Plan instrukcji obstugi

m Opis termindéw technicznych

Terminy w tej instrukcji sg zdefiniowane w nast¢pujacy sposob:

Servodrive stuzy do napedzania i sterowania serwomotorem. System serwo oznacza system sterowania
serwomechanizmem, ktory obejmuje polaczenie regulatora serwo i serwo silnika z urzadzeniem nadrz¢dnym

1 urzadzeniami peryferyjnymi. Parametry obejmujg parametry monitorowania i parametry ustawien.

Parametry monitorowania mozna tylko sprawdzié, ale nie mozna ich modyfikowaé. Parametry ustawien mozemy
sprawdzi¢ i modyfikowa¢, w tym parametry funkcji i parametry danych.

m Ogodlne oznaczenia

Dla wygody zastosowano ponizsze oznaczenia.

1. Instrukcja

Pt: tryb impulsowy pozycji

P: tryb pozycji - ~
Pr: tryb rejestru wewnetrznego pozycji

Sr: tryb rejestru wewngtrznego predkosci
S: tryb predkosci ALL: wszystkie tryby
Sz: tryb analogowy predkosci

Tr: tryb rejestru wewngtrznego momentu

T: tryb momentu

Tz: tryb analogowy momentu

02. Uzycie prawego ukosnika (/)

W schemacie elektrycznym zastosowano symbol uko$nika. Opisuje domy$lng logike interfejsu I/O.

Dla sygnatu wejsciowego (zacisk DI), prawy uko$nik oznacza, ze gdy obwdd wejsciowy jest w stanie ON,
sygnat wejSciowy jest aktywny, tj. logika domy$lng jest logika dodatnia. Bez prawego uko$nika oznacza, ze gdy
strona wej$ciowa jest w stanie OFF, sygnal wejsciowy jest aktywny, tj. domyslng logika jest logika ujemna.

Dla sygnatlu wyjsciowego (zacisk DO) ukosnik prawy oznacza, ze obwod po stronie wyjsciowej jest otwarty gdy
brak sygnatu, a zamknigty gdy sygnat jest aktywny. Bez prawego ukos$nika oznacza, ze obwdd po stronie
wyj$ciowej jest zamknigty dla braku sygnatu, a otwarty gdy sygnat jest aktywny.

3. Inne

NC: brak potaczenia

brak: brak jednostki
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I Uwagi dotyczgce bezpiecznej obstugi

Przeczytaj uwaznie niniejsza instrukcj¢. Informacje dotycza sprawdzenia produktow przy dostawie,

przechowywania, transportu, instalacji, okablowania, obstugi, kontroli oraz utylizacji serwo napedow.

i OSTRZEZENIA

Nie dotykaj zaciskow przez pig¢ minut po napigciowym tescie rezystancji.

Nie dotykaj zaciskow przez pi¢¢ minut po wylaczeniu zasilania. Napigcie szczatkowe moze spowodowac
porazenie pradem.

Nigdy nie dotykaj obracajacych si¢ czg¢sci podczas pracy silnika.

Nigdy nie dotykaj wnetrza SERWO REGULATOROW

Postepuj zgodnie z procedurami i instrukcjami dotyczacymi uruchomienia probnego. Doktadnie tak, jak opisano w
niniejszej instrukcji.

Nie zdejmuj przedniej pokrywy, kabli, ztaczy ani elementdw opcjonalnych, gdy zasilanie jest wlaczone.

Nie wolno uszkadzaé, naciska¢, wywiera¢ nadmiernej sity ani umieszczaé na kablach cigzkich przedmiotow.

Nie zmieniaj wartosci maksymalnej predkosci (Po002), z wyjatkiem specjalnych zastosowan. Nieprzestrzeganie
tego ostrzezenia moze spowodowac uszkodzenie produktow.

Nie zblizaj si¢ do maszyny natychmiast po zresetowaniu, chwilowej utracie zasilania, aby unikna¢
nieoczekiwanego ponownego uruchomienia. Podejmij odpowiednie $rodki, aby zapewni¢ bezpieczenstwo na
wypadek nieoczekiwanego ponownego uruchomienia.

Nie modyfikuj produktow. Nieprzestrzeganie tego ostrzezenia moze spowodowac obrazenia ciata lub uszkodzenie
produktu.

MCtt (stycznik elektromagnetyczny) i NFB (wylacznik bezpiecznikowy) musza by¢ zainstalowane pomi¢dzy

gtéwnym zasilaniem sieciowym, a zaciskami serwo regulatora (L1/R,L2/S, L3 /T dla 3-fazowych).
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Przechowywanie i transport

A UWAGI

- Nie przechowuj ani nie instaluj produktu w nastgpujacych miejscach:

1. Miejsca narazone na bezposrednie dziatanie promieni stonecznych.

2. Miejsca narazone na dziatanie temperatur wykraczajacych poza zakres okreslony w warunkach przechowywania lub
montazu.

3. Migjsca narazone na wilgo¢ wykraczajaca zakres okreslony w warunkach przechowywania lub temperatury
instalacji.

4 Miejsca narazone na dziatanie gazow korozyjnych lub tatwopalnych.

5 Miejsca narazone na dziatanie pytu, soli lub pytu zelaznego.

6 Miejsca narazone na dziatanie wody, oleju lub chemikaliow.

7 Miejsca narazone na wstrzasy lub wibracje.

- Nie chwyta¢ produktu za kable lub wat silnika podczas transportu.

- Nie umieszczaj tadunku przekraczajacego limit podany na opakowaniu.

Instalacja

A UWAGI

*  Nigdy nie uzywaj produktu w srodowisku narazonym na dziatanie wody, gazow korozyjnych, gazéow
tatwopalnych lub fatwopalnych.

* Nie stawaj na produkcie ani nie umieszczaj na nim cigzkich przedmiotow.

*  Nie zakrywa¢ portow wejsciowych 1 wyjsciowych, oraz nie dopuszczaj do przedostania si¢ jakichkolwiek ciat
obcych do produktu.

*  Upewnij si¢, ze produkt jest instalowany we wlasciwym potozeniu.

*  Zapewnij okre$lone odstepy pomiedzy SERWO REGULATORAMI, sterownikami i innymi urzadzeniami.

* Nie narazaj urzadzen na silne uderzenia.
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Okablowanie

A UWAGI

Nie podtaczac trojfazowego zasilania do zaciskow wyjsciowych U, V lub W.

Podlacz U, Vi W serwo napgdu bezposrednio do U, Vi W serwomotoru, unikajac stosowania stycznika pomig¢dzy
nimi.

Podlacz pewnie zaciski zasilania i zaciski wyjsciowe silnika.

Nie podtaczaj serwo napedu na napigcie 230 V bezposrednio do napigeia 400 V.

Nie faczy¢ ani nie prowadzi¢ przewodow zasilajacych i sygnatlowych razem w tym samym

korycie. Trzymaj przewody zasilajace i sygnalowe w odste¢pie co najmniej 30 cm.

W przypadku kabli sygnatowych i enkodera nalezy stosowaé ekranowane skrecone pary lub wielozytowe skretki
ekranowane.

Maksymalna dtugos¢ dla referencyjnych linii wejsciowych wynosi 3m, a maksymalna dtugo$¢ dla kabli enkodera
to 20m.

Podejmij odpowiednie i wystarczajace $rodki zaradcze dla kazdej formy potencjalnych zaktocen podczas
instalowania systeméw w nastepujacych lokalizacjach jak: miejsca narazone na elektrycznos¢ statyczng lub inne
rodzaje zakldcen, miejsca narazone na dzialanie silnych pol elektromagnetycznych i pdl magnetycznych, oraz
lokalizacje narazone na potencjalne promieniowanie.

Naprawi¢ lub konserwowaé serwo naped dopiero po zgasnieciu wskaznika CHARGE na serwo napedzie

Konserwacja i przeglady

A UWAGI

Naprawa lub konserwacja serwo napedu moze by¢ wykonywana wyltacznie przez wykwalifikowany personel.
Przed wykonaniem testu izolacji rezystora nalezy odciaé wszystkie potaczenia miedzy serwo napgdem, a badanym
rezystorem.

W przypadku wymiany serwo napedu, wznowic pracg dopiero po przeniesieniu poprzednich parametréw serwo
nap¢du na nowy serwo naped lub komputer.

Nie probuj zmienia¢ okablowania, gdy zasilanie jest wtaczone.

Nie demontowaé serwomotoru.
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IT Wybor modelu

2.1 Wprowadzenie do serwo napedu

2.1.1 Tabliczka znamionowa serwo napedu

SD20 - G 102 T2 M2

M1 | 195x48x175
M2 | 195x48x175
.. M3 | 218x100x203
WielkoS¢ 1z | 380x7185x225
obudowy M4 | 336x150x203
M5 |420x210x215
M6 |498x234x271

T3 3-fazy 400V

gif’?lf.cfe 72 | 3fazy 230V
Ja S2_| 1-faza 230V

101 100W

751 750W

Moc 102 1000W

iy 0gb6lny
;\éjgﬁ.f-cfe L specjalny

Jq maszyny nawijajgce

SD10 seria 10
Seria SD20 seria 20
produktu SDE10|  seria E10
SDP10l seria P10

11
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U1l F0 D20B3R3

Typ filtra
R3 EMC klasa C3 uwaca 1
U2 EMC klasa C3 uwaca?

Hamowanie

B1/ Hamowanie z konsupcjg energii
default| (wbudowany rezystor hamowania)

Hamowanie dynamiczne

= (zewnetrzny chopper i rezystor)

B3 Hamowanie z konsupcjg energii +
Hamowanie dynamiczne

B6 Hamowanie z konsupcjg energii

(zewnetrzny rezystor hamowania)

Typ sprzezenia zwrotnego

D20 resolwer

D50| enkoder inkrem. 14-rdzeni, 2500imp.
D51| enkoder inkrem. 8-rdzeni, 2500imp.
D52 enkoder inkrem. 4-rdzenie, 23Bit
D70 enkoder absolutny 4-rdzenie, 17Bit
D71 enkoder absolutny 4-rdzenie, 23Bit

D80 enkoder magnet. 4-rdzenie, 17Bit

Prokokot komunikacyjny
FO/default Modbus
F4 CANopen
F5 EtherCAT
Certyfikaty

uo UL
U1 CE
U2 UL+CE

Rys. 2.1.1 Regula oznaczania serwo napedow

Uwaga 1: klasy filtrow EMC serii SD20 sa podzielone na R3 i RS, wsrdd ktorych R3 to standard klasy EMC C3
(warunek testu: 25m kabel silnika); R5 to klasa EMC C3 (warunek testu: 10m nieekranowany kabel silnika);
Aktualnie oferowana seria SD20 obstuguje standard poziomu R3.

Uwaga 2: serwo napedy struktury M1~MM4 sg opcja z zewngtrznym filtrem EMC, wbudowany filtr obstuguje

strukturg M4~M6. Filtr jest opcjonalny i nalezy go zadeklarowac¢ przy zaméwieniu.

12
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BRI e EURA DRIVES ELECTRIC CO., LTD
Oznaczenie___,| MODEL | SD20-G102T2M2|OPTION | FOD20B3
Paramet
Zasi/anjary—’ INPUT 3PH AC 220V 50/60Hz
3PH AC 0~220V 4.5A
Parametty | outpUT
wyjscia MATCHED

0~400Hz [MATCHED| gMSA-102F33ED
Barcode ) BAR CODE

SW NO. 1.04 BS NO. 2.001 Made in China

Rys. 2.1.2 Tabliczka znamionowa serwo napedu

2.1.2 Polaczenia z urzadzeniami peryferyjnymi

Nazwa kazdej czesci serwonapedu

Panel operatorski

Skiada sie z 5 cyfrowego wyswietlacza, 4
przyciskéw sterujgcych, i 3 diod LED. Stuzy do
ustawiania parametréw sterowania, wyswietlania

stanu serwonapedu | monitorowania pracy.
Patrz 5.1 — Instrukcja obstugi

Szeregowy port komunikacyjny (CN1)

Uzywany do komunikacji szeregowej z komputerem
PC, PLC, CNC, itp.
Patrz 6.2 — Specyfikacja komunikacji

Interfejs sprzezenia zwrotnego (CN2)

(o] o) -
5-0N RUN ALM
Wiskaznik tadowania
Swieci przy podigczonym zasilaniu obwodu
gléwnego. Dioda bedzie swiecila przez chwile
po odcieciu zasilania, poniewaz w Ve AV 4
pojemnosciach obwodu gltéwnego nadal 1| CHARGE & A
mamy napiecie szczgtkowe. Nie dotykaj o~
zaciskow zasilania, aby unikng¢ porazenia -t
pradem, gdy $wieci sie dioda o7 u oNt ]
Zaciski wejSciowe zasilania obwodu gtownego ol 2 -
Zaciski wejsciowe zasilania AC obwodu Toj
gféwnego. Fatrz 4.1 - okablowanie obwodu O[] 13
gféwnego HJ . M
. 2| g
Zaciski wejsciowe zasilania obwodu. M, B uc M
Zaciski wejsciowe zasilania AC obwodu O Bl 2c
gféwnego. Patrz 4.1 - okablowanie obwodu o CN2 :
ftéwnego L . B B1
g g Zaciski ukfadu hamowania , I
Whbudowane lub zewnetrzne zaciski hamowania O B| B2 @ '
Patrz 7.1.7 — Ukiad hamowania z wytratg energii O = B3
Zaciski dfawika DC eR=I" b
Zacisk do podfgczenia diawika DC R
Patrz 4.1 - okablowanie cbwodu gtéwnego O BN s
2% | ||
el -~
Zacisk silnika serwo oLy ose
Zaciski przewodu zasilajacego silnik serwo od|wv CN3 EZ’.E
Patrz 4.1 - okablowanie cbwodu gféwnego ol w =

T

Potgaczony z sprzezeniem zwrotnym serwomotoru.
Patrz 4.2 - Okablowanie sprzezenia zwrotnego

Zaciski sygnatow I/O (CN3)

Zaciski sygnafowe, takie jak wejscia polecer,
wyjscie monitorowania itp.
Patrz 4.3 — Okablowanie sygnatow [/O

Zacisk uziemienia

Polgczenia uziemienia serwomotoru i serwonapedu. Upewnij sie,
ze jest uziemiony, aby unikngc porazenia pradem

Rys 2.1.3 Polaczenia z urzadzeniami peryferyjnymi

13
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2.1.3 Specyfikacja napedu serwo

1) Specyfikacja elektryczna

a) serwo nap¢d na 230V

Nazwa M1 M2 M3 M4
Serwo naped
101 201 401 751 102 122 182 302 452 552 752
SD20-G
Ci rad 25 35
gy pra 1.2 1.5 2.8 3.5 4.5 6.0 8.0 12 17
wyjsciowy [A]
Maksymalny prad
3.6 4.2 8.4 9.8 12.6 16.8 22.4 33.6 47.6 70 98
wyjsciowy [A]
Zasilanie obwodu
1-faza/3-fazy AC 230V -10~+10% 50/60Hz
glownego
Zasilanie obwodu
1-faza/3-fazy AC 230V -10~+10% 50/60Hz

sterowania

Rodzaj hamowania

Zewngtrzny rezystor hamujacy

Zbudowany rezystor hamowania

b) serwo naped na 380V/400V

Nazwa M2 M3 ML3 M4 M5 M6 M7
Serwo naped
102 | 152 | 202 | 302 | 452 | 552 752 113 153 | 183 | 223 | 303 | 373 | 453
SD20-G
Ci rad
agly pra 3 351 60 | 80 | 10.0| 12.0 20 23 32 | 38 | 44 | 60 | 75 | 90
wyjsSciowy [A]
Maksymalny prad
84 | 98 | 16 | 19.2] 28 | 33 56 64 80 | 95 | 110 | 150 | 187 | 225
wyjsciowy [A]
Zasilanie obwodu
1-faza/3-fazy AC 400V -10~+10% 50/60Hz

glownego

Zasilanie obwodu

sterowania

Bez obwodu sterujacego

Rodzaj

hamowania

Zewngtrzny rezystor hamujacy

Zbudowany rezystor hamowania

14
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2) Specyfikacja techniczna

A. Podstawowe dane techniczne.

Pozycja

Zawarto$¢

Zasilanie

S2/T2

230VAC -10~+10% 50/60Hz

T3

400VAC -10 ~+10% 50/60Hz

Tryb sterowania

Pt: Tryb pozycjonowania impulso. Pr: Tryb pozycjonowania rejestrem wew.
Sz: Tryb analogowy predkosci  Sr: Tryb predkosci rejestru wewnetrznego

Tz: Tryb analogowy momentu Tr: Tryb momentu rejestrem wewngtrznym

Hamowanie z wytrata energii

Whbudowany lub zewng¢trzny (nalezy wybra¢ i zakupi¢ uktad zewnetrzny)

Tryb sterowania PMSM
Pasmo przenoszenia 1.2KHz
Wahania predkosci | £0.01% ( wahania obcigzenia 0 do 100%)
Charakterystyka Zakres regulacji
sterowania - 1:10000
predkosci
Czgstotliwosé 1 500kHz (r6znicowy); 200kHz (otwarty kolektor)
impulsow 2 Wejscie impulsowe szybkie, czestotliwos¢ odbioru wynosi 4MHz.
wejsciowych (réznicowe)
Wilaczenie serwo, reset alarmu, kasowanie impulsow, impulsy
zablokowane, praca do przodu zablokowana, praca do tytu zablokowana,
Wejscia sterujace  |ograniczenie momentu obrotowego do przodu, ograniczenie momentu do tyhu,
Sygnaty wewngtrzny wybor predkosci, wyzwolenie pozycji wewngtrznej, wyzwolenie
wejéciowe wyszukiwania pozycji ,,Home”, predkos¢ zerowa CLAMP
1 Enkoder absolutny
Sprzezenie predkosci |2 Enkoder inkrementalny
3 Resolwer
Sygnaty Potwierdzenie gotowosci serwo, aktywny alarm serwa, osiagnigcie pozycji,
wyjsciowe o ) osiggnigcie predkosci, sterowanie hamulcem elektromagnetycznym, wykrycie
Wyjscia sterujace ) ) ) ) ] ] )
obrotdw, ograniczenie pr¢dkosci, zakonczenie bazowania, ograniczenie
momentu, itd.
Wyjscie z podzialem |1. Wyjscie typu otwarty kolektor fazy Z enkodera.
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czgstotliwos$ci sygnaty

2. Wyjscie sygnatu enkodera (A, B, Z Line Driver (TTL)) wyjscie z podzialem

czestotliwosci
enkodera ) ) )
3. Funkcja wydtuzania czasu impulsu Z.
Sterowanie Tryb wejsciowy  |1. faza A + faza B, 2. impulsy do przodu + impulsy do tylu
pozycja 3. impulsy + kierunek, 4. interfejs wewngtrzny
Elektroniczny 1.0.01<B/A <100
reduktor 2. Uzytkownicy moga wybra¢ dwie grupy przektadni elektronicznych

Analogowa kontrola predkosci

-10V ~+10V analogowe wejscie sygnatu predkosci, zakres napigcia mozna

ustawi¢ za pomocg kodu funkcji

Analogowa kontrola momentu

-10V ~+10V analogowe wejscie sygnatu predkosci, zakres napigcia mozna

ustawi¢ za pomocg kodu funkcji

Rampy przyspieszania/zwalniania

Czasy przyspieszania/zwalniania jest ustawiony na 1 ~ 30000 ms (w zakresie 0 «t

— predkosci znamionowe;j)

1. 1 port komunikacyjny RS485 jest do potaczenia z komputerem PC w celu

Komunikacja ustawienia parametréw sterowania i monitorowania serwomechanizmu,
2. CANopen lub EtherCAT moze by¢ wybrany jako opcja
) Parametry sg ustawiane za pomoca klawiatury, ktore sg wyswietlane za pomocg
Zmiana Klawiatura )
5-znakowego wyswietlacza LED
parametrow
PC/PLC RS485 mozemy zmieni¢ parametry za posrednictwem oprogramowania PC/PLC

Funkcje monitorowane

Prad wyjsciowy, napigcie PN, predkos¢ silnika, impulsy sprzezenia zwrotnego
silnika, obroty sprz¢zenia zwrotnego silnika, dany impuls, btad impulsu, zadana
predkosé, zadany moment obrotowy, podana predkosé analogowa i podany

analogowy moment obrotowy

Funkcje ochronne

Za wysokie napiecie, za niskie napigcie, przeciazenie, przetezenie, btad
enkodera, przekroczenie predkosci, nieprawidlowe polecenie sterowania
impulsem, zatrzymanie awaryjne, przegrzanie serwomechanizmu, utrata fazy

zasilania wejsciowego, btad hamowania, btad pozycji

Przyjeta bezwladno$¢ obciazenia

Mniejsza niz 5-krotno$¢ bezwtadnos$ci serwomotoru.
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B. Indeks wydajnosci

Tryb .
. Specyfikacja
sterowania
Lagodny start 0~30s (mozna ustawi¢ czas przyspieszania i zwalniania)
Napigcie DC +10V / predko$¢ znamionowa (jest to ustawienie domyslne,
Sygnaty wejsciowe ktore mozna zmieni¢ za pomocg kodu funkcji)
Tryb wej$ciowe Impedancja wejscia| Okoto 50kQ
predkosci Czas petli Okoto 52us
Predko$¢ z ) ) ) ) )
) 3 rodzaje predkosci sa potaczone przez SD SD-S1 i S2, kierunek ruchu jest sterowany
rejestru
przez SD DIR (dodatni/ujemny uktad logiczny jest kodem funkcji)
wewnetrznego
Tryb Kompensacja )
B ) 0~ 100% (rozdzielczos¢ 1%)
pozycji wyprzedzajaca
Specyfikacja
Doktadnos¢ ) )
) ) 1 jednostka sterujaca
pozycjonowania
o Wybierz jedna z opcji: ,.kierunek + impuls” lub ,,90° r6znica faz
Sygnal wejsciowy | ) )
impulsow” lub ,,impuls do przodu + impuls do tytu”
Format wejscia Wejscie roznicowe, wejscie open-collector.
1. wejscie izolowane
Sygnaty Czgstotliwosé Sygnat r6znicowy: maksymalna czestotliwos¢ to 500kHz Sygnat
wejsciowe impulsow kolektora: maksymalna czgstotliwo$é¢ to 200kHz
wejsciowych 2. r6znicowy uktad wejsciowy, maksymalna czestotliwosc to 4
MHz
Elektroniczny
0.01<B/A<100
reduktor
o Faza A, faza B, faza Z: r6znicowe wyjscie impulsowe. Wyjscie
Format wyjsciowy
Sygnat open collector fazy Z.
wyjsciowy Dzielnik
) ) Wyjscie z dzielnikiem czgstotliwosci fazy A, B z wyjatkiem fazy Z
czestotliwosci
Czyszczenie B
Sygnat ) Impuls polaryzacji mozna usunaé za pomoca sygnatlu
) polecenia
sterujacy ) zewngtrznego.
impulsowego
Whbudowany +24V (100mA)
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zasilacz
Napigcie DC £10V / predko$¢ znamionowa (jest to ustawienie domyslne,
wejsciowe ktore mozna zmieni¢ za pomocg kodu funkcji)
Sygnat -
Tryb o Impedancja
wejsciowy o Okoto 50kQ
momentowy wejscia
Czas petli Okoto 52us

2.1.4 Polaczenie z urzadzeniami peryferyjnymi

Zabezp

] (opcie)

||
|
|

[ 1 Dfawik
sieciowy
(opcja)

3-fazowe zasilanie AC (dla zasilania 1-fazowego
230V podtgczamy sie jedynie do L1iL3)

ieczenie uzywane do ochrony

przewodéw zasilajgcych

Filtr sieciowy

Stycznik
(opcja)

PC/PLC

RS485 interfejs,
komunikacyjny|

Modbus

*Podlgczenie zabronione dla

Interfejs

opcji 3x400V

enkodera (sprzezenia)

(el 1 f

Dfawik DC

I~ (opcja)
Rezystor
hamowania

S

Jednostka
sterujgca PLC, CNC

1 Zasilanie
o 24V
)

Erzekaznik hamulca
elektromagnetycznego (NO)

—_

I

— ol

Do hamulca | I

elektromagnetycznego silnika

Serwo motor

rys. 2.1.5 System serwo napedu
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Uwagi:
W przypadku serwo napedu zasilanego z 230V, zaciski L1C i L2C powinny by¢ podtaczone do zasilania.
W przypadku serwo napedu zasilanego z 400 V, zaciski L1C i L2C nie moga si¢ faczy¢ z zasilaniem.

2.2 Serwo silnik

2.2.1 Tabliczka znamionowa i typy silnikow serwo

SMMB -232 G 3 7

LS

=

Seria SM
SQI’WO (4 pary pol) Kod projektu
silnik Seria SD
(5 par pol)
Predkos¢ znamion. | Walek
SA 30000br/min c gladki walek z otworem
SB 25000br/min wafek z klinem i otworem
MA 20000br/min
MB 15000br/min Opcje
LA 10000br/min z hamulcem, bez chiodzenia
bez hamulca i chfodzenia
Moc znamion. J z chiodzeniem, bez hamulca
201 200w K z hamulcem | chfodzeniem
751 750W
232 2,.3kW Wielkosé koinierza
2 kofnierz 60
Typ sprzeZzenia 3 kofnierz 80
R resolwer 5 kolnierz 110
G enkoder inkrem.
8-rdzeniowy/2500imp. 7 kolnierz 130
H |enkoder inkrem. 23Bit
A kotnierz 180
S | enkoder absol. 17Bit
T | enkoder absol. 23Bit Napiecie szyny DC
C |Enkoder magnetyczny 3 300V
y | 7-obrotowy enkoder 6 600V
absol. 23Bit

rys. 2.2.1 Zasada kodowania typu serwomotor6w (dla wielkosci kolnierza silnika <180)
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SM17 — 0110R 6 E E DF L
| |__| Kod projektu
Silnik serwo
Seria SM
Tryb chfodzenia
Predkosc znam. F | zwentylatorem
15 [15000br/min N | bez wentylatora
17 |17000br/min
19 [19000br/min Watek
20 |20000br/min D ] Z klinem
Moc znamion. Hamulec

0075| 7,5kW
0110 | 11kW E | bez hamulca
0.1_{30 185W Wielkosc kotnierza

Typ sprzezenia E Kotnierz 180
R resolwer F kotnierz 250
G | enkoder inkr. 8-rdzeni 2500imp. Napiecie szyny DC
H | enkoder inkremen. 2500imp. 6 600V
S enkoder absolutny 17Bit
T enkoder absolutny 23Bit

rys. 2.2.2 Zasada kodowania typu serwomotorow z “puszky” (dla wielko$ci kolnierza silnika

>180)

. o EURA EURA DRIVES ELECTRIC CO.LTD | Prad znam.
Tabliczka silnika snivas d'2
Typ silnika Napiecie BEMF
Lids = Predko$¢ znam./max.
Moc znam. Jo O™ N W2 A KeZ Viioo0min] c E
Id
Momentznam.fy\pe  N-m  NuMem= 7  cmin
Wielkosc¢ instalacyjna \MB5 \P5a THCIE

Stopien izolacji

Numer prodUKt L 0 0 O 0 0

Bar code

Stopien ochrony

rys. 2.2.3 Tabliczka znamionowa serwo silnika (dla silnikow wielkos$ci <180)
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/" SMI17-0110R6EEDFS |

Pn: 11kw Un: 400V Tn: 64 N.m
Nn: 17001/ min In:23A Fan voltage 220 V

TH CI. F IP54| Code:

Date:

Magnetic filed angte

PMSM

DRIV ES

rys. 2.2.4 Tabliczka znamionowa serwo silnika (dla silnikow z “puszky” wielkosci 180 i 250)

[Uwagi]
1. Wymiary konierza podano w rozdziale {3.2.4 Wymiar serwomotoru}) .
2. Silniki serwo >11 kW mozna zamontowac¢ za pomoca kotnierza i podstawy. Uzytkownik moze wybra¢ metode

montazu zgodnie z potrzebami.

2.2.2 Elementy serwo silnika

Plug-in lini
zasilajgcej silnik

Plug-in
sprzezenia zwrotnego

Koftnierz

Sprzezenie Watek silnika

zwrotne

Korpus silnika

rys. 2.2.5 Nazwy czesci serwomotoru
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2.2.3 Typy silnikéw serwo
1. Typy silnikéw na 230V

Typy silnikow®e Moc znamion. | Moment znam. | Prad znam. Bezwladnos¢
W Nm A 10"Kg-m?
SMSA-201*32%** 200 0.64 1.2 0.175
SMSA-401*32%** 400 1.27 2.8 0.29
SMSA-751*33%** 750 2.39 3.5 1.82
Seria SMS SMSA-102*33%** 1000 3.5 4.5 2.63
30000br/min. SMSA-122%35%** 1200 4 5 54
SMSA-152%37%** 1500 7.5 10.6
SMSA-182*35%** 1800 8 7.6
SMSA-232%37%** 2300 7.7 10.6 153
SMSA-302%37%** 3000 10 15.5 19.4
Seria SMS
SMSB-102%33%%*%* 1000 3.82 4 2.97
25000br./min.
SMMA-801*35%** 800 4 3.5 54
SMMA-851*37%** 850 4 4 8.5
SMMA-102*37%%* 1000 5 10.6
SMMA-122%*35%%%* 1200 6 5.2 7.6
Seria SMM SMMA-132%37%** 1300 6 6 12.6
20000br./min. SMMA-152*37%%%* 1500 7.7 7.5 15.2
SMMA-202*37%** 2000 10 10 19.4
SMMA-312%*37%%%* 3100 15 14 27.7
SMMA-352%**3 A*** 3500 17.2 16 65
SMMA-452*3 A*** 4500 21.5 19 79.6
SMMB-122%37%%*%* 1200 7.7 5.5 15.3
SMMB-152%37%%*%* 1500 10 6.6 19.4
Seria SMM SMMB-232*37*x* 2300 14.6 10 27.7
15000br./min. SMMB-302*3A*** 3000 19 12 70
SMMB-432%*3 A*** 4300 27 16 96.4
SMMB-552*3 A*** 5500 35 24 122.5
SMLA-102%37%** 1000 10 4.5 19.4
Seria SML SMLA-152%37*%x* 1500 14.3 7 27.7
10000br./min. SMLA-292%3A*** 2900 27 12 96.4
SMLA-372*%3A*** 3700 35 16 122.5
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2. Typy silnikéw na 400V

. ) Moc znamion. | Moment znam. | Prad znam. | Bezwladnos¢
Typy silnikow""*
W Nm A 10*Kg-m’
SMSA-751*63%** 750 2.39 2 1.82
SMSA-102*63*** 1000 35 3 2.63
_ %G5k kK
Seria SMS SMSA-122*65 1200 4 4 5.4
. SMSA-152*67*** 1500 5 5 10.6
30000br./min.
SMSA-182*65%** 1800 6 6 7.6
SMSA-232*67*** 2300 7.7 7 15.3
SMSA-302*67*** 3000 10 8 194
SMMA-801*65%** 800 4 2.5 5.4
SMMA-851*67*** 850 4 3 8.5
SMMA-102%67*** 1000 5 3 10.6
SMMA-122%65%** 1200 6 3.5 7.6
SMMA-132%67*** 1300 6 3.5 12.6
_ * 7%k
Seria SMM SMMA-152*67 1500 7.7 4.5 15.2
. SMMA-202%67*** 2000 10 5.5 19.4
20000br./min.
SMMA-312%67*** 3100 15 27.7
SMMA-352%6A*** 3500 17.2 65
SMMA-452*6A*** 4500 21.5 10 79.6
SMMA-602*6A*** 6000 27 14 96.4
SMMA-752*6A*** 7500 35.8 18 122.5
SMMA-103*6A*** 10000 48 24 167.2
SMMB-122*67*** 1200 7.7 4 15.3
SMMB-152*67*** 1500 10 4 194
_ % GT kKK
Seria SMM SMMB-232*67 2300 14.6 27.7
. SMMB-302*6A*** 3000 19 70
15000br./min.
SMMB-432*6A*** 4300 27 10 96.4
SMMB-552*6A*** 5500 35 12.5 122.5
SMMB-752*6A*** 7500 48 17 167.2
Seria SML SMLA-102*67*** 1000 10 194
10000br./min. SMLA-292%6A*** 2900 27 96.4
SMLA-372*%6A*** 3700 35 122.5

23




Seria - SD20-G

3. Silnik serwo z piecioma parami biegunow

Typy silnikow™ Moc znamion. | Moment znam. | Prad znam. Bezwladnos¢
W Nm A 10"Kg-m?
Seria SD SDSA-201*32%* 0.2 0.64 1.4 0.263
30000br./min. SDSA-401*32%* 0.4 1.27 2.8 0.487
4. Silnik serwo z “puszky” dla wielkosci 180 i 250
Typy silnikow™ Moc znam. Moment znam. | Prad znam. | Bezwladno$¢é
W Nm A 10"*Kg-m?

SM15-0100*6EE*FL 10 64 20.7 104
SM15-0124*6EE*FL 124 80 24.7 129
SM15-0160*6EE*FL 16 102 33.5 153
SM15-0180*6EE*FL 18 118 40 177
SM15-0210*6EE*FL 21 135 43.2 201
Seria SMM | SM15-0240*6EE*FL 24 152 46.7 225
15000br./min. | SM15-0290*6FE*FL 29 185 57.5 575
SM15-0350*6FE*FL 35 225 71.7 710
SM15-0400*6FE*FL 40 255 79 846
SM15-0420*6FE*FL 42 270 91 981
SM17-0092*6EE*FL 9.2 52 18 80
SM17-0110*6EE*FL 11 64 23 104
SM17-0140*6EE*FL 14 80 29.2 129
Seria SMM SM17-0180*6EE*FL 18 102 38.5 153
17000 /min. SM17-0210*6EE*FL 21 118 45 177
SM17-0240*6EE*FL 24 135 48.5 201
SM17-0270*6EE*FL 27 152 57.5 225
SM17-0330*6FE*FL 33 185 68 575
SM17-0400*6FE*FL 40 225 81.4 710
SM20-0100*6EE*FL 10 52 22 80
SM20-0140*6EE*FL 14 64 30 104
SM20-0180*6EE*FL 18 84 37 129
Seria SMM | SM20-0220*6EE*FL 22 102 43 153
20000br./min. | SM20-0250*6EE*FL 25 118 49 177
SM20-0280*6EE*FL 28 135 56.9 201
SM20-0300*6EE*FL 30 152 67 225
SM20-0360*6FE*FL 36 185 74 575

Uwaga: ** oznaczaja typy watéw i typy hamulcow. Patrz rozdzial dotyczacy zasad nazewnictwa serwomotorow.
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2.3 Polaczenie serwomotoru i serwo napedu

1. Polaczenie silnikow serwo na 230V i serwo regulatora serii SD20

» Moc Adaptacyjny naped serwo (uwaga)
Typy silnikow""* . .
W 1-faza/230V 3-fazy/230V Kod funkcjonalnosci
SMSA-201F/S32%*** 200 SD20-G201S2M1 | SD20-G201T2M1
_ EEES
Seria SMS SMSA 401FLS3i** 400 SD20-G751S2M1 | SD20-G751T2M1
eria SMSA-751%33 750 .
30000br./min. SMSA-102%33%** 1000 | SD20-G102S2M2 | SD20-G102T2M2
SMSA-122%35%** 1200 | SD20-G122S2M2 | SD20-G122T2M2
SMSA-152%37*** 1500
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SMSA-182#*35%*% 1800 SD20-G182S2M2 | SD20-G182T2M2
SMSA-232%37%*% 2300 — SD20-G302T2M3
SMSA-302*37%*%* 3000 — SD20-G452T2M3
Seria SMS
SMS B-102%33*%*%* 1000 SD20-G102S2M2 | SD20-G102T2M2
25000br./min.
_ g kokk
SMMA-801735 800 SD20-G102S2M2 | SD20-G102T2M2
SMMA-851*37%** 850
_ Tk ok
SMMA 102*37*** 1000 SD20-G122S2M2 | SD20-G122T2M2
Seria SMM SMMA-122*35 1200
MMA-132%37%%* 1
20000br./min. S 32737 300 SD20-G182S2M2 | SD20-G182T2M2
SMMA-152%37*%* 1500
SMMA-202*37%** 2000 — SD20-G302T2M3
_ Tk ok _
SMMA-312*37 3100 SD20-G452T2M3
SMMA-352*3A*** 3500 —
SMMA-452*3A*** 4500 — SD20-G552T2M4
SMMB-122%37*%*%* 1200 SD20-G122S2M2 | SD20-G122T2M2
SMMB-152%37%%*%* 1500 SD20-G182S2M2 | SD20-G182T2M2
K * 7Kk _
Seria SMM SMMB-232737 2300 SD20-G302T2M3
SMMB-302*3A*** 3000 —
15000br./min.
SMMB-432%3 A*** 4300 — SD20-G452T2M3
SMMB-552*3 A*** 5500 — SD20-G552T2M4
Seria SML SMLA-102*37%** 1000 SD20-G102S2M2 | SD20-G102T2M2
10000br./min. | SMLA-152*37%** 1500 SD20-G182S2M2 | SD20-G182T2M2
SMLA-292*3A**%* 2900 — SD20-G302T2M3
SMLA-372*%3A*** 3700 — SD20-G452T2M3

2. Polaczenie silnikéw serwo na 400V i serworegulatora serii SD20

) Moc Adaptowalny naped serwo (uwaga)
Typy silnikow"™*¢
w 3-faz/400V Kod funkcjonalnosci
Seria SMS SMSA-751*63*** 750 *F*D*B*

) SD20-G102T3M2
30000br./min. SMSA-102*63*** 1000
SMSA-122*65%** 1200

SMSA-152*67*** 1500 SD20-G202T3M2
SMSA-182%65%** 1800

SMSA-232%67*** 2300 SD20-G302T3M2
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SMSA-302%67%** 3000 SD20-G452T3M3
Seria SMM SMMA-801*65%*** 800 SD20-G102T3M2
20000br./min. |  SMMA-851*67*** 850
SMMA-102*67*** 1000
SMMA-122%65%* 1200 SD20-G152T3M2
SMMA-132*67*** 1300
SMMA-152*67** 1500 SD20-G202T3M2
SMMA-202*67*** 2000
SMMA-312*67*** 3100 SD20-G452T3M3
SMMA-352*6A*** 3500
SMMA-452*6A*** 4500
SMMA-602*6A*** 6000 SD20-G752T3ML3
SMMA-752*6A*** 7500
SMMA-103*6A*** 10000 SD20-G153T3M4
Seria SMM SMMB-122*67*** 1200 SD20-G202T3M2
15000br./min. |  SMMB-152%67%%* 1500
SMMB-232*67%** 2300
SMMB-272*6A*** 2700 SD20-G302T3M2
SMMB-302*6A*** 3000
SMMB-432*6A*** 4300 SD20-G452T3M3
SMMB-552*6A*** 5500 SD20-G552T3M3
SMMB-752*6A*** 7500 SD20-G752T3ML3
SMLA-102*67*** 1000 SD20-G102T3M2
Seria SML
10000bE/min. SMLA-292*6A*** 2900 SD20-G302T3M2
SMLA-372*6A*** 3700 SD20-G452T3M3
Seria SMM | SMI15-0100*6EE*FL | 10000 SD20-G113T3ML3
15000br./min. | SM15-0124*6EE*FL 12400
SM15-0160*6EE*FL | 16000 SD20-G183T3M5
SM15-0180*6EE*FL | 18000
SM15-0210*6EE*FL | 21000 SD20-G223T3M5
SM15-0240*6EE*FL | 24000 SD20-G303T3M6
SM15-0290*6EE*FL | 29000
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SM15-0350*6EE*FL | 35000 SD20-G373T3M6
SM15-0400*6FE*FL | 40000
SD20-G453T3M7
SM15-0420*6FE*FL | 42000
SM17-0092*6EE*FL 9200
SD20-G113T3ML4
SM17-0110*6EE*FL 11000
SM17-0140*6EE*FL 14000 SD20-G153T3M4
SM17-0180*6EE*FL 18000 SD20-G183T3M5
Seria SMM
SM17-0210*6EE*FL | 21000 SD20-G223T3M5
17000br./min.
SM17-0240*6EE*FL | 24000
SD20-G303T3M6
SM17-0270*6EE*FL | 27000
SM17-0330*6EE*FL | 33000 SD20-G373T3M6
SM17-0400*6FE*FL | 40000 SD20-G453T3M7
SM20-0100*6EE*FL | 10000 SD20-G113T3ML3
SM20-0140*6EE*FL 14000 SD20-G153T3M4
SM20-0180*6EE*FL 18000 SD20-G183T3M5
Seria SMM SM20-0220*6EE*FL | 22000 SD20-G223T3M5
20000br./min. | SM20-0250*6EE*FL | 25000
SD20-G303T3M6
SM20-0280*6EE*FL | 28000
SM20-0300*6EE*FL | 30000
SD20-G373T3M6
SM20-0360*6FE*FL | 36000
Uwaga:

1. Modele SD20 o mocy 5,5 kW i wyzszej nie posiadajag wbudowanej funkcjonalnos$ci hamowania dynamicznego

2. ,,F” - silnik serwo z enkoderem inkrementalnym, ,,S” - silnik serwo z enkoderem absolutnym, a ,,R” - silnik

SETWO Z I‘CSOIWGI‘CII];

3. *** w modelu silnika okreslaja, czy silnik jest wyposazony w hamulec, chtodzenie oraz okreslaja typ watu.

Aby odkodowa¢ szczegotowe informacje o silniku, zapoznaj si¢ z zasadami nazewnictwa dotyczacego serwo

silnikow

2.4 Typy i wymiary filtréw wejSciowych

Seria serwo regulatorow SD20 moze by¢ wyposazona w filtry EMC poziomu R3 (C3). Dla konstrukeji M1-MM4

mamy zewnetrzne filtry, dla konstrukcji M4-M6 mamy opcj¢ filtra wbudowanego.

1. Typy filtréw wejsciowych:

Typy serwo regulatorow

Typy filtréw

Typy filtréw
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(Eura Drives)

(SCHAFFNER)

SD20-G101S2M1

FT130-6-T2/02.12.205

FN2090NN-6-06

SD20-G201S2M1

FT130-6-T2/02.12.205

FN2090NN-6-06

SD20-G401S2M1

FT130-6-T2/02.12.205

FN2090LL-10-06

SD20-G751S2M1

FT130-10-T2 /02.12.209

FN2090LL-10-06

SD20-G102S2M2

FT130-20-T2 /02.12.207

FN2090-20-06

SD20-G122S2M2

FT130-20-T2 /02.12.207

FN2090-20-06

SD20-G182S2M2

FT130-20-T2 /02.12.207

FN2090-20-06

SD20-G101T2M1 FT330-6-T3/02.17.136 FN3258-7-44
SD20-G201T2M1 FT330-6-T3/02.17.136 FN3258-7-44
SD20-G401T2M1 FT330-6-T3/02.17.136 FN3258-7-44
SD20-G751T2M1 FT330-6-T3/02.17.136 FN3258-7-44
SD20-G102T2M2 FT330-10-T3 FN3258-7-44
SD20-G122T2M2 FT330-10-T3 FN3258-16-44
SD20-G182T2M2 FT330-15-T3 FN3258-16-44
SD20-G302T2M3 FT330-20-T3 FN3258-30-33
SD20-G452T2M3 FT330-30-T3 FN3258-30-33
SD20-G102T3M2 FT330F-6-T3 FN3258-7-44
SD20-G152T3M2 FT330F-6-T3 FN3258-7-44

SD20-G202T3M3

FT330F-15-T3

FN3258-16-44

SD20-G302T3M3

FT330F-15-T3

FN3258-16-44

SD20-G452T3M3

FT330F-20-T3

FN3258-16-44

SD20-G552T3M3

FT330F-20-T3

FN3258-30-33

SD20-G752T3MM4
SD20-G752T3ML3

FT330F-50-T3

FN3258-42-33

SD20-G113T3MM4
SD20-G113T3ML3

FT330F-50-T3

FN3258-42-33

Uzytkownik moze
wybraé z posrod
wskazanych filtrow w
zalezno$ci od

aktualnej sytuacji.

SD20-G153T3M4 — — Whbudowany
SD20-G183T3MS5 — — Whbudowany
SD20-G223T3MS5 — — Whbudowany
SD20-G303T3M6 — — Whbudowany
SD20-G373T3M6 — — Whbudowany
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SD20-G453T3M7

Whbudowany

2. Wymiary filtréw wejsciowych

(1) Wymiary filtrow serii FT

M4

1254+

B)

| I E
+| S
! | 9] =g
4.2
e
A
T -
i3 L °l
[
135
14741
150+
rys. 2.4.1 Seria FT130
Typ Uwagi
FT130-6-T2
FT130-10-T2
FT130-20-T2
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18041 10 10,

=
=
=]
=
=
20.5
60 +1

4.5
— =
1g [ B
=) G-
195
20241
2104+
rys. 2.4.2 Seria FT330
Typ Uwagi

FT330-6-T3
FT330-15-T3
FT330F-6-T3

FT330F-15-T3

FT330F-20-T3
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2204+

o

Fﬂﬁj
|l,2.
&

Il
315
10041

100 41

80
BEE g
[elele]

rys. 2.4.3 Seria FT330F

Typ Uwagi

FT330F-50-T3

22041 12 1o
M4
u o
12
H
@ ] ] of 2
T S
6.5
. |
T
Fof | H <]
=3 | Lol
= ] ]
2424+
245
26041

rys. 2.4.4 Seria FT330F
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Typ

Uwagi

FT330F-30-T3

(2) Wymiary filtrow serii FN

b K

|
Fany

B|E - S T =1 G| __
* i
) N /
M
.t S TEcC
rys. 2.4.5 Seria FN2090
FN2090NN-6-06 FN2090LL-10-06 FN2090-20-06

A 85 113.5+1 113.5+1
B 54 57.5+1 57.5+1
C 30.3 45.4+1 45.4+1
D 64.8 94+1 94+1
E 49.8 56 56

F 75 103 103
G 27 25 25

H 12.3 12.4 12.4

I 20.8 324 324
J 19.9 15.5 15.5
K 53 4.4 4.4
L 6.3 6 6

M 0.7 0.9 0.9
N 6.3X0.8 6.3X0.8 6.3X0.8
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= L
® ® ® |
| A WL
G B
F
! E !
rys. 2.4.6 Seria FN2090
FN3258-7-44 FN3258-16-44 FN3258-30-33 FN3258-42-33

A 190 250 270 310
B 40 45 50 50
C 70 70 85 85
D 160 220 240 280
E 180 235 255 295
F 20 25 30 30
G 4.5 5.4 5.4 5.4
H 1 1 1 1
I 22 22 25 25
J M5 M5 M5 M6
K 20 22.5 25 25
L2 29.5 29.5 39.5 375
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I1I Instalacja

3.1 Instalacja serwo regulatora

3.1.1 WarunkKi instalacji

Miejsce instalacji

W pomieszczeniu, chronione przed bezposrednim dziataniem promieni
stonecznych. Otoczenie wolne od kurzu, ostrych zracych gazow, tatwopalnych

gazow, pary soli itp.

Wysokosé 1000m lub ponize;j
Cisnienie atmosferyczne | 86kPa~106kPa
Warunki Temperatura pracy -10°C~40°C
srodowiskowe| Temperatura
przechowywania 20°Ce0%C
Wilgotnosé Ponizej 90% (bez skraplania)
Wibracje Ponizej 0.5G (4.9m/s*) , 10~60Hz (Nie ciagle)
Stopien ochrony 1P20
System zasilania System TN (uwaga)

Uwaga: system TN: T — bezposrednie potaczenie jednego punktu uktadu sieci z ziemia. Najczesciej jest taczony

z ziemig punkt neutralny instalacji;

N — bezposrednie potaczenie (metaliczne) podlegajacych ochronie czgsci przewodzacych, z uziemionym punktem

uktadu sieci, zazwyczaj z uziemionym punktem neutralnym;

3.1.2 Procedura instalacji i minimalne odstepy

Aby naped byl dobrze wentylowany/chtodzony, nalezy upewnic si¢, ze zadne otwory wentylacyjne nie sg

zastonigte, serwo naped ma wystarczajacg ilos¢ wolnego miejsca, a parametry i wymiana powietrza jest

wlasciwa do warunkoéw jego otoczenia.
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V7700000000000

1L
2

s<c zzug

)

,,r
)

[ — —)
Te—| [N E
e [ [
e nl=nl)

>100mm >100mm 1 >100mm

rys. 3.1.2 Minimalne odstepy dla wiekszej liczby serwo regulatoréw
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3.1.3 Wymiary serwo napedow

Obudowa MO: (jednostka miary: mm)

1t Przeplyw
powietrza
Jednostka: mm
Wyjscie EéEBEEHEE
wosee | [N T g |
5 w‘ 8 Widok z tylu
= | = 48
= ] 5 | 3740.5
5
v
SN
=] U 1
°sa
g 0 ’ o3
! s -
E K o _— |
= |
p
Otwory mocujgce 2*M4
Zacisk uziemienia 48 155 (75)
$ruby 2*M3 t Przeplyw Masa okofo: 0,76kg
powietrza

rys. 3.1.3 Serwo naped obudowa M0
Obudowa M1: (jednostka miary: mm)

' Przeptyw
powietrza
Jednostka: mm
= - < Widok z tytu
= Wentylator |
chiodzgcy 48
5 ‘ 38+0.5
*ﬁ/ﬁ
e
el 5
2
—_ U - H } ] ~—
s g s 5 Otwory mocujgce 2*M4
Zacisk uzi 48 195
Sruby 2*M3 Przeptyw Masa okofo: 0,76kg
- powietrza

rys. 3.1.4 Serwo naped obudowa M1
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Obudowa M2: (jednostka miary: mm)

Przeptyw
e i TN e — asistiee 1
0010 =T - [/ Wyjécie
= [
o OB | ™)
Y| oo faf \
el | | s
Z (= =
=2 |‘ Widok z tytu
Wentylator chfodzgcy ) Otwory mocujgce 1
| 3*M4 F 65£0.5 I___5
e : ey q—
- [ [
| e
[ " P Ln.
1] j e
ard Ny E Przeplyw =
I []U powietrza
|
= - [
4 TUalUULU000
vUUUU B—
* o
L (75) 195 Zacisk uziemienia
13 ;F;;Zweigftrzywa Sruby 2*M3 Masa okofo: 1,835kg

rys. 3.1.5 Serwo naped obudowa M2
Obudowa M3: (jednostka miary: mm)

Jednostka: mm

Wejscie ) L . 2
_ \l = Widok z tytu
gpzepy || 8 ] T =
Z|powietrza .\ e 100
L Wentylat .
-~ % ]|
- — S AAAMN .
L !
o \‘
s I - \RELL u
= 2
s o 5 H
e
i 0D aO0 )

(1

100 @) \ Otwory mocujgce 3*M5

218 |
1 Masa okofo: 3,395kg
Przeptyw \ Zacisk uziemienia
powietrza \ $ruby 2*M3

rys. 3.1.6 Serwo naped obudowa M3

38



Seria SD20-G

Obudowa ML3: (jednostka miary: mm)

Jednostka: mm

—~
g

Przeptyw
powfetrza‘ /‘3—5;&
&) 01 1
) ® € D
| B
1 fHmE ge
g &R
B [ e =
® ! b
@
) B b ,
293 n it sz
297.8 93

Widok z tytu

275
26240.5

_ Masa okofo: 5,8kg
28.3)

: Otwory

rys. 3.1.7 Serwo naped obudowa ML3



Seria SD20-G

Obudowa MM4: (jednostka miary: mm)

Przeptyw
1 powietrza
ol PR

(75)

L] °
° °
[ e—— —
- [—— f—1
e et
— =
fe— =
f— p—
—— —
=1 [
—
203

336

-@

)

8 ®
- ®
Do,
90 o6
150
Przeptyw
1 powietrza

Jednostka: mm

Widok z tytu
150

2; 100+ 0.5

—— T %

Sylwetka

336
324+ 0.5

]

Otwory mocujgce 4*M6

Masa okofo: 7,5kg
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Obudowa M4: (jednostka miary: mm)

Jednostka: mm
_Widok z tytu
185
120, 5£0.5
(20 14 7LWIJ5>
&
° = ‘e @
|
r w_
[ = Sylwetka
, g i g % ij | /7
| | b @ ! |
L] * !
5 N ga oﬁ 1 ! 7777@
|5 215 Przeplyw 185 .3 Otwory mocujgce 2*M6
powietrza Ll Wntytatory chtodzgce
1 Masa okofo: 10,3659

rys. 3.1.9 Serwo naped obudowa M4
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Obudowa M5: (jednostka miary: mm)

szep:‘yw'

Wyjscie
Jednostka: mm powietrza =5

Wejscie Widok z tytu

- 210
20 1704+0.5
[

(100)

Sylwetka

=

420
405+0.5

o
(75) 215 1.5 Otwory mocujgce 4*M6

» Masa okofo: 11,1kg

rys. 3.1.10 Serwo naped obudowa M5
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Obudowa M6: (jednostka miary: mm)

Jednostka: mm
(T —
e Wyjscie
Przeplyw Wejscie___ =7 Y
powietrza* e u\ - [ | Sylwetka
Il T —5 i) —
= L [L_"_ L
!
=" . " 1 o
[ = % = = ||
¢ — 1 = °
I——1 ® Py =
S L = == I 5 Al e A
- '_.u. Otwory mocujgce 4*M6
gﬁgi{;‘; Wentylatory chtodzgce
: AN
Masa okofo: 17,4kg
o ———— -

rys. 3.1.11 Serwo naped obudowa M6
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Obudowa M7: (jednostka miary: mm)

Jednostka: mm
—ae s Widok z tny
Przeplyw VeISCI8—( Wyjscie o ]
powietrza * g | Sylwetka
o [ N A =i 5 N
—
oy ]
i q4 2
| i = 1
- ol g— E/%
. ff— ) —| S o
(Vi) 234 \ N parey . ) |
P | I 1 M Otwory mocujgce 4*M6
rzeptyw
powietrza Wentylatory chtodzgce
AN

rys. 3.1.12 Serwo naped obudowa M7
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3.2 Instalacja serwo silnika

3.2.1 Miejsce instalacji

1. Zainstaluj serwomotor w srodowisku wolnym od korozyjnych i fatwopalnych gazoéw lub materiatow palnych,
takich jak siarkowodor, chlor, amoniak, siarka, gaz chlorowany, kwas, soda i sol.

2. Wybierz i uzywaj serwomotoru z uszczelnieniem olejowym w miejscu z plynem szlifierskim, sprayem
olejowym, proszkiem zelaza lub §cinkami/widrami.

3. Zamontowa¢ serwomotor z dala od zrodet ciepta, takich jak piec grzewczy itp.

4. Nigdy nie uzywaj serwomotoru w zamknig¢tym otoczeniu. Praca w zamknietym $rodowisku doprowadzi do

wysokiej temperatury serwomotoru, co skroci jego dlugosé robocza i uzytkowa.

3.2.2 Warunki instalacji

Miejsce instalacji Poza dziataniem ostrych, zracych i palnych gazow
Wysokosé¢ 1000m lub ponize;j
Cisnienie atmosferyczne 86kPa~106kPa

Warunki Temperatura pracy -15°C~40°C (bez zamarzania)

Srodowiskowe | Temperatura przechowywania | -20~80°C

Wilgotnos¢ Ponizej 90% (bez skraplania))
Wibracje Ponizej 0.5G (4.9m/s*) , 10~60Hz (Nie ciggle)
Stopien ochrony IP54 (IP65 jest opcja)
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3.2.3 Srodki ostroznosci przy montazu serwomotoru

Pozycja Opis
Zabezpieczenie | Przed przystgpieniem do montazu nalezy doktadnie usuna¢ zabezpieczenia antykorozyjne z
antykorozyjne watu silnika.
) Przed potaczeniem watu serwo silnika z watem urzadzenia napedzanego nalezy dokonad
Wspotosiowose S o ) )
pomiaru i ustawienia wspotosiowosci.
Orientacja Silnik serwo mozna zainstalowa¢ poziomo lub pionowo.

W otoczeniu

Jesli serwomotor jest uzywany w miejscu narazonym na krople wody, nalezy sprawdzic¢
specyfikacje jego stopnia ochrony i ewentualnie przewidzie¢ srodki zaradcze.

Jesli serwomotor jest uzywany w miejscu narazonym na dziatanie wody lub mgly olejowej,
nalezy uzy¢ serwomotoru z uszczelnieniem olejowym.

Srodki ostroznosci przy uzywaniu serwomotoru z uszczelnieniem olejowym

oleju lub wody ) ) ) ) ) ) . )
- Powierzchnia oleju musi znajdowac si¢ pod warga uszczelniajacg od oleju.
- Stosowac uszczelnienie olejowe w dobrym stanie i przesmarowane.
- Gdy serwomotor jest zamontowany pionowo, nalezy upewnic si¢, zZe olej nie pozostanie w
wargach uszczelnienia olejowego.
) Upewnij si¢, ze przewody zasilajace nie sg wygiete ani naprezone.
Naprezenie . . .
Szczegolnie ostroznie nalezy okablowaé przewody sygnatowe, aby nie byly narazone na
przewodow ) ) ) } i ) )
napre¢zenia, poniewaz zyly rdzenia sg delikatne, a ich $rednica to zaledwie 0,2~0,3 mm.
Przestrzegaj nast¢pujacych srodkéw ostroznoscei:
- Przed podlaczeniem upewnij si¢, ze w ztaczu nie ma ciat obcych, takich jak kurz i metalowe
wiory.
- Gdy ztacza sg podiaczone do silnika, nalezy pamigta¢ o podtaczeniu koncéwek przewodow
obwodu zasilajacego serwomotoru przed podiaczeniem koncoéwek przewodu sprz¢zenia
Ztacza zwrotnego. Jesli wezesniej podlaczony jest przewod sprzezenia,

to sprzg¢zenie moze zostac¢ uszkodzone z powodu réznic potencjatéw wzgledem PE.

- Upewnij sig, ze rozklad pinow w zlaczach jest prawidlowy.

- Nie uderzaj odlewanych tacznikow. W przeciwnym razie mogg zosta¢ uszkodzone.

- Podczas obstugi serwomotoru z podtaczonym kablem, nie nalezy naciskac na ztacze. Ztacze

moze zosta¢ uszkodzone na skutek naprezen.
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3.2.4 Wymiary serwomotoréw

Serwomotor z kolierzem wielko$ci 60 seria SM

\:\6
o L ER
|
F M
= U E J
o w o
== ——
= =
< <
2 20,5
7 3 il [
$rednica S
$rednica  walu 7.3
podstawy 10
watu -
G0 LE1
(540.5)
ooooo
" . ; . ooooo
Odleglo$¢ od powierzchni czotowej obsadzenia =]=] oooo
watu silnika do powierzchni czotowej Kotnierza 4-zylowy wtyk  15.zylowy wtyk enkodera
stuzy jedynie jako odniesienie. Jesli miejsce i ilani inkr go
ma tutaj specjalne wymagania dotyczace wymiaréw
prosimy o kontakt przed zaméwieniem produktu.

60.2+0.7

080
OOO

7-2ylowy wtyk
enkodera absolutnego

60.2+0.7

Wymagania techniczne dla
nieoznaczonych tolerancji
wymiarowych 1GB/T1804—M,
GBT1184-H

3.2.1 Wymiary serwo silnika wielkoSci 60 serii SM

TYP L [mm] L[mm] z hamulcem Uwagi
SMSA-201%*32%* 116 157
Rozmiar otworu w wale: M4x16
SMSA-401%*32%* 141 182
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Serwomotor z kolnierzem wielkos$ci 80 seria SM

£ srednica
=S| watu
(=
- S| AT
=
oo ——
b T
=
S
] AL
=t 25
2 5 g 30
$rednica
podstawy waftu
35

Wymagania techniczne dla

(5+0.5)

+ o nieoznaczonych tolerancji
& 2 ; ; . oo oooeo 050 wymiarowych 1GB/T1804—M,
Odleglosé od hni czolowej obsad: 0o ik z .
'egrosc od powierzchni czorowej obsadzenia Do EIDEIDDDDDDD i o o GBT1184-H

watu silnika do powierzchni czotowej kotnierza Py B
stuzy jedynie jako odniesienie. Jesli miejsce instalacji 'szg sﬁ/gngy 15-2ylowy wtyk 7-2ylowy wtyk
ma tutaj specj: gania dotyczgce wy 6 enkodera inkremetalnego enkodera absolutnego

y
prosimy o kontakt przed zaméwieniem produktu.

3.2.2 Wymiary serwo silnika wielkos$ci 80 serii SM

L[mm)] )
TYP L [mm] Uwagi
z hamulcem
SMSA-751**3%* 151 191
SMSA-102%*3%** 179 219 Rozmiar otworu w wale: M5X22
SMSB-102%*3%%* 191 231
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Serwomotor z kolnierzem wielko$ci 110 seria SM

110+0.5

I3 %
|

110+0.5

Wymagania techniczne dla
nieoznaczonych tolerancji
wymiarowych 1GB/T1804—M,
GBT1184-H

i

A-A
1.5:1
L+1 8
x5
55 i
12| .5 \@
0
$rednica 21.5-0.1
podstawy wafu
Dg' [A E_éredmca
= S| Watl
s oy N
| =
- - 7 =T of
I — [Ye]
(o]
40 25 =
[A
48.5
(6.510.5)
i

Odleglo$¢ od powierzchni czotowej obsadzenia

watu silnika do powierzchni czotowej kotnierza

stuzy jedynie jako odniesienie. Jesli miejsce instalacji
ma tutaj specjalne wymagania dotyczgce wymiaréw
prosimy o kontakt przed zambwieniem produktu.

3.2.3 Wymiary serwo silnika wielkos$ci 110 serii SM

L[mm)] )
TYP L [mm] Uwagi
z hamulcem
SMSA-122%**5%*
SMMA-801%**5%%* 189 243
SMSAIS2 R g Rozmiar otworu w wale: M6 X 25
219 273

SMMA-122**5%%*
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Serwomotor z kotnierzem wielkosci 130 seria SM

L
N J
~ Aﬂ; = %
= sl I
o
q
H _
1) &
=

78.5

ﬂj?g

Wymagania techniczne dla
nieoznaczonych tolerancji
wymiarowych 1GB/T1804—M,

GBT1184-H

24501
57
14 _ |5
$rednica
podstawy watu
g | Srednica
<+ | A 2| watu
3| i
= > ~
= - e v
g
] 553
= - - = (=]
].? e 5
s
= 42 2.5
— .
48.5 .
(8.5£0.5)

Odlegtosc od powierzchni czotowej obsadzenia

watu silnika do powierzchni czotowej kofnierza

stuzy jedynie jako odniesienie. Je$li miejsce instalacji
ma tutaj specjalne wymagania dotyczgce wymiaréw

3.2.4 Wymiary serwo silnika wielkos$ci 130 serii SM

TYP L [mm)] L[mm] z hamulcem Uwagi

SMMA-851**7** 166 217

SMSA-152%*7*%

SMMA-102**7** 7 222

SMMA-132**7** 179 230

SMSA-232%*7%%

SMMA-152%**7%* 192 243

SMMB-122%*7%*

SMSA_302*#7 %% 209 260 Rozmiar otworu w wale: M6 X 25

SMMA-202%*7**

SMMB-152%*7%* 213 264

SMLA-102%*7%**

SMMA-312**7%*

SMLA-152%37** >l 282

SMMB-232%*7%* 241 292
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Serwomotor z kolnierzem wielkosci 180 seria SM

Wymagania techniczne dla
nieoznaczonych tolerancji
wymiarowych 1GB/T1804—M,
GBT1184-H

180+0.5

146

110

180+0.5

118
E S | —
= 3,240.5
O = =
$rednica A I
1| podstawy| watu |
o584
0| =S B gy S
T B
e 13 1A
65 H
8 74:0.1
S
og|
3. s:gvs
brediies Odlegtosc od powierzchni czotowej obsadzenia

watu

watu silnika do powierzchni czotowej kotnierza
stuzy jedynie jako odniesienie. Jesli miejsce instalacji

ma tutaj specjalne wymagania dotyczace wymiaréw
prosimy o kontakt przed zamowieniem produktu.

3.2.5 Wymiary serwo silnika wielkos$ci 180 serii SM

TYP L [mm)] L[mm] z hamulcem Uwagi

SMMA-352%* A*** 226 298
SMMB-302%* A *** 232 304
SMMA-452%* A*** 243 315
SMMA-602*6A*** 250 322
SMMB-432%* A %%

262 334 Rozmiar otworu w wale:
SMLA-292%* A%***

M10*30

SMMA-752*6A*** 288 360
SMMB-552%* A***

292 364
SMLA-372%*A%**
SMMA-103*6A*** 334 406
SMMB-752*6A*** 346 418

Uwaga: serwomotory z kotnierzem wielkosci 180 wystepuja w dwoch wykonaniach: bez wentylatora i z

wentylatorem chlodzacym. W przypadku serwo silnika z wentylatorem temperatura korpusu wyraznie spada.

Dhugosci korpusu serwomotoru woéwczas wynosi L + 81 mm.
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Serwomotor z kolnierzem wielko$ci 60 seria SD

A—-A e
<
151 o9
T
\e)
A 6
\‘\b«* 0 M
-0.18
$rednica A
watu
— =
= =
oF| = I B -
=) T—
AR
21 y L
3
30 18.5 L1
Do ooooo
DDDDDDDDDD
4-zyfowy 15-zylowy wiyk
wtyk zasilania enkodera inkremetalnego

£ G f4dss

=
)

0o
0J0

7-zytowy wtyk
enkodera absolutnego

Wymagania techniczne dla
nieoznaczonych tolerancji
wymiarowych: 1GB/T1804—M,
GBT1184-H

3.2.6 Wymiary serwo silnika wielkoS$ci 60 serii SD

L[mm)] )
TYP L [mm)] Uwagi
z hamulcem
SDSA-201%32%%* 96 136.5
Rozmiar otworu w wale: M4 X 18
SDSA-401%32%%* 112 152.5
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Serwomotory z kothierzem wielkosci 180 1 250 seria SD

L6
e
Dla wersji E=45mm, T
dla wersji F=51,5mm
O
. o o
éreldnica L 7
wal L;_D - = T
L T
L3 L4
LI LS

Gniazdo WS24K10Z
wiyk WS24J10TQ

D4
4-9 D5
| o H2
;Lﬁ ©
H3 H5
\ S HA1
H4|
4-9 D3 M
M2

3.2.7 Wymiary serwo silnikow wielkosci 180 i 250 serii SD

Wersja| D1 D2 | D3 | D4 | D5 | L1 L2 | L3 | L6 | L7 [ L8 | L9 |[L10 | HI | H2 | H3 | H4 | H5 | Ml M2
E | 180 | 42 14 | 215 (14.5 | 77 5 39 12 | 56 | 185 [75.5 | 147 | 124 | 200 | 224 | 12 | 200 | 254 | 278
F | 250 | 48 18 |300 |17.5|112 |4.5 | 53 14 90 | 185 | 128 | 147 | 160 | 236 | 294 | 13 | 266 | 356 | 390

Okreslenie
imomentu silnika 68 84 96 130 147 160 196 220 275 330 380 428 481
dla AT=100°C
Okreslenie
momentu silnika| 52 64 80 102 118 135 152 185 225 270 307 324 385
dla AT=65°C
Wersja E E E E E E E F F F ¥ B F
L4 Cmm) 285 312 354 396 436 478 520 317 370 423 476 529 583
L5 (mm) 397 429 471 513 555 597 619 511.5 560. 5 609. 5 658. 5 707.5 756. 5
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IV Okablowanie

W tym rozdziale przedstawiono schemat blokowy uktadu serwomechanizmu.

Dla napigcia zasilania 230V
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rys. 4.1.1 schemat blokowy serwo napedu na 230V
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Dla napigcia zasilania 400V
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rys. 4.1.2 schemat blokowy serwo napedu na 400V
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4.1 Okablowanie obwodu gléwnego

4.1.1 Opis zaciskow obwodu glownego

(1) Zaciski obwodu gléwnego serwo napedu dla zasilania 230V.

Identyfikacja
Opis zaciskow Funkcje
zaciskow
Zaciski obwodu Stuza do podtaczania zasilania 3x230V AC.
L1/R, L2/S, L3/T o L . . .
glownego/zasilania | Dla opcji zasilania 1x230V AC podigczamy si¢ do zaciskéw L1 1 L3.
Zaciski obwodu ) o
L1C, L2C Stuza do podtaczenia zasilania 2x230V AC lub 1x230V AC

sterowania

B1/P, B2/B, B3

B2, B3:zaciski
wewnetrznego

rezystora hamowania

Normalnie zaciski zwarte dla uktadu z wbudowanym wewnetrznym
rezystorem hamowania ktory jest wykorzystywany.
(Serwo napedy w obudowie M1 nie maja wbudowanego rezystora

M1)

B1/P, B2/B:
zaciski zewngetrznego

rezystora hamowania

Normalnie zaciski nie s3 wykorzystane. Jesli jednak wbudowany
rezystor hamujacy nie jest wystarczajacy usuwamy przewod mi¢dzy B2

1 B3 i podlaczamy zewnetrzny rezystor hamujacy miedzy B1 i B2.

Zwykle zaciski N + i N- sg zwarte. Jesli jednak chcemy zmniejszy¢

N+, N- Zaciski dtawika DC | zawarto$¢ wyzszych harmonicznych w obwodzie
zasilania, nalezy podtaczy¢ dtawik DC miedzy zaciskami N + i N-.
Wyjscie na serwo o o
U, V, W Stuza do zasilania serwo silnika.

silnik

D

Zaciski uziemienia

Stuza do podtaczenia uziemienia.

(2) Zaciski obwodu gléwnego serwo napedu dla zasilania 400V.

Identyfikacja

zaciskow

Opis zaciskow

Funkcje

R/L1, S/L2, T/L3

Zaciski obwodu

glownego/zasilania

Stuza do podiagczania zasilania 3x400V AC.

L1C, L2C

Nie wolno podiaczaé

zasilania

Nieaktywne
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B1/P, B2/B, B3

B2, B3:zaciski
wewnetrznego rezystora

hamowania

Normalnie zaciski zwarte dla uktadu z wbudowanym wewnetrznym
rezystorem hamowania ktory jest wykorzystywany.
(Serwo napedy dla obudowy >MM4 nie majg wbudowanego

rezystora)

B1/P, B2/B: zaciski

zewnetrznego rezystora

Normalnie zaciski nie sg wykorzystane. Jesli jednak wbudowany
rezystor hamujacy nie jest wystarczajacy usuwamy przewod migdzy

B2 i B3 i podtaczamy zewngtrzny rezystor hamujacy miedzy B1 i

hamowania
B2.
N+, N-, - Magistrala DC Zabronione podtaczenie magistrali do uziemienia
U, V, W Wyjscie na serwo silnik | Stuzg do zasilania serwo silnika.

o L

Zaciski uziemienia

Stuza do podtaczenia uziemienia.

4.1.2 Wyglad zaciskéw obwodu gléwnego

Zaciski zasilania serwo napedu dla zasilania 1/3x230V AC wygladaja w sposob nast¢pujacy:

L1

L2 LiC|L

B3 vV |W

(1

1/3x230V AC

JU

t:j ......... tjtj

1x230V AC Rezystor Mag/stra/a

hamujgcy Wyjslcn?( na
Siini

Zaciski zasilania serwo napedu dla zasilania 3x400V AC wygladaja w sposob nastepujacy:

R/L1{S/L2|T/L3

P|] - | B VI W

M:JH

3x400V AC

Rezystor
hamujgcy WijCIe na
Silnik
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4.1.3 Sposéb okablowania zaciskéw obwodu gléwnego

(1) Parametry przewodow:

Ponizej przedstawiono sugerowane parametry przewodow:

- pojedynczy przewdd: @ 0.5~ @ 1.6mm;

- przewdd w oplocie: 0.8mm’~3.5mm’ (wedtug normy amerykanskiej AWG28 ~ AWG12)

(2) Procedura podtaczenia:

1. usun izolacje z koncowki zyty okoto 5 ~ 6 mm.

2. uzyj dostarczonej dzwigni lub standardowego wkretaka z ptaska koncowka (szerokosé¢ koncowki 3,0~3,5
mm). Umies¢ je w szczelinie i mocno docisnij, aby otworzy¢ koncowke zacisku pod przewod.

3. wldz rdzen zyly do otworu, a nast¢pnie zamknij otwor, zwalniajac dzwigni¢ lub wyjmujac $rubokret.

Mocno
doc:anc’l

Rys. 4.1.3 Procedura przylaczenia

W przypadku stosowania zaciskow srubowych nalezy zamontowaé na przewodach kocodwki kablowe. Wymiary

zaciskow $rubowych przedstawiamy ponize;j:
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rys. 4.1.4 Szkic zaciskéw obwodu gléwnego
Uwaga: powyzszy rysunek jest tylko szkicem, w rzeczywisto$ci moze si¢ roznic¢

Tabela 4.1.1 Tabela z wymiarami zaciskéw serwo regulatora serii SD20

Zaciski obwodu gtownego
Obudowa - -
X (mm) Y (mm) Sruba Moment dociskajacy [Nm]

M3 9.9 13.0 M4 1.24 (Max)

MM4 10.2 12.7 M4 1.46
M4 11.7 16 M6 2.5
M5 13 16 M5 2.0
M6 20.3 23.5 M8 2.8

Producent zaleca ponizsze koncowki kablowe do przewodow:

Tabela 4.1.2 Wymiary i wyglad koncéwek kablowych

1.25-3 4.0 3.7 5.5
1.25-4 4.0 43 8.0
2-3M 4.5 3.7 6.6
Seria TVR
2-4 4.5 4.3 8.5
5.5-3 6.3 3.7 9.5
5.5-4 6.3 4.3 9.5
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1.25-3 4.0 32 5.7

1.25-4W 4.0 4.3 7.2

Seria TVS 2-3W 4.5 3.7 6.2
5.5-3 6.3 32 7.3

5.5-4 6.3 4.3 8.2

4.1.4 Przyklady typowego okablowania obwodu gléwnego

Dla serwo napedu zasilanego napigciem 230V AC

Zrédio zasilania 3x230V AC

QF wytacznik
obwodu

Stycznik KM1 \ R
Styk NO o< To]|L1 e
O L2 g
_ } —fo|i3  w CN1
gozne. SlLic I
podanie zasilania Olloc ¢
/T’{ ‘—\ .......... O B1 ° CN2 ee e,
Reczne zdjecie L] N - : +24V
zasilania Cewka i E@ B3 s I :
stycznika KM1 353 : [O N+ : AL N
Zewnetrzn y“r.e.z.ystor %N B w L D Przekaznik
o .
Bfad serworegulatora M 8 g CN3 ALM- biedu RLY
RLY Styk NO olw PE : _L
: ———e—{00 T .
: e :
L] ov
[V
Silnik serwo = PE

rys. 4-1-5 Typowe okablowanie obwodu glownego serwo napedu zasilanego z 230V
Uwaga:
1. Standardem jest wbudowany rezystor hamujacy, a zaciski B2 i B3 pozostajg zwarte. Jesli uzywany jest
rezystor zewnetrzny, nalezy usunaé przewod zwierajacy zaciski B2 i B3, a nastepnie podtaczy¢ zewngtrzny
rezystor hamujacy pomiedzy B1 i B2.
2.RLY: Przekaznik wyjsciowy sygnatu o bigdzie.
3. KM1: Stycznik, podiacza lub odtacza zasilanie obwodu gtéwnego za posrednictwem przetacznika recznego.
4. W przypadku stosowania enkodera absolutnego wieloobrotowego jako sprzgzenia zwrotnego nalezy

zainstalowad baterig.
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A Uwaga: prosze podlaczy¢ obwod zatrzymania awaryjnego do obwodu gléwnego, aby serwo naped

mégl natychmiast zatrzymac sie¢ i wylaczy¢é w razie potrzeby.

Dla serwo napedu zasilanego napigciem 400V AC

Zrédfo zasilania 3x400V AC
QF wytgcznik
obwodu YTt
Stycznik KM1 | R
Styk NO o< [O|L1 ?
“<—O|L2
1 z o 9 ont
L ? rO|L3 ;’
eczne a I
podanie zasilania I t
A - - ,—l REEXEERER O B1 g CN2 coe,
Reczne zdjecie #1 r1eeertO|B2 : +24V
zasilania ¢ Cewllza P O |B3 s I .
stycznika :_‘ olN e AL+
Zewnetrzny rezystor T~ w . Przekaznik
o .
Btad serworegulatora M 8 g CN3| | Al bigdu RLY
RLY Styk NO olw PE : _L
: ] 00 .
: o | |
. ov
(& o ST
l —
Silnik serwo hd ©PE

rys. 4-1-6 Typowe okablowanie obwodu gléwnego serwo napedu zasilanego z 400V
Uwaga:
1. Standardem jest wbudowany rezystor hamujacy, a zaciski B2 i B3 pozostaja zwarte. Je$li uzywany jest
rezystor zewnetrzny, nalezy usuna¢ przewod zwierajacy zaciski B2 i B3, a nastepnie podlaczy¢ zewngtrzny
rezystor hamujacy pomiedzy B1 i B2.
2.RLY: Przekaznik wyjSciowy sygnalu o btedzie.
3. KM1: Stycznik, podtacza lub odlacza zasilanie obwodu gtdéwnego za posrednictwem przelacznika recznego.
4. N: Magistrala DC
A Uwaga: prosze podlaczy¢ obwod zatrzymania awaryjnego do obwodu gléwnego, aby serwo naped

moégl natychmiast zatrzymac sie¢ i wylaczy¢é w razie potrzeby.
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4.1.5 Srodki ostroznosci dotyczace okablowania obwodu gléwnego

1. Nie podtaczaj zasilania do zaciskow serwo regulatora U / V / W, poniewaz spowoduje to uszkodzenie

uktadu.

2. Jesli cheesz podlaczy¢ zewnetrzny rezystor hamujacy, nalezy usuna¢ przewodd zwierajacy zaciski B2 z B3 i
podlaczy¢ zewngtrzny rezystor pod zaciski B1 i B2. Bledne okablowanie moze uszkodzi¢ serwo naped.

3. Rezystora hamujacego nie wolno podtacza¢ pomiedzy zaciski B1 a N + (N-), poniewaz moze to spowodowaé
pozar!

4. Kiedy przewod zasilajacy jest prowadzony w zamknigtej wiazce, rurze itp., Nalezy wzia¢ pod uwage
temperaturowy wspotczynnik redukceji pradu wynikajacy z zmniejszonego rozproszenia ciepta.

5. Prosimy uzywa¢ przewodow odpornych na wysoka temperatur¢ w otoczeniu o podwyzszonej temperaturze.
Izolacja przewodow ogolnego przeznaczenia szybko si¢ starzeje w wysokich temperaturach i nie moze by¢
dhugo uzytkowana ze wzgledu na znaczne skrocenie zywotno$ci. Prosimy wziag¢ pod uwage rowniez izolacje
kabli w $rodowisku o niskiej temperaturze. Struktura przewoddéw ogoélnego przeznaczenia bg¢dzie tutaj podatna
na utwardzenie i pgknigcia w otoczeniu o niskiej temperaturze.

6. Upewnij si¢, ze promien zgigcia przewodu jest ponad 10 razy wickszy od $rednicy zewng¢trzne;j, tak aby
zapobiec peknigciu rdzenia przy dlugotrwalym zginaniu.

7. Prosimy nie uktada¢ i nie taczy¢ przewodow zasilajacych z przewodami sygnatowymi z tej samej wiazki. Aby
unikna¢ zaktdcen, odlegtos¢ pomigdzy taki przewodami powinna by¢ wigksza niz 30 cm.

8. Po wylaczeniu zasilania w obwodzie serwo napgdu moze wystgpowac wysokie napigcie. Nie dotykaj zacisku
zasilania w ciggu 5 minut od wytaczenia zasilania.

9. Prosimy o stosowanie tego samego przekroju przewodu uziemiajacego, co dla przewodow obwodu gtdwnego.
10. Prosimy w sposob pewny uziemi¢ serwo naped.

11. Nie wolno podawac¢ zasilania, kiedy zaciski $srubowe lub przewdd sa poluzowane poniewaz grozi to pozarem
lub uszkodzeniem urzadzen.

12. Okablowanie musi by¢ wykonane przez fachowy i techniczny personel o stosownych uprawnieniach i
przeszkoleniu.

13. Aby unikna¢ porazenia pradem elektrycznym, podczas prac serwisowych, montazowych itp. nie mozna
przystapi¢ do montazu lub demontazu sterownika wczesniej niz po 5 minutach od wylaczenia zasilania, gdy
wskaznik zasilania ,,Charge” zgasnie, a pomiar multimetrem potwierdzi brak napi¢cia pomi¢dzy ,,B1 /P 1, N
+/-7

14. Nie wolno dopusci¢ do uszkodzenia izolacji przewoddw, napinaé ich, wiesza¢ na nich cigzkich przedmiotow
ani $ciska¢, poniewaz moze to spowodowac uszkodzenie i w konsekwencji porazenie pradem.

15. Specyfikacja okablowania zewngtrznego 1 metody instalacji musza by¢ zgodne z lokalnymi przepisami
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4.1.6 Wylaczniki réznicowopradowe

Jesli prad uptywu serwo napedu jest wigkszy niz 3,5 mA, uktad zmusi by¢ uziemiony. Standardowo
serwomechanizm generuje prad uptywu ktory jest odprowadzany przewodem ochronnym. Jesli zachodzi
potrzeba instalacji wylacznika réoznicowopradowego nalezy wybra¢ wytacznik o charakterystyce typu B
(charakterystyka zwloczna) ktorego czton rdéznicowy jest aktywowany powyzej 200mA.
W przypadku aktywowania si¢ wylacznika roznicowopradowego nalezy:

< sprawdz stan instalacji

< zastosuj wytgcznik roznicowopradowy o wyzszym pradzie znamionowym,
¢ zastosuj wylgcznik roznicowopradowy o charakterystyce opdznionej typu B lub ewentualnie C,
< zmniejsz czgstotliwos$é nosng kluczowania serwo napedu,
< zmniejsz dtugo$¢ przewodu silnika
< zastosyj $rodki ograniczajgce prad uptywu

< zalecang markg wylgcznikow réznicowopragdowych sa Zhengtai i Schneider
4.2 Okablowanie sprzezenia zwrotnego

Srodki ostroznosci dotyczace przewodu sprzezenia zwrotnego:

1. Upewnij sig, ze serwo naped 1 silnik sa pewnie uziemione, w przeciwnym razie serwo nap¢d moze dzialaé
nieprawidiowo.

2. Nie wolno podiacza¢ do pinu NC zadnej zyly przewodu sprz¢zenia.

3. Uzytkownik musi wzia¢ pod uwage rezystancje przewodu i rozproszong pojemnos¢. Te parametry beda
deprymowa¢ maksymalna dlugo$¢ przewodu sprze¢zenia zwrotnego. Rezystancja przewodu powoduje spadek
napigcia, a rozproszona pojemno$¢ powoduje ttumienie sygnatu.

4. Przewdd sprzegzenia zwrotnego i zasilajacy musza by¢ prowadzone oddzielnie, w odlegto$ci co najmniej 30
cm.

5. Jesli przewdd sprzg¢zenia jest za krotki i trzeba podlaczy¢ dodatkowy przewod, nalezy

bardzo staranie wykona¢ polaczenie, zabezpieczy¢ i polaczy¢ warstwy ekranujace, tak aby zapewnic

niezawodne ekranowanie i uziemienie. Sugeruje si¢ jednak wymiang¢ przewodu na nowy o potrzebnej dtugosci.
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4.2.1 Uklad pinéw zlacza enkodera absolutnego

Uktad pindéw ztacza enkodera CN2 pokazano na rysunku 4-2-1.

rys. 4.2.1 Uklad pinéw zlacza enkodera absolutnego

Tabela 4.2.1 Gniazdo zlacza enkoderowego

CN2-1 NC BRAK POLACZENIA BRAK POLACZENIA
CN2-2 vCC +5V zasilanie +5V zasilanie
CN2-3 PS PG sygnat Sygnat enkodera
CN2-4 /PS PG sygnat Sygnat enkodera
CN2-5
GND Masa Masa

CN2-6
CN2-7 NC BRAK POLACZENIA BRAK POLACZENIA
CN2-8 NC BRAK POLACZENIA BRAK POLACZENIA
CN2-9 NC BRAK POLACZENIA BRAK POLACZENIA

OBUDOWA — (ostona wtyczki)

Uwaga: enkoder inkrementalny 4-rdzeniowy 23-bitowy ma taki sam uktad pinéw jak enkoder absolutny.

Enkoder inkrementalny 4-rdzeniowy 23-bitowy i enkoder absolutny to enkodery komunikacyjne.

4.2.2 Uklad pinéw zlacza resolwera

Uktad pindéw ztacza enkodera CN2 pokazano na rysunku 4-2-2.
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Tabela 4.2.2 Gniazdo zlacza resolwera

Oznaczenie | Skrotowe
Ofkreslenie pinu Funkcja
pinu oznaczenie
CN2- 1 RE2 Sygnat stymulacyjny resolwera Potacz z pinem sygnatu stymulujacego na silniku
Potacz z pinem zasilania czujnika temperatury na
CN2-2 VCC Zasilanie czujnika temperatury silnika
silniku
Potacz z pinem sygnatu czujnika temperatury na
CN2-3 KTY Sygnat czujnika temperatury silnika
silniku
CN2- 4 NC BEZ POLACZENIA BEZ POLACZENIA
CN2-5 RE1 Sygnat stymulacyjny resolwera Potacz z pinem sygnalu stymulujacego na silniku
) Potacz z pinem sygnatu roznicowego COS- na
CN2- 6 COS- Sygnat réznicowy resolwera o
silniku
) Potacz z pinem sygnalu réznicowego COS+ na
CN2-7 COS+ Sygnat r6znicowy resolwera o
silniku
CN2- 8 SIN- Sygnat réznicowy resolwera Potacz z pinem sygnatu réznicowego SIN- na silniku
) Potacz z pinem sygnatu réznicowego SIN+ na
CN2-9 SIN+ Sygnat roznicowy resolwera o
silniku
OBUDOWA —_— (ostona wtyczki)

4.2.3 Uklad pinéw zlgcza enkodera inkrementalnego

Uktad pinéw ztacza enkodera CN2 pokazano na rysunku 4-2-3.

rys. 4.2.3 Uklad pinow zlacza enkodera inkrementalnego
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Tabela 4.2.3 Gniazdo zlacza enkodera inkrementalnego

Oznaczenie Skrotowe
] ] Ofkreslenie pinu Funkcja
pinu oznaczenie
CN2-1 v Wejscie fazy V enkodera Podtacz do fazy V enkodera silnika
CN2-2 U Wejscie fazy U enkodera Podlacz do fazy U enkodera silnika
CN2-3 Z Wejscie fazy Z enkodera Podlacz do fazy Z enkodera silnika
CN2- 4 B Wejscie fazy B enkodera Podtacz do fazy B enkodera silnika
CN2-5 A Wejscie fazy A enkodera Podtacz do fazy A enkodera silnika
CN2- 6 A% Wejscie fazy /V enkodera Podtacz do fazy /V enkodera silnika
CN2-7 /U Wejscie fazy /U enkodera Podtacz do fazy /U enkodera silnika
CN2- 8 /Z Wejscie fazy /Z enkodera Podtacz do fazy /Z enkodera silnika
CN2-9 /B Wejscie fazy /B enkodera Podlacz do fazy /B enkodera silnika
CN2-10 /A Wejscie fazy /A enkodera Podtacz do fazy /A enkodera silnika
CN2-11 /W Wejscie fazy /W enkodera Podlacz do fazy /W enkodera silnika
CN2-12 w Wejscie fazy W enkodera Podtacz do fazy W enkodera silnika
CN2-13 vCC +5V zasilanie +5V zasilanie
CN2-14 GND Masa Masa
CN2-15 — BEZ POLACZENIA BEZ POLACZENIA
OBUDOWA — (ostona wtyczki)

Opis 8-rdzeniowego ztacza enkodera bedzie identyczny jak podany wyzej, nalezy tylko usung¢ zaciski U, V,

W, /U, /V, /W. Informacje na temat doboru przewodéw znajduja si¢ w zataczniku.
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4.3 Okablowanie obwodow 1I/0

Analogowe steroware
gkoscia tmometteint

Predkosc
analogowa AS1 423151 dolnoplzepu
-10~+10V
GND
Zewnetrzny AS2
limit momentu
GND J24
%

Serwo regulator

Szybkie wejscie polecenia <

ycjo: in

momenten | predkoscia

moment
-10~+10V
Zewnetrzny
limit predkosci
GND J24
(&

Szybkie

of [o
= o

4

DIS

HPULS
4 |HPULS:
3 |HPULS-
Wyjscie enkoderowe z
HSING :E HSIGN. podziatem czestotliwosci
6 |HSIGN- 2 AL A
GND
g1 24| ono PAO-| 35 | — j>_
—{t PBO+|34 A j>_
43| PL2
PULSE PEO |33~ -
1 r -
Polecenie SIS PZO- |17 7
AGND|40 Y GND
28| PL1
SIGN
~—127|/s16N - y el 71
ALM-| 8
2 |GP
[oP ] Ry
12V~24V_T_ AL
-—/—|16 DI Fi—@: Wyjécia transoptorowe
DO2+| 26 Max napiecie: 30V DC
i@ Do2-| 11 Max prad: 50mA
DI2
DO3+| 41
i—@ DO3-|42 Odbiornik polecen
DO4+|32
DO4-

S A
[ 5~24VDC
—l

37

DI6

wejscie Dl[

|

|

| 2

=17 ||
30 |

Uwaga: czestotliwosc wyjscia typu
otwarty kolektor jest stosunli:wa duza,
szergkosc impulséw mata diatego

naleZy.do.odczytu uzywac.szybkich
transoptorow

= M d: 100mA
30| Maxpra m,

O
Podtgczenie eKranu przewodu

rys. 4.3.1 Schemat polaczen w 3 rodzajach tryb6éw sterowania
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Uktad pindéw zlacza sygnatowego 1/0 (ztagcze CN3) patrzac od strony elementéw lutowniczych, wyglada jak na

ponizszym rysunku.

b5

41 40 39 38| 37 36) 35 34

rys. 4.3.2 Uklad zaciskéw zlacza sygnalowego 1/0

0 AO 16 PZO+ 31 DO4-
R GP 17 | PZO- 32 | DO4+
3 HPULS- 18 DIl 33 PBO-
4 | HPULS+ 19 DI2 34 PBO+
5 | HSIGN+ 20 DI3 35 | PAO-
6 | HSIGN- 21 DI4 36 | PAO+
7 | ALM+ 22 DI5 37 70
§ | ALM- 23 | ASI 38 | DI6
9
DOI+ 24 | GND 39 | DI7

10 | DOI- 25 | AS2 40 | AGND
11 | DO2-

26 DO2+ 41 | DO3+
12 | SIGN

27 | /SIGN 42 | DO3-
13 DIg+

28 PL1 43 | PL2
14 | DISs-

20 | 424V 44 | PULS
15 /PULS

30 CM
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4.3.1 Sygnaly wejsciowe polecenia polozenia i ich funkcje

Tabela 4.3.1 Sygnaly polecenia pozycji

PULS CN3-44 | Typy wejs$¢ impulsowych niskiej Funkcje wejsciowych sygnatow
/PULS CN3-15 | czgstotliwosci dla polecenia pozycji i prostokatnych:
SIGN CN3-12 | kierunku: - okreslenie kierunku CW/CCW

- rdznicowe - przesunigcia o liczbe impulsow faz
/SIGN CN3-27

- otwarty kolektor A+B

Polecenie | HPULS+ CN3-4

pozycji HPULS- CN3-3
HSIGN+ | CN3-5
HSIGN- | CN3-6

Wejscie impulsowe szybkie polecenia potozenia

Wejscie impulsowe szybkie polecenia kierunku

PL1 CN3-28 Wejséciowy sygnat kierunku 24V
PL2 CN3-43 Wejsciowy sygnat polecenia pozycji 24V
GND CN3-24 Zacisk odniesienia sygnatu (masa)

Obwod wyjsciowy zadajacego sterownika gtdéwnego moze by¢ typu rdéznicowego lub open collector zarowno

dla okreslenia kierunku jak i pozycji.

Impulsy Max czestotliwose Uwagi
Wejscie niskiej | roznicowe 500kHz
] ) Polecenie 5V lub 24V
czestotliwosci | open collector 200kHz
Szybkie wejscie | réznicowe 4MHz Polecenie 5V

1) Wejscie polecenia impulsowego niskiej czestotliwosci

a) Sygnat r6znicowy (TTL)

Sygnat réznicowy 5V jest zadawany do napedu przez wejsciowe zaciski impulsowe PULS, /PULS i SIGN,
/SIGN. Ponizej przyklad podiaczenia pod zaciski PULS i /PULS.
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Zrédfo polecenia

I |
| | Serwonaped
I |
4{\ | |44 puis I -
| I - L‘] ¥3<]
15 /PULS'%330Q

Rys. 4.3.3 Interfejs wejSciowego sygnalu réznicowego 5V

Sygnat réznicowy 24V jest zadawany do nape¢du przez wejsciowe zaciski impulsowe PL1, /SIGN i PL2, /PULS.
Ponizej przyktad podlaczenia pod zaciski PL2 i /PULS.

I I
Zrédto polecenia | | Serwonaped
I I
[ | i L2KQ
43| PL2 | 2.2K0
IR E=Te
330Q

Rys. 4.3.4 Interfejs wejSciowego sygnalu réznicowego 24V

b) Sygnat niesymetryczny (HTL/sigle-end)
Sygnat niesymetryczny obejmuja nastepujace typy wyjs¢ enkoderowych: wyjscie open collector PNP / wejscie
od kolektora do emitera (dren), wyjscie open collector NPN / od emitera do kolektora (zrodto) i wejscie typu

push-pull itp.

Zrédfo polecenia Serwonaped
5V
[ A—i{44] puLs —
144 ] PULS |
100/TAW / sz:;}{
3 |

(15| iputs Fe2
j Y 115 ] /PULS 5554

Rys. 4.3.5 Interfejs wejsScia z otwartym kolektorem 5V
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Zrédfo polecenia Serwonaped
24V
//\ {43] pr2 22K {_
==
~ LIS 1/ PULS 5% T

rys. 4.3.6 Obwod interfejsu wejscia impulsowego 5V z otwartym kolektorem
Uwaga: Sygnat réznicowy jest bardziej odporny na zakldcenia niz niesymetryczny, ma wyzsza cz¢stotliwosé

odpowiedzi, a jego okablowanie moze by¢ dtuzsze.

¢) Przyklady bledow:

Blad 1: rezystor ograniczajacy prad nie jest zainstalowany, co prowadzi do uszkodzenia portu.

Mamy tutaj dwa rodzaje bteddéw ktére moga wystapic:
1. jesli nie uzywamy wewnetrznych 24V to nalezy w obwéd szeregowo
wstawi¢ zewnetrzny rezystor
2. jesli uzywamy wewnetrznych 24V to nalezy podigczyc zacisk 24V do
zacisku 43/28.
Zewnetrzne
. +24V
Zrédfo polecenia Serwonaped
43 | pL2
44 |PULS_150R
{ 15 |/PULS  *|v%
28 | PL1
—
12 |SIGN ﬁOF\’
27 |/SIGN Tl¥%
\Y
Zewnetrzne 0V

rys. 4.3.7 Schemat ideowy okablowania z otwartym kolektorem 24V, blad 1

71



Seria SD20-G

Blad 2: brak podlaczenia sygnalu SIGN, skutkuje brakiem identyfikacji kierunku

Zewnetrzne

i +24V
Zrédfo polecenia Serwonaped
43 | pL2

44 |PULS_150R
15 |/PULS 24

Brak podifaczonego

zacisku SIGN skutkuje
brakiem zmiany kiedunku
28 | PL1

12 |SIGN _150R

27 |/SIGN >

v
Zewnetrzne 0V

rys. 4.3.8 Schemat ideowy okablowania z otwartym kolektorem 24V, blad 2

Blad 3: nie dzialajaca petla sprze¢zenia zwrotnego dla opcji podlaczenia do wewnetrznych 24V.

29,1 +24V Serwonaped

Zrédfo polecenia
43 | pL2

44 |PULS_150R

15 |/PULS 24

?
28 | PL1
12 |SIGN 150R
27 |/SIGN 5

<K 30,|cM
>< T

Zeby uktad dziatat
trzeba sie podfaczyc
lpod pin nr 30

rys. 4.3.9 Schemat ideowy okablowania z otwartym kolektorem 24V, blad 3
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2. Szybkie wejscie sterujgce impulsem

Impulsy sterujace pozycja o wysokiej czgstotliwosci moga by¢ przesylane za posrednictwem sygnatu

réznicowego.

Zrédfo polecenia Serwonaped
| HPULS+ |4
g~ HPULS- |3
| HSIGN+| 5
g~ HSIGN-] 6
GND GND | 24
% %

rys. 4.3.10 Sygnal réznicowy wysokiej predkosci

*  Prosimy upewnié sie, ze réznicowe napiecie wejsciowe wynosi 5V. W przeciwnym razie serwo naped

bedzie w sposob niestabilny odczytywat zadawane impulsy lub uktad wewnetrzny serwo napedu zostanie

uszkodzony,

*  Prosimy upewnié si¢ ze masa 5V jest w sposob pewny podlaczona do zacisku GND. W przeciwnym razie

moga wystapi¢ nastepujace niepozadane sytuacje:

1. Niektore impulsy wejsciowe mogly zosta¢ pominigte,

2. Gdy serwo nape¢d otrzyma zadane impulsy wystapig duze zaktocenia,

4.3.2 Sygnaly i funkcje zadajacego wejScia analogowego

Nazwa sygnatu Nr pinu Funkcja
AS1+ CN3-23 Rozdzielczo$¢ analogowego sygnatu wejSciowego wynosi
Analogowy AS2+ CN3-25 12bitow, zakres napigcia wejsciowego -10 V~+ 10 V.
GND CN3-24 Zacisk odniesienia (masa) sygnatu wej$cia analogowego.

Zaciski AS1+ I AS2+ to analogowe wejscia sygnatu zadajacego predkosé i moment obrotowy. Ich rozdzielczos¢

wynosi 12bitow, a warto$¢ napigcia jest konfigurowana w Po400 / Po401.
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* Zakres napigcia wejsciowego: -10V~+ 10V, z rozdzielczos$cia 12bitow.
* Maksymalne napigcie wejsciowe wynosi + 12V.

* Rezystor wejsciowa ma okoto 50kQ.

AS2+/25 Filtr dolnoprzepustowy
-10V~+10V|
L GND 2: Konwerter A/D
AST+ —|23 Filtr dolnop%epustawy
-10V~+10V|
T GND |24
v

Rys. 4.3.11 Interfejs analogowego obwodu wejsciowego

4.3.3 Sygnaly i funkcje wyj$cia analogowego

Serwonaped

AO1 Z’—‘

D/A

AGND| 24

Rys. 4.3.12 Interfejs wyjscia analogowego

Zakres napi¢ciowy wyjscia analogowego wynosi 0~10V, a zakres sygnatu pradowego wynosi 0~10mA.

Sygnat Wielkosci monitorowane

AO

Predkos¢ silnika, napigcie magistrali DC i prad wyjsciowy serwo napedu.
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4.3.4 Wejscia cyfrowe i ich funkcje

Nazwa sygnatu Nr pinu Funkcja
DII CN3-18
DI2 CN3-19 DI1~DI7 s3 cyfrowymi wejSciami. Ich dziatanie
DI3 CN3-20 opiera si¢ na dwoch stanach ON/OFF. Prosimy o
DI4 CN3-21 zapoznanie si¢ ze szczegétowym opisem funkcji
L DI5 CN3-22 zawartych w rozdziale 8.1.7 DI/DO. Zakres
1stwa
DI6 CN3-38 czestotliwosci impulsow jakie obstuguja wejscia
programowalnych ) ) )
. D17 CN3-39 cyfrowe mieszczg si¢ w zakresie 0~3kHz.
wejsé
Szybkie wejscie DI
DI&+ CN3-13 DI8 to szybkie wejscie cyfrowe DI. Zakres
czestotliwosci impulsow jakie obstuguje wejscie
DIS- CN3-14 cyfrowe DI8 miesci si¢ w zakresie 0~200kHz, przy
wypelnieniu impulsu nie mniejszym niz 20%.
Nazwa sygnatu Nr pinu Funkcja
DO1+ CN3-9
DO1- CN3-10
DO2+ CN3-26
oy DO2- CN3-11 DO1~D0O4, ALM i DO s3 cyfrowymi wyj$ciami. Ich
1stwa
DO3+ CN3-41 dziatanie opiera si¢ na dwoch stanach ON/OFF.
programowalnych ) o )
L DO3- CN3-42 Prosimy o zapoznanie si¢ ze szczegélowym opisem
wyjsc . .
DO4+ CN3-32 funkcji zawartych w rozdziale 8.1.7 DI/DO.
DO4- CN3-31
ALM+ CN3-7
ALM- CN3-8
Nazwa sygnatu Nr pinu Funkcja
+24V CN3-29 Zasilanie 24V, zakres 20V-30V,
Wewnetrzne 24V
CM CN3-30 Masa, punkt odniesienia

1  Obwod wejscia cyfrowego
Obwod zaciskow wejsciowych DI1~DI7 jest dwukierunkowym obwodem izolowanym transoptorami. Wspdlnym

punktem wejs¢ cyfrowych jest zacisk GP, ktory stuzy do podtaczenia zasilania lub masy zasilania. Prosimy
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odnies¢ si¢ do rys. 4-3-13 1 4-3-14. Aby zapewni¢ mniejsze zaklocenia w obwodzie wewngtrznym nalezy
zastosowaé zewnetrzny zasilacz DC, ktory zasili obwody pierwotne transoptorow. Ztacze DIS to szybki kanat
fotoelektryczny, ktory jest szybkim wejSciem cyfrowym DI. Mamy nastgpujace typy wejs¢ cyfrowych DI:

(1) Styki pasywne

Przyktadem stykow pasywnych sa: styki przekaznikow, stycznikow, wytacznikéw krancowych,

przyciskow, przetacznikow i tak dalej. Wspolny obwdd stykoéw przedstawiamy na ponizszym rysunku:

Serwonaped Serwonaped

24VDC 24VDC

rys. 4-3-13 Interfejs obwodu stykéw pasywnych

(2) Styki aktywne
Przyktadem stykow aktywnych sa czujniki fotoelektryczne, czujniki Halla, wyjscia tranzystorowe sterownikow

PLC itp.

Sterownik i Sterownik E
24VDC i Serwonaped 24VDC E
™ :
; — ] Serwonaped
I i 33K zgj’{, ﬁ EDIZJ
D12 :
s IR N
e [ e
= i = 1
! :
Polaryzacja NPN Polaryzacja PNP
rys. 4-3-14 Interfejs obwodu stykéw aktywnych
(3) Wejscie DI8

DIS to szybki kanat fotoelektryczny, ktory jest szybkim wejsciem cyfrowym DI. Wejécie DI8 moze rowniez
pehic¢ funkcje standardowego wejscia cyfrowego. Jesli wejscie DIS jest wykorzystywane jako kanat

fotoelektryczny o duzej czestotliwosci, to obwdd wejsciowy wyglada jak na ponizszym rysunku:
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Sterownik E Sterownik i
24VDC E Serwonaped AVDC i
] 1)
1 D18~ — T i Serwona
ped
] — |
E 33K Ezﬁii 4/; EDI&LJ
! DI8 ! L
! ! 33K —
: [ ] e [szms30]
1 ]
. IDIS-
= : = .
: '
Polaryzacja NPN Polaryzacja PNP

rys. 4.3.15 Schemat okablowania szybkiego wej$cia DI8
& Uwaga:
W obwodzie DI8 znajduje si¢ dioda, ktora zabezpiecza uklad przed nieprawidlowym okablowaniem.
Oprzewodowanie wykonujemy $cisle wedlug powyzszego schematu. Nieprawidlowe okablowanie lub
nieprawidlowe uzytkowanie moze spowodowa¢ uszkodzenie obwodu wewnetrznego.

%* Obwod DI8 domysSlnie akceptuje polecenia o amplitudzie 24V.

2 Obwdd wyjscia cyfrowego

Wyjscia cyfrowe ALM i DO1~DO4 obstuguja transoptory z wyjSciem w uktadzie Darlington’a, ktéry ma duza
zdolnos$¢ przewodzenia i moze bezposrednio sterowa¢ matym przekaznikiem. Takie wyjscie cyfrowe przenosi
wigksze obciazenia, izolowane transoptorem. Maksymalny prad obcigzenia nie powinien by¢ jednak wigkszy niz
50 mA.

(1) Wyjscie przekaznikowe

Uktad sterowania

Serwonaped

¥

i Z% -O

rys. 4-3-16 Interfejs obwodu przekaznika wyj$ciowego
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Zewnetrzne 5V-24V DC
Zewnetrzne 5V-24V DC
X Serwonaped .
Serwonaped ¢
Przekaznik nie
9 DO+ diody gaszagcej
10|DO1- 10| DO1-
Zewnetrzne 0V Zewnetrzne 0V

rys. 4-3-17 Bledy w okablowaniu obwodu wyj$cia przekaznika
&Uwaga: Przekaznik jest obciazeniem indukcyjnym, wiec nalezy rownolegle do obciazenia podlaczyé
diode gaszgca.

Jesli dioda gaszaca zostanie podiaczona odwrotnie, serwo naped zostanie uszkodzony.

(2) Izolowane transoptorem wyjscie cyfrowe

Serwonaped i Uktad sterowania Serwonaped E Uktad sterowania
i 24VDC E 24VDC
) 1
— : E 33K
/ 1 1 /. -
IR i | EZ4n
 I— — |
e A || 1] ]
1 — 1
! L i
1 - H =
Vo |
Polaryzacja PNP Polaryzacja NPN

rys. 4-3-18 Izolowany transoptorem obwaéd wyjsciowy
& Uwaga:
1. Parametry zewnetrznego zasilania i rezystora ograniczajacego prad w obwodzie,
musza by¢ dobrane tak aby nie uszkodzi¢ transoptora,
2. Maksymalne dopuszczalne napiecie i maksymalna obciazalnos¢ pradowa wewnetrznego obwodu
wyj$ciowego transoptora sa nastepujace:
Napiecie: max. 30V DC
Prad: max. 50mA DC
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4.3.5 Sygnaly i funkcje wyj$cia enkoderowego z podzialem czestotliwosci

Nazwa sygnatu Nr pinu Funkcja
PAO+ CN3-36
Wyjscie enkoderowe fazy A z podziatem czgstotliwosci
PAO- CN3-35
PBO+ CN3-34
Wspolny Wyjscie enkoderowe fazy B z podzialem czgstotliwosci
PBO- CN3-33
terminal
o PZO+ CN3-16
wyj$ciowy Wyjscie enkoderowe fazy Z z podziatem czgstotliwosci
PZO- CN3-17
(074 CN3-37 Wyjscie impulsowe fazy Z typu otwarty kolektor
CM CN3-30 Masa, odniesienie

Serwo naped przetwarza sygnat wejSciowy sprz¢zenia zwrotnego przez wewngtrzny uktad podziatu
czestotliwosci 1 wyprowadza go za posrednictwem rdznicowej magistrali wyjSciowej (wyjscie enkoderowe).
Obwdd interfejsu wyjsciowego mozna podzieli¢ na dwa rodzaje:

- odbiornik wyjsécia enkoderowego serwo napedu odczytuje sygnat za posrednictwem szybkiego wejécia
izolowanego

- odbiornik wyjsécia enkoderowego serwo napedu odczytuje sygnat za posrednictwem uktadu réznicowego,
Wezmy za przyklad wyjscie enkoderowe fazy A(PAO) z podzialem czgstotliwosci. Obwad interfejsu pokazano

na rysunku 4.3.19 i rysunku 4.3.20.

] 1
Serwonaped i E Kontroler
] ]
i i Transoptor wysokiej
H ' czestotliwo$ci
%PAO36 E i TS Xzflii
——/PAO 35 ; —
i |
' |
i I
] ]
] [}

rys. 4-3-19 Interfejs obwodu z odczytem fotooptycznym
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Serwonaped

—D—PAO 36

~——/PAO 35

Kontroler

Uktad réznicowy

.
LQ/

rys. 4-3-20 Interfejs obwodu z odczytem réznicowym
A Uwaga:
x  zalecany uklad odbiornika typ: AM26LS32
x  rezystor dopasowujacy o parametrach: 200Q/1/4W
Obwod wyjsciowy przetwornika podziatu czgstotliwosci fazy Z moze stanowi¢ wyjscie typu otwarty kolektor
(02), ktore bedzie odpowiednio modulowac sygnat wejsciowy. Dodatkowy kanat stuzy do bazowania lub
synchronizacji uktadu ruchu. Strong obwodu o wyzszym potencjale/przekaznika nalezy odseparowac od uktadu

odbiornika transoptorem.

5V-24V DC
Serwonaped ﬂ '
A4
3710z Transoptor
%\30 cM

rys. 4-3-21 Interfejs obwodu dla wyjs$cia sygnalowego OZ
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4.3.6 Okablowanie komunikacyjne

(1) Opis interfejsu
Interfejs komunikacyjny RS485 znajduje si¢ w ztaczu CNI1.
Ponizszy rysunek przedstawia uktad zaciskow ztacza CN1 (patrzac od strony czota gniazda).

Rysunek i opis zaciskow.

VCC_I

] GND

RS232-RXD —+-J]| |[C+— RS232-TXD

B- /”['(j E‘? A+

rys. 4-3-22 Zaciski zlacza CN1
Uwaga: Maksymalna obciazalnos¢ dla gniazda CN1 to 100mA. Jesli zapotrzebowanie na obciazenie jest

wiegksze niz 100 mA, nalezy skorzysta¢ z zewnetrznego zrédla.

4.3.7 Okablowanie dla integracji kilku serwo napedéw

Podtacz szeregowo zaciski wyjs$¢ alarmowych/btedu (ALM) poszczegdlnych serwo napedow, aby umozliwié
wykrycie alarmu np. za pomoca jednego zewngtrznego przekaznika.
Wyjscie alarmowe dziala w logice ujemne;j, czyli w chwili wystapienia bledu wyjscie ALM zostaje wylaczone.

1) Schemat potaczen kilku serwo napedéw dla zasilania 230V
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Zasilanie 3x230V AC
QF
l Ne'ke 'Wyiacznik
EMC | Filtr Stycznik KM1
Styk NO Styk przekainika
- RLY NO M
I Reczne
Reczne wytaczenie Cewka stycznika
wigczenie  zasilania KM1
zasilania
Kt Senvonaped Przekaznik 24V
—t bledu RLY
o

CN3

CN3

ALM+

ALM-

ALM+

ALM-

ov

rys. 4.3.23 Schemat polgczen kilku serwo napedéw dla zasilania 230V
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2) Schemat polaczen kilku serwo napgdow dla zasilania 400V

Zasilar

ie 3x400V AC

QF
1
AN JWy¢30217/K

Stycznik KM1

E MC—| Filtr

Styk przekaznika

i RLY NO
> [
1 Reczne
Reczne wylgczenie Cewka stycznika
wlgczenie  zasilania
zasilania

Senwonaped

KM1 Senwonaped Przekaznik *24V
L= bledu RLY
= ALM+

ALM+

ALM-

Senwonaped

ALM+

ALM-

ov

rys. 4.3.24 Schemat polaczen kilku serwo napedéw dla zasilania 400V

4.3.8 Dane enkoderéw absolutnych

Rodzaje Zakres wyjsciowy
Reakcja uktadu enkodera absolutnego wieloobrotowego
enkoderow Rozdzielczos¢ enkodera
po przekroczeniu dozwolonego zakresu
absolutnych wieloobrotowego
wieloobrotowy 16Bi - Dane zmieniajg si¢ na 0, po przekroczeniu gornej
1t
wartos$ci granicznej (+65535) dla kierunku w prawo
0~ +65535
- Dane zmieniajg si¢ na +65535, po przekroczeniu dolnej
jednoobrotowy 17Bit ) ) ) )
wartosci granicznej (0) dla kierunku w lewo
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Uzytkownik moze odczyta¢ potozenie bezwzgledne watu silnika podczas postoju poprzez protokot
komunikacyjny MODBUS (patrz 10.1.3), a pozycje watu silnika w czasie rzeczywistym mozna odczytywac z
wyjscia enkoderowego z podziatem czgstotliwosci PG.

(1) Instalacja ogniwa zasilajacego

Zainstaluj ogniwo baterii, aby byto mozliwe w kazdej chwili zapisanie warto$ci bezwzglednej pozycji watu.
W tym celu prosimy zakupi¢ wyprodukowany przez firm¢ Eura Drives specjalny kabel z obudowa na baterig.
Kolejne kroki instalacji baterii:

A: otworz pokrywe obudowy baterii.

B: zainstaluj baterig, jak na ponizszym rysunku:

Przewédd Wtyczka od
enkoderowy stronyrgnkodera

C: Zamknij obudowe ogniwa baterii
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(2) Wymiana baterii
Gdy napie¢cie ogniwa akumulatora spadnie do okoto 1,3V, na serwo napedzie pojawi si¢ komunikat ,,AL-19”
(zbyt niskie napiecie akumulatora). Mimo ze dane o pozycji sg nadal zapisywane, uzytkownik powinien
natychmiast wymieni¢ bateri¢, w przeciwnym razie dane o potozeniu zostang utracone, gdy napigcie baterii
spadnie ponizej warto$ci minimalnej. Zmien bateri¢ zgodnie z ponizszymi krokami:

a) Wymien baterig, kiedy serwo naped jest PODLACZONY DO ZASILANIA.

b) Po wymianie baterii zresetuj serwo naped, przytrzymujac wcisnigty przycisk ,,SET”, aby
wykasowa¢ komunikat ,,AL-19”.

¢) Wylacz i ponownie wlacz zasilanie serwo napedu. Jesli nie ma komunikatu o bledzie oznacza to, ze
wymiana baterii si¢ powiodta.
Uwaga:
1. Kiedy na serwo napedzie pojawi si¢ komunikat “AL-24" (zabezpieczenie podnapigciowe), mozna go
zresetowac tylko po ustawieniu napedu w pozycji HOME (reset mechaniczny pozycji).
2. Jesli uzytkownik nie chce wykasowaé¢ komunikatu “AL-24", nalezy ustawi¢ So-38 na bxxx0, oraz
kasowanie bledu enkodera w So-43. Przytrzymujac przycisk ,,reset” klawiatury wykasujemy btad
wyswietlany.
3. Funkcja So0-43 shuzy do ustawiania resetowania enkodera silnika, po wystapieniu jego bledu, pozostawiajac
komunikat na wyswietlaczu. Jesli uzytkownik chce wykasowaé komunikat z wyswietlacza musi przytrzymac

klawisz RESET.

(3) Zabezpieczenie przed nadmierna predkoscia enkodera

Po bledzie AL-46, dane wicloobrotowego enkodera sg btedne i enkoder musi zosta¢ zresetowany do zera.

Reset enkodera |Prediosd [Pozycjd [Momend
So0-43 Zakres Jednostka Fabryczna Oddziatywanie
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
Ochrona enkodera absolutnego |Predkosd [Pozycjd| [Momend
So0-38 Zakres Jednostka Fabryczna Oddziatywanie
Cztery parametry brak 0111 Skutek natychmiastowy
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Ochrona podnapigciowa ogniwa baterii

Wytgczona

Wigczona

Ochrona przed przekroczeniem predkosci

Wytgczona

— lo|w|l—|o|»

Wigczona

Typ btedu enkodera

Wytgczona

= =2le}

Wigczona

4.4 Okablowanie pomiedzy serwo napedem, a serwomotorem

Uwagi:

1. Numeracja w ponizszych opisach odnosi si¢ do etykiet wtyczek, ktorych oznaczenia sg standaryzowane dla

ujednolicenia dokumentacji i nie bgda dalej powtarzane.

2. Jesli uktad wtyczki jest niezgodny z rozkladem z instrukcji, nalezy postgpowac zgodnie z podanymi

oznaczeniami w dokumentacji;

W przypadku przygotowywania przewodow we wlasnym zakresie piny nie ujgte w ponizszej instrukcji moga

pozosta¢ niepodiaczone;

3. Opis 8-rdzeniowego ztacza enkodera bedzie identyczna dla dla enkodera inkrementalnego, nalezy tylko

usung¢ zaciski U, V, W, /U, /V, /W.

Prosimy o zwrdcenie szczegblnej uwagi na oznaczenia.

4.4.1 Okablowanie sprz¢zenia zwrotnego

1) Uktad dla enkodera absolutnego

Tabela 4.4.1 Uktad 7-pinowej wtyczki lotniczej enkodera absolutnego

Nr. Nazwa Funkcja
1 PE Uziemienie
2 VCC Zasilanie enkodera
3 GND Masa zasilania
4 BAT(+) Katoda baterii
5 BAT(-) Anoda baterii
6 PS Sygnat szeregowy enkodera absolutnego
7 /PS Sygnat szeregowy enkodera absolutnego
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2) Uktad dla enkodera inkrementalnego
Tabela 4.4.2 Uktad wtyczki DB15 enkodera inkrementalnego

Nr. Nazwa Funkcja
1 A Faza A enkodera
2 B Faza B enkodera
3 Z Faza Z enkodera
4 U Faza U enkodera
5 v Faza V enkodera
6 /A Faza /A enkodera
7 /B Faza /B enkodera
8 /7 Faza/ Z enkodera
9 /U Faza /U enkodera
10 N Faza /V enkodera
11 w Faza W enkodera
12 /W Faza /W enkodera
13 vCC Zasilanie enkodera
14 GND Masa zasilania enkodera
15 — Nie podtaczony

obudowa obudowa

Tabela 4.4.3 Uktad 15/17-pinowej wtyczki lotniczej enkodera inkrementalnego

Nr. | Nazwa Funkcja Uwagi:

1 PE Uziemienie

2 A Faza A enkodera
3 /A Faza /A enkodera
4 B Faza B enkodera
5 /B Faza /B enkodera
6 U Faza U enkodera
7 1e) Faza /U enkodera
8 v Faza V enkodera
9 N Faza /V enkodera
10 W Faza W enkodera
11 W Faza /W enkodera
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12 vCC Zasilanie enkodera

13 GND Masa zasilania enkodera

14 Z Faza Z enkodera

15 /Z Faza /Z enkodera

16 KTY+ | Sygnat z termistora silnika Silnik z kolierzem >180 posiadajg wtyki 17-pinowe.
17 KT- Sygnat z termistora silnika Uwaga: serwo naped nie obstuguje tej funkcji.

Tabela 4.4.4 Uktad 9-pinowej wtyczki lotniczej enkodera inkrementalnego z komunikacja

Nr. Nazwa Funkcja
1 PE Uziemienie
2 vCC Zasilanie enkodera
3 GND Masa zasilania enkodera
4 NC Nie podiaczony
5 NC Nie podiaczony
6 PS Sygnat szeregowy enkodera
7 /PS Sygnat szeregowy enkodera
8 KTY+ Sygnat z termistora silnika
9 KTY- Sygnat z termistora silnika

Tabela 4.4.5 Uktad 7-pinowej wtyczki lotniczej enkodera inkrementalnego z komunikacja

Nr. Nazwa Funkcja
1 PE Uziemienie
2 vCC Zasilanie enkodera
3 GND Masa zasilania enkodera
4 NC Nie podtaczony
5 NC Nie podtaczony
6 PS Sygnat szeregowy enkodera
7 /PS Sygnat szeregowy enkodera
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3) Uktad dla resolwera
Tabela 4.4.6 Uktad 15-pinowej wtyczki lotniczej resolwera
Nr. Nazwa Funkcja
1 PE Uziemienie
2 COS+ Sygnat réznicowy resolwera
3 NC Nie podiaczony
4 NC Nie podiaczony
5 COS- Sygnat réznicowy resolwera
6 NC Nie podiaczony
7 NC Nie podiaczony
8 NC Nie podiaczony
9 NC Nie podiaczony
10 SIN+ Sygnat réznicowy resolwera
11 NC Nie podtaczony
12 NC Nie podtaczony
13 SIN- Sygnat réznicowy resolwera
14 RE1 Sygnat zasilania /pobudzenia resolwera
15 RE2 Sygnat zasilania /pobudzenia resolwera

Tabela 4.4.7 Uktad 10-pinowej wtyczki lotniczej resolwera

Nr. Nazwa Funkcja
1 RE1 Sygnat zasilania /pobudzenia resolwera
2 RE2 Sygnat zasilania /pobudzenia resolwera
3 COS+ Sygnat r6znicowy resolwera
4 COS- Sygnat réznicowy resolwera
5 SIN+ Sygnat réznicowy resolwera
6 SIN- Sygnat réznicowy resolwera
7 KTY+ Sygnat z termistora silnika
8 KTY- Sygnat z termistora silnika
9 PE Uziemienie
10 NC Nie podiaczony
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4.4.2 Kable zasilajacy od serwo napedu do serwo silnika

a) Zasilajaca 4-rdzeniowa wtyczka AMP

©
S

Nr. Nazwa Funkcja

U Zotty Faza wejsciowa silnika
A% Niebieski Faza wejsciowa silnika
W Czerwony Faza wejsciowa silnika
PE ZbMo-zielony/czarny Uziemienie

b) Zasilajaca 4-rdzeniowa wtyczka lotnicza
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Nr. Nazwa Funkcja
1 PE Uziemienie
2 U Zotty
3 v Niebieski
4 W Czerwony

¢) Wtyczka AMP przewodu od hamulca

Nr. Nazwa Funkcja
1 + +24V DC
2 - -24V DC

d) Wtyczka lotnicza przewodu od hamulca

Nr. Nazwa Funkcja
1 + +24V DC
2 - -24V DC
3 — Brak
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4.5 EMC (kompatybilnos¢ elektromagnetyczna)

4.5.1 Definicja powiazanego terminu

Kompatybilnoé¢ elektromagnetyczna EMC: odnosi si¢ do zdolnosci sprzgtu elektrycznego i elektronicznego do
normalnej pracy w §rodowisku zaklocen elektromagnetycznych oraz nie oddzialywania na inne lokalne
urzadzenia. Urzadzenie lub system zazwyczaj emituje zaklocenia elektromagnetyczne, ktore nie powinny
wplywaé na zdolno$¢ innego sprzgtu do stabilnej realizacji swoich funkcji. Dlatego EMC obejmuje dwa
zagadnienia:

(1) Zaktocenia elektromagnetyczne generowane przez sprz¢t do otoczenia podczas normalnej pracy nie moga
przekroczy¢ okreslonych limitow;

(2) Urzadzenia pracujace w srodowisku gdzie wystgpuja zaklocenia elektromagnetyczne o okreslonych limitach
musza posiadac stopien odpornosci, to znaczy niewrazliwosci elektromagnetycznej pozwalajacy na normalng

pracg

4.5.2 Wymagania EMC dla srodowiska instalacji

Odpowiedzialno$¢ za zgodno$¢ systemu z wymogami dyrektywy EMC spoczywa na producencie/instalatorze
systemu w ktorym zainstalowano naped. Zgodnie z wymogami $rodowiskowymi aplikacje systemow

musza zapewnic:

- spetnienie wymogdow normy EN 61800-3: 2004 C2, C3 lub C4.

- system (maszyna lub urzadzenie), w ktérym zainstalowany jest napged musi posiada¢ oznaczenie CE.
Odpowiedzialno$¢ ponosi producent/instalator, ktory ostatecznie zmontuje system.

Nalezy sprawdzi¢, czy system (maszyna i urzadzenie) jest zgodny z dyrektywami europejskimi i spelnia

wymagania normy EN 61800-3: 2004 C2, C3 lub C4

Uwaga: W przypadku uzycia serwo napgdu w pierwszym srodowisku moze on powodowaé zaktdcenia radiowe.
W takim przypadku oprocz wymagan zgodnosci CE wymienionych w tej dyrektywie, instalator powinien

réwniez podjaé srodki zapobiegawcze przed tego typu zakldceniami.

4.5.3 Przewodnik instalacji i doboru akcesoriow peryferyjnych EMC

Zainstalowanie zewngtrznego filtra wejsciowego EMC (filtr sieciowy, dtawik) pomigdzy

serwo regulatorem, a zasilaniem moze nie tylko tlumi¢ zaklocenia elektromagnetyczne powodowane przez
otaczajace Srodowisko I oddziatujace na regulator serwo, ale takze zapobiegaé ingerencji

serwo regulatora na otaczajacy sprz¢t. Regulatory serii SD20 sg podzielone na uktady zewng¢trznym lub

wbudowanym filtrem. Przy instalacji filtrow EMC nalezy zwroci¢ uwage na:
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1) Przy stosowaniu filtra EMC nalezy $cisle przestrzega¢ wartosci znamionowych. Filtr EMC jest aparatem
elektrycznym kategorii I, dlatego tez uziemienie metalowej obudowy filtra powinno mie¢ dobry kontakt z
uziemieniem metalowym szafy instalacyjnej na jak najwigkszej powierzchni. Polaczenie musi by¢ pewne I o
dobrej przewodnosci. W przeciwnym razie moze doj$¢ do porazenia pradem i zmniejszenia efektywnosci
dziatania systemu EMC.

2) Uziemienie filtra EMC i przewdd PE serwo napedu musza by¢ potaczone z ta samg masa. W przeciwnym
razie oddziatywanie EMC urzadzenia bedzie wigksze..

3) Filtr EMC powinien by¢ zainstalowany jak najblizej strony wej$ciowej zasilania serwo napgdu.

4.5.4 Kabel ekranowany
Aby spetni¢ wymagania EMC wynikajace z oznaczenia CE, nalezy stosowac kable ekranowane. Przyktad

ekranowanego przewodu pokazano na ponizszym rysunku.

Czesc
przewodzgca

Izolacja

Ostona
izolacyjna

Aby skutecznie thumi¢ emisje¢ i przewodzenie zaktdcen czgstotliwosei radiowej, ekran kabla jest wykonany z
miedzi w oplocie. Ggsto$¢ oplotu miedzianego oplotu powinna by¢ wigksza niz 90%, aby zwigkszy¢ skutecznosé

ekranowania i przewodnos¢, tak jak pokazano na ponizszym rysunku:

Osfona Ekran z drutu Ekran z tasmy

izolacyjna miedzianego miedzianej 2yl
przewodzgce

TNIQISINERNENEN G,
e AN
SIIRIRK,

Izolacja
wewnetrzna

Wskazowki dotyczace instalacji:
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1 Zalecany jest kabel ekranowany symetryczny. Tego typu czterozylowy ekranowany kabel moze by¢ rowniez
uzywany jako przewdd silnikowy - wyjsciowy.

2 Kabel silnikowy i jego przewodd ochronny PE (ekranowany skretka) powinny by¢ jak najkrotsze, aby
zredukowaé promieniowanie elektromagnetyczne i zewnetrzny prad btadzacy oraz prad pojemnosciowy kabla.
Jesli kabel silnika ma ponad 100 metrow dhugosci, wymagany jest filtr wyjsciowy sinusoidalny, a powyzej S0m
dtawik silnikowy.

3 Zaleca sig¢, aby wszystkie kable sterownicze byly ekranowane.

4 Kable silnika nalezy uktada¢ z dala od innych kabli. Kable silnikowe kilku serwo napgdéw mozna uktadaé
obok siebie.

5 Zaleca si¢ uktadanie kabli silnika, kabli wejsciowych zasilania i kabli sterowania w r6znych kanatach. Aby
unikna¢ zaktocen elektromagnetycznych spowodowanych szybka zmiang napigcia wyjsciowego serwo napedu,
kabli silnika. Jesli zachodzi przymus ulozenia rd6znych kabli obok siebie to odcinki powinny by¢ jak
najkrotsze.

6 Jesli kabel sterujacy ma przebiegaé w poprzek kabla zasilajacego, upewnij si¢, ze sa one utozone pod katem
bliskim 90 °. Nie wolno przecina¢ kablami samych napedow.

7 Kable wejsciowe i wyjsciowe serwo napedu oraz kable sygnatowe niskonapigciowe (takie jak kabel
sterujacy) powinny by¢ utozone wzglgedem siebie pod katem prostym, a nie rownolegle.

8 Filtry, serwo napedy i silniki powinny by¢ prawidtowo i pewnie podiaczone do systemu (maszyny lub
urzadzenia), z podiaczong ochrong przed porazeniem od czgsci przewodzacych, a ich punkty stykow powinny

by¢ jak najwigksze, przewodzace i pewne (najlepiej poztacane).
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V Obsluga i parametryzacja

5.1 Opis klawiatury
5.1.1 Instrukcja obshlugi klawiatury

SON —1—[1 COde———F—ALM
o ™0 ™V [0 | | wyswietiacz LD
r 0 wuu
4 przyciski
@ @ @ @ ———sterujgce
MODE A v 4 — 4 identyfikatory
przyciskow

Rys. 5-1-1 Klawiatura serwo regulatora

Identyfikator Nazwa Funkcja
Swiecaca dioda ) )
SON Informuje ze serwo jest wlaczone
LED (zielona)
Swiecaca dioda ) )
ALM Informuje ze wystapit blad serwo napgdu
LED (czerwona)

Wyswietlacz LCD (5-znakowy, 7-linii na znak). Wy$wietla kody funkcji,
PANEL Wyswietlacz LCD
wartosci funkcji 1 wartosci eksploatacyjne serwo napedu.

1. Przetaczanie migdzy grupami funkcyjnymi.

MODE Przycisk trybu
2. Wyswietlanie po kolei kodow usterek.
1. Wci$nij przycisk UP, aby zwigkszy¢ wyswietlang
wartos$¢,
N 2. Ciagte naciskanie przycisku UP przez 0,5s, powoli zwigksza ustawiang
Przycisk gora wartos¢,
(UP) _ o _ : .
3. Ciagte naciskanie przycisku UP przez 1s, szybko zwigksza ustawiang
wartos$¢,
4. START do przodu w trybie joggowania.
v Przycisk dot 1. Wci$nij przycisk DOWN, aby zmniejszy¢ wyswietlang
(DOWN) wartos$¢,

2. Ciagte naciskanie przycisku DOWN przez 0,5s, powoli zmniejsza ustawiang
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warto$¢,
3. Ciagle naciskanie przycisku DOWN przez 1s, szybko zmniejsza ustawiana
warto$¢,

4. START do tylu w trybie joggowania.

Przyciski funkcji:

(SET) shift/set

1. Ciagte naciskanie przycisku przez 0,5s, powoduje wejscie do trybu ustawiania
parametrow

2. Nacisnigcie tego klawisza moze przesunaé kursor w lewo, co nastepnie
pozwala zmienia¢ ustawienia parametrow (migajacej cyfry) za pomoca klawiszy
strzatek,

3. Ciagte naciskanie tego klawisza przez 0,5s, powoduje zatwierdzenie aktualnie
ustawionej wartosci funkcji,

4 Ciagte naciskanie tego klawisza przez 2s, resetuje btad

5.2 Procedura obstugi klawiatury

5.2.1 Przechodzenie pomi¢dzy grupami funkeji

Weiskamy

przycisk MODE

Wigczenie zasilania
Tryb wyswietlania
statusu

Weiskamy
przyctsk MODE
L o - U Tryb monitorowania

Weiskamy
przycisk MODE

-
Sol-188
: Weciskam

przycisk MO}bE

P o 8 3 @ Gféwne funkcje

Weciskamy

przycisk MODE

H O U 0 @ Parametry silnika

Weciskamy
przycisk MODE

p L B 8 Whudowane parametry

PLC iwirtualnej osi CAM
MODE przyc:sk MODE

Weciskamy
CIMEnT—

Funkcje pomocnicze

Rys. 5-2-1 Przechodzenie pomiedzy sekcjami parametréw
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Po wiaczeniu obwodu gtdéwnego/zasilania na klawiaturze wyswietlany jest komunikat statusu serwomechanizmu
zgodnie z nastawg w kodzie S0-09, ktdrej warto$¢ fabryczna okresla predkosé wyjsciowg serwomechanizmu.
Zawarto$¢ wyswietlacza mozna przelaczaé pomigdzy sekcjami funkcji monitorowania (Lo- oo), funkcji
pomocniczych (So- oo), funkeji gtéwnych (Po ooo), parametréw silnika (Ho ooo) i wbudowanych parametrow
PLC wirtualnej osi (PL ooo), poprzez naciskanie przycisku MODE. Jesli wystapi komunikat btedu, jego biezaca

warto$¢ bedzie wyswietlana cyklicznie podczas przewijania menu.

5.2.2 Instrukcja parametryzacji

(| ‘m ) () || Przyktadem bedzie tutaj funkcja Po001.
‘- 0 U U 0 Przedstawiony na rysunkach znak bez wypetnienia w rzeczywistosci jest

migajacym znakiem ktory mozna zmieniac.

5w niniejszej instrukcji przedstawiony cztery tryby zmiany parametrow.

':?“:I I:I I:I I:I I:I ‘kwadraty reprezentujg znaki operacyjne na klawiaturze

m tryb jednej funkcji (jesli nie ma specjalnych instrukcji, oznacza to ze wszystkie 5-znakow jest

przyporzadkowane do tej funkcji)

O] OO O O O tryb jednej funkeji oznacza, ze pieé cyfr reprezentuje jedna funkcje/parametr.

Q

Przyktad:
Np. 1: Zadeklarowana 1 predkos¢ wewngtrzng (bieg 1) Pol113=10000br/min, na wyswietlaczu obrazuje:

(Rozdzielczos$¢ zadawania 0.1 obr/min). Realnie ustawiona warto$¢
0OV OV DY O

0|0 0 P (0 |odpowiada wartosci Pol13=10000br/min.

Np. 2: Zadeklarowana 2 predkos¢ wewngtrzng (bieg 2) Po114=-10000br/min, na wyswietlaczu obrazuje:

] n ‘-‘ n @CD (Rozdzielczo$¢ zadawania 0.1obr/min). Realnie ustawiona warto$¢ odpowiada

0, 0. L0, L0, (0 | wartosci Poll4=-10000br/min.

Uwaga: jesli §wiecg si¢ wszystkie kropki dziesigtne, oznacza to ze aktualna warto$¢ jest ujemna.

m Tryb dwoch funkeji

d oooo
Y

tryb dwoch funkcji, gdzie znak “d” symbolizuje tryb dwdch funkcji, a kolejno po dwa

znaki to reprezentacja wartosci kazdej z tych funkcji,
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X 1Y symbolizuja oddzielnie regulowane wartosci poszczegoélnych funkcji.

Przyktad:

Np.: Po odpowiada za funkcjonalno$¢ wejscia DI1 gniazda CN3 — 18 ktére ma by¢ resetem bledu. Obraz funkcji
na wyswietlaczu bedzie nastgpujacy:

’ 3] 0
0 U () || Warto$¢ ktora ustawiamy w kodzie Po bgdzie wynosita X=1

m Tryb czterech funkcji

Tryb czterech funkcji oznacza, ze kazdy znak z wyjatkiem pierwszego jest znakiem
b oooo

D C B A [oddzielnie regulowanym dla wartosci poszczegolnych funkeji. Znak “b” oznacza tryb

czterech funkcji.
A, B, C, D symbolizuja oddzielnie regulowane wartosci poszczegolnych funkeji.
Np .: w trybie pozycjonowania wybierany jest typ polecenia impulsowego SIGNAL+PULS ktoérych wzajemno$é
definiuje kierunek. Jesli chcemy wybrac opcje zmiany kierunku poprzez SING/OFF lub PULS/OFF to w kodzie
P0300 dla ostatniej cyfry ustawiamy wartos¢ 1. Obraz funkcji na wy$wietlaczu begdzie nastepujacy:

RS BT o B N

0 U U U 0 | Wartos¢ ktora ustawiamy w kodzie Po300 bgdzie wynosita A=1

m Tryb stronicowy funkcji

OOt Pierwszy znak (E) okresla strone, pozostale znaki stuza do aktualnej edycji
EDCBA

warto$ci.

Np.: ustawienie przyktadowej pozycji HOME, odbywa si¢ w kodzie Po136 =131072, a rzeczywisty obraz

o

wys$wietlacza jest nastepujacy:

Cl«
hd

SET

'
cd
(=3
(==
cd
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Zakres
Funkcja Nazwa obejmowania
L o . Vd o . 77—
Wejsciowe zrédfo trybu sterowania i jego kierunku
Zakres ustawien Jednostka Nastwa fabryczna Efekt
Po001 Dwa parametry brak 1.0 Po restarcie
- ANy AN
Wekazuje zakres Jednostka fizyczna Pokazuje wartosé gfn’gﬁ’fngz ;J'L’jyevfgja
parametru. Zmienianego parameru fabryczng funkcji resecie zasilania

Uwaga: zakres obejmowania oznacza tryb sterowania, dla ktérego parametr jest dostepny
Speed | tryb sterowania predkoscia; tryb pozycjonowania; tryb sterowania momentem.

5.3 Procedura obslugi klawiatury

5.3.1 Przyklad procedury dla trybu monitorowania

Jako przyktad wykorzystano funkcje Lo-14 (wyswietlanie stanu DIS ~ DIS):

Podanie zasilania

Wyswietlany status

@ Naciskamy przycisk
MODE

3 :: Wyswietlany tryb

G] Naciskamy przycisk A

- q Status wejs¢
cyfrowych DI5~DI8

H

Naciskamy przez 0,5s
przycisk SET

BIBIGI0Ig

Zewnetrzna aktywacja
wejscia DI5
Zmiana statusu wejscia
cyfrowego DI5

Zewnetrzna dezaktywacja
wejécia DI5

)
=)

Powrét statusu wejscia
cyfrowego DI5

Naciskamy przycisk
MODE

o[ 1] e

rys. 5-3-1 Wys$wietlanie trybu monitorowania wejs¢
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5.3.2 Przyklad wyswietlenia funkcji pomocniczych

Jako przyktad wykorzystano funkcje So-14 (run JOG):

Podanie zasilania
8 Wyswietlony status
. Naz:/skamy przycisk
MODE
..: 8 m Wyswietlany tryb

. Naciskamy przycisk
MODE

Funkcje pomocnicze

[z] Naciskamy przycisk
A do SO-14

q Funkcja start JOG

@ Naciskamy przez
0,5s przycisk SET

Wyswietlone JOG, wewnetrzny
status gotowosci

[z] Naciskamy przycisk A

Slolll | [omomas
SB | silnik pracuje w prawo

(¥]) Naciskamy przycisk ¥

0 [ Miga J.O.G, a
LB silnik pracuje w lewo

. Nac/skam y przycisk

..:n. Powrét do So-14

rys. 5-3-2 Funkcja Run JOG

5.3.3 Zmiana gléwnych funkcji

Jako przykltad wykorzystano funkcje Po0O1:
Kiedy w Po001.Y=0, deklarujemy kierunek obrotow silnika w prawo/do przodu/zgodnie z ruchem wskazoéwek

zegara. Kiedy w Po001.X=3, deklarujemy wybor trybu sterowania predkoscig wejsciem analogowym.
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1 Podanie zasilania
W I 8 Wyswietlony status
@ Naciskamy przycisk MODE

L 8 s Wyswietlany tryb

@ Naciskamy przycisk MODE

[8 8 Funkcje pomocnicze

@ Naciskamy przycisk MODE
3 @ Gféwne funkcje

Naciskamy przycisk
(&) ™A do Po0ot
P m] 8 8 Wybor wejsciowego zrodfa trybu
| sterowania i kierunku obrotéw

@ Naciskamy przez
0,5s przycisk SET

8 Fabrycznie tryb
wewnetrznego rejestru

@ Naciskamy przycisk A do 3

Wybér trybu analogowego
sterowania predkoscia

() Naciskamy przycisk SET
d g 3 Fabrycznie kierunek
A 1=l w lewo

(¥) Naciskamy przycisk ¥

8 Wybieramy kierunek
d w prawo

Naciskamy przez.
(1) 055 prayeisk SET

P s 8 Powrét do Po001

Rys. 5-3-3 Procedura zmiany parametrow

Jesli warto$¢ funkcji jest dtuzsza niz 5 cyfr, zmiany wprowadza w sposob przedstawiony
ponizej:

Jako przyktad wykorzystano funkcj¢ Po123 gdzie ustawiamy warto$¢ pozycji nal00000000:

Podanie zasilania

Grupa parametréw
petli predkosci

Naciskamy przez 0,5s
przycisk SET

Wyswietlamy niski
bit pozycji

‘I’Naciskamy przycisk SET

Wyswietlamy $redni
bit pozycji

III Naciskamy przycisk SET

Wyswietlamy wysoki
bit pozycji

rys. 5-3-4 Procedura zmiany pozycji Home
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VI START

System serwo sktada si¢ z serwo napedu, silnika i sprzgzenia zwrotnego (np. enkodera)

Serwonaped
Polecenie Siinik
wejsciowe Kontrola
’ Hx et =X et %) petl (M)
- pozycji predkosci pradu
i Sprzezenie Sprzezenie
ggg%ﬁeme predkosci pradu

Przeliczenie
na predkosc¢

Enkoder

Biorac pod uwage rodzaje polecen i charakterystyke pracy w serwo napgdach wyrdézniamy trzy typy pracy: z
kontrola potozenia/pozycji, z kontrola predkosci i kontrola momentu

obrotowego.

W trybie sterowania potozeniem warto$¢ docelowa pozycji watu silnika zadajemy poprzez podanie tacznej liczby
impulsow o jakie naped ma zostaé¢ przesunigty. Tryb kontroli pozycji $cisle kontroluje potozenie i predkosé. Jest
zwykle uzywany w tzw. urzadzeniach pozycjonujacych. To najczgéciej uzywany tryb pracy serwo napedu,
majacy zastosowanie w réznego rodzaju mechanicznych ramionach, frezarkach, grawerkach, obrabiarkach
sterowanych numerycznie (CNC) itp.

W trybie sterowania predkoscig warto$¢ zadana jest kontrolowana przez wejscie Al, wejscie DI
(motopotencjometr) lub za posrednictwem magistrali komunikacyjnej. Tryb ten jest zwykle uzywany w
aplikacjach gdzie wymaga si¢ utrzymania stabilnej predkosci zadanej. Przyktadem moze by¢ maszyna do
grawerowania i frezowania, gdzie kontrolery osi korzystaja z trybu pozycjonowania, a serwo naped narzedzia
korzysta z trybu sterowania pr¢dkoscia.

W trybie sterowania momentem warto$¢ zadana jest kontrolowana przez wejscie Al, lub za posrednictwem
magistrali komunikacyjnej. Ten tryb jest uzywany gtéwnie w urzadzeniach nawijajacych i odwijajacych o

surowych wymaganiach dotyczacych doktadnosci napr¢zenia.
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Sprawdz przed
uruchomieniem

Poprawnogc TAK
spasowaria
silnik serwonaped?

NIE
TAK Czy znany 'Do"f‘f L
parametry silnika? Faniane.
NIE
Ustawiarmy Indetyfilujemy
parametry gty
silnika

]

Badanie
pofoZenia waty

Parametryzacja
serwonapedu

Uruchomienie
senwo

Zatrzymanie
Sewo

Uwaga:
Upewnij si¢, ze uktad serwo dziata poprawnie bez obcigzenia, a w kolejnym kroku podtacz obcigzenie do
silnika.
Po wymianie serwo silnika, jesli nie znamy kata elektrycznego enkodera i prawidlowej kolejnosci podtaczenia
faz silnika mozemy sprawdzié, czy silnik serwo dziata poprawnie, uzywajac funkcji elektroniczne;j
identyfikacji kata. Przed przystapienie do elektronicznej identyfikacji kata nalezy wykona¢ nastepujace
czynnosci:

1. Poda¢ rzeczywista moc silnika,

2. Upewnic¢ sie, ze przewod enkodera serwo silnika jest prawidtowo podiaczony,

3. Upewnic sie, czy silnik serwo jest uziemiony,

4. Upewnic sig, ze serwo jest w stanie OFF (nieaktywny)
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Dla So-25 = 3, wprowadzamy rzeczywista moc silnika do serwo napgdu, a nastgpnie okreslamy parametry.

Moc silnika
HoO11 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 0.01kW — Skutek natychmiastowy
Elektroniczna identyfikacja silnika
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~10 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: brak identyfikacji parametrow silnika

1: identyfikacja rezystancji, indukcyjnosci i liczby par biegunow uzwojen silnika oraz kqta
instalacji enkodera

2: blokada watu silnika

So0-25 |3: identyfikacja rezystancji, indukcyjnosci i sity elektromotorycznej (EMF) silnika

4: identyfikacja rezystancji, indukcyjnosci, liczby par biegunow uzwojen silnika i sity
elektromotorycznej (EMF) silnika oraz kqta instalacji enkodera

5~8: zarezerwowane

9: identyfikacja momentu obrotowego silnika

10: zarezerwowane

11: identyfikacja liczby par biegunow uzwojen silnika oraz kqta instalacji enkodera

Szczegoly w rozdziatach 6.6.101 6.6.11

AKiedy ustawimy So-25=1, przejdz do trybu sterowania impulsowego JOG - So-14 (patrz rozdz. 6.1.5).

automatyczne testowanie, a panel wyswietli migajacy komunikat ,,TEST”. Po zakonczeniu identyfikacji panel

Woecisniecie i przytrzymanie dla So-14 przez 0,5s przycisku SET spowoduje ze system rozpocznie

powrdci do interfejsu So-14, a kat elektryczny zostanie zapisany w Ho018. Jesli kolejnosé

zyl przewodu jest nieprawidlowa, panel wyswietli btad AL-05. Odlacz zasilanie i zmien kolejnos¢ zyt.

Nastepnie powtdrz identyfikacj¢ kata elektrycznego, tak aby alarm nie wystapit.

Uwaga: Jesli alarm wystepuje przez caly czas, wykonaj nastepujace czynnosci:

1.

Sprawdz czy naped nie jest uszkodzony. Jesli jest uszkodzony, nalezy naped wysta¢ do autoryzowanego

serwisu celem jego naprawy.

2.

Jesli naped nie jest uszkodzony, sprawdz czy kolejno$¢ zyt w przewodzie enkoderowym jest

prawidtowa;

3.
9.

Jesli serwo naped sygnalizuje inne bledy podczas procesu identyfikacji, zapoznaj si¢ z rozdzialem
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4. W Ho018 zapisana jest liczba impulséw przesunigcia osi silnika. Przyktad: liczba impulséw na jeden obrot
enkodera to: 2500impulsy (przed zwielokrotnieniem), co oznacza ze 2500 impulsy odpowiadaja 360 °. Jesli
warto$¢ Ho018=1515, to kat przesunigcia wynosi watu silnika wynosi 218,16°. Podany kat jest pozycja montazu
enkodera wzglgdem aktualnej pozycji watu. Dopuszczalne odchylenie warto$ci zapisanych impulséw

w Ho018 wzgledem wartosci rzeczywistej wynosi = 15 impulsow.

6.1 Ustawienia podstawowych parametréw

6.1.1 Przed STARTEM

Prosimy o sprawdzenie czy cate okablowanie zostato wykonane i jest poprawne.

L. ) Uwaga! Zaciski L1C i L2C
Podtaczy¢ zaciski L1 (R), L2 (S), L3 (T) serwo napedu do obwodu zasilania

1 pozostajg wolne dla
glownego.
zasilania 400V AC .
Polaczy¢ zaciski U/V/W serwo napedu z zaciskami U/V/W serwo
2 silnika.
Sprawdz, czy wszystkie przewody sterujace sa prawidtowo podtaczone tacznie z
3 sterowaniem hamulca silnika oraz czy funkcje ochronne i zabezpieczajace dziataja
prawidlowo.
4 Serwo naped i silnik musza by¢ w sposdb pewny uziemione.
s Kiedy chcemy korzystac¢ z zewngtrznego rezystora hamujacego nalezy usuna¢ zworke

spomiedzy zaciskow B2 i B3.

1 W serwo napedzie nie moze by¢ materiatdw zelaznych ani innych ciat obcych.
W poblizu serwo napedu i rezystora hamujacego nie moga si¢ znajdowac substancje

2 tatwopalne.

3 Silnik serwo musi mie¢ pewne i niezawodne potaczenie z elementami napedzanymi.

6.1.2 Podanie zasilania

1) Podanie zasilania na obwdd sterujacy i obwod gtowny.
Prosz¢ podlaczy¢ przewody zasilajace do L1(R), L2(S), L3(T).

* Wlaczy¢ zasilanie obwodu sterujacego i obwodu glownego. Jesli wskaznik napigcia magistrali nie
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sygnalizuje nieprawidtowosci, a na klawiaturze wyswietla si¢ komunikat ,,0”, oznacza to, ze serwo naped jest
aktywny.

« Jesli na klawiaturze wyswietlany jest komunikat ,,AL-xx”, zapoznaj si¢ z

rozdziatem 9

2) Zmiana stanu S-ON (aktywacji/odblokowania napedu)

Serwo napedy serii SD20 obstuguja dwa tryby zmiany stanu S-ON:

- rejestrem wewnetrznym,

- listwa sterujaca DI

Dla trybu rejestru wewnetrznego uzytkownik moze zmieni¢ stan S-ON za pomoca wewnetrznych parametrow
Po004 i Po100.

Dla trybu listwy sterujacej uzytkownik przypisuje funkcje wejscia cyfrowego DIx=1 (S-ON). Naste¢pnie

zmieniajac stan wejsciami peryferyjnymi (z PC, PLC, zewnetrzne styki itp.) zmieniamy stan S-ON.

Tryby aktywacji serwo (S-ON) [Speed |Position [Torqud
P0004 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~7 brak 0 Po restarcie zasilania

0: Zewnetrznym stykiem poprzez wejscie listwy sterujqgcej serwo napedu przypisanego do funkcji SON-I.
1: Wewnetrznym rejestrem. Zmiana stanu deklarowana w funkcji Po100.
2: Tryb 1 - 2-przewodowy 3. Tryb 2 - 2-przewodowy 4. Tryb 1 - 3-przewodowy
5. Tryb 2 - 3-przewodowy 6. Tryb impulsowy 7. Podaniem zasilania

Wewnetrzny rejestr SON-1 lSpeeai lPositi0n| |T0rque|

Po100 Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt

0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: SON-I jest w stanie zablokowania
1: SON-I jest odblokowany

W trybie sterowania pr¢dkoscia i momentem mozemy wybiera¢ dodatkowe tryby sterowania pracg serwo napedu
sposrdd: 2 trybow sterowania 2-przewodowego, 2 trybow sterowania 3-przewodowego i sterowania
impulsowego.
Uwaga: FWD (warto$¢ wejscia DIx=23), REV (warto$¢ wejscia DIx=24), X (warto$¢ wejscia DIx=0) stanowia
trzy oddzielne sygnaty wejs¢ cyfrowych.

(1) Tryb 1 — sterowanie 2-przewodowe

Jest najpopularniejszym trybem sterowania. Kierunki pracy silnika sa kontrolowane przez zaciski FWD i REV.
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Serwonaped
K1

FWD
K2

REV

GP

Tabela 6.1.1 Zdefiniowanie stanow wejs¢ cyfrowych (0: otwarty, 1: zamknigty)

K1 K2 Polecenie pracy
0 0 Stop
0 1 Praca w lewo
1 0 Praca w prawo
1 1 Stop

(2) Tryb 2 — sterowanie 2-przewodowe

FWD jest zaciskiem listwy aktywujacym pracg, REV jest zaciskiem okreslajacym kierunek wirowania

Serwonaped
K1

FWD
K2

REV

GP

Tabela 6.1.2 Zdefiniowanie stanow wejs¢ cyfrowych (0: otwarty, 1: zamknigty)

K1 K2 Polecenie pracy
0 0 Stop
0 1 Stop
1 0 Praca w prawo
1 1 Praca w lewo

(3) Tryb 1 — sterowanie 3-przewodowe
Warunkiem aktywacji kierunku FWD lub REV jest aktywny zacisk X (zwarty). Zaciski FWD i REV nie moga

by¢ aktywne w chwili podania polecenia zatrzymania nape¢du ktore nastgpuje na skutek przerwania obwodu
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wejscia X.

Nalezy tutaj aktywowac funkcje kontroli krawedzi zbocza.

Serwonaped
K1
- FWD
K2
- REV
K3
L. X
GP

K1: impulsowo praca w prawo, K2: impulsowo praca w lewo K3: impulsowo STOP poprzez styk NC

(4) Tryb 2 — sterowanie 3-przewodowe

Zwarty zacisk X to warunek zezwolenia na prace. Polecenie uruchomienia jest podawane przez zacisk
impulsowy FWD, a kierunek silnika jest okreslany wejsciem REV.

Zacisk FWD nie moze by¢ aktywny w chwili podania polecenia zatrzymania nap¢du ktore nastgpuje na skutek
przerwania obwodu wejscia X.

Styk K2 jest zamknigty, silnik pracuje w lewo. Styk K2 jest otwarty, silnik pracuje w prawo.

Serwonaped
K1
- FWD
K2
REV
K3
T, X
GP

(5) Sterowanie impulsowe

Zaciskiem FWD aktywujemy impulsowo pracg silnika w prawo. Po wyzwoleniu impulsu silnik zaczyna
pracowaé w prawo, po ponownym wyzwoleniu impulsu silnik zostaje zatrzymywany. Zacisk funkcjonalny REV
dziata identycznie, tylko ze dla kierunku wirowania w lewo. Dla pracy w danym kierunku podanie impulsu

kierunku przeciwnego spowoduje zmiang kierunku wirowania. Aktywowac nalezy kontrol¢ krawedzi zbocza.
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Serwonaped
K1
T, FWD
K2
REV
GP

6.1.3 Ustawienia parametréw

1) Parametry serwo silnika

Parametry serwo silnika obejmuja: napigcie znamionowe, prad znamionowy, sygnaty enkodera, znamionowa

predkos¢ obrotowa, liczbe par biegunow, rezystancje fazows, indukcyjno$é, moment bezwtadnosci, site

przeciwelektromotoryczna, napigcie sieciowe itp. Prosimy potwierdzié¢, zgodno$¢ ustawionych parametrow

z parametrami silnika. To zapewni stabilng prace silnika i zapobiegnie ewentualnemu jego uszkodzeniu. Dla So-

48=1, parametry silnika mogg by¢ zmieniane w poszczegolnych kodach r¢cznie. Ponizej lista kodow:

Parametry Ustawienia parametrow serwo silnika [Speed Position| [Torquéd
serwo silnika|  Kody
Okreslenie funkcji [jednostka]| Zakres ustawien Funkcja Efekt
funkcji
Ho000 Napiecie znamionowe [V] 0~30000 Napiecie znamionowe Skutek natychmiastowy
Ho001 Prqd znamionowy [0.14] 0~30000 Prqd znamionowy | Skutek natychmiastowy
Ho002 | Maksymalne obroty [obr/min] 0~32000 Maksymalne obroty | Skutek natychmiastowy
Ho003 | Znamionowe obroty [obr/min] 0~32000 Znamionowe obroty | Skutek natychmiastowy
Ho004 | Liczba par biegunow [pary] 1~30 Liczba par biegunow | Skutek natychmiastowy
Ho005 | Rezystancja fazowa [10°Q] 0~65535 Rezystancja fazowa | Skutek natychmiastowy
Indukcyjnosc osi-D Indukcyjnosc osi-D
Ho006 0~65535 Skutek natychmiastowy
(wzdtuznej) [10°H] (wzdluznej)
Indukcyjnosc osi-Q Indukcyjnosc osi-Q
Ho007 0~65535 Skutek natychmiastowy
(poprzecznej) [10°H] (poprzecznej)
Ho008 | Skuteczna wartosé¢ liniowego 0~30000 Skuteczna wartos¢ | Skutek natychmiastowy
napiecia wstecznej sity liniowego napigcia
elektromotorycznej EMF wstecznej sity
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elektromotorycznej
[0.1V/1000 obr/min]
EMF
0
Bezwtadnos¢ silnika
Ho012 ~ Bezwtadnosé silnika | Skutek natychmiastowy
[10kg*m2]
2147483647
0
Rozdzielczos¢ enkodera Rozdzielczos¢
Ho0l16 ~ Skutek natychmiastowy
[imp./obr.] enkodera
2147483647
-2147483647
Kqt przesuniecia enkodera Kqt przesuniecia
Ho018 ~ Skutek natychmiastowy
[liczba impulsow] enkodera
+2147483647
o o Wrazliwosé na
Hol2] | Wrazliwos¢ na przecigzenia 1~30000 L Skutek natychmiastowy
przecigzenia

Parametry silnika mozna samodzielnie zadeklarowa¢ zgodnie z danymi tabeli. Przy okazji prosimy o zwrdcenie
uwagi na nastgpujace aspekty:

1. Dla So-48 = 1, istnieje mozliwo$¢ samodzielnej edycji grupy H. Jesli zastosowano enkoder fotooptyczny, w
Ho016 wpisujemy rozdzielczo§¢ enkodera*4, jesli zastosowano enkoder z komunikacja, w Ho016 wpisujemy
wprost zadeklarowang rozdzielczo$¢.

Po zakonczeniu elektronicznej identyfikacji, kat montazu enkodera jest zapisywany w Ho018. W rozdziale 6.0
opisano sposob dzialania identyfikacji kata montazu.

2. Poszczegdlne parametry silnika dla r6znych producentéw i modeli silnikdw mogg si¢ réznic.

Przed uruchomieniem nalezy sprawdzié, czy parametry zadeklarowane sg zgodne z rzeczywistym silnikiem.

3. Zmiany w kodzie Ho121 odpowiadaja za zabezpieczenie przecigzeniowe silnika w odniesieniu do
nagrzewania si¢ silnika. Im wigksza wartos¢ tym czas od wykrycia przecigzenia do wylaczenia bedzie dtuzszy
(wigksze nagrzewanie).

4. Parametry silnika sg ustawiane przez producenta. Prosimy ich nie zmienia¢ samodzielnie. Jesli system
ulegnie uszkodzeniu, poniewaz uzytkownik zadeklarowat niewtasciwe parametry silnika lub zamienit silnik na

niestandardowy, to gwarancja nie zostanie uznana.

2) Zmiana kierunku obrotéw serwo silnika
Domyslnie ustawiony kierunek ,,w lewo” to obroty przeciwne do ruchu wskazoéwek zegara, patrzac od strony
watu serwo silnika. Wartos¢ fabryczna Po001.Y=1. Kiedy zmienimy Po001.Y=0, obroty

zmienimy ,,w prawo” ktdre sg zgodne z ruchem wskazowek zegara, patrzac od strony watu serwomotoru.
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Po001.Y=1, obroty w lewo Po001.Y=0, obroty w prawo

3) Ustawienia hamulca

Hamulec postojowy to konstrukcja, ktora zapobiega przemieszczaniu si¢ walu serwomotoru, kiedy serwo naped
jest w stanie nieaktywnym. Hamulec utrzymuje silnik w pozycji zablokowanej, tak aby ruchome cz¢sci maszyny
pozostaly nieruchome. Niepozadany ruch moze by¢ wywolany grawitacja lub sitami zewnetrznymi. Funkcja
hamulca postojowego (luzownika) ma zastosowanie tylko dla silnikow serwo z zamontowanym hamulcem.

a) Okablowanie obwodu hamulca;

Ogolnie stosowany obwdd hamulca elektromagnetycznego:

Serwonaped

Cewka przekaznika
sterujgcego hamulcem

+24V DCT_

T

CN3
S<c

Zasilacz
24V DC

Styki NO przekaznika
sterujgcego hamulcem

Opis:
1. Wbudowany na silniku hamulec elektromagnetyczny sluzy wylacznie do blokowania walu zatrzymanego
silnika (zablokowanie watu).

2. Elektromagnetyczna cewka hamulca ma rozrézniona biegunowos¢. Nalezy na to zwroci¢ uwage podczas

okablowania.
3. Zasilanie hamulca elektromagnetycznego musi by¢ dostarczone z zewnetrznego zrédla. Wartos¢

napiecie cewki hamulca wynosi 24VDC (= 10%), a pobierany prad okreslamy zgodnie z danymi tabliczki
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znamionowej hamulca. Ponadto nie wolno uzywacé tego samego zrédla zasilania do hamulca
elektromagnetycznego i do zasilania ukladu sterowania.

b) Oprogramowanie dziatania hamulca elektromagnetycznego;

W przypadku stosowania hamulca elektromagnetycznego jedno w wyj$¢ cyfrowych DO napedu nalezy ustawic

do realizacji nastegpujacej funkceji:

Nazwa sygnatu Skrot Przypisanie zacisku Funkcja
Sterowanie hamulcem + hamulca Wyjscie sygnatu sterowania hamulcem
Hamulec
elektromagnetycznym - hamulca elektromagnetycznym

Sekwencja pracy hamulca jest uzalezniona od stanu pracy napedu. Tutaj rozrézniamy dwa podstawowe stany:
normalny stan pracy i stan wylaczenia zasilania.

1) Stan normalny pracy serwo napedu

Stan normalny pracy serwo napedu obejmuje dwa stany pracy serwo silnika: statyczny i

dynamiczny.

- stan statyczny silnika: rzeczywista predkos$¢ silnika jest nizsza niz 20 obr/min.

- stan dynamiczny silnika: rzeczywista predkos¢ silnika jest wyzsza niz 20 obr/min.

a) Sterowanie hamulcem kiedy silnik jest zatrzymywany

Czas opdznienia wylgczenia serwo napedu [ Speed [Position] [Torqud
So-02 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1000 10ms 0 Skutek natychmiastowy
Prog predkosci zadziatania hamulca [ Speed [Position| [Torqud
So-16 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.10bobr/min 1000 Skutek natychmiastowy

Uwaga: warto$¢ So-16 nie powinna by¢ zbyt wysoka. Na poczatek najlepiej uzy¢ nastaw

fabrycznych.

Kiedy serwomotor bedzie zatrzymywany i predkosc silnika begdzie nizsza niz So-16,

sygnatl odblokowania hamulca zostanie wytaczony, czyli hamulec zostanie zwolniony (blokowanie wirnika).
Zablokowanie serwo napg¢du dla uktadu z hamulcem elektromagnetycznym jest opdznione o czas ustawiony w

So-02. Sekwencj¢ dzialania pokazuje ponizszy rysunek:
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Sygnat wiaczenia OFF l ON OFF

1300ms |
1
Status wigczenia OFF = ON S0-02 OFF
serwonapedu i serwosilnika
l1 00ms
Sygnat hamulca OFF -1 | ON OFF
elektromagnetycznego | E— L

| 1
Status hamulca OFF = & ON él < OFF

Czas zwloki Czas zwloki

rys. 6-3-1 Diagram dzialania z hamulcem elektromagnetycznym

Uwaga: jesli wystapia jakie$ bledy, serwo przejdzie w stan dezaktywacji, wiec So-02 nie bedzie

uwzglednione.
b) Sterowanie hamulcem kiedy wirnik serwo silnika si¢ obraca
Czas opdznienia zwolnienia hamulca [ Speed |Position] [Torqud
So-03 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~100 10ms 50 Skutek natychmiastowy

Kiedy silnik serwo pracuje, a jego predkos¢ obrotowa jest wyzsza niz So-16, to po wystgpieniu

btedu, serwo naped zostanie natychmiast wytgczony, a silnik serwo bedzie zatrzymywat si¢

swobodnie. W chwili kiedy wystapi ktorykolwiek z ponizszych elementéw, pojawi si¢ sygnal zwolnienia
hamulca:

1) Serwo naped zostaje wytaczony i predkosé obrotowa serwo silnika bedzie <So-16.

2) Serwo naped zostaje wylaczony i minie czas opdznienia So-03.

OFF ON OFF

Sygnat wigczenia

|
- orFT & ON | OFF
Status wigczenia 300ms

serwonapedu i serwosilnika | 1

|
Sygnat hamulca OFF =1 & ON OFF

T1
|
elektromagnetycznego 100ms ) H
1
|
ON
Status hamuica 2EE 4 T A %: OFF
Czas zwioki Czas zwloki

rys. 6-3-2 Diagram dzialania z hamulcem elektromagnetycznym
Uwaga: Po wylaczeniu serwomechanizmu na skutek btedu, czas okreslony jako T1 jest
w rzeczywisto$ci wartoscig S0-03 lub czasem potrzebnym do osiagnigcia predkosci So-16.
¢) Sterowanie hamulcem po wylaczeniu zasilania
Po wykryciu wylaczenia zasilania przez serwo naped nalezy ustawi¢ blokowanie silnika hamulcem aby zapobiec

niekontrolowanemu ruchowi wirnika
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So-28

Hamowanie po wylgczeniu zasilania

ISpeed‘ |P0sition| |Torque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak

1

Skutek natychmiastowy

0: nieaktywny 1: aktywny

So-29

Czas opdznienia hamowania po wylqczeniu zasilania

[Speed| [Position| [Torqud

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

500~30000

0.1ms

1000

Skutek natychmiastowy

OFF

Zasilanie

OFF

ON

Sterowanie hamulca M

po utracie zasilania

ON

13

Status wyjscia
hamulca DOX OFF

Zablokowany hamulec

Odblokowany hamulec

OFF

%) Wewnetrzne upéznienie blokady

rys. 6-3-3 Diagram dzialania z hamulcem elektromagnetycznym

6.1.4 Ustawiania dla funkcji z ograniczeniami zakresu ruchu

Funkcja z ograniczeniami zakresu ruchu stosowana jest w uktadach gdzie ruchome cze$ci maszyny nie moga

przekracza¢ dopuszczalnego zakresu ruchu. Do detekcji zakresu ruchu nalezy zastosowac: wytaczniki krancowe,

wylaczniki fotoelektryczne lub enkodery wieloobrotowe.

1. Funkcja sprzgtowej ochrony przekroczenia zakresu

Gdy tylko serwo naped wykryje sygnat wlaczenia/wylaczenia wylacznika krancowego, predkos¢ w aktualnym

kierunku zostanie sprowadzona do OHz, nie wywotujac jednoczesnie ruchu w przeciwnym kierunku.

Praca w lewo Stét roboczy Praca w prawo

Wytgcznik
krancowy

— < |/
SIS [z, T
Wytgcznik
R-INH | krancowy
Serwo
regulator|F-INH

rys. 6-1-5 Funkcja ograniczenia ruchu
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1) Sygnaty wejsciowe

Nazwa sygnalu Skrot Przypisanie zacisku Funkcja
Blokada ruchu w prawo F-INH CN3-9 Zablokowanie ruchu w prawo/do przodu serwo napedu.
Blokada ruchu w lewo R-INH CN3-8 Zablokowanie ruchu w lewo/do tytu serwo napedu.
2) Ustawienia powigzanych parametrow
Kierunek w prawo zablokowany
Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt
So-17 0: blokada nieaktywna
I+ blokada akiywna brak 1 Skutek natychmiastowy

Kierunek w lewo zablokowany

Zakres ustawien

Jednostka | Nastawa fabryczna

Efekt

So-18

0: blokada nieaktywna

1: blokada aktywna

brak 1

Skutek natychmiastowy

(1) Wtaczenie sygnatow przekroczenia zakresu ruchu

Warunkiem wiaczenie sygnatow przekroczenia zakresu ruchu jest So-17=1, So-18=1, oraz przydzielenie

zaciskow sterujacych DIX do funkcji F-INH i R-INH. Ze wzgledéw bezpieczenstwa domyslnie

funkcje So-17 i So-18 sa ustawione jako zablokowane dla stykéw typu NO (rozwarcie obwodu oznacza

zablokowanie kierunku). Kiedy wigc wystapi awaria (przerwanie obwodu), to ochrona przed nadmiernym

przemieszczeniem aktywuje si¢ automatycznie.

(2) Wylaczenie sygnalow przekroczenia zakresu ruchu

Warunkiem wylaczenie sygnatow przekroczenia zakresu ruchu jest So-17=0, So-18=0 lub brak przydzielenia

zaciskow sterujacych DIX do funkcji F-INH i R-INH.

(3) Ustawianie warto$ci momentu zatrzymania dla przekroczenia zakresu ruchu i zatrzymania awaryjnego

Wartos¢ momentu zatrzymania przy blokadzie kierunku prawo/lewo oraz zatrzymaniu awaryjnym
Po207 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~300 1% momentu znam. 100 Skutek natychmiastowy

Dla aktywnego sygnatu blokady pracy do przodu/do tytu lub sygnalu zatrzymania awaryjnego, maksymalna

warto$¢ chwilowego momentu zatrzymania serwo silnika jest ograniczona do wartosci Po207. Podana wartos¢

jest warto$cig bezwzgledna, i obowigzuje dla kierunkéw pracy lewo i prawo.
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Po216

Odblokowanie wartosci momentu zatrzymania przy blokadzie kierunku prawo/lewo

rorqud

Zakres ustawien Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1 brak

1

Skutek natychmiastowy

Kiedy P0216=0, rzeczywista warto$¢ momentu zatrzymania przy blokadzie kierunku prawo/lewo wynosi Po207,

Kiedy Po216=1, rzeczywista warto$¢ momentu zatrzymania przy blokadzie kierunku prawo/lewo wynosi 0,

czyli Po207 nie jest aktywny,

2. Funkcja programowej ochrony przekroczenia zakresu

Po wykryciu, ze potozenie wieloobrotowe enkodera przekracza zakres ustawien, pojawi si¢ alarm. Nalezy

przyjac ze pozycja ,,Home” jest potozeniem poczatkowym, a serwomotor moze poruszac si¢ miedzy zakresami

potozenia ustawionymi dla kierunku prawo/lewo. Jesli serwomotor przekroczy ustawiony zakres ruchu, serwo

naped przejdzie w stan bledu, wyswietlajac AL-27.

Parametry powigzane z opisang funkcja to:

Pol140

Zakres impulsow dla kierunku w prawo i ograniczenia przemieszczania

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~2147483647

brak

0

Skutek natychmiastowy

Zakres obrotow pracy wieloobrotowej dla kierunku w prawo

Pol142 Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt

0~32000 brak 1000 Skutek natychmiastowy
Zakres impulsow dla kierunku w lewo dla ograniczenia przemieszczania

Po143 Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt

0~2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Zakres obrotow pracy wieloobrotowej dla kierunku w lewo

Po145 Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt

0~32000 brak 1000 Skutek natychmiastowy
Funkcja programowej ochrony przekroczenia zakresu
[Speed [Position [Torgud
Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt
So-39 0: nieaktywna 1: aktywna

2: aktywna z zatrzymaniem bez brak 1 Skutek natychmiastowy

bledu

1. Najpierw nalezy ustawi¢ punkt poczatkowy (HOME) zgodnie z rozdziatem 6.4.9. Przyjmujemy ze
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mechaniczny punkt (znacznik) jest pozycja poczatkowsa, od ktorej ustawiamy zakres pracy do przodu i do tyhu.

2. Dla So0-39 = 0, funkcja programowej ochrony przekroczenia zakresu jest nieaktywna

6.1.5 Procedura sterowania funkcja JOG

Funkcja JOG jest specjalnym trybem sterowania pr¢dkoscia (nadrz¢dng) ktorej sygnat jest

impulsowy.

1. Funkcja JOG na panelu serwo napedu.:

Krok Zawarto$¢ Uwagi
Sprawdz okablowanie obwodu gtéwnego (R/L1, S/L2, Zaciski L1C i L2C w serwo napegdzie zasilanym
1 T/L3) i sterowania (L1C, L2C). Nast¢pnie nalezy podaé napig¢ciem 400V AC nie powinny by¢
zasilanie na oba obwody. podtaczone.
5 Nacisnij przycisk MODE, aby wej$¢ do sekcji funkcji Prosze o zapoznanie sic 2 dzialem 5.2.1.
pomocniczych So- oo
5 Naciénij przycisk W GORE lub W DOL, aby znalezé So-13 Wartof6 fabryczna wynogi 100cbobrioin
(predkos¢ JOG)

Nacisnij przycisk SET przez 0,5s, aby wej$¢ do interfejsu

4 ustawien, aby ustawi¢ bezpieczng warto$¢ predkosci JOG UWAGA: jednostka predkosci 0.1obr/min.
poprzez naciéniccie przycisku W GORE lub W DOL
Nacis$nij przycisk SET przez 0,5s, aby potwierdzié
: ustawienie predkosci i powrécei¢ do So-13.
Nacisnij przycisk W GORE, aby wyswietli¢ So-14
6 (aktywacja JOG)
Wyswietlane jest JOG, serwo naped jest
7 Nacisnij przycisk SET przez 0,5s aby aktywowac JOG
aktywny.

Nacisnij przycisk W GORE, serwo zaczyna pracowaé w

8 prawo z predkoscia JOG, W DOL, serwo zaczyna pracowaé Zadeklarowanie kierunku obrotow
w lewo z predkosciag JOG.

Nacis$nij przycisk MODE, a wyjdziemy z funkcji JOG, a

’ serwo zostanie dezaktywowane
Ustawienia predkosci JOG
So-13 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.1obobr/min 1000 Skutek natychmiastowy
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Uwagi:

1. Wewngtrzna funkcja JOG jest specjalnym trybem predkosciowej pracy. Z predkoscia JOG powiazane sa rampy
przyspieszania Po109 i zwalniania Po110.

2: Wewnetrzny tryb JOG jest nadrzedng funkcja i nie jest ograniczony zakresem jazdy zaréwno do przodu jak i
do tylu. Nalezy si¢ upewni¢ ze ta funkcjonalno$¢ nie stanowi zagrozenia.

3: Prosz¢ zapoznac si¢ z rozdzialem 5.3.3 na temat procedury aktywacji wewnetrznej funkcji JOG.

2. Funkcja JOG z listwy serwo napedu.:

Nazwa sygnatu Nazwa Domyslne zaciski Funkcjonalnos¢
Zacisk JOG w prawo JOGU zaden Sterowane zaciskiem JOG do przodu
Zacisk JOG w lewo JOGD zaden Sterowane zaciskiem JOG do tytu

Uwagi: Priorytet funkcji JOG jest wyzszy niz innych trybow.

1. Kiedy serwo naped jest w stanie zablokowania, a sygnal JOG zostanie aktywowany, uktad przejdzie do trybu
pracy z predkoscia JOG.
2. Kiedy serwo naped jest w stanie pracy, a sygnat JOG zostanie aktywowany, uktad przejdzie z aktualnego trybu
predkosci do trybu pracy z predkoscia JOG.

6.1.6 Sekwencja czasowa sterowania

(1) Sekwencja czasowa sterowania po podaniu zasilania

Zasilenie obwodu
sterowania OFF

>0s ON

Zasilenie obwodu
gféwnego OFF
S-RDY Potwierdzenie OFF
gotowosci serwo 55 ON

SON-/ OFF
Odblokowanie serwo

>0s { ON

Hamowanie \Wigczone
dynamiczne

=2mS}  Wytaczone

SON-O Podanie Brak zasilania
zasilania na silnik =300ms

Podanie zasilania

Wytgczone
BRAKE Hamulec Wigczone 2002
elektromagnetyczny

Polecenie
~<100ms f|——

Polecenie pozycji, Brak polecenia
predkosci, momentu

rys. 6-1-6 Sekwencja sterowania po podaniu zasilania

118




Seria SD20-G

Uwagi:

1. Powyzszy schemat przedstawia sekwencje czasowa sterowania serwo napedu. od podania zasilania do
odebrania polecenia

2. Wyjscie S-RDY aktywuje si¢ po zresetowaniu CPU i podiaczeniu gtéwnego

zasilania.

3. Zanim serwo naped bedzie gotowy (S-RDY), musi by¢ podiaczone glowne zasilanie, a sygnaty sterujace beda
ignorowane.

4. Dla So-07=0 lub 1, po wlaczeniu serwomechanizmu nalezy odczeka¢ co najmniej 100ms przed wystaniem
sygnatu sterujacego. W przeciwnym razie sygnat sterujacy moze zostaé

zignorowany.

5. Dla So-07=2, po zalaczeniu serwomechanizmu, nalezy odczekaé¢ co najmniej 10 ms przed wystaniem sygnatu
sterujacego, w przeciwnym razie sygnat sterujacy moze zostaé zignorowany.

(2) Sekwencja czasowa sterowania w przypadku wystapienia btgdu serwo napedu.

Btgd/awaria
Czy uktad dziata Normalnie
normalnie? —_— Wigczone
) =0,2ms
Hamowanie Wytaczone
dynamiczne Brak zasilania
Podanie
SON'O ) zasilania Serwo
Status silnika zablokowane
Odblokowanie
S-RDY Potwierdzenie serwo
gotowosci serwo Sygnat btedu
Brak sygnatu T1
ALM Wyjscie btedu o bfedzie K—3
serwonapedu Wigczone
T2
BRAKE Hamulec Wytaczone
elektromagnetyczny

rys. 6-1-7 Sekwencja czasowa sterowania po bledzie
Uwagi:
1. Zakres warto$ci T1 wynosi od 0,1ms do 20ms, w zaleznosci od rodzaju btgdu.
2. Warto$¢ T2 to czas aktywacji hamulca elektromagnetycznego. Przyjmuje si¢ warto$¢ mniejsza spomiedzy
funkcji So-03 i So-16.

(3) Sekwencja czasowa sterowania po resecie bledu
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Reset bfedu Nieaktywny ¥ 150ms Nieaktywny

Aktywny

Aktywny

ALM Btad serwo
Nieaktywny

S-RDY Potwierdzenie Serwo nieaklywne
gotowosci serwo

Serwo aktywne

Hamowanie Wigczone

dynamiczne
Brak ~2ms, Wytgczone
SON-O zasilania
Status silnika - Podanie
~40ms zasilania
BRAKE Hamulec ~_/Vaczone
elektromagnetyczny So0-02 Wytgczone
~100ms _Aktywne
Polecenie pozycji, Nieaktywne
predkosci, momentu

rys. 6-1-8 Sekwencja czasowa sterowania po resecie bledu
Uwaga: Po wystgpieniu btedu, serwo naped jest resetowany, a nastepnie kontynuuje prace. Sekwencje czasowsa

pokazano na rys. 6-1-8.
6.1.7 Ustawienia hamowania serwo silnika

Dla silnikow serwo mamy do dyspozycji trzy sposoby wyhamowania napedu: 1. hamowanie dynamiczne, 2.

hamowanie z konsumpcja energii, 3. hamowanie hamulcem elektromagnetycznym.

e Uwaga

*  Hamowanie z konsumpcjg energii jest mozliwe po zasileniu obwodu gléwnego,

*  Hamowanie hamulcem elektromagnetycznym aktywowane jest w chwili zablokowania serwo napedu.
Jesli zadziatanie hamulca nastapi wezesniej moze doj$¢ do btedu przecigzenia,

*  Hamowanie dynamiczne rozpoczyna sie w chwili wylaczeniu serwomechanizmu lub wytaczeniu obwodu
glownego. Jesli wyhamowanie uktadu rozpoczyna si¢ z predkosci silnika, rezystor hamowania

dynamicznego moze ulec przegrzaniu.

(1) Hamowanie dynamiczne
Hamowanie dynamiczne jest powszechnym sposobem zatrzymania serwomotoru. Jest to rodzaj specjalnego
trybu hamowania absorbujacego energi¢. W sktad obwodu hamowania wchodzi dynamiczny rezystor hamujacy i
dioda. Metoda hamowania dynamicznego polega na krotkim zwieraniu cewek stojana serwomotoru w celu
skrocenia drogi energii mechaniczne;j silnika ktora jest zamieniana na energi¢ strat wytracanych na rezystancji

uzwojen i rezystora. Sposob dobry dla uktadow gdzie bezwtadnos¢ i dynamika sg mate.
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Serworegulator

Silnik serwo

rys. 6-1-9 Hamowanie dynamiczne

1) Ustawienia funkcji

Tryb zatrzymania po wylqczeniu serwo napedu.

[Speed |Position] [Torqud

So-07

Zakres ustawien Jednostka| Nastawa fabryczna Efekt
0: zatrzymanie wybiegiem
1: hamowanie dynamiczne
2: szybkie zezwolenie Skutek
brak 0

3: po rampie + zatrzymanie wybiegiem

4: po rampie + hamowanie dynamiczne

5: po ramie + szybkie zezwolenie

natychmiastowy

Szybkie zezwolenie oznacza, ze przekaznik odblokowania jest aktywny po podaniu zasilania. Przekaznik

odblokowania op6znia wlaczenie serwomechanizmu o 10 ms po podaniu sygnatu

odblokowania.

Funkcja zatrzymania po rampie dziata we wszystkich trybach. Czas przyspieszania/zwalniania jest kontrolowany

przez Po109 i Po110. Gdy warto$¢ So-07 ustawimy na 3~5, silnik najpierw zwalnia i zatrzymuje si¢, a nastgpnie

wykonuje kolejne czynnos$ci (zatrzymanie wybiegiem, hamowanie dynamiczne, szybkie zezwolenie).

2) Parametry powigzane

So-08

Opoznienie czasu hamowania dynamicznego

[ Speed |Position] [Torqud

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

100~30000

0.1ms

5000

Skutek natychmiastowy
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(2) Hamowanie z konsumpcja energii

Silnik zaczyna pracowaé w trybie generatorowym podczas hamowania lub procesu zatrzymywania, wywotujac
zamiang energii mechanicznej na energi¢ elektryczna. Powoduje to zmiang kierunku przeptywu energii co
prowadzi do wzrostu napig¢cia na szynie DC. Zbyt wysokie napigcie na szynie DC mogloby spowodowaé
uszkodzenie podzespoldow serwo napegdu. Dlatego aktywowany jest tryb hamowania z konsumpcja energii

ktory wytraca nadwyzke energii w postaci ciepta na rezystorze hamujacym.

Szyna DC P B1L

B2

Zworka

B3

Rezystor
\ wewnetrzny

Szyna DC |N N+

rys. 6-1-10 Okablowanie dla hamowania z konsumpcja energii

Usun zworke z zaciskow B2 - B3 i
podigcz rezysior zewneirzny pod B1jB2.

SzynaDC P B1 SzynaDC P B1
B2 B2 £
=
B3 B3
— —
Rezystor Rezystor
N wewnetrzny)| N wewnetrzny T
Rezystor Rezystor
zewnetrzny zewnetrzny
Szyna DC |N N+ Szyna DC |N N+

rys. 6-1-11 Okablowanie dla hamowania z konsumpcja energii
Niektore serwo napedy maja wbudowany rezystor hamujacy, ale jesli zachodzi potrzeba zastosowania

zewngtrznego rezystora hamujacego, nalezy sparametryzowac ponizsze funkcje:

Rezystancja zewnetrznego rezystora hamujgcego [ Speed |Position] [Torqud
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So-04

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

8~1000

Q

Skutek natychmiastowy

So-05

Wspotczynnik skutecznosci hamowania

[ Speed |Position] [Torqud

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~100

% 50

Skutek natychmiastowy

W ponizszej tabeli podano parametry wbudowanych rezystoréw hamujacych i minimalne warto$ci rezystancji

zewngtrznego rezystora hamujacego dla serwomechanizmu zasilanego 230V.

Wielko$¢ obudowy| Parametry wbudowanego Minimalna rezystancja Sugerowane parametry zewnetrznego
serwo napgdu rezystora hamujacego | zewngtrznego rezystora hamujacego rezystora hamujacego
M1 brak 40Q 60Q/200 W
M2 S50W/50Q 25Q 40Q/ 400 W
M3 100W/20Q 15Q 159/ 1000 W
M4 260W/15Q 10Q 15Q/2000 W

W ponizszej tabeli podano parametry wbudowanych rezystorow hamujacych i minimalne wartosci rezystancji

zewnetrznego rezystora hamujacego dla serwomechanizmu zasilanego 400V.

Wielkos¢ obudowy| Parametry wbudowanego Minimalna rezystancja Sugerowane parametry zewngtrznego
serwo napgdu rezystora hamujacego | zewngetrznego rezystora hamujacego rezystora hamujacego
M2 S0W/50Q 50Q 50€/1000W
M3 100W/60Q 50Q 50€/1000W
ML3/MM4/M4 40Q 40Q/1000W
M5 20Q 20Q/1000W
M6 20Q 20Q/2200W

W chwili wystapienia bledu serwo nap¢du, serwomotor zostaje zatrzymany. Uzytkownik moze wybraé sposob

zatrzymania silnika w takiej sposrod dwoch trybow.

Tryb zatrzymania serwo silnika przy bledzie

|sPEED| [POSITION |[TORQUH

So-64

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak 0

Skutek natychmiastowy

0: zatrzymanie wybiegiem

1: zatrzymanie po rampie

Rampa zatrzymania awaryjnego

IsPEED| |POSITION [TORQUH

So0-65

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna |

Efekt
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1 ~3000

ms

100

Skutek natychmiastowy

Uwaga: jesli wystapi jeden z ponizszy alarmow, silnik nie zostanie zatrzymany w trybie po rampie.

Blad

Uwagi

AL-01

AL-02

AL-04

AL-10

AL-11

AL-17

AL-23

601

]

300410

rys. 6-1-12 Wymiary zewnetrznego rezystora hamujacego

IS

rys. 6-1-13 Wymiary zewnetrznego rezystora hamujgcego

Moc Zewngtrzne wymiary (mm) Wymiary instalacyjne (mm)
Typ rezystora
rezystora| Dtugos$¢ (A)| Szerokos¢ (B)| Wysokos¢ (H)| Diugos¢ (W) | Otwor (D)
500W 360+3.0 50+1.0 91+£3.0 338+3.0 D6.5+0.3 Pojedyncza tuba rezystora
1kW 350+3.0 60+2.0 11943.0 32545.0 D6.5+0.3 Pojedyncza tuba rezystora
1.5kW | 484+5.0 68+1.0 12543.0 454+4.0 D6.5+0.3 Pojedyncza tuba rezystora
2kW 557+5.0 60+1.0 119+3.0 532+4.0 ©6.5+0.3 Pojedyncza tuba rezystora
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4kW 587+5.0 70+1.0 210£5.0 559+4.0 ©6.5+0.3 Pionowa, podwojna tuba rezystora
6kW 661+5.0 70+1.0 210£5.0 633+4.0 ©6.5+0.3 Pionowa, potrojna tuba rezystora
9kW 660+5.0 260+1.0 133+£5.0 635+4.0 ©6.5+0.3 Pozioma, potrdjna tuba rezystora
4kW 562+5.0 140+1.0 119+5.0 537+4.0%80 | @6.5+0.3 Pozioma, podwojna tuba rezystora
6kW 562+5.0 220+1.0 119£5.0 | 537+4.0%160| @6.5+0.3 Pozioma, potrdjna tuba rezystora
9kW 652+5.0 300+1.0 13145.0 | 627+4.0*160| @6.5£0.3 | Pozioma, poczworna tuba rezystora

(3) Hamowanie hamulcem elektromagnetycznym

Warunkiem skorzystania z tej opcji hamowania jest wykonanie serwo silnika z hamulcem

elektromagnetycznym. Hamulec zabezpiecza uktad napedowy przed przemieszczaniem w stanach statycznych

np. na skutek dziatania sit grawitacji i/lub przed niepowotanym przemieszczeniem kiedy naped jest wyltaczony.

6.2 Tryb sterowania predkoscia

6.2.1 Ustawienia parametrow

Tryb sterowania predkoscig jest najczesciej uzywany w aplikacjach CNC. Serwo napedy serii SD20 posiadaja

dwa tryby zadawania predkosci, tryb analogowego zadawania predkosci i tryb zadawania predkos$ci poprzez

wewngetrzny rejestr. Uzytkownik dany tryb wybiera w funkcji Po001.

Moment jazdy

Wejsciowe +F g il
pojlecenje 2 Pomiar pradu {Silniki
predkosci Ufe'ggfm |, |Limit polecenia Wzmocnienie 7

};71‘ edlose predkosci petli predkosci

Enkoder

Przeliczenie
na predkosé

rys. 6.2.1 Diagram trybu kontroli predkosci

6.2.1 Ustawienia parametréw
Tryb sterowania predkos$cig obejmuje zadawanie poprzez rejestr wewnetrzny 1 wejscie analogowe. Uzytkownik

dokonuje wyboru za pomocg funkcji Po0O1.

Parametr Uwagi

doo Sterowanie predkoscig za pomoca wewngtrznego rejestru
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Po001 do3 Sterowanie predko$cia za pomoca wejécia analogowego

AN

Nalezy podtaczy¢ prawidtowo zasilanie obwodu gtéwnego serwo napedu, zasilanie obwodu

*

sterujacego, przewod zasilajacy silnik i przewod sprzgzenia zwrotnego,
Przeprowadzi¢ probne uruchomienie za pomocg klawiatury wykorzystujac funkcje JOG,
Przeanalizowac rys. 6.2.2 i rys. 6.2.3, aby prawidtowo podiaczy¢ sterowanie DI/DO,

Ustawi¢ odpowiednie parametry sterowania trybem predkosci,

L D D S

Uruchomi¢ serwo naped i upewnic si¢, ze kierunek pracy serwo silnika jest prawidtowy. Ustawic

odpowiednie parametry regulacji wzmocnienia, patrz rozdziat 7.3.

1) Tryb sterowania predkoscia z rejestru wewnetrznego

Ponizej przedstawiono dwa sposoby jego realizacji:

(1) Wywotujemy dang predkos¢ zapisang w kodach, aktywujac funkcje SD-S1 1 SD-S2 przypisane do zaciskow
DIX w CN3,

(2) Zmieniamy warto$¢ predkosci w kodzie poprzez komunikacje.

a) Typowy schemat polaczen
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Zewnetrzny
limit momentu

Serwo regulator

[Eiltr dol’ g Wyjscie enkoderowe z
IT_?E% it doinop}zepustowy podziatem czestotliwosci
EGND ! onwerter 4D _| >: PAO+|36 //\ J
PAO-|35 </
25 ASZ}-)izepu-tom' E PBO+| 3¢ //\ j>_
24|GNDp, P8o-|33 AN
R
- |17
PZO: - 7
AGND Y GND
ALM+ Blad serwo

12V~24V_T_

/SON-1
Odblokowanie serwo

/ESP
Awaryjne zatrzymanie

F-INH
Blokada w prawo

R-INH
Blokada w lewo

/AL-RST
Reset bledu

/SD-DIR
Wewnetrzny kierunek

@

/SD-S1
Predkosc wewnetrzna 1

/sD-S2 Szybkie
Predkosc wewnetrzna 2 wejscie DI|

ALM+
ALM-

LHE

o
[N

L?J

D

DI4
CM
AO
DI7 GND

+24V

D8+
%g

ALM-

/S-RDY+
70| /s-ROY-

Serwo
odblokowane/gotowe

/TGON+ Wykrycie ruchu
/TGON- wirnika

41| v-cMP+  Sygnat osiagniecia
V-CMP- predkosci zadanej
/T-LT+  Sygnatograniczenia
T-LT- momentu

37 Wyjscie typu

30| open-collector fazy V4

1
40

z M d: 100mA
30| Maxpra m

F‘oaiaczeme ekranu przewodu

-

-/

Wyjécia transoptorowe
Max napiecie: 30V DC
Max prad: 50mA

Odbiornik poleceri

rys. 6.2.2 Okablowanie dla trybu sterowania predkos$cia z wewnetrznego rejestru

Uwagi:

=

1.

2. Serwo naped posiada wewnetrzne zasilanie 24 VDC. Zalecane jest jednak stosowanie zewnetrznego zasilania

12~24V DC.

3. DI1~DIS to programowalne wejécia cyfrowe, a DO1~DO4 to programowalne wyjscia cyfrowe. Uzytkownik

Oznaczenie skretki na schemacie

moze zdefiniowa¢ funkcje tych zaciskow za pomocg parametrow.
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START
Ustaw Po001

Po151=0

NIE | Wybierz dany bieg

Ustaw tryb sterowania

Ustaw Zrédfo .
polecenia predkosci

i ustaw w nim
predkosc

Test pracy

1TAK
iy
Cronec>

Rys. 6.2.3 Schemat blokowy ustawiania predkosci rejestru wewnetrznego

b) Powiazane parametry

Parametry

Uwagi

Po001

do0

Wybor trybu sterowania: tryb predkosci z wewnetrznego rejestru

Wewnetrzna predkosé bieg 1

Speed

Pol13 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~%32000 0.10bobr/min 1000 Skutek natychmiastowy
Wewnetrzna predkosc bieg 2
Pol14 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~+32000 0.10bobr/min 2000 Skutek natychmiastowy
Wewnetrzna predkosc bieg 3 M
Pol15 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~£32000 0.1obobr/min 3000 Skutek natychmiastowy

Uwagi:

(1) Rozdzielczos¢ nastaw Po113, Pol14, Po115 jest zdefiniowana w So-66.

(2) Kiedy wartosci ustawione w Po113, Pol14, Po115 przekraczajg maksymalng predkosé silnika, rzeczywista

predkos¢ i tak nie przekroczy maksymalnej predkosci silnika

Pol51

Zrédio polecenia predkosci 1

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna

Efekt

Cztery parametry

brak 0001

Skutek natychmiastowy
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IS

L

A |Predko$¢ wewnetrzna
0 Aktywna

1 Nieaktywna
B
0

1

| Predkos¢ analogowa
Aktywna
Nieaktywna

Predkos¢ impulsowa

C
0 Aktywna
1 Nieaktywna

Gdy zrodlem zadawania predkosci jest sygnatl impulsowy (czgstotliwosciowy), realna predkosc silnika jest

réwna przeksztatconej z sygnalu impulsowego i przeliczonej przez przetozenie przektadni elektroniczne;j.

Wewnetrzna rozdzielczosé predkosci i momentu obrotowego [Speed
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
4-parametry brak 0000 Skutek natychmiastowy
b O]
A |Rozdzielczo$¢ wyswietlania predkosci
0 0,10br/min
1 .
SO-66 Tobr/min
B | Rozdzielczo$¢ zadawania momentu
0 1% momentu znamionowego
1 0,1% momentu znamionowego
C | Rozdzielczo$é zadawania predkosci
0 0,10br/min
1 1obr/min
¢) Ustawienia sygnalu wejsciowego
Nazwa sygnatu Skrot Domyslny zacisk Uwagi

Wewngtrzna predkosé bieg 1 SD-S1 CN3-39

Wewngetrzna predkosé bieg 2 SD-S2 CN3-13,CN3-14 | Wybdr wewngtrznej predkosci

Wewngtrzna predkosé bieg 3 SD-S3 -

Wewngtrzna kontrola kierunku SD-DIR CN3-38 Wewnetrzna kontrola kierunku
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d) Wybér wewnetrznej predkosci

Sygnat wejsciowy
Kierunek pracy silnika Predkos¢ pracy
SD-DIR | SD-S1 SD-S2 SD-S3

OFF OFF OFF 0: zero

OFF ON OFF Po113: wewnetrzna predkos$¢ bieg 1
ON OFF OFF Pol114: wewnetrzna predkos¢ bieg 2
ON ON OFF Pol115: wewnetrzna predkos¢ bieg 3

OFF W prawo

OFF OFF ON Po160: wewngtrzna predkos¢ bieg 4
OFF ON ON Po161: wewngtrzna predkos¢ bieg 5
ON OFF ON Po162: wewngtrzna predkos¢ bieg 6
ON ON ON Po163: wewngtrzna predkos¢ bieg 7
OFF OFF OFF 0: zero

OFF ON OFF Po113: wewnetrzna predkos$¢ bieg 1
ON OFF OFF Pol114: wewnetrzna predkosé bieg 2
ON ON OFF Po115: wewnetrzna predkosé bieg 3

ON W lewo

OFF OFF ON P0160: wewngtrzna predkos¢ bieg 4
OFF ON ON Po161: wewngtrzna predkos¢ bieg 5
ON OFF ON Po162: wewngtrzna predkos¢ bieg 6
ON ON ON Po163: wewngtrzna predkos¢ bieg 7
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2) Tryb sterowania predkos$cia z wejscia analogowego

a) Typowy schemat polaczen

Serwo regulator

Zewnetrzny sygnat analogowy -, Wyjé KOd ve z
¥ 4 1 [Filtr dolnop}zepustow jscie enkoderowe z
limitu predkosci -10V~+10V 23|AS zen 4 podziatem czestotliwosci

PAO+|36 /’\ 1
PAO-|35 \V4
VAN
Pa0- 34— i>_
PBO- | 33—
VAN
PZO+|16 / i>_
- |1
PZO- |17 AV
AGND|40
ALM+| 7 | ALM+ Blad serwo ™
ALM-| 8 | ALM-
Dof+ /S-RDY+ Serwo
10| /S-RDY-  odblokowane/gotowe
/SON-I ._/_|15 DI1 Wyjécia transoptorowe
Odblokowanie serwo D02+|26 | reon+ P— Max napiecie: 30V DC
Wyka Max prad: 50mA
ESP /TGON- wirnika lax pra m.
S [
Awaryjne zatrzymanie .
DO3+141| pr.cmP+  Sygnat osiagniecia
NI - |42 | V-CMP- predkosci zadanej Odbiornik poleceri
;;‘c),;’(:da w prawo E20 i3
a DO4+(32 | LT+ Sygnat ograniczenia
31| T-LT- momentu J
R-INH

Blokada w lewo I:21 Di4
— .
Reset bledu _@Dw 0z |37 Wyjécie typu
cM | 30| open-collectorfazy Z
| [
Limit momentu w prawo _@ D6
E %g 1
/R-CL
Limit momentu w lewo _@ 40

—3]ors] 24V
Szybkie
wejscie DI 2D +24V| 29
/ZCL AMP | 30 Max prad: 100mA

N
i
[5]
=
s}

3 onwerter AiD

Zewnetrzny sygnat analogowy 25| AS2 Filtr dolnop}zepustowy

limitu momentu -10V~+10V

[N)
&
[]
-
ls]

=

Iy

[
(o]
ﬁ\o—l

12V~24V T

L‘H

i

Klamra zerowej predkosci

Podiaczenie ekranu przewodu

rys. 6.2.4 Okablowanie dla trybu sterowania predkoscia z wej$cia analogowego
Uwagi:
1. 5—& Oznaczenie skretki na schemacie
2. Serwo naped posiada wewnetrzne zasilanie 24 VDC. Zalecane jest jednak stosowanie zewnetrznego zasilania
12~24V DC.
3. DI1~DIS to programowalne wejécia cyfrowe, a DO1~DO4 to programowalne wyjscia cyfrowe. Uzytkownik

moze zdefiniowa¢ funkcje tych zaciskow za pomocg parametrow.
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* Pelzajace zero: to wejsciowa wartos¢ analogowego sygnatu napigciowego wynoszaca zero. Jest to wartosc
wzgledna mierzona pomiedzy zaciskiem wejscia analogowego (probkujacego), a zaciskiem odniesienia serwo
napedu.

Zrodho polecen: to zbierane sygnaty z roznych zaciskow terminala wejéciowego serwo napedu zgodnie z
potrzebami zewngtrznymi.

Automatyczna regulacja pelzajacego zera: oznacza, ze serwo naped moze automatycznie wykonywac
kompensacje petzajacego zera zgodnie z zebranymi probkami.

Strefa martwa: odnosi si¢ do domyslnej wartosci 0V, gdy bezwzglgdna warto$¢ napigcia wejsciowego jest nizsza
niz ta wartosc.

* Sposob postepowania:

Jako przyktad podajemy wejscie All, aby zaprezentowac sposob zadawania predkosci analogowym sygnatem

napigciowy.

CsTarT >

Ustaw tryb
Ustaw Po001 sterowania

Ustaw analogowe
Po428=0 Zrédfo predkosci

Ustaw recznie odchytke
zera w Po402 lub
automatycznie Po406

Ustaw predkosé w Po400
03?17 (;/;7—‘ odpowiadajgcg + 10V lub
Z Y w Po430-Po433 indywidualnie

dla skrajnych granic

CKONIEG

Rys. 6.2.5 Schemat blokowy ustawiania analogowego zadawania predkosci

b) Powiazane parametry

Parametry Uwagi

Po001 do3 Wybor trybu sterowania: tryb analogowego sterowania predkoscig

(1) Ustawienia trybu analogowego sterowania predko$cig

Zrédlo polecenia predkosci 1 [Speed
Pol152 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Cztery parametry brak 0010 Skutek natychmiastowy
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O OO0

Predko$¢ wewnetrzna

Aktywna

Nieaktywna

Predko$¢ analogowa
Aktywna

Nieaktywna

Predkos¢ impulsowa

Aktywna

dl=l} == AR =)

Nieaktywna

Gdy zrodlem zadawania predkosci jest sygnatl impulsowy (czgstotliwosciowy), realna predkosc silnika jest

réwna przeksztatconej z sygnalu impulsowego i przeliczonej przez przetozenie przektadni elektroniczne;j.

Po428

Ustawienie zrodla dla analogowego zadawania predkosci

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak

0

Skutek natychmiastowy

0: Zadawanie analogowe z All

1: Zadawanie analogowe z AI2

o_Po428=0 | (cn3.23 |
Zewnetrzne / Wewnetrzny
polecenie kanat
analogowe analogowy
Po428=1 CN3.25 |

Martwa strefa dla kanatu AIl

Speed [Torqué

Po416 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1000 mV 0 Skutek natychmiastowy
(2) Ustawienia relacji pomiedzy analogiem, a predkoscia
Maksymalna predkos¢ odpowiadajqca napieciu analogowemu [speed
Po400 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~10000 obr/min — Skutek natychmiastowy

133




Seria SD20-G

W funkcji Po400 ustawiamy warto$¢ predkosci, dla napigcia
analogowe rownego 10V. Nachylenie charakterystyki jest
tutaj uzaleznione od stosunku napi¢cia analogowego 10V /
wartosci nastawy Po400. Po prawej stronie charakterystyka
predkosci w funkcji sygnatu analogowego dla nastaw

fabrycznych.

Predkosc [obr/min]

Predko$¢ znamionowa f--------

Napiecie [V]

--------- - Predko$¢ znamionowa

Uwaga: warto$¢ fabryczna w kodzie Po400 jest powiazana z serwomotorem, i odpowiada obrotom

znamionowym silnika z ktérym domyslnie serwo regulator zostal skonfigurowany.

(3) Kompensacja pelzajacego zera dla analogowego zadawania predkosci

Kompensacja petzajqcego zera dla wejscia polecenia All

[Speed [rorque| [Position]

Po402 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~+5000 ImV 0 Skutek natychmiastowy
Kompensacja petzajacego zera dla wejscia polecenia AIl ma Napiecie | "I™1 .
na celu wyeliminowanie zjawiska plywajacej wartosci pesenens ',/"
zerowej sygnatu analogowego predkosci. /,";Pelzaface zero
Metodologia postgpowania jest nastgpujaca: ,"' XmV]

(1) Zewrze¢ All z AGND.
(2) W trybie analogowego sterowania predkoscia, nalezy
wyregulowaé Po402, aby w Lo-27 uzyska¢ OV.

Prosimy odnies¢ si¢ do rysunku po prawej:

ok

Napiecie wejsciowe
kanatu analogowego

Automatyczne wyzerowanie wejscia Al

Speed [Torqué

Po406

Zakres ustawien Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1 brak

0

Skutek natychmiastowy

Kiedy jest uzywana funkcja automatycznego zerowania Al, nalezy upewni¢ si¢, Ze na wejsciu analogowym mamy warto$¢

0V. Jesli warto$¢ pelzajacego zera jest zbyt duza, serwo naped wystawi btad AL-21.

Chcac uzy¢ funkcji automatycznego ustawiania zera, zadaj sygnat analogowy 0V i ustaw Po406=1, po okoto 3 sekundach

pelzajace zero zostanie automatycznie skompensowane.

Uwaga: gdy Po406=1, analogowa predkos¢ i moment obrotowy sa automatycznie ustawiane na zero w wewnetrznym

rejestrze serwo napedu.

Blqd petzajgcego zera Al

[Speed [Torqud [Position]
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Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

Po426

1~10000 mV 2000 Skutek natychmiastowy

(4) Okreslenie gornej i dolnej granicy sygnatu analogowego oraz odpowiadajacych predkosci.

Funkcje stuza do skonfigurowania zewngtrznego wejscia analogowego w trybie sterowania sygnalem
analogowym. Uzytkownicy moga ustawi¢ parg¢ napie¢ w zakresie -10V~ + 10V za posrednictwem parametrow
Po433, Po431 ktore odpowiadaja gornej i dolnej granicy napigcia wejscia analogowego. Po okresleniu zakresu
wejscia analogowego, predkos¢ odpowiadajaca skrajnym zakresom sygnatu mozna ustawié za pomoca
parametrow Po432, Po430. Dodatkowo uzytkownik moze wybra¢ w kodzie Po418 sposob reakcji napgdu na

przekroczenie granic sygnatu analogowego okreslonych w Po433 i Po431.

Warto$¢ zadana gornej i dolnej granicy Predkos¢ [obr/min]

analogowe;j jest zwigzana z doktadnoscia

analogowej regulacji napigcia. Im szerszy Predkos¢ znamionowa f--------- d

zakres gornej i dolnej granicy, tym wyzsza i

doktadno$¢ napigcia. Nie nalezy ustawiaé -10v 4 E Napigcie [V]
10V

zakresu gornych i dolnych wartosci
granicznych zbyt matych, aby unikna¢
zewnetrznego wptywu na efektregulacji | 7T -Predkosc znamionowa

analogowej. Konkretny zwigzek pokazano

na rysunku po prawej stronie.

Predkos¢ odpowiadajgca dolnej granicy napiecia analogowego
Po430 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.1% -1000 Skutek natychmiastowy
Dolna wartos¢ sygnatu analogowego peed
Po431 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.01V -1000 Skutek natychmiastowy
Predkos¢ odpowiadajgca gornej granicy napiecia analogowego
Po432 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.1% 1000 Skutek natychmiastowy
Gorna wartos¢ sygnatu analogowego ISpeed
Po433 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.01v 1000 Skutek natychmiastowy
Opcje po przekroczeniu granicy sygnatu analogowego
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Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~2 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: brak kontroli limitu/przekroczenia
Kiedy wartos¢ sygnatu analogowego rosnie, odpowiadajgca mu predkosc rowniez wzrasta rosnie az do
Po418 osiggniecia granicznej wartosci £10V.
1: Wartosé predkosci gornej i dolnej granicy zostajq zachowane mimo ze sygnat analogowy wykracza
poza wyznaczony zakres.

2: Wartos¢ predkosci osigga Oobr/min po przekroczeniu gornej lub dolnej granicy sygnatu analogowego

(zablokowanie watu)

Uwaga: w trybie sterowania analogowego predkoscia, obroty silnika obliczamy w nastgpujacy
sposob:

Predkos¢ odpowiadajgca dolnej granicy napigcia analogowego = Po400 * Po430

Predkos¢ odpowiadajgca gornej granicy napigcia analogowego = Po400 * Po432

(5) Filtr wejscia analogowego

Stata czasowa filtra wejscia analogowego predkosci [Speed [Torqud [Position]
Po404 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 0.01ms 200 Skutek natychmiastowy

Dodany 1-stopniowy filtr dolnoprzepustowy wejscia analogowego ma na celu wytagodzenie analogowego
sygnatu zadajacego.

Uwaga: Generalnie nie ma potrzeby modyfikowania nastaw fabrycznych. Jesli ustawimy wartos¢ filtra wyzej,
szybko$¢ odpowiedzi uktadu na zadany sygnatl bedzie trwata dluzej. Po wprowadzeniu zmian nalezy sprawdzi¢
czy odpowiedz uktadu jest zgodna z oczekiwaniami aplikacji.

(6) Zaciski sterowania dla zadawania analogowego

Dla trybu zadawania poprzez wejécie analogowe, oraz gdy Po427=1, wej$ciem analogowym zadajemy predkose,
a z listwy sterujemy kierunkiem, uruchomieniem i zatrzymaniem silnika.

Kiedy pojawi si¢ sygnat jazdy do przodu uktad zacznie pracowaé w skazanym kierunku z pr¢dkoscia zadang
wejsciem analogowym po zadeklarowanym czasie rozpg¢dzania. Jesli zmienimy w tym czasie sygnal kierunku na
przeciwny uktad po rampie zwolni do zera i zacznie si¢ rozpedzaé do wartosci zadanej analogowo zgodnie z
rampg przyspieszania. Jesli sygnaty jazdy do przodu sa jednoczes$nie aktywne lub Zaden z sygnalow nie jest

aktywny to uklad zostanie zatrzymany po rampie zwalniania.

Zaciski sterowania dla zadawania analogowego [Speed [Torqud [Position]

Po427

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
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0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
¢) Ustawienie sygnalu wejSciowego
Nazwa sygnatu Listwa Uwagi
AS1 CN3-23 o ) .
AGND N34 Wejscie analogowe sterujace predkoscia

Zakres napigcia wejsciowego wynosi od -10V do +10V.

6.2.2 Migkki start

Funkcja migkkiego startu polega na rdwnomiernym przechodzeniu do predkos$ci zadanej (stata predkosé

przyspieszania i zwalniania) zamiast skokowych przejs¢.

(1) Ustawienia parametrow

Czas przyspieszania [speed
Po109 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 ms 200 Skutek natychmiastowy
Czas zwalniania speed
Pol110 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 ms 200 Skutek natychmiastowy

(2) Instrukcja dotyczaca czaséw przyspieszania / zwalniania

Czasy przyspieszania i zwalniania okreslaja odpowiednio, czas w ktérym predkos¢ bedzie wzrasta od Oobr/min

do znamionowej pr¢dkosci obrotowe;j silnika lub czas w ktoérym predkosé bedzie spada od znamionowej

predkosci obrotowej silnika do Oobr/min. Patrz rys. 6-2-5.

7\ Vlobr/min]
Predkosc
znamionowa
Predko$¢
zadana
tims]
0 AN
T1 | E T2 El /
|E Po109 E E Po110 ;l

rys. 6-2-5 Funkecja mi¢kkiego startu

T11 T2 to rzeczywiste czasy przyspieszania i zwalniania, jednostka jest [ms].

Rzeczywisty czas przyspieszania T1=Po109 x predkos¢ docelowa/predkos¢ znamionowa.
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Rzeczywisty czas zwalniania T2=Po110 X predkos¢ docelowa/predkos¢ znamionowa

6.2.3 Funkcja krzywej S czaséw przyspieszania i zwalniania

Podczas procesu przyspieszania i zwalniania predko$¢ obrotowa jest niestabilna. Aby zwickszy¢

stabilno$¢ catego procesu przyspieszenia i zwalniania stosuje si¢ funkcj¢ krzywej S ktora tagodzi proces startu i
dojscia do predkosci zadane;.

(1) Ustawienia parametrow

Czas przyspieszania i zwalniania krzywej S [speed
Polll Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~15000 ms 100 Skutek natychmiastowy
Aktywacja funkcji krzywej S [speed
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Poll2 :
0: nieaktywna 1:
brak 0 Skutek natychmiastowy
aktywna

(2) Instrukcja wygtadzajacej funkcji krzywej S.
Prosimy odnies¢ si¢ do ponizszego rysunku dotyczacego funkcji krzywej S. Opisy T1 i1 T2 to oznaczenie

rzeczywistych czaséw przyspieszania i zwalniania (prosimy zapoznac¢ si¢ z funkcja migkkiego startu).

/N Vjobr/min]
Predkosc¢
zadana // \\
T[ms,
0 [ms] N
/7
T1 T2
|~
[~
Po111 Po111 Po111 Po111

rys. 6-2-6 Wygladzajaca funkcja krzywej S

6.2.4 Funkcja zacisku zerowego (ZCLAMP)
Kiedy sygnat zacisku zerowego (ZCLAMP) jest aktywny, serwomechanizm bedzie wchodzit w stan

blokady, kiedy tylko warto$¢ bezwzgledna zadanej predkos$ci spadnie ponizej poziomu predkosci silnika
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zadeklarowanej dla zacisku zerowego. Serwo naped ignoruje wowczas polecenie predkosci, natychmiast

zatrzymuje i blokuje silnik serwo.

(1) Sygnat wejsciowy

Nazwa sygnatu

Listwa dla nastawy fabryczne;j

Uwagi

ZCLAMP

CN3-13

Silnik serwo przechodzi w stan blokady, gdy tylko

bezwzgledna warto$¢ zadanej predkosci spadnie ponizej

wartosci ustawionej dla zacisku zerowego.

(2) Ustawienia parametrow

Aktywacja zacisku zerowego (ZCLAMP) peed
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Pol27 ,
0: Dezaktywacja
brak 0 Skutek natychmiastowy
1: Aktywacja
Wartos¢ predkosci zacisku zerowego peed
Pol126 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.1obr/min 50 Skutek natychmiastowy

Warto$¢ predko$ci

zacisku zerowego Po126

V (predko$¢)

t (czas)

Zacisk

ON

zerowy
aktywny

Funkcja
zacisku
zerowego

OFF

OFF

ON

OFF

6.2.5 Sygnal wyjsciowy nadej$cia predkosci

1) Wyjscie sygnatu nadejscia predkosci

Kiedy bezwzgledna roznica pomiedzy rzeczywista predkoscia obrotowa, a predkoscia zadang jest mniejsza niz

zakres predkosci docelowej (Pol17), w tym momencie jest aktywowany sygnat nadejscia predkosci. Funkcja nie

jest ograniczana kierunkiem obrotow silnika.

(1) Sygnat wyjsciowy
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Nazwa Listwa dla nastawy Uwagi
sygnatu fabrycznej
V-CMP V-CMP+, V-CMP- Predkos¢ obrotowa silnika jest zblizona do predkosci zadane;.

(2) Ustawienia parametrow

Poll7

Zakres predkosci docelowej peed
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~ 30000 0.1obobr/min 300 Skutek natychmiastowy

Sygnat nadejscia
predkosci pomiedzy
przerywanymi liniami

Predko$¢ silnika

vl )
’

rys. 6-2-8 Sygnal wyjsciowy nadej$cia predkosci

Uwaga: linia ciggla przedstawia zadana predkos¢, a sygnal nadejscia predkosci jest aktywowany w linii

przerywanej.

2) Sygnatl wyjsciowy detekcji obrotow

Sygnat ten jest aktywowany aby potwierdzi¢, ze serwomotor aktualnie pracuje z obrotami powyzej ustawionej

granicy w parametrze Pol18.
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/ \ Po118 ustawiona
/ AN warto$¢ detekcji ¢
\

N\

\\\ /'/
N\ s
\ /

N/
Detekcja obrotéw ON 2
silnika
OFF OFF OFF

rys. 6-2-9 Sygnal wyjsciowy detekcji obrotow

(1) Sygnat wyjsciowy

Nazwa sygnatu

Listwa dla nastawy fabrycznej

Uwagi

TGON

TGON+, TGON-

Kiedy bezwzglgdna warto$¢ predkoscei silnika jest wyzsza niz

warto$¢ Po118, sygnat TGON zostaje aktywowany.

(2) Ustawienia parametrow

Wartosé detekeji obrotéw [Speed
Pol18 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.10br/min 300 Skutek natychmiastowy
3) Odwzorowujacy analogowy sygnal wyjSciowy
(1) Sygnat wyjsciowy
Nazwa sygnatu Oznaczenie Listwa Uwagi
Wyjscie analogowe odwzorowujace AO CN3-1 Odwzorowujacy, analogowy sygnat
Masa wyj$cia analogowego AGND CN3-24 wyjsciowy
(2) Ustawienia odwzorowujacego analogowego sygnatu wyjsciowego
Wyjscie analogowe kanat 1
So-19 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~4 brak 0 Skutek natychmiastowy
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Ustawienie | Wyjscie analogowe )
) Uwagi
parametru odwzorowanie
So.19-0 Prad wyjsciowy serwo | Odwzorowanie pradu wyjsciowego serwo napgdu. Warto$¢ pradu dla ktorej
0-19=
napedu. osiggamy peten sygnat analogowy 10V ustawiamy w So-20.
So19-1 Napiecie szyny DC Odwzorowanie napi¢cia na szynie DC serwo napgdu. Wartos$¢ napigcia dla ktorej
0-19=

serwo napedu.

osiggamy peten sygnat analogowy 10V ustawiamy w So-21.

Odwzorowanie obrotéw serwo silnika. Warto$¢ obrotow dla ktorej osiagamy

So-19=2 | Obroty serwo silnika )
peten sygnat analogowy 10V ustawiamy w So-22.
Wejsciowy sygnat o )
So0-19=3 Warto$¢ napigcia offsetu ustawiamy w So-24
analogowy + offset
Sygnatl analogowy 0~10V odwzorowuje peten zakres obrotow silnika w zakresie
Obroty silnika prawo — lewo. Aby mdc identyfikowa¢ kierunek obrotow silnika, uzytkownik
So0-19=4 | (z okre$leniem ustawia najpierw warto$¢ napigcia analogowego polaryzacji obrotéw (zmiany

kierunku)

kierunku obrotéw). Od tego punktu warto$¢ napigcia AO wraz ze wzrostem

obrotéw bedzie rosta lub malata w zalezno$ci od kierunku wirowania.

(3) Ustawienia parametrow

So-20

Prqd odpowiadajqcy sygnatowi analogowemu 10V

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~1000

0.14 200

Skutek natychmiastowy

Napiecie szyny DC odpowiadajgce sygnatowi analogowemu 10V

So-21 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~500 14 500 Skutek natychmiastowy
Obroty silnika odpowiadajqce sygnatowi analogowemu 10V
So-22 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~32000 0.10br/min 30000 Skutek natychmiastowy

(4) Kompensacja wyjsciowego sygnatlu analogowego odwzorowujacego wejscie analogowe

Jesli wystepuje przesunigcie/réznica pomigdzy wejsciowym sygnalem analogowym, a odwzorowujacy go

sygnatem wyjscia analogowego, mozna to skompensowaé za pomocg nast¢pujacego parametru:

So-24

Kompensacja wyjscia analogowego kanatu 1 [speed
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-10000 ~ +1000 mV 0 Skutek natychmiastowy
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Kompensacja wyjsciowego sygnatu analogowego odwzorowujacego sygnat wejscia analogowego jest
aktualizowana w czasie rzeczywistym co oznacza, ze zmieniajac warto§¢ w So-24 uktad w czasie rzeczywistym
odzwierciedla to w sygnale wyjsécia analogowego co utatwia optymalne ustawienie wzajemnej korelacji
pomiedzy wejsciem, a wyjsciem analogowym. Uzytkownik poréwnuje sygnaty wejsciowy z wyjsciowym
zmieniajac So-24, a po zakonczeniu regulacji naciska i przytrzymuje przycisk SET przez 0,5s zapisujac
ustawienia.

Uwaga: Kiedy So-19= 3, wewngtrzny modut D/A serwo napedu. wystawia na wyjsciu sygnal analogowy

ktory jest rowny wartosci sygnatu analogowego na wejsciu + So-24.

6.3 Tryb sterowania momentem

Tryb sterowania momentem jest cz¢sto stosowany dla aplikacji serwo. Serwo napedy serii SD20 posiadaja dwa
tryby zadawania momentu, tryb analogowego zadawania momentu i tryb zadawania momentu poprzez

wewnetrzny rejestr. Uzytkownik dany tryb wybiera w funkcji Po001.

We{s’ciowe
polecenie .. 3
momentu Zrédfo momentu| | Filtr polecenia _ p@;/je”égz?a Sterowanie M
*1 ikierunek momentu ‘momentu petla pradowg
E;_erz ca
informacja
zwrotnaj @

rys. 6.3.1 Diagram sterowania momentowego

6.3.1 Ustawienia parametrow

Parametry Uwagi

do?2 Sterowanie momentem za pomocg wewngtrznego rejestru

Po001

do4 Sterowanie momentem za pomocg wejscia analogowego
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A\

* % % % *

»*

Nalezy podtaczy¢ prawidlowo zasilanie obwodu gtownego serwo napedu, zasilanie obwodu
sterujacego, przewod zasilajacy silnik i przewod sprzgzenia zwrotnego,

Przeprowadzi¢ probne uruchomienie za pomoca klawiatury wykorzystujac funkcje JOG,
Przeanalizowa¢ rys. 6.3.2 i rys. 6.3.3, aby prawidlowo podtaczy¢ sterowanie DI/DO,

Ustawi¢ odpowiednie parametry sterowania trybem momentowym,

Uruchomi¢ serwo nape¢d i upewnic€ sig, ze kierunek pracy serwo silnika jest prawidtowy. Ustawi¢
odpowiednie parametry regulacji wzmocnienia, patrz rozdziat 7.3.

W trybie sterowania momentowego serwo nap¢d nie ma aktywnego zabezpieczenia przed
zablokowaniem wirnika. Nalezy upewni¢ si¢, ze w napgdzie z serwomotorem nie dochodzi do

blokowania wirnika.

144




Seria SD20-G

1) Tryb sterowania momentem z rejestru wewnetrznego

a) Typowy schemat polaczen

Serwo regulator

Zewnetrzny sygnat analogowy

4 1 [Filtr dolnoplzepustow Wyjécie enkoderowe z
limitu predkosci -10V~+10V 23|AS pustowy

podziatem czestotliwosci

A
| _‘k“‘" o
[25] as2}s—{Firdoinogtzepustony FA Y A l>—

n
k
[}
=
S

3 onwerter AiD

PEO-| 33
[24]enop, N

Fame| 18] — i>_

P70 [17 |

AGND[40

ALM+| 7 | ALM+ Blad serwo ™
ALM-| 8 | ALM-
Do1+ /S-RDY+ Serwo
10| /S-RDY-  odblokowane/gotowe
/SON-I ._/_| 18| D11 Wyjécia transoptorowe

Odblokowanie serwo D02+| 26| TGN+ . N Max napiecie: 30V DC
:@E /TGON- ' ke Max prad: 50mA
/ESP .
Vi zatrz y 19| DI2
Awaryjne zatrzymanie _E Do a7] mmares
$cie hamulca
F-INH /BRAKE- o Odbiornik poleceri

N ¢ 1—' /.
Blokada w prawo 20| Di3

Blokada w lewo 1] D)
Reset biedu _@Dw 0z |37
CM |30
| [
Limit momentu w prawo _@ D6
R-CL Ao | 1
Limit momentu w lewo _@ o GND [ 40

[
(o]
ﬁ\o—l

12V~24V T

/S-LT+ )
Osiggniecie limitu
31| /5-LT- predkosci -/

L‘H

Limit transoptora
{ max napiecie: 30V DC
max prad: 50mA

—3]ors] +24v
Szybkie
wejécie DI

/ZCL AMP

29
Max prad: 100mA
Klamra zerowej predkosci 30

Podiaczenie ekranu przewodu

rys. 6.3.2 Okablowanie dla trybu sterowania momentem z wewnetrznego rejestru
Uwagi:
1. i—&Oznaczenie skretki na schemacie
2. Serwo naped posiada wewnetrzne zasilanie 24 VDC. Zalecane jest jednak stosowanie zewnetrznego zasilania
12~24V DC.
3. DI1~DIS to programowalne wejécia cyfrowe, a DO1~DO4 to programowalne wyjscia cyfrowe. Uzytkownik

moze zdefiniowa¢ funkcje tych zaciskow za pomocg parametrow.

145



Seria SD20-G

b) Powiazane parametry

Parametry

Uwagi

Po001

do?2

Wybor trybu sterowania: tryb momentowy z wewnetrznego rejestru

Po204

Wewnetrzny zadany moment obrotowy

nternal register torqud

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

-800~800

1% znamionowego momentu 10

Skutek natychmiastowy

Uwagi: po wlaczeniu trybu sterowania z wewnetrznego rejestru momentem obrotowym, serwo naped rozpocznie

natychmiast prace. Prosimy o zachowanie ostroznosci!

So0-66

Wewnetrzna rozdzielczos¢ predkosci i momentu obrotowego

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

4-parametry

brak

0000 Skutek natychmiastowy

I OOOn]

Rozdzielczo$¢ wyswietlania predkosci

0,10br/min

1obr/min

Rozdzielczo$¢ zadawania momentu

1% momentu znamionowego

—oW| | —=o =

0,1% momentu znamionowego

Rozdzielczo$¢ zadawania predkosci

0, 1obr/min

k=)

1obr/min
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2) Tryb sterowania predkos$cia z wejscia analogowego

a) Typowy schemat polaczen

Serwo regulator

Zewnetrzny sygnat analogowy

/SON-I

12V~24V T

[——r]

E“J

Wyjscie enkoderowe z

ALM+| 7 | ALM=

ALM-| 8 | ALM-

pot+| 9 | /sRDY+
70| /s-ROY-

A Filtr dol r4 ( &
limitu predkosci -10V~+10V 23| As1 Rp— podziatem czestotliwosci
24 GND}—)—; onwerter 4D <| >—_ PAO+| 36 TAN
Zewnetrzny sygnat analogowy 25| AS2 :epu towy PAC-)35 V//\ “|>
limitu momentu -10V~+10V PBO+| 34 / J:>_
24[GnDl, PEO33~ -
At A
- 17
PZO- - ~
AGND ¥ GND
Blad serwo M

Serwo
odblokowane/gotowe

Wyjécia transoptorowe

Di1
Odblokowanie serwo D02+| 26 | reoN+ Max napigcie: 30V DC
g Wykrycie ruchu ’
:@E 11| /TGON- wirnika Max prad: 50mA
/ESP

Awaryjne zatrzymanie
Wyjscie hamulca

DO3+| 41 | /BRAKE+
-|42 | /BRAKE-
DO4+(32 | /S-LT+
Reset bledu _@Dw i@ 0z |37
CM |30
g )

&
B 7 S 4 &
&

Odbiornik poleceri

+——<{19[ o2
F-INH 1 E
Blokada w prawo 20| Di3

R-INH

Blokada w lewo I:zj Di4

/AL-RST

Osiggniecie limitu

predkosci -

L‘H

Limit transoptora
{ max napiecie: 30V DC
max prad: 50mA
/F-CL

Limit momentu w prawo

|
1
4 4

/R-CL
Limit momentu w lewo

+24V

%g

Podiaczenie ekranu przewodu

Szybkie
wejécie DI 140D
/ZCL AMP

Klamra zerowej predkosci

9
Max prad: 100mA

rys. 6.3.3 Okablowanie dla trybu sterowania momentem z wej$cia analogowego
Uwagi:
1. i—&Oznaczenie skretki na schemacie
2. Serwo naped posiada wewnetrzne zasilanie 24 VDC. Zalecane jest jednak stosowanie zewnetrznego zasilania
12~24V DC.
3. DI1~DIS to programowalne wejécia cyfrowe, a DO1~DO4 to programowalne wyjscia cyfrowe. Uzytkownik

moze zdefiniowa¢ funkcje tych zaciskow za pomocg parametrow.
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b) Powiazane parametry

Parametry

Uwagi

Po001

do4

Wybor trybu sterowania. tryb analogowego sterowania momentem

(1) Ustawienia trybu analogowego sterowania momentem

Ustawienie zrodla dla analogowego zadawania momentu

Po429 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
Ustawiona warto$¢ Znaczenie

0

Zadawanie analogowe z All

1

Zadawanie analogowe z AI2

Martwa strefa dla kanatu AI2

Po417 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1000 mV 0 Skutek natychmiastowy
(2) Ustawienia relacji pomiedzy analogiem, a momentem
Maksymalny moment odpowiadajqca napieciu analogowemu
Po401 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~800 1% znamionowego momentu 100 Skutek natychmiastowy
Moment [Nm]
B ) o Moment znamionowy |-==--=-+
W funkcji Po401 ustawiamy warto§¢ momentu, dla napigcia E
analogowe réwnego 10V. Nachylenie charakterystyki jest tutaj oy E Napiscie [V]
uzaleznione od stosunku napigcia analogowego 10V / wartosci 0 7 O.V

nastawy Po401. Po prawej stronie charakterystyka momentu w

funkcji sygnatu analogowego dla nastaw fabrycznych.

- Moment znamionowy
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(3) Kompensacja petzajacego zera dla analogowego zadawania predkosci

Kompensacja petzajqcego zera dla wejscia polecenia AI2 [Speed [Torqud [Position]

Po403 Zakres ustawiern Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~+5000 ImV 0 Skutek natychmiastowy
Kompensacja petzajacego zera dla wejscia polecenia AI2 ma Napiecie | YTV
L. . . X . L. prébkowania 7
na celu wyeliminowanie zjawiska ptywajacej warto$ci S
zerowej sygnatu analogowego momentu. e Petzajace zero
Metodologia postgpowania jest nastgpujaca: // V]
(1) Zewrze¢ AI2 z AGND. 71 0 Napigcie wejsciowe
',' kanaftu analogowego
(2) W trybie analogowego sterowania momentem, nalezy /’
'I
wyregulowac Po403, aby w Lo-28 uzyska¢ OV. ’,/
Prosimy odnie$¢ si¢ do rysunku po prawe;j: <
Automatyczne wyzerowanie wejscia Al Speed
Po406 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy

Kiedy jest uzywana funkcja automatycznego zerowania Al, nalezy upewni¢ si¢, Ze na wejsciu analogowym mamy warto$¢
0V. Jesli wartos¢ petzajacego zera jest zbyt duza, serwo naped wystawi btad AL-21.

Chcac uzy¢ funkcji automatycznego ustawiania zera, zadaj sygnat analogowy 0V i ustaw Po406=1, po okoto 3 sekundach
pelzajace zero zostanie automatycznie skompensowane.

Uwaga: gdy Po406=1, analogowa predkos¢ i moment obrotowy sg automatycznie ustawiane na zero w wewngtrznym

rejestrze serwo napgdu.

(4) Filtr wejscia analogowego zadawania momentu

Stata czasowa filtra wejscia analogowego momentu
Po405 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 0.0Ims 200 Skutek natychmiastowy

Dodany 1-stopniowy filtr dolnoprzepustowy wejscia analogowego ma na celu wytagodzenie analogowego
sygnatu zadajacego.

Uwaga: Generalnie nie ma potrzeby modyfikowania nastaw fabrycznych. Jesli ustawimy warto$¢ filtra wyzej,
szybkos$¢ odpowiedzi uktadu na zadany sygnat bedzie trwata dtuzej. Po wprowadzeniu zmian nalezy sprawdzié
czy odpowiedz uktadu jest zgodna z oczekiwaniami aplikacji.

(5) Ustawienie gornej i dolnej granicy dla analogowego zadawania momentu obrotowego.
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Okreslanie gornej i dolnej granicy dla analogowego zadawania momentu obrotowego odbywa si¢

identycznie, jak w przypadku ustawiania trybu predkosci dla zadawania analogowego. Parametry ustawien sg

rézne poniewaz dotyczy to roznych wielkosci fizycznych.

Moment odpowiadajqcy dolnej granicy napiecia analogowego

lS‘peed‘ |T0rque| |Positi0n|

Po434 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.1% -1000 Skutek natychmiastowy
Dolna granica sygnatu analogowego [Speed [Torqud [Position]
Po435 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.01V -1000 Skutek natychmiastowy
Predkosé odpowiadajgca gdrnej granicy napiecia analogowego [Speed [Torqud [Position]
Po436 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.1% 1000 Skutek natychmiastowy
Gdérna granica sygnatu analogowego  |Speed [Torqué |Position]
Po437 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.01V 1000 Skutek natychmiastowy
Opcje po przekroczeniu granicy sygnatu analogowego
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 0 Skutek natychmiastowy

Po418

0: brak kontroli limitu/przekroczenia

osiggnigcia granicznej wartosci £10V.

poza wyznaczony zakres.

(zablokowanie watu)

Kiedy wartos¢ sygnatu analogowego rosnie, odpowiadajgca mu predkosé rowniez wzrasta rosnie az do

1: Wartosé¢ predkosci gornej i dolnej granicy zostajq zachowane mimo ze sygnat analogowy wykracza

2: Wartos¢ predkosci osigga Qobr/min po przekroczeniu gornej lub dolnej granicy sygnatu analogowego

Uwaga: w trybie sterowania analogowego momentem, moment silnika obliczamy w nast¢pujacy sposob:

Moment odpowiadajacy dolnej granicy napigcia analogowego = Po401 * Po434

Moment odpowiadajacy gornej granicy napig¢cia analogowego = Po401 * Po436

¢) Ustawienia sygnalu wejsciowego

Nazwa sygnatu Nazwa Listwa Uwagi
Analogowe wej$cie polecenia momentu AS2 CN3-25
Wejscie analogowe sterujace momentem
Masa analogowa AGND CN3-24

Zakres napi¢cia wejsciowego wynosi od -10V do +10V.
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6.3.2 Migkki start

Funkcja migkkiego startu polega na rOwnomiernym przechodzeniu do zadanego momentu (stata predkosé

przyspieszania i zwalniania) zamiast skokowych przejs¢.

(1) Ustawienia parametrow

Czas narastania momentu obrotowego
Po212 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 0,1ms 0 Skutek natychmiastowy
Czas opadania momentu obrotowego
Po213 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 0,1ms 0 Skutek natychmiastowy

(2) Instrukcja dotyczaca czaséw przyspieszania (narastania) / zwalniania (opadania)

A M[Nm]
Znamionowy
moment
Zadany
moment
t[ms]‘
- 1 > &»
o Po212 _ < Po213

rys. 6-2-5 Funkcja mi¢kkiego startu

T11 T2 to rzeczywiste czasy narastania i opadania momentu obrotowego, jednostka jest [ms].

Rzeczywisty czas narastania T1=P0212 x zadany moment / moment znamionowy.

Rzeczywisty czas opadania T2=Po0213 x zadany moment / moment znamionowy.

6.3.3 Ograniczenie predkos$ci w trybie momentu obrotowe

Funkcja stuzy do ograniczania predkosci serwomotoru podczas trybu regulacji momentu obrotowego w celu

ochrony maszyny przed nadmierng predkoscia.
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Obroty silnika
Nadmierna predko$¢ moze doprowadzi¢ do uszkodzen.

Max obroty

Warto$¢ limitu predkos$ci

Warto$¢ limitu
obrotéw

Czas

W trybie sterowania momentem obrotowym ograniczenie pr¢dkosci obejmuje:

1. Wewngtrzne ograniczenie predkosci

2. Analogowe ograniczenie predkosci

3. Ograniczenie predkosci przez maksymalng predkos¢ obrotowa Po002 i aktualng maksymalng predkosé

podtaczonego silnika

Trzecia metoda limitowania predkosci jest stale aktywna, a pozostate metody sa ograniczone

warunkowo.

(1) Ograniczenie predkosci podczas regulacji momentu obrotowego

Ograniczenie predkosci dla trybu momentowego
Po210 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~3 brak 2 Skutek natychmiastowy
Parametry Uwagi
P0210=0 Uzywamy wartosci ustawionej w Po211 jako ograniczenia predkosci.
Po210=1 Ustawione parametry analogowego sterowania predkoscia sg w trybie momentowym
granicami pre¢dkosci dla kierunkéw prawo / lewo.
Po210=2 Jako ograniczenie predkosci uzyta zostanie nizsza warto$¢ z pomiedzy maksymalne;j
predkoscia obrotowej Po002, a rzeczywistej maksymalnej predkosci obrotowej silnika.
P0210=3 Impulsowe ograniczenie momentu
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(2) Powigzane parametry

Po211

Wewnetrzne ograniczenie predkosci
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 0.1obr/min 20000 Skutek natychmiastowy

6.3.4 Ograniczenie momentu obrotowego

W celu ochrony maszyny lub procesu serwo nape¢d zapewnia nastgpujace trzy sposoby ograniczania wyjsciowego

momentu obrotowego:

1. Wewngtrzne ograniczenie maksymalnego momentu obrotowego

2. Ograniczenie momentu obrotowego przez wewngtrzny rejestr sterowany przyciskami

3. Ograniczenie momentu przez wejscie analogowe

Wewngtrzne ograniczenie maksymalnego momentu obrotowego jest na state aktywne, a pozostate

sposoby sa ograniczone warunkowo. Gdy wszystkie trzy sposoby sa aktywne, rzeczywista warto$¢ graniczna

momentu obrotowego jest najmniejsza wartoscig sposrod nich.

(1) Wewnetrzne ograniczenie maksymalnego momentu obrotowego

Wewnetrzne ograniczenie momentu maksymalnego

P0202

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~800

1% znamionowego momentu

200

Skutek natychmiastowy

Uwaga: Ustawienie zbyt malej warto$ci momentu moze spowodowa¢é niewystarczajacy moment obrotowy

do realizacji procesu.

(2) Ograniczenie momentu kontrolowane przez zaciski

Sygnat Oznaczenie Uwagi
Limit momentu w prawo F-CL Ograniczenie momentu dla kierunku w prawo / do przodu
Limit momentu w lewo R-CL Ograniczenie momentu dla kierunku w lewo / do tytu

W przypadku korzystania z funkcji ograniczenia momentu przyciskamy dla kierunku w prawo programowalne

wejscie cyfrowe (przycisk) ustawiamy jako funkcje F-CL. W przypadku korzystania z funkcji ograniczenia

momentu przyciskamy dla kierunku w lewo programowalne wejécie cyfrowe (przycisk) ustawiamy jako funkcje

R-CL.

Limit momentu dla obrotow w prawo

Po208

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~800

1% znamionowego momentu

100

Skutek natychmiastowy
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Limit momentu obrotowego w lewo
Po209 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~800 1% znamionowego momentu 100 Skutek natychmiastowy

Kiedy sygnat F-CL jest aktywny, warto$¢ graniczna maksymalnego momentu obrotowego dla kierunku w prawo
powinna by¢ <P0208.

Kiedy sygnat R-CL jest aktywny, warto$¢ graniczna maksymalnego momentu obrotowego dla kierunku w prawo
powinna by¢ <P0209.

Uwaga: Zbyt male warto$ci ustawione w P0208 i P0209 moga spowodowac niewystarczajagcy moment obrotowy
do realizacji procesu.

(3) Ograniczenie momentu obrotowego wejsciem analogowym

Ograniczanie momentu obrotowego przez wejscie analogowe odbywa si¢ na podstawie zmian wejSciowego
napigcia analogowego ktore odzwierciedla zmiany limitu momentu obrotowego. Prosimy o zapoznanie si¢ z
funkcja Po401, aby uzyskac¢ informacje na temat zalezno$ci miedzy napigciem analogowym, a wartoscia

graniczng momentu obrotowego.

Ograniczenie momentu wejsciem analogowym
Po203 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 0 Skutek natychmiastowy

Kiedy P0203 = 0, analogowe ograniczenie momentu jest nieaktywne.

Kiedy Po203 = 1, analogowe ograniczenie momentu jest aktywne.

Kiedy Po203 = 2, analogowe ograniczanie momentu jest aktywne rownocze$nie jest aktywne ograniczenie
momentu z przyciskow prawo / lewo.

Dla ograniczenia momentu obrotowego wej$ciowym sygnatem analogowym nie mamy polaryzacji sygnatu
analogowego. Wprowadzone wartosci sg warto§ciami bezwzglednymi zaréwno dla analogowego sygnatu
napigciowego w ,,+”, jak i w ,,-”, a warto$¢ graniczna momentu obrotowego odpowiadajaca warto$ci

bezwzgledne;j jest aktywna w obu kierunkach (prawo/lewo).

6.3.5 Powigzane dane wyjsciowe

1) Sygnal wyj$ciowy przy ograniczaniu momentu obrotowego
Gdy moment obrotowy jest ograniczany, zacisk DO zostaje aktywowany zaréwno dla kierunku w prawo jak i w

lewo.
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Wi:tgnsq% ,l;tmultu Wartosc sprzezenia
Y / predkosci
/ Czai
SERWO 53‘/? SERWO ON > }
ON on | ON |
momantu ___OFF OFF loFF]  [_oFF_
(1) Sygnat wyjsciowy
Sygnat Listwa Uwagi
T-LT T-LT+ T-LT- Sygnat jest aktywowany, kiedy moment jest ograniczany.
(2) Ustawienia parametrow
Docelowa wartos¢ momentu
Po237 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~50 1% znamionowego momentu 2 Skutek natychmiastowy
Czestotliwos¢ filtra momentu
Po0238 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~ 1000 0.1Hz 10 Skutek natychmiastowy

6.4 Tryb pozycjonowania impulsowego
Jednostka sterujaca: minimalne rozpoznawalne polecenie/komenda, z ktorg PC/ PLC
zadaje serwo napedowi

Jednostka enkodera: polecenie wejsciowe, dzielone przez przetozenie elektryczne

Szybkosc
posuwu
do przodu

Wejsciowe

Silnik

polecenie
pozycji

Licznik ,
odchyler

Zrédio i kierunek| | Elektroniczne Filtr polecenia b
|polecenia pozycjil przetozenie pozycji >

Kontrola petli Kontrola petli
predkosci pradowej

Sprzezenie predkoSci

Obliczanie
predkosci

nkode)

Wyjscie z
podziatem
czestotliwosci [Wyjscie z podziatem]
czestotliwosci I
| “enkodera” |

rys. 6.4.1 Diagram blokowy trybu pozycjonowania impulsowego
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6.4.1 Ustawienia parametrow

Tryb pozycjonowania impulsowego obejmuje dwa sposoby zadawania: pozycja z wewngtrznego rejestru lub

pozycja zewngtrzna, ktore uzytkownik moze go wybra¢ za pomoca Po001.

Parametry Uwagi

dol Wybor trybu sterowania: tryb pozycji z zewnetrznego zrodta impulsowego

Po001

dos Wybor trybu sterowania. tryb pozycji z rejestru wewngtrznego

A\

»*

Nalezy podlaczy¢ prawidlowo zasilanie obwodu gtéwnego serwo napedu., zasilanie obwodu
sterujacego, przewod zasilajacy silnik i przewod sprzgzenia zwrotnego,

Przeprowadzi¢ probne uruchomienie za pomoca klawiatury wykorzystujac funkcje JOG,
Przeanalizowacd rys. 6.4.2 i rys. 6.4.3, aby prawidlowo podtaczy¢ sterowanie DI/DO,

Ustawi¢ odpowiednie parametry sterowania trybem momentowym,

LD 2 .

Uruchomi¢ serwo nape¢d i upewni€ sie, ze kierunek pracy serwo silnika jest prawidtowy. Ustawi¢

odpowiednie parametry regulacji wzmocnienia, patrz rozdziat 7.3.

»*

W trybie sterowania momentowego serwo nap¢d nie ma aktywnego zabezpieczenia przed
zablokowaniem wirnika. Nalezy upewni¢ si¢, ze w napgdzie z serwomotorem nie dochodzi do

blokowania wirnika.
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1) Tryb zewnetrznego pozycjonowania impulsowego

a) Typowy schemat polaczen

Serwo regulator

HPULS
zybkie
wejscie

impulsowe

polecenia HSIGN
pozycji

GND & 24| GND

HPULS+
HPULS-

Wyjscie enkoderowe z
HSIGN+ podziatem czestotliwosci
HSIGN-

PAO+|36 /’\

PAO-|35

Lse 43| PL2 % PBO+| 34 AN
—‘ﬁu PULS s 80| 33
Polecenie _k

/
N4
PZO+|16
i

Lt

N

YYY

POYGH Pzo- |17

28| PL1 AGND|40
Lo 12| SIGN i—@ > oNp
27 | /SIGN r
ALM+| 7 | ALm+ Blad serwo M
ALM- ALM- )
— Do1+ /S-RDY+
12v~24v% @EHS RDY- odo/okomane/gorowe
DI 3

Wyjécia transoptorowe
Max napiecie: 30V DC

/TGON+
W R > Max prad: 50mA

/TGON- wirnika

/SON-I ._/_E y
Odblokowanie serwo :@E
DO3+141| prcmp+  Sygnat osiagniecia
i -142 | V-CMP- predkosci zadanej Odbiormnik poleceri
g‘ls’::’da w prawo EZO i3
DO4+|32 | /T-LT+ Sygnat ograniczenia
31| TLT- momentu J
R-INH

Blokada w lewo —A_E
/AL-RST
—r P71 577 i—@ Limit transoptora
Reset bledu _E 0z |37 max napigcie: 30V DC
CM |30
ET WO 5 ==
Limit momentu w prawo 38| D16

max prad: 50mA
/R-CL
Limit momentu w lewo _@ L GND | 4

E
—Eprm +24V
Szybkie {
wejscie DI +24v| 29
CLR X —E Max prad: 100mA

il ot—"]19] D12

Awaryjne zatrzymanie

L# 2

Czyszczenie impulséw pozycji

Pod)a_czeme ekranu przewodu

rys. 6.4.2 Okablowanie dla trybu zewnetrznego pozycjonowania impulsowego

Uwagi:
1. 5—&Oznaczenie skretki na schemacie
2. Serwo naped posiada wewnetrzne zasilanie 24 VDC. Zalecane jest jednak stosowanie zewnetrznego zasilania
12~24V DC.
3. DI1~DIS to programowalne wejécia cyfrowe, a DO1~DO4 to programowalne wyjscia cyfrowe. Uzytkownik

moze zdefiniowa¢ funkcje tych zaciskow za pomocg parametrow.
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4. Rodzaj polecenia pozycji jest ustawiany przez parametr Po300, w przyktadzie pokazano sygnat
réZnicowy.
5. Polecenie pozycji jest sygnatem roznicowym o amplitudzie 5V, jesli uzytkownik chce zastosowac inny

interfejs, zapoznaj si¢ z rozdziatem 4.3.1

b) Powiazane parametry

(1) Wybor trybu sterowania

Parametry Uwagi

Po001 dol Wybor trybu sterowania: tryb pozycji z zewnetrznego zrodta impulsowego

(2) Zrédto polecen impulséw wejsciowych

Parametry Uwagi
T T A Wolne impulsowe Zrédfo
0 OFF
1 ON
Szybkie impulsowe zrédto
0 OFF
1 ON
P 03 74 4‘]7 aramet’y C Wewnetrzne Zrédfo impulséw
0 OFF
1 ON
D | Zrédto impulséw krzywki elektronicznej
0 OFF
1 ON

Uwaga: parametryzujac Po374, uzytkownik ustawiajac w danej kolumnie wartos$¢ 1 aktywuje zrédlo
impulsow pozycjonujacych. Jesli Po374.A =1, P0374.C = 1, rzeczywiste polecenie impulséw pozycji =

polecenie impulsow niskiej predkosci + polecenie impulsu polozenia wewnetrznego zrodla.

Parametry Uwagi
A | Zrédtem szybkosci impulséw jest predko$é wirowania
0 OFF
1 ON
Pol154 | 4parametry
B |Zrédfem szybkosci impulséw jest predkosé analogowa
0 OFF
ON

158



Seria SD20-G

Uwaga: Funkcje Po154 mozna przeksztalci¢ w polecenie impulsowe uzaleznione od predkosci silnika, a to

polecenie impulsu jest nakladane na zewne¢trzny zadany impuls.

Cmarr>

Zaciski wejs¢ impulsowych
niskiej lub wysokiej czestotliwosci

Wybér zaciskéw
ej$¢ impulsowych

Filtrowanie zaktocen

1. Filtry impulséw niskiej czestotliwosci: Po300.8B
Filtry zaciskéw 2. Filtry impulséw wysokiej czestotliwosci: PL120.B
wejs¢ impulsowych

1. Kierunek + impulsy
2. Prostokatne impulsy fazy A + fazy B.
3. Impuls do przodu + impuls do tytu

ienie rodzaji

impulséw

KONIEC

@ Interfejs wejsciowy sygnatow impulsowych

Naped serwo ma 2 grupy zaciskow wejsciowych sterowania impulsowego.

Serwo regulator

HPULS HPULS+#
HPULS- 3
Szybk/el wejscie
impulsowe HSIGN 5
polecenia pozycji 4|}7A HSIGN+
HSIGN- 8

GND 24

GND &
Interfejs poleceri 24V __PL243

PULSE PULS 44
/PULS 1S % % g
Wolne wejscie

impulsowe o8
polecenia pozycji | Interfejs polecer 24V PL1 >

SIGN SIGN 12
/SIGN27] % ? g

e Zaciski wejsciowe impulsu o niskiej predkosci (PL2, PULS +, PL1, SIGN +, SIGN-)

obstuguja wejsciowy sygnat roznicowy (maksymalna czestotliwos¢ impulsow wejsciowych to 500 kHz), oraz
sygnat wejsciowy typu otwarty kolektor (maksymalna czg¢stotliwos¢ impulsow wejsciowych to 200

kHz).

e Zaciski szybkiego wejscia impulsowe (HPULS +, HPULS-, HSIGN +, HSIGN-) moga obstugiwac réznicowy

sygnat wejsciowy 5V (maksymalna czg¢stotliwos¢ impulsow wejsciowych to 4 MHz).
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@ Filtr wej$¢ impulsowych
W przypadku zaciskdw wejscia impulsowego o niskiej predkosci jak i szybkiego, czas filtrowania nalezy
ustawi¢ pod katem filtracji wejSciowego polecenia impulsowego, tak aby zapobiec zjawiskom interferencji

ktoére moga przeklamywac rzeczywista warto$¢ zadana.

Ustawienia zewnetrznego polecenia impulsowego
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
4-parametry brak 1000 Skutek natychmiastowy
b X X
B Filtr impulsow
Po300 0 4MHz
1 2MHz
2 1MHz
3 500kHz
4 200kHz
5 150kHz
6 80kHz
Szybkie sterowanie impulsowe
PL120 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
4-parametry brak 0000 Skutek natychmiastowy
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o Odn

T

Typ impulséw wysokiej czestotliwosci

Kierunek + impulsy

Impulsy prawo / lewo
Impulsy prostokatne

Filtr impulséw wysokiej czestot.
8MHz
4MHz
2MHz
1MHz
500kHz
200kHz
150kHz

Kierunek dla wysokiej czestotliw.
-HPULS, -HSIGN
+HPULS, +HSIGN
-HPULS, +HSIGN
+HPULS, -HSIGN
Zamiana HPULS i HSIGN

Stafta filtrowania DI7/DI8
800kHz
400kHz
200kHz
100kHz
40kHz
30kHz
16kHz
8kHz
4kHz

0|~ & || &w o[ =[o|g|| & |w = ]| av|w|&|w || —|ow || 12— =] =

Czgstotliwo$¢ filtra polecen impulsowych wynosi 100kHz, a czas impulsu 0,01ms. Jesli

pojawig si¢ zaklocenia, ktorych czas jest krotszy niz 0,005ms, to impuls zakldcajacy zostanie wyeliminowany.

<a/2 <a/2

Sygnat
wejsciowy

Sygnat po
filtrze
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Kiedy czas filtru impulsowego jest ustawiony na warto$¢ ,,a” i pojawi si¢ zaktocenie, ktorego czas impulsu jest

krotszy niz ,,a/2”, to taki impuls zaktdcajacy zostanie wyeliminowany.

® Rodzaje polecen impulsowych

Polecenia impulsowe dzielimy na trzy rodzaje: 1. kierunek + impulsy, 2. ortogonalne impulsy fazy A + fazy B,

oraz 3. impulsy do przodu/impulsy do tytu.

Ponizej przyktady pozytywnej logiki polecen impulsowych

Parametr Rodzaje polecen impulsowych | Polecenie obrotow do przodu | Polecenie obrotow do tytu
PULS PULS
b oool Sygnat+impulsy S’Gm Niski poziom

S/GM Wysoki poziom

Po300

b oool CW impulsy + CCW impulsy

PUL?| Niski poziom

SIGN

PULS

SIGN|  Niski poziom

Dwufazowy cigg impulsow z

b oon2 roznicg fazowg 90° (faza A,

faza B)

PULS
SIGN

PULS
SIGN

Modyfikacja logiki dodatniej na ujemna spowoduje zmiang kierunku obrotow silnika. Przed

zmiang warto$ci nalezy zachowac¢ ostrozno$é.

a. Listwa wejsciowa

Nazwa sygnatu Listwa Uwagi
PULS CN3-44
Wolne wejscie polecenia impulsowego 5V
/PULS CN3-15
PULS
HPULS+ CN3-4
Szybkie wejscie polecenia impulsowego 5V
HPULS- CN3-3
SIGN CN3-12
Wolne wejscie impulsowego sterowania kierunkiem 5V
/ SIGN CN3-27
SIGN
HSIGN+ CN3-5
Szybkie wej$cie impulsowego sterowania kierunkiem 5V
HSIGN- CN3-6
PL1 CN3-28
PL1 Zasilanie 24V wejscia impulsowego sterowania kierunkiem
/ SIGN CN3-27
PL2 CN3-43
PL2 Zasilanie 24V wejscia polecenia impulsowego

/PULS CN3-15
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2) Tryb pozycjonowania impulsowego rejestrem wewnetrznym

a) Typowy schemat polaczen

Serwo regulator

Wyjscie enkoderowe z |
podziatem czestotliwosci

PAO+|36 .-
PAO-[35 /
PBO+|34 7
P80-| 33—
P70+| 16

PZ0- 17 /
AGND|40

M
G

VGND

ALM+| 7 A"LM’ Blad serwo Y
ALM-| 8 | ALM-
DO1+| 9 | /S-RDY+ Serwo
10 | /S-RDY-  odblokowane/gotowe
Wyjscia transoptorowe
DO2+ /TGON+ Wyki - Max napiecie: 30V DC
TGO! rycie ruchu
:@:E /TGON- wirnika 1 Max prag 50mA
D03+| 41| BRAKE+ )
Wyjscie hamulca =
42 | /BRAKE- Odbiornik poleceri
F-INH 1 I:
Blokada w prawo 20| DI3
LT
@EHS * osaggceimis |
1 LT- ki
R-INH /S predkosci

Blokada w lewo 21) Di4
S—

Reset bfedu 2| Di5 0Z |37
CM |30

520, o —— T2

1 wewnetrzna pozycja —E

/SD1 A0 | 1
2 wewnetrzna pozycja '—/—EEE@ GND | 40

12V~24V_T_

/SON-I ._/_E

Odblokowanie serwo

/ESP
y 7
Awaryjne zatrzymanie _E

o

2

#

max napiecie: 30V DC

Limit transoptora
{ max prad: 50mA

Szybkie
JCTRG wejscie DI| E" D5 +24V
Wyzwolenie wewnetrznej pozycji

Podtaczenie ekra% przewodu

29
Max prad: 100mA

rys. 6.4.6 Okablowanie dla trybu pozycjonowania wewnetrznym rejestrem
Uwagi:
1. i—&Oznaczenie skretki na schemacie
2. Serwo naped posiada wewnetrzne zasilanie 24 VDC. Zalecane jest jednak stosowanie zewnetrznego zasilania
12~24V DC.
3. DI1~DIS to programowalne wejécia cyfrowe, a DO1~DO4 to programowalne wyjscia cyfrowe. Uzytkownik
moze zdefiniowa¢ funkcje tych zaciskow za pomocg parametrow.

W trybie sterowania pozycja rejestrem wewngtrznym, mozna zaprogramowac 8 wspotrzednych potozenia ktore
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sg wpisywane w parametrach (Po350-P0364) i aktywowac je za pomoca stykow wejsciowych SDO~SD2.

Pozycjonowanie wielostopniowe oznacza, ze mamy do dyspozycji 8 polecen pozycji dla ktorych mozemy

zadeklarowac przemieszczenie, maksymalng predkosé, oraz czasy przyspieszania i zwalniania. Wszystko to

zapisujemy w pamieci serwo napedu.

N Czy aktywowac tryb pozycjonowania

N

y rejestrem wewnetrznym?

<P0001 .X=5—>

Czy ustawic
petle pozycji?

Ustaw wejscie Dix|

Ustaw opowiednie
Ustaw ki sdej i
Spracy | parametry kazdej kizywej
pozycjondwania
P g
l Ustaw pozycjonowanie silnika z
Ustaw uwzlednieniem elektrycznego przetozenia.

przefozenie
elektryczne

Ustaw polecenie
wigczenia pozycji
wielostopniowej

Pozycje sa zaprogramowane i mozna je wybiera¢ zgodnie z ponizsza tabela:

Polecenie pozycji SD2 SD1 SDO Parametr polecenia potozenia Parametr predkosci
1 0 0 0 Podana pozycja 1 Po350 Po330
2 0 0 1 Podana pozycja 2 Po352 Po331
3 0 1 0 Podana pozycja 3 Po354 Po332
4 0 1 1 Podana pozycja 4 Po356 Po333
5 1 0 0 Podana pozycja 5 Po358 Po334
6 1 0 1 Podana pozycja 6 Po360 Po335
7 1 1 0 Podana pozycja 7 Po362 Po336
8 1 1 1 Podana pozycja 8 Po364 Po337

Uwaga: domyslny stan wej$¢ SD2, SD1 i SDO to 0, 0, 0. Oznaczenie ,,0” oznacza nieaktywne wejScie, 1

oznacza aktywne wejscie.
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b) Powiazane parametry

Parametry Uwagi
Po001 dos Wybor trybu sterowania. tryb pozycji z rejestru wewnetrznego
Parametry Uwagi
T T A | Ustawienie wolnego zrédta impulsowe
0 OFF
1 ON
B Ustawienie szybkiego licznika
0 OFF
Po375 4-parametry ! ON
C Impulsy z wewnetrznej pozycji
0 OFF
1 ON
D Impulsy z krzywki elektronicznej
0 OFF
1 ON
Wybdr trybu pracy: tryb pozycji z rejestru wewnetrznego
Parametr Uwagi
0 Tryb inkrementalny (przyrostowy)

Po341

Tryb absolutny (bezwzglgdny)

Ponizszy przyktad pokazuje réznic¢ migdzy przemieszczeniami bezwzglednymi i przyrostowymi.
W przyktadzie mamy dwa polecenia impulsowe. Pierwsze polecenie kaze przemiesci¢ si¢ o 10 impulsow, a

drugie polecenie kaze przemiesci¢ si¢ o 2 impulséw. W zaleznosci od wybranego trybu Po341 uzyskamy inng

wypadkowa pozycje uktadu.
Pozycja Pozycja
30+ ===
Wf=————————- 20 20
/ 10 J'

10===>71 —— e 10f=== ————-

10 10

L L

Pozycjonowanie absolutne Pozycjonowanie przyrostowe
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Kiedy So-30=1 (ruch przyrostowy), wewnetrzna bateria nie jest aktywowana, a bezwzgledna pozycja rejestru

wewnetrznego nie przyjmuje/zapisuje pozycji wartosci bezwzglgdnej sprze¢zenia zwrotnego enkodera.

Kiedy S0-30=0 (ruch absolutny), pozycja bezwzgledna wewngtrznego rejestru przyjmie potozenie bezwzgledne

sprzgzenia zwrotnego enkodera.

Uwaga: Powyzsza funkcja So-30 jest aktywna tylko dla serwo napgddéw z sprzgzeniem absolutnym.

Po338

Jednostka zadanej predkosci pozycjonowania

|lnternal register positi0n|

Nastawa
Zakres ustawien Jednostka Efekt
fabryczna
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: rzeczywista predkos$¢ silnika, nie jest powigzana z przektadnig elektroniczna, jednostka to

0,1obr/min,

1: uwzglednia przektadni¢ elektroniczna, jednostka to 0,01kHz.

Po342

Wewnetrzny wyzwalacz pozycji

IInternal register positionl

Nastawa
Zakres ustawien Jednostka Efekt
fabryczna
0: nieaktywny
brak 0 Skutek natychmiastowy
1: aktywny

Kiedy Po342=1, wyzwalany jest tryb pozycji wewnetrznej. Po wyzwoleniu warto$¢ Po342

automatycznie powraca do Fo342=0. Funkcja zwykle uzywana w trybie komunikacji.

Po348

Ustawienie wielostopniowego pozycjonowania wewnetrznego |Internal register position]

Nastawa i
Zakres ustawien Jednostka Efekt
fabryczna
2-parametry brak 20 Skutek natychmiastowy
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2
E D Ustawienie funkcji

X pozycjonowania
wielostopniowego

0 Nieaktywne

1 Aktywne

Y Ustawieni ilo$ci stopni

2 2 pozycje
3 3 pozycje
1los¢ cykli wielostopniowej pozycji wewnetrznej [nternal register position|
Nastawa
P0349 Zakres ustawien Jednostka Efekt
fabryczna
0~30000 brak 0 Skutek natychmiastowy

Kiedy P0348.X=0, funkcja pozycjonowania wielostopniowego jest nieaktywna. Kiedy Po348.X = 1, funkcja
pozycjonowania wielostopniowego dziala zgodnie z nastawami pozycji. Odstepy czasowe pomiedzy zmianami
potozenia sg ustalane w Po366~P0373, a ilo$¢ cykli jest kontrolowana przez Po349. Jesli czas interwalu (czasow
pomiedzy zmianami pozycji) wynosi 0s, to zmiana pozycji nastgpuje z maksymalng predkoscia. Kiedy

P0349=0, nie ma ograniczenia ilosci cykli, uktad pracuje az do podania sygnatu zakonczenia.

Czasy przyspieszania i zwalniania dla pozycjonowania wewn¢trznego s3 nastepujace:

1 Tabela funkcji z czasami przyspieszania

Kod Zakres Nastawa

funkcji Opls Jednostha ustawien fabryczna Efekt

Po310 Czas przyspieszania pozycji 1 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po312 Czas przyspieszania pozycji 2 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po314 Czas przyspieszania pozycji 3 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po316 Czas przyspieszania pozycji 4 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po318 Czas przyspieszania pozycji 5 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
P0320 Czas przyspieszania pozycji 6 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po322 Czas przyspieszania pozycji 7 ms 0~32000 100 Skutek natychmiastowy
Po324 Czas przyspieszania pozycji 8 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
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2 Tabela funkcji z czasami zwalniania

Kod Zakres Nastawa

funkcji Opis Jednostha ustawien fabryczna Ffekt

Po311 Czas zwalniania pozycji 1 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po313 Czas zwalniania pozycji 2 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po315 Czas zwalniania pozycji 3 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po317 Czas zwalniania pozycji 4 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po319 Czas zwalniania pozycji 5 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po321 Czas zwalniania pozycji 6 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po323 Czas zwalniania pozycji 7 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy
Po325 Czas zwalniania pozycji 8 ms 0~ 32000 100 Skutek natychmiastowy

W trybie pozycjonowania rejestrami wewnetrznymi mamy do dyspozycji 8-pozycji dla ktdérych moga by¢

ustawione czasy przyspieszania/zwalniania i czasy interwatu dla kazdej z pozycji osobno. Samo

pozycjonowanie moze mie¢ charakter ciggty lub by¢ ograniczone iloscig cykli zgodnie z zapotrzebowaniem.

3 Tabela funkcji z pozycjami
Kod Opis Jednostka Zakres ustawien Nastawa Efekt
funkcji fabryczna
P0o350 | Zadeklarowana pozycja 1 brak -2147483647 ~ +2147483647 0 Skutek natychmiastowy
P0352 | Zadeklarowana pozycja 2 brak -2147483647 ~ +2147483647 0 Skutek natychmiastowy
Po354 | Zadeklarowana pozycja 3 brak -2147483647 ~ +2147483647 0 Skutek natychmiastowy
P0356 | Zadeklarowana pozycja 4 brak -2147483647 ~ +2147483647 0 Skutek natychmiastowy
Po358 | Zadeklarowana pozycja 5 brak -2147483647 ~ +2147483647 0 Skutek natychmiastowy
P0o360 | Zadeklarowana pozycja 6 brak -2147483647 ~ +2147483647 0 Skutek natychmiastowy
Po362 Zadeklarowana pozycja 7 brak -2147483647 ~ +2147483647 0 Skutek natychmiastowy
Po364 | Zadeklarowana pozycja 8 brak -2147483647 ~ +2147483647 0 Skutek natychmiastowy
4 Tabela funkcji z czasami interwalu
Kod Opis Jednostka Zakres Nastawa Efekt
funkcji ustawien fabryczna
Po366 Czas przerwy 1 ms 0~ 32000 0 Skutek natychmiastowy
Po367 Czas przerwy 2 ms 0~32000 0 Skutek natychmiastowy
Po368 Czas przerwy 3 ms 0~32000 0 Skutek natychmiastowy
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Po369 Czas przerwy 4 ms 0~32000 0 Skutek natychmiastowy
Po370 Czas przerwy 5 ms 0~32000 0 Skutek natychmiastowy
Po371 Czas przerwy 6 ms 0~32000 0 Skutek natychmiastowy
Po372 Czas przerwy 7 ms 0~32000 0 Skutek natychmiastowy
Po373 Czas przerwy 8 ms 0~32000 0 Skutek natychmiastowy

¢) Schemat sekwencji pozycjonowania rejestrami wewnetrznymi

Po wybraniu zaprogramowanej pozycji za pomoca wejs¢ cyfrowych SDO~SD2, nalezy poda¢ sygnat

wyzwalajacy z wejscia CTRG. Jest to sygnat rozpoczgcia pracy/dojscia do pozycji.

Pozycja Ruch absolutny
P1=10impulséw
P8=-10impulséw
P4=20impulséw

b e L Ll

F0) S

I
7; | RN r:&—//

Wyb6r pozycji wewnetrznego rejestru SD2 '

Wyzwalacz wewnetrznej pozycji CTRG h

e I A A A
=== -1--

3
T
®
2

Ponizszy diagram przedstawia przyktad ruchu/pozycjonowania

bezwzglednego/absolutnego.Polecenie pozycjonowania mozna w kazdej chwili zatrzymaé poprzez aktywacje

wejscia sygnatu HOLD.

Po zainicjowaniu sygnatu HOLD silnik zwalnia i zatrzymuje si¢. Kiedy tylko styk wejsciowy CTRG zostanie

ponownie aktywowany, przerwane polecenie pozycjonowania zostanie dokonczone. Ponizszy schemat

przedstawia dziatanie funkcji HOLD dla trybu przyrostowego.
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Pozycja Ruch wzgledny

P1=20impulséw
P8=-10impulséw

-10
SON-I Aktywacja wejscia sygnatowego [
Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SDO

Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD1
Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD2 :

()

P8~ P8  Uwaga: silnik bedzie pracowat
T—| koriczgc poprzednie pozycjonowanie

I
1
1
I
I
I
I
T
I
I
I
I
[]
I
1
I
I

Wyzwalacz wewnetrznej pozycji CTRG h

P1
HOLD wewnetrzny sygnat zatrzymania pozycji rejestru

Kiedy wejscie sygnatu zatrzymania pozycjonowania STOP zostanie aktywowane, podczas realizacji polecenia
pozycjonowania, silnik natychmiast zostaje zatrzymany, a pozostate impulsy pozycjonowania zostang
skasowane. Gdy styk wejsciowy CTRG zostanie ponownie aktywowany, wyzwolone zostaje nowe polecenie
potozenia zgodnie z wyborem stykdéw wejsciowych SDO~SD2. Ponizszy schemat przedstawia

dziatanie funkcji z enkoderem przyrostowym.

Pozycja Ruch absolutny
P1=10impulséw
P8=20impulséw
20f—====————————————— N
10
0 f
I
I
I
-10 !
|

SON-I Aktywacja wejscia sygnatowego |
Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SDO

Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD1

|
I
I
I
1
I
|
! |
|
| :
. . I .
Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD2 )
Sygnat STOP pozycji rejestru wewnetrznego | i
T i
Wyzwalacz wewnetrznej pozycji CTRG ] 1
P

1 P8y Uwaga: silnik pozycjonowany
do nowych wspétrzednych

d) Schemat wielostopniowego obiegu pozycji

Schemat dla ustawionego czasu interwatu:
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Polecenie ;
pozycji Pozycja 1
Pozycja 2
Interwat
czasowy)
I
0 oN
SON-I Aktywacja wejscia sygnatowego OFA OFF
1
Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SDO 0
Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD1
Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD2 0 7
Wyzwalacz wewnetrznej pozycji CTRG

Kiedy interwat czasu wynosi Os, wielostopniowy schemat obiegu pozycji jest nastepujacy:

Polecenie
pozycji

Pozycja 1

Pozycja 2

0l ON

SON-I Aktywacja wejscia sygnatowego J 1

0

Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SDO

Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD1

Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD2

Wyzwalacz wewnetrznej pozycji CTRG 0 |

Kiedy sygnat zakonczenia pozycjonowania jest aktywowany, schemat wyglada jak ponizej
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Polecenie
pozycji

Pozycja 1 Pozycja 1

Pozycja 2

| on

OFﬂ OFF

SON-I Aktywacja wejscia sygnatowego ;

Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SDO
0

Wybor pozycji wewnetrznego rejestru SD1

Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD2 0 Ol
QT/ OFF ﬁ OFF

OFF
Wyzwalacz wewnetrznej pozycji CTRG ON

OFF |_| OFF

OFF

Sygnat STOP pozycji rejestru etrznego

HOLD wewnetrzny sygnat zatrzymania pozycji rejestru

Kiedy sygnat HOLD jest aktywowany, schemat wyglada jak ponize;j:

Polecenie
pozycji
Pozycja 1

Pozycja 2
Pozycja 1

ON

SON-I Aktywacja wejscia sygnatowego 1

0
0

Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD2 g ON (ﬁ/

Wyzwalacz wewnetrznej pozycji CTRG ﬂj OFF

Wybor pozycji wewnetrznego rejestru SDO
Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD1

OFF

Sygnat STOP pozycji rejestru wewnetrznego OFF ON

OFF M OFF

HOLD wewnetrzny sygnat zatrzymania pozycji rejestru
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Efekt dziatania sygnatu pozwolenia SON-I jest taki jak pokazano na schemacie ponizej:

Polecenie
pozycji

Pozycja 1 Pozycja 1
f \

[ [
// / \ Pozycja 2
\—\

0| on oN

) o OFF]
SON-I Aktywacja wejscia sygnatowego 1

0

Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SDO

Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD1
Wybér pozycji wewnetrznego rejestru SD2 0 ON.

Wyzwalacz wewnetrznej pozycji CTRG SOFF

OFF

Sygnat STOP pozycji rejestru wewnetrznego

OFF

HOLD wewnetrzny sygnat zatrzymania pozycji rejestru

6.4.2 Ustawianie przekladni/przelozenia elektronicznego

1) Reduktor elektroniczny

W trybie sterowania potozeniem, wejsciowe polecenie pozycji (z jednostki sterujacej) jest uzywane do
ustawienia przemieszczenia obciazenia. Aby to uzyskaé ruch watu silnika jest kontrolowany przez sprzg¢zenie
zwrotne tak aby odmierzy¢ na tej podstawie zadang pozycje¢. Elektroniczne przetozenie stuzy do ustawiania

proporcjonalnej zalezno$ci mi¢dzy poleceniem pozycji silnika, a poleceniem pozycji wejsciowe;.

2) Procedura ustawiania elektronicznego przelozenia

Krok Operacja Opis

Okreslamy przetozenie reduktora, skok sruby kulowej i $rednice

1 Sprawdzamy specyfikacj¢ maszyny
kota pasowego.

Sprawdzamy rozdzielczo$¢ enkodera ) ) )
2 Okreslamy liczbg impulsow enkodera na jeden obrot.

serwomotoru.

Okreslamy jaka droga odpowiada jednemu impulsowi jednostki

3 Sprawdzamy drogg¢ dla pojedynczego impulsu o
sterujacej.

Obliczamy liczbg impulsoéw sterujacych dla obrocenia watu
Obliczamy liczb¢ impulséw sterujacych
4 ) ) ) obciazenia o jeden obrét w oparciu o wczesniej okreslone
potrzebnych jeden obrét watu obcigzenia
parametry.
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) ) ) Uzywamy rownania elektronicznego przetozenia do obliczenia
5 Obliczamy elektroniczne przetozenie )
przetozenia
6 Ustawiamy parametry. Ustawiamy parametry na podstawie obliczonych wartosci.

2) Procedura ustawiania parametréw jest nastepujaca:

Wybér przefozenia
elektronicznej
przektadni

Przetozenie 1 1
elektronicznego
reduktora

Przefozenie 2 2
elektronicznego
reduktora

1. Przetozenie 1 elektron,
2. Przefozenie 2 elektron,
3. Listwa wyboru

A

icznego reduktora

icznego reduktora

Kiedy Po304 i Po344 nie sa rowne 0, przetozenie przektadni elektronicznej jest rowne Po304/Po305

(P0344/P0346). Jesli Po304 (Po344)=0, liczba impulséw silnika obracajacego si¢ jest kontrolowana przez Po305

(Po346).

3) Powiazane parametry

Potrzebujemy 131072 impulsoéw z serwo nape¢du., aby 17-bitowy enkoder wykonat jeden obrot (kiedy

przektadnia elektroniczna ma warto$¢ 1).

® Kody funkcyjne
Licznik elektronicznego przelozenia 1 stopnia
Po304 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~65535 brak 0 Skutek natychmiastowy
Mianownik elektronicznego przelozenia 1 stopnia
Po305 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~65535 brak 10000 Skutek natychmiastowy
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Licznik elektronicznego przelozenia 2 stopnia
Po344 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Mianownik elektronicznego przelozenia 2 stopnia
Po346 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~2147483647 brak 10000 Skutek natychmiastowy

@ Elektroniczna zmiana przetozenia
Jesli dostgpne dwie grupy elektronicznych przetozen znacznie si¢ r6znig mi¢dzy soba, to w chwili zmiany
przetozenia predkos¢ silnika zmieni si¢ gwaltownie. Aby to wytagodzi¢ nalezy odpowiednio ustawi¢ filtr

polecenia pozycji Po306.

Po339

Wybor przetozenia elektronicznego reduktora
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: Pierwsze przelozenie elektronicznego reduktora

1: Drugie przetozenie elektronicznego reduktora

2: Styk wyboru sposrod dwoch przetozen

4) Instrukcja

Jezeli przetozenie przektadni mechanicznej wynosi ,,m/n”, a licznik i mianownik

elektronicznego reduktora sa oznaczone odpowiednio przez ,,B” i,,A”, to warto$¢ nastawczg przelozenia
przektadni elektronicznej mozna otrzymac z nastgpujacego wzoru:

(m — ilo$¢ obrotow watu serwo silnika, n — ilo$¢ obrotow walu obcigzenia po m obrotach

silnika)

B/A=P0304/P0305=(liczba impulséw enkodera*4 / ilo§¢ jednostek/droga na jeden obrot watu obcigzenia)*(m /
n)

Rzeczywiste znaczenie elektronicznego reduktora jest nast¢pujace:

Weyjscie polecen impulsowych B/A
Liczba impulséw X Y=X*B/A

Polecenie pozycjonowania
|4

* W przypadku przekroczenia zakresu nastaw nalezy podzieli¢ licznik i mianownik na liczby catkowite w

zakresie nastaw.
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m Najlepiej jak zakres ustawien elektronicznego przetozenia jest: 0,01<elektroniczne przetozenie (B/A)
<100

Gdy przekroczy powyzszy zakres, zmniejszy si¢ doktadno$¢ sterowania serwo

napegdem.

Przyktad: Obliczanie przektadni elektronicznej, dla uktadu w ktorym uzyto Sruby kulowej o skoku

6mm.
Wartosc¢ przetozenia rowna 1
Serwo
silnik [mmmm AT
Wartos¢ skoku wynosi 6mm
Enkoder 17bits
Rys. 6-4-18 Ustawienie reduktora elektronicznego
Krok Operacja Opis

1 Sprawdzamy specyfikacj¢ maszyny Przetozenie przektadni mechanicznej 1:1, a skok §ruby 6mm

Sprawdzamy ilo$¢ impulséw na jeden )
2 Enkoder 17bitowy
obroét enkodera

3 Okreslamy droge dla jednego impulsu| Przyjeta jednostka to 1pum.

Obliczamy liczbg impulsow
4 ) ) ) 6000pm/1um=6000
sterujacych na obrot obcigzenia

Obliczamy przelozenie
5 B/A=(131072/6000) x1/1
elektronicznego reduktora

6 | Ustawiamy parametry P0304=8192 P0305=375

6.4.3 Filtr polecen pozycjonowania

Filtr polecen polozenia ma na celu odfiltrowanie polecenia potozenia (modutu enkodera) po podziale
czestotliwosci lub pomnozeniu czgstotliwo$ci przelozenia elektronicznego.

W nastepujacych sytuacjach nalezy rozwazy¢ dodanie filtrowania polecen

pozycji:

€ Polecenie potozenia wysylane przez mastera nie zostato przetworzone w celu uzyskania okre§lonych ramp
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przyspieszenia i/ lub zwalniania;

€ Zadawanie pozycji odbywa si¢ po magistrali wysokiej czestotliwosci;

€ Gdy elektroniczne przelozenie jest >10

Po306

Stata czasowa filtra polecenia pozycji
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~10000 ms 1 Skutek natychmiastowy

Rozsadne ustawienie statej czasowej filtra petli pozycjonowania moze spowodowac bardziej ptynne

przechodzenie pomigdzy pozycjami. To ustawienie nie ma wptywu na liczbg impulsow sterujacych.

Filtr wejscia impulsowego jest uzywany gtownie do tlumienia sygnalu o wysokiej czgstotliwosci, ktory zaktoca

wejscie zadawania impulsowego. Warto$¢ musi by¢ ustawiona optymalnie poniewaz ustawienie zbyt niskiej

wartosci spowoduje odfiltrowanie polecen impulsowych wyzszych niz ta czestotliwosé.

6.4.4 Funkcja blokujaca polecenie pozycjonowania

Ta funkcja zapobiega zliczaniu impulséw wejsciowych przez serwo naped podczas regulacji potozenia.

Polecenie
wejsciowe pozycji

Komenda
pozycjonowania
impulsowego

ON

JUgiuuuuuuuuL

ON

OFF

Rzeczywista

pozycja uktadu

(1) Sygnat wejsciowy

Nazwa sygnatu

Kod

Domyslny zacisk

Uwagi

Blokada polecenia

impulsowego

INH-P

Musi by¢ przydzielony

Blokowanie zliczania impulséw wejsciowych, impulsy

polecenie potozenia sa niewazne

(2) Ustawienia parametrow

Parametry

Po308

Uwagi
b ooo0 Zacisk blokujacy impulsy sterujace jest nieaktywny
b oool Zacisk blokujacy impulsy sterujace jest aktywny
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6.4.5 Funkcja czyszczenia zadawania impulsowego

Ta funkcja kasuje rejestr odchylen pozycji podczas regulacji pozycji.
(1) Sygnat wejsciowy

Nazwa sygnatu Kod Domyslny zacisk Uwagi
Czyszczenie CN3-37 (w trybie pozycjonowania Kasowanie rejestru odchylen pozycji podczas
impulsow LR impulsowego) pozycjonowania
(2) Ustawienie parametrow
Parametry Uwagi
b oo0o Funkcija kasowania odchylen pozycii podczas pozycjonowania nieaktywna
Po308 boolo Funkcja kasowania odchylen pozycji podczas pozycjonowania aktywna

6.4.6 Funkcja wyjsciowa z podzialem czestotliwosci

Impulsy enkodera (sprz¢zenia) sa dzielone czgstotliwo$ciowo przez wewngtrzny obwdd serwo napgdu, a
nastepnie generowane na wyjsciu jako prostokatny sygnat roznicowy (enkoderowy). Zaréwno faze, jak i liczbg
impulséw sygnatu podzielonego na czestotliwo$é mozna ustawi¢ za pomoca dedykowanych parametrow. Zrodto
wyj$cia z podziatem czgstotliwosci deklarujemy za pomoca kodu funkcji Po018. Ustawienie roznych zrodet
sprawia, ze funkcja wyjs$cia z podziatem czgstotliwosci jest szerzej wykorzystywana. Jednocze$nie serwo serii
SD20 ma wbudowane wyjscie ,,Z” z impulsowym kolektorem, co jest wygodne dla uzytkownikow
komputerow.

Wewnetrzny schemat blokowy wyjscia z podzialem czestotliwosci jest nastepujacy:
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Szybkie wejscie
impulsowe

Wolne wejscie
impulsowe
polecenia pozyeji

PuLs:
SIGN

PUL

pul ISIGN]
polecenia pozycji { 4‘&

oD

|Podana pozycjal
wewnetrzna

Wat silnika

Polecenie
pozycji

Impulsy wyjsciowe
Po018

Wyjscie
z podziatem |
czestotliwosci

DCv-24v

rys. 6.4.21 Schemat blokowy wyjscia z podzialem czestotliwosci

(1) Opis sygnatu wyjsciowego

Wyjsciowy sygnat podziatu czgstotliwosci impulséw enkodera ma 3 zaciski wyjsciowe czgstotliwosci:

Nazwa sygnatu Oznaczenie listwy Uwagi
PAO+ CN3 -36 - . . .
Faza PA Wyjscie enkoderowe z podziatem czgstotliwosei fazy A
PAO- CN3 - 35
PBO+ CN3-34
Faza PB Wyjscie enkoderowe z podziatem czg¢stotliwosci fazy B
PBO- CN3 -33
PZO+ CN3-16
Wyjscie enkoderowe Home fazy Z bez podziatu czestotliwosci
Faza PZ PZO- CN3-17
0Z CN3-37 Wyjscie typu open collector fazy Z

W przypadku korzystania z funkcji wyjécia z podziatem czgstotliwosci, zrodto (Po018) i faza (Po300) impulsow

wyj$ciowych powinny by¢ ustawione niezaleznie, zgodnie z zapotrzebowaniem.

Kiedy zrodtem sygnatu wyjsciowego jest wat silnika, jednemu obrotowi odpowiada liczba impulsow

wyj$ciowych fazy A / B ktora jest okreslana przez Po003 (licznik liczby impulséw z podziatem czgstotliwosci

enkodera), a szerokos$¢ jest okreslana przez predkosé silnika.
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Kiedy zrodtem wyjsciowym jest ustawiona pozycja wewngtrzna (uzytkownika), mozna taka wartos¢
wygenerowac na wyjsciu CN3 korzystajac z funkcji podziatu czestotliwosci.

Kiedy zrodtem jest wejscie impulsowe kolektora lub szybkie wejscie impulsowe to mozemy te wartosci
wyprowadzi¢ i odwzorowaé przez terminal CN3 korzystajac z funkcji podziatu czgstotliwosci.

W przypadku licznika, uzytkownik moze uzy¢ funkcji podziatu czgstotliwosci do wprowadzenia impulsow z
zewnatrz do serwomechanizmu lub wyprowadzenia impulséw na terminal CN3 podanego serwomechanizmowi
przez PLC. Gdy zrédtem wyjSciowym jest synchroniczna praca napgedow (praca kaskadowa), i serwo jest w
trybie predkosci, to polecenie predkosci zostanie przeksztatcone w sygnal impulsowy i wyprowadzone do
nastepnego serwa przez podzial czestotliwosci. W tym momencie serwomechanizm faktycznie pracuje w trybie
pozycjonowania i odbiera przetworzony impuls. Kolejne serwa mozna taczy¢ kaskadowo, zmieniajac zrodto
wyjsciowe z podziatem czgstotliwosci na impuls pozycjonujacy (zalecany stosunek kolejnego podziatu
czestotliwosci to 1:1). Wyjscie obwodu open collector w fazie Z mozna dostosowac do aktualnych potrzeb w
Po018. Przy duzej predkosci impuls Z jest waski 1 uzytkownik moze go r¢cznie rozszerzy¢ za pomoca kodu
funkcji Po017. Kiedy mamy polecenie podziatu czgstotliwosci z zewngtrznego watu silnika dla ktérego brak
sygnatu Z, serwo serii SD20 pozwala na skorzystanie z wirtualnego wyjscia impulséw Z. Uzytkownik
deklaruje okres wirtualnego impulsu Z poprzez funkcje Po019. Typowy schemat okablowania wyjscia obwodu

typu open collector w fazie Z jest nastepujacy:

DC." 5V~24V
k
Serwonaped iL

K

37,0z T

N 30 | CM

(2) Powiazane parametry

Licznik podziatu czestotliwosci wyjscia impulsowego

Po003 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~65535 brak — Skutek natychmiastowy

Mianownik podzialu czestotliwosci wyjscia impulsowego
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Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Po005 ,
1~2147483647 brak — Skutek natychmiastowy
Szerokos¢ impulsu wyjscia Z
Po017 Zakres ustawier Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
50~30000 brak — Skutek natychmiastowy
Ustawienie wyjscia impulsowego
Po018 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
4-parametry brak 0001 Skutek natychmiastowy

Ll LU

Polaryzacja wyjscia impulsowego Z

|

Negatywna polaryzacja wyjscia

Pozytywna polaryzacja wyjscia

Zrédfo polecenia impulsowego Z

Weat silnika

= |e|w=|o|»>

Wirtualny wat

Zrédto poleceri impulsowych z podziatem
czestotliwosci

Wat silnika

Podana pozycja wewnetrzna

Wejscie impulsowe kolektora

w o |—=lo|a

Szybki licznik 1

Szybki licznik 2

W | A

Polecenie pozycji

b Oooo Wyjscie fazy CCW - Counter Clock Wise - przeciwnie do ruchu wsk. zegara.

b looo Wyjscie fazy CW — Clock Wise - zgodnie ze wskazowkami zeg.

Okres wirtualnego wyjscia Z

ISpeea1 lPositi0n| |T0rqud

Po019

Zakres ustawien Jednostka

Nastawa fabryczna Efekt

1~2147483647 brak

10000 Skutek natychmiastowy

Tabela 6.4.1 Impulsy wyjsciowe z podzialem czestotliwos$ci enkodera

P0300.D
(faza impulsow

wyj$ciowych)

Impulsy wyjsciowe obroty w prawo

Impulsy wyjsciowe obroty w lewo
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‘ Faza A ‘ ‘

Faza A
FazaB ‘ ‘ ‘ ‘ Faza B
Faza A wyprzedza o 90° faz¢ B Faza B wyprzedza o 90° fazg A
Faza A J ‘ ‘ ‘ ‘
Faza A
L) L
Faza B

Faza B wyprzedza o 90° fazg A

Faza A wyprzedza o 90° faz¢ B

Tabela 6.4.2 Wyjscie typu open collector fazy Z

Po0O18.A Po017 o o
) ) Impulsy wyjsciowe obroty w | Impulsy wyjsciowe obroty w
(Faza impulséw (Szeroko$¢ impulsu fazy
o prawo lewo
wyjsciowych) Z)
500
0
1 500
(3) Zaciski okablowania
Nazwa sygnatu Oznaczenie listwy Uwagi
PAO- CN3-35
Faza PA Wyjscie enkoderowe z podziatem czgstotliwosci fazy A
PAO+ CN3-36
PBO- CN3-33
Faza PB Wyjscie enkoderowe z podziatem czgstotliwosci fazy B
PBO+ CN3-34
PZO- CN3-17
Wyjscie enkoderowe Home fazy Z bez podziatu czestotliwosci
PZO+ CN3-16
Faza P2 (074 CN3-37
- Wyjscie typu open collector fazy Z
CM CN3-30
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(4) Przyklad sygnalu z podzialem czestotliwos$ci impulsow

Przyklad: kiedy Po003=16, Po005=32768, liczba impulséw wyjsciowych na obrot wynosi 16, a fazy enkodera

$§ wzajemnie przesunigte:

Po300.D=1 Wyjscieenkodera [ | | | [ | [ | [T 1 [ 1 [ ] woomeee.
Z podziatem czestotliwosci PA

P0300.D=1 Wyjscie enkodera !
z podziatem czestotliwos$ci PB |

Po300.D=0 Wyjscie enkodera pPA| || | | [ | | | || | | || | cooooomeee, |
z podziatem czestotliwo$ci : :
|
Po300.D=0 Wyjscieenkodera pg| [} [ | [ [ | [ 1 [ ] [ | [ ooooeeeee.
z podziatem czestotliwosci i
I |
- 16 i
[

rys. 6-4-22 Wyijscie enkoderowe z podzialem czestotliwoS$ci

Kiedy sygnatl wyjsciowy jest generowany wyjsciem typu open collector, to czgstotliwo$¢ nie moze by¢ wyzsza

niz 100 KHZ. Dlatego warto$¢ Po003 nie moze by¢ zbyt duza.

6.4.7 Tryb szukania HOME

1) Wstep

Wyszukiwanie HOME (poczatku) jest funkcja pozycjonowania i zatrzymywania (wyznaczenia) pozycji impulsu

poczatkowego enkodera (faza Z). Podczas korzystania z funkcji wyszukiwania Home mozna uzy¢ styku

wejsciowego ORGP (zewnetrzny zacisk wejsciowy czujnika) lub impulsu Z jako punktu

odniesienia/poczatku/punktu referencyjnego. Funkcja moze by¢ uzyta do wyszukiwania HOME zaréwno dla

kierunku do przodu jak i do tytu.

Uwagi:

1. Uzyj tej funkcji, gdy musisz wyregulowac¢ potozenie watu silnika i maszyny,

2. Proszg przeprowadzi¢ wyszukiwanie HOME, gdy wat silnika jest podtaczony do

maszyny,

3. Upewnij sig, ze serwo naped jest odblokowany podczas korzystania z tej funkcji,

2) Instrukcja parametryzacji

Pol25

Wybor funkcji szukania HOME

Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna | Efekt
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1: Automatycznie po podaniu zasilania

3: Natychmiastowe szukanie

0: Brak szukania HOME

2: Wywolane z portu 1/0

brak

Skutek natychmiastowy

Nazwa

Wyjasnienie

Uwagi

Po119= booo0

Szukanie HOME obroty w lewo

Po119=boool

Szukanie HOME obroty w prawo
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Po119= boolo

Ograniczenie pozycji lewo-prawo jako odniesienie dla szukania pozycji HOME

Pol119=boolo

Wejscie sygnatu listwy ORGP jako punkt referencyjny HOME

Po119=boo2o

Najblizszy impuls fazy Z jako punt referencyjny HOME

Po119=boo3o

Szukanie mechanicznego zrédta odniesienia

Po119= bo0oo

Zwalnianie i zatrzymanie po osiagnigciu pozycji referencyjnej HOME

Pol119=boloo

wyszuka¢ sygnal Z na drugiej predkosci

Po osiagnigciu punktu odniesienia poczatkowego, uzyj przeciwnego kierunku, aby

Po119=bo2oo

znalez¢ sygnat Z na drugiej predkosci

Po osiagnigciu punktu odniesienia poczatku uzyj tego samego kierunku, aby

Po119=bo3oo

Po osiagnigciu sygnatu z terminala wejsciowego ORGP, zmieniony zostaje
kierunek na przeciwny i na drugiej predkosci wyszukany punkt poczatkowy dla
zbocza opadajacego terminala wej§ciowego ORGP.

Po119=b0ooo

Zwalnianie do zatrzymania po znalezieniu sygnatu Z

Pol119=blooo

Odszukanie sygnatu Z, a nastgpnie powr6t do sygnatu Z

Uwaga: W przypadku uzywania lewego i prawego limitu jako funkcji poczatkowej, Po119.C i Po119.D mozna

ustawi¢ tylko na 0.

HOME/Mechaniczne wyszukiwanie punktu z pierwszq predkoscig

Po120 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~20000 0.1obr/min 500 Skutek natychmiastowy
HOME/Mechaniczne wyszukiwanie punktu z drugq predkoscig
Pol121 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~10000 0.1obr/min 200 Skutek natychmiastowy
Czasy przyspieszania i zwalniania dla wyszukiwania punktu HOME/Mechanical
Pol122 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1000 ms 0 Skutek natychmiastowy
Offset/przesuniecie wyszukanego punktu Home
Po123 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Czas trwania sygnatu wyszukiwania Home [Speed [Position] [Torqud
Pol128 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 ms 100 Skutek natychmiastowy
Limit czasu wyszukiwania pozycji HOME [Speed [Position] [Torqud
Pol29 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
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10~65535 ms 10000 Skutek natychmiastowy
Limit momentu dla wyszukiwania HOME dla [Speed [Position] [Torqud
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Pol147
1% momentu
0~300 0 Skutek natychmiastowy
znamionowego
Predkos¢ realizacji przesunigcia Home [speed [Position] [Torgud

Po150 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~3000 0.1obr/min 0 Skutek natychmiastowy

Uwagi:

(1) Kiedy wyszukiwanie punktu referencyjnego jest prowadzone dla limitow dodatnich i uyjemnych momentu,

i dojdzie do ich przekroczenia lub w innych sytuacjach, uktad moze nie odszukaé pozycji HOME lub limit czasu
szukania moze zosta¢ przekroczony. Serwo napedy serii SD20 maja zaimplementowang funkcje ograniczenia
momentu obrotowego silnika, dla dodatniego i ujemnego limitu. Uzytkownik moze w tym zakresie ustawic¢
moment obrotowy silnika podczas szukania HOME za pomocg Po147. Gdy rzeczywisty moment obrotowy
silnika przekroczy ustawiony w Po147, silnik zmieni kierunek na przeciwny prowadzac szukanie punktu
poczatkowego. Dla warto$ci Po147=0 funkcja jest nieaktywna.

(2) Funkcja Po150 stuzy do ustawiania predkosci silnika, dla funkcji ustawienia offsetu/przesunigcia pozycji
HOME. Kiedy Po150=0 oznacza to ze funkcja nie jest aktywna.

3) Mapy krokéw dla poszczegélnych trybéw wyszukiwania punktu poczatkowego/referencyjnego/HOME

1. Sekwencja trybu automatycznego wyszukiwania HOME po zasileniu serwo napgdu

(Pol125=1).
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Zasilanie
wigczone

Wyjsciowy sygnat
gotowosci S-RADY

Sygnat wejsciowy
SON-I odblokowany

Tryb szukania

Szukanie HOME | HOME

Poszukiwanie pozycji
HOME zakoriczone

Rys. 6.4.23 Sekwencja dla automatycznego wyszukiwania HOME po wlaczeniu zasilania

2. Sekwencja wyszukiwania HOME z wyzwalacza (Po125=2)

Zasilanie
wigczone

Wyjsciowy sygnat
gotowosci S-RADY

Sygnat wejsciowy
SON-I odblokowany

Wyzwalacz
wyszukiwania SHOM

Tryb szukania
Szukanie HOME HOME

Poszukiwanie pozycji
HOME zakoriczone

rys. 6.4.24 Sekwencja wyszukiwania HOME z wej$cia wyzwalajacego

4) Mapy krokow dla poszczegélnych trybow wyszukiwania predkosci/punktu referencyjnego/ HOME
1. Po119.A=booo1 (Szukanie punktu poczatkowego/HOME w przod/prawo z pierwsza predkosciag po

sygnale wyzwolenia szukania SHOM)
P0119.C=boloo (Po wyszukaniu punktu odniesienia kierunek zmienia si¢ na przeciwny i na drugiej predkosci

naped powraca do najblizszego impulsu fazy Z jako poczatku mechanicznego)
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Po125.A=boon?2 (wejsécie portu I/O wyzwala szukanie HOME)

P0119.D=blooo(Powrdt do mechanicznego punktu poczatkowego)

Predkos$¢
Po120(pierwsza predko$c)

|
Po119.D=1 i P0119.C=1
A Pozycja

\" 4
T Po121

|
ﬂ E (druga predkosc)
H .
}
I
i
I

Impulsy fazy Z

Wejscie cyfrowe
ORGP

Wejscie cyfowe ﬂ
SHOM Po125.A=2

rys. 6.4.25 Wyszukiwanie HOME do przodu na pierwszej predkosci

2. Po119.A=booo0 (Szukanie punktu poczatkowego/HOME w tyl/lewo z pierwsza predkoscig po

sygnale wyzwolenia szukania SHOM)

P0119.C=boloo (Po wyszukaniu punktu odniesienia kierunek zmienia si¢ na przeciwny i na drugiej predkosci
naped powraca do najblizszego impulsu fazy Z jako poczatku mechanicznego)

Po125.A=boon?2 (wejsécie portu I/O wyzwala szukanie HOME)

P0119.D=blooo(Powrdt do mechanicznego punktu poczatkowego)
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&4 Po121
Predkos¢ (druga predko$c) )
Pozycja
Po119.D=1_~—)

Po120 i
(pierwsza predkosc) | Po119.C=1

Wejscie cyfrowe
ORGP

-

1

1

1

! 1

1 | :

| x

l D

| I
Impulsy fazy Z| i ﬂ ﬂ i

| [l

i !

i

1

1

1

Wejscie cyfowe
SHOM

Po125.A=2

rys. 6.4.26 Wyszukiwanie HOME do tylu na pierwszej predkosci
3. Po119.A=boool (Szukanie punktu poczatkowego/HOME w przdd/prawo z pierwsza predkoscia po
sygnale wyzwolenia szukania SHOM)
P0119.C=bo2oo (Po wyszukaniu punktu odniesienia w tym samym kierunku i na drugiej predko$ci naped
powraca do najblizszego impulsu fazy Z jako poczatku mechanicznego)
Po125.A=boon?2 (wejsécie portu I/O wyzwala szukanie HOME)

P0119.D=blooo(Powrdt do mechanicznego punktu poczatkowego)

. Po120(pierwsza
Predko$c predkosc) Po119.C=2
Po121(druga predkos$c)
Pozycja
i
i Po119.D=1

0 [

Impulsy fazy Z

Wejscie cyfrowe
ORGP

| ]

Wejscie cyfowe ﬁ
SH Po125A=2

rys. 6.4.27 Wyszukiwanie HOME do przodu na pierwszej predkosci
4. Po119.A=booo0 (Szukanie punktu poczatkowego/HOME w tyl/lewo z pierwsza predkoscia po
sygnale wyzwolenia szukania SHOM)
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P0119.C=bo2oo (Po wyszukaniu punktu odniesienia w tym samym kierunku i na drugiej predkosci naped
powraca do najblizszego impulsu fazy Z jako poczatku mechanicznego)
Po125.A=boon?2 (wejscie portu I/O wyzwala szukanie HOME)

P0119.D=blooo(Powrdt do mechanicznego punktu poczatkowego)

Predkos¢

Po119.D=1

] T
I | |
i i Po121 (druga
I Po120(pierwsza 1 \ P edkosc)

predkos¢)  {Po119.C2
I
| [}

00

Pozycja

Impulsy fazy Z

Wejscie cyfrowe
ORGP

Wejscie cyfowe T—l
SHOM Po125.A=2

rys. 6.4.28 Wyszukiwanie HOME do tylu na pierwszej predkosci

5. Po119.A=boool (Szukanie punktu poczatkowego/HOME w przdd/prawo z pierwsza predkoscia po
sygnale wyzwolenia szukania SHOM)

Po119.B=boo2o (Najblizszy impuls fazy Z jako punt referencyjny HOME)

Po125.A=boon?2 (wejsécie portu I/O wyzwala szukanie HOME)

P0119.D=blooo(Powrdt do mechanicznego punktu poczatkowego)
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) i
Predkosc Po120(pierwsza
predkosc)
|
i
: Pozycja
f } >
| |
[ ! Po119.D=1
= |
| PO119.B=2 | po121(druga
H ! \H predko$d)
Impulsy fazy Z : i
| |
| |
| |
Wejscie cyfowe [
SHOM . —
Po125.A=2

rys. 6.4.29 Wyszukiwanie HOME do przodu na pierwszej predkosci
6. Po119.A=booo0 (Szukanie punktu poczatkowego/HOME w tylt/lewo z pierwsza predkoscia po
sygnale wyzwolenia szukania SHOM)
Po119.B=boo2o (Najblizszy impuls fazy Z jako punt referencyjny HOME)
Po125.A=boon?2 (wejsécie portu I/O wyzwala szukanie HOME)

P0119.D=blooo(Powrdt do mechanicznego punktu poczatkowego)

Po121(druga
Predko$¢ predko$c) Po0119.D=1
Pozycja
\ | '
! |
! I
: !
: Po120(pierwsza predko$¢) :
I
! |
| Po119.8=2 |
I
i
Impulsy fazy Z |
|
1
Wejscie cyfowe
SHOM Po125.A=2 i

rys. 6.4.30 Wyszukiwanie HOME do tylu na pierwszej predkosci

7. Po119.A=boool (Szukanie punktu poczatkowego/HOME w przdd/prawo z pierwsza predkoscia po
sygnale wyzwolenia szukania SHOM)

Po119.C=bo3oo (Po osiagnig¢ciu sygnatu z terminala wejsciowego ORGP, zmieniony zostaje kierunek na
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przeciwny i na drugiej predkosci wyszukany punkt poczatkowy dla zbocza opadajacego terminala wejsciowego
ORGP)
Po125.A=boon?2 (wejsécie portu I/O wyzwala szukanie HOME)

Predko$c¢

Po120(pierwsza predko$c)

Po119.C=1

Pozycja

! Po119.D=1
Po119.c=3 1 Po121(druga predkosc)
Wejscie

cyfrowe ORGP \‘

I

i

Wejscie ﬂ :

cyfowe SHOM 1
Po125.A=2

rys. 6.4.31 Wyszukiwanie HOME do przodu na pierwszej predkosci

8. Po119.A=booo0 (Szukanie punktu poczatkowego/HOME w tyl/lewo z pierwsza predkoscia po

sygnale wyzwolenia szukania SHOM)

Po119.C=bo3oo (Po osiagnig¢ciu sygnatu z terminala wej$ciowego ORGP, zmieniony zostaje kierunek na
przeciwny i na drugiej predkosci wyszukany punkt poczatkowy dla zbocza opadajacego terminala wejsciowego
ORGP)

Po125.A=boon?2 (wejsécie portu I/O wyzwala szukanie HOME)

Po121(druga
Predko$c¢ predkosc)

/_\/Po119.D=1 Pozycja

/

Po120(pierwsza predko$c)

Po119.C=3

N

Wejscie
cyfrowe ORGP

Wejscie
cyfowe SHOM

Po125.A=2

rys. 6.4.32 Wyszukiwanie HOME do tylu na pierwszej predkosci

192



Seria SD20-G

6.4.9 Funkcja wyszukiwania mechanicznego puntu poczatkowego

1) Wstep

Funkcja szukania mechanicznego punktu poczatkowego jest funkcja pozycjonowania i zatrzymania
(zakleszczenia) jako bezwzgledna pozycja zapamigtana przez enkoder absolutny.

Instrukcja:

1. Po zainstalowaniu napedoéw w maszynie najpierw ustaw mechaniczny punkt poczatkowy maszyny przed
wiaczeniem napedu;

2. Uzyj tej funkcji, gdy obrabiany przedmiot musi powrdci¢ do pozycji wyjsciowej/poczatkowe;j
(mechaniczny punkt poczatkowy);

3. Nalezy wykona¢ mechaniczne odkreslenie punktu poczatkowego, kiedy wat silnika jest potaczony z
maszyna;

4. Podczas korzystania z tej funkcji nalezy upewnic sie, ze naped jest odblokowany (S-ON), a w obwodzie
enkodera jest zainstalowana bateria podtrzymujaca pami¢¢;

Ustaw ,,mechaniczny punkt poczatkowy” jako pozycje poczatkowa. Mechanicznego punktu poczatkowego
mozna szuka¢ w dowolnym zakresie ruchu dla kierunku prawo/lewo ustawionego dla serwomotoru. Bltad AL-27

pojawi si¢ w przypadku kiedy zostanie przekroczony ustawiony zakres ruchu. Szczegoty w rozdziale 6.1.4.

2) Ustawienia mechanicznego punktu poczatkowego

Mechaniczny punkt poczatkowy odnosi si¢ do fizycznej pozycji poczatkowej maszyny, to znaczy do pozycji
referencyjne;j.
(1) Sposoby ustawiania
1. Ustaw aktualng pozycj¢ jako mechaniczny punkt poczatkowy: po ustawieniu napedu na mechanicznej pozycji
poczatkowej nalezy ustawi¢ w serwo napedzie So-48=1, So-41=1, co spowoduje zapisanie aktualnej pozycji jako
mechanicznego punktu poczatkowego, a aktualne dane pozycji zostang automatycznie wpisane do Po136 i
Pol38.
2. Ustaw dowolny punkt jako mechaniczny punkt poczatkowy: ustawiamy pozycj¢ jednoobrotowego lub
wieloobrotowego enkodera wpisujac dane do Po136 i Po138, w ten sposob okreslajac mechaniczny punkt
poczatkowy.
[Uwaga] W przypadku korzystania z trybu ustawienia dowolnego punktu jako mechanicznego punktu
poczatkowego, w sytuacji kiedy pojawi si¢ alarm AL-24, w celu jego zresetowania nalezy najpierw ustawic
Po136, Po138, a nastegpnie So-48=1, So-41=1, i wowczas alarm mozna zresetowac.

(2) Parametry uzytkownika
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Ustawienie mechanicznego punktu poczgtkowego

[Speed [Position] [Torqud

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
So-41 0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: nie aktywne ustawienie mechanicznego punktu poczqtkowego,
1: Ustaw aktualng pozycje jako mechaniczny punkt poczgtkowy;,
Wartos¢ mechanicznego punktu poczgtkowego enkodera jednoobrotowego
[Speed [Position] [Torqud
Pol36 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~214748364 brak 0 Skutek natychmiastowy
Wartos¢ mechanicznego punktu poczgtkowego enkodera wieloobrotowego
[Speed [Position] [Torqud
Pol38 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~214748364 brak 0 Skutek natychmiastowy

3) Szukanie mechanicznego punktu poczatkowego

(1) Parametry uzytkownika

Szczegoty w rozdziale 6.4.8;

(2) Sekwencja dziatania

1. Dla Po125=1 kiedy zasilimy odblokowany serwo naped, tryb wyszukiwania mechanicznego punktu

poczatkowego uruchamia si¢ automatycznie

Zasilanie
witgczone

Sygnat wejsciowy
SON-I odblokowany

Mechaniczne
ustawienie poczgtku

Wyjsciowy sygnat
gotowosci S-RADY

Mechaniczne
wyszukiwanie poczgtku
Sygnat wyjsciowy HOME
zakoriczenia wyszukiwania
poczgtku

Tryb wyszukiwania
punktu

referencyjnego

rys. 6.4.33 Wykres sekwencji startowej trybu wyszukiwania mechanicznego punktu poczatkowego
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2. Wykres sekwencji dla Po125=2, kiedy to szukanie mechanicznego punktu poczatkowego wywotujemy z listwy

wejsciowej

Zasilanie |

wigczone

Wyjsciowy sygnat |
gotowosci S-RADY

Mechaniczne |
ustawienie poczatku

Sygnat wejsciowy |
SON-I odblokowany

Wyzwalacz mechanicznego ﬂ
wyszukiwania poczgtku SHOM
. Tryb wyszukiwania
Mechaniczne |
wyszukiwanie poczatku punktu referencyjnego

Sygnat wyjsciowy HOME |
zakoniczenia wyszukiwania
poczatku

rys. 6.4.34 Sekwencja dla wywolania szukania mechanicznego punktu poczatkowego z listwy

Uwaga: Nie uruchamiaj funkeji szukania mechanicznego punktu poczatkowego w trakcie dzialania serwo

napedu.

6.4.10 Funkcja ,,przerwania” o stalej dlugosci

Przerwanie o statej dtugosci: kiedy serwo naped realizuje pozycjonowanie impulsami zewnetrznymi funkcja
przerwania konczy biezacy stan pracy serwomechanizmu i naped przechodzi do realizacji polecenia o ustalonej
dhugosci. Aktywacja na listwie sygnalu wyzwolenia przerwania o stalej dlugosci nie zatrzymuje w sposob
natychmiastowy realizacji trybu pozycjonowania zewngtrznego, ale przechodzi do realizacji pozycji w trybie
wewnetrznym. Podczas realizacji funkcji przerwania, przemiennik nie dopuszcza zadnych
wewnetrznych/zewnetrznych polecen potozenia (w tym polecen ponownego wyzwalania przerwania o statej
dhugosci). Kiedy funkcja przerwania jest aktywna i zacisk wyzwolenia aktywujemy, silnik zacznie realizowac
ustalona drogg zgodnie z wewngtrznym poleceniem potozenia.

Po zakonczeniu trybu pozycji wewngtrznej zacisk wyzwolenia przerwania jest nieaktywny. Dopiero po
aktywacji uwolnieniu przerwania (reset przerwania) impulsy pozycji i nowe przerwanie beda

odbierane.

Przerwanie o statej dtugos$ci dziata w naste¢pujacy sposob:
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Po388.

Start przerwania

Punkt przerwania

A

Stata diugo$¢ ———

|
Predkosc | |
obrotowa Staiat dllju_goéé :
Tryb w trybie |
zewngrznego ! wewnetrznego H
pqzycjonowania: pozycjonowania :
impulsowego | !
4 -
[
Wyzwalajgce
Wyzwalaz_:z 2 bocze
przerwania

i

Uwolnienie

przerwania

Y=0

rys. 6.4.35 Tryb pracy przerwan o stalej dlugosci

A

s |
f,,’?o‘i’g‘jf; Stata diugos¢ w
Tryb trybie wewnetlznego
zewnetrznego ! pozycjonowania

pozycjonowania,

| +———Stafa diugo$¢—————»

Tryb zewnetrznego
pozycjonowania

Wyzwalacz
przerwania

Wyzwalajgce
zbocze

i

Start
przerwania

Uwolnienie

Fa—

OFF

przerwania
Po388.Y=0

Punkt

ON

przerwania

rys. 6.4.36 Sekwencja podczas pracy z funkcja przerwania o stalej dtugosci

W przypadku kontroli przerwania o statej dlugosci, jesli funkcja uruchomienia przerwania o statej dtugosci

zostanie uruchomiona, a zacisk wyzwolenia przerwania pozostanie wylaczony, system pozostanie w funkcji

przerwania o statej dlugosci do czasu aktywacji zacisku zwalniajgcego (reset przerwania). Dopiero po tym serwo

moze przej$¢ w tryb zewngtrznego pozycjonowania impulsowego.

(1) Powiazany parametr

Przerwanie o stalej dlugosci

Zakres ustawien

Po388

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

2-parametry

brak

00

Skutek natychmiastowy
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dl L1

Funkcja przerwania o statej dtugosci

|

0 Nieaktywna
1 Aktywna
Wyzwalanie z listwy funkcji przerwania o
5 statej diugo$ci
0 Nieaktywna
1 Aktywna

6.4.11 Wyjscie DO potwierdzajace uzyskanie zadanej pozycji

Ustaw wyjscie DO jako potwierdzenie osiaggnigcia pozycji: ten sygnat stanowi potwierdzenie oceny dla mastera

ze pozycjonowanie zostato zakonczone. Kiedy liczba pozostatych impulsow w rejestrze odchylenia pozycji jest

mniejsza lub rowna zakresowi liczby impulséw do osiagnigcia pozycji, na wyjsciu pojawia si¢ informacja o

osiagnigciu pozycji. O ustawieniu tego parametru decyduje uzytkownik. Parametr ten nie wptywa na koncowa

doktadnos$¢ pozycjonowania.

(1) Sygnat wyjsciowy

Sygnat Skrot Domyslnie listwa Znaczenie
) B P-CMP- (W trybie pozycjonowania impulsowego) Zakonczenie
Zasigg pozycji P-CMP ) ) o ) )
P-CMP+ (W trybie pozycjonowania impulsowego) pozycjonowania
(2) Ustawienia parametrow
Zakres odchylenia pozycji
Nastawa
Po307 Zakres ustawien Jednostka Efekt
fabryczna
1~32000 brak — Skutek natychmiastowy

Alarm nadmiernego bledu $ledzenia petli pozycji jest usterka serwo napgdu. Gdy warto$¢ rejestru odchylenia

potozenia w trybie pozycjonowania impulsowego jest wicksza niz Po309 pomnozona przez mnoznik alarmu

btedu sledzenia petli potozenia Po308.C, zostanie wystawiony sygnat alarmowy nadmiernego odchylenia AL-

09.
Alarm nadmiernego bledu sledzenia petli pozycji
Po309 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~32000 Zobacz ustawienia w Po308 — Skutek natychmiastowy
Parametr Znaczenie
b o0oo Mnoznikiem czgstosci alarmu bledu §ledzenia petli pozycji jest 1 impuls
Po308 boloo Mnoznikiem czgstosci alarmu btedu §ledzenia petli pozycji jest 100 impulsow
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b o200

Mnoznikiem czestosci alarmu btedu Sledzenia petli pozycji jest 1000 impulsow

b o3oo

Mnoznikiem czestosci alarmu btedu $ledzenia petli pozycji jest 10000 impulsow

6.4.12 Pelna funkcja zamknietej petli

Petna kontrola w zamknigtej petli sprzgzenia zwrotnego: nalezy zainstalowac urzadzenie do

identyfikacji potozenia (enkoder liniowy, obrotowy itp.) na ruchomych cz¢sciach celem uzyskania informacji

zwrotnej w czasie rzeczywistym o potozeniu ruchomych czgsci. Dzigki temu kontrolowana pozycja konicowych

czesei robocezych jest wolna od zewnetrznych btedow mechanicznych, deformacji spowodowanych temperatura

itp. Wpltyw czynnikoéw srodowiskowych zostanie ograniczony lub pominiety i ostatecznie osiagniemy doskonatly

system pozycjonowania 0 wysokiej precyzji.

Gtéwny wycigg
Pasywna
0S pomiaru
, Kierunek ruchu
Serwo
regulator

Gniazdo
enkodera
Gniazdo
zasilajgce

€

Rys. 6.4.37 Pelna funkcja zamknietej petli, typowy przyklad aplikacji
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/N\ UWAGI

*  Prawidlowo podlgczyé zasilanie serwomechanizmu i obwodu sterujacego, a takze przewéd
zasilania silnika i przewod enkoderowy;

*  Przeprowadzié test JOG uruchomiajac serwo naped za pomoca klawiatury w celu potwierdzenia
normalnej pracy silnika;

*  Patrz instrukcja okablowania na rys. 6.4.37 lub rys. 6.4.39, podiaczenie DI/DO;

*  Dokonaj odpowiednich ustawien dla trybu pozycjonowania;

*  Uruchom serwo naped, najpierw upewniajac sie, ze kierunek obrotow silnika jest
prawidlowy, a nastgpnie dokonaj regulacji wzmocnienia (patrz rozdziat 7.4 regulacja

wzmocnienia).

AN

Uwaga: Dla sprze¢zenia zwrotnego ruchomych czesci serwo obstuguje tylko enkodery typu réznicowego lub typu

UWAGA

otwarty kolektor. Oprocz tego jedno sprzezenie zwrotne, silnika Iub wejscie impulsowe musi mie¢ sygnat
réZnicowy.

Procedura ustawiania pelnej petli zamkni¢tej wyglada jak ponizej:

St >

F]sta wienie zrédfa Ustaw zrédfo sprzezenia zwrotnego:
ezeni: Po376= 1 Pozycja z szybkiego licznika 1
ko[ozenla Po376 Po376= 2 Pozycja z szybkiego licznika 2
Kon[fqurat:/a Skonfiguruj szybki licznik
licznika Patrz szczegély w rozdziale 6.7
PL100

Ustaw przefozenie Ustaw przefozenienie dia

zewnetrznego enkodera

IPo377 i Po378

Ustawienie
Konfiguracji alarméw]
Po379 | Po380

Koniec

'

rys. 6.4.38 Schemat blokowy ustawien pelnej petli zamknietej
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(1) Ustawienia parametru

1) Ustaw zrédlo informacji zwrotnej o pozycji

Zrédlo informacji zwrotnej o pozycji

Po376 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 0 Skutek natychmiastowy
Nazwa Znaczenie Uwagi
P0376=0 Zrédlem sprzezenia jest wat silnika
Po376=1 Zrédtem sprzezenia jest szybkie wejscie licznikowe 1
P0376=2 Zrédtem sprzezenia jest szybkie wejscie licznikowe 2

2) Ustawienia przelozenia zewnetrznego enkodera

Licznik proporcji sprzezenia zwrotnego
Po377 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~65535 brak 1 Skutek natychmiastowy
Mianownik proporcji sprzezenia zwrotnego
Po378 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~65535 brak 1 Skutek natychmiastowy

Konkretne wartosci Po377 i Po378 odpowiadaja kolejno za liczbg impulséw enkodera serwo silnika dzielone

przez impulsy dzialajacego enkodera zewngtrznego, dla jednego obrotu silnika.

3) Ustawienia wyj$cia alarmowego

Liczba obrotow wykasowania mieszanego bledu
Po379 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 brak 0 Skutek natychmiastowy
Liczba impulséw mieszanego bledu
Po380 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~65535 brak 1000 Skutek natychmiastowy

Jesli blad pomiaru przekroczy liczbg impulsow ustawiong w Po380 dla zadeklarowane;j liczby obrotow Po379, to
regulator przejdzie w stan bledu AL-31. Serwo naped kasuje nagromadzony btad pomiaru raz na Po379

obrotow.
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(2) Instrukcje okablowania

Serwo napedy serii SD20 maja 2 zestawy obwodow odbierajacych sygnaty impulsowe. Jeden obwod stuzy do
odbierania sygnatu impulsowego z uktadu typu otwarty kolektor, a drugi do odbierania sygnatu ré6znicowego.
Podczas korzystania z funkcji pelnego sprzg¢zenia zwrotnego, uzytkownik powinien sprawdzi¢ poprawno$é¢
potaczenia serwo napedu z PC/PLC, oraz sprzezenia enkoderowego powiazanego z napgdem. Nie wolno tego

taczy¢ dowolnie. Szczegétowe informacje ponizej:

Serwo regulator

1GN+ Wyjscie enkoderowe z
JoNON podziatem czestotliwosci

oND g 24| _onD

PAO+| 36 /

PAO-| 35| —A = >
P 43| P2 % PBO+| 34 / J
“—lﬁu PULS T PBO-[ 33—
Polecenie 15| PULS r A{ >———on« 16 7 |
2ycj P70 17 |
- 28] PLT AGND| 40 :
SIGN 5o | YGND
27 | /SIGN ﬂ 1-
ot )
T 2 | 6P} —
12v-24V T ot
»—/—EZ}— Wyjécia transoptorowe
D02+ 26 Max napiecie: 30V DC
i@ A ET] >~ Max prad: 50mA
1
e T
DO3-|42 Odbiornik polecer
N o W el 24
oo+ [31]
»—/—Ez}—i@ 0z |37 Wyjscie typu
o |30 open collector
e o A =2

7
{ _|A.3 DI+ +24V
Szybkie
wejscie DI +24v | 29

Podtaczenie ekranu przewodu

rys. 6.4.39 Typowy schemat obwodu dla trybu pelnego sprzezenia zwrotnego

UWAGI

1. Jeden z enkoderdéw sprzezenia zwrotnego lub wejsciowy sygnat impulsowy musi by¢ sygnatem réznicowym,
2. Zaciski DI1~DIS8 sa programowalnymi wej$ciami cyfrowymi, a zaciski DO1~DO4 sa programowalnymi

wyjs$ciami cyfrowymi. Uzytkownicy moga je przedefiniowac do whasnych potrzeb.
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6.4.13 Funkcja synchronizacji bramowej

Synchronizacja bramowa: PC/PLC wysyla polecenia impulsowe do dwoch napedéw w tym samym czasie, aby
zrealizowa¢ regulacje predkosci silnika. Powoduje to interakcje sygnalow impulsowych sprzezenia zwrotnego i

poréwnanie krzyzowe sprzezenia enkoderowego dwoch silnikow.

Polecenia
DI/DO

Polecenia
DI/DO

Polecenie Polecenie
pozycji pozycji

Rys. 6.4.40 Schemat okablowania typowej aplikacji synchronizacji bramowej

/A UWAGI

*  Prawidlowo podtaczyé zasilanie obwodu gtéwnego serwomechanizmu i obwodu sterujacego, a
takze okablowanie zasilania silnika i okablowanie enkodera;

*  Uruchomi¢ test JOG serwo napedu. za pomocg klawiatury, celem potwierdzenia normalnej pracy
silnika;

*  Patrz instrukcja okablowania na rys. 6.4.40, podtaczenie DI/DO;

*

Dokonaj odpowiednich ustawien dla trybu pozycjonowania;
*  Uruchom serwo naped, najpierw upewniajac si¢ ze kierunek obrotow silnika jest prawidtowy, a

nastepnie dokonaj regulacji wzmocnienia w odniesieniu do 7.3 (regulacja wzmocnienia).
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Ponizej przedstawiamy wewngtrzng konstrukcje diagramu synchronizacji bramowe;j:
Zestaw g X 7\ Predkosé
4 Petla
pozycji \\ /_ pozycji \X -prad
it Synchronizacja
J 4 s

Synchronizacja

Kp
Petla / X Predkos¢
pozycji X —prad

rys. 6.4.41 Diagram typowej aplikacji synchronizacji bramowej

A\

Ustawiona warto$¢ wzmocnienia szyny synchronizacji (Po381) nie moze przekraczaé wzmocnienia

petli pozycji (Po301);

Procedura ustawiania szyny synchronizacji jest nastgpujaca:
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(1) Ustawienia parametréw uzytkownika

Interaktywne potgczenie

dwdch serwonapedow

Ustawienie Zrodta
sprzezenia zwrothego
pozycji PL100

Ustawienie przetoZenia
sprzezenia zwrotnego

v

Ustawienie warunkéw
alarmu

v

Ustawienie wzmocnienia

Ptynna praca?

Zadowolony? NIE

synchronizacji Po381

Ptynna praca? NIE

TAK

Przetwarzanie

Zadowolony?
L 4 TAK

KONIEC

rys. 6.4.42 Schemat blokowy ustawien synchronizacji bramowej

1) Ustawienia Zrodla informacji zwrotnej o polozeniu

Po382

Zrédlo sprzezenia zwrotnego pozycji synchronizacji bramowej

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak

0

Skutek natychmiastowy

0: szybkie wejscie/licznik 1;

1. szybkie wejscie/licznik 2;
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2) Ustawienia wspélczynnika sprzezenia zwrotnego

Licznik proporcji sprzezenia zwrotnego synchronizacji bramowej
Po384 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~2147483647 brak 10 Skutek natychmiastowy
Mianownik proporcji sprzegzenia zwrotnego synchronizacji bramowej
Po386 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~2147483647 brak 10 Skutek natychmiastowy
3) Ustawienia wzmocnienia
Wzmocnienie synchronizacji bramowej
Po381 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 brak 1 Skutek natychmiastowy

Wartos¢ Po381 nie moze by¢ wyzsza niz warto$¢ wzmocnienia petli pozycji Po301.

4) Ustawienia wyj$cia alarmu

Wyswietlenie bledu synchronizacji bramowej
Po383 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~65535 brak 1000 Skutek natychmiastowy

Alarm AL-32 jest wyswietlany, gdy btad synchronizacji jest wyzszy niz Po383.

(3) Instrukcja okablowania

Synchronizacja bramowa wymaga interaktywnego potaczenia dwoch serwo napedoéw. Oznacza to, ze wyjscie
podziatu czestotliwosci watu A jest polaczone z wejsciem impulsowym watu B, a wyjscie podziatu
czestotliwosci watu B jest potaczone z wejSciem impulsowym watu A. Ponizej przedstawiamy typowy schemat

potaczen synchronizacji bramowe;j:
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0O$ serwo regulatora A

0$ serwo requlatora B
4 | HPULS+ 2le

HSION 5 | HSIGN~ T
6 HSIGN-
—{7]

Port podziatu
cz Sci

Polecenie
——>  pozycji

zPCPLC

GND & 24| 6N
43| PL2 PULSY
PULSE 2pPs
34| PULS 3 [PULS]
15[ AU
Polecenie 2 [PULS 5 fision}
pozycii 1B
zPCPLC MG 133 6 [1SIGN
SIGN =
AT H?J GND

e —
12V~24V 3
- DO1-| 1
[ o] P——
D02+ Max napigcie: 30V DC
i—@ BOE Max prad: 50mA
‘. 4 I
DO3- Odbiomik polecert
N ool bl
DO4+|
+——{22[oi5 l—i@ 0z |37 Wyjscie typu
o 30 open collector

13|18+ +24v
s:,m«e{
wejscie DI +24v| 29
14| pis- o T30 Maxerad: t0oma

Podlaczenie ekranu przewodu

rys. 6.4.43 Typowy schemat okablowania synchronizacji bramowej

A\

wyj$ciami cyfrowymi. Uzytkownicy moga je przedefiniowa¢ wedhug aktualnych potrzeb. Powyzszy rysunek

Zaciski DI1~DI8 sg programowalnymi wejsciami cyfrowymi, a zaciski DO1~DO4 s3 programowalnymi

opisuje tylko DI/DO watu A, ktorego DI/DO sa zdefiniowane tak samo jak dla watu B.

6.4.14 Funkcja elektronicznej krzywki (E-Cam)

Elektroniczna krzywka (E-CAM): W serwo napedzie programuje relacje pozycji osi Master - Slave za pomoca
swojego oprogramowania, tworzac wirtualng krzywke jaka ma istnie¢ migdzy obiema osiami. Wykorzystujac
elektroniczny sposob wzajemne;j relacji pozycji osi, symulujemy pracg mechanicznej krzywki, dzigki czemu
mozemy zrealizowa¢ zmiang krzywej krzywki, zmniejszajac tym samym koszty mechaniczne, straty

mechaniczne i koszty konserwacji.

206



Seria SD20-G

rys. 6.4.44 Schemat wewnetrznego zarysu elektronicznej krzywki w SD20G

Potvierd? 7rodfo
polecen Po374.D

Potwierdz sterowanie
krzywka PLOOO.B i
PLOOO.C

1. PLO16-nr strony wejsciowef
2. PL200-dane wejsciowe obszaru

Ustawienie punkiu
Krzywki

Uzycie PC/PLC do zadawania punktow?

Ustawienie punktow
krzywki PLO15

Odswiezenie punktu
Krzywki PLOT7=1

Ustawienie pozycji
poczatkawej krzywki
PLOO

Ustawienie pozycji
zazebienia krzywki
£LOO

Ustawienie punkt
odfgczenia krzywki|
anu odfaczenia

rys. 6.4.45 Schemat blokowy ustawien elektronicznej krzywki w serwo SD20
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Gloéwne cechy E-Cam w serwo napedzie serii SD20 sg nastgpujace:

Uzycie Wykorzystanie trybu elektronicznej krzywki tylko w trybie pozycjonowania

PL000.A=0: wylaczenie trybu elektronicznej krzywki;
Aktywacja trybu E-Cam

PL000.A=1: wiaczenie trybu elektronicznej krzywki i zaczyna §ledzi¢ ustawione
w PL000.A

warunki;

Status E-krzywki Zaangazowanie/Zatrzymanie/Wst¢gpne zaangazowanie;

e szybkie wejscie/licznik 1;
Zrédlo pozycji watu e szybkie wejscie/licznik 2;
napedowego e wewngtrzna pozycja

® 05 czasu (dolicza po 1 co 0.1ms)

Polecenie ruchu Aktualne polecenie ruchu=Polecenie E-krzywki+polecenie pozycji

Tablica z danymi zaczyna si¢ od adresu funkcji PL200. Dane watu dla kierunku w przod i
dane watu dla kierunku w tyt.
Na przyktad podczas korzystania z metody sterowania magistrala komunikacyjna dane
krzywki to X, Y (zaréwno X, jak i Y sg liczbami 32-bitowymi, a ich warto$¢ miesci si¢ w
zakresie liczb 32-bitowych wraz ze znakiem. Wejscie X jest zawsze dodatnie).
Adresy rejestréw danych
Adresy zaczynaja si¢ od 1200:
Adres pamieci 1200 1201 1202 1203
Przechowywane  Xl-niski ~ X-wysoki ~ Yl-niski  Y1-wysoki
dane 16-bit 16-bit 16-bit 16-bit

W PLO15 okreslasz ilos¢ punktéw/danych, max 300 punktéw, min 5 punktow; ogodlnie 6
Rozmiar danych
stron, po 50 punktow na strong;

Format danych Wartos¢ 32-bitowa z znakiem (+/-)

o ] Wyjscie cyfrowe DOx: wyjscie aktywnosci E-CAM,; jezeli przypisane DOx jest
Wyjscia dla krzywki

aktywne, oznacza to, ze 0§ krzywki znajduje si¢ w zakresie ustawien
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Wykres przeptywu:

PLO07

Ustawienie licznika osi master
PL0O09

Ustawienie mianownika osi master

——»{ 0O$gféwna 4{ Sprzegto

Reduktor#1

PL0O00.B

Ustawienie warto$ci

PL000.A
E-krzywka aktywna
PL000.C

Zrédio wyzwolenia E-krzywki
PL000.D

Stan oderwania

PL0O03

Punkt zazebienia krzywki

O$ E-krzywki

Impulsowe polecenie
osi slave [ wontroler
Reduktor#2 p
pozycji

PL200 P0304/Po305
Miejsce przechowywania Elektroniczne przefozenie dla grupy 1
danych e-krzywki P0344/P0346

W trybie komunikacji adresy Elektroniczne przefozenie dla grupy 2
rozpoczynaja sie od 1200

Opis:

* 0§ gtéwna (master): to oé aktywna ktora jest gtéwng osig odniesienia dla krzywki elektronicznej

Funkcja

Aktywne zrédio

Przemieszczenie aktywnego watu jest Zrodtem sygnatu, ktore definiuje dziatanie
krzywki elektroniczne;j
Zrédto sterowania osi gtéwnej jest wybierane przez PL000.B:

- jesli: PL000.B=0; polecenie pochodzi z szybkiego licznika 1;

zadawania osi master - jesli: PL000.B=1; polecenie pochodzi z szybkiego licznika 2;

PL000.B

- jesli: PL000.B=2; polecenie pochodzi z wewngtrznej pozycji;

- jesli: PL000.B=3; polecenie pochodzi z osi czasu;

e Sprzeglo
Opis:
* Sprzegto: Shuzy do okreslenia stanu wlaczenia/wylaczenia migdzy osig gtowna, a skrzynig biegow;
Funkcja Stuzy do okreslania stanu wlaczenia/wyltaczenia watu napgdowego i skrzyni biegdw #1
) O tym, czy o$ gtéwna jest wlaczona, decyduje PL0O00.A:
Aktywacja funkcji ) ) o ) ) )
T Jesli PLO00.A=0: funkcja krzywki nieaktywna. Jesli krzywka jest wlaczona, zostanie w tym
-krzywki
momencie wylaczona;
PL000.A

Jesli PLO00.A=1: funkcja krzywki aktywna. Uktad zaczyna realizowa¢ warunki zaleznosci;

Status E-krzywki

Kiedy PL000.A=1, aktywujemy funkcj¢ elektronicznej krzywki. Po wykonaniu instrukcji
PLO003 E-krzywka jest w stanie wlaczenia i dopiero wtedy zmiany potozenia osi glownej
powoduja odpowiedz wedtug E-krzywki.

Zalezno$¢ migdzy wyzwoleniem, zatrzymaniem i wstgpnym wyzwoleniem jest nastgpujaca:
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Wyzwolony 4 Stop
\\\\\\3
N Wistepnie
wyzwolony

Opis statuséw:

€ Stop: Jest to stan poczatkowy krzywki, ktéra nie porusza sie zgodnie z impulsami
aktywnej osi.

Kiedy funkcja dziata i ustawimy PL000.A=0, E-krzywka powraca do STOP;

€ Wstepnie wyzwolony: gdy warunek wiaczenia jest spetniony, uktad przechodzi do tego
stanu (Sciezka 1). E-krzywka nadal nie bedzie dziata¢ zgodnie z impulsami osi gtéwnej, ale
wykona instrukcj¢ PL003. Po wykonaniu procedury wyjdzie automatycznie z tego stanu.
Zwro¢ uwage na rzeczywisty podany kierunek impulséw!

€ Wyzwolony: Po wykonaniu wstepnego wyzwolenia, uktad przechodzi w ten stan ($ciezka
3). E-krzywka zaczyna si¢ obraca¢ zgodnie z impulsami osi gtéwnej.

Zwro¢ uwage na rzeczywisty podany kierunek impulséw!

Opis Sciezek:

Sciezka 1: Po wiaczeniu elektronicznej krzywki, stan zmienia si¢ z STOP na wstepnie
wyzwolony. Ustawienie impulséw poprzedzajacych jest okreslony przez PL003;

Sciezka 2: Kiedy funkcje E-krzywki wytaczymy (PLO00A=0), uktad powraca do stanu
STOP.

Sciezka 3: Po wykonaniu polecenia impulséw poprzedzajacych status zmienia si¢ z wstepnie
wyzwolonego na wyzwolony;

Sciezka 4: Po spetnieniu warunku wylaczenia zadeklarowanego w (PL000.D), uktad powraca

do stanu STOP;

Status wyzwolenia

PL000.C

o Gdy krzywka jest w stanie zatrzymania, okresla sposob sprzegnigcia jej z watem gtéwnym
(Sciezka 1)

1. PL000.C=0; bezposrednie wyzwolenie;

2. DI: kiedy wejscie CAM-ACT=32 zostaje aktywowane funkcja E-krzywki jest aktywna

3. CAP jako wyzwolenie: E-krzywka jest wyzwolona w chwili przechwycenia pozycji CAP
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Status odtaczenia
PL000.D

e Reduktor#l
Opis:

przez sprzet

Okreslamy sposob odlaczenia/wylaczenia funkcji krzywki, kiedy E-krzywka ma status
wyzwolenia:

1. Krzywka jest caty czas wyzwolona, a jej odlgczenie jest mozliwe jedynie poprzez
ustawienie PL000.A=0;

2.DI: kiedy wejscie CAM-ACT=32 zostaje dezaktywowane, funkcja E-krzywki jest
odtaczona

3. Poza zakresem: jesli o§ glowna przekroczy ustawiony zakres/odlegtos¢ ruchu PL0OOS,

E-krzywka zostaje wytaczona;

*  reduktor#1: modut stuzacy do ustawiania zaleznoéci przemieszczenia/redukcji miedzy watem napedowym,

a watem krzywkowym;

Funkcja

Opis

Sposob

parametryzacji

o Krzywka

Funkcja

Adresy tabeli

przechowywania

Stuzy do ustawiania relacji przemieszczenia miedzy watem napedowym, a watem
krzywkowym

np. Wat napedowy wykonuje jeden obrot, a watek krzywkowy obraca si¢ o przyjety kat co
mozna zadeklarowac,

" Watek krzywkowy jest watem wirtualnym

" Jeden obrét watka krzywkowego (360 stopni) odpowiada jednemu obrotowi krzywki co
odpowiada jednemu cyklowi watka napedzanego (slave)

" Przemieszczenie osi glownej jest wyrazone w liczbie impulsow, a rozdzielczos¢ zalezy od
zrodta

Kiedy przesunigcie impulsowe osi gtéwnej wynosi P, watek krzywkowy obraca si¢ o M
impulsow. Ustawienie przetozenia:

PLO07=M, PL0O09=P

Ustawienie relacji migdzy walem krzywkowym, a watem napedzanym ktore definiuje si¢ w
tabeli elektronicznej krzywki.

Watek krzywkowy wykonuje jeden obrot, a wal napgdzany przemieszcza si¢ o jeden cykl.
Tablica danych, rozpoczyna si¢ od adresu PL200 i obejmuje cata grupe
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danych krzywki

Format danych

tabeli krzywki

Zawarto$¢ tabeli

danych E-krzywki

® 32-bity (z uwzglednionym znakiem dodatnimi lub ujemny),

e jesli dane wprowadzamy recznie, nalezy rozpoczaé wprowadzanie od adresu funkcji
PL200. Kolejno wprowadzana dane pod adresami PL200, PL202, PL204... dotycza osi
glownej (master), pod adresami PL201, PL203, PL205.. odwoluja si¢ do osi zaleznej

(slave)

® jesli uzywamy komunikacji do wprowadzania danych, to adresy rejestrow zaczynaja si¢ od
1200. Podobnie jak wyzej, dane sa wprowadzane naprzemiennie, przy czym rozbicie danych
nastepuje kolejno na bajt starszy i mtodszy co zajmuje dwa adresy rejestrow. Kolejno: 0§
glowna 1200 (bajt wysoki), 1201 (bajt niski), o$ slave 1202 (bajt wysoki), 1203 (bajt niski)...
e Dane pozycji osi zaleznej sa zapisywane w tabeli E-krzywki.

o Jesli elektroniczna krzywka jest podzielona na N punktow, to pozycja kazdego z tych
punktéw musi by¢ uwzgledniona w tabeli. Polozenie pierwszego punktu (dla O stopni) i
ostatniego punktu (dla 360 stopni) nie musza by¢ takie same.

1. Dane dla 0° i dla 360° sa takie same:

0°i 360°
Sg takie same

O

2. Dane dla 0° i dla 360° sa r6zne:
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e Reduktor#2
Opis:

0°i 360°
sg rozne

*  Reduktor#2: modut, ktory jest uzywany do ustawienia relacji osi zaleznej/slave i polecenia impulsowego

Funkcja

Opis

Tryb ustawien

Ustawiamy relacje migdzy osig slave, a poleceniem impulsowym.
05§ zalezna wykonuje jeden cykl, nie oznacza to, ze polecenie impulsowe stanowi
jeden obrot kota. Warunkuje to uzytkownik.
€ O$ napedzana jest osig wirtualna, a pozycja jest w jednostkach
uzytkownika
€ Polecenie impulsowe to jednostka enkodera, o rozdzielczosci
131072imp/obr.
€ E-krzywka obracajac si¢ o jeden obrot, powoduje przemieszczanie watu napedzanego o
jeden cykl,
« Jezeli liczba impulséw osi zaleznej to wartos¢ L, a warto$¢ R to impulsy osi silnika na jeden
cykl, to przetozenie wynosi:
P0304/P0305=131072*P/L;
P0344/P0346=131072*P/L,
[Uwagi]

1. Sterowniki enkoder6w majg rézne wartosci licznika elektronicznego przetozenia. Proszg
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zwroci¢ szczegbdlng uwage podczas korzystania z nich;

2. Wartos$¢ dla enkodera inkrementalnego to 10000, a dla resolwera to 4096;

e Wyjscie cyfrowe E-krzywki (DOx)

Nazwa DO Funkcja wyjsciowa: 14. ELECTRIC_CAM_ AREA

Dox: Jesli wyjscie jest aktywne to oznacza ze funkcja E-krzywki jest w trakcie

Funkcja

realizacji ustawien pozycji funkcji

(1) Ustawienia uzytkownika

1) Ustawienie Zrodla impulséw

Wewnetrzne zZrodto polecen szybkiego licznika

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna Efekt

PL121 0~1

brak

0. wewnetrzny parametr PL100

1. wewnetrzne PLC

Impulsowe Zrédto polecen pozycji [Speed Torqué

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna Efekt

Cztery parametry

brak

Po374

I

Ustawienie licznika niskiej czestotliwosci

Impulsy nie pochodzg z licznika niskiej czestotliwosci

Impulsy pochodzg z licznika niskiej czestotliwosci

Ustawienie szybkiego licznika

Impulsy nie pochodzg z szybkiego licznika

Impulsy pochodzg z szybkiego licznika

Ustawienie wewnetrznej pozycji

Impulsy nie pochodzg z wewnetrznej pozycji

=N E=) A=l

Impulsy pochodzg z wewnetrznej pozycji

Ustawienie E-krzywki

Impulsy nie pochodzg z E-krzywki

—log

Impulsy pochodzg z E-krzywki
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2) Ustawienia sterowania krzywka

Sterowanie E-krzywkg
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Cztery parametry brak 0000 Skutek natychmiastowy
kIOOOO
A Elektroniczna krzywka
0 |Elektroniczna krzywka zamknigta
1 Elektroniczna krzywka otwarta
B Zrédfo poleceri E-krzywki
0 Z szybkiego licznika 1
1 Z szybkiego licznika 2
PLOOO 2 Z wewnetrznej pozycji
3 Z osi czasu
C Zrédto wyzwolenia E-krzywki
0 Natychmiastowe wyzwolenie
1 Wyzwolenie DIx
2 Wyzwolenie CAPO
3 Wyzwolenie CAP1
D | Warunek odfaczenie E-krzywki
0 Bez odfgczenia
1 Kontrolowane z DIx
2 Poza zakresem
Poczgtkowa pozycja E-krzywki
PLOO1 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Punkt zasprzeglenia/zazebienia E-krzywki
PL.0O03 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Punkt wysprzeglenia E-krzywki [Speed
PL.0O0OS Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Punkty E-krzywhi
PLLO15 Zakres ustawier Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
5~720 brak 5 Skutek natychmiastowy
Strony E-krzywki
PLO16 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~14 brak 0 Skutek natychmiastowy
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Aktualizacja tabeli E-krzywki

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

PLO17 0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: brak aktualizacji E-krzywki
1. aktualizacja E-krzywki

Tabela statusow E-krzywki
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~3 brak 0 Sprawdzenie
PLO 1 8 0: Gotowy do startu;

1: Oczekuje na sygnat wyzwolenia;
2. Wstepne wyzwolenie;

3. Praca

Ponowne dolqczenie E-krzywki

PL.0O21 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy

PL021=1, oznacza ponowne dotgczenie. Wybierajac dotaczenie wyzwalaczem CAP, musimy ustawic jako to
samo zrodto CAP i reset szybkiego licznika.
Np.: Ustawiajgc PL0O21=1 na dotaczenie oczekujemy do chwili pojawienia si¢ nowego CAP. Jesli ustawimy

PL021=0 nawet dla nowej funkcji CAP nie nastapi dotgczenie uktadu.

Adres poczqtkowy elektronicznej regulacji krzywki [Speed [Position| [Torqud
PL0O22 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~300 brak 0 Skutek natychmiastowy
Zmiana osi Master |Speea1 IPosition| |T orque|
PL023 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Zmiana osi Slave |Speea1 |Position| |T orque|
PL0O25 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy

Po zmianie ustawienia adresu poczatkowego krzywki, tabela krzywek zostanie odSwiezona. Realizacja krzywki

rozpocznie si¢ od adresu PL22 i zostanie powigkszona o wartos¢ PL023 i PL025 w kazdym punkcie.
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3) Ustawienia osi gléwnej (Master)

Licznik osi Master E-krzywki

PLO07 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~+2147483647 brak 1 Skutek natychmiastowy
Mianownik osi Master E-krzywki

PL0O09 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~+2147483647 brak 1 Skutek natychmiastowy
Pozycja osi Master
PLO19 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2147483647 brak 0 Sprawdzenie

4) Ustawienia wyj$cia cyfrowego E-krzywki

PLO11

Aktywacja DO dla poczqtkowej pozycji

ISpeedi lPositi0n| |T0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~2147483647

brak

0

Skutek natychmiastowy

PLO13

Aktywacja DO dla koncowej pozycji

ISpeeai lPositi0n| |T0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~2147483647

brak

0

Skutek natychmiastowy

5) Wyboér trybu E-krzywki

PL032

Tryb elektronicznej krzywki

|Speea1 IPosition| |T orquel

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~3

brak

0

Skutek natychmiastowy

0: ogdlny 1I: tekstylny 2: ciecie obrotowe 3. cigcie w locie

6) Jednostka dla E-krzywki

PLO31

Jednostka elektronicznej krzywki

ISpeea1 lPositionI |T 0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak

0

Skutek natychmiastowy

0: impulsy 1: impulsy po przetozeniu elektronicznego reduktora
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6.4.14.1 Przyklad elektronicznej krzywki

Kiedy korzystamy z funkcji elektronicznej krzywki, konieczne jest wprowadzenie pozycji walu

Master/gléwnego 1 watu slave/pomocniczego do serwo napedu. Uzytkownik moze to zrobi¢ za pomocag PC/PLC

lub r¢cznie w kodach funkcji.

m Krzywa trapezowa

Krzywa trapezowa jest rysowana zgodnie z metoda symetrycznie rownej powierzchni trapezu, przy czym dwa

sasiadujgce punkty nalezy ustawi¢ osobno, aby zapewni¢, ze rysowana krzywa jest linig

prosta.
Na przyktad: dlugo$¢ osi zaleznej to n, dtugo$¢ obszaru synchronizacji to m, a narysowane punkty to:
(0, 0)
(1, 0
(n—m)
(hm-1, =~ L
(n—m)
(n-m , B )
(n+m )
(1, — > 1
(n+m )
(n, =75 —)
(2n-m-1, n)
(2n-m, n)
6.5 Tryb mieszany

6.5.1 Ustawienie parametréw uzytkownika

W funkcji Po001 sg wybierane dwa parametry z ktoérych rodzaj trybu mieszanego wybieramy w Po001.X.

Parametr Znaczenie Uwagi
Po001=d o6 Polecenie predkosci z wewngtrznego rejestru i impulsowe pozycjonowanie
Po001=d o7 Predkos¢ i moment zadawane w wewngtrznego rejestru
Po001=d o8 Predkos¢ zadawana z wewngtrznego rejestru i wejscia analogowego
Po001=d o9 Predkos$¢ zadawana z wewnetrznego rejestru, a moment wejsciem analogowym
Po001=d o 10 Predkosc i pozycja zadawana z rejestru wewnetrznego
Po001=d o 11 Moment z rejestru wewnetrznego, a pozycjonowanie impulsowe
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Predkos¢ zadawana wejsciem analogowym, a pozycja zewng¢trznym poleceniem

Po001=d o 12

impulsowym
Po001=d o 13 Moment zadawany wejsciem analogowym, a pozycja poleceniem impulsowym
Po001=d o 14 Impulsowe polecenie pozycji i z rejestru wewngtrznego
Po001=d o 15 Predkos¢ zadawana wejsciem analogowym, a moment z wewngtrznego rejestru
Po001=d o 16 Moment zadawany wej$ciem analogowym, 1 z wewngtrznego rejestru
Po001=d o 17 Moment i pozycja zadawane z wewngtrznego rejestru
Po001=d o 18 Predkos¢ i moment zadawane wejsSciem analogowym
Po001=d o 19 Predkos¢ zadawana wejsciem analogowym, a pozycja wewngtrznym rejestrem
Po001=d o 20 Moment zadawany wejsciem analogowym i wewngtrznym rejestrem
Po001=d o21 Tryb sterowania magistralg komunikacyjna
Po001=d 022 Whbudowany tryb sterowania PLC

6.5.2 Polecenie predkosci z wewnetrznego rejestru i impulsowe pozycjonowanie dla

trybu mieszanego

Tryb taczacy polecenie predkosci z wewngtrznego rejestru i impulsowe pozycjonowanie jest pokazany na rys.
6.5.1. Po wlaczeniu wysterowaniu serwo napgdu wewnetrznym sygnatem wyboru predkosci, system dziata w
trybie predkosci. Kiedy wewnetrzny sygnat wyboru predkosci nie zostanie aktywowany, serwo dziata w trybie
pozycjonowania.

Serwo naped po zdjeciu sygnatu wyboru predkosci najpierw zwalnia predkosc silnika do zera zgodnie z

zadeklarowana rampg. Serwo nie moze odebra¢ impulsowego polecenia pozycji do momentu przetaczenia w tryb

pozycjonowania potwierdzonego wyjsciowym sygnatem potwierdzenia pozycji.

W trakcie pracy w trybie pozycjonowania, kiedy zostanie aktywowany sygnat wyboru predkosei, serwo

przelacza si¢ natychmiast w tryb sterowania predkoscia 1 wysterowuje serwo silnik na docelowa predkosé

zgodnie z czasami przyspieszania i zwalniania.
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Predko$c¢

Predkos¢ Przetgczanie : 5
< wewnetrzna 3 Osiagniecie XSW".e rzna»
impulséw
Krzywa
predkosci
Wybor predkosci
wewnetrznej 1
Wyb6r predkosci

wewnetrznej 2

Wyjcie potwierdzenia
pozycji

Wejscie impulsowe
pozycji

Rys. 6.5.1 Sekwencja sterowania predkoscia z wewnetrznego rejestru i impulsowe pozycjonowanie

6.5.3 Predkos$é zadawana wejSciem analogowym, a pozycja zewnetrznym poleceniem impulsowym dla
trybu mieszanego

Predkos¢ zadawang wejsciem analogowym, a pozycj¢ zewngtrznym poleceniem impulsowym pokazuje rys.
6.5.2. Po wlaczeniu serwo napedu, system dziata w trybie impulsowego pozycjonowania. Kiedy aktywujemy
sygnat zmiany trybu, serwo przechodzi do trybu sterowania predkoscig analogowa.

W trakcie sterowania analogowego predkoscia, po zdjgciu sygnatu zmiany trybu, serwo silnik jest zwalniany do
zerowej predkosci zgodnie z zadeklarowang rampg. Serwo nie moze odebra¢ impulsowego polecenia pozycji do
momentu przetaczenia w tryb pozycjonowania potwierdzonego wyjsciowym sygnatem potwierdzenia

pozycji.

W trakcie pracy w trybie pozycjonowania, kiedy zostanie aktywowany sygnat zmiany trybu, serwo przetacza si¢
natychmiast w tryb analogowego sterowania pre¢dkoscia i wysteruje serwo silnik na docelowg predkosé zgodnie z

czasami przyspieszania i zwalniania.
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Predkos¢ ~ Preefaczanie Predko$é

Osiggniecie

$analogowa‘> «—— impulsoW ————» ¢ana/ogowaA’

o

Krzywa
predkosci

Styk zmiany
trybu

Wyjscie potwierdzenia
pozycji

Wejscie impulsowe
pozycji

Rys. 6.5.2 Sekwencja sterowania predkoscia z wejscia analogowego, a pozycjonowania zewnetrznym

poleceniem impulsowym

6.5.4 Predkos¢ zadawana wejSciem analogowym, a pozycja wewnetrznym rejestrem dla

trybu mieszanego.

Predkos¢ zadawang wejsciem analogowym, a pozycj¢ wewng¢trznym rejestrem pokazano na rysunku 6.5.3. Po
wlaczeniu serwomechanizmu, kiedy sygnal zmiany trybu jest aktywny, serwo pracuje w trybie pozycjonowania z
rejestru wewnetrznego. Kiedy sygnat zmiany trybu jest nieaktywny, serwo dziata w trybie sterowania
analogowego predkoscia.

Podczas pracy w trybie predkosci analogowej, kiedy sygnat zmiany trybu zostaje aktywowany, serwo zwalnia do
predkosci zerowej zgodnie z zadeklarowang rampg. Po potwierdzeniu pozycji na wyjsciu, uktad przechodzi

w tryb pozycjonowania z rejestru wewnetrznego, a serwomechanizm moze odbiera¢ sygnal wyzwalajacy pozycje
rejestru wewnetrznego. Podczas pracy w trybie pozycjonowania z rejestru wewngtrznego, kiedy sygnat

zmiany trybu zostaje dezaktywowany, serwo natychmiast przechodzi w tryb predkosci analogowej i zaczyna

dziata¢ z predkoscia docelowa zgodnie z zadeklarowanymi czasami przyspieszania/zwalniania.
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Predkosc¢
analogowa

Predko$c
a nz logowa Przetgczanie Wewnetrzna
<« — «——pozyga

—

Krzywa
predkosci

Styk zmiany
trybu

Wyjscie potwierdzenia
pozycji

Wywotanie wewnetrznej
pozycji

Rys. 6.5.3 Sekwencja sterowania predkoscia wejSciem analogowym, a pozycjonowania z wewnetrznego

rejestru
6.5.5 Predkos$é i pozycja zadawane z wewnetrznych rejestrow dla trybu mieszanego

Sposdb przechodzenia pomi¢dzy zadawaniem predkosci, a momentem z rejestrow wewnetrznych pokazano na
rysunku 6.5.4. Po wlaczeniu serwomechanizmu, kiedy sygnal wyboru predkosci wewngtrznej jest aktywny,
serwo dziata w trybie sterowania predkoscia. Kiedy sygnat wyboru predkosci wewnetrznej jest

nieaktywny serwo dziata w trybie pozycjonowania z wewnetrznego rejestru.

Podczas pracy w trybie sterowania predkoscia, kiedy sygnat wyboru predkosci zostaje dezaktywowany, serwo
zwalnia do predkosci zerowej zgodnie z zadeklarowanymi rampami. Po potwierdzeniu pozycji sygnatem
wyjsciowym uktad przechodzi w tryb pozycjonowania, a serwo moze odbiera¢ sygnatl wyzwalajacy pozycj¢ z
rejestru wewnetrznego. Podczas pracy w trybie pozycjonowania wewn¢trznym rejestrem, kiedy sygnal wyboru
predkosci jest aktywowany, serwo natychmiast przechodzi w tryb sterowania pr¢dkoscia i wysteruje uktad do

predkosci docelowej zgodnie z czasami przyspieszania i zwalniania.

222



Seria SD20-G

Przetaczanie

Predkos¢ Wewnetrzna Predkos¢
—_—

wewnetrzna 3 pozycja wewnetrzna >

Krzywa

Wybér predkosci
wewnetrznej 1

Wybér predkosci
: 2

Wyjsécie potwierdzenia
pozycji

Wywotanie wewnetrznej
pozycji

Rys. 6.5.4 Sekwencja sterowania predkoScia i pozycja z rejestru wewnetrznego w trybie mieszanym

6.5.6 Sterowanie momentem i pozycjonowanie impulsowe w trybie mieszanym

Przetgczanie zadawania momentu z rejestru wewngtrznego i pozycjonowania impulsowe oraz tryb przetaczania
analogowego zadawania momentu i pozycjonowania impulsowego pokazano na rysunku 6.5.5. Po wiaczeniu
serwomechanizmu, kiedy sygnat zmiany trybu jest aktywny, serwo zaczyna dziata¢ w trybie pozycjonowania
impulsowego. Kiedy sygnal zmiany trybu jest nieaktywny, serwo zaczyna dziala¢ w trybie sterowania
momentem.

Podczas pracy w trybie sterowania momentowego, kiedy sygnat zmiany trybu jest aktywowany, serwo zwalnia
do predkosci zerowej zgodnie z ustalona rampa. Po potwierdzeniu pozycji sygnatem wyjsciowym uktad
przechodzi w tryb pozycjonowania, a serwo moze odbiera¢ impulsowe polecenia

potozenia. Podczas pracy w trybie pozycjonowania impulsowego, kiedy sygnat zmiany trybu jest
dezaktywowany, serwo natychmiast przechodzi w tryb sterowania momentowego i wysteruje uktad do

docelowego momentu obrotowego zgodnie z czasem przyspieszania i zwalniania.
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Rys. 6.5.5 Sekwencja sterowania momentowego i pozycjonowania impulsowego dla trybu mieszanego

6.5.7. Sterowanie momentem i pozycjonowanie z rejestru wewnetrznego w trybie mieszanym

Przelaczanie zadawania momentu z rejestru wewngtrznego i pozycjonowania z wewngtrznego rejestru oraz tryb
przetaczania analogowego zadawania momentu i pozycjonowania z wewngtrznego rejestru pokazano na rysunku
6.5.5. Po wlaczeniu serwomechanizmu, kiedy sygnat zmiany trybu jest aktywny, serwo zaczyna dziala¢ w trybie
pozycjonowania z wewngetrznego rejestru. Kiedy sygnal zmiany trybu jest nieaktywny, serwo zaczyna dziataé w
trybie sterowania momentem.

Podczas pracy w trybie sterowania momentowego, kiedy sygnat zmiany trybu zostanie aktywowany, serwo
zwalnia do predkosci zerowej zgodnie z ustalong rampa. Po potwierdzeniu pozycji sygnatem wyjsciowym uktad
przechodzi w tryb pozycjonowania, a serwo moze odbiera¢ sygnat wyzwolenia pozycji rejestru wewnetrznego.
Podczas pracy w trybie pozycjonowania z rejestru wewnetrznego, kiedy sygnal zmiany trybu jest
dezaktywowany, serwo natychmiast przechodzi w tryb sterowania momentowego i wysteruje uktad do

docelowego momentu obrotowego zgodnie z czasem przyspieszania i zwalniania.
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Rys. 6.5.6 Sekwencja sterowania momentowego i pozycjonowania z rejestru wewnetrznego dla trybu

mieszanego
6.5.8 Pozycjonowanie impulsowe i z rejestru wewnetrznego w trybie mieszanym

Pozycjonowanie impulsowe i z rejestru wewngtrznego pokazano na rysunku 6.5.7 Po wiaczeniu
serwomechanizmu, kiedy sygnat zmiany trybu jest aktywny, serwo zaczyna dzialanie w trybie pozycjonowania z
rejestru wewnetrznego. Kiedy sygnat zmiany trybu jest nieaktywny, serwo zaczyna prace w trybie
pozycjonowania impulsowego.

Podczas dziatania trybu pozycjonowania impulsowego, kiedy sygnat zmiany trybu zostaje aktywowany,
wyzwolenie pozycji z wewngtrznego rejestru zostaje odebrane przez serwo naped po zejéciu predkosci do zera i
potwierdzeniu wyj$ciem pozycji. Podczas dziatania trybu pozycjonowania z rejestru wewngtrznego, kiedy
sygnat zmiany trybu zostaje dezaktywowany, uktad przechodzi do pozycjonowania impulsowego. Sygnaty
impulsowe pozycji moga zosta¢ odebrane dopiero po aktywowaniu sygnatem wyjsciowym potwierdzenia

pozycji.
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Rys. 6.5.7 Sekwencja pozycjonowania impulsowego i z rejestru wewnetrznego dla trybu mieszanego

6.5.9 Sterowanie predkoscia z rejestru wewnetrznego i wejSciem analogowym w trybie

mieszanym

Sterowanie predkoscia z rejestru wewnetrznego i wejsciem analogowym pokazano na rysunku 6.5.8. Po
wlaczeniu serwomechanizmu, kiedy sygnat wyboru predkosci wewnetrznej jest aktywny, serwo zaczyna dziataé
w trybie sterowania rejestrem wewnetrznym. Kiedy sygnal wyboru predkosci wewngtrznej jest

nieaktywny, serwo zaczyna dziata¢ w trybie sterowania analogowego predkoscia.

Podczas pracy w trybie analogowego sterowania predkoscia, przetaczenie serwo do trybu sterowania
wewnetrznym rejestrem predkosci, nastgpuje w chwili aktywacji sygnatu wyboru predkosci.

Uktad przechodzi do zadanej predkosci zgodnie z zadeklarowanymi czasami

przyspieszania/zwalniania.

Jesli podczas pracy w trybie sterowania wewngetrznym rejestrem sygnat wyboru predkosci zostanie
dezaktywowany, serwo przelaczy si¢ w tryb analogowego sterowania predkoscig i

przechodzi do predkos$ci zadanej analogowo zgodnie z czasem przyspieszania i zwalniania.

226



Seria SD20-G
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Rys. 6.5.8 Sekwencja sterowania predkos$cia z wejScia analogowego i z rejestru wewnetrznego w trybie

mieszanym

6.5.10 Sterowanie predkos$cia i momentem w trybie mieszanym

(1) Sterowanie predkos$cia i momentem z rejestru wewnetrznego, oraz sterowanie pr¢dkoscia z rejestru
wewngtrznego i momentem z wejscia analogowego pokazano na rysunku 6.5.9. Po wiaczeniu
serwomechanizmu, kiedy sygnal wyboru wewngtrznej predkosci jest aktywny, serwo zaczyna pracg¢ w trybie
sterowania wewnetrzng predkoscia. Kiedy sygnat wyboru wewngtrznej predkoscei jest

nieaktywny, serwo zaczyna dziatanie w trybie sterowania momentowego.

Podczas pracy w trybie sterowania predkoscia, kiedy dezaktywujemy sygnal wyboru predkosci, serwo przelacza
si¢ w tryb sterowania momentem i przechodzi do pracy z zadang warto$cia momentu zgodnie z czasami
zwalniania i przyspieszania. Podczas pracy w trybie sterowania momentem, kiedy sygnat wyboru predkosci
zostanie aktywowany, serwo przelacza si¢ w tryb sterowania predkoscia i pracuje z docelowym parametrem

zgodnie z czasem przyspieszania/zwalniania.
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Rys. 6.5.9 Sekwencja sterowania predkoscia i momentem dla trybu mieszanego

(2) Przetaczenie migdzy predkoscia sterowana analogowo, a momentem sterowanym z rejestru wewnetrznego,
oraz pr¢dkos$cig i momentem sterowanymi z wej$¢ analogowych pokazano na rysunku 6.5.10. Po wlaczeniu
serwomechanizmu, kiedy sygnal zmiany trybu jest aktywny, serwo zaczyna pracowaé w trybie sterowania
momentem. Kiedy sygnal zmiany trybu jest nieaktywny, serwo zaczyna dziata¢ w trybie sterowania

predkoscia. Podczas pracy w trybie sterowania predkos$cia, kiedy sygnat zmiany trybu zostaje

aktywowany, serwo przechodzi w tryb sterowania momentem i zaczyna pracowac z zadana warto$cia momentu,
zgodnie z czasami przyspieszania i zwalniania. Podczas pracy w trybie sterowania momentem, serwo przetaczy
si¢ w tryb sterowania predkoscia, kiedy sygnat zmiany trybu zostanie dezaktywowany i zacznie pracowac z

predkoscig docelowa zgodnie z czasami przyspieszania i zwalniania.

228



Seria SD20-G

Predkos¢  Przelaczanie
analogowa
Ustawiony
moment
Krzywa
predkosci
Styk zmiany
trybu
Predkos¢
analogowa
Ustawiony
moment
Krzywa
momentu
Styk zmiany
trybu

Rys. 6.5.10 Sekwencja sterowania predkoscia i momentem dla trybu mieszanego

6.5.11 Sterowanie momentem z wej$cia analogowego i wewnetrznym rejestrem dla trybu mieszane

Sterowanie momentem z wejscia analogowego i wewngtrznym rejestrem pokazano na rysunku 6.5.11. Po
wlaczeniu serwo napedu, kiedy sygnat zmiany trybu jest aktywny, serwo zaczyna dziataé w trybie sterowania
momentem z rejestru wewngtrznego. Kiedy sygnat zmiany trybu jest nicaktywny, serwo zaczyna dziata¢ w trybie
sterowania momentem sygnatem analogowym. Podczas pracy w trybie analogowego sterowania momentem,
serwo przejdzie do trybu sterowania momentem z rejestru wewnetrznego w chwili aktywacji sygnatu

zmiany trybu. Uktad bedzie wtedy pracowal z zadanym wewnetrznie momentem zgodnie z czasami
przyspieszania/zwalniania. Podczas pracy w trybie sterowania momentem z rejestru

wewngtrznego, kiedy sygnat zmiany trybu jest dezaktywowany, serwo przetacza si¢ w tryb analogowego
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sterowania momentem i pracuje do analogowo zadanego momentu zgodnie z czasami przyspieszania i

zwalniania.

Przetgczanie
Moment analogowy

Przetgczanie
Moment analogowy

Wewnetrzny
moment

Krzywa predkosci
lub momentu

Styk zmiany
trybu

Rys. 6.5.11 Sekwencja sterowania momentem z wej$cia analogowego i wewnetrznego rejestru w trybie

mieszanym

6.6 Funkcje pomocnicze

Serwo napedy posiadaja funkcje pomocnicze aby zapewni¢ poprawne dzialanie systemu.

6.6.1 Wersja oprogramowania serwo napedu

Uzytkownik moze sprawdzi¢ wersje oprogramowania MCU (system mikroprocesorowy) i FPGA (system

Io

giczny) za pomocg ponizszego parametru:

So-00

Wersja oprogramowania MCU

|Sp2601 IPosition| |Torque|

Zakres ustawien Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

brak brak

So-46

Wersja oprogramowania FPGA

|Speea1 IPosition| |Torque|

Zakres ustawien Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

— brak

Skutek natychmiastowy
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6.6.2 Ustawienie hasta

So-01

Ustawienie hasta lspeed |position| |torqud

Unikaj przypadkowych modyfikacji parametru, zdjecie hasta mozliwe tylko przez serwis

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~9999 brak 0 po restarcie

Blokada hastem, to funkcja zapobiegajaca przypadkowej/nieuprawnionej edycji parametréw serwo. Fabryczna
wartos¢ tego parametru to 0, co oznacza ze blokada hastem jest nieaktywna. W takiej sytuacji modyfikacja
parametrow jest dozwolona.

Jesli chcemy skorzysta¢ z funkcji blokady modyfikacji parametrow, ustawiamy warto$¢ parametru >0 jako hasto
dostgpowe. Aby aktywowac¢ funkcje¢ blokady urzadzenie musi zosta¢ wytaczone i ponownie

wiaczone.

Dla ustawionego hasta bez odblokowania, b¢dziemy mogli w serwo napedzie korzystaé z funkcji monitorowania
1 podgladu wartosci parametrow funkcji. Pozostate funkcje pomocnicze i gtéwne beda wymagaty wpisania hasta

W przeciwnym razie przy probie zatwierdzenia zmiany pojawi si¢ komunikat Err.
6.6.3 Wyswietlany parametr serwo napedu

Ten parametr stluzy do ustawienia domyslnej zawartosci wyswietlacza serwo regulatorze. Informacje na temat

wys$wietlanego elementu mozna znalez¢ w tabeli ponize;j:

Wyswietlanie ustawionego statusu serwo lypeed| lvosition| |torque|
So0-09 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~37 brak 2 Skutek natychmiastowy
Ustawiona Ustawiona
o Opis » Opis

wartosc wartosc

0 Prad wyjsciowy serwo napedu 19 Wartos$¢ bezwladnosci

1 Napigcie na DC serwo napedu 20 Warto§¢ momentu wyjsciowego

2 Predkos¢ obrotowa serwo silnika 21 Aktualne wzmocnienie

3 5 wysokich cyfr impulsow sprzezenia - Cras uwolnienia

zwrotnego serwo silnika
5 niskich cyfr impulséw sprzezenia Wysokie impulsy pozycji bezwzglednej
! zwrotnego serwo silnika > enkodera
5 5 wysokich cyfr obrotow sprze¢zenia 24 Niskie impulsy pozycji bezwzglednej enkodera
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zwrotnego serwo silnika

5 niskich cyfr obrotow sprze¢zenia

6 25 5 wysokich cyfr obrotow enkodera absolutnego
zwrotnego serwo silnika

7 5 wysokich cyfr polecenia impulsowego 26 5 niskich cyfr obrotow enkodera absolutnego
8 5 niskich cyfr polecenia impulsowego 27 Napigcie na wejsciu All

9 Aktualny blad impulsowy wzgledem 58 Napiccic na wejéciu AI2

pozycji zadanej

10 Aktualna predko$¢ obrotowa 29 Mieszane odchylenie

11 Aktualny podany moment 30 Sprzezenie petnej petli

12 Wartos¢ analogowego polecenia 31 Odchylenie wspotbiezno$ci (suwnica)

predkosci

13 Wartos¢ analogowego polecenia momentu 32 Zarezerwowane

14 Status wej$¢ cyfrowych DIS~DIS 33 Szybki licznik 1

15 Status wejs$¢ cyfrowych DI1~DI4 34 Szybki licznik 2

16 Status pozostatych wyjs¢ cyfrowych 35 Monitor PLC

17 Status wyjs¢ cyfrowych DO1~DO4 36 Temperatura silnika

18 Temperatura serwo regulatora 37 Pozycja watu silnika
6.6.4 Tryb sterowania wentylatora chlodzacego

Sterowanie wentylatora |spee¢11 |positi0n| |t0rque|
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 2 Skutek natychmiastowy

So-26

0: Wentylator sterowany od temperatury,

1: Wentylator zaczyna dziataé po wlqczeniu zasilania,

2: Wentylator zaczyna dziatanie, kiedy serwo naped zostanie aktywowany.

Kiedy obciazenie uktadu serwo jest mate lub przerywane, sugeruje si¢ ustawienie funkcji dziatania wentylatora

uzaleznionej od aktywnosci serwo, aby oszczedzaé energi¢ i sam wentylator. Uzytkownik ma do dyspozycji

nastgpujace funkcje dziatania wentylatora:

Kiedy wentylator jest sterowany od temperatury S026=1, jego dzialanie rozpoczyna si¢ w chwili osiggnigcia

temperatury radiatora zadeklarowanej w kodzie So27. Kiedy temperatura radiatora spadnie ponizej ,,S0-27-5°7,

wentylator przestanie dzialac.

Kiedy wentylator pracuje w trybie pracy serwo (S026=2) lub kiedy temperatura jest wyzsza niz 45° wentylator

rozpocznie prace z opdznieniem 500ms. Kiedy temperatura radiatora jest nizsza niz 40°, lub
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zezwolenie na prace¢ zostanie wytaczone dla trybu S026=2, naped opdzni wytaczenie wentylatora o 500 ms.

Ustawienie temperatury wlgczenia wentylatora

|speec11 Ipositi0n| |t0rque|

So-27 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

10~100 °C 45 Skutek natychmiastowy
6.6.5 Kopiowanie parametréw
Kopiowanie parametrow lypeecd |position| |torque|

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

4-parametry brak 0000 Skutek natychmiastowy
T T A Funkcja kopiowania
Nieaktywne
Aktywne

So-44

Kopiowanie parametréw silnika

Nieaktywne

Aktywne

Kopiowanie parametréw wzmocnienia

0 Nieaktywne

Aktywne

parametrow

Kopiowanie odfiltrowanych

Nieaktywne

Aktywne

6.6.6 Przywracanie nastaw fabrycznych

Kiedy dochodzi do btgdéw w konfiguracji parametréow i chcemy wroci¢ do nastaw fabrycznych, ustawiamy So-

49=1.

Powiazane parametry

Przywracanie nastaw fabrycznych

lypeecd |position| |torque|

So0-49

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak

0

po restarcie

Procedura przywracania nastaw fabrycznych jest taka: ustawiamy So-49=1 i przytrzymujemy przycisk SET

przez 0.5s. Wyswietla si¢ ,,00000”. Po 5 sekundach wszystkie parametry automatycznie wracaja do

nastaw fabrycznych.
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6.6.7 Funkcja ochrony silnika

(1) Zabezpieczenie przed przecigzeniem silnika

Kiedy z wyjscia serwo regulatora zasilany jest silnik serwo, to mamy przeplyw pradu przez uzwojenia silnika
ktéremu towarzyszy state wydzielanie si¢ ciepta. Energia ta przez obudowg jest uwalniana do otoczenia. Jesli
generowane cieplo przewyzsza ilo§¢ ciepta uwalnianego to temperatura silnika rosnie. Jesli temperatura silnika
bedzie zbyt wysoka spowoduje to utrate wzbudzenia i jego uszkodzenie. Dlatego serwo naped

ma zaimplementowang funkcje ochrony silnika przed przeciazeniem, aby zapobiec uszkodzeniu
spowodowanemu nadmierng temperatura.

Tak ustawiamy zabezpieczenie przecigzeniowe silnika (So-37), aby zoptymalizowa¢ czas reakcji uktadu btedem
(AL-06) na przeciazenie silnika. Generalnie dla dobranych osi Eura Drives, pozostawiamy domyslng warto$¢
So-37. Jesli wystapia jednak uwarunkowania takie jak opisane ponizej, So-37 mozna zmodyfikowa¢ zgodnie z
rzeczywistg sytuacjg cieplng silnika:

e Przypadek wyzszej temperatury otoczenia podczas pracy serwomechanizmu;

e Przy okazji, kiedy serwomotor pracuje w sposob powtarzalny, a jednorazowy okres ruchu jest krotki i czgsty;

1. Powiazane parametry

Ustawienie wspolczynnika przecigzenia silnika lypeecd |position| |torque|
S0-37 | Zakres ustawier Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~500 % 100 Skutek natychmiastowy

Jednostka czasu btedu [s]
600

So-37=100 So-37>100

500

400

300

200

100

0 1.2 1.4 1.6 1.8 2 2.2 2.4 2.6 2.8 3
Krotno$¢ przecigzenia

rys. 6.6.1 Krzywa czasu zadzialania zabezpieczenia przeciazeniowego silnika w funkcji krotnosci
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(2) Ochrona silnika z zablokowanym wirnikiem

Kiedy silnik serwo jest zablokowany, predkos$¢ osi silnika jest praktycznie zerowa, a jednoczesénie prad jest

bardzo duzy. W tym czasie silnik i nap¢d sg narazone na silne nagrzewanie. Wirnik serwo silnika ma pewna

zdolnos$¢ blokowania, ale dopuszczalny czas jest stosunkowo krotki. Serwo napedy serii SD20 zapewniaja

ochrong przed utknigciem silnika, tak aby zapobiec uszkodzeniu uzwojen silnika z powodu wysokiej

temperatury, kiedy dojdzie do utknigcia silnika.

Powiazane kody funkcji
Ochrona zablokowanego wirnika silnika lspeed |position| [rorquéd
So0-34 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy
Opéznienie zadzialania zabezpieczenia blokady wirnika  |speed |position| [torqué
So0-40 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~1000 10ms 50 Skutek natychmiastowy

(3) Ochrona przed przegrzaniem silnika

Ochrona przed przegrzaniem silnika

|speea1 |position| Itorque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

So-50

0~1

brak

0

Skutek natychmiastowy

0: Nieaktywna 1: Aktywna

Wykrywanie roztqczenia obwodu pomiaru temperatury silnika

|speed1 Ipositi0n| |t0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

So-51

0~1

brak

1

Skutek natychmiastowy

0: Nieaktywna 1: Aktywna

6.6.8 Kontrola nieosiagnietego momentu obrotowego

Kiedy wyj$ciowy moment obrotowy nie moze osiggnaé¢ zadanej wartosci, na klawiatura moze zostaé

wys$wietlony komunikat zabezpieczajacy ,,AL-23”, ktérego dzialanie ustawiamy w parametrach:

Kontrola nieosiggnietego momentu obrotowego

lspeed| |p0sition| |torque|

So-54

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak

1

Skutek natychmiastowy

0: Nieaktywna 1: Aktywna
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Czas niezrealizowania zadanego momentu

lspeedi Iposi ti0n| |t0rque|

So-55

Zakres ustawien Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~100 10ms

10

Skutek natychmiastowy

Jesli po czasie So-55 nie zostanie osiggni¢ty zadany moment obrotowy na klawiaturze pojawi si¢ btad AL-23.

6.6.9 Czasy filtrowania wej$é cyfrowych DIx

Serwo napedy posiadaja 8 wejs¢ cyfrowych DIx, wsrdd ktorych DI1~DI7 to zwykle wejscia dyskretne DIx, a

DI jest szybkim wejsciem cyfrowym.

Logika aktywacji wejscia cyfrowego DIx Uwagi
Wysoki
Po438-Po445
. o < ’
Poziom niski Aktywny
Niski
Akt
Wysoki Yy
Po438-Po445
Poziom wysoki < >
Niski
Wysoki
Po438-Po445 I
Zbocze narastajgce ;
Niski Nieaktywny
Wysoki
Po438-Po445
Zbocze opadajqgce o Nieaktywny
Niski

1) Ustawienie czasow filtrowania zwyktych wejs¢ cyfrowych DIx;

W przypadku korzystania z zwyklych zaciskow DIx (DI1~DI7), jesli sygnat zacisku jest zaklocany , mozna go

filtrowac za pomoca kodéw funkcji z zakresu Po438~Po444.

Czas filtrowania DI1 lspeed |position| [orquéd
Po438 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI2 lspeecd |position| |torque|
Po439 —
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna | Efekt
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0~30000 brak 2 | Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI3 lspeed |position [rorqué
Po440 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI4 lspeed| |p0sition| Itorque|
Pod41 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI5 |speea1 |position| |torque|
Po442 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI6 Ispeed |positior [forqué
Po443 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI7 Ispeed |position [torqud
Po444 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy

2) Ustawienie czasow filtrowania szybkiego wejscia cyfrowego DIS;
Serwo napedy zapewniaja jedno szybkie wejscie cyfrowe DIS. Maksymalna czgstotliwos¢ sygnatu wejsciowego

wynosi do 200kHz. Jesli sygnat zacisku jest zaktocany , mozna go filtrowac za pomocag kodu funkcji Po445.

Czas filtrowania DIS lypeecd |position| |torque|
Pod45 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy

6.6.10 Kompensacja momentu zaczepienia

Moment zaczepienia to moment generowany przez interakcj¢ migdzy magnesem trwatym, a rdzeniem stojana,
kiedy uzwojenia silnika z magnesami trwatymi nie sg zasilane. Jest to spowodowane sktadowa styczng sity
oddziatywania mi¢dzy magnesem trwatym, a z¢gbem rdzenia stojana. Moment zaczepowy powoduje, ze silnik
wpada w wibracje i hatasuje, a predko$¢ obrotowa zmienia sig, tak ze silnik nie jest w stanie pracowac ptynnie.
To z kolei wptywa na wydajnos¢ silnika. W przypadku napgdu o zmiennej pre¢dkosci, kiedy czestotliwosé
tetnienia momentu obrotowego jest zgodna z czgstotliwo$cig rezonansu mechanicznego stojana lub wirnika,

wplywa to na wibracje i hatas generowane przez moment obrotowy zaczepienia.
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Elektroniczna identyfikacja silnika [Speed [Position| [Torqué
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~10 brak 0 Skutek natychmiastowy

Kiedy So-25 ustawimy na 9, aktywujemy wowczas funkcje uczenia si¢ momentu zaczepienia.

S0-25 | Watsilnika musi by¢ pusty przed identyfikacjq i nie moze by¢ hamowany.

[Notatka ]
1. Podczas identyfikacji momentu zaczepienia, interfejs wyswietlacza pokaze komunikat "TEST", ktory
bedzie wyswietlany przez 1-2 minuty. W tym czasie nie nalezy dotykaé watu silnika i nalezy upewni¢ sig,

ze wat silnika nie jest obcigzony;

Kompensacja momentu zaczepienia |Speea1 |Position| |Torque|
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
P0289 ;
0~1 brak 0 Po ponownym wlgczeniu
0: nieaktywne 1.: aktywne

6.6.11 Kompensacja momentu tarcia

Tarcie w serwomotorze moze wptywac na doktadno$¢ odpowiedzi, ptynnos¢ obrotow, a nawet powodowac
oscylacje silnika. W Serwo napedzie serii SD20 mozna ustawi¢ kompensacj¢ momentu tarcia za
posrednictwem oprogramowania. W serwo nap¢dzie wyznaczamy trzy punkty kompensacji, a interpolacja
liniowa stuzy do kompensacji momentu tarcia mi¢dzy tymi punktami. Procedura postgpowania jak
ponize;j:

1. potwierdz predko$§¢ znamionowg silnika;

2. w zalezno$ci od zakresu docelowej pracy silnika ustawi¢: P0290, Po 292, P0294.

Uwaga: Warto$ci P0290, Po 292, Po294. to procent predkosci silnika podczas badania w stosunku do predkosci
znamionowej. Warto$ci P0290, Po 292, P0294 odpowiadaja kolejnym stopniom predkosci: niska predkosé
silnika, $rednia predkos¢ silnika i wysoka predkosé silnika.

3. Ustawiamy So0-25=10, i w So-14 aktywujemy w tryb badania. Serwo naped zaczyna

procedure uczenia.

4. Po zakonczeniu kroku 3, badanie kompensacji momentu tarcia jest zakonczone.

Notatka:

I) Wewngtrzne 3 punkty serwo napgdu SD20 musza by¢ uzywane razem, w przeciwnym razie doktadnos¢
kompensacji nie bedzie dobra.

II) Podczas badania kompensacji momentu tarcia, procent momentu silnika w badanym

punkcie do momentu znamionowego jest rejestrowany w Po291, P0293, P0295. Jesli uzytkownik potrzebuje
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wprowadzi¢ dane rgcznie, potrzebne dane mozna uzyska¢ na dwa sposoby:

- odczyta¢ wyjSciowy moment obrotowy za pomoca PC/PLC;

- odczyta¢ warto$¢ Lo-20, ktora jest procentem momentu obrotowego silnika w stanie badania do momentu

ZNnamionowego.

So-25

Elektroniczna identyfikacja silnika

ISpeea‘ IPositionl |T0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~10

brak

0

Skutek natychmiastowy

Kiedy So-25 ustawimy na 10, aktywujemy wowczas funkcje uczenia si¢ momentu

tarcia. Wat silnika musi by¢ pusty przed identyfikacjq i nie moze by¢ hamowany.

[ Notatka ]

1. Podczas identyfikacji momentu tarcia, interfejs wyswietlacza pokaze komunikat "TEST", ktory bedzie

wyswietlany przez 1-2 minuty. W tym czasie naped bedzie obracat sig¢ prawo/lewo w trzech punktach

zadeklarowanych w Po290, Po292 i Po294.

P0290

Predkosc kompensacji tarcia 1

|Speea1 |P0sition| |Torque|

Po291

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 0.1% 10 Skutek natychmiastowy
Wspotczynnik kompensacji tarcia 1 |Speed| IPosition| |Torque|
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 0.1% 0 Skutek natychmiastowy

Po0292

Predkos¢ kompensacji tarcia 2

|Speec11 lPositi0n| |T0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

100~300

0.1%

100

Skutek natychmiastowy

Po293

Wspotczynnik kompensacji tarcia 2

ISpeeai |P0siti0n| |T0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~100

0.1%

0

Skutek natychmiastowy

Predkosc kompensacji tarcia 3

|Speea1 |P0sition| |Torque|

P0294 | Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
300~1000 0.1% 300 Skutek natychmiastowy
Wspotczynnik kompensacji tarcia 3 |Speed| |Position| |Torque|
P0295 | Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 0.1% 0 Skutek natychmiastowy
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6.6.12 Funkcja grawitacji kompensacji

O$ pionowa (Z) np. urzadzen grawerujacych, obrabiarek CNC itp. w momencie wlaczenia bgdzie narazona na
opadanie grawitacyjne. Funkcja kompensacji grawitacji ma rozwigza¢ problemy spowodowane przez chwilowy

opadanie osi.

Kompensacja momentu grawitacji |Speea1 |P0sition| |Torque|

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

Po0239

0.1% znamionowego
-1000~+1000 0 Skutek natychmiastowy
momentu

Kiedy P0239 jest aktywne, serwo naped generuje moment obrotowy w oparciu o wartos¢ Po239, tak aby
zapobiec opadaniu osi Z. Na docelowym uktadzie nalezy ustawi¢ P0239 zgodnie z warunkami na miejscu lub za
pomocg nastepujacego schematu:

1. Sprawdz wyjsciowy moment obrotowy przez PC/PLC, aby nast¢pnie ustawi¢ P0239;

2. Sprawdz wyj$ciowy moment obrotowy za pomocg funkcji monitorowania, aby moc ustawi¢ Po239.

6.6.13 Zabezpieczenie przed utrata fazy zasilajacej

Serwo naped wyswietli AL-06, kiedy wystapi zanik fazy zasilania. Uzytkownik moze funkcje¢ aktywowac lub

dezaktywowac¢ za pomoca So0-06.

Kontrola faz zasilajgcych [Speed [Position] [Torqud
S0-06| Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak — Skutek natychmiastowy

0: nieaktywna; 1: aktywna

6.6.14 Zabezpieczenie przed odlaczeniem enkodera

Kiedy kabel enkodera zostanie uszkodzony lub kolejnos¢ zyt jest nieprawidtowa, serwo napgd wyswietli btad

AL-17. Uzytkownik moze wybra¢ dziatanie zabezpieczenia enkodera w So-15.

Zabezpieczenie przed odlgczeniem enkodera [Speed| |Position| [Torquéd
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
So-15 0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy
0: nieaktywna; 1: aktywna

6.6.15 Inne sygnaly wyjsciowe

(1) Wyjscie alarmowe serwo napgdu ALM
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Domyslnie wyjscie ALM jest aktywowane, kiedy serwo naped wykryje stan biedu. Kiedy

uktad dziata prawidlowo serwo naped wysyta sygnat wysoki (ON), a kiedy pojawia si¢ usterka serwo naped

wysyla sygnat niski (OFF).

Opis sygnatu Nazwa Listwa Uwagi
ALM- Sygnat wyjsciowy alarmu serwo, moze zapewni¢
Wyjjscie serwo alarmu ALM
ALM+ informacje o awarii;

W zaleznosci od przyjetej logiki wyjscia, wyjscie ALM mozetawyaésygnal poziomu lub sygnat w postaci

fali prostokatnej. Wspotczynnik wypehienia fali prostokatnej ustawiamy za pomoca So-42.

Wspotczynnik wypetnienia wyjscia alarmowego

ISpeedi IPositi0n| |T0rque|

So-42

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~100

%

100

Skutek natychmiastowy

(2) Wyjscie gotowos$ci serwomechanizmu

Opis sygnatu Nazwa Listwa Uwagi
Sygnat gotowosci / SRDY SRDY+ Serwo naped gotowy do pracy, a sygnat
odblokowania SRDY- odblokowania podany

Domyslnie wyjscie w stanie ON oznacza, ze serwo naped jest gotowy do odbioru sygnatu pracy, obwod

sterowania i zasilanie obwodu glownego sa w normie, brak alarméw serwomechanizmu. Wyjscie w stanie OFF

oznacza, ze serwo naped nie jest gotowe do odbioru sygnatu pracy.

(3) Wyjscie sygnatu alarmu ostrzezenia o przecigzeniu

Kiedy prad wyjsciowy serwomechanizmu osiaggnie lub przekroczy granic¢ pradu przeciazenia to przed

zablokowaniem serwo nap¢du btgdem przecigzenia mozemy wystawié sygnal ostrzegawczy o przecigzeniu.

Sygnat jest wystawiany po czasie filtrowania ktory deklarujemy w So-36.

Listwa

Domyslnie listwa

Uwagi

OL-w

Przydzielany przez uzytkownika

Alarm ostrzezenia o przecigzeniu

Powigzane parametry:

lspeed| |p0sition| Itorque|

Praqd ostrzezenia o przecigzeniu

So-35

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~800

%

120

Skutek natychmiastowy

So-36

Czas filtra ostrzezenia o przecigzeniu

lypeea1 |p0siti0n| |torque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna |

Efekt
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0~1000 10ms 10 Skutek natychmiastowy

(4) Sygnat wyjsciowy limitu predkosci

Sygnat wyjsciowy o dojsciu do limitu predkosci, informuje o aktywacji ograniczenia predkosci w serwo
napedzie. Sygnat DO jest aktywowany niezaleznie od kierunku obrotow po przekroczeniu limitu. W
zadeklarowanym wyjsciu DO mozemy ustawic logike dziatania tzn. jaki stan (wysoki czy niski) ma informowac

o przekroczeniu limitu.

Informacja zwrotna
o predkosci
Limit
A predkosci
Predkos$¢ V
Czast
sTop | RUN o
serwo serwo
ON ON ON

Sygnai ity _orr OFF OFF OFF

Rys. 6.6.3 Dzialanie wyjscia limitu predkosci w trybie momentowym
6.7 Funkcja szybkiego licznika

6.7.1 Przeglad

Szybki licznik to unikalna funkcja serii SD20. Dzigki niej klient moze wygodnie ustawi¢ sposob przetwarzania
polecen zewngtrznych, co moze poprawi¢ wydajno$é serwomechanizmu, sterowanie systemem
serwomechanizmu jest bardziej intuicyjne. Szybki licznik integruje funkcj¢ CAPTURE (przechwytywania
danych). Sama funkcja przechwytywania danych polega na wykorzystaniu zewnetrznych lub wewngtrznych
sygnatow wyzwalajacych do natychmiastowego przejmowania danych o potozeniu osi ruchu i zapisania w
tablicy w celu pdzniejszej kontroli drogi/potozenia.

Szybkie zliczanie jest najczgsciej uzywane w pelnej petli sprzezenia, krzywcee elektronicznej, dla funkeji
wbudowanego PLC i przy zadawaniu impulsowym. Dzigki tej funkcji dane zewngtrzne moga by¢ przetwarzane

wygodniej, a komendy moga by¢ wykonywane z wigksza wydajnoscia i precyzja.
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Funkcja szybkiego licznika taczy w sobie dwa liczniki, ktorych parametry uzytkownicy moga ustawiac

oddzielnie w zalezno$ci od potrzeb.
6.7.2 Szybki licznik

Schemat wewnetrzny szybkiego licznika pokazano ponizej:

PL100.D Obszar szybkiego licznika

Wartosc CNT zatrzasnigta na
narastajacym zboczu
PL100.C
‘j :)_ 0 Odliczanie wstecz
1 Odliczanie w przéd
PL100.B 0 STOP odliczania
1 START odliczania
[RESE’ T}— Reset wartosci licznika CNT
[PL100.A —
D17 PL101.A
[ b1s 1}

PULS fm e e =

Po300| Impulsy kolektora —

Impulsy réznicowe [— Licznik _Wartos¢
PL120 D17 I PL101.C licznika CNT

D18 — SIGN _—— |

rys. 6.7.1 Schemat wewnetrzny szybkiego licznika

Uwaga: DI7, DI8 obsluguja sygnaly do czestotliwosci 3 kHz;
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NIE

Funkcja szybkiego
icznika

TAK
Uslawiahia A Zestaw PL121
poleceri
Kanfiguracja . ZestawPL120

szybkiego fiezmika |

l

Czy potrzebujesz
dwich grup?

Ustaw jedna grupe
na podstawre wymagar

Ustaw dwie grupy
na podstawie wymagari

———

Czy poirzebna jest
korelgja cyllu 1 CAP?

Konfiguracia

rys. 6.7.2 Schemat blokowy ustawienia szybkiego licznika

(1) Parametry uzytkownika

1) Ustawienie zrédla polecen dla szybkiego licznika

Wewnetrzne zrodto polecenia

lspeetﬂ Iposition| |torque|

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna

Efekt

PL121

0~1

brak 0

Skutek natychmiastowy

0. Wewnetrzny parametr PL100
1. Wewnetrzne PLC

2) Konfiguracja szybkiego licznika
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PL120

Ustawienie szybkiego licznika

lspeea1 Iposition| |torque|

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
4-parametry brak 0000 Skutek natychmiastowy
Iy

Typ impulséw wysokiej czestotliwosci

1

Kierunek + impulsy

Impulsy prawo / lewo

Impulsy prostokatne

Filtr impulséw wysokiej czestot.

8MHz

4MHz

2MHz

1MHz

500kHz

200kHz

150kHz

Kierunek dla wysokiej czestotliw.

-HPULS, -HSIGN

+HPULS, +HSIGN

-HPULS, +HSIGN

+HPULS, -HSIGN

Zamiana HPULS i HSIGN

Stafa filirowania DI7/DI8

800kHz

400kHz

200kHz

100kHz

40kHz

30kHz

16kHz

8kHz

0| | & | [w o= |a|g| [+ [w o= o] | ov|u|a v o= [o|w || R]—| 2| =

4kHz

3) Ustawienia dla dwéch grup funkcji szybkiego licznika

PL100

Polecenie sterujgce szybkiego licznika 1

lspeed| |position| |torque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

4-parametry

brak

0010

Skutek natychmiastowy
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T T | A Reset szybkiego licznika
0 Brak resetu
1 Reset licznika
B | Funkcja szybkiego licznika
0 Nieaktywny
1 Aktywny
C |Kierunek szybkiego licznika
0 Odlicza/lewo
1 Nalicza/prawo
D Funkcja CAP
0 Zamknieta funkcja CAP
1 Otwarta funkcja CAP
Zrédio polecenia dla szybkiego licznika 1 lspeed| |position] [torqud
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
4-parametry brak 0100 Skutek natychmiastowy
151 I
| A Zrédfo resetu szybkiego
licznika”  ~ |
0 Programowe
1 DI8
2 DI7
B Zrédfo polecenia CAP
PL 1 O 1 0 Programowe
1 DI8
2 DI7
C | Ustawienie zrédta polecen
0 Wolne wejscie impulsowe
1 Szybkie wejscie impulsowe
2 DI8
3 Di7
D Tryb korekcji cyklu
0 Zamkniety
1 Otwarty
Rejestr porownania szybkiego licznika 1 lspeed | |position| |torque|
PL102 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
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Okresowa wartos¢ szybkiego licznika 1

lspeeai Ipositi0n| |torque|

PLL104 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Zliczona wartos¢ szybkiego licznika 1 lspeed | position] ltorqud
PL106 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Sprawdzenie
Wartos¢ CAP szybkiego licznika 1 lspeed | |position| |torque|
PL108 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Sprawdzenie
Polecenie sterujqce szybkiego licznika 2 lypeed| |position| |torque|
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
4-parametry brak 0000 Skutek natychmiastowy
Bl
| A Reset szybkiego licznika
0 Brak resetu
1 Reset licznika
B | Funkcja szybkiego licznika
PLL110 0 Nieaktywny
1 Aktywny
C |Kierunek szybkiego licznika
0 Odlicza/lewo
1 Nalicza/prawo
D Funkcja CAP
0 Zamknieta funkcja CAP
1 Otwarta funkcja CAP
PL111 Zrédlo polecenia dla szybkiego licznika 2 lspeed | position| ltorqud
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
4-parametry brak 0100 Skutek natychmiastowy
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Zrédfo resetu szybkiego
licznika

Programowe

DI8

N ||

Di7

Zrédio polecenia CAP

T_DL

Programowe

Di8

N = oo

DI7

Ustawienie Zrédta polecen

Wolne wejscie impulsowe

Szybkie wejscie impulsowe

Di8

DI7

Tryb korekcji cyklu

Zamkniety

S [Q|D||w|Nv|=|o|o

Otwarty

PL112

Rejestr porownania szybkiego licznika 2

lspeed | positio

nl |torque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

-2147483647~+2147483647

brak

0

Skutek natychmiastowy

Okresowa wartosc szybkiego licznika 2 lypeed | |p0sition| |torqud
PLL114 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Zliczona wartos¢ szybkiego licznika 2 lspeed | |p0sition| |torque|
PLL116 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Sprawdzenie

PL118

Wartos¢ CAP szybkiego licznika 2

lspeed| |position| [torqud

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

-2147483647~+2147483647

brak

0

Sprawdzenie

Podczas korzystania z funkcji szybkiego licznika, zliczong ilo§¢ impulséw szybkich licznikéw mozemy odczytaé

z rejestrow funkcji PL106 1 PL116. Jesli korzystamy z funkcji CAP, liczbg impulséw przechwyconych przez

funkcje CAP mozemy odczyta¢ z rejestrow funkcji PL108 i PL118.

Podczas korzystania z funkcji CAP, serwo zapisuje wartos¢ licznika w kodzie funkcji wartosci CAP

dla kazdego zbocza narastajacego polecenia CAP lub w ustawionym okresie. Zrédto CAP ustawiamy w kodzie

funkcji PL101 i PL111. Jesli funkcja korekcji okresu jest wiaczona, kiedy aktywna jest funkcja CAP, to serwo

poréwnuje liczbg impulsow zliczonych dla narastajgcej krawedzi CAP z warto$cig ustawionego okresu.

Nastgpnie kompensuje roznice, aby warto$¢ liczby impulsow byta zgodna z warto$cig ustawionego okresu.
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Dzigki temu rzeczywista pozycja silnika odzwierciedla z bardzo duza doktadnoscia warto$¢ zadana. Podczas
resetowania szybkiego licznika zliczone warto$ci w kodach funkcji serwo zostang skasowane do zerowej

wartosci.

6.8 Wbudowana funkcja PLC

6.8.1 Podsumowanie

Whbudowana funkcja PLC serwo mechanizmu jest specyficzng funkcja systemu serwo SD20. Uzytkownik moze
tutaj sterowaé serwo napedem za pomoca prostych polecen, co jest bardzo wygodne do zastosowania w wielu
aplikacjach.

Whbudowany sterownik w SD20 moze obstugiwac: 8 wejs¢ cyfrowych DI, 5 wyjs¢ cyfrowych DO, 2 grupy wejsé¢
impulsowych, 1 grupe wyjs¢ impulsowych, 2 wejscia analogowe i 1 wyjscie analogowe. Program na wewngtrzne
PLC napisany przez uzytkownika dziala w tle oprogramowania serwo mechanizmu. W sposob ciagly w kazdym
glownym okresie cyklu wykonywanych jest 5 instrukcji. Generalnie przyjmuje si¢ ze uktad jest w stanie
wykonywaé 4000 komend przez srednio 100 ms. Oprogramowanie zapewnia do dyspozycji: 4 wolne zegary, 2
szybkie liczniki i 2 szybkie timery.

Przy sparametryzowaniu Po001 jako d x 22, serwo naped wchodzi we wbudowany specjalny tryb sterowania
PLC. Polecenia pozycji, predkosci i momentu obrotowego musza by¢é wowczas zadawane przez wbudowane
PLC. Inne sygnaly, takie jak na przyktad sygnal odblokowania, sa nadal sterowane z listwy lub parametrow.
Kiedy Po001 jest ustawione na inne tryby sterowania, PLC moze nadal dziata¢. W tym czasie, tryb pracy

jest realizowany zgodnie z ustawiong wartoscig w Po0O01.
6.8.2 Obszar dostepu do oprogramowania wbudowanego serwo PLC

Prz pomocy wbudowanego sterownika PLC w SD20 moze uzyska¢ dostgp do obszaru serwo mechanizmu w
zakresie grup: So, Po, PL oraz do wewngtrznego obszaru dedykowanego. Wewngetrzny obszar dedykowany
rozpoczyna si¢ od RO i konczy si¢ na R255, facznie 256 stéw. Przestrzen adresowania bitowego to B0O- B4095.
Adresy obszaréw So, Po i PL mozna znalez¢ w instrukcji obstugi serwo mechanizmu. Wewngtrzny obszar

dedykowany zostat opisany ponize;j.
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RO

B0-B15

Tabela 8.1 Wewnetrzny obszar dedykowany

Tryb pracy (wlaczony, kiedy Po001=d o 22)

0: Polecenie pozycjonowania; 1: Polecenie predkosci; 2: Polecenie momentu;
3: Szukanie punktu referencyjnego; 4: Predkos¢ analogowa; 5: Impulsy
pozycjonowania;

6: Wewngtrzna pozycja; 7: Moment analogowy

WR

R1

B16-B31

Biezacy tryb (wlaczony, kiedy Po001=d o 22)

0: Polecenie pozycjonowania; 1: Polecenie predkosci; 2: Polecenie momentu;
3: Szukanie punktu referencyjnego; 4: Predkos$¢ analogowa; 5: Impulsy
pozycjonowania;

6: Wewnetrzna pozycja; 7: Moment analogowy

RO

B32-B47

Stowo kontrolne B32-B47

B32 Czy tryb polecenia 1: TAK;
pozycjonowania akceptuje nowe 0: NIE:
komendy przed zakonczeniem
poprzedniej pozycji?
B33 Rodzaj trybu polecenia pozycji 1: wzgledne pozycja;
0: bezwzgledna pozycja;
B34 Pozostatos¢ po poprzednio 1: Reszta+tnowe polecenie;
niedokonczonym poleceniu pozycji 0: Nowe polecenie
B35 | Wyzwolenie trybu polecenia pozycji Rosngca krawedz oznacza
nadejécie nowej instrukcji
B36 | Wyzwolenie trybu polecenia pozycji | Po nadejsciu nowego polecenia,
odbioru RO jest ona automatycznie
ustawiana na 1, jako
potwierdzenie odbioru. Reset
B35 resetuje tez warto$é.
B37 Zatrzymanie trybu polecen 1: zatrzymania;

(dla trybow

pozycjonowania, predkosci,

0: mozliwos¢ realizacji

WR
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momentu, HOME)

B38 Zatrzymanie

przyspieszania/zwalniania dla trybu

0: Zatrzymaj przyspieszanie i

zwalnianie, aby utrzymac

predkosci aktualng predkosé;
1: Przyspieszanie i zwalnianie
mozna przeprowadzi¢
B39 Aktywacja szukania punktu Rosnace zbocze aktywuje
referencyjnego Opadajace zbocze konczy

Status DI
B48 DI1 B52 DIS
R3 B48-B63 B49 DI2 B53 DI6 RO
B50 DI3 B54 DI7
B51 DI4 B55 DI8
Domyslnie aktywne funkcje DO
R4 B64-B79 Bo64 DO1 B67 DO4 WR
B65 DO2 B68 DOS5
B66 DO3
Nie mozna wymusi¢ dezaktywacji terminali, ktore sg juz aktywne
R5R6 B80-B111 Domyslnie aktywne funkcje DI WR

B8O Odblokowany/wlaczony B96 Wewnetrzna pozycja
1

B81 Reset alarmu B97 Wewnetrzna pozycja
2

B82 Limit momentu do przodu B98 Wewnetrzna pozycja
3

B83 Limit momentu do tylu 5% Pauza dla wev.vln(;trznej

pozycji
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B84 | Wybor predkosei 1 2 listwy B100 | Wywotanie wewnetrzne;j
pozycji (trigger)
) . . B101 Wyzwolenie szukania
B85 | Wybodr predkoscei 2 z listwy HOME
B86 Zacisk kierunku obrotow B102 Punkt referencyjny
B87 Zacisk zerowej predkosci | B103 Analog do przodu
B88 Wybdr wzmocnienia B104 Analog do tylu
B89 Koniec pozycjonowania B105 Przetacznik trybu
wewnetrznego
B90 Kasowanie impulséw B106 JOG w prawo
BI1 Niedozwolony impuls B107 JOG w lewo
B92 Awaryjne zatrzymanie B108 Wolny
B93 Blokada w lewo B109 Utwolmienie przerwania o
statej dtugosci
BY%4 Blokada w prawo B110 | Start przerwania o statej
dhugosci
B9S Wolny B111 Start synchronizacji
bramowej
Status DO

B112 Serwo gotowe BI113 Odblokowane
Bl114 Wykrycie rotacji B115 Osiagniecie predkosci
B116 Osiggniecie pozycji B117 Ograniczenie momentu
B118 Wyjscie alarmowe B119 Wyjscie hamulca
R7R8 | B112-B143 B120 Ostrzezenie o przecigzeniu B121 Ograniczenie predkosci RO
B122 Wyzwolenie trybu B123 | Ostrzezenie o nadmiernym
wewnetrznego bledzie pozycji
pozycjonowania
B124 Punkt referencyjny B125 Nie uzywany
B126 Krzywka elektroniczna
R9 B144-B159 Ustawienie predkosci dla polecenia pozycji (whacz, kiedy Po001=d o 22) WR
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R10R11| B160-B191 Ustawienie polecenia pozycji (wlacz, kiedy Po001=d o 22) WR
R12 B192-B207 Czas przyspieszenia dla polecenia pozycji (wlacz, kiedy Po001=d o 22) WR
R13 B208-B223 Czas zwalniania dla polecenia pozycji (wlacz, kiedy Po001=d o 22) WR

Zrodto przyspieszania/zwalnia dla polecenia pozycji (whacz, kiedy Po001=d o
R14 B224-B239 preysp P pozycji (wia Y WR
22)
R 1 5 . . . . .
R16 B240-B271 Ustawienie polecenia predkosci (wlacz, kiedy Po001=d o 22) WR
R 1 7 . . . .
RI8 B272-B303 Ustawienie polecenia momentu (wlacz, kiedy Po001=d o 22) WR
R19
B304-B335 Predkos¢ analogowa RO
R20
R21
B336-B367 Moment analogowy RO
R22
Aktywacja wolnego timera
R23 B368-B383 B368 | Aktywacja wolnego timera 1 | B369 | Aktywacja wolnego timera 2 WR
B370 | Aktywacja wolnego timera 3 | B371 | Aktywacja wolnego timera 4
Okreslenie kierunku wolnego licznika czasu
B384 | Kierunek wolnego licznika | B385 Kierunek wolnego licznika
R24 B384-B399 czasu 1 czasu 2 WR
B386 | Kierunek wolnego licznika | B387 Kierunek wolnego licznika
czasu 3 czasu 4
R25 B400-B415 Resetowanie wolnego licznika czasu WR

253




Seria SD20-G

B400 Resetowanie wolnego B401 Resetowanie wolnego
licznika czasu 1 licznika czasu 2

B402 Resetowanie wolnego B403 Resetowanie wolnego
licznika czasu 3 licznika czasu 4

Wyjscie wolnego licznika czasu

B416 Wyjscie wolnego licznika | B417 | Wyjscie wolnego licznika

R26 B416-B431 czasu 1 czasu 2 WR
B418 Wyjscie wolnego licznika | B419 | Wyjscie wolnego licznika
czasu 3 czasu 4
Konfiguracja szybkiego licznika czasu
Sygnat konfiguracji jest od§wiezany raz na 0,1ms. Przyrosty zliczania
odpowiadajgce szybkiemu licznikowi w tym cyklu czasowym beda blokowane za
kazdym razem, kiedy narasta zbocze sygnatu OUT.
B432 | Sygnal szybkiego timera 1 | 433 | Aktywacja szybkiego timera 1
B434 Reset szybkiego timera 1 B435 Kierunek szybkiego timera 1
R27 B432-B447 B436 | Sygnat szybkiego timera 2 | p437 | Aktywacja szybkiego timera 2 WR
B438 | Resetszybkiegotimera2 | 439 | Kierunek szybkiego timera 2
B440 | Resetszybkiego licznika 1 | pgq1 | Aktywacja szybkiego licznika
1
B442 Kierunek szybkiego B443 Szybki licznik 1
licznika 1 CAP
B444 | Resetszybkiego licznika2 | pgq5 | Aktywacja szybkiego licznika
2
B446 Kierunek szybkiego B447 Szybki licznik 2
licznika 2 CAP
R28 B448-B463 Wolny licznik czasu WR

B448 Sygnat zliczenia wolnego B449 Sygnat zliczenia wolnego

licznika czasu 1 licznika czasu 2
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B450 Sygnat zliczenia wolnego B451 Sygnat zliczenia wolnego
licznika czasu 3 licznika czasu 4
Szybki timer
B464 | Wyjscie szybkiego timera 1 | B465 | Wyjscie szybkiego timera 2
B466 | Wyjscie szybkiego licznika 1| B467 | Wyjscie szybkiego licznika 2
R29 B4o4 B468 Potwierdzenie resetu B469 Potwierdzenie resetu
szybkiego timera 1 szybkiego timera 2
B470 Potwierdzenie resetu B471 Potwierdzenie resetu
szybkiego licznika 1 szybkiego licznika 2
R30
B464
~ Przestrzen uzytkownika
B4095
R255

6.8.3 Projekt programu wewnetrznego sterownika PLC

Projekt programu wbudowanego PLC, to specjalna instrukcja dziatania serwo napedu. Uzytkownik powinien
zaprogramowac instrukcje dziatania $cisle wedlug ponizszych wymagan, w przeciwnym razie moze wystapi¢

btad przy kompilacji i dziataniu programu.
Tabela 6.8.1 Czg$¢ skrotow instrukcji

Nazwa

Boo
Poo
Roo
Doo

Loo

Znaczenie

Pamigé wewnetrzna PLC adresowana bit-owo

Adres parametru serwa

Pamigé wewnetrzna PLC adresowana 16 bitami

Reprezentacja 16-bitowa sygnowanej liczby

Reprezentacja 32-bitowa sygnowanej liczby

6.8.3.1 Instrukcja przeniesienia danych

Instrukcja przenoszenia danych obejmuje przeniesienie operandow zrodlowych rejestru do rejestru

przypisanego przez operandy docelowe. Instrukcja przesytania danych do wbudowanego sterownika SD20

obejmuje dane 16-bit i 32-bit, ktére zostang wprowadzone odpowiednio w nastgpujacy sposob:

(1) 16-bitowa instrukcja transferu

Format polecenia: [MOVWoo X Y]
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Znaczenie polecenia: MOVW - to kod polecenia transferu, 0o - to obszar rejestru wykonania

polecenia, X - to adres rejestru operacji wykonania, a Y - to miejsce docelowe.

Po wykonaniu instrukcji wynikiem jest Y=X.

00 mozna zmieni¢ na obszar rejestru zgodnie z rzeczywistymi potrzebami operacyjnymi, obszar ruchomy
obejmuje obszar R, obszar P i dane bezposrednie;

Szczegoly w tabeli 8.1.1

Tabela 8.1.1 16-bitowa skladnia polecen transmisji, wyniki operacji i zwiazane z nimi komentarze

MOVWRR R10 R2 R2=R10 Transfer danych w obszarze R;

MOVWDR D10 R1 R1=10 Bezposrednio 10 zostaje przeniesiona do rejestru nr 1 w obszarze R;

MOVWPR Pl RI10 R10=Po001 Zawarto$¢ rejestru nr 1 z obszaru P jest przenoszona do rejestru nr 10 w
obszarze R;

MOVWDP D-3 P101 Po101=-3 Bezposrednio dane sa przesylane do rejestru nr 101w obszarze P;

MOVWRP R10 P101 Pol01=R10 | Zawarto$¢ rejestru nr 10 z obszaru R, przenoszona do rejestru 101 obszaru
P;

MOVWPP P1 P2 P0002=Po001 | Transfer danych w obszarze P;

(2) 32-bitowa instrukcja transferu

Format polecenia: [MOVDoo X Y]

Znaczenie polecenia: MOVD - to kod polecenia transferu, oo - to obszar rejestru wykonania

polecenia, X - to adres rejestru operacji wykonania, a Y - to miejsce docelowe.

Po wykonaniu instrukcji wynikiem jest Y=X, z czego adres rejestru X, Y nalezy podzieli¢ na bity high-low do
przechowywania danych.

00 mozna zmieni¢ na obszar rejestru zgodnie z rzeczywistymi potrzebami operacyjnymi, obszar ruchomy
obejmuje obszar R, obszar P i dane bezposrednie;

Szczegoty w tabeli 8.1.2;

Tabela 8.1.2. 32-bitowa skladnia polecen transmisji, wyniki operacji i zwiazane z nimi komentarze

MOVDRR R10 R2 R3 R2=R11 R10 Transfer danych w obszarze R;

MOVDDR L10 R1 R2 R1=10 Bezposrednio 10 zostaje przeniesiona do rejestru nr 1 w obszarze R;

MOVDPR P1 R10 | R11 R10=Po002 Po001 | Zawarto$¢ rejestru nr 1 z obszaru P jest przenoszona do rejestru nr
10 w obszarze R;

MOVDDP L-3 P101 Po102 Pol01=-3 Bezposrednio dane sa przesytane do rejestru nr 101w obszarze P;
MOVDRP R10 P101 |Pol02 Pol01=R11 R10 | Zawartos¢ rejestru nr 10 z obszaru R, przenoszona do rejestru 101
obszaru P;
MOVDPP P1 P3 Po004 P0o003=P0o002 | Transfer danych w obszarze P;
Po001

256



Seria SD20-G

6.8.3.2 Instrukcje arytmetyczne

Zaimplementowane instrukcje arytmetyczne w PLC SD20 cechuja si¢ silnymi funkcjami obliczeniowymi i
bogatym pakietem instrukcji. W tym instrukcje dodawania (ADD), instrukcje odejmowania (SUB), instrukcja
mnozenia (MUL), instrukcja dzielenia (DIV) oraz instrukcje specjalne aplikacji.

(1) Instrukcja dodawania

Istnieje 12 instrukcji dodawania, podzielonych na dodawanie 16-bitowe i dodawanie 32-bitowe, w nastepujacy
sposob:

a) Dodawanie 16-bitowe:

Format instrukcji: [ADDWoo XY Z]

Instrukcja do oznaczen:

ADDW - to instrukcja dodawania, OO - to obszar rejestru wykonania instrukcji, X - to sktadnik, Y - to sktadnik,
Z - przechowuje wynik;

Wynikiem wykonania instrukcji jest: Z=X+Y, czyli sumuje si¢ warto§¢ adresu rejestru obszaru X i warto§¢
adresu rejestru obszaru Y, a wynik przesylany jest pod adres rejestru Z. Uzytkownik moze dostosowac obszar R,
obszar P i bezpos$rednie dziatanie;

Szczegoly w tabeli 8.1.3

Tabela 8.1.3 16-bitowa skladnia instrukcji dodawania, wynik operacji i powiazane uwagi

Dodaje zawarto$¢ dwoch rejestrow w obszarze R 1 przenosi wynik do rejestru
ADDWRR R1 R2 R3 R3=R1+R2
nr 3 w obszarze R;

Warto$¢ bezposrednia jest dodawana do rejestru obszaru R, a wynik jest
ADDWDR D1 R2R3| R3=R2+Dl
przenoszony do rejestru nr 3 obszaru R;

Rejestr obszaru P 1 wartosc¢ rejestru obszaru R sg dodawane, a wynik jest
ADDWPR P1 R2 R3 R3=R2+P1 )
przesytany do rejestru nr 3 obszaru R;

Warto$¢ bezposrednia jest dodawana do wartosci rejestru obszaru P, a wynik
ADDWDP DI P2R3 | R3=DI1+P2 . .
przesytany jest do rejestru nr 3 obszaru R;

Dodaje warto$¢ rejestru w obszarze R i rejestru w obszarze P i wysyta wynik
ADDWRP R1 P2 R3 R3=R1+P2 )
do rejestru nr 3 w obszarze R;

Wartosci rejestrow obszaru P sa dodawane, a wynik przesytany jest do rejestru;
ADDWPP P1 P2 P3 R3=P1+P2

nr 3 obszaru R;

b) Dodawanie 32-bitowe:
Format instrukcji: [ADDDoo X Y Z]

Instrukcja do oznaczen:

ADDD - to instrukcja dodawania, 0o - to obszar rejestru wykonania instrukeji, X - to sktadnik, Y - to sktadnik,
Z - przechowuje wynik;

Wynikiem wykonania instrukeji jest: Z=X+Y, czyli sumuje si¢ warto$¢ adresu rejestru obszaru X i warto$¢
adresu rejestru obszaru Y, a wynik przesytany jest pod adres rejestru Z. Uzytkownik moze dostosowac obszar R,
obszar P i bezpos$rednie dziatanie;
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Szczegoty w tabeli 8.1.3
Tabela 8.1.4 32-bitowa skladnia instrukcji dodawania, wynik operacji i powiazane uwagi

Dodaje zawarto$¢ dwoch rejestrow w obszarze R i przenosi wynik do rejestru

ADDDRR R1 R2 R3 R3=RI1+R2
nr 3 w obszarze R;

Warto$¢ bezposrednia jest dodawana do rejestru obszaru R, a wynik jest
ADDDDR D1 R2 R3 R3=R2+D1 )
przenoszony do rejestru nr 3 obszaru R;

Rejestr obszaru P i warto$¢ rejestru obszaru R sa dodawane, a wynik jest
ADDDPR P1 R2 R3 R3=R2+P1 )
przesytany do rejestru nr 3 obszaru R;

Wartos¢ bezposrednia jest dodawana do wartosci rejestru obszaru P, a wynik
ADDDDP D1 P2 R3 R3=D1+P2
przesytany jest do rejestru nr 3 obszaru R;

Dodaje wartos$¢ rejestru w obszarze R i rejestru w obszarze P i wysyta wynik
ADDDRP R1 P2 R3 R3=R1+P2 ]
do rejestru nr 3 w obszarze R;

Wartosci rejestrow obszaru P sa dodawane, a wynik przesylany jest do
ADDDPP P1 P2 P3 R3=P1+P2 ! 4 wynik przesytany j

rejestru nr 3 obszaru R;

(2) Instrukcja odejmowania

Istnieje 12 instrukcji odejmowania, ktore sa podzielone na odejmowanie 16-bitowe i odejmowanie 32-bitowe.
Szczegodty sa nastepujace:

a) odejmowanie 16-bitowe:

Format polecenia: [SUBWoo XY Z]

Instrukcja do oznaczen:

SUBW to instrukcja odejmowania, oo to docelowy obszar rejestru wykonania instrukeji, X to

odjemna, Y to odjemnik, Z to obszar wynikowy. Wynik wykonania instrukcji to Z=X-Y , czyli warto$¢ adresu
rejestru z obszaru X odejmujemy o wartos¢ adresu rejestru z obszaru Y, a wynik wysylany jest na adres rejestru
Z. Uzytkownik moze operowac na obszarze R, obszarze P i bezposrednich danych zgodnie z rzeczywistymi
potrzebami. Szczegdty w tabeli 8.1.5.

Tabela 8.1.5 16-bitowa skladnia instrukcji odejmowania, wynik operacji i powiazane uwagi

Wartos¢ dwoch rejestrow w obszarze R jest odejmowana, a wynik przesylany
SUBWRR R1 R2 R3 R3=R1-R2 )
do rejestru nr 3;

Warto$¢ bezposrednia jest odejmowana przez wartosci rejestru R, a wynik
SUBWDR DI R2R3 | R3=DI-R2 . .
przesytany jest do rejestru nr 3 obszaru R;

SUBWPR P1 R2 R3 R3=R2-P1 Warto$¢ rejestru w obszarze R jest odejmowana przez rejestr w obszarze P, a
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wynik przesylany jest do rejestru nr 3 w obszarze R;

Warto$¢ bezposrednia jest odejmowana przez warto$¢ rejestru obszaru P, a

SUBWDPDI P2R3 | R3=DI-P2 . . .

wynik przesylany jest do rejestru nr 3 obszaru R;

Warto$¢ rejestru w obszarze R jest odejmowana przez rejestr w obszarze P, a
SUBWRPRIP2R3 | R3=RI-P2 . . .

wynik przesylany jest do rejestru nr 3 w obszarze R;

Odejmuje warto$ci dwoch rejestrow w obszarze P 1 wysyta wynik do rejestru nr
SUBWPP P1 P2 P3 R3=P1-P2

3 w obszarze R

b) odejmowanie 32-bitowe:

Format polecenia: [SUBDoo XY Z]

Instrukcja do oznaczen:

SUBW to instrukcja odejmowania, oo to docelowy obszar rejestru wykonania instrukeji, X to

odjemna, Y to odjemnik, Z to obszar wynikowy. Wynik wykonania instrukcji to Z=X-Y , czyli warto$¢ adresu

rejestru z obszaru X odejmujemy o wartos¢ adresu rejestru z obszaru Y, a wynik wysylany jest na adres rejestru

Z. Uzytkownik moze operowac na obszarze R, obszarze P i bezposrednich danych zgodnie z rzeczywistymi

potrzebami. Szczegdty w tabeli 8.1.6.

Tabela 8.1.6 32-bitowa skladnia instrukcji odejmowania, wynik operacji i powiazane uwagi

Wartos¢ dwoch rejestrow w obszarze R jest odejmowana, a wynik przesytany

SUBDRR R1 R2 R3 R3=R1-R2

do rejestru nr 3;

Wartos¢ bezposrednia jest odejmowana przez warto$ci rejestru R, a wynik
SUBDDR DI R2 R3 R3=DI-R2

przesytany jest do rejestru nr 3 obszaru R;

Wartos¢ rejestru w obszarze R jest odejmowana przez rejestr w obszarze P, a
SUBDPR P1 R2 R3 R3=R2-P1 )

wynik przesylany jest do rejestru nr 3 w obszarze R;

Wartos¢ bezposrednia jest odejmowana przez warto$¢ rejestru obszaru P, a
SUBDDP D1 P2 R3 R3=DI-P2 )

wynik przesytany jest do rejestru nr 3 obszaru R;

Warto$¢ rejestru w obszarze R jest odejmowana przez rejestr w obszarze P, a
SUBDRP R1 P2 R3 R3=R1-P2 ) ) )

wynik przesylany jest do rejestru nr 3 w obszarze R;

Odejmuje wartoéci dwoch rejestrow w obszarze P 1 wysyta wynik do rejestru
SUBDPP P1 P2 P3 R3=P1-P2

nr 3 w obszarze R

(3) Instrukcja mnozenia

Istnieje w sumie 12 instrukcji mnozenia, podzielonych na mnozenie 16-bitowe i mnozenie 32-bitowe w

nastepujacy sposob:
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a) mnozenie 16-bitowe:

Format polecenia: [MULWoOo X Y Z]

Instrukcja do oznaczen:

MULW to instrukcja mnozenia, OO to obszar rejestru wykonania instrukceji, X to mnozna, Y to mnoznik, a Z to
obszar wynikowy. Wynik wykonania instrukcji to: Z=X*Y, czyli warto$¢ adresu w rejestrze obszaru X jest
mnozona przez warto$¢ adresu rejestru w obszarze Y, a wynik wysylany jest na adres rejestru Z. Uzytkownik
moze operowac w obszarze R, obszarze P i bezposrednich danych zgodnie z rzeczywistymi potrzebami.
Szczegoty w tabeli 8.1.7.

Tabela 8.1.7 16-bitowa skladnia instrukcji mnozenia, wynik operacji i powiazane uwagi

Mnozymy wartosci 2 rejestrow w obszarze R, uzyskujac 32-bitowy wynik.

Iloczyn zostanie zapisany do rejestrow nr 3 i 4 w obszarze R. Wysokie 16
MULWRR RI R2R3 | R4R3=RI*R2 | . o . .
bitéw jest przechowywane w rejestrze nr 4, a niskie 16 bitow w rejestrze

nr 3.

Warto$¢ bezposrednia jest mnozona przez warto$¢ rejestru w obszarze R.

Uzyskujemy 32 bitowy wynik, ktory jest przechowywany w rejestrach nr 3
MULWDR DI R2R3| R4R3=1*R2 | . . . .
inr 4 obszaru R. W rejestrze nr 4 umieszczone zostaje 16 bitow

wysokich , a rejestrze nr 3 zapisane 16 bitow niskich.

Mnozymy wartosci rejestrow w obszarze P i obszarze R, uzyskujac 32-
MULWPR P1 R2 R3 | R4 R3=Po001*R2 | bitowy wynik. [loczyn zapisany zostaje w rejestrach nr 3 i nr 4 obszaru R,

z czego nr 4 to rejestr 16 bitowy wysoki, a nr 3 to rejestr 16 bitowy niski.

Mnozymy warto$¢ bezposrednig przez warto$¢ rejestru w obszarze P,

uzyskujac 32-bitowy wynik. Iloczyn zostanie zapisany do rejestrow nr 3 i 4
MULWDP D1 P2R3 | R4 R3=1*Po002 Y Y ) .yn prsany ) !
w obszarze R. Wysokie 16 bitow jest przechowywane w rejestrze nr 4, a

niskie 16 bitow w rejestrze nr 3.

Mnozymy wartos$¢ rejestru w obszarze R i rejestru w obszarze P,

uzyskujac 32-bitowy wynik. Iloczyn zostanie zapisany do rejestrow nr 3 i 4
MULWRP R1 P2 R3 | R4 R3=R1*P0o002 v Y ) n ) -y prsany ) !
w obszarze R. Wysokie 16 bitow jest przechowywane w rejestrze nr 4, a

niskie 16 bitow w rejestrze nr 3.

Mnozymy wartosci 2 rejestrow w obszarze P, uzyskujac 32-bitowy wynik.
R4 Iloczyn zostanie zapisany do rejestrow nr 3 i 4 w obszarze R. Wysokie 16
MULWPP P1 P2 R3 ) ] o
R3=Po001*Po002 | bitdw jest przechowywane w rejestrze nr 4, a niskie 16 bitow w rejestrze

nr 3.
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b) mnozenie 32-bitowe:

Format polecenia: [MULDoo XY Z]

Instrukcja do oznaczen:

MULD to instrukcja mnozenia, 00 to obszar rejestru wykonania instrukcji, X to mnozna, Y to mnoznik, a Z to

obszar wynikowy. Wynik wykonania instrukcji to: Z=X*Y, czyli warto$¢ adresu w rejestrze obszaru X jest

mnozona przez warto$¢ adresu rejestru w obszarze Y, a wynik wysytany jest na adres rejestru Z. Uzytkownik

moze operowac w obszarze R, obszarze P i bezposrednich danych zgodnie z rzeczywistymi potrzebami.

Szczegoty w tabeli 8.1.8.

Tabela 8.1.8 32-bitowa skladnia instrukcji mnozenia, wynik operacji i powiazane uwagi

MULDRR R1 R2 R3

R6 R5 R4 R3=R2

Mnozymy wartos$ci dwoch rejestrow w obszarze R i uzyskujemy 32-

bitowy wynik. Iloczyn jest przechowywany odpowiednio w rejestrach nr

R1*R3 R2 3~6 obszaru R. Wysokie 32 bity sg przechowywane w rejestrach nr 61 5,
a niskie 32 bity w rejestrach nr 4 1 3.
Wartos¢ bezposrednia jest mnozona przez rejestr obszaru R i
R6RS R4 uzyskujemy 32-bitowy wynik. [loczyn jest przechowywany odpowiednio
MULDDR L1 R2 R3 w rejestrach nr 3~6 obszaru R. Wysokie 32 bity sa przechowywane w
R3=1*R3*R2

rejestrach nr 6 i 5, a niskie 32 bity w rejestrach nr 4 1 3.

MULDPR P1 R2 R3

R6 R5 R4 R3=P0002
Po001*R3 R2

Rejestr obszaru P jest mnozony przez rejestr obszaru R i
uzyskujemy 32-bitowy wynik. [loczyn jest przechowywany odpowiednio
w rejestrach nr 3~6 obszaru R. Wysokie 32 bity sa przechowywane w

rejestrach nr 6 i 5, a niskie 32 bity w rejestrach nr 4 1 3.

MULDDP L1 P2 R3

R6 R5 R4
R3=1*P0002 Po001

Wartos¢ bezposrednia jest mnozona przez warto$¢ rejestru w obszarze P i
uzyskujemy 32-bitowy wynik. lloczyn jest przechowywany odpowiednio
w rejestrach nr 3~6 obszaru R. Wysokie 32 bity sa przechowywane w

rejestrach nr 6 i 5, a niskie 32 bity w rejestrach nr 4 i 3.

MULDRP R1 P2 R3

R6 R5 R4
R3=R1*P0002 Po001

Wartos¢ rejestru obszaru R jest mnozona przez warto$¢ rejestru obszaru P
i uzyskujemy 32-bitowy wynik. Iloczyn jest przechowywany
odpowiednio w rejestrach nr 3~6 obszaru R. Wysokie 32 bity sa

przechowywane w rejestrach nr 6 i 5, a niskie 32 bity w rejestrach nr 4 i
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3.

MULDPP P1 P2 R3

Pomno6z wartosci dwoch rejestrow w obszarze P, 1 uzyskujemy 32-bitowy
R6 R5 R4 R3=P0002 | wynik. [loczyn jest przechowywany odpowiednio w rejestrach nr 3~6
Po001*P0o003 Po002 | obszaru R. Wysokie 32 bity sa przechowywane w rejestrachnr 615, a
niskie 32 bity w rejestrach nr 41 3.

(4) Instrukcja dzielenia

Istnieje w sumie 12 instrukcji dzielenia, podzielonych na dzielenie 16-bitowe i dzielenie 32-bitowe w
nastepujacy sposob:

a) dzielenie 16-bitowe:

Format polecenia: [DIVWoOo XY Z]

Instrukcja do oznaczen:

DIVW to instrukcja dzielenia, 0O to obszar rejestru wykonania instrukcji, X to dzielna, Y to dzielnik, a Z to
obszar wynikowy. Wynik wykonania instrukcji to: Z=X/Y, czyli warto$¢ adresu w rejestrze obszaru X jest
dzielona przez warto$¢ adresu rejestru w obszarze Y, a wynik wysylany jest na adres rejestru Z, gdzie liczba
catkowita ilorazu jest przechowywana w dolnym adresie rejestru, a reszta jest przechowywana w wysokim

adresie rejestru. Uzytkownik moze operowac w obszarze R, obszarze P i bezposrednich danych zgodnie z

rzeczywistymi potrzebami. Szczegoty w tabeli 8.1.9.

Tabela 8.1.9 16-bitowa skladnia instrukeji dzielenia, wynik operacji i powiazane uwagi

Dzielenie dwoch rejestrow w obszarze R. Liczba catkowita ilorazu jest

DIVWPR P1 R2 R3

R3=R1/R2
DIVWRR R1 R2 R3 rzechowywana w rejestrze 3, a reszta jest przecho ana w rejestrze 4
RA=R1%R2 p y ] Jestp Wyw )
obszaru R
RI—1/R2 Wartos¢ bezposrednia jest dzielona przez warto$¢ rejestru w obszarze R.
DIVWDR D1 R2 R3 RA=1%R2 Liczba catkowita ilorazu jest przechowywana w rejestrze 3, a reszta jest
=170
przechowywana w rejestrze 4 obszaru R.
Warto$¢ rejestru w obszarze P jest dzielona przez wartos¢ rejestru w
R3=Po001/R2

R4=P0o001%R2

obszarze R. Liczba catkowita ilorazu jest przechowywana w rejestrze 3, a

reszta jest przechowywana w rejestrze 4 obszaru R.

DIVWDP D1 P2 R3

R3=1/P0002
R4=1%P0002

Wartos¢ bezposrednia jest dzielona przez warto$¢ rejestru w obszarze P.
Liczba catkowita ilorazu jest przechowywana w rejestrze 3, a reszta jest

przechowywana w rejestrze 4 obszaru R.

DIVWRPR1 P2 R3

R3=R1/P0002
R4=R1%P0002

Warto$¢ rejestru w obszarze R jest dzielona przez warto$¢ rejestru w

obszarze P. Liczba catkowita ilorazu jest przechowywana w rejestrze 3, a
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reszta jest przechowywana w rejestrze 4 obszaru R.

DIVWPP P1 P2 R3

R3=P0001/P0002
R4=P0001%P0002

Podziel wartosci 2 rejestrow w obszarze P. Liczba catkowita ilorazu jest
przechowywana w rejestrze 3, a reszta jest przechowywana w rejestrze 4

obszaru R.

b) dzielenie 32-bitowe:

Format polecenia: [DIVDoo XY Z]

Instrukcja do oznaczen:

DIVD - to instrukcja dzielenia, 0o - to obszar rejestru wykonania instrukeji, X - to dzielna, Y - to dzielnik, a Z -

to obszar wynikowy. Wynik wykonania instrukcji to: Z=X/Y, czyli warto§¢ adresu w rejestrze obszaru X jest

dzielona przez warto$¢ adresu rejestru w obszarze Y, a wynik wysylany jest na adres rejestru Z, gdzie liczba

catkowita ilorazu jest przechowywana w dolnym adresie rejestru, a reszta jest przechowywana w wysokim

adresie rejestru. Uzytkownik moze operowac w obszarze R, obszarze P i bezposrednich danych zgodnie z

rzeczywistymi potrzebami. Szczegoty w tabeli 8.1.10.

Tabela 8.1.10 32-bitowa skladnia instrukcji mnozenia, wynik operacji i powiazane uwagi

DIVDRR R1 R2 R3

R4 R3=R2 R1/R3 R2
R6 R5=R2 R1%R3 R2

Dzielimy 2 warto$ci w obszarze R, a wynik zapisujemy w
rejestrach 3~6 obszaru R. Liczba catkowita ilorazu jest
przechowywana w rejestrach 3 i 4, a reszta jest przechowywana w
rejestrach 5 i 6 obszaru R.

DIVDDR L1 R2 R3

R4 R3=R2 R1/R3 R2
R6 R5=R2 R1%R3 R2

Warto$¢ bezposrednia jest dzielona przez wartos¢ rejestru w
obszarze R, a wynik jest zapisywany w rejestrach 3~6 obszaru R.
Liczba catkowita ilorazu jest przechowywana w rejestrach 314, a
reszta jest przechowywana w rejestrach 5 i 6 obszaru R.

DIVDPR P1 R2 R3

R4 R3=R2 R1/R3 R2
R6 R5=R2 R1%R3 R2

Rejestr obszaru P jest dzielony przez warto$¢ rejestru obszaru R, a
wynik jest przechowywany w rejestrach 3~6 obszaru R. Liczba
catkowita ilorazu jest przechowywana w rejestrach 3 i 4, a reszta
jest przechowywana w rejestrach 5 i 6 obszaru R.

DIVDDP L1 P2 R3

R4 R3=R2 R1/R3 R2
R6 R5=R2 R1%R3 R2

Warto$¢ bezposrednia jest dzielona przez wartos¢ rejestru w
obszarze P, a wynik zapisywany jest w rejestrach 3~6 obszaru R.
Liczba catkowita ilorazu jest przechowywana w rejestrach 314, a
reszta jest przechowywana w rejestrach 5 i 6 obszaru R.

DIVDRP R1 P2 R3

R4 R3=R2 R1/R3 R2
R6 R5=R2 R1%R3 R2

Rejestr obszaru R jest dzielony przez warto$¢ rejestru obszaru P, a
wynik jest przechowywany w rejestrach 3~6 obszaru R. Liczba
catkowita ilorazu jest przechowywana w rejestrach 3 i 4, a reszta
jest przechowywana w rejestrach 5 i 6 obszaru R.

DIVDPP P1 P2 R3

R4 R3=R2 R1/R3 R2
R6 R5=R2 R1%R3 R2

Warto$¢ dwoch rejestréw w obszarze P jest dzielona, a wynik jest
przechowywany w rejestrach 3~6 obszaru R. Liczba calkowita
ilorazu jest przechowywana w rejestrach 3 i 4, a reszta jest
przechowywana w rejestrach 5 i 6 obszaru R.
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(5) Instrukcja obstugi skalowania

a) Dzielenie skalowania

Format polecenia: [QDIVoo D XY Z]

Instrukcja do oznaczen:

QDIV - to kod instrukcji dzielenia skalowania, 0O - to obszar rejestru wykonania instrukcji, D — to

uzyskany wynik kalibracji/skalowania, X - to dzielna, Y - to dzielnik, a Z - to obszar wynikowy. Uzytkownik
moze operowac w obszarze R, obszarze P i bezposrednich danych zgodnie z rzeczywistymi potrzebami.
Szczegoty w tabeli ponizej:

Dzielimy warto$¢ zapisang w R2/R1 przez warto$¢ w R4/R3, aby uzyska¢ wynik kalibracji
QDIVRR D7 R1 R3 R5 o .
Q7. Wynik zapisany zostanie w R6/R5.

Dzielimy liczbg bezposrednia przez wartos¢ w R4/R3, aby uzyskac¢ wynik kalibracji Q7.
QDIVDR D7 L1 R3 R5 o .
Wynik zapisany zostanie w R6/RS.

Dzielimy warto$¢ zapisang w P2/P1 przez warto§¢ w R4/R3, aby otrzymac¢ wynik kalibracji
QDIVPR D7 P1 R3 R5 o .
Q7. Wynik zapisany zostanie w R6/R5.

Warto$¢ zapisana w R2/R1 jest dzielona przez wartos¢ w P4/P3, aby uzyska¢ wynik
QDIVRP D7 R1 P3R5 . )
kalibracji Q7. Wynik zapisany zostanie w R6/RS5.

Warto$¢ bezposrednia jest dzielona przez wartos¢ w R4/R3, aby uzyska¢ wynik kalibracji
QDIVDP D7 L1 P3RS . .
Q7. Wynik zapisany zostanie w R6/R5.

Dzielimy wartos$¢ zapisang w P2/P1 przez warto$§¢ w R4/R3, aby otrzymaé wynik kalibracji
QDIVPP D7 P1 P3R5 . .
Q7. Wynik zapisany zostanie w R6/R5.

b) Mnozenie skalowania

Format polecenia: [QMULoo D XD YD Z]

Instrukcja do oznaczen:

QMUL - to kod instrukcji mnozenia skalowania, oo - to obszar rejestru wykonania instrukcji, D - to wart
skalowania wyniku obliczenia, X - to mmozazanj¥a -Zte to adres przechowywania wynik¢
Uzytkownik moze operowac¢ w obszarze RheabsfaedaiRamych zgodnie z rzeczywisty
potrzebami. Szczegdty w tabeli ponizej:

Warto$¢ skalowania Q10 zapisana w R2/R1 jest mnozona przez warto$¢ skalowania Q2
QMULRR D14 R1 D10

R3 D2 RS zapisang w R4/R3 w celu uzyskania wartosci skalowania Q14. Wynik jest zapisywany pod

adresem R6/R5.

QMULDR D14 L1 D10 | Wartos¢ skalowania Q10 danych bezposrednich jest mnozona przez warto$¢ skalowania
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Q2 zapisang w R4/R3 w celu uzyskania wartosci skalowania Q14. Wynik jest zapisywany

pod adresem R6/RS.

R3 D2 R5

Warto$¢ skalowania Q10 zapisana w P2/P1 jest mnozona przez warto$¢ skalowania Q2
QMULPR D14 P1 D10

R3 D2 RS zapisang w R4/R3 w celu uzyskania wartosci skalowania Q14. Wynik jest zapisywany pod

adresem R6/RS.

Warto$¢ skalowania Q10 zapisana w R2/R1 jest mnozona przez warto$¢ skalowania Q2
QMULRP D14 R1 D10

P3 D2 RS zapisang w P4/P3 w celu uzyskania wartosci skalowania Q14. Wynik jest zapisywany pod

adresem R6/RS5.

Warto$¢ skalowania Q10 danych bezposrednich jest mnozona przez warto$¢ skalowania
QMULDP D14 L1 D10

P3 D2 RS Q2 zapisang w P4/P3 w celu uzyskania warto$¢ skalowania Q14. Wynik jest zapisywany pod

adresem R6/RS.

Warto$¢ skalowania Q10 zapisana w P2/P1 jest mnozona przez warto$¢ skalowania Q2
QMULPP D14 P1 D10

P3 D2 RS zapisang w P4/P3 w celu uzyskania warto$¢ skalowania Q14. Wynik jest zapisywany pod

adresem R6/R5.

¢) Konwersja wartosci calkowitych na warto$ci przeskalowane
Format polecenia: [ITOQo D X Y]
Instrukcja do oznaczen:
ITOQ - to kod instrukcji, O - to obszar rejestru wykonania instrukcji, D - to warto$¢ skalowania wyniku
obliczenia, X - musi przekonwertowac adres rejestru, Y - przechowuje adres rejestru wynikow. Uzytkownik
moze operowaé w obszarze R, obszarze P i bezposrednich danych zgodnie z rzeczywistymi potrzebami.
Szczegoty w tabeli ponizej:
e I
Wartos¢ rejestrow R1/R2 jest kalibrowana przez Q14, a wynik jest zapisywany w rejestrach

ITOQR D14 R1 R3
R4/R3;

Wartos¢ rejestrow P1/P2 jest kalibrowana przez Q14, a wynik jest zapisywany w rejestrach

ITOQP D14 P1 R1
R2/R1;

d) Konwertuj wartos$¢ kalibracji na wartos¢ calkowita

Format polecenia: [QTOIo D X Y]

Instrukcja do oznaczen:

Znaczenie instrukcji: ITOQ - to kod instrukcji, O - to obszar rejestru wykonania instrukcji, D - to warto$¢
skalowania wyniku obliczenia, X - musi przekonwertowa¢ adres rejestru, Y - przechowuje adres rejestru
wynikow. Uzytkownik moze operowaé w obszarze R, obszarze P i bezposrednich danych zgodnie z

rzeczywistymi potrzebami. Szczegbdty w tabeli ponize;j:
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Wartos¢ rejestru R1/R2 jest kalibrowana przez Q14, a wynik jest zapisywany w rejestrze
R4/R3;

QTOIR D14 RI R3

Wartos¢ rejestru P1/P2 jest kalibrowana przez Q14, a wynik jest zapisywany w rejestrze

QTOIP D14 Pl RI
R2/R1;

6.8.3.3 Instrukcja operacji logicznych

Instrukcje operacyjne wbudowanego PLC w SD20 obejmuja nastgpujace: instrukcja AND (i), instrukcja OR
(lub), instrukcja XOR (albo), instrukcje SH (shift, przesunigcia bez znaku), instrukcja SA (shift, przesunigcie ze
znakiem), instrukcja RO (przesunigcie obrotowe) itp.. Szczegdly omoéwione ponizej:

(1) Ocena stanu logicznego

Ocene stanu logicznego dzielimy na dwa typy: normalnie otwarty i normalnie

zamkniete;

Format polecenia: [LDo X]

Instrukcja do oznaczen:

LD to instrukcja oceny logicznej, O - sprawdzenie odwrocenia programu, X - to adres rejestru. Okreslamy stan

logiczny X. Jesli jest TRUE (prawda), wykonujemy nastepne polecenie. Szczegoly w tabeli 8.1.11.

Tabela 8.1.11 skladnia instrukcji oceny logicznej, wynik operacji i powiazane uwagi

Podobnie jak dla normalnie otwartego styku w PLC, je$li zmienna ma warto$¢

LD Bl IF (B1) TRUE, to styk jest zamkniety i rozpoczyna si¢ wykonywanie nastepnego
polecenia;
Podobnie jak dla normalnie zamknigtego styku w PLC, jesli zmienna ma warto$¢
LDI B2 IF (! B2) ‘
TRUE, to styk jest otwarty.
(2) Instrukeja ,,AND”

W AND mamy do dyspozycji 2 instrukcje, ktore pokazano ponizej:

Format polecenia: [ANO X]

Instrukcja do oznaczen:

AN - to instrukcja logiczna, O - sprawdzenie odwrdcenia programu, X to adres rejestru. Wykonuje instrukcje

,»AND?” z ostatnig instrukcja dla adresu rejestru X. Szczegoty w tabeli 8.1.12.

266



Seria SD20-G

Tabela 8.1.12 skladnia instrukcji AND, wynik operacji i powiazane uwagi

AND B16 &B16 Zawarto$¢ adresu rejestru B16 jest potaczona AND z poprzednia instrukcja
Zawarto$¢ adresu rejestru B7 jest odwracana, a nastgpnie faczona AND z
ANI B17 & (! B17) o .
poprzednia instrukcja
ANB Instrukcja ,,AND” obwodow szeregowych z dwoma lub wigcej stykami
(3) Instrukcja “OR”

W OR mamy do dyspozycji 2 instrukcje, ktore pokazano ponize;j:

Format polecenia: [ORo X]

Instrukcja do oznaczen:

OR - to instrukcja logiczna, o - sprawdzenie odwrdcenia programu, X to adres rejestru. Wykonuje instrukcje

,»OR” z ostatnig instrukcja dla adresu rejestru X. Szczegoty w tabeli 8.1.13.

Tabela 8.1.13 skladnia instrukcji OR, wynik operacji i powigzane uwagi

OR B5 | (BS) Zawarto$¢ adresu rejestru B5 jest porownywana OR z poprzednia instrukcja
Zawarto$¢ adresu rejestru B7 jest odwracana, a nastepnie taczona OR z poprzednia
ORI B7 | (! B7) | ‘
instrukcja
ORB Instrukcja ,,OR” obwodow rownolegtych z dwoma lub wigcej stykami
(4) Instrukcja XOR

W XOR mamy do dyspozycji 2 instrukcje, ktore pokazano ponizej:

Format polecenia: [XORO X]

Znaczenie instrukcji:

XOR - to instrukcja logiczna, mprawdzenie odwrocenia programX to adres rejestru. Wykonuje instrukcje
»XOR?” z ostatnig instrukcja dla adresu rejestru X. Szczegoty w tabeli 8.1.13.

Tabela 8.1.18 skladnia instrukcji XOR, wynik operacji i powiazane uwagi

XOR B0 A (BO0) Zawarto$¢ adresu rejestru B0 jest porownywana XOR z poprzednig instrukcja

Zawarto$¢ adresu rejestru B1 jest odwracana, a nastgpnie taczona XOR z poprzednia
XORI Bl | ~ (! BI)

instrukcja
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(5) Instrukcja odwrocenia logiki

Format polecenia: [INV X]

Znaczenie instrukcji:

INV to instrukcja logiczna, X to adres rejestru, odwrdcenie zawartosci adresu rejestru X;

INV B0

'BO

Odwrdcenie zawarto$ci adresu rejestru BO

(6) Instrukcja Shift

Instrukcja Shift moze by¢ podzielona na: przesunigcie w lewo i przesunig¢cie w prawo, a takze ze wzgledu na typ

danych na przesuniecie w lewo lub prawo ze znakiem lub bez znaku. Szczegdty w tabelach ponize;j:

Tabela 8.1.15 16-bitowe przesuniecie w lewo bez znaku

SHLWR R1 D1

RI1=R1<<1

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa sie w lewo o jeden bit

SHLWR P1 D1

Po001=P0o001<<1

Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa sie w lewo o jeden bit

Tabela 8.1.16 16-bitowe przesuniecie w prawo bez znaku

SHRWR R1 D1

RI1=R1>>1

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa si¢ w prawo o jeden bit

SHRWP P1 D1

Po001=Po001>>1

Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa si¢ w prawo o jeden bit

Tabela 8.1.17 32-bitowe przesuni¢cie w lewo bez znaku

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa si¢ w lewo o jeden bit, z czego wysoki

SHLDR R1 D1 R2RI=R2RI<<1| . S .
bit zapisuje do rejestru R2, niski bit zapisuje do rejestru R1;
Po002 Po001= | Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa si¢ w lewo o jeden bit , z czego wysoki
SHLDP P1 D1 ) o ) S o )
P0002 Po001<<1 | bit zapisuje do rejestru P2, a niski bit zapisuje do rejestru P1;

Tabela 8.1.18 32-bitowe przesunie¢cie w prawo bez znaku

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa sie¢ w prawo o jeden bit, z czego wysoki

SHRDR R1 DI R2RI=R2RI>>1| ) ) o o )
bit zapisuje do rejestru R2, niski bit zapisuje do rejestru R1;
Po002 Po001= | Zawartos¢ rejestru P1 przesuwa si¢ w prawo o jeden bit , z czego wys
SHRDP P1 D1 ) ) ) ) o )
Po002 Po001>>1 | bit zapisuje do rejestru P2, a niski bit zapisuje do rejestru P1;

oki

Tabela 8.1.19 16-bitowe przesuniecie w lewo ze znakiem

SALWR R1 D1

RI1=R1<<1

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa sie¢ w lewo o 1 bit;

SALWR P1 D1

Po001=Po001<<1

Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa sie w lewo o jeden bit
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Tabela 8.1.20 16-bitowe przesuni¢cie w prawo ze znakiem

SARWR R1 D1
SARWP P1 D1

R1=R1>>1
Po001=Po001>>1

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa si¢ w prawo o jeden bit

Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa si¢ w prawo o jeden bit

Tabela 8.1.21 32-bitowe przesuni¢cie w lewo ze znakiem

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa si¢ w lewo o jeden bit, z czego wysoki
SALDR RI1 DI R2RI=R2RI<<l | . o _ ‘
bit zapisuje do rejestru R2, niski bit zapisuje do rejestru R1;
P0002 Po001= Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa sie w lewo o jeden bit , z czego wysoki
SALDP P1 DI o ) Y ] _
P0002 Po001<<1 | bit zapisuje do rejestru P2, a niski bit zapisuje do rejestru P1;

Tabela 8.1.22 32-bitowe przesunigcie w prawo ze znakiem

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa si¢ w prawo o jeden bit, z czego wysoki
SARDR RI DI | R2RI=R2RI>>1 | _ R ‘
bit zapisuje do rejestru R2, niski bit zapisuje do rejestru R1;
Po002 Po001= Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa si¢ w prawo o jeden bit , z czego wysoki
SARDP P1 D1 ) .'J ) P IIQ.p..J ) oY
Po002 Po001>>1 | bit zapisuje do rejestru P2, a niski bit zapisuje do rejestru P1;

Tabela 8.1.23 16-bitowy obrét w lewo

ROLWR R1 D1 RI=R1<<1
ROLWP P1 D1 Po001=Po001<<1
Tabela 8.1.24 32-bitowy obrot w lewo

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa si¢ w lewo o 1 bit;

Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa si¢ w lewo o 1 bit;

ROLDR R1 DI
ROLDP P1 D1

RI=R1<<1
Po001=Po001<<1

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa sie w lewo o 1 bit;

Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa sie w lewo o 1 bit;

Tabela 8.1.25 16-bitowy obroét w prawo

RORWR R1 D1
RORWP P1 D1

R1=R1>>1
Po001=Po001>>1

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa sie¢ w lewo o 1 bit;

Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa si¢ w lewo o 1 bit;

Tabela 8.1.26 32-bitowy obrot w prawo

RORDR R1 D1

R1=R1>>1

Zawarto$¢ rejestru R1 przesuwa si¢ w lewo o 1 bit;

RORDP P1 D1

Po001=Po001>>1

Zawarto$¢ rejestru P1 przesuwa si¢ w lewo o 1 bit;
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6.8.3.4 Instrukcja sterowania programem

Instrukcja sterowania programem zawiera polecenie wyjsciowe, polecenie skoku, polecenie stosu i inne
polecenia sterowania programem. Szczegoty ponizej:

(1) Polecenia stosu

Tabela 8.1.27 Polecenia stosu

MPS Odktadanie biezacej instrukcji na stos (PUP)
MRD Odczytywanie stanu logicznego
MPP Stan logiczny po $ciagnieciu stosu (POP)

[Uwaga] Maksymalna gleboko$é stosu to 8 pozioméw
(2) Polecenie skoku
Tabela 8.1.28 Polecenie skoku

JUMP R11 Skocz do adresu pamigci R11 Skocz do podanego adresu

Wykonanie instrukcji skoku/przejscia odsSwiezy rowniez sygnat sterujacy zegara o niskiej predkosci.
Jednoczesénie, jesli petla gldwna nie wykonata 5 instrukcji, kilka pozostatych instrukcji nie zostanie wykonanych

i zaczeka na wykonanie nastgpnej petli gtdwnej. Na koncu programu nalezy wykonac¢ skok, w przeciwnym razie

program przestanie dziatac.

(3) Polecenie konca (END)

END Przejdz do adresu 0 Przejdz do adresu 0

Instrukcja zakonczenia wykonywania odSwiezy rowniez sygnat sterujacy zegara o niskiej predkosci.
Jednoczesénie, jesli petla gldwna nie wykonata 5 instrukcji, pozostate kilka instrukcji nie zostanie wykonanych i
bedzie czeka¢ na wykonanie nastgpnej petli gtownej. Instrukcja END musi zosta¢ wykonana na koncu
programu, w przeciwnym razie program przestanie dziatac.

Istnieje 13 réznych instrukcji sterowania programem, zobacz szczegoly ponizej:

(1) Polecenie narastajacego zbocza

Format polecenia to: [PLS X Y]

Znaczenie instrukcji:

PLS - jest kodem instrukcji, X - zapisuje adres rejestru stanu ostatniego cyklu i wykrywa narastajace zbocze
adresu rejestru Y. Po wykryciu narastajacego zbocza adresu rejestru Y, rejestr ten jest ustawiany w tym cyklu na
1, a rejestr X zapisuje stan dla ostatniego cyklu.

(2) Polecenie opadajgcego zbocza

Format polecenia to: [PLF X Y]
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Znaczenie instrukcji:

PLF - jest kodem instrukcji, X - zapisuje rejestr stanu ostatniego cyklu i rejestr wykrywania opadajacego zbocza
Y. Po wykryciu opadajacego zbocza rejestru Y, rejestr ten jest ustawiany w tym cykluna 1,

a rejestr X zapisuje stan dla ostatniego cyklu.

Tabela 8.1.29 skladnia zbocza narastajacego i opadajacego, wynik operacji i powiazane uwagi

Po wykryciu narastajacego zbocza rejestru B13, rejestr B13 w cyklu ustawia si¢na 1, a
PLS B12 BI3 ) ) ] )
rejestr B12 zapisze ostatni cykliczny stan
Po wykryciu opadajacego zbocza rejestru B13, rejestr B13 w cyklu ustawia signa 1, a
PLF B12 BI3 ) ) )
rejestr B12 zapisze stan ostatniego cyklu
(3) Polecenie wyjscia

Format polecenia to: [OUT X]

Znaczenie instrukcji:

OUT - to kod instrukcji, X - to rejestr docelowy, wynik programu wysylany na adres rejestru X;

OUT B100 Wynik programu jest wyprowadzany na adres rejestru B100

(4) Polecenie glownego sterowania

Format polecenia to: [MC X]

Znaczenie instrukcji:

MC - to kod instrukcji. Jezeli aktualny stan logiczny jest aktywny, to ustawiamy adres X jako

aktywny. Wigc kod pomiedzy MC a MCR ma status aktywny. W przeciwnym wypadku jezeli aktualny stan
logiczny jest nieaktywny, ustawiamy podany adres X jako nieaktywny. Wiec kod pomigdzy MC a MCR ma tutaj
status nieaktywny. Nalezy pamigtac, ze MC i MCR muszg by¢ uzywane parami i moga by¢ zagniezdzone do 8
razy.

(5) Polecenie resetowania sterowania gtdwnego

Format polecenia to: [MCR]

Znaczenie instrukcji: MCR to kod instrukc;ji, taki sam jak wprowadzenie do MC;

(6) Polecenie SET

Format polecenia to: [SET X]

Znaczenie instrukcji:

SET - to kod instrukcji, X - to adres rejestru docelowego, ustawiamy zawarto$¢ adresu rejestru X na 1;

(7) Polecenie resetowania

Format polecenia to: [RST X]
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Znaczenie instrukcji:

RST - to kod instrukcji, X - to adres rejestru docelowego, ustaw zawarto$¢ adresu rejestru B2 na 0;

(8) 16-bitowa wartos¢ bezwzgledna

Format polecenia: [ABSWoO X Y]

Znaczenie instrukcji:

ABSW - to kod instrukcji, O - to obszar rejestru wykonania instrukcji, X - to adres rejestru docelowego, Y - to
adres rejestru wynikowego. Bierzemy warto$¢ bezwzglgdng adresu rejestru X, a nastgpnie umieszczamy wynik w
rejestrze Y.

Uzytkownicy moga obstugiwaé obszar R i obszar P zgodnie z rzeczywistymi potrzebami. Szczegdly w ponizszej
tabeli:

Zawarto$¢ adresu rejestru R1 przyjmowana jest jako warto$¢
ABSWR R1 R2 R2=ABS(R1) i ) ) i
bezwzgledna, a wynik zapisywany jest w rejestrze R2

Zawarto$¢ adresu rejestru P1 przyjmowana jest jako wartosé¢
ABSWP Pl R2 R2=ABS(Po001) i ) ) i
bezwzgledna, a wynik zapisywany jest w rejestrze R2

(9) 32-bitowa warto$¢ bezwzgledna

Format polecenia: [ABSDo X Y]

Znaczenie instrukcji:

ABSD - to kod instrukcji, O - to obszar rejestru wykonania instrukcji, X - to adres rejestru docelowego, Y - to

adres rejestru wynikowego. Bierzemy warto$¢ bezwzglgdng adresu rejestru X, a nastgpnie umieszczamy wynik w

rejestrze Y.
| Repreventaciaslaani | Wymkoperaci [ vwe ]
Zawarto$¢ adresu rejestru R3 przyjmuje warto$¢ bezwzgledna, a
ABSDR RI1 R3 R4 R3=ABS(R2 R1) | wynik jest przechowywany w rejestrze R1, gdzie R4 przechowuje
starszy bit, a R3 przechowuje mlodszy bit;

Zawarto$¢ adresu rejestru P1 przyjmowana jest jako warto$é

R3 R2=ABS(P0002 ) i )

ABSDP P1 R2 Pa001) bezwzgledna, a wynik jest zapisywany w rejestrze R2, gdzie R3
0

przechowuje starszy bit, a R2 przechowuje mtodszy bit;

(10) Rozszerzenie polecenia

Format polecenia: [EXTo X Y]

Znaczenie instrukcji:

EXT - to kod instrukcji, O - to obszar rejestru wykonania instrukcji, X - to adres rejestru docelowego, Y - to

adres rejestru wynikowego. Rozszerz warto$¢ adresu rejestru X i zapisz wynik w rejestrze Y;
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Zawarto$¢ adresu rejestru R2 jest rozszerzana, a wynik jest
EXTR R1 R2 R3 R2=R1

zapisywany w adresie rejestru R1;

Zawarto$¢ adresu rejestru R2 jest rozszerzana, a wynik jest
EXTP P1 R2 R3 R3=P0001 . o

zapisywany w adresie rejestru P1;

(11) Polecenie bezczynnosci

Format polecenia to: [IDLE]

Znaczenie instrukcji:

IDLE - to kod instrukcji, program wykonuje pustg instrukcj¢;

(12) Instrukcja poréwnania

Instrukcje poréwnania sg podzielone na 16-bitowe i 32-bitowe. Jednoczesnie mozna je podzieli¢ na bity ze

znakiem i bez znaku w zaleznosci od typu danych. Szczegoty sa nastepujace:

a) 16-bitowa instrukcja porownania bez znaku

Format polecenia: [CMPWoo XY Z(n)]

Znaczenie instrukcji:

CMPW - to kod instrukcji, 0O - to obszar rejestru wykonania instrukcji, XY - to adres rejestru porownawczego, Z

- to adres rejestru wynikowego. Poréwnuje warto$¢ adresu rejestru X z adresem rejestru Y i zapisuje wynik w

rejestrze Z.

Wynikiem wyjéciowym jest:

Jezeli warto$¢ rejestru X jest mniejsza niz warto$¢ rejestru Y, to: Z(n)=1; Z(n+1)=0; Z(n+2)=0;

Z(n+2)=0;

Jezeli wartos¢ rejestru X jest wigksza niz wartos¢ rejestru Y, to: Z(n)=0; Z(n+1)=0;

Z(n+2)=1;

Jezeli warto$¢ rejestru X jest rOwna wartosci rejestru Y, to: Z(n)=0; Z(n+1)=1; Z(n+2)=0;

Z(n+2)=0;

Uzytkownicy moga obstugiwac obszar R, obszar P i dane bezposrednie zgodnie z rzeczywistymi potrzebami.

Szczegoty pokazano w ponizszej tabeli:
[ Reprosonaciaskiacni | owe ]
Warto$¢ rejestru R1 porownywana jest z wartoscig rejestru R2, a wynik przesytany jest do

rejestru BO-B3,

CMPWRR R1R2 B0

Bezposrednia warto$¢ 1 jest porOwnywana z wartoscia rejestru R2, a wynik przesytany do

rejestru BO-B3,

CMPWDR D1 R2 B0

CMPWPR P1 R2 B0 | Wartos$¢ rejestru P1 pordéwnywana jest z warto$cia rejestru R2, a wynik przesytany jest do
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rejestru B0-B3,

CMPWDP D1 P2 BO

Bezposrednia wartos$¢ 1 jest porownywana z wartos$cig rejestru P2, a wynik przesytany do

rejestru B0O-B3,

CMPWRP R1 P2 B0

Warto$¢ rejestru R1 porownywana jest z wartoscig rejestru P2, a wynik przesytany jest do

rejestru B0-B3,

CMPWPP P1 P2 B0

Warto$¢ rejestru P1 porownywana jest z wartoscig rejestru P2, a wynik przesytany jest do

rejestru B0O-B3,

b) 16-bitowa instrukcja poréwnania z znakiem

Format polecenia: [CMPWSoo XY Z(n)]

Znaczenie instrukcji: CMPWS - to kod instrukcji, 0O - to obszar rejestru wykonania instrukcji, XY - to adres

rejestru porownania, Z - to adres rejestru wynikowego. Porownujemy warto$¢ adresu rejestru X z adresem

rejestru Y 1 zapisujemy wynik w rejestrze Z.

Wynikiem wyj$ciowym jest:

Jezeli warto$¢ rejestru X jest mniejsza niz warto$é rejestru Y, to Z(n)=1; Z(n+1)=0; Z(n+2)=0;

Z(n+2)=0;

Jezeli warto$¢ rejestru X jest wicksza niz wartos$¢ rejestru Y, to Z(n)=0; Z(n+1)=0;

Z(n+2)=1;

Jezeli warto$¢ rejestru X jest rOwna wartosci rejestru Y, to Z(n)=0; Z(n+1)=1; Z(n+2)=0;

Z(n+2)=0;

Uzytkownicy moga obstugiwac obszar R, obszar P i dane bezposrednie zgodnie z rzeczywistymi potrzebami.

Szczegoty pokazano w ponizszej tabeli:

CMPWSRR R1R2 B0

Warto$¢ rejestru R1 porownywana jest z wartoscig rejestru R2, a wynik przesylany jest do

rejestru BO-B3,

CMPWSDR D1 R2 BO

Bezposrednia wartos¢ 1 jest porownywana z wartoscig rejestru R2, a wynik przesytany do

rejestru BO-B3,

CMPWSPR P1 R2 B0

Warto$¢ rejestru P1 porownywana jest z wartoscia rejestru R2, a wynik przesylany jest do

rejestru BO-B3,

CMPWSDP DI P2 BO

Bezposrednia wartos$c¢ 1 jest porownywana z wartoscia rejestru P2, a wynik przesytany do

rejestru BO-B3,

CMPWSRP R1 P2 B0

Warto$¢ rejestru R1 porownywana jest z wartosciag rejestru P2, a wynik przesytany jest do

rejestru B0-B3,

274




Seria SD20-G

Warto$¢ rejestru P1 porownywana jest z wartoscig rejestru P2, a wynik przesytany jest do
CMPWSPP P1P2BO | ! P ] arej ynik przesylany j
rejestru B0-B3,

¢) 32-bitowa instrukcja poréwnania bez znaku

Format polecenia: [CMPDoo XY Z(n)]

Znaczenie instrukcji: CMPD - to kod instrukcji, 00 - to obszar rejestru wykonania instrukcji, XY - to adres
rejestru porownawczego, Z - to adres rejestru wynikowego. Poréwnujemy warto$¢ adresu rejestru X z adresem
rejestru Y i zapisujemy wynik w rejestrze Z.

Wynikiem wyjéciowym jest:

Jezeli wartos¢ rejestru X jest mniejsza niz warto$¢ rejestru Y, to Z(n)=1; Z(n+1)=0; Z(n+2)=0;

Z(n+2)=0;

Jezeli wartos¢ rejestru X jest wigksza niz wartos¢ rejestru Y, to Z(n)=0; Z(n+1)=0;

Z(n+2)=1;

Jezeli wartos¢ rejestru X jest rOwna wartosci rejestru Y, to Z(n)=0; Z(n+1)=1; Z(n+2)=0;

Z(n+2)=0;

Uzytkownicy moga obstugiwaé obszar R, obszar P i dane bezposrednie zgodnie z rzeczywistymi potrzebami.
Szczegoty pokazano w ponizszej tabeli:

Wartos¢ rejestru R1 poréwnywana jest z warto$cia rejestru R2, a wynik przesytany jest do
CMPDRR R1R2BO | ! porownywana arej ynik przesylany j
rejestru BO-B3,

Bezposrednia wartos$¢ 1 jest porownywana z warto$cia rejestru R2, a wynik przesytany do
CMPDDR DIR2BO| . " Jestp yw are] wynik przesytany
rejestru BO-B3,

Warto$¢ rejestru P1 poréwnywana jest z warto$cia rejestru R2, a wynik przesytany jest do
CMPDPR PIR2BO | ! porownywana) g rej ynik przesylany j
rejestru BO-B3,

Bezposrednia wartos$¢ 1 jest porownywana z wartoscig rejestru P2, a wynik przesytany do
CMPDDP DI P2BO | " Jestp yw are] ynik przesytany
rejestru BO-B3,

Wartos$¢ rejestru R1 porownywana jest z warto$cia rejestru P2, a wynik przesytany jest do
CMPDRP R1P2BO | ! porownywana) arej ynik przesylany j
rejestru BO-B3,

Warto$¢ rejestru P1 poréwnywana jest z wartoscia rejestru P2, a wynik przesytany jest do
CMPDPP P1P2B0 | ! porownywana) ar¢j ynik przesylany j
rejestru BO-B3,

d) 32-bitowa podpisana instrukcja poréwnania
Format polecenia: [CMPDSco XY Z(n)]

Znaczenie instrukcji: CMPDS - to kod instrukcji, 0o - to obszar rejestru wykonania instrukcji, XY - to adres
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rejestru porownawczego, Z - to adres rejestru wynikowego pordwnaj wartos¢ adresu rejestru X z adresem

rejestru Y i zapisz wynik w rejestrze Z;

Wynikiem wyjéciowym jest:

Jezeli wartos¢ rejestru X jest mniejsza niz warto$¢ rejestru Y, to Z(n)=1; Z(n+1)=0; Z(n+2)=0;

Z(n+2)=0;

Jezeli wartos¢ rejestru X jest wigksza niz wartos¢ rejestru Y, to Z(n)=0; Z(n+1)=0;

Z(n+2)=1;

Jezeli wartos¢ rejestru X jest rOwna wartosci rejestru Y, to Z(n)=0; Z(n+1)=1; Z(n+2)=0;

Z(n+2)=0;

Uzytkownicy moga obstugiwac obszar R, obszar P i dane bezposrednie zgodnie z rzeczywistymi potrzebami.

Szczegoty pokazano w ponizszej tabeli:

CMPDSRR R1R2 B0

Warto$¢ rejestru R1 porownywana jest z wartoscig rejestru R2, a wynik przesytany jest do

rejestru B0-B3,

CMPDSDR D1 R2 B0

Bezposrednia warto$¢ 1 jest porownywana z warto$cig rejestru R2, a wynik przesytany do

rejestru B0-B3,

CMPDSPR P1 R2 B0

Warto$¢ rejestru P1 poréwnywana jest z warto$cig rejestru R2, a wynik przesytany jest do

rejestru B0-B3,

CMPDSDP D1 P2 BO

Bezposrednia wartos¢ 1 jest porownywana z warto$cig rejestru P2, a wynik przesytany do

rejestru B0-B3,

CMPDSRP R1 P2 B0

Wartos¢ rejestru R1 porownywana jest z wartoscia rejestru P2, a wynik przesylany jest do
rejestru B0-B3,

CMPDSPP P1 P2 BO

Wartos¢ rejestru P1 porownywana jest z wartoscia rejestru P2, a wynik przesytany jest do
rejestru B0-B3,

6.8.4 Parametry wewnetrznego PLC

Start funkcji PLC
Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt
PLL170 0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: nieaktywna
1. aktywna
Adres startowy PLC
PL172 Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna | Efekt
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0~2000 brak 0 | Skutek natychmiasiowy
Reset PLC
Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt
PLL174 0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: Nie resetuj funkcji PLC;
1: Resetuj funkcje PLC;
Konfiguracja timera o niskiej predkosci 1
Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak 00 Skutek natychmiastowy
d L]
X Tryb timera
P L 1 3 0 L 0 Osiggnij ustawiong warto$¢ i utrzymuj

-

Osiggnij ustawiong warto$c¢ i kontynuje liczenie

Y Zrédio zliczania
0 10ms
1 100ms
2 Pamie¢ PLC B448
Konfiguracja timera o niskiej predkosci 2
Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak 00 Skutek natychmiastowy
diid
X Tryb timera
PLI 3 1 0 Osiggnij ustawiong warto$c¢ i utrzymuj
1

‘ Osiggnij ustawiong warto$¢ i kontynuje liczenie

Y Zrédfo zliczania
0 10ms
1 100ms
2 Pamie¢ PLC B449
Konfiguracja timera o niskiej predkosci 3
Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak 00 Skutek natychmiastowy
diJC]
X Tryb timera
P L 1 32 0 Osiggnij ustawiong warto$c i utrzymuj

-

Osiggnij ustawiong warto$c¢ i kontynuje liczenie

Y Zrédfo zliczania
0 10ms

1 100ms

2 Pamie¢ PLC B450

277



Seria SD20-G

Konfiguracja timera o niskiej predkosci 4

Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak 00 Skutek natychmiastowy
d L]
X Tryb timera
P L 1 3 3 L 0 Osiggnij ustawiong warto$c¢ i utrzymuj
1 | Osiggnij ustawiong warto$c i kontynuje liczenie
Y Zrédfo zliczania
0 10ms
1 100ms
2 Pamie¢ PLC B451
Ustawiona wartosS¢ timera o niskiej predkosci 1
PLL140 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Ustawiona wartos¢ timera o niskiej predkosci 2
PL142 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Ustawiona wartos¢ timera o niskiej predkosci 3
PL144 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Ustawiona wartos¢ timera o niskiej predkosci 4
PLL146 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Aktualna wartosé timera o niskiej predkosci 1
PL150 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak — Skutek natychmiastowy
Aktualna wartos¢ timera o niskiej predkosci 2
PLL152 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak — —
Aktualna wartos¢ timera o niskiej predkosci 3
PL154 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak — —

Aktualna wartosé timera o niskiej predkosci 4
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Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
PL156
-2147483647~+2147483647 brak — —
Ustawienie szybkiego timera 1
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak 00 Skutek natychmiastowy
d L]0
PL 1 60 X Tryb timera
0 Osiggnij ustawiong warto$¢ i utrzymuj
1 | Osiggnij ustawiong warto$c¢ i kontynuje liczenie
Y Zrédfo zliczania
0 0,1ms
1 Pamig¢ PLC B432
Ustawiona wartos¢ szybkiego zegara 1
PL161 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Aktualna wartosé szybkiego timera 1
PLL163 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak — Skutek natychmiastowy
Ustawienie szybkiego timera 2
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak 00 Skutek natychmiastowy
d 01 O
PL 1 65 X Tryb timera
0 Osiggnij ustawiong warto$c¢ i utrzymuj
1 | Osiggnij ustawiong warto$c¢ i kontynuje liczenie
Y Zrédfo zliczania
0 0,1ms
1 Pamie¢ PLC B436
Ustawiona wartos¢ szybkiego zegara 2
PLL166 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Aktualna wartosé szybkiego timera 2
PL168 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647 brak — —
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6.8.5 Przyklad uzytkowania i stosowania wbudowanego sterownika PLC

Aby zaspokoi¢ potrzeby uzytkownika, wbudowany sterownik PLC SD20 mozna konfigurowac¢ za posrednictwem

oprogramowania producenta ktore znajdziemy na stronie www.hfinverter.com . Nalezy pobra¢ oprogramowanie

EuraDV, zainstalowaé, otworzy¢ zainstalowany program i wybra¢ w nowym projekcie wlasciwa rodzing

urzadzen (S20-G). Nastgpnie wyswietli¢ ponizszy interfejs:

£ ParkerDV — 123 - (Bl PLC 2
Project(P) Setting(S) View(V) Common Function(©) Tool(T) Help(H) -a%

EREN&Gs B V=® EOOS

Project Management Window x| E.: E KA &'
B3 FL20.0

™ Common Function

Oscilloscope

= Parameter management

1B Gain adjustment

&-gh Device State

System state

=53 Mode Configuration

(@ Position loop cenfiguration

) Speed loap configuration

(@ Torque loop configuration
X Fault & Protection

@ 10 terminals

10 terminal configuration
+-{Z) Motion Control

A Multistage speed

() Muttistage position

& Hiome et

2 Electronic cam

O Full closed-loop

£} Gantry synchron

2/ Fixed length interrupt
#q Built-in PLC

D High-speed counter

88 Auxiliary function

Ty Jogging function

2= Motor parameter setting

" Built-in PLC | b

rys. 6.8.1 Interfejs po wybraniu zakladki Built-in PLC
Kliknij wbudowany PLC (buily-in PLC), zostanie wy$wietlony interfejs programowania PLC.
Na pasku menu znajdz [setting] kliknij zakladke i odnajdz w niej [ communication setting] ktore klikamy.

Woéwczas pojawi si¢ okno dialogowe:
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Communication Setting

Dewice Address: 1 -

COM parameter

COM port: COmL - Trans., mode: ASCIT v
Baud rate: 19200 w  Data bit: T v
Stop bit: 1 ¥  Odd-Even: Ho parity =

Dewice Check

Auto Link

OK Cancel

rys. 6.8.2 Okno ustawien komunikacji

Po zakonczeniu programowania uzytkownik moze skompilowac program. Jesli program jest poprawny, pojawi

si¢ ponizsze okno:

300001 16000300 1E
300300000030
J0QS000B0 1DDDIDE
00800005101

301001 300 15E000 ¢
A0 I0O0F0EE

L&

REEL

BOVYDE D3 E30
LD BAE

FLS Bd6d BI6S
LT B4 66

THRDP FI60 D1
JINF R0

rys. 6.8.3 Poprawny program

Jesli program nie jest poprawny, pojawi si¢ nastepujace okno.
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EEEL L L
NOYWDE I3 FE30
1D M8 o
FL2 Bam-Baod | Remind S
Ma i :
SHL¥? FP113 D]

JURF B30
-0- Parameter emor in 4 linesadd compile after modification!

[ ox

rys. 6.8.4 Program z bledem

Nacisnij [OK] , uzytkownik moze wowczas poprawi¢ wiersz bledu.

EEL s
IMOVWDE D3 R30
2LD B4&
JPLS Bd6qd Bdab
4add
5LD Bda&5

GSHLWF F113 DI
TITUME E30

rys. 6.8.5 Interfejs kompilacji
Po zakonczeniu programowania uzytkownik moze wgra¢ program do serwo napgdu za pomocg przycisku
polecenia [download] . Pojawi si¢ okno pobierania, uzytkownik moze nacisngé przycisk ,,start”.
Uwaga: obecne oprogramowanie nie obstuguje jezyka schematéw drabinkowych, obstuguje tylko jezyk listy
instrukc;ji.

6.8.5.1 Przyklady zastosowania
Przyktady aplikacji ilustruja programowanie typowych instrukcji:
Przypadek 1: 16-bitowa instrukcja dodawania
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MOVWDR D3 R100 ##Ustawienie punktu poczatkowego programu;

ADDWDP D1000 P113 R29 ##Wartos¢ Pol113 dodana do bezposredniego operandu 1000, wynik wystany do
rejestru R29

MOVWRP R29 P114 ##Wynik R29 wystany do Po114, mozna wygodnie to sprawdzic;

JUMP R100  ##Powrét do pierwszego wiersza, utrzymywanie programu w stanie uruchomionym;

Przypadek 2: 16-bitowa instrukcja odejmowania

MOVWDR D3 R100  ##Ustawienie punktu poczatkowego programu;

SUBWDP D1000 P113 R29  ##0d bezposredniego operandu 1000 odejmujemy wartos¢ Po113,
wynik wystany do rejestru R29

MOVWRPR29 P114  ##Wynik R29 wyslany do Po114, mozna wygodnie to

sprawdzic;

JUMPR100 ##Powrdt do pierwszego wiersza, utrzymywanie programu w stanie uruchomionym;

Przypadek 3: 16-bitowa instrukcja mnozenia

MOVWDR D3 R100 ##Ustawienie punktu poczatkowego programu;

MULWDP D100 P113 R29  ##Mnozymy bezposrednia wartos¢ 100 przez warto$¢ Po113, wynik
wystany do rejestrow R29 1 R30;

##R30 przechowuje wysoki bit, R29 przechowuje niski bit;

MOVWRP R29 P114 ##Wynik R29 wystany do Po114, mozna wygodnie to

sprawdzi¢;

JUMPRI100  ##Powrét do pierwszego wiersza, utrzymywanie programu w stanie uruchomionym;

Przypadek 4: 16-bitowa instrukcja dzielenia

MOVWDR D3 R100 ##Ustawienie punktu poczatkowego programu;

DIVWDP D100 P113 R29  ##Dzielimy bezposrednia wartos¢ 100 przez wartos¢ Po113, wynik
wysytamy do obszaru R29 i R39, w R30 przechowujemy reszte;

MOVWRP R29 P114 ##Wynik R29 wystany do Po114, mozna wygodnie to sprawdzi¢;

MOVWRP R30 P115 ##Reszte z R30 wystany do Po115, mozna wygodnie to

sprawdzic;

JUMPRI100  ##Powrét do pierwszego wiersza, utrzymywanie programu w stanie uruchomionym;

Przypadek 5: Logiczna instrukcja OR
MOVWDR D3 R100 ##Ustawienie punktu poczatkowego programu;
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LD B48 ##Ocena statusu DI1;
OR B49 ## Instrukcja ,,OR” dla DI1 i DI2;
OUT B64 ##Wysylamy wynik do DO1;

JUMP R100  ##Powrét do pierwszego wiersza, utrzymywanie programu w stanie uruchomionym,;

Przypadek 6: Logiczna instrukcja AND

MOVWDR D3 R100 ##Ustawienie punktu poczatkowego programu;

LD B48 ##Ocena statusu DI1;

AND B49 ## Instrukcja ,,OR” dla DI1 i DI2;

OUT B64 ##Wysylamy wynik do DO1;

JUMP R100 ##Powrodt do pierwszego wiersza, utrzymywanie programu w stanie uruchomionym;

Przypadek 7: Blok logiczny i instrukcja

MOVWDR D3 R100 ##Ustawienie punktu poczatkowego programu;

LD B48  ##Ocena statusu DI1;

MC B464  ##Jezeli DI1 wynosi 1, ustaw B464 jako aktywny i wykonaj program migdzy MC i
MCR w tym samym czasie

LD B49  ##Ocena statusu DI2;

LD B50  ##Ocena statusu DI3;

LD B51 ##Ocena statusu DI4;

ANB ## Instrukcja ,,AND” powyzej;

OUT B64  ##Wysylamy wynik do DOI;

MCR  ##

JUMPR100 ##Powrdt do pierwszego wiersza, utrzymywanie programu w stanie uruchomionym;

Przypadek 8: Przyklad instrukcji sterowania programem

MOVWDR D3 R30 ##Ustawienie punktu poczatkowego programu;

LD B48 ##Ocena statusu DI1;

MC B464 ##Jezeli DI1 wynosi 1, ustaw B464 jako aktywny i wykonaj program mi¢dzy MC i
MCR w tym samym czasie

LD B49 ##Ocena statusu DI2;

MPS  ##Aktualny stan logiczny wrzucony do stosu

LD B51 ##Ocena statusu DI4;

ANB ## Instrukcja ,,AND” dla powyzszego stanu logicznego LD
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OUT B64 ##Wysytamy wynik do DO1;

MCR ##Reset glownego programu sterujacego

MRD ##Odczyt logiki stosu

OUT B65 ##Stosuj wyjscia logiczne do DO2

MPP  ##Wyskakujaca logika stosu

INV  ##Logika odwracania pradu

OUT B66 ##Wyjscie logiki pradu do DO3

JUMP R30 ##Skok do adresu R30, program kontynuuje wykonywanie

6.8.6 Wbudowana obsluga komunikacji z PLC

6.8.6.1 Adresy MODBUS dla PLC

Adresy MODBUSowe obszaru PL zaczynaja si¢ od 1000. W przypadku wbudowanego adresu PLC patrz
ponizsza tabela:

Tabela 1: Adresy MODBUS wbudowanego obszaru PLC

Adresy Znaczenie Zakres Uwagi
1170 Start PLC 0~1
1172 Adres startowy PLC 0~2000
1174 Reset PLC 0~1

6.8.6.2 Wbudowana funkcja DEBUGowania PLC

Tabela 2: Adresy MODBUSowe i odpowiadajace im znaczenia

Adresy Znaczenie Zakres Uwagi
10000 Tryb debugowania WR
10001 Pojedynczy krok WR
10002 Biegnij do punktu przerwania WR
10003 Adres punktu przerwania WR

1175 Aktualny adres RO
10100 ~ 10355 Dane RO ~ R255 WR
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Tabela 3: Funkcje trybu DEBUGowania

) Tryb Pojedynczy | Biegnij do punktu | Adres punktu

Alea debugowania krok przerwania przerwania
Uruchom do adresu punktu przerwania N, a nastgpnie
wejdz w tryb jednoetapowy ! 0 : N
W trybie jednoetapowym wykonaj instrukcj¢ w jednym
kroku, a wykonanie jednoetapowe zostanie 1 1 0 N
automatycznie wyczyszczone
Wstrzymaj przy biezacym poleceniu 1 0 0 N
Normalnie dziatajacy program 0 0 0 N

VII. Regulacja

7.1 Informacje ogélne

Sterownik serwo powinien cechowac si¢ szybka reakcja i doktadno$cia w realizacji polecen zadawanych przez

komputer glowny/PLC lub jego wewnetrznych ustawien. Aby spehi¢ ten wymog, wzmocnienie

serwomechanizmu musi by¢ odpowiednio dostosowane.

Ogo6lny przebieg regulacji wzmocnienia pokazano na ponizszym rysunku:
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Identyfikacja
------------------------------ bezwtadnosci w
trybie offline lub online

Identyfikacja
bezwtadnosci
Okreslenie
sztywnosci

Wibracje

~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~ Regulacja sztywnosci

Przeprowadzenie
uruchomienia
testowego napedu

Informacje na temat funkcji
filtra ograniczajgcego
Znajdujg sie w rozdziale 7.5

2]
TAK przetwt)f'yz_e\m
<L spetnia
potizeby?”

Reczna regulacja
777777777777777777777777777777 wzmocnienia patrz
rozdziat 7.4.3

Rys. 7.1.1 Wykres przeplywu regulacji wzmocnienia
Uwagi:
® Przed dokonaniem regulacji wzmocnienia zaleca si¢ wykona¢ probe biegu probnego, aby upewnic sig, ze silnik
dziata poprawnie;
e Wzmocnienie serwomechanizmu jest regulowane poprzez kombinacj¢ wielu parametréw i zaleznosci
pomigdzy nimi (pgtla potozenia, petla predkosci, filtr, moment obciazenia wspotczynnika bezwladnosci
itp.)
e Ustawienie wzmocnienia serwa musi uwzglednia¢ rownowage miedzy réznymi parametrami poniewaz

wplywaja na siebie wzajemnie;

7.2 Rozpoznawanie bezwladnosci

Po podtaczeniu silnika do osprzetu mechanicznego lub zamontowaniu silnika w symulatorze obcigzenia, serwo
naped musi ,,nauczy¢ si¢” aktualnego momentu bezwladnos$ci obcigzenia przed przejsciem do normalnej pracy.
Uzytkownik moze tutaj dostosowac odpowiedzialne parametry, tak aby system serwo prawidtowo dziatat pod

wplywem oddziatywania momentu bezwtadnosci.

Stosunek bezwladnosci obciazenia = calkowity moment bezwladnosci obciaZenia mechanicznego / moment

bezwladnosci samego silnika
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Wspblczynnik bezwtadnosci obcigzenia jest waznym parametrem systemu serwo. Prawidtowe ustawienie
wspotczynnika bezwladnosci obcigzenia pomaga w szybkim zakonczeniu procesu debugowanie (usuwania
btedéw w pracy). Stosunek bezwladnos$ci obcigzenia mozna ustawié recznie lub automatycznie za pomocg
funkcji identyfikacji bezwladnosci serwo napedu.

W serwo napedzie sg do dyspozycji dwie metody okreslania bezwtadnosci:

1) okreslenie bezwladnosci offline

Uzyj odpowiedniej funkcji okreslenia momentu bezwtadnosci w Po00S , aby zrealizowaé rozpoznawanie
bezwtadnosci za pomoca przyciskow serwo napedu;

2) okres$lenie bezwladnosci online

Rozpoznawanie bezwtadnosci online oznacza, ze serwo naped automatycznie rozpoznaje aktualng bezwtadnosc
obcigzenia w zalezno$ci od stanu obcigzenia i po rozpoznaniu zapisuje warto$¢ momentu bezwladnosci w

Po013.

A\

1. Jesli rzeczywisty wspolczynnik bezwladnosci obciazenia jest duzy, a wzmocnienie przemiennika jest
male, spowoduje to powolny ruch silnika i brak spelnienia warunkéw ruchu silnika. W takim przypadku
nalezy zwiekszy¢ sztywnos$¢ w kodzie Po010 i ponownie uruchomi¢ funkcje uczenia si¢

bezwladnosci.

2. Jezeli podczas procesu uczenia si¢ bezwladnosci wystepuja wibracje, nalezy natychmiast przerwa¢é

proces uczenia sie bezwladno$ci i zmniejszy¢ wzmocnienie.
7.2.1 Okreslenie bezwladnosci offline

Nalezy dla identyfikacji momentu bezwtadnos$ci wybraé projekt identyfikacji bezwtadnosci offline. Serwo naped
uzyje silnika do napedzenia obcigzenia zgodnie z ustawiong krzywa do przodu i do tytu.

To postuzy do obliczenia stosunku momentu bezwladnosci obciazenia i pozwoli okresli¢ moment bezwladnosci
obcigzenia.

Przed uruchomieniem rozpoznawania bezwtadnosci offline najpierw potwierdz nastgpujace elementy:

1) Dla ruchomego skoku silnika musimy spelni¢ okreslone wymagania.

Przed wykonaniem identyfikacji bezwladnosci w trybie offline, musimy si¢ upewnij, Ze zostat na maszynie
zainstalowany wylacznik krancowy i silnik ma mozliwos$¢ ruchomego skoku o wigcej niz 1

obrét do przodu i tyhu, co jest niezbedne do wykonania procesu identyfikacji bezwltadnosci. Przekroczenie
dostepnej drogi moze spowodowac kolizj¢. Nalezy sprawdzi¢, czy dostepny skok roboczy z biezacej pozycji

zatrzymania silnika jest wigkszy niz ustawiona warto$¢ w Po015. W przeciwnym razie
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nalezy go odpowiednio zmodyfikowac.

2) Wartos$¢ szacowanego wspélczynnika bezwladnosci obciazenia Po013.

a) Nalezy w Po013 ustawi¢ poczatkowo wigksza warto$¢ poczatkows. Producent sugeruje aby poczatkowa
warto$¢ domyslna wynosita 200 i nalezy jg stopniowo zwigkszaé, az warto$¢ wyswietlana na panelu zostanie
zaktualizowana podczas procesu identyfikacji.

b) Nalezy odpowiednio ustawi¢ poziom sztywnosci napedu.

Ustawiamy odpowiedni poziom sztywnosci (Po010), aby zoptymalizowa¢ sztywno$¢ napedu i spetnié
wymagania rozpoznawania bezwladnosci.

Ogodlny proces dziatania rozpoznawania bezwtadnosci offline wyglada nast¢pujaco:

Zielona dioda
“““““““““““““““““““““““ Swieci dla
aktywnego serwo

Serwo
aktywne

Po013=200

Aktualny stosunek
bezwtadnosci

Identyfikacja
prawo/lewo

Odpowiednio
zwigkszy¢ Po013

Nacisnij
klawisz afw

NIE

lTAK

. Badany wspofczynnik
Koniec bezwiladnosci zapisany
do Po013

rys. 7.2.1 Schemat blokowy ustawiania momentu bezwladnos$ci w trybie offline

Powiazane kody funkcji:
1) Zakres ruchu (liczba impulsoéw) dla okreslenia momentu bezwtadnosci oftline
Nastawa
Nazwa sygnatu Parametr | Zakres ustawien Znaczenie funkcji
fabryczna
Zakres ruchu dla funkcji Orientacyjna wartosé, jednego rozpoznanie
Po015 200~2147483647 —
okreslenia moment zakonczone w ustawionym zakresie liczby
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bezwladnosci offline | | | impulsow

2) Wybor trybu rozpoznawania bezwtadnosci

Wybor trybu rozpoznawania bezwtadnosci | speed| position] rorquéd

Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna Efekt

0: wylgczona funkcja okreslania momentu
bezwladnosci;

1: wlgczona funkcja okreslania momentu

bezwtadnosci w trybie offline, prawo/lewo w Skutek
Po008 . , i
ograniczonym zakresie ruchu, natychmiastowy,
i brak 0
2: wiqczona funkcja okreslania momentu utracone po
bezwtadnosci w trybie offline, wylqczeniu zasilania
Jjednokierunkowym;

3: Automatyczne okreslanie bezwitadnosci w

trybie online

Opis:

(1) Po008=0: Wylaczenie funkcji okreslania momentu bezwtadnos$ci.

(2) Po008=1: Okreslanie momentu prawo/lewo w trybie offline, odpowiednie dla nap¢du o ograniczonym
zakresie ruchu.

(3) Po008=2: Silnik obraca si¢ w jednym kierunku podczas okre$lania bezwladnos$ci w trybie offline, co jest
odpowiednie dla napedu, ktdrego nie mozna cofhaé.

(4) Po008=3: Automatyczne rozpoznanie bezwtadnosci w trybie on-line. W tym trybie nap¢d zawsze utrzymuje
stan automatycznego okre$lania momentu online. Kiedy naped jest w trybie pracy impulsowej, w tym czasie

wys$wietlana jest aktualna warto§¢ momentu bezwladnosci, a nie jest wyswietlany komunikat ,,JOG”.

3) Czas przerwy pomiedzy krokami dla rozpoznania bezwladnos$ci w trybie offline

Czas przerwy pomiedzy krokami dla rozpoznania bezwladnosci w trybie offline  |speed| |position] [torqud

Po009 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~2000 ms 100 Skutek natychmiastowy
4) Czasy przyspieszania i zwalniania silnika podczas okreslania momentu bezwtadnos$ci w trybie offline
Czasy przyspieszania i zwalniania [speed| [positior] [torqud
Po014 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
200~5000 ms 1000 Skutek natychmiastowy
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5) Pierwszy moment bezwladnosci

Po013

I'¥ moment bezwtadnosci

lspeed | position ltorqud

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna

Efekt

1~30000 0.01 200

Skutek natychmiastowy

6) Drugi moment bezwladnosci

Po030

2¢ moment bezwladnosci

lspeed| |position| |torque|

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna

Efekt

1~30000 0.01 100

Skutek natychmiastowy

Uwaga: Bezwladno$¢ samo uczenia jest zapisana w Po013, a warto$¢ w Po030 nalezy ustawié recznie.

7) Tryb przetaczania bezwladnos$ci

Po031

Tryb przelgczania bezwladnosci

|speed position torqueI

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa
i Efekt
fabryczna

0: Bezwitadnosé¢ wybrana dla pierwszego momentu
bezwladnosci

1:Moment powigzany z hamulcem. Pierwszy moment
bezwladnosci jest wybierany,kiedy hamulec jest otwarty.
Drugi moment bezwtadnosci jest wybierany, kiedy hamulec
Jjest zablokowany,

2: Moment powigzany z zaciskiem (42). Drugi moment
bezwladnosci jest wybierany, kiedy zacisk jest aktywny.
Pierwszy moment bezwiadnosci jest wybierany, kiedy zacisk

Jest nieaktywny.

brak

Skutek

natychmiastowy

Uwaga: Funkcja okreslenia momentu bezwladnos$ci mierzy tylko stosunek bezwladnosci, ale nie

odpowiada za parametry pozycji. Dlatego nalezy okresli¢ sztywnos$¢ ukladu po zakonczeniu rozpoznania

momentu bezwladno$ci.

7.2.2 Okreslenie bezwladnosci online

Automatyczne rozpoznawanie bezwladnosci online:

Kiedy w Po008 wybierzemy 3, wchodzimy w automatyczne okreslanie momentu bezwtadnosci w trybie online.

Serwo naped automatycznie rozpoznaje aktualng bezwladnos$¢é w zaleznosci od stanu

obcigzenia.

Uwaga: Ponizej opisano warunki automatycznego okre$lania bezwtadnos$ci w trybie online
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m Maksymalna predko$¢ podczas ruchu serwomotoru jest wicksza niz 200 obr./min
m Przyspieszenie i spowolnienie serwomotoru jest wigksze niz 3000 obr/min/s

m Sztywnos$¢ obciazenia maszyny nie jest tatwa do wytworzenia drgan o matej
amplitudzie

m Bezwladno$¢ obciazenia zmienia si¢ powoli

m Na maszynie mamy matly luz mechaniczny podczas ruchu

Serwo
dezaktywacja

Ustaw Po008=3

Serwo
aktywacja

PC/PLC steruje
Silnik pracuje

Obliczanie wspdfczynnik
lbezwfadnosci w
lczasie rzeczywistym

rys. 7.2.2 Schemat blokowy ustawiania momentu bezwladnosci w trybie online

7.3 Regulacja wzmocnienia

7.3.1 Przeglad

Aby zoptymalizowac czas reakcji napedu serwo, konieczne jest wyregulowanie wzmocnienia ustawianego w
serwo nap¢dzie. Wzmocnienie serwomechanizmu wymaga ustawienia wielu kombinacji parametrow, ktore beda

na siebie oddzialywaé. Dlatego regulacja wzmocnienia serwomechanizmu musi uwzglgdniaé relacje jakie sg
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pomiedzy kazdym z parametrow.

W maszynach o wysokiej sztywnosci przy normalnych warunkach pracy mozna poprawi¢ wydajnos¢ reakcji
poprzez zwigkszenie wzmocnienia serwa. Jednak w przypadku maszyn o matej sztywnosci, kiedy zwigkszymy
wzmocnienie serwomechanizmu, moga wystapi¢ wibracje. Wowczas nie mozemy poprawic reakcji wydajnosci.
Dlatego aplikacje wymagajace szybkiej odpowiedzi muszg si¢ cechowaé duza sztywnosciag maszyny, aby
unikna¢ rezonansu mechanicznego.

Wybdr pozycji lub czgstotliwosci odpowiedzi predkosci musi by¢ okreslony przez sztywno$¢ maszyny i jej
zastosowanie. Ogolnie rzecz biorac, maszyny pozycjonujace o wysokiej czgstotliwosci pracy lub maszyny
wymagajace bardzo precyzyjnego przetwarzania wymagaja wyzszej szybkosci odpowiedzi, ale wowczas jest
wigksze prawdopodobienstwo powstania rezonansu mechanicznego. Kiedy dopuszczalna szybko$é/czestotliwosc
odpowiedzi maszyny jest nieznana, ustawienie wzmocnienia mozna stopniowo zwicksza¢ w celu
przyspieszenia szybkosci odpowiedzi, az do punktu wystapienia rezonansu. Nastepnie nieznacznie obnizamy
warto$¢ ustawionego wzmocnienia.

Zasady regulacji wzmocnienia s nast¢pujace:

- sztywnos$¢ serwomechanizmu odnosi si¢ do zdolnosci wirnika silnika do przeciwstawiania si¢ bezwtadnosci
obcigzenia. Oznacza to zdolno$¢ samohamownosci wirnika silnika. Im wigksza sztywno$¢ serwomechanizmu,
tym wigksze wzmocnienie pgtli predkosci i tym wigksza szybkos¢ reakcji

systemu.

- sztywno$¢ serwomechanizmu musi by¢ ustawiana w potaczeniu ze wspotczynnikiem momentu bezwtadnosci
obcigzenia. Im wigkszy wspotczynnik momentu bezwtadnosci obciazenia mechanicznego, tym nizszy poziom
sztywnosci serwomechanizmu.

- kiedy sztywnos¢ serwomechanizmu w stosunku do momentu bezwladnosci jest zbyt duza, silnik bedzie
wpadal w oscylacje samowzbudne o wysokiej czgstotliwosci. Zbyt mata warto$¢ spowoduje ze silnik bedzie
reagowat leniwie, a osiagniecie zadanej pozycji zajmie duzo czasu.

- serwo system sktlada si¢ z trzech petli sterowania: petli potozenia, petli predkosci i petli pradowej Podstawowy

schemat blokowy sterowania jest pokazany ponize;j:
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Moment posuwu
do przodu

+
petli predkosci
+ -
Aktualna
Stala czasowa zwrotna
calkowania petli
predkosci

Predkos¢
do przodu

lejsciowe
polecenie pozycji

petli pozycji

Sterowanie
petla pradowa

Informacja
zwrotna o
pozygji

Filtrowanie
Sprzezenia
wrothego

Obliczanie
predkosci

Enkoder

rys. 7.3.1 Wewnetrzny schemat blokowy sterowania serwo napedu

Petla wewngtrzna wymaga wysokiego stopnia dostosowania i system moze nie by¢ stabilny, jesli nie bedzie
przestrzegali nast¢gpujacych zasad:
- domyslna petla pradowa zapewnia okre$lony czas reakcji, ktory nie wymaga regulacji,

- regulacji wymagaja: wzmocnienie petli pozycji, wzmocnienie petli predkosci 1 inne wzmocnienia pomocnicze
7.3.2 Automatyczna regulacja wzmocnienia

Automatyczna regulacja wzmocnienia oznacza, ze w przypadku stalej nastawy funkcji sztywnosci (Po010) serwo
naped automatycznie wygeneruje zestaw dopasowanych parametréw wzmocnienia, aby spetnié

zadane parametry szybkosci i stabilnoSci.

AN

prawidlowy wspotczynnik bezwladnosci obcigzenia!l

Przed uzyciem funkcji automatycznej regulacji wzmocnienia nalezy upewnic si¢, ze okreslono

Powiazany parametr:

Okreslenie sztywnosci | speed| positior] rorquéd
Po010 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30 brak 6 Skutek natychmiastowy

Okreslenie sztywnos$ci mozna ustawic za pomocg parametru Po010. Zakres nastaw: 1~30, im wigksza wartos¢,
tym sztywniejszy uktad napgdowy. Po zadeklarowaniu Po010 system automatycznie wygeneruje parametry
pierwszej grupy wzmocnienia. Pierwsza grupa wzmocnienia obejmuje: wzmocnienie pierwszej petli polozenia
Po301, proporcjonalne wzmocnienie pierwszej petli predkosci Po101, czas integracji pierwszej petli predkosci
P0102, stata czasowa pierwszego filtra predkosci Po105, oraz pierwsza stala czasowa filtra momentu obrotowego
Po214.

Tabela 7.3.1 Tabela parametrow powiazana z klasa sztywnosci
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Czas Stata Szerokos¢ | Pierwsza stala
Wzmocnienie | Proporcjonalne ) Odpowiednia
Klasa ) catkowania | czasowa pasma 19 czasowa 1%°
petli 19 wzmocnienie ) predkos¢
sztywnosci ) 19 petli 1% filtra petli filtra momentu
predkosci 19 petli reakcji serwo
Po010 predkosci | predkosci pragdowej obrotowego
Po301 predkosci Pol01 mechanizmu
Pol02 Pol05 P0o200 Po214
1 384 100 5000 3200 1000 0
2 769 200 2500 1668 1000 0
3 1154 300 1666 1100 1000 0
4 1538 400 1250 830 1000 0
5 1923 500 1000 650 1000 0
6 2423 630 793 529 1000 0
7 2885 750 666 440 1000 0
8 3346 870 574 383 1000 0
9 3846 1000 500 330 1000 0
10 4308 1120 446 297 1000 0
11 4808 1250 400 260 1000 0
12 5270 1370 364 243 1000 0
13 5770 1500 333 220 1000 0
wolna
14 6231 1620 308 205 1000 0 .
15 6731 1750 285 190 1000 0 )
umiarkowana
16 7193 1870 267 178 1000 0 .
17 7693 2000 250 160 1000 0
szybka
18 8193 2130 234 156 1000 0
19 8655 2250 222 148 1000 0
20 9617 2500 200 130 1000 0
21 10578 2750 181 121 1000 0
22 11540 3000 166 110 1000 0
23 12502 3250 153 102 1000 0
24 13463 3500 142 95 1000 0
25 14425 3750 133 88 1000 0
26 15387 4000 125 83 1000 0
27 16349 4250 117 78 1000 0
28 17310 4500 111 74 1000 0
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29

18272

4750

105

70

1000

30

19234

5000

100

66

1000

Rodzaje przeniesienia napedu:

Synchroniczny naped pasowy, naped tancuchowy, reduktor falowy i inne maszyny

!

Sruba kulowa sterowana reduktorem lub maszyna wielkogabarytowa polaczona bezposrednio za pomoca watka
(np. maszyna ogdlnego przeznaczenia, maszyna przetadunkowa itp.)

!

Sruba kulowa bezpoérednio potaczona dz maszyng (np. precyzyjne maszyny do obrobki, obrabiarki)

Schemat ustawienia poziomu sztywnosci:

1) Potwierdz, ze bezwtadno$¢ zostata zidentyfikowana, a jej warto$¢ okreslona rozsadnie. Zgodnie z
przyblizonym oszacowaniem bezwtadnosci i sposobem potaczenia mechanicznego nalezy dobra¢ odpowiedni
poziom sztywnosci Po010 (im wigksze obcigzenie mechaniczne, tym nizszy dopuszczalny poziom sztywnosci
SErwo).

2) W So-14 startujemy bieg testowy, aby sprawdzié, czy praca jest ptynna, czy nie ma niepokojacych

dzwigkow itp. Jesli wystepuje hatas, nalezy odpowiednio zmniejszy¢ poziom sztywnosci Po010. Jesli brak hatasu
mozna sprobowaé zwigkszy¢ poziom sztywnosci. Nalezy zidentyfikowac punkt spetniajacy opisane wymagania
systemowe.

Kiedy poziom sztywno$ci zostanie zmieniony, wzmocnienie p¢tli predkosci i potozenia rowniez si¢ odpowiednio
zmieni. Po ustawieniu poziomu sztywnosci, parametry pierwszej grupy wzmocnienia mozna nadal dostraja¢
(poziom sztywnosci Po010 nie ulegnie zmianie po ich regulacji).

Dane podane w powyzszej tabeli odnoszg si¢ do poziomu sztywnosci Po010. Przy doborze sztywnoSci nalezy
kierowac si¢ wprowadzeniem do powyzszej tabeli oraz momentem bezwladnosci, aby dokonczy¢ ustawianie

poziomu sztywnosci i zwigzanych z nim przyrostow.

7.3.3 Reczna regulacja wzmocnia

Kiedy automatyczna regulacja wzmocnienia nie przyniesie pozadanego efektu, mozna r¢cznie dostroi¢

wzmocnienie. Zoptymalizuj efekt dzigki bardziej szczegétowym korektom.
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Tabela 7.3.2 Tabela parametréw recznej regulacji wzmocnienia

Parametr Nazwa Parametr Nazwa
Proporcjonalne wzmocnienie 19 petli Czas opodznienia przetaczenia z wzmocnienia
Po101 ) Pol35
predkosci 2nal
Po102 Czas catkowania 1% petli predkosci P0200 Przepustowo$é 19 petli pradowe;j
Proporcjonalne wzmocnienie 2% petli !
Po103 ) Po201 Przepustowos¢ 29 petli pradowej
predkosci
Po104 Czas catkowania 29 petli predkosci Po214 Stata czasowa 1% filtra momentu obrotowego
Po105 Stata czasowa filtra 19 petli predkosci Po215 Stata czasowa 2% filtra momentu obrotowego
Po106 Stata czasowa filtra 29 petli predkosci Po301 Wzmocnienie petli 19 pozycji
Wzmocnienie sprzezenia momentu o o B
Pol107 Po302 Wzmocnienie petli 29 pozycji
obrotowego do przodu
Filtr wzmocnienia sprz¢zenia momentu Wzmocnienie sprz¢zenia zwrotnego pe¢tli
Po108 Po303 B
obrotowego do przodu pozycji
Po130 Tryb przetaczania wzmocnienia Po306 Stata czasowa filtra petli pozycji
) ) Czasy przyspieszania i zwalniania w trybie
Pol31 Tryb przetaczania predkosci Po343 ) )
pozycjonowania
Po132 Tryb przetaczania impulsow P0229 Aktywacja filtra wycinajacego
1 $rodkowa czestotliwos¢ filtra
Po133 Czas przelaczania wzmocnienia p¢tli pozycji Po217 o
wycinajacego
Czas przelaczania wzmocnienia petli
Pol134 ) Po218 Szeroko$¢ filtra 1%° wycigcia
predkosci
o 2#* srodkowa czgstotliwos¢ filtra
Po219 Glegbokos¢ filtra 1% wycigcia P0220 o
wycinajacego
Po221 Szerokos¢ filtra 2% wycigcia Po222 Glgbokos¢ filtra 2%° wycigcia
3% §rodkowa czestotliwos¢ filtra
Po223 Po224 Szerokos¢ filtra 3% wycigcia
wycinajacego
o 4% srodkowa czgstotliwos¢ filtra
Po225 Glgbokos¢ filtra 3%° wycigcia Po226 o
wycinajacego
Po227 Szerokos¢ filtra 4%° wycigcia Po228 Glegbokos¢ filtra 4%° wycigcia
Po240 Centralna czgstotliwo$¢ thumienia drgan Po241 Zarezerwowane
Po242 Intensywno$¢ ttumienia drgan
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(1) Opis parametréw uzytkownika

A) Wzmocnienie petli pozycji

Wzmocnienie petli 19 pozycji
Po301 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 brak — Skutek natychmiastowy
Wzmocnienie petli 29 pozycji
Po302 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 brak — Skutek natychmiastowy
Wzmocnienie sprzegzenia do przodu petli pozycji
Po303 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1000 brak 0 Skutek natychmiastowy
Stata czasowa filtra pozycji
Po306 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~10000 Ims 1 Skutek natychmiastowy

Wzmocnienie p¢tli potozenia, okresla reakcj¢ podczas sterowania pozycja. Im wicksza ustawiona wartos$¢, tym
wigksze wzmocnienie i wigksza sztywnos$¢. Przy tych samych warunkach impulséw polecenia czestotliwosci, dla
wigkszego wzmocnienia potozenia mamy lepsza powtarzalno$¢ polecenia potozenia, mniejsze btedy potozenia i
krotsze czasy realizacji pozycji. Jednakze, jesli ustawimy zbyt duza warto$¢, spowoduje to mechaniczny
wibracje lub przeregulowanie pozycji. Serwo napgd wykonuje kompensacje wyprzedzajaca dla sterowania
potozeniem, aby skroci¢ czas pozycjonowania, ale jesli ustawiona warto$¢ jest zbyt duza, moze to powodowaé
wibracje mechaniczne. Gdy polecenie sterowania potozeniem zmienia si¢ ptynnie, zwigkszenie wartosci
wzmocnienia moze zmniejszy¢ btad zwiazany z pozycjonowaniem. Kiedy polecenie sterujace nie zmienia si¢

plynnie, zmniejszenie wzmocnienia moze zmniejszy¢ wibracje systemu.

B) Wzmocnienie petli predkosci

Proporcjonalne wzmocnienie 1'* petli predkosci lspeed| |position] [torqud

Po101 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.1Hz 600 Skutek natychmiastowy

Czas catkowania 19 petli predkosci lypeed| |positi0n| Itorque|

Po102 | Zakres ustawier Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~10000 0.1ms 500 Skutek natychmiastowy

Proporcjonalne wzmocnienie 29 petli predkosci lspeed | |position| |torque|

Pol03 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna | Efekt
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0~30000 0.1Hz 240 | Skutek natychmiastowy
Czas catkowania 29 petli predkosci lspeed| |position| [torqud

Pol104 | Zakres ustawier Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~30000 0.1ms 1250 Skutek natychmiastowy
Stata czasowa filtra 1°9 petli predkosci

Po105 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~20000 0.1ms 1250 Skutek natychmiastowy
Stata czasowa filtra 29 petli predkosci

Pol106 | Zakres ustawier Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~20000 0.1ms — Skutek natychmiastowy

Proporcjonalne wzmocnienie petli predkosci okresla, reakcje¢ podczas sterowania predkoscia. Im wigksza
ustawiona warto$¢, tym wigksze wzmocnienie i lepsze $ledzenie polecenia predkosci. Zbyt duze ustawienie
wzmocnienia prawdopodobnie spowoduje rezonans mechaniczny. Czgstotliwos¢ w trybie sterowania predkoscia
musi by¢ 4~6 razy wyzsza niz czgstotliwo$¢ w trybie sterowania pozycja. Kiedy czestotliwos¢ odpowiedzi
pozycji jest wyzsza niz czestotliwos¢ odpowiedzi predkosci, maszyna wpadnie w wibracje lub nastapi
przeregulowanie pozycji. Kiedy stosunek bezwtadnosci bedzie wigkszy, szybkos¢ odpowiedzi systemu
sterowania zmniejszy si¢ i b¢dzie mniej stabilna. Ogélnie wzmocnienie petli predkosci mozna zwickszaé, ale gdy
jest ono zbyt duze, podczas pracy lub zatrzymywania wystapia wibracje (silnik wowczas emituje

nieprawidlowy hatas). W tym momencie nalezy zmieni¢ wzmocnienie petli predkosci do poziomu 50

~ 80% celem eliminacji drgan. Poprawa wykorzystania odpowiedzi na predkos¢ i zwigkszenie czasu catkowania
moze zmniejszy¢ przeregulowanie podczas przyspieszania i zwalniania. Skrocenie czasu catkowania moze
poprawi¢ stabilnos¢ obrotow. Gdy skrocimy czas catkowania sterowania pre¢dkos$cia, poprawi si¢ odpowiedz
predkosci i zmniejszy btad sterowania predkoscia. Jesli jednak ustawimy zbyt krotki czas, moga wystapic
wibracje i hatas.

Aby zmniejszy¢ hatas w trybie predkosci i pozycji nalezy zwigkszy¢ stala czasowa filtra, ale to spowolni reakcje

uktadu.

C) Wzmocnie p¢tli momentu

Przepustowosé I’ petli prgdowej [speed| [position] [torqud
Po200 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~3000 HZ — Skutek natychmiastowy
Przepustowosé 29 petli prgdowej [speed| position torqud
Po201 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
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10~3000 HZ — Skutek natychmiastowy

Stata czasowa 1°°° filtra petli momentu obrotowego [speed| [position] [torqué

Po214 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.0Ims — Skutek natychmiastowy

Stata czasowa 2% filtra petli momentu obrotowego [speed| position] ftorqud

Po215 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.01ms — Skutek natychmiastowy

Im wigksza przepustowos¢ petli pradowej, tym szybsza odpowiedz systemu, ale tez moze by¢ wigkszy hatas i
wibracje. Im mniejsza przepustowos¢ petli pradowej, tym mniejsza szybkos¢ odpowiedzi, ale tez moze by¢

mniejszy hatas 1 wibracje.
7.3.4 Przelaczanie wzmocnienia

Funkcja przelaczania wzmocnienia moze by¢ wyzwalana przez wewngtrzny stan serwomechanizmu lub
zewngtrznymi wejsciami DIx. Przetaczanie wzmocnienia moze pozwoli¢ na do nastepujace

funkcjonalnosci:

" Mozesz przetaczyé na nizsze wzmocnienie, kiedy silnik jest nieruchomy (serwo aktywne), aby wythumié
wibracje;

" Mozesz przetaczyé si¢ na wyzsze wzmocnienie, kiedy silnik jest nieruchomy, aby skrocié czas
pozycjonowania;

" Mozesz przetaczyé na wyzsze wzmocnienie, kiedy silnik pracuje, aby uzyskaé lepsza wydajno$é $ledzenia
polecen;

€ Rézne ustawienia wzmocnienia mogg by¢ aktywowane za pomoca zewnetrznych sygnatow w zaleznosci od
stanu/rodzaju obcigzenia;

(1) Parametry uzytkownika

Ustawienie przelqcznika wzmocnienia
Po130 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~6 brak 0 Skutek natychmiastowy

Ustawianie w Po130 r6znych wartosci daje mozliwos¢ realizacji automatycznego przelaczania serwo
wzmocnienia 1 i serwo wzmocnienia 2 w zalezno$ci od odkre$lonych warunkow.

Wzmocnienie 1 obejmuje proporcjonalne wzmocnienie petli predkosci 1 (Po101), czas catkowania petli
predkosci 1 (Po102), proporcjonalne wzmocnienie petli pozycji 1 (Po301), statg czasowa

1 petli predkosci (Po105), oraz stata czasowa filtra momentu obrotowego (Po214).

Wzmocnienie 2 obejmuje proporcjonalne wzmocnienie petli predkosci 2 (Po103), czas catkowania petli
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predkosci 2 (Po104), proporcjonalne wzmocnienie pgtli predkosci 2 (Po302), stata czasowa filtra petli predkosci

(Po106), oraz statg czasowa filtra momentu obrotowego (Po215).

Parametr Znaczenie
Po130=0 | Bez przelaczania, domyslnie uzywane jest wzmocnienie 1
Po130=1 | Bez przelaczania, domy$lnie uzywane jest wzmocnienie 2
Kiedy predkos¢ jest wyzsza niz ustawiona wartos¢ w Po131, natychmiast przetacz na wzmocnienie 2, a
Po130=2 | kiedy predkos¢ jest nizsza niz Po131, przetacz na wzmocnienie 1 po uplywie ustawionego czasu w Po135
(0,1ms);
Sterowanie zaciskiem przetacznika. Aktywne wzmocnienie 1, kiedy zacisk przelacznika zdefiniowany w
Po130=3 | listwie CN3 jest OFF. Aktywne wzmocnienia 2, kiedy zacisk przetacznika zdefiniowany w listwie CN3
jest ON;
Kiedy btad potozenia jest wigkszy niz ustawiona warto§¢ w Po132, nastapi natychmiastowe przetaczenie
Pol130=4 | na wzmocnienie 2. Kiedy btad polozenia jest mniejszy niz Po131, nastapi przetaczenie na wzmocnienie 1
po uplywie ustawionego czasu w Po135 (0,1 ms);
Natychmiast przetacza si¢ na wzmocnienie 2, jesli mamy impulsy na wejsciu impulsowym. Jesli nie ma
Po130=5 | impulséw na wejsciu impulsowym nastapi przetaczenie na wzmocnienie 1, z opdéznieniem ustawionego
czasu w Po135 (0,1 ms).
Natychmiast przetacza si¢ na wzmocnienie 2, jesli mamy impulsy na wejsciu impulsowym. Jesli nie ma
Po130=6 | impulséw na wejsciu impulsowym, a predkos$¢ jest nizsza niz Pol31, to nastgpuje przelaczenie na

wzmocnienie 1 z opéznieniem ustawionego czasu w Po135 (0,1 ms).

Predkosé¢ przelqczenia wzmocnienia
Pol131 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~32000 0.1obr/min 100 Skutek natychmiastowy
Impuls przelgczenia wzmocnienia
Pol132 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~32000 brak 100 Skutek natychmiastowy
Czas przetgczania wzmocnienia petli pozycji
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Pol33 ,
1~32000 0.1ms 20 Skutek natychmiastowy
Czas potrzebny na ptynne przejscie z jednego wzmocnienia na drugie
Czas przelgczania wzmocnienia petli predkosci
Pol34 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna | Efekt
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0~20000 0.1ms 100 | Skutek natychmiastowy

Czas potrzebny na plynne przejscie z jednego wzmocnienia na drugie

Czas opdznienia przelqczenia pomiedzy wzmocnieniem 2 a 1

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

Pol135 0~32000 0.1ms 1000 Skutek natychmiastowy

Podczas przelqczania ze wzmocnienia 2 na wzmocnienie 1, nastgpuje opoznienie o zadany czas Pol35.

Nastepnie nastepuje przelqczenie zgodnie z czasem plynnego przejscia ustawionym w Pol33.

7.4 Thumienie drgan

7.4.1 Funkcja ttumienia drgan

Systemy mechaniczne maja okreslong czestotliwosci rezonansowe. Kiedy wzmocnienie serwomechanizmu jest
zwigkszone, moze wystapi¢ rezonans dla punktu mechanicznej cze¢stotliwosci rezonansowej. Powoduje to ze
wzmocnienie nie bedzie moglo dalej wzrasta¢. Mamy do dyspozycji dwa gtéwne rozwigzania problemu
rezonansu mechanicznego:

1) Filtrowanie polecenn momentu obrotowego (Po214 i Po215)

Poprzez ustawienie statej czasowej filtra, komenda momentu obrotowego jest ttumiona w zakresie wysokich
czestotliwosci, tak aby osiggna¢ wlasciwy tlumienia thumienia rezonansu mechanicznego.

2) Filtr wycinajacy

Filtr wycinajacy moze osiagna¢ cel thumienia rezonansu mechanicznego poprzez zmniejszenie wzmocnienia dla
okreslonej czgstotliwosci. Po prawidtowym ustawieniu filtra wycinajacego wibracje mozna skutecznie sthumic.

Zasada dziatania filtra wycinajacego jest nastepujaca:
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Charakterystyka
amplitudowo-czestotliwo$ciowa
uktadu mechanicznego

Czestotliwos¢

Charakterystyka
wycigcia Szeroko$¢ |wycigcia

Wycigcie
przepustowosci

glebokosé
wyciecia

Fo Fr

Czestotliwos¢

rys. 7.4.1 Zasada tlumienia filtra wycinajacego
Serwo naped posiada 8 zestawow filtrow wycinajacych. Kazdy zestaw filtréw wycinajacych ma 3
parametry, a mianowicie wycinang czestotliwos¢, stopien szerokosci i stopien glebokoSci.
Osiem zestawéw filtréw wycinajacych mozna ustawi¢ recznie lub skonfigurowaé jako adaptacyjne filtry

wycinajace. W takim przypadku kazdy parametr jest automatycznie ustawiany przez regulator.

Czestotliwosé Po217 P0220 Po223 P0226
Stopien szerokoSci Po218 Po221 Po224 Po227
Stopien glebokosci Po219 Po222 Po225 Po228

Czestotliwosé Po247 Po250 Po253 Po256
Stopien szerokosci Po248 Po251 Po254 Po257
Stopien glebokosci Po249 Po252 Po255 Po258

Start filtra wycinajgcego |Speeai IPosition| |Torque|
P0229 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~3 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: wylgczone
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1: Start automatycznej konfiguracji filtra wycinajgcego
2: Automatyczna konfiguracja filtra momentu obrotowego dolnoprzepustowego i
wycinajgcego

3: Czyszczenie danych filtra

Liczba filtrow wycinajgcych [Speed| Position] [Torqué
P0230 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~8 brak 4 Skutek natychmiastowy

7.4.2 Funkcja ttumienia drgan o niskiej czestotliwosci

Jesli obcigzenie jest dtugie i/lub na koncu obcigzenia mechanicznego jest duza masa

to, podczas zatrzymania awaryjnego prawdopodobnie wystapia na jego koncu wibracje. To wplynie na efekt
pozycjonowania. Czgstotliwo$é tego rodzaju wibracji zwykle miesci si¢ w zakresie 100Hz, czyli jest nizsza niz
czestotliwos¢ rezonansu mechanicznego wprowadzona w rozdziale 7.4.1. Dlatego nazywa si¢ to rezonansem

nisko czgstotliwosciowym. Funkcja thumienia drgan o niskiej czestotliwosci moze skutecznie zredukowaé

wibracje.
Wibracje o niskich
czestotliwo$ciach
Czesc
ruchoma Sruba
pociggowa
Serwo
naped Sprzegto
|
[
Stét roboczy
Rys. 7.4.2 Schemat ideowy rezonansu niskiej czestotliwosci
(1) Parametry uzytkownika
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1 czestotliwos¢ Srodkowa ttumienia drgan

Po240 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~2000 0.1Hz 2000 Skutek natychmiastowy
I szerokoS¢ tlumienia drgan peed
Po241 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~50 0.1% 30 Skutek natychmiastowy
I glebokos¢ thumienia drgan Position
Po242 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 0.,1Hz 0 Skutek natychmiastowy
2% czestotliwos¢ Srodkowa tumienia drgan
Po244 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~2000 0.1Hz 2000 Skutek natychmiastowy
2% szerokos¢ tlumienia drgan Speed
Po245 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~50 0.1% 30 Skutek natychmiastowy
2% glebokos¢ tumienia drgan Speed |Positior]
Po246 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 0.1Hz 0 Skutek natychmiastowy
VIII Lista parametrow
Skrot
Nr Nazwa grupy oznaczenia Sekcja Opis
grupy
1 Funkcje monitorujace GrupaL | Lo-00~Lo-35 Monitoruje aktualny stan napedu itp.
2 Funkcje dostepu Grupa S S0-00~So0-62 Ustawienie funkcji pomocniczych
Po000~Po049 Parametry zwigzane z systemem
Po100~Po149 Parametry zwigzane z petla predkosci
P0200~P0249 | Parametry zwigzane z p¢tla momentu obrotowego
3 Gloéwne funkcje Grupa P
P0300~P0399 Parametry zwigzane z p¢tla pozycji
Po400~Po449 Parametry zwigzane z terminalem
Po500~Po549 Parametry zwigzane z komunikacja
4 Parametry silnika Grupa H | Ho000~ Ho049| Powigzane parametry dopasowywania silnika
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Ho300~
Rejestracja btgdow Grupa H Ho330 Zapis odpowiednich danych serwomechanizmu
0
Parametry szybkiego licznika| Grupa PL | PLOOO~PL199 Parametry dotyczace szybkiego licznika

Instrukcje dotycza korzystania z tabeli parametrow w tym rozdziale:

(1) Wyjasnienie do nazwy parametru:

Kiedy parametr jest opisany jako "zarezerwowany", prosimy nie edytowacé takich parametrow.

(2) Wyjasnienie dotyczace jednostki parametru

W przypadku parametréw funkcjonalnych, oznaczeniem jednostki jest zawsze ,,N/A”, co oznacza brak
jednostki.

(3) Opis trybu sterowania

Zakres parametrow obejmuje rézne tryby pracy serwa.

(4) Wyjasnienie dotyczace wartosci fabrycznej

Fabryczna warto$¢ parametru zadeklarowana jako ,,—”, oznacza, ze parametr jest powiazany z charakterystyka
danego serwomotoru. Ten parametr moze by¢ rézny dla poszczegolnych silnikow.

5) Wyjasnienia dotyczace sposobu modyfikacji

Nalezy zauwazy¢, ze sposoby modyfikacji parametréw uzytkownika nie sg takie same dla wszystkich
parametrow. Poszczegolne metody modyfikacji sg opisane przez nastgpujace hasta:

- rejestr tylko do odczytu, mozemy tylko wyswietli¢ zawarto$¢, brak mozliwosci edycji

- wartos$¢ zostanie zapamigtana do czasu ponownego podania zasilania

- urzadzenie musi by¢ ponownie zasilone, aby parametry po edycji byly aktywowane.

- natychmiastowa aktywacja po potwierdzeniu edycji

- parametry aktualizowane w czasie rzeczywistym w celu latwiejszej parametryzacji

regulacji

Wszystkie parametry uzytkownika, ktére mozna ustawic, z wyjatkiem ustawienia hasta, nalezy
zmienia¢ po podaniu hasta. W przeciwnym razie parametr moze nie by¢ zmodyfikowany i zostanie wyswietlony

komunikat ,,Err”.
8.1 Grupa funkcji monitorowania (Lo-00)

Grupa funkcji monitorowania nadzoruje wartosci polecen wejsciowych do serwo napgdu i stany wewnetrzny

serwo napedu.
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Parametry Znaczenie wyswietlanej wartosci Jednostki Uwagi
LLo-00 | Prad wyjsciowy serwo napedu 0.1A
L.o-01 | Napiecie szyny DC serwo napedu A
L.o-0?2 | Predkos¢ obrotowa serwo silnika 0.1obr/min
5 wysokich cyfr impulsowego sygnatu
LLo-03 | zwrotnego pozycji wzglednej serwo 10000

silnika

Lo-04

5 niskich cyfr impulsowego sygnatu
zwrotnego pozycji wzglednej serwo

silnika

Jednostka zadawania

Lo-05

5 wysokich cyfr wieloobrotowego
sygnatu zwrotnego pozycji wzglgdnej

serwo silnika

10000

Lo-06

5 niskich cyfr wieloobrotowego sygnatlu
zwrotnego pozycji wzglednej serwo

silnika

Jednostka zadawania

Lo-07

5 wysokich cyfr polecenia impulsowego

Jednostka zadawania

Aktywne w trybie pozycjonowania

impulsowego

Lo-08

5 niskich cyfr polecenia impulsowego

Jednostka zadawania

Aktywne w trybie pozycjonowania

impulsowego

Lo-09

Odchylenie od polecenia impulsowego

Jednostka zadawania

Aktywne w trybie pozycjonowania

impulsowego

Lo-10

Aktualna predkosé

0.1obr/min

Aktywne w trybie predkosciowym

Lo-11

Aktualny moment

1% znamionowego

momentu

Aktywne w trybie momentowym

Lo-12

Analogowy sygnat predkosci

0.1obr/min

Aktywne w trybie analogowej predkosci

Lo-13

Analogowy sygnatl momentu

1% znamionowego

momentu

Aktywne w trybie analogowego momentu
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LLo-14 | Status wejs¢ DIS~DIS brak
T T | A DI5
0 Otwarte
1 ZamkKniete
B DI6
0 Otwarte
1 Zamkniete
DI7
0 Otwarte
Zamkniete
D DI8
0 Otwarte
1 Zamkniete
LLo-135 | Status wejs¢ DI4~DI1 Brak
T T | A DI1
Otwarte
1 Zamkniete
B DI2
0 Otwarte
1 Zamkniete
DI3
0 Otwarte
Zamkniete
D Di4
0 Otwarte
1 Zamkniete
L o-16 | Statusy drugiego interfejsu wyjsciowego brak
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g
0
]

=

T ALM
0 Otwarte
1 ZamkKniete
B ALO1
0 Otwarte
1 Zamkniete
C ALO2
0 Otwarte
1 Zamkniete
D ALO3
0 Otwarte
1 Zamkniete
L o-17 | Statusy wyjs¢ DO4~DO1 brak
T T L A DO1
0 Otwarte
1 Zamkniete
B DO2
0 Otwarte
1 Zamkniete
C DO3
0 Otwarte
1 ZamkKniete
D DO4
0 Otwarte
1 Zamkniete
LLo-18 | Aktualna temperatura serwo regulatora C
L.0-19 | Moment bezwtadnosci 0.01
1Lo-2( | Aktualny moment obrotowy %
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1.o-21 | Aktualne grupa wzmocnienia brak

1.0-22 | Czas hamowania 10ms
5 wysokich cyfr impulsowego sygnatu

Lo-23 | zwrotnego pozycji bezwzglednej 1- 100000

obrotowej serwo silnika

Lo-24

5 niskich cyfr impulsowego sygnatu
zwrotnego pozycji bezwzglednej 1-

obrotowej serwo silnika

Jednostka zadawania

Lo-25

5 wysokich cyfr impulsowego sygnatu
zwrotnego pozycji bezwzglednej

wieloobrotowej serwo silnika

100000

Lo-26

5 niskich cyfr impulsowego sygnatu
zwrotnego pozycji bezwzglednej

wieloobrotowej serwo silnika

Jednostka zadawania

Lo-27

Sygnat napigciowy All

10mV

Lo-28

Sygnat napi¢ciowy Al2

10mV

Lo-29

Bledy mieszane

Jednostka zadawania

Lo-30

W petni zamknigta petla zwrotna

Lo-31

Btad synchronizacji bramowej

Lo-32

Zarezerwowane

Lo-33

Szybki licznik 1

Jednostka zadawania

Lo-34

Szybki licznik 2

Jednostka zadawania
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Lo-36

Temperatura silnika

Uwaga: zawarto$ci tej grupy kodéw nie mozna edytowaé, ale mozna je jedynie przeglada¢.

8.2 Grupa funkcji pomocniczych (So-oo)

So0-00

Wersja oprogramowania

lSpeeai lPositi0n| |T0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna Efekt

brak

brak

Tylko odczyt

W So-00 znajduje sie wersja oprogramowania serwo napedu serii SD20. Na przykiad, jesli wyswietlane jest 100,

oznacza to wersje oprogramowania 1.00.

So-01

Hasto uzytkownika (Unikaj przypadkowej modyfikacji parametru) [Speed |Position] [Torqud

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna Efekt

0 ~9999

brak

0 Po ponownym wigczeniu

Hasto uzytkownika to funkcja zapobiegajgca przypadkowemu nadpisaniu parametrow uzytkownika. Wartos¢ fabryczna

tego parametru to 0, co oznacza, ze hasto jest nieaktywne. Parametr mozna wtedy dowolnie modyfikowa¢. Jesli chcesz

skorzystac z funkcji zabezpieczenia przed przypadkowq edycjq, ustaw parametr na uzywang wartos¢ hasta i wigcz

ponownie, aby parametr zaczqt by¢ aktywny.

Z wyjqtkiem parametrow funkcji grup monitorowania i przeglgdania, wigkszos¢ parametrow funkcji pomocniczych i

glownych mozna edytowaé dopiero po wpisaniu hasta, w przeciwnym razie przy probie zmiany wyswietli sie blqd Err.

So-02

Czas opoznienia wylqczenia serwo napedu

ISpeeai lPositi0n| |T0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna Efekt

0~500

10ms

0 Skutek natychmiastowy

Kiedy uzywany jest silnik z hamulcem, So-02 reprezentuje czas opoznienia przed wylgczeniem serwo napedu. Proszg

odnies¢ do szczegotow w dziale 6.1.3.

So0-03

Czas opoznienia zwolnienia hamulca

ISpeedi |P0siti0n| |T0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna Efekt

10 ~100

10ms

50

Skutek natychmiastowy

Kiedy uzywany jest silnik z hamulcem, So-03 reprezentuje czas opoznienia wylqczenia hamowania

elektromagnetycznego. Prosze odnies¢ sie do rozdziatu 6.1.3 w celu uzyskania szczegotowych informacji.

So-04

Wartosc rezystancji rezystora hamowania

|Speea1 IPosition| |Torque{

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna Efekt

8 ~1000

Q

Skutek natychmiastowy
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So-04 stuzy do ustawienia wartosci zewnetrznego rezystora hamowania. Zewnetrzny rezystor hamowania nie moze by¢
uzywany jednoczesnie z wewnetrznym rezystorem hamowania. Przed podigczeniem zewngtrznego rezystora nalezy
usungc¢ zworke pomiedzy B2 i B3, a nastegpnie podigczy¢ rezystor do zaciskow Bl i B2. Prosimy odnies¢ sie do rozdziatu

6.1.7, aby uzyska¢ szczegotowe informacje.

Wspotczynnik skutecznosci hamowania [Speed| |Position| [Torqud
So-05 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 % 50 Skutek natychmiastowy

So-05 stuzy do ustawienia wspotczynnika wypetnienia hamowania. Im wyzszy wspolczynnik wypetnienia, tym wieksza

szybkos¢ odzysku energii.

Zabezpieczenie przed utratq fazy zasilania |Speea1 |P0sition| |Torque|
So-06 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak — Skutek natychmiastowy
0: nieaktywna; 1: aktywna
Tryb zatrzymania po wylgczeniu serwo napedu |Speed| |P0sition| |Torque|
So-07 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~5 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: zatrzymanie wybiegiem
1: hamowanie dynamiczne
2: szybkie zezwolenie. Dla wymogu szybkiego zezwolenia, po ponownym wigczeniu zasilania serwo napedu po 10 ms,
Jest wigczony.
3: po rampie + zatrzymanie wybiegiem
4: po rampie + hamowanie dynamiczne

5: po ramie + szybkie zezwolenie

Opoznienie czasu hamowania dynamicznego [Speed |Position| [Torquéd
So-08 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
100 ~30000 0.1ms 5000 Skutek natychmiastowy
Wyswietlanie ustawionego statusu serwo |Sp2601 |P0sition| |Torque|
So-09 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~38 brak 2 Skutek natychmiastowy

312




Seria SD20-G

Ustawiona Ustawiona
» Opis » Opis
wartosc wartosc
0 Prad wyjsciowy serwo napgdu 19 Wartos$¢ bezwladnosci
1 Napigcie na DC serwo napedu 20 Warto§¢ momentu wyjsciowego
2 Predkos¢ obrotowa serwo silnika 21 Aktualne wzmocnienie
3 5 wysokich cyfr impulséw sprzezenia - Cras uwolnienia
zwrotnego serwo silnika
4 5 niskich cyfr impulséw sprzezenia ’; Wysokie impulsy pozycji
zwrotnego serwo silnika bezwzglednej enkodera
s 5 wysokich cyfr obrotow sprz¢zenia ” Niskie impulsy pozycji bezwzglednej
zwrotnego serwo silnika enkodera
6 5 niskich cyfr obrotow sprz¢zenia 55 5 wysokich cyfr obrotow enkodera
zwrotnego serwo silnika absolutnego
7 5 wysokich cyfr polecenia impulsowego 26 5 niskich cyfr obrotow enkodera
absolutnego
8 5 niskich cyfr polecenia impulsowego 27 Napigcie na wejsciu All
9 Aktualny blad impulsowy wzgledem ’8 Napiccic na wejéciu AI2
pozycji zadanej
10 Aktualna predko$¢ obrotowa 29 Mieszane odchylenie
11 Aktualny podany moment 30 Sprzgzenie pelnej petli
12 Warto$¢ analogowego polecenia predkosci 31 Odchylenie wspotbiezno$ei (suwnica)
13 Warto$¢ analogowego polecenia momentu 32 Zarezerwowane
14 Status wejs$¢ cyfrowych DIS~DIS 33 Szybki licznik 1
15 Status wej$¢ cyfrowych DI1~DI4 34 Szybki licznik 2
16 Status pozostatych wyjs¢ cyfrowych 35 Monitor PLC
17 Status wyjs¢ cyfrowych DO1~DO4 36 Temperatura silnika
18 Temperatura serwo regulatora 37 Pozycja watu silnika
38 Zarezerwowane

Kod bledu ostatniej awarii serwo napedu

lSpeea1 |Positi0n| |T0rque|

So-10

Zakres ustawien Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

brak brak

Tylko odczyt
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So-10 mozna tylko sprawdzi¢, nie mozna go modyfikowaé

Kod bledu przedostatniej awarii serwo napedu [Speed |Position| [Torqué
So-11 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
brak brak — Tylko odczyt
Kod bledu przed przedostatniej awarii serwo napedu [Speed |Position| |Torquéd
So-12 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
brak brak — Tylko odczyt
Predkosé JOG [Speed |Position| [Torqud
So-13 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0 ~30000 0.10br/min 1000 Skutek natychmiastowy
Praca JOG |Speea1 IPosition| |T orque|
So-14 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
— — — Skutek natychmiastowy
Zabezpieczenie przed odigczeniem enkodera |Speed| IPosition| |Torque|
So-15 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy
0: nieaktywna; 1: aktywna
Prog predkosci zadziatania hamulca [Speed| |Position| [Torqud
So-16 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0 ~30000 0.10br/min 1000 Skutek natychmiastowy
Kiedy uzywamy silnika z hamulcem, So-16 stuzy do ustawienia progu predkosci zadziatania hamulca
elektromagnetycznego. Szczegotowe informacje, w rozdziale 6.1.3
Kierunek w prawo zablokowany |Speed| IPosition| |T orquel
So-17 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy

0: nieaktywny, 1: aktywny
Kiedy So-17=1, So-18=1 oraz zewnetrzne zaciski sterujgce z funkcjq F-INH i R-INH sq przydzielone, to funkcja
przekroczenia zakresu jest aktywna. Ze wzgledow bezpieczenstwa domysine ustawienia So-17 i So-18 zakazujg ruchu, a

typ wejscia sygnatu to styk NC. Tak wiec, nawet jesli wystgpi awaria, ochrona przed przekroczeniem jest nadal

aktywna.

Kierunek w lewo zablokowany |Speea1 IPosition| |Torque|

So-18

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna | Efekt
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brak 1 | Skutek natychmiastowy

0: nieaktywny; 1: aktywny
Opis jak dla So-17.

Wyjscie analogowe kanat 1

ISpeedi |P0siti0n| |T0rque|

So-19

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~4

brak 0 Skutek natychmiastowy

Prosimy odnies¢ sie do 6.2.5, aby uzyskaé szczegotowe informacje

Ustawienie Wyjs$cie analogowe )
. Uwagi
parametru odwzorowanie
So.19-0 Prad wyjsciowy serwo Odwzorowanie pradu wyjsciowego serwo napedu. Warto$¢ pradu dla
0-19=
napedu ktorej osiggamy peten sygnat analogowy 10V ustawiamy w So-20.
So-19-1 Napigcie szyny DC Odwzorowanie napi¢cia na szynie DC serwo napedu. Warto$¢ napigcia dla
0-19=
serwo napgdu ktorej osiggamy peten sygnat analogowy 10V ustawiamy w So-21.
o Odwzorowanie obrotow serwo silnika. Warto$¢ obrotow dla ktorej
So-19=2 Obroty serwo silnika ) )
osiggamy peten sygnat analogowy 10V ustawiamy w So-22.
Wejsciowy sygnat o )
So-19=3 Warto$¢ napigcia offsetu ustawiamy w So-24
analogowy + offset
Sygnat analogowy 0~10V odwzorowuje peten zakres obrotéw silnika w
o zakresie prawo — lewo. Aby moc identyfikowac kierunek obrotéw silnika,
Obroty silnika ) o o B
) uzytkownik ustawia najpierw warto$¢ napigcia analogowego polaryzacji
So-19=4 (z okresleniem

kierunku)

obrotéw (zmiany kierunku obrotéw). Od tego punktu warto$¢ napigcia AO
wraz ze wzrostem obrotow bedzie rosta lub malata w zaleznosci od

kierunku wirowania.

Prqd odpowiadajqcy sygnatowi analogowemu 10V

ISpeea1 |P0siti0n| |T0rque|

So0-20

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~1000

0.14 200 Skutek natychmiastowy

Napigcie szyny DC odpowiadajqce sygnatowi analogowemu 10V

ISpeea1 lPositi0n| |T0rque|

So-21

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna Efekt

1~1000

4 500 Skutek natychmiastowy

Obroty silnika odpowiadajqce sygnatowi analogowemu 10V

|Speea1 IPosition| |Torque{
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Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
So-22 1~32000 0.10br/min 30000 Skutek natychmiastowy
Miejsce zapisu parametrow silnika [Speed| |Position| [Torqud
So-23 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy
0: zapis w silniku, 1: zapis w enkoderze
Kompensacja wyjscia analogowego kanatu 1 |Sp2601 |P0sition| |Torque|
So-24 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-10000~+10000 mV 0 Skutek natychmiastowy
Elektroniczna identyfikacja silnika |Speed| |Position| |Torque|
So-25 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~11 brak 0 Skutek natychmiastowy
Prosimy zapozna¢ sie z rozdziatem 6.
Sterowanie wentylatora lSpeea1 lPositi0n| |T orquel
So0-26 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 2 Skutek natychmiastowy

0: Wentylator sterowany od temperatury,
1: Wentylator zaczyna dziata¢ po wlqczeniu zasilania,
2: Wentylator zaczyna dziatanie, kiedy serwo naped zostanie aktywowany,

Kiedy wentylator jest sterowany temperaturq, zaczyna dziataé dopiero wtedy, gdy temperatura radiatora osiggnie
zadang temperature So-27. Kiedy temperatura radiatora jest nizsza niz ,,So-27-5°", wentylator przestaje dziala¢ z
opoznieniem 500ms.

Kiedy praca wentylatora jest kontrolowana przez aktywacje serwo, wentylator pracuje w trybie pracy serwo lub gdy
temperatura jest wyzsza niz 45°. Kiedy temperatura radiatora jest nizsza niz 40°, i brak jest pozwolenia na prace

serwo, wentylator zostaje zatrzymany z opoznieniem 500ms.

Ustawienie temperatury wlqczenia wentylatora |Speea1 |P0sition| |Torque|
So-27 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~100 °C 45 Skutek natychmiastowy
Hamowanie po wylgczeniu zasilania |Speed| IPosition| |Torque|
So0-28 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy

0: nieaktywne 1: aktywne
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Czas opoznienia hamowania po wylgczeniu zasilania [Speed| Position| [Torqud
So0-29 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
500 ~30000 0.1ms 1000 Skutek natychmiastowy
Ustawienie pozycji bezwzglednej i pozycji wzglednej [Speed |Position| [Torquéd
So-30 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy
Wartos¢ ustawienia Definicja Uwagi
W trybie bezwzglednym potozenia wewnetrznego przyjmowana
0 Pozycja bezwzgledna Jjest pozycja bezwzgledna sprzezenia zwrotnego/enkodera.
/absolutna
Zabezpieczenie akumulatora jest ekranowane. W trybie
1 Pozycja wzgledna bezwzglednym potozenia wewnetrznego, pozycja bezwzgledna
sprzezenia zwrotnego/enkodera nie jest uwzgledniana.
Ochrona doziemienia [Speed |Position |Torqué
So-32 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: nieaktywna 1: aktywna
Ustawienia wylgczenia po zdjeciu zasilania [Speed| |Position| [Torquéd
So0-33 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy
0: nieaktywna, 1: aktywna
Ochrona zablokowanego wirnika silnika |Speea1 IPosition| |Torque|
So-34 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy
0: nieaktywna 1:aktywna
Prqd ostrzezenia o przecigzeniu |Speed1 |P0siti0n| |T0rque|
So-35 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0 ~800 % 120 Skutek natychmiastowy
Czas filtra ostrzezenia o przecigzeniu |Speec11 lPositi0n| |T0rque|
So0-36 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0 ~1000 100ms 10 Skutek natychmiastowy

317




Seria SD20-G

Ustawienie wspolczynnika przeciazenia silnika

ISpeea1 lPosition| |Torque|

So-37 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~500 % 100 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sig do rozdziatu 6.6.2, aby uzyskaé szczegélowe informacje.
Ochrona enkodera absolutnego |Speea1 IPosition| |Torque|
So0-38 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Cztery parametry brak 0111 Skutek natychmiastowy
T A Ochrona podnapigciowa ogniwa baterii
0 Wytaczona
1 Wigczona
B Ochrona przed przekroczeniem predkosci
0 Wytgczona
1 Wigczona
C Typ bfedu enkodera
0 Wytgczona
1 Wigczona

So-39

Funkcja programowej ochrony przekroczenia zakresu

|Speea1 |Position| |Torque|

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna

Efekt

0~2 brak 1

Skutek natychmiastowy

0: nieaktywna 1:aktywna 2: aktywna z zatrzymaniem bez bledu

So0-40

Opoznienie zadziatania zabezpieczenia blokady wirnika

ISpeecﬂ |P0siti0nl |T0rque|

So-41

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10 ~1000 10ms 100 Skutek natychmiastowy
Ustawienie mechanicznego punktu poczqgtkowego [Speed |Position| [Torqud
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: nieaktywna 1:aktywna

So-42

Wspotczynnik wypetnienia wyjscia alarmowego

|Speea1 IPosition| |Torque|

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna

Efekt

1~100 % 100

Skutek natychmiastowy
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So0-43

Reset enkodera [Speed [Position| [Torquéd

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: nieaktywna 1:aktywna

So0-43 stuzy do resetowania enkodera silnika po wystgpieniu bledu enkodera. Uzytkownik musi przytrzymaé klawisz

SET, aby zresetowac panel serwo regulatora.

So-44

Kopiowanie parametrow lspeed| |p0sition| |torque|

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

4-parametry brak 0000 Skutek natychmiastowy

Funkcja kopiowania

Nieaktywne
1 Aktywne
B Kopiowanie parametréw silnika
0 Nieaktywne
1 Aktywne

C |Kopiowanie parametréw wzmocnienia

0 Nieaktywne

1 Aktywne

D Kopiowanie odfiltrowanych
parametrow

0 Nieaktywne

1 Aktywne

So-46

Wersja oprogramowania FPGA |Speea1 IPosition| |Torque|

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

— brak — Tylko odczyt

Wyswietlane 100 oznacza wersje 1.00

So0-48

Hasto do obszaru ustawien parametrow silnika [Speed |Position| [Torqué

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~9999 brak 0 Skutek natychmiastowy

Kiedy w So-48 ustawimy 1, mozna recznie modyfikowaé parametry silnika.

So0-49

Przywracanie nastaw fabrycznych |Speed| IPosition| |Torque|

Zakres ustawien Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak

0

Wznowienie zasilania
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0: nieaktywna 1:aktywna
A W przypadku zZle zmodyfikowanych parametrow i koniecznosci ich przywrocenia do nastaw fabrycznych nalezy
ustawi¢ So-49=1. Procedura jest nastepujqca: ustawiamy So-49=1 i wciskamy klawisz SET przez 0.5s, pojawi sig¢
komunikat ,,00000”, odczekujemy 3s, az uktad powréci do So-49, a nastepnie wylgczamy zasilanie i
wznawiamy zasilanie. Parametry zostang przywrocone do nastaw fabrycznych, a funkcja przywracania nastaw

fabrycznych przestaje by¢ aktywna.

Ochrona przed przegrzaniem silnika [Speed [Position| [Torquéd
So-50 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: nieaktywna 1:aktywna

Wykrywanie roztgczenia obwodu pomiaru temperatury silnika |Speed| |Position| |Torque|

So-51 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy

0: nieaktywna 1:aktywna

Wspotczynnik filtrowania impulsow enkodera lspeecd |position| |torque|
So-52 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1000 brak 0 Skutek natychmiastowy

Kiedy So-52#0, poziom sygnatu, ktorego czas trwania jest krétszy niz - (So-52/30MHz)s bedzie filtrowany.

Kontrola nieosiggnietego momentu obrotowego lspeed| |p0sition| Ilorque|
So-54 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy
Czas niezrealizowania zadanego momentu lspeecﬂ |positi0n| |t0rque|
So-55
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~100 10ms 10 Skutek natychmiastowy
Ustawienie trybu silnika lspeed |position| [rorqué
So0-56 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: wspolne chlodzenie, 1: obce chlodzenie

So0-61 Wyjscie analogowe kanat 2 |Speed| |Position| |Torque|

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna | Efekt
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0~3 brak 0 Skutek natychmiastowy
Ustawienie Wyjscie analogowe )
) Uwagi
parametru odwzorowanie
So.61-0 Prad wyjsciowy serwo Odwzorowanie pradu wyjsciowego serwo napedu. Wartos¢ pradu dla
0-61=
nape¢du ktorej osiggamy peten sygnat analogowy 10V ustawiamy w So-20.
So61-1 Napigcie szyny DC Odwzorowanie napigcia na szynie DC serwo napedu. Warto$¢ napigcia dla
0-61=
serwo napgdu ktorej osiggamy peten sygnat analogowy 10V ustawiamy w So-21.
o Odwzorowanie obrotow serwo silnika. Warto$¢ obrotow dla ktorej
So-61=2 Obroty serwo silnika ) )
osiggamy peten sygnat analogowy 10V ustawiamy w So-22.
Wejsciowy sygnat o )
So0-61=3 Warto$¢ napigcia offsetu ustawiamy w So-62

analogowy + offset

Kompensacja wyjscia analogowego kanatu 2

|Sp8601 IPosition| |Torque|

So0-62

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

-10000 ~ 10000

mV 0 Skutek natychmiastowy

Tryb zatrzymania serwo silnika przy bledzie

[sPEED| [POSITION [TORQUH

So-64

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1

brak 0 Skutek natychmiastowy

0: zatrzymanie wybiegiem ;

1: zatrzymanie po rampie

Rampa zatrzymania awaryjnego

[sPEED| [POSITION [TOROUH

So-65 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~3000 ms 100 Skutek natychmiastowy
Wewnetrzna rozdzielczos¢ predkosci i momentu obrotowego peed
So0-66 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
4-parametry brak 0000 Skutek natychmiastowy
I
A |Rozdzielczosc wyswietlania predkosci
0 0, 1obr/min
1 1Tobr/min
B | Rozdzielczo$é zadawania momentu
0 1% momentu znamionowego
1 0,1% momentu znamionowego
C | Rozdzielczo$¢ zadawania predkosci
0 0,10br/min
1 1obr/min
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Przelgcznik zabezpieczenia przed przecigzeniem

lS’peedi |P0siti0n| |T0rque|

So0-68 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: nieaktywny, 1: aktywny
8.3 Gléwna grupa funkcyjni (Po-oono)
Kod silnika [Speed |Position| [Torqud
Po000 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
cztery-parametry brak — Jedynie odczyt

W Po000 mamy zakodowany silnik. Uzytkownik moze sprawdzi¢ parametry silnika za pomocg Po000.

Po001

Wybor trybu sterowania i kierunku obrotow

|Speed| |P0sition| |Torque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

dwa-parametry

brak

11

Wznowienie zasilania
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I

Ustawienie trybu sterowania

Tryb predkosci z wewnetrznego rejestru

Tryb pozycji z zewnetrznego Zrédia impulsowego

Tryb momentowy z wewnetrznego rejestru

Tryb analogowego sterowania predkosci

Tryb analogowego sterowania momentem

Tryb pozycji z rejestru wewnetrznego

Polecenie predkosci z wewnetrznego rejestru i impulsowe pozycjonowanie

Predkos¢ | moment zadawane w wewnetrznego rejestru

Predko$¢ zadawana z wewnetrznego rejestru i wejscia analogowego

Ol |w|la|lv|s|lw|w| =X

Predkos¢ zadawana z wewnetrznego rejestru, a moment wejsciem analogowym

Predkosc¢ i pozycja zadawana z rejestru wewnetrznego

Moment z rejestru wewnetrznego, a pozycjonowanie impulsowe

Predkosc zadawana wejsciem analogowym, a pozycja zewnetrznym poleceniem impulsowym

Moment zadawany wejsciem analogowym, a pozycja poleceniem impulsowym

Impulsowe polecenie pozycji i z rejestru wewnetrznego

Predkosc¢ zadawana wejsciem analogowym, a moment z wewnetrznego rejestru

Moment zadawany wejsciem analogowym, | z wewnetrznego rejestru

Moment i pozycja zadawane z wewnetrznego rejestru

Predkos¢ i moment zadawane wejSciem analogowym

Predkos¢ zadawana wejsciem analogowym, a pozycja wewnetrznym rejestrem

Moment zadawany wejsciem analogowym i wewnetiznym rejestrem

Tryb sterowania magistrala komunikacyna

Wbudowany tryb sterowania PLC

Kierunek obrotow palrzgc od strony wafu silnika serwo

Przeciwny do ruchu wskazéwek zegara

Zgodny z ruchem wskazéwek zegara

Po002

Maksymalne ograniczenie predkosci (wartos¢ bezwzgledna)

ISpeetﬂ IPositionI |Torque|

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0 ~30000

obr/min 4000

Po002 to ograniczenie maksymalnej predkosci silnika, ktore jest aktywne dla kierunkow

prawo i lewo.

Po003

Licznik podziatu czestotliwosci wyjscia impulsowego

|Speed| IPosition| |Torque|

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~65535

brak —

Licznik dzielenia czestotliwosci wyjscia impulsowego enkodera
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Tryby aktywacji serwo (S-ON) |Speea1 IPosition| |Torque{
P0004 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~7 brak 0 Po restarcie zasilania

0: Zewnetrznym stykiem poprzez wejscie listwy sterujqgcej serwo napedu przypisanego do funkcji SON-I.

1: Wewnetrznym rejestrem. Zmiana stanu deklarowana w funkcji Po100.

2: Tryb 1 - 2-przewodowy 3. Tryb 2 - 2-przewodowy 4. Tryb 1 - 3-przewodowy
5. Tryb 2 - 3-przewodowy 6. Tryb impulsowy 7. Podaniem zasilania
Mianownik podziatu czestotliwosci wyjscia impulsowego [Speed |Position| [Torqud
Po005 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~2147483647 brak — Skutek natychmiastowy
Szybkos¢ zmiany bezwtadnosci obcigzenia |Speed| |P0sition| |Torque|
Po007 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~100 brak 20 Skutek natychmiastowy
Wybor trybu rozpoznawania bezwtadnosci [Speed| |Position| [Torqud
Po008 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~3 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: Wylqczona funkcja rozpoznawania momentu bezwltadnosci.

1: Rozpoznawanie bezwtadnosci do przodu i do tytu w trybie offline, odpowiednie dla sprzetu o ograniczonym zakresie
ruchu.

2: Silnik obraca sie w jednym kierunku podczas rozpoznawania offline i jest odpowiedni dla

napedu, ktorego nie mozna cofac.

3: Automatyczne rozpoznanie bezwtadnosci on-line; w tym trybie naped zawsze utrzymuje stan automatycznego
rozpoznania online. Kiedy naped jest w trybie pracy JOG, nie jest wyswietlany komunikat potwierdzajgcy ten tryb pracy

tylko wyswietlana jest aktualna wartos¢ momentu bezwtadnosci.

Czas przerwy pomiedzy krokami dla rozpoznania bezwitadnosci w trybie offline ISpeed |Position] [Torqué
Po009 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~2000 ms 100 Skutek natychmiastowy
Okreslenie sztywnosci ISpeea1 |P0siti0n| |T0rque|
Po010 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~40 brak 6 Skutek natychmiastowy
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Czas Stata Szerokos¢ Pierwsza stala
Proporcjonalne Odpowiednia
Klasa Wzmocnienie catkowania czasowa 1% pasma 19 czasowa 1%
wzmocnienie 19 predkosé reakeji | Rodzaje przeniesienia
sztywnosci petli 19 19 petli filtra petli filtra momentu
petli predkosci serwo napedu
Po010 predkosci Po301 predkosci predkosci pradowej obrotowego
Pol01 mechanizmu
Pol02 Pol05 Po200 Po214

1 384 100 5000 3200 1000 0

2 769 200 2500 1668 | 1000 0 Synchroniceny naped

3 1154 300 1666 1100 1000 0

pasowy, naped
4 1538 400 1250 830 1000 0
taricuchowy, reduktor
5 1923 500 1000 650 1000 0
Jfalowy i inne

6 2423 630 793 529 1000 0 Y

7 2885 750 666 440 1000 0 e

8 3346 870 574 383 1000 0 ‘

9 3846 1000 500 330 1000 0 Sruba lulowa
10 4308 1120 446 297 1000 0 sterowana reduktorem
11 4808 1250 400 260 1000 0 lub maszyna
12 5270 1370 364 243 1000 0 wielkogabarytowa
13 5770 1500 333 220 1000 0 —
14 6231 1620 308 205 1000 0 oo

wolna bezposrednio za
15 6731 1750 285 190 1000 0
| pomocq watka (np.
16 7193 1870 267 178 1000 0
umiarkowana maszyna ogélnego
17 7693 2000 250 160 1000 0
18 8193 2130 234 156 1000 0 ' prremean
19 8655 2250 222 148 1000 0 sybka s
20 9617 2500 200 130 1000 0 przeladunkowa
21 10578 2750 181 121 1000 0 itp.)
22 11540 3000 166 110 1000 0 1
23 12502 3250 153 102 1000 0 Sruba kulowa
24 13463 3500 142 95 1000 0 besposrednio
25 14425 3750 133 88 1000 0
polgczona dz maszyng
26 15387 4000 125 83 1000 0
(np. precyzyjne
27 16349 4250 117 78 1000 0
maszyny do obrébki,
28 17310 4500 111 74 1000 0
29 18272 4750 105 70 | 1000 0 ohrabiarty
30 19234 5000 100 66 1000 0
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Przelgcznik kontrolera ostabiania pola

ISpeecﬂ |P0siti0n| |T0rque|

PoO11 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Skutek
0~1 brak 1
natychmiastowy
0: nieaktywny, 1: aktywny
1I"¥ moment bezwtadnosci |Speed| |P0sition| |Torque|
Po013 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 0.01 200 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sie do rozdziatu 7.3
Czasy przyspieszania i zwalniania |Sp9601 |P0sition| |T orquel
Po014 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
200~5000 ms 1000 Skutek natychmiastowy

Prosze odn

ies¢ sie do rozdziatu 7.3

Zakres ruchu dla rozpoznania momentu bezwtadnosci w trybie offline

|Speea1 IPosition| |Torque|

Po015 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
200~2147483647 brak — Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sig do rozdziatu 7.3
Szerokos¢ impulsu wyjscia Z [Speed| |Position| [Torqud
Po017 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2~65535 brak — Skutek natychmiastowy
Aby uzyskaé szczegotowe informacje, prosze odnies¢ si¢ do rozdziatu 6.4.7,
Ustawienie wyjscia impulsowego |Speed| lPositionI |T0rque|
Po018 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
4-parametry brak 0001 Skutek natychmiastowy
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L]

Polaryzacja wyjécia impulsowego Z

Negatywna polaryzacja wyjscia

Pozytywna polaryzacja wyjscia

Zrédfo polecenia impulsowego Z

O0d
'(I_

Weat silnika

— |lo|w|l~|o]|»

Wirtualny wat

Zrédio polecen impulsowych z podziatem
czestotliwosci

Wat silnika

Podana pozycja wewnetrzna

Wejscie impulsowe kolektora

wo|=lo|n

Szybki licznik 1

Szybki licznik 2

EAl I

Polecenie pozycji

Po019

Okres wirtualnego wyjscia Z

LS‘peed |Position| |Torque|

Zakres ustawien Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~2147483647 brak

10000

Skutek natychmiastowy

Jeden impuls Z jest wyprowadzany na Po019 liczby impulséw. Zrédlo podzialu czestotliwosci deklarujemy w Po018.

Po030

2% moment bezwladnosci

lspeed | Iposition| |torque|

Po031

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 0.01 100 Skutek natychmiastowy
Wybor trybu przelgczania bezwtadnosci [Speed |Position| [Torquéd
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: Bezwtadnos¢ wybrana dla pierwszego momentu bezwtadnosci

1:Moment powigzany z hamulcem. Pierwszy moment bezwladnosci jest wybierany, kiedy hamulec jest otwarty. Drugi

moment bezwladnosci jest wybierany, kiedy hamulec jest zablokowany;,

2: Moment powigzany z zaciskiem (42). Drugi moment bezwladnosci jest wybierany, kiedy zacisk jest aktywny. Pierwszy

moment bezwladnosci jest wybierany, kiedy zacisk jest nieaktywny.

Po100

Wewnetrzny rejestr SON-I

ISpeecﬂ |Position| |Torque|

Zakres ustawien Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1 brak

0

Skutek natychmiastowy

0: SON-I jest w stanie zablokowania

1: SON-I jest odblokowany

Proporcjonalne wzmocnienie 1™/ petli predkosci

|Speed| |Position| |Torque|
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Pol01 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
(¢
0~30000 0.1Hz - Skutek natychmiastowy
Prosze odniesé¢ sig do rozdziatu 7.3.3
Czas catkowania 19 petli predkosci [Speed| |Position| [Torqud
Po102 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.1ms - Skutek natychmiastowy

Prosze odnies¢ sie do rozdziatu 7.3.3

Proporcjonalne wzmocnienie 29 petli predkosci

|Speea1 IPosition| |Torque|

Pol03 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.1Hz 240 Skutek natychmiastowy

Prosze odniesé¢ sig do rozdziatu 7.3.3

Czas catkowania 29 petli predkosci [Speed [Position| [Torqué

Po104 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~30000 0.1ms 1250 Skutek natychmiastowy
Stala czasowa filtra 1" petli predkosci

Pol05 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~20000 0.01ms — Skutek natychmiastowy
Stala czasowa filtra 29 petli predkosci

Pol06 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~20000 0.01ms — Skutek natychmiastowy
Wzmocnienie sprzezenia momentu obrotowego do przodu
Pol07 peed
(0]
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1000 brak 500 Skutek natychmiastowy

W trybie sterowania predkosciq i pozycjonowania sygnat sprzezenia zwrotnego momentu pomnozony przez Pol07

traktowany jest jako wzmocnienie sprzezenia zwrotnego momentu. Zwigkszenie Pol07 moze poprawic szybkos¢

odpowiedzi na polecenie predkosci dynamicznej i odpowiedz na polecenie potozenia oraz zmniejszy¢ blqd potozenia przy

statej predkosci.

Filtr wzmocnienia sprzezenia momentu obrotowego do przodu

Pol108

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt
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| 1~30000

0.01ms

200

| Skutek natychmiastowy

Prosze odnies¢ sig do rozdziatu 7.3.3

Czas przyspieszania (aktywny jedynie w trybie sterowania predkoscig)

Speed

Po109 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~65535 Ims 200 Skutek natychmiastowy
Czas zwalniania (aktywny jedynie w trybie sterowania predkoscig) Speed
Pol110 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~65535 Ims 200 Skutek natychmiastowy
Czas przyspieszania i zwalniania krzywej S Speed
Polll Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~15000 Ims 100 Skutek natychmiastowy
Aktywacja funkcji krzywej S Speed
Pol12 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: krzywa S nie jest aktywna 1: krzywa S jest aktywna
Wewnetrzna predkosé bieg 1 linternal register speed
Pol113 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~£32000 0.1obr/min 1000 Skutek natychmiastowy
Wewnetrzna predkosé bieg 2 lInternal register speed
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Poll4
0~£32000 0.1obr/min 2000 Skutek natychmiastowy
Wewnetrzna predkosé bieg 3 [Internal register speed
Pol15 Zakres ustawiern Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~£32000 0.1obr/min 3000 Skutek natychmiastowy
Zakres predkosci docelowej peed,
Pol17 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.1obr/min 300 Skutek natychmiastowy
Wartos¢ detekcji obrotow Speed
Pol118 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.1obr/min 300 Skutek natychmiastowy
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Szukanie domu/punktu referencyjnego

ISpeetﬂ IPositi0n| |T0rque|

Pol19

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

4-parametry

brak

0000

Skutek natychmiastowy

[b]

R

Tryb szukania HOME

117 L

Szukanie HOME obroty w lewo

zukanie HOME obroty w prawo

Tryb szukania HOME

Ograniczenie pozycji lewo-prawo jako odniesienie dla szukania pozycji HOME

Wejscie sygnalu listwy ORGP jako punkt referencyjny HOME

Najblizszy impuls fazy Z jako punt referencyjny HOME

Szukanie mechanicznego Zrédla odniesienia

Tryb szukania HOME

S ||| W~ O~

Zwalnianie i zatrzymanie po osiggnieciu pozycji referencyjnej HOME

~

Po osiggnieciu punktu odniesienia poczqgtkowego, uZyj przeciwnego
kierunku, aby wyszukac sygnal Z na drugiej predkosci

Po osiqgnieciu punktu odniesienia poczqtku uzyj tego samego kierunku,
aby znalez¢ sygnal Z na drugiej predkosci

Po osiggnieciu sygnalu z terminala wejsciowego ORGP, zmieniony zostaje
kierunek na przeciwny i na drugiej predkosci wyszukany punkt
poczqtkowy dla zbocza opadajqacego terminala wejsciowego ORGP,

Tryb szukania HOME

=}

Tryb szukania HOME Zwalnianie do zatrzymania po znalezieniu sygnalu 7

Odszukanie sygnalu 7, a nastepnie powrdt do sygnalu 7

HOME/Mechaniczne wyszukiwanie punktu z pierwszg predkoscig

|Speea1 |Position| |Torque|

Po120 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~20000 0.1obr/min 500 Skutek natychmiastowy
HOME/Mechaniczne wyszukiwanie punktu z drugq predkoscig |Speed| IPosition| |Torque|

Po 121 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~10000 0.1obr/min 200 Skutek natychmiastowy
Czasy przyspieszania i zwalniania dla wyszukiwania punktu HOME/Mechanical Speed| |Position| [Torqud

Pol122 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1000 ms 0 Skutek natychmiastowy
Offset/przesunigcie wyszukanego punktu Home |Speea1 IPosition| |Torque|

Pol123 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

-2147483647~+2147483647| brak 0 Skutek natychmiastowy
Wybor funkcji szukania HOME |Speed| IPosition| |Torque|

Pol25 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~3 brak 0 Skutek natychmiastowy
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0: Brak szukania HOME, 1: Automatycznie po podaniu zasilania, 2: Wywolane z portu 1/0, 3: Natychmiastowe szukanie

Wartos¢ predkosci zacisku zerowego

Speed

Po126 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~30000 0.1obr/min 50 Skutek natychmiastowy
Aktywacja zacisku zerowego (ZCLAMP) Speed

Pol127 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: Dezaktywacja, 1: Aktywacja
Czas trwania sygnatu wyszukiwania Home |Speed| IPosition| |T orquel

Pol128 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0 ~30000 10ms 100 Skutek natychmiastowy

Limit czasu wyszukiwania pozycji HOME

ISpeea1 lPositi0n| |T0rqud

Po129 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~65535 ms 10000 Skutek natychmiastowy
Ustawienie przetgcznika wzmocnienia M Position|
Po130 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~6 brak 0 Skutek natychmiastowy
Parametr Znaczenie
Pol130=0 | Bez przelqczania, domysinie uzywane jest wzmocnienie 1
Pol30=1 | Bez przelqczania, domysinie uzywane jest wzmocnienie 2
Kiedy predkosc¢ jest wyzsza niz ustawiona wartos¢ w Pol31, natychmiast przelqcz na wzmocnienie 2, a
Pol130=2 | kiedy predkosc jest nizsza niz Pol31, przetgcz na wzmocnienie 1 po uplywie ustawionego czasu w Pol35
(0,1ms);
Sterowanie zaciskiem przelgcznika. Aktywne wzmocnienie 1, kiedy zacisk przelqcznika zdefiniowany w
Pol130=3 | listwie CN3 jest OFF. Aktywne wzmocnienia 2, kiedy zacisk przelgcznika zdefiniowany w listwie CN3 jest
ON;
Kiedy blgd potozenia jest wigkszy niz ustawiona wartos¢ w Pol32, nastgpi natychmiastowe przelgczenie
Pol130=4 | na wzmocnienie 2. Kiedy blqd polozenia jest mniejszy niz Pol31, nastgpi przelgczenie na wzmocnienie 1
po uplywie ustawionego czasu w Pol35 (0,1 ms);
Natychmiast przelgcza sig na wzmocnienie 2, jesli mamy impulsy na wejsciu impulsowym. Jesli nie ma
Pol30=5 | impulsow na wejsciu impulsowym nastgpi przelgczenie na wzmocnienie 1, z opoznieniem ustawionego
czasu w Pol35 (0,1 ms).
Pol130=6 | Natychmiast przelqcza si¢ na wzmocnienie 2, jesli mamy impulsy na wejsciu impulsowym. Jesli nie ma
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impulsow na wejsciu impulsowym, a predkos¢ jest nizsza niz Pol31, to nastgpuje przelqczenie na

wzmocnienie 1 z opoznieniem ustawionego czasu w Pol35 (0,1 ms).

Predkosé przelgczenia wzmocnienia

Pol131 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~32000 0.1obr/min 100 Skutek natychmiastowy
Impuls przelqczenia wzmocnienia

Po132 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~65535 brak 100 Skutek natychmiastowy
Czas przetgczania wzmocnienia petli pozycji Speed

Po133 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~32000 0.1ms 20 Skutek natychmiastowy
Czas przetgczania wzmocnienia petli predkosci Speed

Pol134 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~20000 0.1ms 100 Skutek natychmiastowy
Czas opoznienia przelgczenia pomiedzy wzmocnieniem 2 a 1

Po135 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~32000 0.1ms 1000 Skutek natychmiastowy

Podczas przelgczania ze wzmocnienia 2 na wzmocnienie 1, nastegpuje opoznienie o zadany czas Pol35. Nastepnie

nastepuje przelgczenie zgodnie z czasem ptynnego przejscia ustawionym w Pol33.

Wartos¢ mechanicznego punktu poczgtkowego enkodera jednoobrotowego

|Speea1 |POSition| |Torque|

Po136 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Wartos¢ mechanicznego punktu poczgtkowego enkodera wieloobrotowego ISpeed |Position|[Torqud
Po138 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Zakres impulséw dla kierunku w prawo i ograniczenia przemieszczania  |Speed| |Position||Torqud
Po140 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Zakres obrotow pracy wieloobrotowej dla kierunku w prawo |Sp8601 IPosition| |T orque{
Pol42 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 brak 1000 Skutek natychmiastowy
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Zakres impulsow dla kierunku w lewo dla ograniczenia przemieszczania

|Speea1 lPosition| |T0rque|

Po143 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Zakres obrotow pracy wieloobrotowej dla kierunku w lewo [Speed |Position| [Torqud
Po145 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 brak 1000 Skutek natychmiastowy
Zrédlo polecenia predkosci 1 [Speed
Pol151 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Cztery parametry brak 0001 Skutek natychmiastowy
oo
A |Predko$¢ wewnetrzna
0 Aktywna
1 Nieaktywna
B | Predkosc¢ analogowa
0 Aktywna
1 Nieaktywna
C |Predkosc impulsowa
0 Aktywna
1 Nieaktywna
Zrédio polecenia predkosci 1 peed
Pol152 Zakres ustawier Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Cztery parametry brak 0010 Skutek natychmiastowy
oo
A |Predkos$¢ wewnetrzna
0 Aktywna
1 Nieaktywna
B | Predkos¢ analogowa
0 Aktywna
1 Nieaktywna
C |Predko$¢ impulsowa
0 Aktywna
1 Nieaktywna
Pol53 Petla predkosci podana stata czasowa filtra
(¢
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 0.01ms 50 Skutek natychmiastowy
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Proporcjonalne wzmocnienie petli predkosci okresla reakcje podczas sterowania predkoscig. Im wigksza wartosé, tym
wigksze wzmocnienie czyli lepsza mozliwosé Sledzenia polecenia predkosci. Ale zbyt duza

wartos¢ prawdopodobnie spowoduje rezonans mechaniczny. Czestotliwosé w trybie sterowania predkoscig musi byé 4~6
razy wyzsza niz czestotliwoS¢ w trybie sterowania pozycjg. Kiedy czestotliwos¢ odpowiedzi pozycji jest wyzsza niz
czestotliwos¢ odpowiedzi predkosci, maszyna bedzie rezonowaé lub przeregulowywaé pozycje. Kiedy stosunek
bezwladnosci rosnie, szybkos¢ odpowiedzi predkosci systemu sterowania zmniejszy sie i bedzie mniej stabilny.

Ogolnie wzmocnienie petli predkosci mozna zwigkszac, ale kiedy wzmocnienie petli predkosci jest zbyt duze, podczas
pracy lub zatrzymywania wystgpiq wibracje (silnik emituje nienormalny hatas). W takiej sytuacji wzmocnienie petli
predkosci musimy zmniejszy¢ na 50~80% wzmocnienia podczas drgan.

Poprawi odpowiedz predkosci: zwigkszenie czasu catkowania moze zmniejszy¢ przeregulowanie podczas przyspieszania
i zwalniania, zmniejszenie czasu catkowania moze poprawié niestabilnos¢ obrotow. Kiedy czas catkowania sterowania
predkosciq jest skrocony, mozna poprawié¢ odpowiedz predkosci i zmniejszy¢ blgd sterowania predkosciq. Jesli jednak
wartos¢ jest zbyt mata, mogq wystgpi¢ wibracje i hatas.

Zmniejszenie hatasu w trybie predkosci i pozycji uzyskamy przez zwigkszenie stalej czasowej filtra, ale spowolni to

reakcje.
Zrédio szybkosci impulséw
Pol154 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Cztery parametry brak 0000 Skutek natychmiastowy
AN} I
A | Zrédtem szybkoéci impulséw jest predko$é wirowania
0 OFF
ON
B |Zrédlem szybkosci impulséw jest predkosé analogowal
0 OFF
ON
Dp filtra [Speed [Position] [Torqud
Pol155 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Cztery parametry brak 1100 Skutek natychmiastowy
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A Rodzaj filtra predkosci sprzezenia zwrotnego
0 |Filtr pierwszego rzedu predkosci sprzezenia zwrotnego
1 Filtr drugiego rzedu predkosci sprzezenia zwrotnego
B Rodzaj filtra predkosci sprzezenia do przodu
0 Filtr pierwszego rzedu zadanej predkosci do przodu
1 Filtr drugiego rzedu zadanej predkosci do przodu
C Rodzaj filtra polecenia predkosci
0 Filtr pierwszego rzedu polecenia predkosci
1 Filtr drugiego rzedu polecenia predkosci
D RodZzaj filtra momentu obrotowego
0 Filtr pierwszego rzedu momentu obrotowego
1 Filtr drugiego rzedu momentu obrotowego
Czas opéZnienia zerowego zacisku [Speed [ Positior]  [Torqud
Pol156 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.1ms 0 Skutek natychmiastowy
Wewnetrzna predkosé bieg 4 [Speed
Po160 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-32000~32000 0.1obr/min 0 Skutek natychmiastowy
Wewnetrzna predkos¢ bieg 5 [Speed
Pol161 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-32000~32000 0.1obr/min 0 Skutek natychmiastowy
Wewnetrzna predkos¢ bieg 6 [Speed
Pol162 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-32000~32000 0.1obr/min 0 Skutek natychmiastowy
Wewnetrzna predko$é bieg 7 [Speed
Po163 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-32000~32000 0.1obr/min 0 Skutek natychmiastowy
Przepustowos¢ I’ petli prgdowej |Speed| IPosition| |T0rque|
Po200 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~8000 Hz — Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sie do 7.3.
Po201 Przepustowosé 29 petli prqdowej |Speeaﬂ |P0siti0n| |Torque|
(0)
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~8000 Hz — Skutek natychmiastowy
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Prosze odnies¢ sig do 7.3.3

Wewnetrzne ograniczenie momentu maksymalnego lSpeea1 lPositi0n| |T0rque|
Po202 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~800 1% znamionowego momentu 200 Skutek natychmiastowy

Uwagi:
1. Kiedy Po202 jest wigkszy niz maksymalny moment serwomechanizmu, wartoscig graniczng momentu obrotowego
jest wtedy maksymalny moment obrotowy serwomechanizmu.

2. Ustawienie zbyt matego limitu momentu obrotowego spowoduje niewydolnos¢ momentu obrotowego napedu.

Ograniczenie momentu wejsciem analogowym |Speea1 |P0sition| |Torque|
Po203 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 0 Skutek natychmiastowy

Kiedy Po203=0 ograniczenie analogowego momentu jest nieaktywna. Kiedy Po203=1, ograniczenie analogowego
momentu jest aktywne. Kiedy Po203=2, ograniczenie analogowego momentu jest aktywne pod warunkiem Ze
ograniczenie kierunku przod/tyl jest aktywne.

Ograniczenie analogowego momentu przyjmuje wartos¢ analogowego napiecia wejsciowego momentu obrotowego jako
sygnat sterujgcy ograniczenia momentu obrotowego. Zaleznos¢ miedzy napieciem analogowym, a wartosciq graniczng

momentu obrotowego jest zgodna z Po401.

Wewnetrzny zadany moment obrotowy
Po204 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-8000~8000 1% znamionowego momentu 10 Skutek natychmiastowy

Wartos¢ momentu zatrzymania przy blokadzie kierunku prawo/lewo oraz zatrzymaniu awaryjnym

|Speec11 lPositi0n| |T0rque|

Po207

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~300 1% znamionowego momentu 100 Skutek natychmiastowy

Kiedy sygnat zakazu obrotow do przodu/do tytu lub sygnal zatrzymania awaryjnego jest

aktywny, ograniczenie momentu obrotowego przy zatrzymaniu serwo silnika jest ograniczone przez Po207

Limit momentu dla obrotow w prawo |Sp2601 |P0sition| |Torque|
P0208 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~800 1% znamionowego momentu 100 Skutek natychmiastowy
Limit momentu obrotowego w lewo |Speea1 |Position| |Torque|
Po209 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~800 1% znamionowego momentu 100 Skutek natychmiastowy
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Po210

Ograniczenie predkosci dla trybu momentowego

Torqud

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

brak

0~3

2

Skutek natychmiastowy

Po210=0: Uzywamy wartosci ustawionej w Po211 jako ograniczenia predkosci,

Po210=1: Ustawione parametry analogowego sterowania predkoscig sq w trybie momentowym granicami predkosci dla

kierunkow prawo/lewo,

Po210=2: Jako ograniczenie predkosci uzyta zostanie nizsza wartos¢ z pomiedzy maksymalnej predkoscig obrotowej

Po002, a rzeczywistej maksymalnej predkosci obrotowej silnika,

Po210=3: Impulsowe ograniczenie predkosci

Wewnetrzne ograniczenie predkosci

Torqud

Po211 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 0.1obr/min 20000 Skutek natychmiastowy
Czas narastania momentu obrotowego Torque
Po212 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.1ms 0 Skutek natychmiastowy
Czas opadania momentu obrotowego Torque
Po213 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 0.1ms 0 Skutek natychmiastowy
A VNm]
Znamionowy
moment
Zadany
moment
t[ms]‘
<71, <2 g
< Po212 > - Po213 >

Po214

Stata czasowa 1°°*° filtra petli momentu obrotowego

lS’peedi |P0siti0n| |T orquel

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~30000

0.01ms

Skutek natychmiastowy

Po215

Stata czasowa 2% filtra petli momentu obrotowego

|Speea1 IPosition| |Torque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~30000

0.01ms

Skutek natychmiastowy
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Prosze odnies¢ sig do 7.3.3

Odblokowanie wartosci momentu zatrzymania przy blokadzie kierunku prawo/lewo

Torque

Po216

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak

1

Skutek natychmiastowy

Kiedy Po216=0, rzeczywista wartos¢ momentu zatrzymania przy blokadzie kierunku prawo/lewo wynosi Po207,

Kiedy Po216=1, rzeczywista wartos¢ momentu zatrzymania przy blokadzie kierunku prawo/lewo wynosi 0, czyli Po207

nie jest aktywny,
I Srodkowa czestotliwos¢ filtra wycinajqcego |Speed| IPosition| |T orquel
Po217 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
50~30000 Hz 2000 Skutek natychmiastowy
Szerokos¢ filtra 1°° wyciecia |Speea1 IPosition| |Torque{
Po218 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 Hz 5 Skutek natychmiastowy
Glebokos¢é filtra 1¥° wycigcia [Speed| |Position [Torqud
Po219 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 brak 0 Skutek natychmiastowy

Prosze odnies¢ sig do 7.4.

2% srodkowa czestotliwosé filtra wycinajgcego

lSpeea1 |Positi0n| |T0rque|

Po0220 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
50~30000 Hz 2000 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sie do 7.4.
Szerokos¢ filtra 2°° wyciecia |Speed| IPosition| |Torque|
Po221 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 Hz 5 Skutek natychmiastowy
Glebokos¢é filtra 2°° wycigcia ISpeed| |Position|[Torqud
Po222 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 brak 0 Skutek natychmiastowy

3 $rodkowa czestotliwosé filtra wycinajgcego

lSpeea1 lPositi0n| |T0rque|

Po223

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
50~30000 Hz 2000 Skutek natychmiastowy
Szerokos¢ filtra 3%° wyciecia |Speed| IPosition| |Torque|
Po224 —
Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna | Efekt
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0~30000

Hz

| 5

| Skutek natychmiastowy

Glebokos¢é filtra 3% wycigcia

lSpeeai lPositi0n| |T0rque|

Po225 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 brak 0 Skutek natychmiastowy
4" srodkowa czestotliwosé filtra wycinajgcego |Speed| IPosition| |Torque|
Po0226 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
50~30000 Hz 2000 Skutek natychmiastowy
Szerokos¢ filtra 4°° wyciecia |Speed| IPosition| |Torque|
Po227 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 Hz 5 Skutek natychmiastowy
Glebokos¢é filtra 4%° wycigcia [Speed| |Position||Torqud
Po0228 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 brak 0 Skutek natychmiastowy
Start filtra wycinajgcego [Speed| |Position] [Torquéd
P0229 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~3 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: wylgczone
1: Start automatycznej konfiguracji filtra wycinajgcego
2: Automatyczna konfiguracja filtra momentu obrotowego dolnoprzepustowego i
wycinajgcego
3: Czyszczenie danych filtra
Liczba filtrow wycinajgcych |Speed| IPosition| |Torque|
Po230 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~8 brak 4 Skutek natychmiastowy
Prog rezonansu |Speea1 |P0sition| |Torque|
Po231 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 brak 20 Skutek natychmiastowy
Kiedy amplituda rezonansu jest wyzsza niz Po231, punkt ten jest oznaczany jako prog rezonansu.
Wzmocnienie kontroli obcigzenia [Speed| |Position] [Torqué
Po234 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1000 brak 0 Skutek natychmiastowy

Kompensacja momentu obcigzenia moze do pewnego stopnia zwigkszy¢ sztywnosé napedu. Ale jesli ustawimy zbyt duzg

wartos¢, bedzie to powodowato hatas.
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Po235

Stata czasowa filtra kontroli obcigzenia

lSpeeai lPositi0n| |T0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~30000

0.01ms

1000

Skutek natychmiastowy

Odpowiednie sparametryzowanie Po235 moze skompensowaé moment obcigzenia i do pewnego stopnia zwigkszaé

sztywnos¢ systemu napgdowego. Jesli jednak stata czasowa filtra jest zbyt niska, zwigkszy to emitowany hatas od

napedu.
Wspotczynnik kompensacji wstecznego pola elektromagnetycznego (EMF) [Speed| |Position] [Torquéd
Po236 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1000 0.1% 500 Skutek natychmiastowy
Docelowa wartos¢ momentu |Speed| |Position| |Torque|
Po237 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~50 1% 2 Skutek natychmiastowy
Czestotliwos¢ filtra momentu
P0238 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~ 1000 0.1Hz 10 Skutek natychmiastowy
Kompensacja momentu grawitacji ISpeedi IPositi0n| |T0rque|
Po239 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~+1000 0.1% znamionowego 0 Skutek natychmiastowy
momentu
Po240 l “'Z“' czestotliwos¢ Srodkowa ttumienia drgan Speed |Position
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~2000 0.1Hz 2000 Skutek natychmiastowy
1% szerokoS¢ tumienia drgan
Po241 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~50 0.1% 30 Skutek natychmiastowy
I glebokos¢ ttumienia drgan
Po242 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 0.,1Hz 0 Skutek natychmiastowy
Po244 Zg” czestotliwos¢ srodkowa tlumienia drgan peed| |Position|
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
10~2000 0.1Hz 2000 Skutek natychmiastowy
2% szerokoS¢ Humienia drgan
Po245 Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna | Efekt
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1~50 0.1% 30 | Skutek natychmiastowy
2% glebokos$¢ ttumienia drgan
Po246 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 0.1Hz 0 Skutek natychmiastowy

5 srodkowa czestotliwosé filtra wycinajgcego

|Speed| IPosition| |Torque|

Po247 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
50~30000 Hz 2000 Skutek natychmiastowy
Szerokos¢ filtra 5%° wyciecia |Speed| IPosition| |Torque|
Po0248 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 Hz 5 Skutek natychmiastowy
Glebokos¢é filtra 5% wycigcia [Speed| |Position|[Torqud
P0249 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 brak 0 Skutek natychmiastowy

6" srodkowa czestotliwos¢ filtra wycinajgcego

lSpeeai lPositi0n| |T0rque|

Po250 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
50~30000 Hz 2000 Skutek natychmiastowy
Szerokos¢ filtra 6°° wyciecia |Speed| IPosition| |Torque|
Po251 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 Hz 5 Skutek natychmiastowy
Glebokosc filtra 6% wyciecia |Speed| IPosition| |Torque|
Po252 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 brak 0 Skutek natychmiastowy

7 srodkowa czestotliwos¢ filtra wycinajgcego

ISpeeai lPositi0n| |T0rque|

Po253 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
50~30000 Hz 2000 Skutek natychmiastowy
Szerokos¢ filtra 7¢° wyciecia [Speed| |Position| [Torquéd
Po254 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 Hz 5 Skutek natychmiastowy
Glebokosc filtra 7¢° wyciecia |Speed| IPosition| |Torque|
Po255 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~100 brak 0 Skutek natychmiastowy

8“ srodkowa czestotliwos¢ filtra wycinajgcego

|Speed| IPosition| |Torque|
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Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Po256 -
50~30000 Hz 2000 Skutek natychmiastowy
Szerokosé filtra 8%° wyciecia [Speed| |Position| [Torquéd
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Po257 o
0~30000 Hz 5 Skutek natychmiastowy
Glebokos¢ filtra 8% wyciecia |Speed| IPosition| |Torque|
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Po258 g
0~100 brak 0 Skutek natychmiastowy
Ustawienia zewnetrznego polecenia impulsowego |Speea1 IPosition| |Torque|
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Po300 ry
4-parametry brak 1000 Skutek natychmiastowy
TT T A Tryb polecen impulsowych
0 Kierunel+impulsy
1 CW impulsy+CC impulsy
9 Dwufazowy ciqg impulsow = réZnicq
Jazowg 90° (faza A, faza B)
B | Czestotliwosé filtra impulsow wejsciowych
0 4MH=
1 2MH:z
2 1MH=
3 500kH=
4 200kHz
5 150kH=
6 80kH=
C Logika impulsow
PULS logika negatywna
0 SIGN logika negatywna
1 PULS logika dodatnia
SIGN logika dodatnia
) PULS logika negatywna
SIGN logika dodatnia
PULS logika dodatnia
3 SIGN logika ujemna
D Wijscie podzialu czestotliwosci
0 |Wyjscie fazy CCW-przeciwnie do wsk. zegara
1 Wyjscie fazy CW-zgodnie ze wsk. zegara
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Wzmocnienie petli 19 pozycji

Po301 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~65535 brak — Skutek natychmiastowy
Wzmocnienie petli 2 pozycji

Po302 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~65535 brak — Skutek natychmiastowy
Wzmocnienie sprzezenia do przodu petli pozycji

Po303 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1000 brak 0 Skutek natychmiastowy
Licznik elektronicznego przelozenia 1 stopnia

Po304 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~65535 brak 0 Skutek natychmiastowy
Mianownik elektronicznego przelozenia 1 stopnia

Po305 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~65535 brak 10000 Skutek natychmiastowy
Stata czasowa filtra polecenia pozycji

Po306 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~10000 ms 50 Skutek natychmiastowy
Zakres odchylenia pozycji

Po307 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~65535 brak — Skutek natychmiastowy
Kasowanie impulsow pozycji

Po308 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

4-parametry brak — Skutek natychmiastowy
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eI UL

O
L

Wejscie blokujgce
impulsy polecen

(=]

Nieaktywne

Aktywne
(INH-P musi by¢ przydzielony)

Kasowanie polecenia impulsowego

Nieaktywne

— o |W

Aktywne
(CLR musi by¢ przydzielony)

Jednostka wspolczynnika
bledu sledzenia petli pozycji

1 impuls

100 impulsow

v

Jednostka zadzialania bledu
Sledzenia petli pozycji

(=3

1 impuls

—_

100 impulsow

Alarm nadmiernego bledu sledzenia petli pozycji

Po309 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~65535 brak — Skutek natychmiastowy
Czas przyspieszania dla wewnetrznej pozycji 1 [Internal register position

Po310 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~32000 ms 100 Skutek natychmiastowy
Czas zwalniania dla wewnetrznej pozycji 1 [Internal register position

Po311 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~32000 ms 100 Skutek natychmiastowy

Po312

Czas przyspieszania dla wewnetrznej pozycji 2

llnternal register positionl

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~32000

ms

100

Skutek natychmiastowy

Po313

Czas zwalniania

dla wewnetrznej pozycji 2

llnternal register positi0n|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~32000

ms

100

Skutek natychmiastowy

Po314

Czas przyspieszania dla wewnetrznej pozycji 3

Ilm‘ernal register position|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~32000

ms

100

Skutek natychmiastowy

Po315

Czas zwalniania dla wewnetrznej pozycji 3

Ilm‘ernal register positionj

Zakres ustawien

Jednostka

| Nastawa fabryczna |

Efekt

344




Seria SD20-G

0~32000

ms

100

| Skutek natychmiastowy

Po316

Czas przyspieszania dla wewnetrznej pozycji 4

llnternal register positi0n|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~32000

ms

100

Skutek natychmiastowy

Po317

Czas zwalniania

dla wewnetrznej pozycji 4

Ilm‘ernal register position|

Po318

Po319

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 100 Skutek natychmiastowy
Czas przyspieszania dla wewnetrznej pozycji 5 [Internal register position

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 100 Skutek natychmiastowy

Czas zwalniania dla wewnetrznej pozycji 5 [Internal register position]

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~32000 ms 100 Skutek natychmiastowy

P0320

Czas przyspieszania dla wewngtrznej pozycji 6

llnternal register positi0n|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~32000

ms

100

Skutek natychmiastowy

Czas zwalniania

dla wewnetrznej pozycji 6

Ilm‘ernal register position|

Po321 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 100 Skutek natychmiastowy
Czas przyspieszania dla wewnetrznej pozycji 7 linternal register position|

Po322 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 100 Skutek natychmiastowy

Po323

Czas zwalniania

dla wewnetrznej pozycji 7

llnternal register positi0n|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~32000

ms

100

Skutek natychmiastowy

Po324

Czas przyspieszania dla wewnetrznej pozycji 8

llnternal register positi0n|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~32000

ms

100

Skutek natychmiastowy

Po325

Czas zwalniania

dla wewnetrznej pozycji 8

Ilm‘ernal register position|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~32000

ms

200

Skutek natychmiastowy

Stata czasowa filtra dla pozycjonowania do przodu
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Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Po0326 :
1~32000 0.01ms 1000 Skutek natychmiastowy
Liczba impulsu wywolania ostrzezenia o bledzie pozycji Position
Po327 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~65535 brak — Skutek natychmiastowy

Po330

Podana predkosé dla pozycji 1

Ilm‘ernal register position|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~65535

0.1 lub lobr/min (So-66)

1000

Skutek natychmiastowy

Po331

Podana predkosé dla pozycji 2

Ilm‘ernal register position|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~65535

0.1 lub 1obr/min (So-66)

1000

Skutek natychmiastowy

Po332

Podana predkosé dla pozycji 3

llnternal register positi0n|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~65535

0.1 lub 1obr/min (So-66)

1000

Skutek natychmiastowy

Po333

Podana predkosé dla pozycji 4

llnternal register positi0n|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~65535

0.1 lub lobr/min (So-66)

1000

Skutek natychmiastowy

Po334

Podana predkosé dla pozycji 5

Ilm‘ernal register position|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~65535

0.1 lub lobr/min (So-66)

1000

Skutek natychmiastowy

Po335

Podana predkosé dla pozycji 6

Ilm‘ernal register position|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~65535

0.1 lub 1obr/min (So-66)

1000

Skutek natychmiastowy

Po336

Podana predkosé dla pozycji 7

llnternal register positi0n|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~65535

0.1 lub 1obr/min (So-66)

1000

Skutek natychmiastowy

Po337

Podana predkosé dla pozycji 8

llnternal register positi0n|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

1~65535

0.1 lub lobr/min (So-66)

1000

Skutek natychmiastowy

Po338

Jednostka zadanej predkosci pozycjonowania

IInternal register position|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak

0

Skutek natychmiastowy
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0: rzeczywista predkos¢ silnika, nie jest powigzana z przektadniq elektroniczng, jednostka to 0,10br/min,

1: uwzglednia przektadnie elektroniczng, jednostka to 0,01kHz.

Wybor przetozenia elektronicznego reduktora

Po339 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: Pierwsze przetozenie elektronicznego reduktora
1: Drugie przetozenie elektronicznego reduktora
2: Styk wyboru sposrod dwoch przetozen
Filtr FIR w trybie pozycjonowania

Po340 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~30000 0.1ms 0 Skutek natychmiastowy

Im wieksza wartos¢, tym ptynniejsza praca serwo napedu, jednak reakcja moze by¢ wolniejsza.

Wybor trybu pracy: tryb pozycji z rejestru wewnetrznego

Ilm‘ernal register positionj

Po341 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: Tryb inkrementalny (przyrostowy) 1: Tryb absolutny (bezwzgledny)
Wewnetrzny wyzwalacz pozycji |Internal register positi0n|
Po342 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy

0: nieaktywny 1: aktywny

Czasy przyspieszania i zwalniania w trybie pozycjonowania

Po343 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~10000 ms 0 Skutek natychmiastowy
Licznik elektronicznego przetozenia 2 stopnia
Po344 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2147483647 brak 0 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sig do 6.4.2.
Mianownik elektronicznego przelozenia 2 stopnia
Po346 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~2147483647 brak 10000 Skutek natychmiastowy

Prosze odnies¢ sig do 6.4.2.

Po348

Ustawienie wielostopniowego pozycjonowania wewnetrznego

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt
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2-parametry

brak

| 20

Skutek natychmiastowy

o] [2]

Ustawienie funkcji
pozycjonowania
wielostopniowego

Nieaktywne

Aktywne

Ustawieni ilo$ci stopni

2 pozycje

3 pozycje

1los¢ cykli wielostopniowej pozycji wewnetrznej

Po0349 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 0 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sie do 6.4.
Zadeklarowana pozycja 1 IInternal register position|
Po350 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647| brak 0 Skutek natychmiastowy
Zadeklarowana pozycja 2 IInternal register position|
Po352 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647| brak 0 Skutek natychmiastowy
Zadeklarowana pozycja 3 lInternal register position|
Po354 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647| brak 0 Skutek natychmiastowy
Zadeklarowana pozycja 4 lInternal register position|
Po356 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647| brak 0 Skutek natychmiastowy
Zadeklarowana pozycja 5 IInternal register position|
Po0358 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647| brak 0 Skutek natychmiastowy
Zadeklarowana pozycja 6 IInternal register position|
Po360 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647| brak 0 Skutek natychmiastowy
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Zadeklarowana pozycja 7

Ilnternal register position|

Po362 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647| brak 0 Skutek natychmiastowy
Zadeklarowana pozycja 8 [Internal register position|
Po364 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-2147483647~+2147483647| brak 0 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sie do 6.4
Czas przerwy 1 |Im‘ernal register position|
Po366 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 0 Skutek natychmiastowy
Czas przerwy 2 Ilnternal register position]
Po367 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 0 Skutek natychmiastowy
Czas przerwy 3 Ilnternal register position]
Po368 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 0 Skutek natychmiastowy
Czas przerwy 4 IInternal register position|
Po369 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 0 Skutek natychmiastowy
Czas przerwy 5 IInternal register position|
Po370 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 0 Skutek natychmiastowy
Czas przerwy 6 Ilnternal register position]
Po371 Zakres ustawiern Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 0 Skutek natychmiastowy
Czas przerwy 7 Ilnternal register position]
Po372 Zakres ustawiern Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 0 Skutek natychmiastowy
Czas przerwy 8 IInternal register position|
Po373 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~32000 ms 0 Skutek natychmiastowy

Impulsowe zrédto polecen pozycji

Position pulsé
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Po374

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna

Efekt

4-parametry

brak 0001

Skutek natychmiastowy

IO

Ustawienie licznika niskiej czestotliwosci

Impulsy nie pochodzg z licznika niskiej czestotliwosci

Impulsy pochodzg z licznika niskiej czestotliwo$ci

Ustawienie szybkiego licznika

Impulsy nie pochodzg z szybkiego licznika

Impulsy pochodzg z szybkiego licznika

Ustawienie wewnetrznej pozycji

Impulsy nie pochodzg z wewnetrznej pozycji

— o |||~ olw|| =

Impulsy pochodzg z wewnetrznej pozycji

Ustawienie E-krzywki

Impulsy nie pochodzg z E-krzywki

»—aoo

Impulsy pochodzg z E-krzywki

Po375

Wybor zrodta polecen trybie pozycji z rejestru wewnetrznego

|Internal register position|

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna

Efekt

4-parametry

brak 0100

Skutek natychmiastowy

b OO O L

A | Ustawienie wolnego zrédta impulsowe

[

(=}

OFF

—

ON

Ustawienie szybkiego licznika

OFF

—| oW

ON

Impulsy z wewnetrznej pozycji

OFF
ON

il=le!

Impulsy z krzywki elektronicznej

OFF

— o O

ON

Po376

Zrédlto informacji zwrotnej o pozycji

Zakres ustawien

Jednostka Nastawa fabryczna

Efekt

0~3

brak 0

Skutek natychmiastowy

0: Zrédlem sprzezenia jest wal silnika

1: Zrédlem sprzezenia jest szybkie wejscie licznikowe 1

2: Zrédlem sprzezenia jest szybkie wejscie licznikowe 2

3: Zrédlo sprzezenia zwrotnego jest przelgczane przez terminal

Kiedy funkcja Po373=3, a zacisk jest nieaktywny, Zrodlem sprzezenia zwrotnego jest wal silnika i pierwsze przelozenie
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przekiadni elektronicznej. Kiedy zacisk jest aktywny, Zrodlem sprzezenia zwrotne jest szybki licznik 1 i drugie przelozenie

przekitadni elektronicznej.

Licznik proporcji sprzezenia zwrotnego

Po377 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~65535 brak 1 Skutek natychmiastowy
Mianownik proporcji sprzezenia zwrotnego Position|
Po0378 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~65535 brak 1 Skutek natychmiastowy

Prosze odnies¢ sie do 6.4.12

Liczba obrotow wykasowania mieszanego bledu

Po379 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

-1~32000 brak 0 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sig do 6.4.12
Liczba impulsow mieszanego bledu

Po380 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~65535 brak 1000 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sig do 6.4.12
Wzmocnienie synchronizacji bramowej

Po381 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~30000 brak 1000 Skutek natychmiastowy
Zrédlo sprzezenia zwrotnego pozycji synchronizacji bramowej

Po382 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
Wyswietlenie bledu synchronizacji bramowej

Po383 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

10~65535 brak 1000 Skutek natychmiastowy
Licznik proporcji sprzezenia zwrotnego synchronizacji bramowej

Po384 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~2147483647 brak 10 Skutek natychmiastowy
Mianownik proporcji sprzezenia zwrotnego synchronizacji bramowej

Po386 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~2147483647 brak 10 Skutek natychmiastowy
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Prosze odnies¢ si¢ do 6.4.13

Po388

Przerwanie o stalej diugosci Position

Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

2-parametry brak 00 Skutek natychmiastowy

dl L1 L

A Funkcja przerwania o stafej dfugosci
L 0 Nieaktywna

1 Aktywna
5 Wyzwalare 2 g_s%; Turkejl preerwania o
0 Nieaktywna
1 Aktywna
Czas osiggniecia pozycji M
Po392 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~65535 ms 0 Skutek natychmiastowy
Tryb sterowania impulsowego pozycjq Position
Po394 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~3 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: nieaktywny, 1; impulsy do przodu, 2; impulsy do tylu, 3: impulsy do przodu i do tytu
Jednostka tolerancji synchronizacji bramowej
Po395 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: 1 impuls, 1: 1000 impulsow
Maksymalna predkos¢ odpowiadajqca napieciu analogowemu
Po400 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~13000 obr/min — Skutek natychmiastowy
Maksymalny moment odpowiadajgca napieciu analogowemu Torque
Po401 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~800 1% znam. momentu 100 Skutek natychmiastowy
Kompensacja petzajqcego zera dla wejscia polecenia All [Speed| [Position| [Torqud
Po402 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-5000~+5000 mV 0 Skutek natychmiastowy
Kompensacja petzajqcego zera dla wejscia polecenia AI2 [Speed |Position| [Torqud
Po403 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna | Efekt
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-5000~+5000

mV

| Skutek natychmiastowy

Stata czasowa filtra wejscia analogowego predkosci

ISpeea‘ IPositionl |T0rqu4

Po404 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 0.01ms 200 Skutek natychmiastowy
Stata czasowa filtra wejscia analogowego momentu |Speea1 IPosition| |Torque|
Po405 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~30000 0.01ms 200 Skutek natychmiastowy
Automatyczne wyzerowanie wejscia Al |Speea1 IPosition| |Torque|
Po406 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
Funkcja zacisku DI1 [Speed [Position |[Torqud
Po407 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Funkcja zacisku DI2 [Speed Position| [Torqud
Po408 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Funkcja zacisku DI3 |Sp9601 |P0sition| |T orque|
Po409 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Funkcja zacisku DI4 |Speea1 |P0sition| |T orquel
Po410 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Funkcja zacisku DI5 [Speed| |Position||Torqué
Po411 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Funkcja zacisku DI6 [Speed| Position| [Torqud
Po412 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Po413 .F fmkcja zacisku DI7 |Speea1 IPosition| |Torque|
Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Funkcja zacisku DIS |Speea1 IPosition| |Torque|
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Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
Po414 —
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Martwa strefa dla kanatu A1l [Speed| |Position [Torqué
Po416 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1000 mV 0 Skutek natychmiastowy
Martwa strefa dla kanatu AI2 |Speed| |Position| |T orque|
Po417 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1000 mV 0 Skutek natychmiastowy
Opcje po przekroczeniu granicy sygnatu analogowego
Po418 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak 0 0 Skutek natychmiastowy

0: brak kontroli limitu/przekroczenia

Kiedy wartos¢ sygnatu analogowego rosnie, odpowiadajgca mu predkosé rowniez wzrasta rosnie az do osiggnigcia
granicznej wartosci £10V.

1: Wartosé¢ predkosci gornej i dolnej granicy zostajq zachowane mimo ze sygnat analogowy wykracza poza wyznaczony
zakres.

2: Wartos¢ predkosci osigga Oobr/min po przekroczeniu gornej lub dolnej granicy sygnatu analogowego (zablokowanie

watu)
dY X: X - ustawienia dla predkosci analogowej, Y - ustawienia dla momentu analogowego,
Kompensacja martwej strefy wejs¢ analogowych [Speed [Position| [Torqud
Po419 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0:tryb 1, 1: tryb 2
Funkcja zacisku DOI |Speea1 |Position| |Torque|
Po421 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Funkcja zacisku DO2 |Speed| |Position| |T orque|
Po422 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Funkcja zacisku DO3 ISpeed| |Position| [Torque|
Po423 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
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Funkcja zacisku DO4 [Speed| [Position| [Torqud
Po424 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak — Wznowienie zasilania
Funkcja zacisku ALM [Speed |Position| [Torqud
Po425 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
2-parametry brak Wznowienie zasilania

Prosze odnies¢ sig do 8.1.7

Bilqd petzajgcego zera Al

|Speea1 |Position| |Torque|

Po426 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

1~10000 mV 2000 Skutek natychmiastowy
Zaciski sterowania dla zadawania analogowego peed),

Po427 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: 0ff 1:On
Ustawienie zrodla dla analogowego zadawania predkosci peed,

Po428 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: Zadawanie analogowe z All, 1: Zadawanie analogowe z AI2
Ustawienie Zrodla dla analogowego zadawania momentu

Po429 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

0~1 brak 1 Skutek natychmiastowy
Predkos¢ odpowiadajgca dolnej granicy napiecia analogowego [Speed |Position [Torqud

Po430 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

-1000~1000 0.001 -1000 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sig do 6.2
Dolna wartosé¢ sygnatu analogowego [Speed |Position| [Torquéd

Po431 Zakres ustawiern Jednostka Nastawa fabryczna Efekt

-1000~1000 0.01V -1000 Skutek natychmiastowy

Prosze odnies¢ sie do 6.2

Po432

Predkos¢ odpowiadajqca gornej granicy napiecia analogowego

|Speed| |POSition| |Torque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

-1000~1000

0.001

1000

Skutek natychmiastowy
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Prosze odnies¢ sig do 6.2

Po433

Gorna wartosé sygnatu analogowego

lSpeeai lPositi0n| |T0rque|

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

-1000~1000

0.01V

1000 Skutek natychmiastowy

Prosze odnies¢ sie do 6.2

Moment odpowiadajqcy dolnej granicy napiecia analogowego

|Speed| |Position| |Torque|

Po434 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.001 -1000 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sie do 6.3
Dolna granica sygnatu analogowego |Speed| IPosition| |Torque|
Po435 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.01v -1000 Skutek natychmiastowy

Prosze odnies¢ sig do 6.3

Predkos¢ odpowiadajgca gornej granicy napiecia analogowego

ISpeedi |P0siti0n| |T0rque|

Po436 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.001 1000 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sie do 6.3
Gorna granica sygnatu analogowego |Speea1 |Position| |Torque|
Po437 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-1000~1000 0.01V 1000 Skutek natychmiastowy
Prosze odnies¢ sie do 6.3
Czas filtrowania DI1 |Speed| IPosition| |Torque|
Po438 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI2 [Speed| [Position| [Torqud
Po439 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI3 [Speed| |Position] [Torquéd
Po44() Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Pod4l .Czras filtrowania DI4 |Speea1 |Position| |Torque|
Zakres ustawien Jednostka | Nastawa fabryczna | Efekt
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0~30000 brak | 2 | Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DIS [Speed |Positior [Torgud
Po442 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI6 |Speed| IPosition| |Torque|
Po443 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI7 |Speea1 |Position| |Torque|
Po444 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Czas filtrowania DI [Speed| |Position| |[Torque|
Po445 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~30000 brak 2 Skutek natychmiastowy
Adres urzgdzenia [Speed |Position| |Torquéd
Po500 Zakres ustawier Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
1~254 brak 1 Jedynie odczyt
Prosze odnies¢ sie do rozdziatu 10
Rodzaj protokotu komunikacji Modbus |Speea1 IPosition| |Torque|
Po501 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 1 Jedynie odczyt
Prosze odnies¢ sie do rozdziatu 10
1losé bitow stopu |Speea1 IPosition| |Torque|
Po502 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1 brak 0 Jedynie odczyt
0: 1bit 1:2 bity
Wybor kontroli parzystosci [Speed [Position| [Torqud
Po503 Zakres ustawier Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 0 Jedynie odczyt
0: Bez kontroli 1: Nieparzyste 2: Parzyste
Szybkos¢ transmisji |Speea1 IPosition| |Torque|
Po504 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~5 bity/s 3 Jedynie odczyt
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0: 2400 1: 4800 2: 9600 3: 19200 4:38400 5: 57600

Zezwolenie na odczyt i zapis

ISpeedi |P0siti0n| |T orquel

Po505

Zakres ustawien

Jednostka

Nastawa fabryczna

Efekt

0~1

brak

1

Skutek natychmiastowy

0: Zezwolenie na odczyt i zapis. Dane komunikacji mogq by¢ zapisywane w rejestrze danych

(EEPROM).

1: Zakaz odczytu i zapisu. Polecenia komunikacji sq wykonywane, ale nie sq zapisywane w rejestrze danych (EEPROM,).

Po wylqczeniu zasilania serwo napedu, dane zostang utracone i trzeba je ponownie wprowadzic.

Czas opoznienia pakietow RTU

|Speea1 |P0sition| |Torque|

Po506 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
-20~2000 brak 0 Skutek natychmiastowy
Dopasowanie 32-bitowych danych |Speea1 IPosition| |Torque|
Po508 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~2 brak 0 Skutek natychmiastowy
0: tryb zgodnosci, 1: wyrownanie niskich bitow, 2; wyrownanie wysokich bitow
1los¢ danych cigglej komunikacji [Speed |Positior [Torgud
Po509 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~10 brak 0 Skutek natychmiastowy
Adres komunikacyjny 1 [Speed| [Position| [Torqud
Po510 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1199 brak 0 Skutek natychmiastowy
Adres komunikacyjny 2 |Speed| |Position| |Torque|
Po511 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1199 brak 0 Skutek natychmiastowy
Adres komunikacyjny 3 |Speed| |Position| |Torque|
Po512 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1199 brak 0 Skutek natychmiastowy
Adres komunikacyjny 4 [Speed| [Position| [Torqud
Po513 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1199 brak 0 Skutek natychmiastowy
Adres komunikacyjny 5 [Speed| [Position| [Torqud
Po514 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1199 brak 0 Skutek natychmiastowy
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Adres komunikacyjny 6

ISpeed‘ IPositionl |T orquel

Po515 Zakres ustawien Jednostka Nastawa fabryczna Efekt
0~1199 brak 0 Skutek natychmiastowy
Adres komunikacyjny 7 [Speed|