej w parametrze Pn503
ALM+ 7 Wyjscia alarmu
ALM- 8 Przechodzi w stan OFF, gdy na napedzie pojawia sie btad.
/S-RDY+ 9 Gotowos$¢ do pracy:
W stanie ON, jesli po wtgczeniu zasilania obwodu
/S-RDY- 10 . . .
sterujgcego/gtéwnego nie ma btedu.
Kontrola pozycji,
- PAO+ 20
redkosci, moment
bre ! ! Sygnat fazy-A
PAO- 21
Emulowane wyjscie enkodera (faza A i B).
PBO+ 22
Sygnat fazy-B
PBO- 23
PCO+ 24 Sygnat przejscia obortu, inaczej nazywany
Sygnat fazy-C ;
PCO- 25 aza Z
Nalezy podtaczy¢ obudowe ztacza do uziemienia, jesli przewdd
FG Obudowa o
sterujacy jest ekranowany.
/V- 1 Osiggniecie predkosci zadanej
CMP+
Kontrola predkosci Wykrywa, czy predkos¢ obrotowa silnika miesci sie w
/V- 12 ustawionym zakresie i czy odpowiada wartosci predkosci
CMP- zadanej. (Pn501)
/COIN+ 11 Osiggniecie pozycji zadane;j:
Kontrola pozycji Wiacza sie, gdy liczba impulséw btedu pozycji miesci sie w
/COIN- 12 ustawionym przedziale. (Pn500)
Zarezerwowane wyjscia:
Wyjscia /TGON, /S-RDY, /V-CMP (/COIN) mozna zmieni¢ na
JCLT inne poprzez ustawienie parametrow.
/CLT: Wykrywanie limitu momentu
. /BK: wyjscie do zwalniania hamulca
/PGC: sygnat fazy C enkodera
y4
arezerwowane /BK OT: wyjscie zakresu - poza zakresem

/RD: serwo wigczone - podana moc na silnik

/HOME: zakoriczenie bazowania

4,18,19,29,35
36,37,38,43

44,45,47,49

Nie uzywane.
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4.2.1 Konfigurowalne funkcje wyjs¢

Konfigurowanie wyjs¢ dyskretnych odbywa sie w parametrze Pn511

0 /COIN lub (/V-CMP) - wykrywanie zgodnosci
predkosci lub zakoriczenie pozycjonowania

/TGON - wykryto obroty silnika

/S-RDY - serwo gotowe do pracy

/CLT - wykrywanie limitu momentu

/BK - wyjscie do zwalniania hamulca

/PGC — sygnat fazy C enkodera

wyjscie zakresu - poza zakresem

/RD - serwo wigczone - podana moc na silnik

/HOME - zakoriczenie bazowania

OV W|N|F

/TCR - wykrywanie limitu momentu

/TGON- Rotation Detection Output Signal(wyjsciowy sygnat detekcji rotacji)

Typ Nazwa sygnatu Numer pinu Ustawienie Znaczenie
Wyjscie /TGON CN1-5,CN1-6 ON(stan niski) Serwosilnik dziata (Predkos¢ jest
(domyslinie) wyzsza od ustawionej w Pn503)
OFF(stan Serwosilnik nie dziata(Predkos¢
wysoki) jest nizsza od ustawionej w
Pn503)
Sygnat ten informuje o tym czy serwosilnik obecnie dziata z predkoscig wyzszg od ustawionej w parametrze
Pn503 (domyslnie 20 rpm)

/S-RDY — servo ready (serwonaped gotowy)

Typ Nazwa sygnatu Numer pinu Ustawienie Znaczenie
Wyjscie /S-RDY CN1-9,CN1-10 ON(stan niski) Serwonaped jest gotowy
(domyslnie)

OFF(stan Serwonaped nie jest gotowy
wysoki)

Sygnat ten informuje o tym, ze serwonaped dostat sygnat ,servo ON” i zakonczone zostaty wszystkie

przygotowania.

Woyjscie to dziata gdy nie ma zadnych alarméw oraz gtéwny obwdd zasilajacy jest podtgczony.

4.2.2 Potaczenie elektryczne sygnatow

Podtgczenie wyjs¢ napedu ProNet do wejs¢ sterownika Fatek — wejscia sterownika reagujgce na
podanie masy (NPN)
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= -
6 A
= =
10 |o
*__, 11
12 |-
Q O I
ETER 0 x1 E=N %3 |
GND +24VDC ~ T =2
Internal L L L
Common = R1 = R1 = R1 =R1
Terminal
_R2 _R2 R2 R2
Adh WA [ SR 3 [ R
X0 X1 - x2 T oxa

Podtgczenie wyjs¢ napedu ProNet do wejs¢ sterownika Fatek — wejscia sterownika reagujace na
podanie potencjatu dodatniego (PNP)

y={ 5 I
6
+_,_|< 9 |-
10
—®
#:K 11
12
@ C l
+24VDC GND ST —T I R T R <
Internal L L
Common = R1 = R1 =R =R1
Terminal
_R2 _R2 R2 R2
t'\.ﬂ:\.—a if\-‘m . AN, ..
. - - i
[*-'T\-'— ﬁ l".‘\r: l b
T o ox1 X3

4.3 Wejscia analogowe — tryb kontroli predkosci lub/i momentu

VREF+ wejscie analogowe predkosci
VREF-
TREF+ wejscie analogowe momentu obrotowego

TREF-
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Podawane sygnaty muszg znajdowac sie w zakresie +10V DC.

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

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

4.4 Wejscia impulsowe

VREF+ | 1 &5 "
VREF- | 2 5

10K AD
TREF+ | 26 | e
TREF- | 27 ﬂﬁf

n I Skrecona para przewodow

Wejscia impulsowe wykorzystywane sg do sterowania pozycja.

4.4.1 Tryb kontroli pozycji

Pn005=H.0olo - Ustawienie trybu kontroli pozycji wejsciem impulsowym

Ustawienie filtra dla sygnatu wejsciowego przy sterowaniu ,,Open collector”

Pn006

Oooo | dla sygnatu réznicowego o czestotliwosci < 4MHz
looo | dla sygnatu réznicowego o czestotliwosci < 650kHz
2000 | dla sygnatu réznicowego o czestotliwosci < 150kHz

Ustawienie rodzaju wejscia dla serwonapedu ze wzgledu na specyfikacje nadrzednego kontrolera.

Rodzaj pulsu Wejsciowy Obroty Obroty
Parametr . mnoznik
wejsciowego e w przéd w tyt
Znak + cigg impulsow (exs0) ] 1 1 e 1 | 1
H.00o e " o .
- (domysinie) - o )
Pn00 Krok/kierunek
4
o . [Tl
H.olo Cw+CCW SIGN T SIGN
O - (CN1-32) H H H (CN1-32) L
Prawo/lewo
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H.O020

H.o03o

H.odo

» < 902

x1 PuLS m PULS
Dwufazowy ciag N0 (oN1-30)
impulséw przesuniety (CN1-32) (CN132)

x2
0 90° w fazie
wzgledem siebie

x4

B I
N

Uwaga:

Idea stosowania mnoznika dla dwufazowego ciggu impulséw przesunietego wzgledem siebie o 90° w fazie

——» Forward Rotation <——— Reverse Rotation
4
PULS
(CN1-30)
SIGN
(CN1-32)
—
L
Internal processing< X2
a4
N

CW-zgodnie ze wskazdwkami zegara, CCW-przeciwnie do wskazowek zegara

Servomotor movemet}
reference pulses.
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4.4.2 Potaczenie elektryczne sygnatow

- sterowanie sygnatami réznicowymi - max. czestotliwos¢: 4MHz

PPl 34 |

]
o YC*’?‘— PULS+ | 30
© o= ———[PULS |31
|

Y1

- sterowanie ,Open collector” - max. czestotliwos¢: 200kHz

SERWONAPED
+24VDC ProNet/ProNet-E
FATEK PLC
WYJSCIA NPN

S PP | %
=T | Y1 |F=
PULS+ | 30 ;ﬁ_
PULS- | 31 ==
SIGN+ | 32 E_El
Eo} SIGN- | 23

SERWONAPED
+24){DC ProNet/ProNet-E

FATEK PLC
WYJSCIA NPN L
T
" PRI 34} _
= Yi———— ok
C : PULS+ | 30 _EJ'F\
r PULS- | 31 =

p 1]
j :IJ
.

SIGN+ SZE—EI
E7 SIGN- | 33
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4.5 Wyjscie enkoderowe - informacja o pozycji silnika dla kontrolera

nadrzednego

Typ Nazwa sygnatu Numer pinu Nazwa

Wyjscie PAO CN1-20 Wyjscie enkodera fazy A
/PAO CN1-21 Wyjscie enkodera fazy /A

Wyjscie PBO CN1-22 Wyjscie enkodera fazy B
/PBO CN1-23 Wyjscie enkodera fazy /B

Wyjscie PCO CN1-24 Wyjscie enkodera fazy C(punkt zerowy pulsu)
/PCO CN1-25 Wyjscie enkodera fazy /C(punkt zerowy pulsu)

These outputs explained here.

Servodrive

Host Controller

Encoder

%

CNi

CN2

Serial Data Frequency
dividing
circuit

Phase A(PAOL

Phase B(PBO)_ |

>
Phase C(PCOL
>

Nawet jesli jest ustawiony tryb rotacji wstecznej(Pn001.0=1)

*Postac wyjScia dzielgcego jest taka sama jak przy standardowych ustawieniach (Pn001.0=0)

Postac faz wyjsciowych:

Rotacja w przod(faza B prowadzi o 90°)

Rotacja wstecz(faza A prowadzi o 90°)

—> - 9(°
Faza A
Faza B |
Faza C o

90 (]

Jezeli serwosilnik nie jest wyposazony w enkoder absolutny to potrzebuje dwdch obrotéw nim

zacznie uzywac sygnatu fazy C jako punktu zerowego odniesienia.

Skalowanie wyjscia impulsowego[imp./obr.](Pn200): polega na tym, ze dzielnik konwertuje dane na

cigg impulséw o ilosci zaleznej od ciggu impulsow enkodera zainstalowanego przy serwosilniku.
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Skalowanie wyjscia impulsowego:

Predkos¢ | | Pozycja Moment

PG Dividing Ratio

Fn200 Zakres ustawien Jednostka Domyslne ustawienie Aktywacja
16~16384 Puls 16384 Po restarcie
(Pn840.0=3/4/5/7/8) 1~ (Pn840.0=3/4/5/7/8)
2500(Pn840.0=6) 2500(Pn840.0=6)

Ustaw ilo$¢ impulsow dla sygnatéw wyjsciowych PG(PAO, /PAO,PBO,/PBO) zewnetrznie z serwonapedu. llo$¢
impulséw na obrot z enkodera jest dzielona przez liczbe ustawiong w Pn200(Ustawiaj odpowiednio do
specyfikacji systemu maszyny albo nadrzednego kontrolera.)

Zakres ustawien rdzni sie dla rdznej ilosci impulséw wyjsciowych enkoderéw w zaleznosci od uzytego
serwosilnika.

Przyktad wyjscia:

Pn200=16(co obrét wysytane jest 16 impulsdéw)

Preset value: 16

T A
PRBO /UL LU L L L L L

1 revolution

Pn840.0 Wybdr typu sprzezenia zwrotnego enkodera:
[0]-[2] Zarezerwowane

[3] 17-bitowy enkoder absolutny

[4] 17-bitowy enkoder inkrementalny

[5] Resolver

[6] enkoder inkrementalny 2500 imp/r

[7] 20-bitowy enkoder absolutny

[8] 20-bitowy enkoder inkrementalny
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5. Konfiguracja i nadzor serwonapedu z zastosowaniem
klawiatury napedu

5.1 Komunikaty btedu — Alarmy

Komunikat Wyijscie | Nazwa Alarmu Znaczenie
alarmu
A. 01 X Parameter breakdown Btad parametrow
A. 02 X AD shift channels breakdown Btad przetwornika
A. 03 X Overspeed Predkosé obrotowa serwosilnika jest zbyt
wysoka
A. 04 X Overload Serwomotor pracuje w sposéb ciggty z
momentem obrotowym znacznie
przekraczajgcym wartosci znamionowe.
A. 05 X Position error counter Przepetnienie wewnetrznego licznika btedu
overflow pozycji
A. 06 X Position error pulse overflow | Liczba pulséw btedéw pozycji przekroczyta
tolarancje ustawiong w parametrze Pn504
A. 07 X The setting of electronic gear Ustawienie przektadni elektronicznej jest
or given pulse frequency is nieodpowiednie lub czestotliwos¢ wejsciowa
not reasonable. sygnatu sterujacego jest za duza
A. 08 X The 1st channel of current Btad pierwszego kanatu wewnetrznego chipu.
detection is wrong.
A. 09 X The 2nd channel of current Btad drugiego kanatu wewnetrznego chipu.
detection is wrong
A. 10 X Incremental Encoder is break | Co najmniej jedna faza enkodera PA,PB,PC
off jest uszkodzona
A. 12 X Overcurrent Zbyt wysoki prad przeptynat przez modut
IPM(inteligentny modut napedowy)
A. 13 X Overvoltage Zbyt wysokie napiecie w gtéwnym obwodzie
A. 14 X Undervoltage Zbyt niskie napiecie w gtéwnym obwodzie
A. 15 X Bleeder resistor error Rezystor roztadowujacy jest uszkodzony
A. 16 X Regeneration error Btgd obwodu z rezystorem hamujacym
A. 17 X Resolver error Btad tacznosci z resolverem
A. 18 X IGBT superheat alarm Temperatura IGBT jest zbyt wysoka
A. 19 X Motor overheat alarm Temperatura silnika jest zbyt wysoka
A. 20 X Power line phase shortage Brak zasilania na jednej fazie obwodu
gtéwnego
A. 21 X Instantaneous power off Wystepuje brak zasilania AC przez wiecej niz
alarm jeden okres czasu.
A. 22 X Motor temperature detection Btad przewodu enkoderowego
sensor is break off.
A. 23 X Brake overcurrent alarm Rezystor roztadowujacy jest za maty lub
modut roztadowujacy jest uszkodzony
A. 25 X Motor power line U over Blokada mechaniczna lub nieprawidtowe
current podpiecia fazy U
A. 26 X Motor power line V over Blokada mechaniczna lub nieprawidtowe
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current podpiecia fazy V
A. 27 X Motor power line V over Blokada mechaniczna lub nieprawidtowe
current podpiecia fazy W
A. 28 X Nikon encoder temperatur is Zbyt wysoka temperatura wewnetrzna
too high
A. 41 X Reserved Zarezerwowane
A. 42 X Servomotor type error Ustawiony zty typ silnika.
A. 43 X Servo drive type error Ustawiony zty typ silnika.
A. 44 X Reserved Zarezerwowane
A. 45 X Absolute encoder multiturn Btad wieloobrotowego enkodera absolutnego
information error
A. 46 X Absolute encoder multiturn Przepetnienie wieloobrotowego enkodera
information overflow absolutnego
A. 47 X Battery voltage below 2.5V Utrata pozycji z wieloobrotowego enkodera
absolutnego
A. 48 X Battery voltage below 3.1V Napiecie baterii jest zbyt niskie (dotyczy
enkodera wieloobrotowego)
A. 50 X Serial encoder Enkooder odtgczony; zaktécenie sygnatu
communication overtime enkodera; btad enkodera lub btad odczytu
pozycji
A. 51 X Absolute encoder overspeed Informacja z wieloobrotowego enkodera
alarm detected absolutnego moze by¢ btedna.
Przyczyny btedu:
1. Bateria niepodtaczona lub
niewystarczajace napiecie baterii
2. Zasilanie serwonapeddw nie jest
wiaczane, gdy napiecie baterii jest
prawidtowe lub gdy przyspieszenie
serwomotora jest zbyt wysokie i
wynika to z przyczyn zewnetrznych.
A. 52 X Absolute state of serial Enkoder lub obwdd dekodowania enkodera
encoder error jest wadliwy.
A. 53 X Serial encoder calcaution Enkoder lub obwdd dekodowania enkodera
error jest wadliwy.
A. 54 X Parity bit or end bit in serial Sygnat enkodera jest zaktdcony lub obwdéd
encoder control domain error | dekodowania enkodera jest wadliwy.
A. 55 X Serial encoder Sygnat enkodera jest zaktdcony lub obwdd
communication data checking | dekodowania enkodera jest wadliwy.
error
A. 56 X End bit in serial encoder Sygnat enkodera jest zaktécony lub obwadd
control domain error dekodowania enkodera jest wadliwy.
A. 58 X Serial encoder data empty Pamie¢ EEPROM enkodera jest pusta
A. 59 X Serial encoder data format Format pamieci EEPROM enkodera jest
error btedny
A. 60 X Communication module not Modut komunikacyjny nie jest podpiety lub
detected jest wadliwy.
A. 61 X Communication unsuccessful CPU modutu komunikacyjnego dziatat
nieprawidtowo
A. 62 X Servo drive can not receive Kanat danych odbieranych z serwonapedu lub

the period data of

komunikacyjny kanat wysytania jest wadliwy
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communication module.

A. 63 X Communication module can Modut komunikacyjny jest wadliwy
not receive the servo drive
response data.

A. 64 X Communication module and Komunikacja na szynie BUS jest wadliwa
bus connectionless

A. 66 X CAN communication Btagd komunikacja CAN z powodu ztego
abnormal potfaczenia lub zaktécen

A. 67 X Receiving heartbeat timeout Przekroczony czas otrzymania sygnatu

hearbeat

A. 69 X Synchronization signal Czas synchronizacja jest krétszy niz czas cyklu
monitoring cycle is longer — btedne ustawienie czasu synchronizacji.
than setting

A. 00 O Not an error Normalny stan pracy

O: Tranzystor wyjsciowy jest wtgczony X : Tranzystor wyjéciowy jest wytgczony

A.45, A4d6, A47, A48, A51 mogg byc¢ zresetowane tylko jesli alarm enkodera absolutnego jest
wyczyszczony. Dane z wielu obrotéw powinny zostaé usuniete, poniewaz zawierajg btedy.

5.2 Poruszanie sie po menu przy pomocy przyciskdw funkcyjnych

Status display mode

Power ON
N ||
] Pu ! _

=]
=

OlOJ010

MODE INC DEC ENTER

-
|
|

Parameter setting mode |~ |,

-
u
|
D]
-
[

-
|
|

(|
-
-
1

-

Monitor mode (]| L]
Ut#function mode EH

|
|

Symbol na Nazwa Funkcja
panelu przycisku

A INC key -wyswietlenie ustawiert danego parametru

v DEC key -zwiekszenie ustawianej wartosci(INC)

-zmniejszenie ustawianej wartosci (DEC)

M MODE key -wybor funkcji: Pn - modyfikacja parametréw napedu, Un — podglad stanu napedu lub
Fn — funkcje wykonywane na napedzie
-zapisanie danego ustawienia podczas ustawiania parametru i wyjscie

<« ENTER key -wyswietlenie wartosci ustawionych parametréw
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5.3 Funkcje dostepne z klawiatury

5.3.1 Pn - modyfikacja parametrow napedu

Parameter L.
Type Description
No.
Przetacznik wybotu funkcji Pn000~Pn010 | Tryb sterowania, tryb zatrzymania, tryb innych funkcji
Parametry wzmocnienia serwa, Pn100~Pn149 | Wzmocnienie predkosci, pozycji, sztywnos¢, itp.
tuning
Parametry trybu kontroli pozycji Pn200~Pn205 | Przektadnia elektronicznia, ilos¢ impulsdw na obrdt na wyjsciu
impulsowym, itp.
Parametry trybu kontroli Pn300~Pn322 | Skalowanie wejscia analogowego, wspotczynnik przyspieszenia,
predkosci hamowania, itp.
Parametry trybu kontroli Pn400~Pn406 | Ograniczenie momentu, itp.
momentu
Parametry do ustawiania Pn500~Pn520 | Konfiguracja dziatania sygnatéw wejsciowych i wyjsciowych
dziatania wejsé/wyjsé
Parametry pozycjonera i funkgcji Pn600~Pn699 | Konfiguracja pracy z wykorzystaniem wewnetrznego
bazowania pozycjonera i definicja sposobu bazowania.
Parametry komunikacyjne Pn700~Pn701 | Ustawienia parametréw komunikacji

5.3.2 Un - podglad stanu napedu

Numer Znaczenie
podgladu
Un000 Aktualna predkosc¢ serwosilnika [rpm]
Un001 Predkos¢ zadana [rpm]
Un002 Zadany moment obrotowy [%] (w
odniesieniu do znamionowego)
Un003 Aktualna wartos¢ momentu obrotowego [%]
(w odniesieniu do znamionowego)
Un004 Liczba impulséw pochodzacych z enkodera w Bity statusu
dany.m obrouel __ 76543210
Un005 Monitor sygnatéw wejsciowych —p
Un006 Monitor sygnatéw enkodera —> VA a0 e o
Un007 Monitor sygnatéw wyjsciowych —D> | L LR L
Un008 Czestotliwos¢ wejsciowa [kHz]
Un009 llos$¢ niepetnych obortéw wykonanych przez
silnik wyrazonych w impulsach
Un010 llos¢ w petnych obrotach wykonanych przez
silnik wyrazonych w impulsach x10*
Un011 Btad pozycji wyrazony w impulsach ponizej
wartosci 16 bitowe;j
Un012 Bfad pozycji wyrazony w impulsach powyzej
wartosci 16 bitowe;j
Un013 llo$¢ otrzymanych impulséw
Un014 llo$¢ otrzymanych impulséw (x10000)
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Un015 Procent bezwtadnos$ci obcigzenia
Un016 Procentowe przecigzenie serwosilnika
un017 Temperatura uzwojen serwosilnika Uzywane tylko w ProNet-7.5kW ~22kW, jesli
s3 wyposazone w resolver
Un018 Pamie¢ EEPROM enkodera zapisuje typ
silnika i enkodra oraz powigzane z tym
informacje
Un019 Zarezerwowane
Un020 Zarezerwowane
Un021 Wewnetrzna temperatura enkodera Nikon

[°C]

Zawartos$¢ wyswietlacza bitowego:

Parametr Wyswietlany bit statusu Zawartos¢
0 /S-ON (CN1-14)
1 /PCON (CN1-15)
2 P-OT (CN1-16)
3 N-OT (CN1-17)
Un005
4 /ALM-RST (CN1-39)
5 /CLR (CN1-40)
6 /PCL (CN1-41)
7 /NCL (CN1-42)
0 (Not used)
1 (Not used)
2 (Not used)
3 Phase-C
Un006
4 Phase-B
5 Phase-A
6 (Not used)
7 (Not used)
0 CN1_05, CN1_06
1 CN1_07, CN1_08
Un007
2 CN1_09, CN1_10
3 CN1_11, CN1_12
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5.3.3 Fn — funkcje wykonywane przez naped

Funkcje wykonywane na napedzie- zbiér funkcji stuzgcych do uruchomienia i ustawienia
sewronapedu i serwosilnika.

Numer funkcji Funkcja
Fn00O Wyswietlanie alarméw zgromadzonych w pamieci
Fn001 Inicjalizacja ustawien parametrow
Fn002 Tryb JOG-reczne sterowanie silnikiem
Fn003 Automatyczne ustawienie offsetu dla wejscia analogowego predkosci
Fn004 Manualne ustawienie offsetu dla wejscia analogowego predkosci
Fn005 Automatyczne ustawianie wykrywania offsetu dla wejScia momentu serwosilnika
Fn006 Manualne ustawianie wykrywania offsetu dla wejscia momentu serwosilnika
Fn007 Wyswietlenie wersji oprogramowania
Fn008 Uczenie pozycji
Fn009 Detekcja momentu bezwtadnosci uktadu
Fn010 Kasowanie danych i alarmu wieloobrotowego enkodera absolutnego
Fn011 Kasowanie alarmow zwigzanych z enkoderem absolutnym

Fn002 — JOG Reczne sterowanie silnikiem
Pn305-predkos¢ ,,jogowania” [obr/min]
Fn003 — Automatyczne ustawienie offsetu dla wejscia analogowego predkosci

Reference Voltage Reference Voltage

/ —— offset
Offset ;

Speed Referdnee

Speed Referenee

Fn009 Detekcja momentu bezwtadnosci uktadu [kg*cm?2]

UWAGA:
- silnik wykona gwattowne ruchy w prawo i lewo!
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6. Program narzedziowy ESView
A2 A ——

6.1 Nawigzanie potaczenia z serwonapedem

Wraz z pojawieniem sie nowej udoskonalonej serii napedéw ProNet AMG (oznaczenie producenta
ProNet-oooOG, oprogramowanie nie jest kompatybilne z starszymi wersjami napeddw), zostato
wypuszczone nowe oprogramowanie ESview 3.0, ktére mozna pobraé ze strony: link

Cummunicatinn Fort

C

DFI']‘J'I"IUI'T[CEIIh{m CEW‘E

ESView 3.0 to narzedzie inzynieryjne do konfiguracji, optymalizacji parametrow i analizy
serwonapeddéw ESTUN. Komunikacja z serwonapedem odbywa sie poprzez RS485 znajdujgcy sie na
ztgczy CN3 i CN4 — schemat ztgcza ponizej.

Porty komunikacyjne CN3, CN4

Terminal No. Name Function
1 —
Reserved
2 —
3 485+ RS-485 communication terminal
4 ISO_GND
Isolated ground
5 ISO_GND
6 485- RS-485 communication terminal
T CANH CAN communication terminal
8 CANL CAN communication terminal

Wtyczka po stronie konwertera

]

D-(6) D+(3) g y 3
* + !

GND(4) =

Dedykowany konwerter RS485-USB
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Parametry Modbus dla programu ESView:

Pn700.0=1 9600bps

Pn700.1=5 8,0,1(MODBUS ASCII)

Pn700.2=1 MODBUS SCI communication

Po podfaczeniu napedu z komputerem poprzez konwerter w menadrzeze urzgdzen na liscie portéw

COM powinno pojawié sie nowe urzadzenie:

b Q Czytniki kart inteligentnych

b B Karty graficzne

& I Karty hostéw 5D

| |>l_|7“ Karty sieciowe

b & Klawiatury

i»-78 Komputer

b iﬁj Kentrolery diwigku, wideo i gier

il Dt_ﬁ Kontrolery IDE ATA/ATAPI

[ i Kentrelery uniwersalngj magistrali szeregowej

|>l_1-:J Monitory

: K Mation Control

|> E! Myn iinne urzadzema wskazujace
=> |

? Porty (COM i LPTJ|

2 i‘ Procesory

I =y Stacje dyskow

D—ﬁ Urzadzenia do obrazowania
D% Urzadzenia interfejsu HID
b-'ﬂl Urzadzenia przencsine
|>J-;_| Urzadzenia systernowe

Po pojawieniu sie urzgdzenia na liscie urzadzenn mozemy uruchomié program ESview 3.0 i nawigzac
potgczenie poprzez port com, na ktérym znajduje sie nasz konwerter jak pokazano ponizej:

Weomaw e
N = ==

Interface Connection Parameters

@ Serial Port ComM24 -

O use Address 1w~

Interface Connection Parameters

@ Serial Port COM24 ~

O use Address 13 -~ —~
) EtherCAT || Baud Rate 9600 *
@ Offline

O EtherCAT || oy Rate 9600 +
D Offline

Address Drive Type Device Software Version

Address Drive Type Device Software Version

[ search | | Connect | | Cancel |
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Po potgczeniu z napedem mamy mozliwosé edycji wszystkich parametrow napedu:

EMJ-04AFB

Status: OK

7 Edit Parameters
4 € Encoder
Encoder Settings

4 32 Control Selection -
i ‘  Edit Parameters

Homing
4 @ Test Run
FFT

Manual Tuning

Mechanical Analysis
4 23 Digital VOs
Digital Inputs
Digital Qutputs

Dostepne sg nastepujgce funkcje:

Restore — przywracanie parametrow do ustawien fabrycznych

Upload — pobieranie parametréw z napedu do oprogramowania

Download — wgrywanie parametréw z oprogramowania do napedu

Parameter Compared — poréwnywanie parametrow w napedzie i oprogramwaniu

lllOinAﬁ

- [ Edit Parameters X
| oo o 1 e ooy € sipwanees el
0421 NO. Name Value Range Default Unit
EMJ-04AFB Pn 000 Binary 0000 ~ 1111 0000 i
Fn 000.0 - D
- Serva ON 0-~1 0
Pn0001  Forward Rotation Input Signal Prohibited(P-OT) 0~1 0
. w Pn 000.2 Reverse Rotation Input Signal Prohibited({N-OT) 0~1 0
= Encoder Settings Pn0003  Instantaneous Power Cut Alarm Selection 0~1 0
4 32 Control Selection
Pn 001 i 0000 ~ 0000
Control Mode n Binary 1111
Reference Input Pn00LD  |cow, CW Selection 0~1 0
Homing Pn00L1 Analog Speed Limit Enabled 0-~1 0
4 @ TestRun —
e Pn00L2  Analog Torque Limit Enabled 0-1 0
Il Manual Tuning Pn00L3  2nd Electronic Gear Enabled 0~1 0
ae Mechanical Analysis bn 002 Binary 0000 ~ 0111 0010
4 33 Digital 10s
Digital Inputs. Pn0020  [Electric Gear Select Switch Mode 0-1 0
Digital Qutputs Pn0021 |Reserved (Do not change) 0-1 1
Pn 0022 Absolute Encoder Selection 0~1 0
Pn0023  Reserved (Do notchange) 0-0 0
Pn 003 Binary 0000 ~ 1111 0000
Pn0030  Reserved (Do not change) 0-~1 0
Pn0031  Reserved (Do notchange) 0-1 0
Pn0032  Low Speed Compensation 0-1 0
Pn 0033 Overload Enhancement Selection 0~1 0
P 004 Hex 0000 ~ 3425 0000
D ANA D -

Uwaga! Niektére parametry, aby zaczety obowigzywa¢ wymagajg ponownego uruchomienia
napedu.
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Istnieje mozliwos¢ uruchomienia ruchu w trybie JOG z poziomu oprogramowania:

File Setup Tool Window Help
F Lo wmAB
Device " Edit Parameters X |
ProNet-D4AMG Search Parameter Compared Difference Only (¥ Sub-parameters |z kel
| 0421 NO. Name Value Range Default Unit
[ EMI-04AF8 Pn 000 Binary - soon 1313 o . s
Status: OK Pn0000  serva ON Sl ESView V3 ’ L M B
— || Pn0001  Forward Rotation Inpul
Edil Paramet
46 e Pn0002  Reverse Rotation Input
2 Encoder Settings Pn0003  Instantanecus Power C|
4 3 Control Selection
Pn 001 Binary
Control Mode
Pn 0010 i . =
:‘s:;’;* Input " COW, W Selection 1. Perform safety checks around moving parts.
Pn 0011 i . . - )
4 8 Test Run P" iz Analeg Speed LimitEny | \hile the operation button is being depressed, the servomator will run at the JOG
n00L2  Analog Torgue Limit E . ) .
FeT nelog forgue ! speed set. Execute after having confirmed that servomotor operation will present no
i Manual Tuning Pn0013  2nd Electronic Gear En;
., Mechanical Analysis Pn 002 e danger.
4 33 Digital /Os nary
Digital Inputs Pn0020  Electric Gear Select Swi . L -
Digital Outpute PnO021  Reserved (Do motch 2. [Forward Run Prohibit (P-OT)]/[Reverse Run Prohibit (N-0OT)] is disabled.
eser o not chan - o - .
Pn0022 | Abmoiote Ercoder Sel The Forward Run Prohibit (P-OT)/Reverse Run Prohibit (N-OT) signals are disabled
} solute Encoder Selet . ) . . - )
PRO023  Reserved (Do notch during JOG operation (the servomotor will not stop even if the P OT signals are
: eser o not chan ) . : .,
r 003 P pressed). When operating, carefully verify the action and positior servomotor/
inary ;
Pn0030  Reserved (Do nat chani machine.
Pn003.1  Reserved (Do not chan . .
PrO032  Low Spesd C. Click the OK button to start the JOG operation.
Pn0032  Overload Enhancement
P 004 Hex QK ] | Cancel
n. 4 -
3 ESView V3.28 ==

File Setup Tool Window Help

g S e 2 @ AB

Device - X " Edit Parameters X |

Prohet-04AMG Search Parameter Compared Difference Only (¥ Sub-parameters |z kel
| 0421 NO. Name Value Range Defaut Unit
| EMJ-04AFE Pn 000 Binary 0000 ~ 1111 0000 E

Status: OK P 0000 |SevoON ot ¢
L || Pn0001  Forward Rotation Input Signal Prohibited(P-OT) 0~1 0
Edit Paramet
Encoder Settings Pn0003 Instantaneous Power Cut Alarm Seled 3l JOG
4§ Control Selection Pn 001 Binary
Control Made Setu;
Reference Input PRODLO  COW, CW Selection P
! -~
. ',;':::g‘fn Pn00L1  |Analog Speed Limit Enabled Pn305 JOG Speed 500 Range: 0~ 6000
¥
o PnO0L2  Analog Torque Limit Enabled
Manual T i ion T g
i Mz::"i(‘;l”:,?alym Pn00L3 2nd Hlectronic Gear Enabled Prn306 Soft Start Acceleration Time 0 Range: 0~ 10000
4 3 Digital VOs P 002 Binary
Digital Inputs Pn0020  Electric Gear Select Switch Mode . . -~
i Pn307 Soft Start Deceleration Time 0 Ra 0 ~ 10000
Digital Qutputs Pn0021  |Reserved (Do not change] -
Pn0022  Absolute Encoder Selection Speed Feedback: 500 rpm.
Pn0022  Reserved (Da not change)
Pn 003 Binary QOperation
Pn0030  Reserved (Do not change]
Pn0031  Reserved (Do not change) il
Pn003.2  Low Spesd Campensation s,
PnO033  Overload Enhancement Selection
P 004 Hex —
n. 4 -

Wit3aczajac sygnat S-ON mozemy obraé silnikiem w prawo i w lewo zadajac predkos¢ oborotowsq i
czasy przyspieszenia/opdznienia.
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6.2 Nowosci i funkcje w oprogramowaniu

Liczba dostepnych do wyboru portéw COM zostata zwiekszona z 4 do 254, co eliminuje
koniecznosé przypisywania konwertera uzywanego do potgczenia z napedem do konkretnego
portu COM. Nowe oprogramowanie, to nie tylko nowa szata graficzna, ale tez nowe funkcje.
Zmieniono uktad menu:

File Setup Tool Window Help

|Connect| | Disconnect | |DSCI||DSGUDE=| | Mcmtcr | JOG Alarm Manual

Wygodna edycja i modyfikacja parametréw serwonapeddw - obecnie istnieje mozliwos¢ poréwnania
parametréw z pliku z parametrami zapisanymi w napedzie:

i B
#f] Parameter Compared - ﬁ
MNO. MName Device Value Local Value
Pn Q00 Binary 0110 0000
Pn 305 JOG Speed 2000 500
Pn 306 | Soft Start Acceleration Time [ 200 0
Pn 307 | Soft Start Deceleration Time | 300 0
Pn 512 | Bus Control Input Contact (Low) Selection (1111 |0000
WPn 513 | Bus Control Input Contact (High) Selection (1111 0000
(|Pn 704 CAN Node ID 10 1
Save Result
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Odczyt alarmoéw z serwonapeddw - mozna je zresetowac lub wyczyscic historie alarmoéw:

Cusrent Alarms
Code Piarme Coustas Time

i, 00 Noomal Hormal TN 1130:23
The latest alarm message can be
displayed here.
Click it to remove the current
alarm message.

Adarem History

Code Biame [

Al Seren difve Bype siros The pacamster setting of sern dive does st match the senomator

ol Servn diive brpe emor The pacsmeter sotting of servo drive doe not match the senomator

e %0 Sevial encedar comrunication Ercedar dacernected: treods vgnal dizurbed: prcoder eroe o emtoder

tromitome decodng treut eece. =

e ik encodes temperatur s 1oahigh Nikon Encode imtemal Trmperaturs { und 1 < | The history of alarm messages

R ﬂ'ﬂ‘;‘::w““'d"" Ertier gral i drituibed or the ercedes degading grcult i lulty. can be d|5p}ayed here,

T Reperved Reverved

s Seral ancoder data lommat s Tha EEPROM dists loimat of senal encodes i incarmet.

Al Servomator type e The pacamarier setting of servo diwe does mot mabch the senvomotor.

ass m’;‘:‘:‘w"“d‘“ Ernsader ignal i ditutked or the encodes decoding seeutt it daulty.

a2 Servomatcr fype smor The pacamwter soiting of servo drive doet rot match the vevomator.

Click it to remove all of the alarm
message.

Monitorowanie sygnatéw wejsciowych/wyjsciowych serwonapedu oraz wyswietlanie parametrow,
takich jak predkosc silnika, moment obrotowy, czestotliwosé zadana, pozycja itp.:

/& Monitor Settings | Voo i
UndoAll Data Monitor ]
- MName Value Unit
Data Manitor Settings 1/0s Monitor Settings Speed Feedback |0 r/min
Narme Monitor Selection Narne Monitor Selection | |Input Speed Refere 5 r/min
Speed Feedback Input Signal State ; Input Tarque Refer 0 %
Input Speed Reference Value Encoder Signal State Ihrl]te"l-':l Tof_r_gl_]_e Zq:g'zws :Gp I
Input Torque Reference Output Signal State YOk Sienoe lse
Internal Torque Reference . ' PulseiSetting  \0: Kl
MNumber of Encoder Rotation Pulses Present Location |-13 |1Pulse
Pulse Sett.ing | Errof Pulse Counte|0 | 1Pulse
Setting Puise Coun|0 | 1Pulse

Present Location

Error Pulse Counter

Setting Pulse Counter

Encoder Multi-turn

Encoder Single-turn

Load Inertia Percentage |
Servomotor Overloading Proportion |

Encoder Multi-turn| 110 |
Encoder Single-tur 130710

Load Inertia Percer 0
Servomotaor Overla 0

=[]

1/0s Monitor

Name Value

m

. * Input Signal State
CN1_14
CN1_15
CN1_16
CN117
CH1L9
CN1_40
CN1_41
CN1.42 £
({ »_* | Encoder Signal State
c
B
A
'_‘ ! Output Signal State
CN1_05, CN1_06 0
ALM |1 L
1
E

clojo|o|o|oo|o

=3 =]

j7=g)

CN1.09,CN1_10

PV Vi B e 3
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Ustawianie offsetu dla wejscia analogowego do sterowania predkoscig lub momentem:

r B
2] Offzet Adjustment u

Offset Adjustment
[T Automatic Adjustment

Analog Speed Given Zero Adjustment Analog Torgue Given Zero Adjustment

g = 0¥

Manual Adjustment Manual Adjustment

Obliczanie inercji uktadu:

r B
2 Inertia Detection u

Inertia Detection

[ Start

Completes the inertia detection, The inertia value is
1.1kg*cm®
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Rysowanie wykresdw momentu obrotowego, sprzezenia zwrotnego predkosci itp.:

4) Click here to start |

. - Trigger Setting for Channel 1 ol it 17 Rk
| 1) Set Trigger Setting }—M.w | T 3t it ol LR
0 —lar —Speed Seting — Preret Locetion 6) Perform further
— = T e operation according
| 2) Set Sample Settings 2 to your requirements.
% Min a3 S
| ¢ e 28 a- &7
| {Channel Settngs .
#Chanaell
Samypiing = .
Line Color 8- 5 L2
e - 5) The graphics
T i
nnel in L L - )
| 3) Set Channel Settings }— Diply o = can be displayed
Grid L ¥ - i
- o {| 8-7 5 on the window.
0
I i
i} i
@
g0 B
é” o "
5!
3. =
© i
. [ L I R Lo
e
g 5 w 15 E3) )
Timne fma]
. . . . s .
tatwa konfiguracja trybu kontroli, ustawien enkodera, bazowania:
Control Mode - 0 X
Drive Type: Prahet-10AMG
Motor Type: EMI-10ASB
Pn006.0 Bus Type [No Bus Type -
Pn005.1 Control Mode {Positim Control (Pulse Train Reference) X
When PCON signal is OFF, Pl control becomes effective, and When it is ON, P
control becomes effective.
Homing L = 4
Pn689 The Selection of Returning Zero Way
Pn689.0 Homing Mode
[Hammg by Forward Rotation ‘]
Pn689.1 Search C-Pulse Mode
Homing First, Then Find the C-Puise Directly x
Pn689.2 Homing Trigger Starting Mode
| Disable Homing Function z)
SHOM and ORG Settings.
You must allocate the ports SHOM and ORG, for perfarming the homing aperation. Please set them in “Edit Parameters® window or “Digital Inputs® wir
Note
Applicable control mode: position control,
Only when */COIN" signal is ON, you can perfrom homing
operation. | |
It is shielded the host controller to send any pulse during 1 | 1
the homing operation. Reference Input B X
You shall nat switch the mode during the homing operation
Repower up the device when you change these parameters Pn004.2 Reference Pulse Form
for enabling the new settings.
You can assign the pin number of connector ta SHOM
signal and ORG signal by programming the user

parameters.

Forward Reference Reverse Reference

@ Sign + Pulse P 8 i N M PULS
Pluse train having a combination of both | (CN1-30) (CN1-30)
forward rotation and reverse rotation SIGN SIGN
references. (CN1-32) H (CN1-32) | L
< |
Next> | | Cancel oW - cow PULS PULS 1
Forward rotation: inputs a pulse train into (CN1-30} | L (CN1-30)
SIGN.
Fvsn e R o s p e oy ks f’éﬁ:‘_m i N N féﬁ’:‘ o L
PULS. :

phase A = phase B
Pulse train having a 90 degree phase
difference.
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es 7

tatwa konfiguracja wejs¢, wyjsé, czy chociazby manualnego tunigu:

Digital Inputs -0 x
Click any cell to aliscate an input signal. ‘
Allocation NS | cNLe CN1AT CN1 39 :
/5-ON
p-con |
fXos ‘ ‘
/N-OT | =
JALMRST | Digital Outputs - o x
JCLR Click any cell to allocate an output signal.
/P-CL \ Allocation \ CN1_11CN112 | CN1.05CN1.06 | CNI1_0SCN1.10
il ||rcommeme
/G-SEL PR
/IDPOS-I0G+ /5-RDY¥ |
DRS00 /LT | Manual Tuning -0 x

e | * Tetirucion Wovtorn 2| G [(son | (B> [Mae] e Eosrenine b W @ H O

/B Test Instructions... Position Slope *
HmRef pec 4 Test Parameters ~— Speed Given '+ Speed Setting = Position Feedback
Travel Distance (.. 10000 <11+ Position Given
/SHOM ot Repeat 1 g g
ORG RO StopTime (ms) | 0 |

Speed (rpm) 100
‘ One-Way Move

- Normal allacation HOME
4 Servo Parameters

, TCR ‘
- Reversed allocation Machine Rigidity... 5 2 2
I ot signal seiection [ Mot Atocation speed oo bt 220 r
————d Speed Loap Inte... | 200 |
- Reversed Allocation Position Loop Ga..| 40

Torque Referanc.. | 100

- Oulpist Sigtial Selattion Load Inertia Perc... 100
Speed Bias(rpm) |0

E PéGto ESEpIFEE |

Paosition Feedfor... |0

Torque Feedforw... 0

Speed Given & Speed Feedback (rpm)
Position Given & Position Feedback [cts]

Low Speed Dete... |10 g g
4 XAxis s
X Min o L
X Max 100
4 Left Axis i
Ssmpling Type  Speed - B 2
Line Color el 5
¥-Min o F
Y-Max 100 L
s i L [ 8 A A S S S
0 20 0 50 80 100

Time [ms]

Setup

Pn205 JOG Speed 2000 : Range: 0~ 6000

Pn306 Soft Start Acceleration Time 500 : Range: 0~ 10000

Pn307 5oft Start Deceleration Time 500 : Range: 0O ~ 10000
Speed Feedback: 0 rpm.

Operation
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6.3 Przeglad funkcji oprogramowania narzedziowego

odczyt i zmiana parametréw napedu
odczyt aktualnych stanow sygnatéw wejs¢/wyjs¢, zapis zdarzen oraz statusu systemu
porédwnanie parametrow z pliku z tymi na napedzie

odczyt alarméw z serwonapeddédw - mozliwos¢ zresetowania alarméw lub wyczyszczenia
histori alarmoéw

wyswietlanie parametréow, takich jak predkos¢ silnika, moment obrotowy, czestotliwos¢
zadana, pozycja itp.

ustawianie offsetu dla wejscia analogowego do sterowania predkoscig lub momentem
obliczanie inercji uktadu
obstuga niektdrych funkcji serwo, takich jak JOG, obstuga enkodera, FFT

generowanie wykresow w funkcji czasu z najwazniejszymi parametrami napedu w celu
diagnozowania ewentualnych probleméw z urzadzeniem czy z maszyna.
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7. Dopasowanie regulatorow serwonapedu (tzw. tuning)

4 A= Wy 4 S h
7.1 Autotuning czasu rzeczywistego

7.1.1 Wybor trybu autotuningu

Sprawdzenie, jakg wersje firmware (DSP) posiada naped, od wersji 3.22, zmienit sie sposéb
okreslania trybu tuningu. Sprawdzi¢ to mozna wchodzgc przez klawiature napedu, do Fn007 - jesli
wartos$¢ jest mniejsza niz 3.22:

Pn100 Dziatanie

0 Tryb tuningu manualnego (autotuning wytgczony)

1 |Inercja nie zmienia sie

2 |Inercja zmienia sie troche |Tryb poziomy (bez grawitacji)

Inercja zmienia sie znacznie

Inercja nie zmienia sie

Inercja zmienia sie troche |Tryb pionowy (grawitacja)

o2 TN O 2 I IS ~ S I O

Inercja zmienia sie znacznie

Pn100= 1-6 autotuning

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

Pn100.0 Dziatanie
0 Manualne wprowadzanie wartosci stosunku inercja uktadu/inercja silnika do parametry Pn106 [w %]
1 Inercja nie zmienia sie
2 Inercja zmienia sie troche Tryb poziomy (bez
- o grawitacji)
3 Inercja zmienia sie
znacznie Automatyczny pomiar inercji, wykonywany na
4 Inercja nie zmienia sie biezaco
5 Inercja zmienia sie troche Tryb pionowy (grawitacja)
6 Inercja zmienia sie

znacznie

Pn100.0= 1-6 autotuning
Pn128 = 0-3 odpowiedz predkosci

Pn100.1 Dziatanie
0 Tuning manualny — sami okreslamy wspotczynniki regulatoréw predkosci i pozycji
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1 Parametry standardowe — automatyczny dobor parametréow regulatoréow, jak kompromis
pomiedzy czasem odpowiedzi a stabilnoscia systemu

5 Parametry stabilne — automatyczny dobdr parametréw z priorytetem dla stabilnosci systemu i Autotuning
braku przesterowan

3 Parametry pozycjonowania — automatyczny dobér parametréw dla jak najkrétszego czasu
odpowiedzi

Pn 100.1 = 0-reczne ustawienia, 1 —standardowy, 2 - ustabilizowany, 3 — wysoka precyzja

7.1.2 Dopasowanie regulatoréw, poprzez wskazanie sztywnosci napedu
(czasu odpowiedzi)

Pn101= 0-36 lub 0-15 w starszym firmware

Przy autotuningu wzmocnienia sg automatycznie ustawione do dobranej przez nas sztywnosci
(Pn101). Domyslna wartos¢ sztywnosci to 5.

7.2 Manualne dopasowanie parametréw regulatorow predkosci i pozycji

Dla wersji nizszych od 3.22:

- wykonaé pomiar inercji, wykorzystujgc test dostepny w Fn009. Otrzymujemy wynik w kgcm”2. Po
czym podzieli¢ uzyskany wynik, przez bezwtadnos¢ silnika, ktérg mozna odczytaé z katalogu i
przeliczy¢ ten stosunek na procenty.

Zalecany stosunek (inercja uktadu / bezwtadnosé silnika), nie wiekszy niz:
- dla silnikow EMJ: 10/ 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 wprowadzi¢ manualnie. Przed
przefaczeniem w manualny tuning, manipulujgc parametrem okreslajgcym sztywnos¢ w trybie
autotuningu (Pn101), sprébowaé odnalez¢ takg wartos¢ tego parametru, przy ktérej serwo
najlepiej pozycjonuje. Wszystko to w celu okreslenia startowych wartosci parametrow regulatoréw.
W dokumentacji Estuna, mamy podane, jakie sg ich orientacyjne wartosci, dla poszczegdlnych
wartosci parametru Pn101.:

Pn102 - czton proporcjonalny predkosci [rad/s]
PN103 - stata czasowa catkowania predkosci [0,1ms]

PN104 - czton proporcjonalny pozycji [1/s]




Machine | Position | Speed | Speed Loop | Position | Speed | Speed Loop | Position | Speed | Speed Loop
Rigidity Loop Loop | Integral Time| Loop Loop | Integral Time| Loop Loop | Integral Time|
Setting Gain Gain Constant[ Gain Gain Constant[ Gain Gain Constant[
PN101 [s1) [Hz) 0.1mg] [sY] [Hz) 0.1mg] [s] [Hz) 0.1ms]

Pn100.1=1 Standard Pn100.1=2 Steadily Pn100.1=3 High precision
Pn104 | Pn102 Pn103 Pn104 | Pn102 Pn103 Pn104 | Pn102 Pn103
0 16 63 637 10 63 796 27 63 318
1 24 94 424 16 94 531 41 94 212
2 31 126 318 21 126 398 55 126 159
3 39 157 255 26 157 318 69 157 127
4 47 188 212 31 188 265 82 188 106
5 55 220 182 37 220 227 96 220 91
6 63 251 159 42 251 199 110 251 80
7 71 283 141 47 283 177 124 283 71
8 79 314 127 52 314 159 137 314 64
9 86 345 116 58 345 145 151 345 58
10 94 377 106 63 377 133 165 377 53
11 102 408 98 68 408 122 179 408 49
12 110 440 91 73 440 114 192 440 45
13 118 471 85 79 471 106 206 471 42
14 126 502 80 84 502 99 220 502 40
15 134 534 75 89 534 94 234 534 37
16 141 565 71 94 565 88 247 565 35
17 149 597 67 99 597 84 261 597 34
18 157 628 64 105 628 80 275 628 32
19 165 659 61 110 659 76 289 659 30
20 173 691 58 115 691 72 302 691 29
21 181 722 55 120 722 69 316 722 28
22 188 754 53 126 754 66 330 754 27
23 196 785 51 131 785 64 344 785 25
24 204 816 49 136 816 61 357 816 24
25 212 848 47 141 848 59 371 848 24
26 220 879 45 147 879 57 385 879 23
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27 228 911 44 152 911 55 399 911 22
28 236 942 42 157 942 53 412 942 21
29 243 973 41 162 973 51 426 973 21
30 251 1005 40 168 1005 50 440 1005 20
31 259 1036 39 173 1036 48 454 1036 19
32 267 1068 37 178 1068 47 467 1068 19
33 275 1099 36 183 1099 45 481 1099 18
34 283 1130 35 188 1130 44 495 1130 18
35 291 1162 34 194 1162 43 509 1162 17
36 298 1193 34 199 1193 42 522 1193 17

Dla wersji starszych niz 3.22:

P

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

pe

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

pe

Wprowadzamy wyliczong wartos¢ parametry PN106

¢

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

Dla wersji 3.22 i nowszych:

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

<> 0).
\ 4

Wybieramy tryb pracy: pionowy albo poziomy, oraz w jaki sposdb zmienia sie inercja uktadu.

e

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

\ 4
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Np. dla wartosci 7 wprowadzamy z tabeli nastawy:Pn102=320, Pn103=110, Pn104=80.

$

Witaczamy manualny tuning poprzez wprowadzenie do parametru Pn100.1 wartosci 0 i ponownie
uruchamiamy naped.
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8. Tryb kontroli predkosci z wejscia analogowego

Pn005.1=0 — tryb kontroli predkosci z wejscia analogowego

Obwadd do tego trybu kontroli predkosci wyglada nastepujgco:

Servodrive

CHA1
+ 24y ———— —13

1s-on” 14

POT 16

N-OT 17

V-REF]
‘ V-REF- 2

Max. Voltage {12V} GND 3

) o=y

5D,

Uzyte wejscia analogowe: V-Ref+(Pin: CN1-1) oraz V-ref-( Pin: CN1-2).

Krok Opis Metoda sprawdzania i uwagi
1 Sprawdz obwody zasilajace i sygnatow wejsciowych. Postuz sie powyzszym schematem elektrycznym
Upewnij sie, ze napiecie na wejsciu analogowym wynosi
0V(pomiedzy V-REF+ i V-REF-).
2 Ustaw sygnat servo ON(/S-ON) na witaczony Jezeli serwosilnik obraca sie z niewielkg predkoscia

to postepuj zgodnie z instrukcjg podang w punkcie
8.1, aby ustawi¢ odpowiedni offset

3 Zwieksz predkosé przez podanie napiecia na wejscie Domyslnie 6V/znamionowa predkos¢ obrotowa
analogowe pomiedzy V-REF+ i V-REF-.
4 Odczytaj parametr Un001-wejsciowa zadan apredkosé
serwonapedu [rpm]
Odczytaj parametr Un000(predkos¢ serwosilnika[rpm])
Sprawdz czy wartosci z kroku 4 i 5 sg sobie réwne Zmieniaj napiecie na wejsciu analogowym i
sprawdzaj dla réznych predkosci czy wartosci
Un001 i Un00O sg sobie rowne
7 Sprawdz zaleznos¢ napiecie-predkos¢ ustawiong w Un001 = (Napiecie V-REF)[V]xPn300
Pn300(punkt 8.2) i kierunek obracania sie serwosilnika Zeby zmienié kierunek obrotéw serwosilnika bez
zmiany biegunowosci zmien parametr Pn001.0(0-
CCW=do przodu, 1-CCW=w tyt).
8 Jezeli napiecie podane na wejscie analogowe wynosi OV i

serwo jest w stanie servo OFF to préba dziatania
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| serwosilnika bez obcigzenia zostata zakonczona.

W przypadku, gdy podajemy napiecie na wejscie analogowe predkosci z nadrzednego kontrolera:

Analog speed
reference
—_—
Host Servodrive
Controller
Position control Speed control

Trial operation for
servomotor without load

Po wykonaniu wszystkich krokéw opisanych w powyzszej tabeli przejdz do nastepujgcych krokéw:

Krok

Opis

Metoda sprawdzania i uwagi

9

Sprawdz ponownie obwdd sygnatu wejsciowego i
upewnij sie, ze napiecie podane na wejécie analogowe
predkosci(pomiedzy V-REF+ i V-REF-) wynosi OV.

Postuz sie powyzszym schematem elektrycznym

10 Ustaw sygnat servo ON(/S-ON) na wiaczony Jezeli serwosilnik obraca sie z niewielkg predkoscia
to postepuj zgodnie z instrukcjg podang w punkcie
8.1, aby ustawi¢ odpowiedni offset
11 Wyslij komende na dang ilos¢ obrotdw serwosilnika. Un004(kat obrotu)[puls]: ilos¢ pulséw od zerowego
Sprawdz ilos¢ obrotéw wizualnie oraz w parametrze punktu
Un004(kat obrotu)[puls]
12 Jezeli zadana ilo$¢ obrotdw rézni sie od rzeczywistej z Ustawiania skalowania wyjscia
kroku 11, ustaw poprawnie parametr Pn200 (Skalowanie | impulsowego(Pn200) opisane jest w punkcie 3.5.
wyjscia impulsowego, patrz punkt 3.5.) instrukcji. PG divided ratio[puls/obr.]: ilo$¢ pulséw
enkodera na jeden obrot silnika.
13 Jezeli napiecie podane na wejscie analogowe wynosi OVi | -

serwo jest w stanie servo OFF to prdéba dziatania
serwosilnika bez obcigzenia sterowana kontrolorem
nadrzednym zostata zakonczona.

Wejscie /P-CON stuzy do wyboru rodzaju sprzezenia zwrotnego kontroli predkosci:

Typ

Sygnat Numer pinu Ustawienie

Znaczenie

Wejscie /P-CON CN1-15 ON(stan niski)

Dziatanie serwonapedu w trybie
regulacji proporcjonalnej(P)

OFF(stan wysoki)

Dziatanie serwonapedu w trybie
regulacji proporcjonalno-catkujgcym(PlI)

Wejscie /P-CON stuzy do wyboru trybu kontroli predkosci obrotowej: Pl(proporcjonalno-catkujgcy) lub
P(proporcjonalny). Zmiana na tryb P zmniejsza efekt obracania sie i niewielkich drgan serwosilnika
wywotanych przez niezrbwnowazenie wejscia analogowego. Jednakze wybér regulatora proporcjonalnego
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| powoduje takze obnizenie sity utrzymujgcej serwosilnik w danej pozycji, podczas gdy sie nie obraca.

8.1 Pomiar niezrownowazenia na wejsciu analogowym

Jezeli uzywamy trybu kontroli predkosci z wejscia analogowego, serwosilnik moze obracac sie
powoli nawet jesli nie podajemy napiecia. Spowodowane to jest tym, ze wystepuje jakies
niewielkie napiecie ,offset”(mV) w kontrolerze nadrzednym lub w zewnetrznym obwodzie. Offset
ten mozemy kompensowac manualnie lub automatycznie-uzywajac przyciskdw funkcyjnych.

8.1.1 Automatyczne ustawianie offsetu

1. Wytacz serwonaped i przytdz napiecie rowne OV z kontrolera nadrzednego lub zewnetrznego

obwodu
Servodrive Servomotor
0V Speed
Host Reference
Controller
Servo OFF » Slow rotation
(Servo ON)

2. Nacisnij przycisk MODE w celu wyboru odpowiedniego numeru podgladu stanu napedu
3. Naciskajgc przyciski INC lub DEC wybierz odpowiedni parametr-Fn003

=

4. Nacisnij przycisk ENTER w celu wejscia do ustawien automatycznego offsetu predkosci

JENE] ]

5. Trzymaj przycisk MODE przez ponad sekunde, offset ustawi sie automatycznie

s\l 727
BEEEE
2k NN

)

| (L

| ™™ ‘

.~

6. Nacisnij przycisk ENTER Zzeby powréci¢ do podglagdu Fn003

'— —
] )

7. Automatyczne ustawianie offsetu predkosci jest zakonczone
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8.1.2 Manualne ustawianie offsetu

Tego trybu nalezy uzy¢, gdy:

- wystepuje pofaczenie z kontrolerem nadrzednym i poziom btedu pozycji jest ustawiony na zero
podczas zatrzymania serwosilnika tzw. Servolock.

- chcesz celowo ustawic¢ offset na pewng wartos¢

- chcesz sprawdzi¢ offset ustawiony w trybie automatycznym

Funkcja manualnego ustawienia offsetu dziata podobnie do automatycznej(Fn003) z tg réznica, ze
offset ustawiany jest recznie.

Speed Reference
A

Offset adjustment range

Offset adjustment range:
-1024~+1024

Offset setting
unit

> Analog voltage input

1. Nacisnij przycisk MODE w celu wyboru odpowiedniego numeru podgladu stanu napedu
2. Naciskajgc przyciski INC lub DEC wybierz odpowiedni parametr-Fn004

Dl | ] ] I
| L | D 1

3. Nacisnij przycisk ENTER w celu wejscia do ustawien manualnego offsetu predkosci

- g ]|

1 ||~ ||

4. Wtacz sygnat servo ON(/S-ON)
| ) ]

0|

5. Trzymaj przycisk ENTER przez sekunde zeby wyswietli¢ warto$¢ ustawionego offsetu predkosci

| |
DR R

6. Postugujac sie przyciskami INC oraz DEC ustaw offset na pozgdang wartosc

7. Trzymaj przycisk ENTER przez sekunde zeby powréci¢ do poziomu widocznego w punkcie 4
procedury

8.Nacisnij przycisk ENTER zeby powrdci¢ do podgladu Fn004

I~ i

Folraj_efj_ef 1

9. Manualne ustawianie offsetu predkosci jest zakoriczone
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8.2 Skalowanie zaleznosci napiecie — predkos¢

Zaleznosc¢ napiecie-predkosé . )
Predkos¢ Pozycja Moment
Pn300 — o -
Zakres ustawien Jednostka Domyslnie Aktywacja
0~3000 rpm/v 150 Od razu
Parametr ten wyznacza predkos¢, z jakg pracuje serwosilnik przy napieciu réwnym 1V.

Np.
Pn300=150: 1V na wejsciu analogowym powoduje obracanie sie silnika z predkoscig 150 rpm

Referemce speed
(ml’n"}

Set this slope

-
-

Reference voltage (V)

8.3 Czas przyspieszania / hamowania

Funkcja softstartu zmienia sposéb zmiany predkosci ze skokowego na ptynne
przyspieszanie/hamowanie.

Pn310- typ softstartu: 0-zbocze, 1- S-ksztattny, 2-filtr pierwszego rzedu, 3-filtr drugiego rzedu
Pn306-307 — tempo(0~10000) przyspieszania i opdzniania predkosci [ms]

Czasy przyspieszania(Pn306) i opdzniania(Pn307) predkosci odnoszg sie do maksymalnej predkosci
serwosilnika!

Servomotor maximum speed

After soft start

Before soft start :>
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9. Tryb kontroli pozycji z wejs¢ impulsowych

Parametr Rodzaj pulsu Wejsciowy Obroty Obroty
wejsciowego mnoznik w przdd w tyt
impulséw
H.o0oo Znak + ciag -
impulséw
(domyslinie) ﬂ H ﬂ
LS PULS
(CN1-30) {CN1-30) H n H
Krok/kierunek J
SN H —
oy (X132 j L
Pn004
. + _ FULS
H.oloo CW+CCW e —l : pRE. ﬂ H ﬂ
SIGH
Prawo/lewo 20322} ﬂ n ﬂ e T .
H.02o0o0 | Dwufazowy ciag x1 4.}_‘4790" _,|_|._ e
H.o3oo impulséw x2 PULS _I—I_I—l_ PULE
) {CN1-30) _,—‘_I—L
H.o4o0 przesuniety x4 -
° i SIGN SIGN
0 90° w fazie b | I prrea iR | I I |
wzgledem siebie

Internal process ing,<

——— Forward Rotation

F

PULS
(CN1-30)

SIGN
(CN1-32)

%1

x21f

.
|

x4l

gL

UL

4——— Reverse Rotation

UUUUUL

Servomotor movement
reference pulses,

Idea stosowania mnoznika dla dwufazowego ciggu impulséw przesunietego wzgledem siebie o 90° w fazie

Pn005.1=1 tryb kontroli pozycji z wejs¢ impulsowych
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9.1 Idea sterowania impulsowego (w szczegdlnosci w trybie krok/kierunek)

Pn004.2 - wybér rodzaju sterowania impulsowego. W przypadku krok/kierunek, nalezy

ustawi¢ wartos¢ na 0.

Sterowanie w trybie krok/kierunek polega na podaniu ciggu impulséw na pin CN1-30. Jesli na
wejscie CN1-32 podamy stan wysoki(H) to ustawimy obroty w przéd, jesli zas na CN1-32 podamy
stan niski(L) to ustawimy obroty w tyt.

9.2 Ustalanie przetozenia elektronicznego

Pn201 Przektadnia elektroniczna — licznik
Pn202 Przektadnia elektroniczna — mianownik
Po zmianie parametréw konieczny RESET napedu.

Przektadnia elektroniczna to iloraz dwdch liczb, przez ktéry przemnozona zostanie ilo$¢ impulsow
kroku na wejsciu serwonapedu. Umozliwia to osiggniecie wysokich obrotéw silnika za pomoca
nizszych czestotliwosci impulséw na wejsciu. Przyktadowo, aby uzyska¢ 1 obrdét watu silnika
w napedach ProNet-AMC, domyslnie trzeba podaé na wejscie 10 000 impulséw. Ustawiajac
parametry:

Pn201=250, Pn202=9 — uzyskamy rozdzielczo$¢ ~360 pulsdw na obrét. Oznacza to, ze kazdy fizyczny
puls na wejsciu bedzie przemnozony przez iloraz [250/9], co zaowocuje obrotem watu silnika o ~1

stopien.
Pn009 o0oo Uzywaj 16-bitowego przetozenia elektronicznego
oloo Uzywaj 32-bitowego przetozenia elektronicznego
16 bitowe przetozenie elektroniczne(licznik)
Pn201 Ustawiany zakres Jednostka Domyslnie Aktywacja
1~65535 - 1 Po restarcie
16 bitowe przetozenie elektroniczne(mianownik)
Pn202 Ustawiany zakres Jednostka Domyslnie Aktywacja
1~65535 - 1 Po restarcie
Pn705 32 bitowe przetozenie elektroniczne(licznik, H)
Ustawiany zakres Jednostka Domyslnie Aktywacja
1~9999 10000 0 Po restarcie
32 bitowe przetozenie elektroniczne(licznik, L)
Pn706 Ustawiany zakres Jednostka Domyslnie Aktywacja
1~9999 1 1 Po restarcie
32 bitowe przetozenie elektroniczne(mianownik, H)
Pn707 Ustawiany zakres Jednostka Domyslnie Aktywacja
1~9999 10000 0 Po restarcie
32 bitowe przetozenie elektroniczne(mianownik, L)
Pn708 Ustawiany zakres Jednostka Domyslnie Aktywacja
1~9999 1 1 Po restarcie
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WSspotczynnik spowolnienia watu napedzanego w stosunku do predkosci serwosilnika m/n

. . B Pn201
Przektadnia elektroniczna: — = —— =
A~ Pn202

Ilo$¢ impulséw enkodera x4

Odlegtosc przebyta przy jednym obrocie watu napedzanego(jednostka odniesienia) n
-Jezeli wiaczona jest funkcja przektadni elektronicznej 32-bitowe;j:
B Pn705x 10000 + Pn706

A~ Pn707 x 10000 + Pn708
-Jezeli stosunek(B/A) znajduje sie poza dopuszczalnym zakresem, zmniejsz licznik oraz mianownik(np.

dzielenie przez najwiekszy wspdlny mianownik B i A), aby uzyskac warto$¢ mieszczacy sie w zakresie
-Uwazaj zeby nie zmienic¢ stosunku przetozenie elektronicznego(B/A)

Wazne:

-zakres dopuszczalnych wartosci przetozenia elektronicznego wynosi 0.01<B/A<100

-jezeli przetozenie elektroniczne nie miesci sie w tym zakresie to serwonaped moze nie dziata¢ prawidtowo.
W tym przypadku zmien jednostke odniesienia.

Procedura ustawiania przetozenia elektronicznego:

Krok Operacja Opis

1 Sprawdz specyfikacje maszyny Ustal wspotczynnik spowolnienia, skok sruby kulowej i
srednice krazka

2 Sprawdz ilos¢ impulséw enkodera Sprawdz ilos¢ impulsdow enkodera dla uzywanego
serwonapedu

3 Ustal uzywang jednostke odniesienia Z nadrzednego kontrolera ustal jednostke odniesienia,

biorgc pod uwage specyfikacje maszyny i doktadnos¢
pozycjonowania

4 Oblicz droge przebytg przy jednym obrocie | Oblicz droge (w jednostkach odniesienia) jakg pokona
watu napedzanego napedzany wat przy wykonaniu jednego obrotu
5 Oblicz przetozenie elektroniczne Uzyj réwnania przetozenia elektronicznego, aby

wyliczyé stosunek B/A

6 Ustaw parametry Na podstawie wyliczonych wartosci ustaw

odpowiednie parametry.

Przyktady ustawiania przetozenia elektronicznego:

Kro Konfiguracja silnik-maszyna(obciazenie)
k Sruba kulowa Reduktor Tasmociag
Jednostka odniesienia: 0.001 mm | Jednostka odniesienia 0.1° Jednostka odniesienia 0.01 mm
Operacja Wal napedzany Wspélezynmik i napilzany
spowolnienia: 3:1 )
. Wpélezynnik $rednica krazka:
Enkoder 17-bitowy  ISkok sruby: 6mm Wal napedzany M o spowowalnienia: 2:1 100 mm
Enkoder 17-bitowy
1 Sprawdz Skok $ruby kulowej: 6mm Kat obrotu na obrét: 360 Srednia krazka: 100 mm
specyfikacje | Wsp. spowolnienia: 1/1 Wsp. spowolnienia: 3/1 (obwdéd-314mm)
maszyny Wsp.
Spowolnienia
:2/1
Enkoder 17-bit:32768 imp./obr. 17-bit:32768 imp./obr. 17-bit:32768 imp./obr.
Jednostka 0.001mm(1pm) 0.1° 0.01mm
odniesienia
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4 Przebyty 6mm/0.001mm=6000 360°/0.1°=3600 314mm/0.01mm=31400
dystans na
obrot watu
napedzanego

5 Przetozenie B 32768x4 1 B 32768x4 3 B 32768x4 2
elektroniczn :-WXT j_WXT EZWXT
e

6 Ustaw Pn201 131072 Pn201 393216 Pn201 262144
parametry Pn202 6000 Pn202 3600 Pn202 31400

7 Rezultat Pn201 32768 Pn201 32768 Pn201 32768

Pn202 1500 Pn202 300 Pn202 3925

9.3 Filtrowanie czestotliwosci na wejsciach impulsowych

Ustawienie filtra dla sygnatu wejsciowego przy sterowaniu ,,Open collector”

Pn006 Oooo | dla sygnatu réznicowego o czestotliwosci < 4MHz (domyslnie)

looo | dla sygnatu réznicowego o czestotliwosci < 650kHz

2000 | dla sygnatu réznicowego o czestotliwosci < 150kHz

9.4 Zataczenie wykrywania btedu nadgazania silnika za impulsami
pozycjonujacymi

Pn500- maksymalny btad pozycji zadanej i biezacej dla wyjscia /COIN [imp.]

Pn005.2=1 (Wtgczony alarm btedu pozyc;ji A. 05)
Uwaga: domyslinie jest wytaczony

Poziom alarmowy btedu pozyciji:
Pn504 = 4 [256 imp.]

9.5 Diagnostyka napedu w trybie kontroli impulsowej

/COIN(Piny CN1-11, CN1-12)-sygnat wyjsciowy osiggniecia zadanej pozycji

Pn500- maksymalny btad pozycji zadanej i biezgcej dla wyjscia /COIN [imp.] (domysInie 100)
Pn520-maksymalny czas osiggniecia zadanej pozycji [ms] (domysinie 500)
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10. Tryb kontroli z wewnetrznego pozycjonera
[ A . W A0 "

10.1 Konfiguracja trybu wywotywania krokdw pozycjonowania

Gdy skonfigurowano serwonaped Estun w tryb pracy, jako sterowanie z wewnetrznego pozycjonera
(Pn005.1=C), za sposdb sterowania wykonywaniem wewnetrznych krokéw odpowiadajg ustawienia
podparametréow parametru Pn681. Ich opcje zostaty przytoczone ponizej:

Pn681.0 Tryb uruchamiania, sygnatu startu i poszukiwania bazy
[0] Cykliczne uruchomienie, P-CL jako sygnat startu, N-CL jako sygnat poszukiwania bazy
[1] Pojedyncze uruchomienie, P-CL jako sygnat startu, N-CL jako sygnat poszukiwania bazy

Pn681.1 Tryb zmiany krokdw

[0] Zmiana krokéw przez opdznienie czasowe, niepotrzebny sygnat startu, po zatgczeniu
serwonapedu rozpocznij z opdznieniem czasowym.

[1] P-CON zmienia kroki , niepotrzebny sygnat startu, po zatgczeniu serwonapedu P-CON stanowi
sygnat startu; ale gdy wejscie P-CON przejdzie w stan OFF, cykl nie zostaje zatrzymany.

[2] Zmiana krokdw przez opdznienie czasowe, wymagany sygnat startu, brak sygnatu startu
zatrzymuje cykl natychmiast, po ponownym podaniu sygnatu startu rozpocznij cykl od pierwszego
kroku.

[3] PCON zmienia kroki, wymagany sygnat startu, brak sygnatu startu zatrzymuje cykl natychmiast,
po ponownym podaniu sygnatu startu rozpocznij cykl od pierwszego kroku..

Pn681.2 Dziatanie sygnatu wywotania krokow
[0] przez poziom wysoki
[1] przez stan narastajgcy

Ponizsza tabela ma na celu scharakteryzowanie sposobu sterowania wykonywaniem wewnetrznych
krokéw, dla réznych kombinacji ustawien parametru Pn681:

Pn681.2 | Pn681.1 | Pn681.0 Sygnaty Opis dziatania
Podanie stanu wysokiego na wejscie S-ON, powoduje
S-ON: po czasie opdinienia przypisanym dla  kroku
— jego stan koncowego, rozpoczecie cyklu przechodzenia przez
wysoki kolejne punkty: od startowego (wskazanego przez
rozpoczyna i Pn683) do korncowego (wskazanego przez Pn684).
podtrzymuje

- 0 0 wykonywanie Wykonania poszczegdlnych krokéw rozdzielone sa
cykli przerwami czasowymi, przypisanymi do
- stan niski poszczegdinych krokéw (Pn664-679).
powoduje

Po ukoriczeniu ostatniego kroku, cykl rozpoczyna sie

natychmiastowe od nowa i trwa to nieskoriczenie, dop6ki sygnat S-

przerwanie cyklu

ON pozostaje w stanie wysokim.
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Jedynym sposobem na przerwanie cyklu (w
ktérymkolwiek jego etapie) w tym trybie, jest
przetgczenie sygnatu S-ON w stan niski.

W takim przypadku, ponowne zatgczenie sygnatu
Servo-ON, powoduje rozpoczecie cyklu w sposob wyzej
opisany, poczgwszy od kroku startowego, niezaleznie od
tego jaki krok byt wykonywany w chwili jego
wczesniejszego przetgczenia w stan niski (przerwania
cyklu).

S-ON:

— jego stan
wysoki
rozpoczyna i
podtrzymuje
cykl — stan niski
powoduje
natychmiastowe

Podanie stanu wysokiego na wejscie S-ON, powoduje
po czasie opodznienia przypisanym dla  kroku
koncowego, rozpoczecie cyklu przechodzenia przez
kolejne punkty: od startowego (wskazanego przez
Pn683) do koricowego (wskazanego przez Pn684).

Wykonania poszczegélnych krokéw rozdzielone sg
przerwami czasowymi przypisanymi do
poszczegdlnych krokow (Pn664~679).

Po ukonczeniu ostatniego kroku, cykl konczy sie

przechodzenie
do kolejnych
krokéw

S-ON*

przerwanie

cyklu (jednokrotne wykonanie cyklu). Aby ponownie uruchomic
cykl, nalezy najpierw przetaczy¢ S-ON w stan niski, a
ponowne jego wystawienie w stan wysoki uruchomi
nowy cykl.
Jedynym sposobem na przerwanie cyklu w czasie jego
trwania (w ktérymkolwiek

P-CON: jego etapie) w tym trybie, jest przetaczenie sygnatu S-ON

- jego stan w stan niski.

wysoki

powoduje W takim przypadku, ponowne zatgczenie sygnatu S-ON,

powoduje rozpoczecie cyklu w sposéb wyzej opisany,
poczawszy od kroku startowego, niezaleznie od tego jaki
krok byt wykonywany w chwili jego wczesniejszego
przetgczenia w stan niski (przerwania cyklu).
Wykonywaniem poszczegdlnych ruchdw cyklu,
poczgwszy od startowego (wskazanego przez Pn683) do
koricowego (wskazanego przez Pn684), steruje wejscie
skonfigurowane jako P-CON, w nastepujacy sposdb:

- utrzymujacy sie stan wysoki tego wejscia, powoduje
przechodzenie przez kolejne kroki

- gdy pomiedzy zakonczeniem danego kroku a przed
rozpoczeciem nastepnego. wejscie to przejdzie w stan
niski, cykl jest wstrzymywany. Ponowne podanie stanu
wysokiego na P-CON, wznawia cykl w miejscu jego
wstrzymania.

Po ukoriczeniu ostatniego kroku, cykl rozpoczyna sie od
nowa i trwa to nieskonczenie, dopdki sygnat S-ON
pozostaje w stanie wysokim.

Jedynym sposobem na przerwanie cyklu (w ktérymkolwiek
jego etapie) w tym trybie, jest przetgczenie sygnatu S-ON
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w stan niski.

W takim przypadku, po ponownym zatgczeniu sygnatu S-
ON, wysterowanie wejscia P-CON rozpocznie cykl od
nowa, poczawszy od kroku startowego, niezaleznie od
tego jaki krok byt wykonywany w chwili wczesniejszego
przetaczenia sygnatu S-ON w stan niski (przerwania
cyklu).

P-CON:

- jego stan
wysoki
powoduje
przechodzenie
do kolejnych
krokéw S-ON*

Wykonywaniem poszczegdlnych ruchéw cyklu, poczgwszy
od startowego (wskazanego przez Pn683) do korncowego
(wskazanego przez Pn684), steruje wejscie
skonfigurowane jako P-CON, w nastepujacy sposdb:

- utrzymujacy sie stan wysoki tego wejscia, powoduje
przechodzenie przez kolejne kroki

- gdy pomiedzy zakoniczeniem danego kroku a przed
rozpoczeciem nastepnego, wejscie to przejdzie w stan
niski, cykl jest wstrzymywany. Ponowne podanie stanu
wysokiego na P-CON, wznawia cykl w miejscu jego
wstrzymania.

Po ukonczeniu ostatniego kroku, cykl konczy sie (jednokrotne
wykonanie cyklu). Aby ponownie uruchomic cykl, nalezy
najpierw przetgczy¢ S-ON w stan niski. Po ponownym
przetaczeniu wejscia S-ON w stan wysoki, bedzie mozna
rozpoczg¢ nowy cykl, poprzez podanie stanu wysokiego na
wejscie P-CON.

Jedynym sposobem na przerwanie cyklu w czasie jego
trwania (w ktérymkolwiek jego etapie) w tym trybie, jest
przetgczenie sygnatu S-ON w stan niski.

W takim przypadku, po ponownym zatgczeniu sygnatu S-ON,
wysterowanie wejscia P-CON rozpocznie cykl od nowa,
poczgwszy od kroku startowego, niezaleznie od tego jaki krok
byt wykonywany w chwili wczesniejszego przetgczenia
sygnatu S-ON w stan niski (przerwania cyklu).

P-CON:

- stany
narastajgce tego
wejscia
wywotujg
kolejne kroki
cykli

S-ON*

Wykonywaniem poszczegdlnych ruchdéw cyklu, poczgwszy
od startowego (wskazanego przez Pn683) do koricowego
(wskazanego przez Pn684), steruje wejscie skonfigurowane
jako P-CON, w nastepujacy sposob:

- stan narastajgcy na tym wejsciu wywotuje kolejne ruchy cykl
- dany ruch musi sie zakonczy¢, aby stan narastajacy wejscia
mogt wywotac kolejny (podanie stanu narastajgcego podczas
wykonywania ruchu nie skutkuje jego przerwaniem i
rozpoczeciem kolejnego).

Po ukoriczeniu ostatniego kroku, cykl rozpoczyna sie od
nowa i trwa to nieskonczenie, dopdki sygnat S-ON
pozostaje w stanie wysokim.

Jedynym sposobem na przerwanie cyklu (w ktérymkolwiek

[=]

jego etapie) w tym trybie, jest przetgczenie sygnatu S-ON w
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stan niski.

W takim przypadku, po ponownym zatgczeniu sygnatu S-ON,
wysterowanie wejscia P-CON rozpocznie cykl od nowa, poczagw
od kroku startowego, niezaleznie od tego jaki krok byt
wykonywany w chwili wcze$niejszego przetaczenia sygnatu S-Q
w stan niski (przerwania cyklu).

szy

P-CON:

- stany
narastajgce tego
wejscia
wywotujg
kolejne kroki
cyklu

S-ON*

Wykonywaniem poszczegdlnych ruchéw cyklu, poczawszy od
startowego (wskazanego przez Pn683) do koricowego
(wskazanego przez Pn684), steruje wejscie skonfigurowane
jako P-CON, w nastepujacy sposdb:

- stan narastajgcy na tym wejsciu wywotuje kolejne ruchy cykl
- dany ruch musi sie zakonczy¢, aby stan narastajacy wejscia
mogt wywotac kolejny (podanie stanu narastajgcego podczas
wykonywania ruchu nie skutkuje jego przerwaniem i
rozpoczeciem kolejnego).

Po ukonczeniu ostatniego kroku, cykl konczy sie (jednokrotne
wykonanie cyklu). Aby ponownie uruchomié cykl, nalezy
najpierw przetaczy¢ S-ON w stan niski. Po ponownym
przetgczeniu wejscia S-ON w stan wysoki, bedzie mozna
rozpocza¢ nowy cykl, poprzez podanie stanu wysokiego na
wejscie P-CON.

Jedynym sposobem na przerwanie cyklu w czasie jego trwania
(w ktorymkolwiek jego etapie) w tym trybie, jest przetgczenie
sygnatu S-ON w stan niski.

W takim przypadku, po ponownym zatgczeniu sygnatu S-ON,
wysterowanie wejscia P-CON rozpocznie cykl od nowa, poczaw
od kroku startowego, niezaleznie od tego jaki krok byt
wykonywany w chwili wczesniejszego przetgczenia sygnatu S-O
w stan niski (przerwania cyklu).

P-CL:

—jego stan
wysoki
rozpoczyna i
podtrzymuje
wykonywanie
cykli

- stan niski
powoduje
natychmiastowe
przerwanie cyklu
S-ON*

Podanie stanu wysokiego na wejscie P-CL, powoduje
natychmiastowe

rozpoczecie cyklu przechodzenia przez kolejne punkty: od
startowego

(wskazanego przez Pn683) do korncowego (wskazanego przez
Pn684)

Wykonania poszczegdlnych krokow rozdzielone sg przerwami
czasowymi, przypisanymi do poszczegdlnych krokéw
(Pn664-679).

Po ukoniczeniu ostatniego kroku, cykl rozpoczyna sie od
nowa i trwa to nieskoriczenie, dopdki sygnat P-CL
pozostaje w stanie wysokim.

Sposobem na przerwanie cyklu (w ktédrymkolwiek jego etapie)
tym trybie, jest przetaczenie sygnatu P-CL w stan niski.

W takim przypadku, ponowne zatgczenie sygnatu P-CL,
powoduje rozpoczecie cyklu w sposdb wyzej opisany, poczaws
od kroku startowego, niezaleznie od tego jaki krok byt
wykonywany w chwili jego wczesniejszego przetaczenia w starn

szy
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niski (przerwania cyklu).

P-CL:

— jego stan
wysoki rozpoczyna
i podtrzymuje
wykonywanie
cyklu - stan niski
powoduje
natychmiastowe
przerwanie cyklu
S-ON*

Podanie stanu wysokiego na wejscie P-CL, powoduje
natychmiastowe

rozpoczecie cyklu przechodzenia przez kolejne punkty: od
startowego

(wskazanego przez Pn683) do koricowego (wskazanego przez
Pn684).

Wykonania poszczegdlnych krokéw rozdzielone sg przerwami
czasowymi, przypisanymi do poszczegdlnych krokéw (Pn664--
679).

Po ukonczeniu ostatniego kroku, cykl konczy sie (jednokrotne
wykonanie cyklu). Aby ponownie uruchomic cykl, nalezy
najpierw przetgczyé P-CL w stan niski, a ponowne jego
wystawienie w stan wysoki uruchomi nowy cykl.

Sposobem na przerwanie cyklu (w ktérymkolwiek jego etapie)
tym trybie. jest przetgczenie sygnatu P-CL w stan niski.
W takim przypadku, ponowne zatgczenie sygnatu P-CL,
powoduje rozpoczecie cyklu w sposdb wyzej opisany, poczagws
od kroku startowego, niezaleznie od tego jaki krok byt
wykonywany w chwili jego wczesniejszego przetgczenia w stan
niski (przerwania cyklu).

P-CL:

— jego stan
wysoki
podtrzymuje
wykonywanie cykli
P-CON:

-jego stan wysoki
powoduje
przechodzenie do
kolejnych krokéw

S-ON*

Sygnat P-CL kontroluje wykonywaniem cyklu w ten sposdb, ze:
- aby cykl ruchéw magt sie wykonywaé, musi byé na tym wejsc
stan wysoki

- gdy na wejsciu tym jest stan niski, zadne ruchy nie mogg by¢
wywotane, a gdy podczas wykonywania ruchu, wejscie to
przedzie w stan niski, ruch ten oraz caty cykl jest przerywany.
Innymi stowy, sygnat P-CL stanowi w tym trybie zezwolenie na
wykonywanie ruchéw.

Wykonywaniem poszczegdlnych ruchéw cyklu, poczagwszy
od startowego (wskazanego przez Pn683) do koicowego
(wskazanego przez Pn684), steruje wejscie
skonfigurowane jako P-CON, w nastepujacy sposdb:

- utrzymujacy sie stan wysoki tego wejscia, powoduje
przechodzenie przez kolejne kroki

- gdy pomiedzy zakonczeniem danego kroku a przed
rozpoczeciem nastepnego, wejscie to przejdzie w stan
niski, cykl jest wstrzymywany. Ponowne podanie stanu
wysokiego na P-CON, wznawia cykl w miejscu jego
wstrzymania.

Po ukoniczeniu ostatniego kroku, cykl rozpoczyna sie od
nowa i trwa to nieskonczenie, dopdki sygnat P-CL
pozostaje w stanie wysokim.

Sposobem na przerwanie cyklu (w ktérymkolwiek jego etapie)
w tym trybie, jest przetgczenie sygnatu P-CL w stan niski.
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Sygnat P-CL kontroluje wykonywaniem cyklu w ten sposdb,

P-CL: je:
— jego stan - aby cykl ruchéw madgt sie wykonywac, musi by¢ na tym
wysoki wejsciu stan wysoki - gdy na wejsciu tym jest stan niski, zadne
podtrzymuje mchy nie mogg by¢ wywotane, a gdy podczas wykonywaniia
wykonywanie ruchu, wejscie to przedzie w stan niski, ruch ten oraz cat
cyklu cykl jest przerywany.
P-CON: Innymi stowy, sygnat P-CL stanowi w tym trybie zezwolenie
. na wykonywanie ruchéw.
jego stan
wysoki Wykonywaniem poszczegolnych ruchéw cyklu, poczawszy
powoduje od startowego (wskazanego przez Pn683) do koricowego
przechodzenie (wskazanego przez Pn684), steruje wejscie skonfigurowane
do kolejnych jako P-CON, w nastepujacy sposdb:
krokow - utrzymujacy sie stan wysoki tego wejscia, powoduje
S-ON* przechodzenie przez kolejne kroki
- gdy pomiedzy zakoriczeniem danego kroku a przed
rozpoczeciem nastepnego,
wejscie to przejdzie w stan niski, cykl jest wstrzymywany.
Ponowne podanie stanu wysokiego na P-CON, wznawia cykl
W miejscu jego wstrzymania,
Po ukoniczeniu ostatniego kroku, cykl konczy sie (jednokrotne
wykonanie cyklu). Aby ponownie uruchomi¢ cykl, nalezy najpierw
przetgczyé P-CL w stan niski. Po ponownym przetgczeniu wejsdia
P-CL w stan wysoki, bedzie mozna rozpocza¢ nowy cykl,
poprzez podanie stanu wysokiego na wejscie P-CON.
Sposobem na przerwanie cyklu (w ktdrymkolwiek jego etapie)|w
tym trybie, jest przetaczenie sygnatu P-CL w stan niski.
W takim przypadku. po ponownym zatgczeniu sygnatu P-CL,
wysterowanie wejscia P-CON rozpocznie cykl od nowa, poczawszy
od kroku startowego, niezaleznie od tego jaki krok byt
wykonywany w chwili wczesniejszego przetgczenia sygnatu P-CL
w stan niski (przerwania cyklu).
Sygnat P-CL kontroluje wykonywaniem cyklu w ten sposdb, ze;
P-CL: - aby cykl ruchéw mégt sie wykonywaé, musi byé na tym
— jego stan wejsciu stan wysoki - gdy na wejsciu tym jest stan niski, zadne
wysoki ruchy nie mogg by¢ wywotane, a gdy podczas wykonywarjia
podtrzymuje ruchu, wejscie to przedzie w stan niski, ruch ten oraz caty cykl
wykonywanie jest przerywany.
cykli Innymi stowy, sygnat P-CL stanowi w tym trybie zezwolenie na
P-CON: wykonywanie ruchéw
- stany Wykonywaniem poszczegdlnych ruchéw cyklu, poczawszy od
narastajace tego startowego (wskazanego przez Pn683) do koricowego
wejscia (wskazanego przez Pn684), steruje wejscie skonfigurowane
wywotuja jako P-CON, w nastepujacy sposdb:
kolejne kroki - stan narastajacy na tym wejsciu wywotuje kolejne ruchy cykli
cykli - dany ruch musi sie zakonczy¢, aby stan narastajgcy wejscia
S-ON* mégt wywotad kolejny (podanie stanu narastajgcego podczas

wykonywania ruchu nie skutkuje jego przerwaniem i
rozpoczeciem kolejnego).
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Po ukoniczeniu ostatniego kroku, cykl rozpoczyna sie od nowa
trwa to nieskonczenie, dopdki sygnat P-CL pozostaje w stanie
wysokim.

Sposobem na przerwanie cyklu (w ktérymkolwiek jego etapie)
tym trybie, jest przetaczenie sygnatu P-CL w stan niski.

W takim przypadku, po ponownym zatgczeniu sygnatu P-CL,
wysterowanie wejscia P-CON rozpocznie cykl od nowa, poczaw
od kroku startowego, niezaleznie od tego jaki krok byt
wykonywany w chwili wczesniejszego przetaczenia sygnatu P-(
w stan niski (przerwania cyklu).

w

szy

—

P-CL:

— jego stan
wysoki
podtrzymuje
wykonywanie
cyklu

P-CON:

- stany
narastajgce tego
wejscia
wywotujg
kolejne kroki
cyklu

S-ON*

Sygnat P-CL kontroluje wykonywaniem cyklu w ten sposdb, ze:
- aby cykl ruchéw magt sie wykonywac, musi by¢ na tym
wejsciu stan wysoki

- gdy na wejsciu tym jest stan niski, zadne ruchy nie mogg by¢
wywotane, a gdy podczas wykonywania mchu, wejscie to
przedzie w stan niski, ruch ten oraz caty cykl jest przerywany.
Innymi stowy, sygnat P-CL stanowi w tym trybie zezwolenie na
wykonywanie ruchow.

Wykonywaniem poszczegdlnych ruchéw cyklu, poczgwszy od
startowego (wskazanego przez Pn683) do koricowego
(wskazanego przez Pn684), steruje wejscie skonfigurowane
jako P-CON, w nastepujacy sposdb:

- stan narastajgcy na tym wejsciu wywotuje kolejne ruchy cykl
- dany ruch musi sie zakonczy¢, aby stan narastajgcy wejscia
mogt wywotac kolejny (podanie stanu narastajgcego podczas
wykonywania ruchu nie skutkuje jego przerwaniem i
rozpoczeciem kolejnego).

Po ukonczeniu ostatniego kroku, cykl konczy sie (jednokro
wykonanie cyklu). Aby ponownie uruchomi¢ cykl, nalezy najpi
przetaczyé P-CL w stan niski. Po ponownym przetgczeniu wejsg
P-CL w stan wysoki, bedzie mozna rozpoczaé¢ nowy cykl,
poprzez podanie stanu wysokiego na wejscie P-CON.

Sposobem na przerwanie cyklu (w ktérymkolwiek jego etapie)
tym trybie, jest przetaczenie sygnatu P-CL w stan niski.

W takim przypadku, po ponownym zatgczeniu sygnatu P-CL,
wysterowanie wejscia P-CON rozpocznie cykl od nowa, poczaw
od kroku startowego, niezaleznie od tego jaki krok byt
wykonywany w chwili wczesniejszego przetaczenia sygnatu P-
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CL w stan niski (przerwania cyklu).

* S-ON — generalnie: obecnosc tego sygnatu jest warunkiem koniecznym wykonywania przez
serwonaped jakichkolwiek ruchéw. Brak tego sygnatu powoduje zdjecie przez naped momentu z
watu silnika

,- - 0znacza, ze ustawienie parametru jest nieistotne, gdyz nie wptywa na sterowanie w danym
trybie
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10.2 Wejscia dyskretne biorgce udziat w kontroli napedu w tym trybie

S-ON jako sygnat zatgczenia serwosilnika

P-CL jako sygnat startu

N-CL jako sygnat poszukiwania bazy

PCON zmienia kroki w trybie Pn681.1=1i Pn681.1=3

10.3 Okreslanie pozycji, predkosci i przyspieszen poszczegolnych krokow
pozycjonowania

Pn005.1=C - sterowanie pozycjg z wbudowanego pozycjonera - do 16 pozycji
Pn681.0-2 - konfiguracja sposobu pracy pozycjonera
Pn682=0-1 0O-programowanie inkrementalne, 1-programowanie absolutne

Parametrami Pn683 i Pn684 wybieramy pozycje, ktére bedg wystepowaty w typowym cyklu.
Pn683 - numer pozycji startowej
Pn684 - numer pozycji korcowej

Pn600-631 - pozycje (-9999~9999)
Kazda pozycja jest wynikiem sumowania dwéch kolejnych sktadowych, zaczynajgc od Pn600 i
Pn601(zerowa pozycja). Pierwsza sktadowa jest mnozona x10000P, a druga x1P.

Np. ustawiajgc Pn600=100 i Pn601=-100 otrzymujemy pozycje réwna:
100x10000P+(-100)x1P=999900 P

Pn632-647 — predkosci (0~4500 rpm)

Ustawiana predkosc odnosi sie bezposrednio do ustalonej predkosci dziatania silnika i nie ma
zadnego powigzania z przektadnig elektroniczna.
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11. Komunikacja z napedem w protokole ModBus
[ . W A0 "

11.1 Konfiguracja parametrow portu szeregowego RS485 oraz protokotu
komunikacyjnego

Numer Opis Aktywacja Tryb Znaczenie
parametru sterowania

Pn700.0 Szybkos$¢ transmisji MODBUS

[0] 4800bps

[1] 9600bps

[2] 19200bps

Pn700.1 Wybor protokotu komunikacyjnego
[0]17, N, 2 (MODBUS,ASCII)

[1]17, E, 1 (MODBUS,ASCII)

[2]17, O, 1 (MODBUS,ASCII)

Pn700 Hex Po restarcie | Wszystkie [3]8, N, 2 (MODBUS,ASCII)

[4]8, E, 1 (MODBUS,ASCII)

[5]18, 0, 1 (MODBUS,ASCII)

[6]18, N, 2 (MODBUS,RTU)

[718, E, 1 (MODBUS,RTU)

[8]8, O, 1 (MODBUS,RTU)

Pn700.2 Wybor protokotu komunikacyjnego
[0] Komunikacja SCI bez protokotu

[1] Komunikacja przez MODBUS

Pn700.3 zarezerwowane

Adres
Pn701 tacii Po restarcie | Wszystkie Adres stacji w protokole komunikacyjnym MODBUS
stacji

Protokdt komunikacyjny MODBUS moze by¢ uzyty tylko wtedy, gdy Pn700.2 jest ustawiony na 1.
Istniejg dwa sposoby komunikacji MODBUS: ASCII oraz RTU.

Mapowanie stanéw wejs$é dyskretnych
Pn512 - wejscia 14, 15, 16i 17

Pn513 - wejscia 39, 40, 41, 42
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11.2 Wskazywanie numeru stacji napedu

Numer stacji okreslamy w parametrze Pn701= 1~247 (domyslnie 1)

11.3 Adresacja parametrow napedu oraz zmiennych specjalnych

Adresy parametréow komunikacyjnych:

Adres
Nazwa Opis Operacje
Fromat: Hex
Obszar adreséw Odpowiada parametrom Odczyt/Zapis
0000 ~ 02FD
serwonapedu
07F1 ~07FA Obszar adreséw dla alarmow Dziesiec historycznych alarmoéow | Tylko do odczytu
07FB Offset wejscia analogowego Odczyt/Zapis
predkosci
Offset wejécia analogowego Odczyt/Zapis
07FC
momentu
07FD lu zero offset Tylko do odczytu
07FE Iv zero offset Tylko do odczytu
0806 ~ 0816 Obszar monitorowania
0806 Predkos¢ rzeczywista Jednostka:rpm Tylko do odczytu
0807 Predkos¢ zadana Jednostka:rpm Tylko do odczytu
Zadany moment (procentowo) Wyrazony procentowo w Tylko do odczytu
0808 odniesieniu do momentu
znamionowego
Rzeczywisty moment Wyrazony procentowo w Tylko do odczytu
0809 odniesieniu do momentu
znamionowego
080A Liczba impulséw z enkodera Tylko do odczytu
080B Stan sygnatéw wejsciowych Tylko do odczytu
080C Stan sygnatéw z enkodera Tylko do odczytu
080D Stan sygnatéw wyjsciowych Tylko do odczytu
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080E

Pulse setting

Tylko do odczytu

080F Mtodszy bit obecnej pozycji Jednostka :1 puls Tylko do odczytu
Starszy bit obecnej pozycji Jednostka :10000 Tylko do odczytu
0810
pulsow
0811 Btad pozycji (mtodsze stowo) Tylko do odczytu
0812 Btad pozycji (starsze stowo) Tylko do odczytu
0813 Ustawienie pozycji (mtodsze stowo) Jednostka :1 puls Tylko do odczytu
Ustawienie pozycji (starsze stowo) Jednostka :10000 Tylko do odczytu
0814
pulséw
0815 Zmierzona inercja % Tylko do odczytu
0816 Przecigzenie silnika % Tylko do odczytu
0817 Obecny alarm Tylko do odczytu
0818 Temperatura uzwojenia silnika °C Tylko do odczytu
0900 Sygnaty wej$é/wyjs¢ zmapowane na Zmienna nie jest Odczyt/Zapis
modbusa. podtrzymywana.
090E Wersja DSP Wyrazona w postaci cyfr. Tylko do odczytu
090F Wersja CPLD Wyrazona w postaci cyfr Tylko do odczytu
1010 Informacja o pozycji z 17-bit Jednostka :1 obrét Tylko do odczytu
enkodera absolutnego Tylko dla 17-bit
Unit:1 puls enkodera.
Informacja o pozycji z 17-bit Wielooborotw:16
enkodera absoluthego Jednooborotowy: 17
bitow
Informacja o pozycji z 17-bit
1012 enkodera absolutnego (starsze
stowo)
1021 Usuwanie alarmow historycznych 01:Usun Tylko do zapisu
1022 Usuwanie alarmoéw obecnych 01: Usun Tylko do zapisu
01:Zezwodl
1023 JOG - sygnat zezwolenia Tylko do zapisu
00:Zabron
01:Ruch do przodu
1024 JOG —ruch do przodu Tylko do zapisu

00:Stop
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01:Ruch do tytu
1025 JOG —ruch do tytu Tylko do zapisu
00:Stop
1026 JOG —ruch do przodu wyzwolony 01: Ruch do przodu
wejsciem 00:Stop
JOG —ruch do tytu wyzwolony 01: Ruch do tytu
1027 .
wejsciem 00:Stop
01: Przerwa
1028 Przerwa ruchu JOG
00: Koniec przerwy
1040 Usun btedy enkodera 01:Usun )
Tylko do zapisu
Usun btedy enkodera i .
1041 ) 01:Usun Dla 17-bit enkodera
wieloobrotowego
1070 Zbazuj silnik 01:Start Write only

Zbiér parametréw Pn(adresy komunikacyjne 0000~00DEH)

Adres parametru odpowiada danemu parametrowi z listy parametrow.

Np. parametr PN000 odpowiada adresowi komunikacyjnemu 0000H, parametr Pn101 odpowiada

adresowi komunikacyjnemu 0065H. Odczyt/zapis do adresu 0000H to odczyt/zapis do Pn000. Jezeli

wprowadzony adres komunikacyjny wykracza poza zakres parametrow to dane s3g tracone

i serwonaped zwraca sygnat niewykonania zadania.

11.4 Tryb kontroli z wewnetrznego pozycjonera, nadzorowany w protokole

ModBus

Parametry Modbus do potgczenia sie z panelem HMI (przyktad)
Pn700.0=1  9600bps
8,0,1 (MODBUS ASCII)

Pn700.1=5
Pn700.2=1 MODBUS SCI communication
Numer stacji

Pn701=1 (domyslnie)

Mapowanie stanow wejs¢ dyskretnych

Pn512- wejscia 14, 15, 16 i 17
Pn513- wejscia 39, 40, 41, 42
Adres modbus wejs¢ dyskretnych: 900h (2304d)
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12. Lista parametrow

pSt

Parametr Opis

Pn 000 bit 0 — okresla czy do uruchomieniu napedu jest wymagany zewnetrzny sygnat zezwolenia
S-ON (jesli 0) lub nie jest on wykorzystywany (jesli 1)
bit 1 - Wejscia Forward Run (ruch do przodu) zakazany (P-OT) — (jesli 0) gdy na wejsciu P-OT nie jest
podawany sygnat (ztacze normalnie  zamkniete) silnik  zostaje  zatrzymany zgodnie
z ustawieniami w parametrze Pn004.0 (jesli 1) sygnat jest ignorowany.
bit 2 - Wejscia Reverse Run (ruch do tytu) zakazany (N-OT) — (jesli 0) gdy na wejsciu N-OT nie jg
podawany sygnat (ztacze normalnie  zamkniete) silnik  zostaje  zatrzymany  zgodnie
z ustawieniami w parametrze Pn004.0 (jesli 1) sygnat jest ignorowany.
bit 3 - Okresla, czy kontynuowac (jesli 1) operacje lub wtgcz serwomechanizm (jesli 0), gdy napiecie
obwodu zasilajgcego serwonapedu jest chwilowo przerwane.

Pn 001 bit 0 — okresla dla jakiego kierunku wazne sg sygnaty P-OT i NOT. (jesli 0) alarm P-OT wystepuje dla
ruchu przeciwnego do ruchu wskazowek zegara, (jesli 1) alarm P-OT wystepuje dla ruchu zgodnego z
wskazéwkami zegara.
bit 1 — limit predkosci przy sterowaniu w trybie kontroli momentu. (jesli 0) predkos¢ maksymalng
odczytywana jest z parametru PN406, (jesli 1) maksymalna predkos¢ odczytywana jest z wejscia
analogowego V-ref.
bit 2 — limit maksymalnego momentu — (jesli 0) maksymalny moment odczytywany jest
z parametréow PN401~404, (jesli 1) limit odczytywany jest z wejscia analogowego T-ref
bit 3 — Okresla czy potrzeba drugiego mianownika w utamku okreslajgcym przetozenie przektadni
elektronicznej. (jesli 0) nie jest uzywane drugie przetozenie, (jesli 1) przetozenie moze by¢ zmieniane
miedzy  przetozeniem okreslonym w  parametrach PN201/PN202(uta mek) sygnatem
P-CON na przetozenie okres$lone w parametrach PN203/PN202(utamek) — kontrola P / PPI

Pn 002 bit 0 — sposéb zmiany przetozenia przektadni elektronicznej (jesli 0) sekwencja zmiany 1, (jesli 1)
sekwencja zmiany 2
bit 1 — zarezerwowany
bit 2 —sposdb uzycia enkodera absolutnego (jesli 0) jako enkoder absolutny, (jesli 1) jako enkode
inkrementalny
bit 3 — zarezerwowany

Pn 003 bit 0 — zarezerwowany
bit 1 — zarezerwowany
bit 2 —jest ustanowiony w celu unikniecia tarcia i niskiej predkosci petzania, moze powodowaé wibracje
napedu, przy matej predkosci (jesli 0) nieaktywna, (jesli 1) aktywna, intensywnos$¢ dziatania funkcj
okresla parametr Pn129
bit 3 — zwiekszenie mozliwosci przecigzenia silnika. (jesli 0) jest nieuzywana, (jesli 1) pozwala na
krotne przecigzenie silnika przez krétki czas w odniesienie do parametréw znamionowych silnika
uzywana zazwyczaj w uktadach z czestym wytgczaniem i wtgczaniem

Pn 004 hex 0 — sposdéb hamowania: 0. hamowanie poprzez uzycie dynamicznego hamulca, po zahamowaniu

o
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zwolnienie dynamicznego hamulca 1. hamowanie przez rozbieg 2. zatrzymanie poprzez hamulec
dynamiczny, kiedy wytgczony zostaje sygnat S-ON, po najechaniu na czujnik krahicowy dynamiczne
hamowanie i wytgczenie sygnatu S-ON, 3. zatrzymanie poprzez rozbieg kiedy wytgczony zostaje sygnat
S-ON, po najechaniu na czujnik krancowy dynamiczne hamowanie i wytaczenie sygnatu S-ON, 4.
zatrzymanie poprzez hamulec dynamiczny, kiedy wytaczony zostaje sygnat S-ON, po najechaniu n
czujnik kraricowy dynamiczne hamowanie
i wytaczenie sygnatu S-ON i korzystanie z funkcji zero clamp. 5. zatrzymanie poprzez rozbieg, kied
wytgczony zostaje sygnat S-ON, po najechaniu na czujnik krancowy dynamiczne hamowanie i
wytgczenie sygnatu S-ON i korzystanie z funkcji zero clamp.

Hex 1 -0. korekcja btednej pozycji po wytgczeniu sygnatu S-ON, bez przecigzenia 1. brak korekcji
pozycji, 2. korekcja btednej pozycji po wytgczeniu sygnatu S-ON przy przecigzeniu (nie wliczajac uzycia
funkcji zero clamp).

Hex 2 —Rodzaj wejscia impulsowego:

[0] Sign + Pulse

[1] CW+CCW CW + CCW

[2] A+ B (x1)

[B]A+B(x2)

[4] A + B (x4)

Hex 3 —Logika na wejsciu impulsowym

[0] PULS logika dodatnia, SIGN logika ujemna

[1] PULS logika ujemna, SIGN logika dodatnia

[2] PULS logika dodatnia, SIGN logika ujemna

[3] PULS logika dodatnia, SIGN logika ujemna

Pn 005

Hex 0 - zrédto sygnatu feedforward (sygnatu wyprzedzajgcego) do regulatora PID

0- nie uzywanie sygnatu zewnetrznego feedforward (Tref), wykorzystywaé wewnetrznych nastaw.

1- wykorzystanie sygnatu zewnetrznego feedforward (Tref) przy duzej predkosci

2- nie uzywanie sygnatu zewnetrznego feedforward (Tref), wykorzystywa¢ wewnetrznych nastaw, tylko
przy duzej predkosci

3- wykorzystanie sygnatu zewnetrznegoo feedforward (Tref)

Hex 1 — sposdb sterowania

0 — sterowanie predkoscig w trybie analogowym, sygnat V-ref jako wejscie analogowe predkosci,
mozliwos¢ korzystania z sygnatéw S-ON, P-OT, N-OT

1 — kontrola pozycji sygnat PULS jako wejscie cyfrowe predkosci, SIGN jako wejscie cyfrowe kierunku,
mozliwos¢ korzystania z sygnatéw S-ON, P-OT, N-OT, CLR (jako wyzerowanie btedu enkodera)

2 — sterowanie momentem, wejscie T-ref jako wejscie analogowe momentu, sygnat P-CON nieaktywny

3 —tryb sterowania predkoscig, mozemy zadawac rozne predkosci w zaleznosci od standw sygnatéw: P-

CON, P-CLi N-CL wedtug ponizszej tabeli.

Input Signal Speed

j2)
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/P-CON /P-CL /N-CL
OFF(H) OFF(H) Zero speed or switch
L EED1
OFF(H) OFF(H) ON(L) SP
ON(L) OFF(H) SPEED2
ON(L) ON(L) SPEED3
OFF(H) OFF(H) SPEED4
OFF(H ON(L SPEED5
N (H) (0
ON(L) OFF(H) SPEED6
ON(L) ON(L) SPEED7

Pozostate tryby pozwalajq na przetgczanie miedzy dwoma wyzej wymienionymi sposobami
sterowania.
Przejscie pomiedzy trybami dla jednoczesnego stanu zmiany P-CL i N- CL
4 —Przetgczenia miedzy trybem 0 a 3
5 - Przetgczenia miedzy trybem 1a 3
6 - Przetgczenia miedzy trybem 2a 3
7 - Przetgczenia miedzy trybem O a 1
8 - Przetgczenia miedzy trybem 1 a 2
9 - Przetgczenia miedzy trybem 0 a 2
A — Przetagczanie miedzy trybem 0 a funkcjg zero clamp. Sygnat PCON przetgcza tryb sterowania.
Funkcja zero clamp pozwala na wylaczenie serwonapedu, jesli predkos¢ zadana
(V-ref) bedzie nizsza niz predko$¢ zadana w parametrze PN502
B - Przefgczanie miedzy trybem 1 a funkcjg IHIBIT. Sygnat PCON przetgcza tryb sterowania. Funkcja
IHIBIT ignoruje sygnaty przychodzgce na ztgcze PULS — serwo nie zlicza impulsow.
C — opis w punkcie 10
Tryby D i E uzywane jedynie przy konfiguracji dla specjalnych aplikacji przez producenta.
Hex 2 — btad pozycji
0 — alarm odnosnie btedu pozycji nie uzywany
1 —alarm przy btedzie pozycji okreslonym w parametrze PN504.
Hex 3 — typ silnika
0-EMJ
1-EMG
2-EML
3-EMB

Pn 006

Hex 0 -Wybdr komunikaciji:
[0] brak

[1] PROFIBUS-DP VO/V1

[2] PROFIBUS-DP V2
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[3] CANOpen

Hex 1 — zarezerwowany

Hex 2- Funkcja ttumienia drgan o niskiej czestotliwosci
0 — wytgczona

1 —-wiaczona

Hex 3 - filtr wejsciowy dla sygnatu open collector

0 — dla sygnatu réznicowego o czestotliwosci < 4MHz
1 —dla sygnatu réznicowego o czestotliwosci < 650KHz

2 —dla sygnatu réznicowego o czestotliwosci < 150KHz

Pn007

bit 0 — szerokos¢ impulsu z fazy C na enkoderze
0 — standardowa szerokos¢ impulsu

1 — wieksza szerokos$¢ impulsu

Pn008

Hex 0-zarezerwowane
Hex 1-zarezerwowane
Hex 2-zarezerwowane

Hex 3-zarezerwowane

Pn009

Wybér przektadni elektronicznej
Bit 0-zarezerwowane
Bit 1-zarezerwowane
Bit 2-wybor przetozenia elektronicznego
[0] 16-bitowa przektadnia elektroniczna
[1] 32-bitowa przektadnia elektroniczna

Bit 3-zarezerwowane

Pn010

Hex 0 — funkcja automatycznej identyfikacji dostepnego silnika

[0] Wytaczona funkcja autoidentyfikacji

[1] Wiaczona funkcja autoidentyfikacji(pobiera model serwonapedu, serwo-silnika, enkoder
automatycznie i wczytuje parametry serwonapedu, ale nie odczytuje parametrow ustawionych w
Pn).

Hex 1 — wybér trybu dziatania filtru Srodkowozaporowego. Filtr ten jest stosowany do eliminacji
czestotliwosci rezonansowych.

[0] uzyj manualnie ustawianego filtru sSrodkowozaporowego(Ustaw Pn407~Pn410)

[1] uzyj jednego adaptacyjnego filtru srodkowozaporowego(Ustaw Pn408 i Pn416)

[2] uzyj dwdch adaptacyjnych filtrw sSrodkowozaporowych(Ustaw Pn408,Pn410,Pn146 i Pn147)
Hex 2 - wybdr trybu obserwacji zmian momentu

[O]nie uzywaj obserwatora momentu

[1Juzywaj obserwatora w celu kompensacji zaktécajagcego momentu w module
arytmetycznym(Ustaw Pn695~Pn698)

[2luzywaj obserwatora momentu w module ustawiajgcym wspdtczynnik bezwtadnosci
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obcigzenia(Ustaw Pn695~Pn697,Pn699)

Pn 100 Parametry tuningu
Hex 0 — sposdb pracy serwa
[0] Manualny tuning
[1,2,3] O$ pozioma
[4,5,6] O$ pionowa
[1,4] bez zmiany inercji uktadu podczas pracy
[2,5] z matg zmiang inercji uktadu podczas pracy
[3,6] z duzg zmiang inercji uktadu podczas pracy
Hex 1 — tryb tunignu
[0] Manualny
[1] Standardowe parametry
[2] Dla najlepszej stabilnosci uktadu
[3] Dla najlepszego pozycjonowania.

Pn 101 Sztywnos$¢ napedu — parametr ten okresla szybkos¢ reakcji uktadu na sity zewnetrzne -domysinie
wartos¢ 5. Im wieksza wartos¢ tego parametru, tym naped lepiej sie pozycjonuje, ale rownief
staje sie bardziej niestabilny, nalezy tutaj wybraé warto$¢ kompromisowg
Ten parametr jest wazny tylko podczas automatycznego strojenia.

Pn102 Wzmocnienie petli predkosci [rad/s], zakres: 1~4000, domyslnie: 250.

Pn103 Czas zdwojenia czesci catkujacej petli predkosci[0.1ms], zakres: 1~4096, domysinie: 200. Zmniejsz
ten parametr zeby skréci¢ czas pozycjonowania i poprawic szybkos¢ odpowiedzi.

Pn104 Wzmocnienie petli pozycji[1/s], zakres: 0~1000, domyslnie: 40.

Zmniejszenie tego parametru powoduje zwiekszenie sztywnos$¢ serwonapedu. Przy zbyt duzej
wartosci moga pojawic sie wibracje.

Pn105 Stata czasowa filtru odniesienia momentu obrotowego[0.01ms], zakres: 0~2500, domysInie: 100.
Filtr ten moze wyeliminowac lub zmniejszy¢ wibracje mechaniczne, ale nieprawidtowe ustawienie
tego parametru moze réwniez je powodowac.

Pn106 Procentowy wspotczynnik inercji uktadu, do inercji silnika [%], wyrazony wzorem:
stosunek inercji = inercja uktadu /inercja silnika x 100%, zakres: 0~ 20000, domysInie: 100

Pn107 Wzmocnienie drugiej petli predkosci[rad/s], zakres: 1~4000, domyslnie: 250.

Pn108 Czas zdwojenia czesci catkujacej drugiej petli predkosci [0.1ms], zakres: 1~4096, domysInie: 200.

Pn109 Wzmocnienie drugiej petli pozycji [rad/s], zakres: 0~1000, domyslnie: 40.

Pn110 Druga stata czasowa filtru odniesienia momentu obrotowego[0.01ms], zakres: 0~2500, domyslinie:

100
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Pn111 Bias predkosci -ustawienie tego parametru moze skréci¢ czas pozycjonowania. Jednakze, jezeli
jego wartos¢ jest za wysoka to pojawig sie wibracje. Zaleznos¢ miedzy predkoscig zadang, a
btedem pozycjonowania jest pokazana ponizej:

A
Speed reference
Pnlll
Pn3500
< Error counter
Pnlll "
v

Pn112 Sprzezenie wyprzedzajgce- uzywane do ustawienia sprzezenia w przdd pozycji. Zwiekszenie teg
parametru powoduje zmniejszenie btedu pozycjonowania, jednak zbyt wysoka wartos¢ spowoduje
pojawienie sie wibracje.

Pn113 Filtr sprzezenia wyprzedzajacego-uzywany zeby ztagodzi¢ wibracje mechaniczne spowodowane
sprzezeniem w przéd pozycji. Jezeli wartos¢ Pn113 jest zbyt wysoka to pojawig sie wibracje.

Pn114 Sprzezenie wyprzedzajagce momentu- uzywane do ustawienia sprzezenia w przéd momentu i
poprawienia szybkosci odpowiedzi predkosci. Ustaw prawidtowo stosunek bezwtadnosci
obcigzenia(Pn106) zeby umozliwi¢ dziatanie tej funkcji w trybie manualnego tuningu.

Pn115 Filtr sprzezenia wyprzedzajagcego momentu-uzywany zeby ztagodzi¢ wibracje mechaniczne
spowodowane sprzezeniem w przéd momentu obrotowego.

Pnl116 Warunek przetgczania P/PI
0: procent momentu zadanego
1: Warto$¢ licznika offsetu
2: Ustawiona szybkos$¢ przyspieszania
3: Ustawiona wartos$¢ predkosci
4: Ustawione PI

Pn117 Prég momentu przetgczania regulacji Pl na P.[%]

Pn118 Prég przetaczania licznika offsetu z Pl na P.[puls]

Pn119 Prég przetgczania szybkosci przyspieszania z Pl na P [10rpm/s]

Pn120 Prég przetgczania predkosci z Pl na P[rpm]

Pn121 Warunek przetgczania wzmocnienia:

0: Dostosowane do wzmocnienia grupy pierwszej
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1: Zewnetrzny przetgcznik wzmocnienia(G-SEL)

2: Procent momentu

3: Wartoé¢ licznika offsetu

4: Ustawiona szybkos¢ przyspieszania(10 rpm)

5: Ustawiona wartos¢ predkosci

6: Wejscie pozycji zadanej

7: Aktualna predkosc silnika

8: Pozycja zadana(Pn123)+aktualna predkos$é(Pn124)

Pn122 Opdznienie przetaczania[0.1ms]

Pn123 Prog przetaczania wzmocnienia

Pn124 Prog przetaczania przez aktualng predkos¢, Pn121=8

Pn125 Czas przetgczania wzmocnienia przez pozycje

Pn126 Histereza przetgczania

Pn127 Filtr wykrywania wolnych predkosci

Pn128 Wzmocnienie przyspieszenie podczas autoningu

Pn129 Wspotczynnik korekcji wolnoporuszajacego sie silnika - intensywnos$é przeciwstawiania sie siton
tarcia przy niskich predkosciach. Jezeli wybrano za duzg wartos¢ to pojawig sie wibracje

Pn130 Obcigzenie od sity tarcia

Pn131 Histereza kompensacji tarcia

Pn132 Sifa tarcia

Pn133- Zarezerwowane

Pn144

Pn146 Szerokosc¢ pierwszego pasma zaporowego filtra Srodkowozaporowego

Pn147 Szerokos¢ drugiego pasma zaporowego filtra sSrodkowozaporowego

Pn148 Prég odchylenia amplitudy filtra sSrodkowozaporowego. Jezeli wahania predkosci obrotowej sg
wieksze niz ustawiona wartos¢, to adaptacyjny filtr Srodkowozaporowy zaczyna dziatac.

Pn149 Prég odchylenia czestotliwosci filtra srodkowozaporowego. Jezeli dwa btedy czestotliwosci sg
wieksze od wartosci Pn149, zresetowana zostanie czestotliwos$¢ filtra sSrodkowozaporowego luh
zostanie zachowana obecna wartos¢.

Pn200 PG dividedratio - ustawianie wyjsciowej ilosci impulsdw z emulowanego enkodera, przypadajgcej
na jeden obroét serwosilnika. Np. Pn200=36-uzyskamy impuls co 10 deg.

Pn 201 licznik przektadni elektronicznej

Pn 202 mianownik przekfadni elektronicznej
(ilos¢ impulsédw przychodzacych do napedu jest mnozona przez warto$¢ w parametrze PN201
dzielona przez wartos$¢ w parametrze PN202

Pn204 Stata czasowa przyspieszania/zwalniania analogowego wejscia pozycji - ta wartos¢ jest uzywana do
wygtadzania impulsédw wejsciowych. Im wieksza wartos¢, tym wieksze wygtadzenie. Jesli wartosc¢
ta bedzie za wysoka, to wystgpig opdznienia.

Pn205 Wybdr filtra na wejsciu pozycji
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[O]: Filtr pierwszego rzedu

[1]: Filtr drugiego rzedu

Pn300 Wzmocnienie predkosci na wejsciu analogowym- predkos$¢ przypadajaca na 1V. [rpm/V]
Pn301 Analog speed given zero bias. Speed reference=(External speed given input analog-Analog speed
given zero bias) x Speed reference input gain
Pn302- zarezerwowane
Pn303
Pn304 Parametr predkosci- w trybie kontroli D(Pn005.1=D) determinuje predkos¢ silnika.[rpm]
Pn305 Predkos¢ JOGowania
Pn306 Czas przyspieszania do 1000rpm
Pn307 Czas zwlniania z 1000rpm do Orpm
Pn308 Stata czasowa filtra predkosci
Pn309 Czas przejscia z jednego punktu do drugiego przy S-ksztattnym sposobie ruchu
Pn310 Rodzaj krzywizny predkosci zadanej
0: Zbocze
1: S-ksztattna
2: Filtr pierwszego rzedu
3: Filtr drugiego rzedu
Pn311 Wybor S-ksztattu
Pn312 Predkos¢ JOGowania ustawiana za pomocg komunikacji DP
Pn313-315 Zarezerwowane
Pn316 Wewnetrzna predkosé 1 (Pn005.1=3~6)
Pn317 Wewnetrzna predkosc 2 (Pn005.1=3~6)
Pn318 Wewnetrzna predkosé 3 (Pn005.1=3~6)
Pn319 Wewnetrzna predkosc 4 (Pn005.1=3~6)
Pn320 Wewnetrzna predkosc 5 (Pn005.1=3~6)
Pn321 Wewnetrzna predkosc 6 (Pn005.1=3~6)
Pn322 Wewnetrzna predkosc¢ 7 (Pn005.1=3~6)
Pn400 Wzmocnienie wejscia momentu. Wymagane napiecie wejsciowe w celu uzyskania momentu
znamionowego 0.1V/100%
Pn401 Ograniczenie wewnetrzne momentu przy ruchu w przéd
Pn402 Ograniczenie wewnetrzne momentu przy ruchu w tyt
Pn403 Ograniczenie zewnetrzne momentu przy ruchu w przéd
Pn404 Ograniczenie zewnetrzne momentu przy ruchu w tyt
Pn405 Ograniczenie momentu przy hamowaniu
Pn406 Ograniczenie predkosci przy sterowaniu momentem
Pn407 Czestotliwos¢ filtru 1 srodkowozaporowego
Pn408 amplituda filtru 1 Srodkowozaporowego
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Pn409 Czestotliwos¢ filtru 2 srodkowozaporowego

Pn410 amplituda filtru 2 srodkowozaporowego

Pn411 Czestotliwos¢ wibracji o niskich czestotliwosciach

Pn412 Ttumienie wibracji o niskich czestotliwosciach. Nie wymaga zmiany.

Pn413 Czas opOznienia sterowania momentem

Pn414 Histereza predkosci sterowania momentem

Pn415 zero bias dla momentu [10mV]

Pn500 Btad pozycjonowania (patrz punkt 9.4 instrukcji)

Pn501 Jezeli aktualna predkos¢ miesci sie w zadeklarowanym w Pn501 przedziale wzgledem predkosci
zadanej to sygnat wyjsciowy /VCMP zostaje wystany

Pn502 Predkos¢, przy ktdrej zaczyna dziata¢ funkcja zero clamp

Pn503 Parametr stabilnej predkosci-jezeli aktualna predkosé serwo-silnika przekroczy ten parametr to
wystawiony zostaje sygnat /TGON.

Pn504 llos¢ impulséw, po ktérych wystgpi alarm btednej pozycji [jednostka 256Puls]

Pn505 Czas oczekiwania na sygnat Servo ON:
-jezeli jest wartoscig dodatnig, sygnat /BK jest wystawiany najpierw, gdy na wejscie zostanie
podany sygnat servo-ON i po czasie oczekiwania powstaje sygnat wzbudzenia serwo-silnika
-jezeli jest wartoscig ujemng, sygnat wzbudzenia serwo-silnika powstaje pierwszy, gdy na wejscie
zostanie podany sygnat servo-ON i po czasie oczekiwania powstaje sygnat /BK.

Pn506 Réznica w czasie zatgcznia sygnatuy / BK i S-ON.
Parametr ten jest aktywny tylko wtedy, gdy jedno z wyj$¢ zostato ustawione jako / BK.
Parametr ten jest uzywany do ustawienia hamulca postojowego silnika (przeciwdziatanie sity
grawitacji, gdy nie odbywa sie ruch)
Standardowe ustawienie: / wyjscie BK (hamowanie) i sygnat S-ON wtgczane sg w tym samym
czasie. Przy takim ustawieniu po uruchomieniu czes¢ maszyny moze sie nieznacznie przesungé z
powodu sit grawitacji

Pn507 Predkos¢ zataczania sygnatu / BK
Parametr ten jest aktywny tylko wtedy, gdy jedno z wyj$¢ zostato ustawione jako / BK.
Parametr ten jest uzywany do ustawienia hamulca postojowego silnika (przeciwdziatanie sity
grawitacji, gdy nie odbywa sie ruch)
Sygnat / BK jest wyprowadzany, gdy predko$¢ serwomotoru spadnie ponizej wartosci nastawy
parametru.

Pn508 Opdinienie zatgczania sygnatu / BK
Parametr ten jest aktywny tylko wtedy, gdy jedno z wyj$¢ zostato ustawione jako / BK.
Parametr ten jest uzywany do ustawienia hamulca postojowego silnika (przeciwdziatanie sity
grawitacji, gdy nie odbywa sie ruch)
Sygnat / BK jest wyprowadzany, gdy czas opOznienia przekroczy nastawe parametru po wytgczeniu
serwo.

Pn509- Ustawienie sygnatow wejsciowych na ztgczu CN1:
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Pn510 Pn509.0 odpowiada portowi CN1_14

Pn509.1 odpowiada portowi CN1_15

Pn509.2 odpowiada portowi CN1_16

Pn509.3 odpowiada portowi CN1_17

Pn510.0 odpowiada portowi CN1_39

Pn510.1 odpowiada portowi CN1_40

Pn510.2 odpowiada portowi CN1_41

Pn510.3 odpowiada portowi CN1_42

Terminal PRI: CN1_14<CN1_15<CN1_16<CN1_17<CN1_39<CN1_40<CN1_41<CN1_42
0: S-ON

1: P-CON

2: P-OT

3: N-OT

4: ALMRST

5: CLR

6: P-CL

7: N-CL

8: G-SEL

9: JDPOS-JOG+

A: JDPOS-JOG
B: JDPOS-HALT
C: HmRef

D: SHOM

E: ORG

Pn511 Ustawienie sygnatéw wyjsciowych na ztgczu CN1:
Pn511.0 odpowiada portowi CN1_11, CN1_12
Pn511.1 odpowiada portowi CN1_05, CN1_06
Pn511.2 odpowiada portowi CN1_09, CN1_10
0: /COIN/VCMP

1: /TGON

2: /S-RDY

3: /CLT

4: /BK

5: /PGC

6: OT

7: /RD

8: /HOME
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9: /TCR

Pn512-
Pn513

Kontrola sygnatéw wejsciowych poprzez komunikacje (przy zatgczeniu wejscie fizyczne jest
ignorowane)
[0]: wytaczona
[1]: zataczona
Pn512.0-CN1_14
Pn512.1-CN1_15
Pn512.2-CN1_16
Pn512.3-CN1_17
Pn513.0-CN1_39
Pn513.1-CN1_40
Pn513.2-CN1_41
Pn513.3-CN1_42

Pn514

Filtr portu wejsciowego [0.2ms]

Pn515

Filtr portu alarmu [0.2ms]

Pn516-
Pn517

Negacja sygnatow wejsciowych
[0]: neguj sygnat
[1]: nie neguj
Pn516.0-CN1_14
Pn516.1-CN1_15
Pn516.2-CN1_16
Pn516.3-CN1_17
Pn517.0-CN1_39
Pn517.1-CN1_40
Pn517.2-CN1_41
Pn517.3-CN1_42

Pn518

Czas hamowania dynamicznego [ms]

Pn519

Czas btedu enkodera-przez ten czas nie pojawi sie zadne ostrzezenie od btedu enkodera [0.1ms]

Pn520

Czas osiggniecia pozycji [0.1ms]

Pn521

Jezeli rezystor jest podtgczony zewnetrznie
0: podtacz zewnetrznie rezystor pomiedzy B1 i B2
1: nie podtaczaj zewnetrznego rezystora (dziata tylko w ProNet-02/04/ ProNet-E-02/04)

Pn522-
Pn524

Zarezerwowane

Pn525

Procentowy prég alarmu od obcigzenia(A04). Zaleca sie ustawienie tego parametru ponizej 120, w

innym wypadku serwonaped moze zostac uszkodzony

Pn526

Prég alarmu przegrzania-jezeli uzwojenia silnika przekroczg wartos$¢ temperatury ustawiong w

Pn526, wystgpi alarm A19. [°C]

Pn528

Negacja sygnatu wyjsciowego

84

Instrukcja obstugi - serwonapedy Estun | Multiprojekt




[0]: nie neguj

[1]: neguj sygnat wyjsciowy
Pn528.0 CN1_5,6

Pn528.1 CN1_7,8

Pn528.2 CN1_9,10
Pn528.3 CN1_11,12

Pn529 Sygnat wyjsciowy progu wykrywania momentu obrotowego. Jezeli moment obrotowy jest wyzszy
od Pn529 to /TCR jest wtgczone. Jezeli nizszy to /TCR jest wytgczone [%]
Pn530 Czas wystania sygnatu wykrycia momentu [ms]
Pn600, Pn600, Pn601 JPOSO puls pozycji przy kontroli point to point- te dwa parametry sg uzywane
Pn601 do kombinacji, ich algebraiczna suma to pozycja JPOSO, ktoérg silnik ma osiggna¢ Pn600[10000P],
Pn630, Pn601[1P]
Pn631 Pn630, Pn631 JPOS15 puls pozycji przy kontroli point to point- te dwa parametry sg uzywane w
kombinacji, ich algebraiczna suma to pozycja JPOSO, ktérg silnik ma osiggna¢ Pn630[10000P],
Pn631[1P]
Pn632 do JPOSO - JPOS15 kontrola predkosci w trybie sterowania point to point[rpm]
Pn647
Pn648 Filtr pierwszego rzedu JPOSO- JPOS15 w trybie point to point moze zatrzymac lub zataczy¢ serwo-
do Pn663 silnik fagodnie [0.1ms]
Pn664 do Czas zatrzymania JPOSO- JPOS15 w trybie point to point[50ms]
Pn679
Pn680 Zarezerwowane
Pn681 Tryb kontroli z wewnetrznego pozycjonera punkt 10 instrukcji
Pn682 Tryb programu:
[0]: Inkrementalny
[1]: Absolutny
Pn683 Poczatkowy krok programu w trybie point to point
Pn684 Konicowy krok programu w trybie point to point
Pn685 Predkos¢ przy szukaniu bazy w kierunku poruszania sie silnika [rpm]
Pn686 Predkos¢ szukania bazy w kierunku przeciwnym do ruchu[rpm]
Pn687, Puls uczenia pozycji-algebraiczna suma tych parametréw to obecna pozycja nauczania pozycji.
Pn688 Pn687[10000P], Pn688[1P]
Pn689 Ustawienia bazowania.

Bit O- Tryb bazowania

[0] Bazowanie w kierunku na przod
[1] Bazowanie w kierunku wstecznym
Bit 1 Tryb szukania pulsu C

[0] Wré¢ do punktu C przy bazowaniu
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[1] Bezposrednio znajdz punkt C przy bazowaniu

Pn690 llos¢ pulséw btedu przy bazowaniu [10000P]
Pn691 llos$¢ pulsow btedu przy bazowaniu [1P]
Pn697 Im wyzsza warto$¢ statej filtru dolnoprzepustowego, tym wieksze opdznienie [0.1ms]
Pn699 Stosunek bezwtadnosci obcigzenia spodziewanego do obcigzenia aktualnego. Im mniejszy ten
stosunek tym lepszy efekt ttumienia drgan, ale gorsza odpowiedz dynamiczna.
Pn700 Patrz punkt 11.1 instrukcji
Pn701 Patrz punkt 11.1 instrukgcji
Pn702 Zarezerwowane
Pn703 Predkos¢ transferu komunikacji:
[0] 50Kbps
[1] 100Kbps
[2] 125Kbps
[3] 250Kbps
[4] 500Kbps
[5] 1Mbps
Pn704 Adres wezta CANopen
Pn705- Patrz punkt 9.2. instrukgji
Pn710
Pn840 Hex 0: Wybdr modelu enkodera

[0]-[2] Zarezerwowane (Dla dziatan fabrycznych)
[3] 17-bitowy enkoder absolutny

[4] 17-bitowy enkoder inkrementalny

[5] Resolver

[6] oszczedzajgcy-przewody enkoder inkrementalny(wire-saving incremental encoder)
[7] 20-bitowy enkoder absolutny

[8] 20-bitowy enkoder inkrementalny

Hex 1: Architektura silnika:

[0] EMO-ooooA

[1] EMO-0oooB

Hex 2: Wybdr modelu serwonapedu:

[E] 0.05kW

[F] 0.1kW

[0] 0.2kW

[1] 0.4kwW

[2] 0.75kW

[3] 1.0 kW

[4] 1.5kwW

[5] 2.0kw
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[6] 3.0kW
[7] 5.0kwW
[8] 7.0kW /7.5kW
[9] 11kwW
[A] 15kW
[B] 22kwW

Hex 3: zarezerwowane
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13. Dobor serwosilnika do aplikacji

13.1 Czynniki brane pod uwage podczas doboru sewosilnika do aplikacji

Czynniki brane pod uwage przy wyborze serwomechanizmu:

v kW Noe

Obcigzenie mechanizmu

Profil ruchu

Predkos¢ osiggane z obcigzeniem
Doktadnos¢ pozycjonowania

Srodowisko uzytkowania

Specyfikacja do wyboru silnika serwo:

w

o no s

Moc silnika (W)

Predkos¢ znamionowa silnika (obr / min)

Znamionowy moment obrotowy i maksymalny moment obrotowy (Nm)
Bezwtadnos$¢ wirnika (kg » m’)

Hamulec

Waga, wymiary

Wybrany silnik musi spetnia¢ ponizsze wymagania:

Moment obrotowy wymagany podczas pracy <Moment obrotowy silnika Servo

Chwilowy moment obrotowy wymagany podczas pracy <maksymalny moment obrotowy
silnika servo (moment obrotowy przy przyspieszaniu)

Bezwtadnosci uktadu < 6 razy bezwtadnosci silnika rotora (10 razy dla serii EMJ)

Predkos¢ robocza < Predko$¢ znamionowa silnika
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