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Sobre o0 Manual

Este manual contém informagdes para manutengdo e também outras informagdes necessarias para projetar,
testar e ajustar o SERVOPACK da série =-V.

Mantenha o manual em um local onde possa ser acessado para consulta sempre que necessario. Os manuais
listados nas paginas a baixo podem ser necessarios dependendo da aplicagéo.

B Descricao dos termos técnicos

A tabela a seguir mostra os significados dos termos utilizados no manual.

Termos Significados
Cursor Entrada de posi¢édo indicada pelo operador digital
Servomotor Servomotores série -V SGMIY, SGMAYV, SGMPS, SGMGYV,
SGMSYV, ou SGMCS (Direct Drive)
SERVOPACK Série -V SGDV SERVOPACK (amplificador de sinal)
Servo Drive Um conjunto incluindo servomotor e SERVOPACK

Um sistema de controle de servo inclui a combinagdo do servo drive

Servo System . . s
¥ com um controlador, e dispositivos periféricos.

Tensdo analdgica e referéncia de trem de pulso utilizado na interface

Analog Pulse Model do SERVOPACK.

Servo ON Poténcia para ligar o motor (habilitar o motor)

Servo OFF Poténcia para delisgar o motor (desabilitar o motor)

A alimentagao do motor ¢ desligada cortando-se a corrente de base do

Base Block (BB) transistor de poténcia do amplificador.

Um estado no qual o motor esta parado e estd em malha de posi¢do

Servo Lock e s
com uma referéncia de posigdo 0.

B Explicacdes IMPORTANTES

O icone a seguir ¢ exibido para informagdes que requerem atengdo especial.

0 * Indica informag@o importante que deve se memorizada, assim como precaugdes como alarmes
que ndo envolvem grandes danos ao equipamento.



B Notacao utilizada neste Manual

* Notagdo para sinais reversos(negativos)

Os nomes dos sinais reversos (ou seja, aqueles que estdo ativados quando estdo em low) sdo escritos com uma
barra (/) antes do nome.

Exemplo de notagao
BK =/BK

* Notagdo para Pardmetros

A notagdo depende se o parametro exige uma definigdo de valor (parametro para ajustes numéricos) ou requer
a selecdo de uma fungfo (parametro para a selegdo de fungdes).

+ Parametros para ajuste numérico

[ The control methods for which the parameters applies.

: Speed control : Position control : Torque control

A
r 1

Emergency Stop Torque [ Speed | [Position] | Torque |
Pn406 Setting Range Setting Unit Factory Setting When Enabled Classification
0% to 800% 1%, 800%, After change Setup
Parameter / / : | /\
number Indicates the Indicates the thcgﬁgffov‘tlﬁeen a Indicates the

parameter

parameter will be e
classification.

for the parameter. before shipment. :
effective.

range for the parameter.

minimum setting unit|| parameter setting
[Indicates the setting ]

» Parametros para selecao de fungoes
Parameter Meaning When Enabled | Classification

n.OoO0O Uses the absolute encoder as an

[Factory setting] | absolute encoder.

Pn002 After restart Setup

n.0100 Uses the absolute encoder as an
incremental encoder.

number for selecting functions. Each O corresponds to lections for the function.
the setting value of that digit. The notation
shown here means that the third digit is 1.

\ AN A
Parameter The notation “n.O00O0O” indicates a parameter ] [ﬁs section explains the ]
Sel

Exemplo de notagao

Panel Operator Display  (Display Example for Pn002)

HRinlinlinlinl Digit Notation Setting Notation
[ (S (A [ Notation Meaning Notation Meaning
T . Indicates the value for the Pn002.0 = x |Indicates that the value for the
—E' Tstdigit Pn002.0 |4 digit of parameter Pn002. || or n.CJCICIx | 1st digit of parameter Pn002 is x.
. Indicates the value for the Pn002.1 = x |Indicates that the value for the
2nd digit. Pn002.1 914 igit of parameter Pn002. || or n.CICOIxC] | 2nd digit of parameter Pn002 s x.
- Indicates the value for the Pn002.2 = x |Indicates that the value for the
3rd digit Pn002.2 3rd digit of parameter Pn002. || or n.OOxOO | 3rd digit of parameter Pn002 is x.
. Indicates the value for the Pn002.3 = x |Indicates that the value for the
4th digit Pn002.3 |44 gigit of parameter Pn002. || or n.xCICIC | 4th digit of parameter Pn002 is x.




B Manuais relacionados com a série -V

Consulte os seguintes manuais se for necessario.

Nome

Selecionando
modelos e
dispositivos

Caraceristica
se
especificagde

Projeto do
sistema

Paineis e
fiagdo

Operagao de
teste

Operagéo de
teste e ajuste
do servo

Manutencao
€ inspegao

periféricos

S

Série -

Manual do usuario

Ajustes

Motor rotacional
(SIEP S800000 43)

Série -V

Catalogo do Produto v
(KAEP S800000 42)

Série -V

Manual do usuario
Projeto e Manutengéo Motor

rotacional
/

Referéncia analdgica / trem

de pulso
(esse Manual)

Série -V

Manual do usuario
Operagao do Operador

digital

(SIEP S800000 55)

Série -V

AC SERVOPACK SGDV
Precaucdes de seguranca
(TOBP C710800 10)

Série - VSeries

Digital Operator
Precaucdes de seguranga
(TOBP C730800 00)

CA SERVOMOTOR
Precaugbes de seguranca
(TOBP C230200 00)

B [nformacgdes de Seguranca

A seguintes convengoes sdo utilizadas para indicar precaugdes neste manual. A falta de atengdo com as pre-
caugoes indicadas neste manual pode resultar em ferimentos graves, até mesmo fatais, ou danos no produto.

/N WARNING

/\ CAUTION

 PROHIBITED

@ MANDATORY

Indica precaugdes que, se ndo forem consideradas, podem resultar na
perda da vida ou lesdes graves

Indica precaugdes que, se ndo forem consideradas, podem resultar em
danos relativamente pequenos, danos ao produto ou mau funionamento.
Em algumas situagdes, as precaugdes indicadas, podem ter sérias
consequencias se nao consideradas.

Indica agbes proibidas que ndo podem ser executadas. Por exemplo, o
simbolo a seguir, utilizado para indicar que é proibido fogo :

®

Indica a¢bes obrigatdrias que devem ser executadas. Por exemplo, este
simbolo é utilizado para indicar aterramento obrigatério:

©



Precaucgdes de seguranca

Esta se¢do descreve as precaucdes importantes que devem ser seguidas durante o armazenamento, transporte,
instalagdo da fiacdo, operagcdo, manutencdo, inspe¢ao, e descarte. Certifique-se sempre de observar estas pre-
caugoes cuidadosamente.

/\ ADVERTENCIA

* Nunca toque em nenhuma parte rotativa do servomotor enquanto ele estiver rodando.
A falta de ateng@o com esse aviso pode resultar em lesoes.

» Antes de comegar uma operagdo com a maquina ligada, tenha certeza que a parada de emergén-
cia possa ser acionada a qualquer momento.

A falta de atengdo com esse aviso pode resultar em lesdes ou danos ao equipamento.

* Nunca encoste na parte interna dos SERVOPACKSs.

A falta de atengdo com esse aviso pode resultar em choque elétrico.

* N&o remova a capa do terminal de alimentacdo enquanto estiver energizado
A falta de atengdo com esse aviso pode resultar em choque elétrico.

» Depois que a energia estiver desligada, apds feita a medigao de tensdo e verificado se realmente
esta desligado, ndo encoste nos terminais enquanto a lampada CHARGE estiver acesa.

A tensdo residual pode causar choque elétrico.

» Siga os procedimentos e instru¢des fornecidos nos manuais dos produtos que forem utilizados
para teste.

A falha na execugdo dos procedimentos, pode resultar em mau funcionamento, danos ao equipamento ou
lesoes.

» A faixa de saida dos dados de rotagao de série para o sistema de detecgéo de posigéo absoluta do
>-V é diferente da dos sistemas anteriores, para encoders de 12 bits e 15-bits. Como resultado, o
sistema de posicionamento de comprimento infinito das séries ¥ devem ser mudados para uso
com produtos da série Z- V.

A mudanga inapropriada pode ser perigoso.

» Se o alarme de divergéncia de limite multivoltas ocorrer, verifique a configuragdo do parametro
Pn205 no SERVOPACK e tenha certeza de que ele esta correto.

Se Fn013 ¢ executada quando um valor incorreto for definido no Pn205, esse serd definido no encoder. O
alarme ira desaparecer, mesmo com o valor incorreto, mas as posi¢des incorretas serdo detectadas, resultando
em uma situacdo perigosa em que a maquina se movera para posigdes inesperadas.

» Na&o retire a tampa frontal, cabos, conectores, ou itens opcionais do SERVOPACK enquanto a ali-
mentacao estiver ligada.

A falta de ateng@o com esse aviso pode resultar em choque elétrico.

» Nao danifique, puxe, exerga forga excessiva ou coloque objetos pesados sobre os cabos.

A falta de atengdo com esse aviso pode resultar em choque elétrico, fogo ou interrupgao da operagio do
produto.

» N&o modifique o produto.

A falta de atengdo com esse aviso pode resultar em lesdes, danos ao equipamento ou fogo.

» Fornecer dispositivos de travamento externos a maquina para garantir a segurancga. O freio
estatico do servomotor ndo é um dispositivo convencional para de travamento que garanta a seg-
uranga.

A falta de atengdo com esse aviso pode resultar em lesdes.

» N&o se aproximar da maquina imediatamente apos a reposicdo de uma queda de energia para evi-
tar uma reinicializacao inesperada. Tome medidas adequadas para garantir a seguranga contra
uma reinicializagéo inesperada.

A falta de atengdo com esse aviso pode resultar em lesdes.

@ » Conecte o terminal de aterramento de acordo com os codigos elétricos locais (100Q2 ou menor para
um SERVOPACK com fonte de alimentagao de 100 V ou 200 V, 10Q ou menor para um SERVO-
PACK com alimentag&o de 400 V)..

Aterramento inapropriado pode causar fogo ou choque elétrico.

» Instalagcdo, desmontagem ou reparo devem ser realizadas somente por pessoas autorizadas.
® A falta de ateng@o com esse aviso pode resultar em choque elétrico ou lesdes.

» A pessoa que projeta um sistema que utiliza a fungdo de seguranga (Baseblock) deve ter pleno
conhecimento das normas de seguranca relacionadas e plena compreensao das instru¢des conti-
das neste manual.

A falta de ateng@o com esse aviso pode resultar em lesdes ou danos ao equipamento.




B  Transporte e Armazenamento

/\ CUIDADO

» N&o armazene ou instale produtos nos seguintes lugares.
A no observagdo desse aviso pode resultar em fogo, choque elétrico ou danos ao equipamento.
* Locais sujeitos a luz do sol diretamente
* Locais sujeitos a temperaturas fora do intervalo especificado nas condi¢des de armazenamento/ instalagdo
* Locais sujeitos a umidade fora da faixa especificada nas condi¢des de armazenamento / instalagao
* Locais sujeitos a condensacio como resultado de variagdes extremas de temperatura
* Locais sujeitos a gases inflamaveis ou corrosiveis
* Locais sujeitos a poeira, sais ou p6 de ferro
* Locais sujeitos a exposi¢do a agua ou elementos quimicos
 Locais sujeitos a choques ou vibragdes
» N&o segure o produto pelos cabos, eixo do motor ou encoder enquanto transporta-lo.
A ndo observagdo desse aviso pode resultar em lesdes ou mau funcionamento.
» N&o coloque qualquer carga que exceda o limite especificado na caixa de embalagem.
A ndo observagao desse aviso pode resultar em lesdes ou mau funcionamento.
» Se desinfetantes ou inseticidas forem utilizados para tratar os materiais de embalagem, tais como
armacgdes de madeira, paletes, ou de contraplacado, eles devem ser tratados antes que o produto
seja embalado, e outros métodos de fumigagao devem ser utilizados. Exemplo: Tratamento tér-

mico, onde os materiais sdo secos em estufa a uma temperatura de nucleo de 56° C durante 30
minutos ou mais.

Se os equipamentos eletrénicos, os quais incluem produtos independentes e produtos instalados
em maquinas, forem embalados com materiais de madeira fumigada, os componentes elétricos
podem ser danificados pelos gases ou vapores resultantes do processo de fumigacao. Em particu-
lar, desinfetantes que contém halogénio, que inclui cloro, flior, bromo, ou iodo podem contribuir
para a erosdo dos condensadores.

B Instalagdo

/\ CUIDADO

* Nunca use o produto em um ambiente sujeito a agua, gases corrosivos ou inflamaveis, ou combus-
tiveis.
A ndo observagdo desse aviso pode resultar em fogo ou choque elétrico.

» Na&o pise ou coloque objetos pesados sobre produto.
A no observagdo desse aviso pode resultar em lesdes.

» N&o cubra as portas e impeca qualquer entrada de objetos estranhos no produto.

A nio observagdo dessse aviso pode causar deterioragdo em elementos internos resultando em mau funciona-
mento ou fogo.

» Tenha certeza que o produto esta instalado da diregéo correta.
A ndo observagao desse aviso pode resultar em mau functionamento.

+ Respeitar as distancias especificadas entre 0o SERVOPACK e painel de controle ou outros dispositivos..
A ndo observagdo desse aviso pode resultar em fogo ou mau funcionamento.

» Nao exerca nenhum forte impacto.
A ndo observagao desse aviso pode resultar em mau funcionamento.

vii
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B Fiacdo

/\ CUIDADO

Certifique-se de conectar corretamente ¢ com seguranga.

A n@o observagio desse aviso pode resultar em sobrerotagdo do motor, lesdes, ou mau funcionamento.
N&o conecte alimentagdo comercial nos terminais U, V, W.

A n@o observagdo desse aviso pode resultar em lesdes ou fogo.

Conecte firmemente os terminais de poténcia.

A ndo observagdo desse aviso pode resultar em fogo.

N&o agrupe ou enrole os cabos do circuito de poténcia com os cabos de I/O ou encoder. Mantenha
os cabos de poténcia separados dos cabos de I/O e encoder por pelo menos 30cm.

Colocar esses cabos proximos um do outro pode resultar em mau funcionamento.

Use cabos par-trangado blindados para 1/O e encoder.

O comprimento maximo para os cabos de I/O é de 3m, 50m para os cabos de encoder ou poténcia

e 10m nos cabos da fonte de alimentagéo de controle para o0 SERVOPACK com alimentagao de

400-V (+24 V, 0 V).

N&o encoste nos terminais de poténcia enquanto a lampada CHARGE estiver acessa depois de

desenergizar, pois alta tensao residual pode permanecer no SERVOPACK.

Tenha certeza que o indicador esteja apagado antes de fazer conexdes e inspecdes.

Tenha certeza de observar as seguinte precaugdes quando estiver conectando os blocos dos ter-

minais de poténcia do SERVOPACK.

» Nao ligue o SERVOPACK até que todas as conexdes de fio estejam completas.

* Remova os terminais destacaveis do circuito de poténcia do SERVOPACK para efetuar as conexdes.

* Insira apenas uma seccdo de cabo por orificio nos terminais do circuito de poténcia.

» Tenha certeza que nenhuma parte condutora do cabo entre em contato com os fios adjacentes (curto-cir-
cuito).

Instale a bateria no controlador ou no SERVOPACK, mas nunca nos dois.

E perigoso instalar as baterias em ambos simultdneamente, pois causa um circuito de repeticao entre as bate-
rias.

Sempre use a alimentacao especificada.

Tensdo incorreta pode resultar em fogo ou mau funcionamento.
Tenha certeza que a porlaridade esta correta.

Polaridades incorretas podem causar ruptura ou danos.

Tome as medidas necessérias para garantir que a flutuagdo da alimentagdo de entrada seja fornecida dentro do
intervalo de tensdo. Seja cuidadoso em lugares em que a alimentagdo ¢ instavel.

Uma alimentagao incorreta pode resultar em danos ao equipamento.

Instale freios externos ou dispositivos de seguranga com conexao externa para protegao contra
curto-circuito.

A n@o observagdo desse aviso pode resultar em fogo.
Tome as contra medidas adequadas e suficientes para cada forma de interferéncia em potencial quando o
sitema for instalado nos seguintes locais.
» Locais sujeitos a eletricidade estatica ou outros ruidos
 Locais sujeitos a fortes campos magnéticos e eletromagnéticos
» Locais sujeitos a possiveis exposigdes a radioatividade
* Locais perto de fontes de alimentagéo
A n@o observagdo desse aviso pode resultar em danos ao equipamento.
N&o inverta a polaridade da bateria quando for conecta-la ao equipamento.
A n@o observagdo desse aviso pode danificar a bateria, o SERVOPACK, servomotor, ou causar explosdo.
As conexdes e inspegdes devem ser feitas por um profisional habilitado.
Use uma fonte de alimentagao 24-VCC com dupla isolagéo ou isolagéo reforgada.




B Operacao

/\ CUIDADO

» Sempre use o servomotor e 0 SERVOPACK nas combinagdes especificadas.
A no observagdo desse aviso pode resultar em fogo ou mau funcionamento.

» Realizar a operacéo de teste no servomotor com o eixo do motor desacoplado da maquina para
evitar acidentes.

A ndo observagdo desse aviso pode resultar em lesdes.

» Durante os testes, confirmar se o freio funciona corretamente. Além disso, verifique a seguranga
do sistema contra problemas de desconexdes dos sinais.

» Antes de iniciar a operagao com a maquina conectada, alterar os ajustes dos parametros para
adequacgéo ao funcionamento da maquina.

Iniciar a operagdo sem o ajuste correto das configuragdes pode fazer com que a méaquina fique fora de con-
trole ou mau funcionamento.

* Nao ligue e desligue a alimentagao mais que o necessario.

Nao use 0 SERVOPACK para aplicagdes que precisam ser ligadoa e desligadas frequentemente. Tal apli-
cacdo causara deteriorag@o dos elementos do SERVOPACK.

Como regra, aguarde o intervalo de uma hora entre ligar e desligar o equipamento uma vez que a operagao
foi iniciada.

» Quando estiver na fungéo de JOG (Fn002), busca de origem (Fn003), ou EasyFFT (Fn206),
forgando as partes moveis da maquina a parar, O fim curso positivo e negativo n&o tera funcional-
idade nesses casos. Tome as precaugdes necessarias
A ndo observagdo desse aviso pode resultar em danos ao equipamento.

» Quando estiver usando o servomotor para eixos verticais, instale os dispositivos de seguranca
para previnir que pegas caiam por causa de alarmes ou fim de curso. Ajuste o servomotor para que
a parada seja em estado de zero clamp ao ocorrer um fim de curso.

A ndo observagao desse aviso pode fazer com que caiam pecas devido ao fim de curso.

» Quando nao for utilizado a fungéo turning-less, ajuste a relagdo de momento de inércia correta no
(Pn103).

Ajustar incorretamente o momento de inércia pode causar vibragdo na maquina.

» N&o toque os dissipadores de calor do SERVOPACK, resistor regenerativo ou servomotor
enquanto a forga esta ligada ou logo apos desligar.

A ndo observagao desse aviso pode resultar em queimaduras devido a temperaturas elevadas.

» Nao faga nenhum ajuste extremo ou alteragédo de configuragdo dos parametros.

A ndo observagao desse aviso pode resultar em lesdes ou danos ao equipamento devido a operagao instavel.

» Quando ocorrer um alarme, remova a causa, reset o alarme e depois de confirmar a seguranca
retome a operagéo.

A ndo observagdo desse aviso pode resultar em fogo, ou lesdes.

* Nao use o freio estatico (holding brake) para frear.

A ndo observagdo desse aviso pode resultar em mau funcionamento.

» Um alarme ou adverténcia podem ocorrer durante comunicagdes entre o acionamento e o Sig-
maWin+ ou Operador Digital.

Se esse alarme ocorrer, o processo e/ou sistema podem ser interrompidos.

B  Manutencao e Inspecao

/\ CUIDADO

» Nao desmonte o SERVOPACK.

A ndo observagao desse aviso pode resultar em choque elétricon danos ao equipamento ou lesdes.
* Nao tente alterar as conexdes enquanto o equipamento estiver energizado.

A ndo observagdo desse aviso pode resultar em choque elétrico ou lesdes.

* Quando estiver substituindo o SERVOPACK, retome a operagao somente depois de copiar os
parédmetros antigos para o novo SERVOPACK.

A ndo observagdo desse aviso pode resultar em danos ao equipamento.




B Descarte

/\ CUIDADO

* Quando descartar os produtos, trata-los como lixo industrial comum.




B Precaugoes Gerais

Observe as seguinte precaucdes para ter certeza de uma
aplicacao segura.

* Os produtos mostrados nas ilustra¢des desse manual sao algumas vezes mostrados com capas ou protegdes. Sem-
pre substituir as capas ou prote¢des como especificado, e depois opere os produtos de acordo com o manual.
* Os desenhos apresentados neste manual sdo exemplos padrdes e podem ndo condizer o com produto recebido.

* Se for necessario solicitar o manual devido a perdas ou danos, informe seu representante Yaskawa mais proximo
ou entre em contato com algum dos escritdrios listados atras do manual.

Xi



Garantia

(1) Detalhes da Garantia

B Periodo de Garantia

O periodo de garantia para um produto que foi comprado, por correio ¢ de um ano apartir da data que foi
entregue no local ou 18 méses apartir da data em que saiu da fabrica, 0 que ocorrer primeiro.
B Ambito de Garantia

A Yaskawa deve substituir ou reperar qualquer produto defeituoso de graga se a atribuigdo do defeito ocorra
durante o periodo de gatantia descrito acima. Essa garantia ndo cobre defeitos cautilizados por produtos
entregues que chegaram a sua vida 1til final e a reposi¢do de partes que tenham uma vida util limitada.

Essa garantia ndo cobre falhas que resultam das seguintes causas.

1. O manuseio inadequado, abuso ou uso em condi¢des inadequadas ou em ambientes que ndo estejam descri-
tos em catalogos de produtos, manuais, ou em quaisquer especificagdes separadamente abordadas.

. Causas ndo atribuidas ao produto.
. Modificagdes e reparos ndo feitos pela Yaskawa

. Alteracdo das caracteristicas originais do produto.

whn AW N

. Causas que ndo sdo previsiveis com a compreensdo cientifica e tecnologica da Yaskawa no momento do
embarque

6. Eventos para os quais a Yaskawa nao € responsavel, como catastrofes naturais ou provocadas pelo homem
(2) Limitacdes de Responsabilidade

1. A Yakawa ndo é em nenhuma hipétese, responsavel por qualquer dano ou perda devido a uma falha na
entrega do produto ao cliente.

2. Yaskawa nio serd responséavel por qualquer programa (incluindo as configuragdes de pardmetros) ou
resultados da execugdo de programas fornecidos pelo usuario ou por terceiros para uso com produtos pro-
gramaveis Yaskawa.

3. A informagdo descrita em catalogos de produtos ou manuais ¢ fornecido para o propdsito de compra do
produto apropriado para a aplicacdo pretendida. O seu uso ndo garante que ndo haja violagdes dos direitos
de propriedade intelectual ou outros direitos de propriedade da Yaskawa ou de terceiros.

4. Yaskawa nilo se responsabiliza por quaisquer danos decorrentes da violagdo dos direitos de propriedade
intelectual ou outros direitos de propriedade de terceiros como resultado do uso das informagdes descritas
nos catalogos ou manuais.
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(3) Adequagao para Utilizacao

(4)

1.

6.

E de responsabilidade do cliente a conformidade com qualquer norma, cédigo ou regulamento que se apli-
cam ao produto Yaskawa que ¢ utilizado em conjunto com qualquer outro produto.

. O cliente precisa reconhecer os produtos da Yaskawa que sdo adequados para o sistema, maquinas e equi-

pamentos utilizados.

. Consulte a Yaskawa para determinar o equipamento adequado em cada aplicacdo, caso o uso seja aceitavel,

utilizar o produto com subsidio extra em classificacdes e especificagdes, e fornecer medidas de seguranca
para minimizar os riscos em caso de falha.

« Utilizagao ao ar livre envolvendo contaminagdo quimica potencial, interferéncia elétrica ou em
condigdes e ambientes que ndo estejam descritos em catalogos de produtos ou manuais
» Sistemas de controle de energia nuclear, sistemas de combustao, sistemas ferroviarios, sistemas de avi-

acdo, sistemas de veiculos, equipamentos médicos, maquinas de diversoes, e instalagdes sujeitasa
industrias privadas ou do governo

« Sistemas, maquinas e equipamentos que podem apresentar um risco a vida ou a propriedade

* Sistemas que requerem um alto grau de confiabilidade, como sistemas de fornecimento de gas, agua,
electricidade ou sistemas que operam continuamente 24 horas por dia

* Outros sistemas que requerem um elevado grau de seguranca.

. Nunca utilize o produto para uma aplicagdo envolvendo sérios riscos de morte ou a propriedade sem

primeiro garantir que o sistema foi projetado com o devido nivel de seguranga contendo alertas de riscos,
redundéncia e que o produto Yaskawa estd devidamente avaliado e instalado.

. Os exemplos de circuito e outros exemplos de aplicagdes descritos no catalogo do produto e manuais sdo

para referéncia. Verifique a funcionalidade e a seguranga dos dispositivos e equipamentos a serem utiliza-
dos.

Leia e entenda todas as proibi¢des e precaugdes, opere o produto da Yaskawa corretamente para evitar
danos acidentais a terceiros.

Alteragao de Especificacdes

Os nomes, especificagdes, aparencia e acessorios dos produtos nos catalogos e manuais podem ser alterados a
qualquer momento baseado em melhorias ou outras razdes. As proximas edi¢des dos catalogos e manuais
revisados serdo publicadas com um cédigo de atualizagdo. Consulte o seu representante Yaskawa para confir-
mar as especificacdes antes de comprar um produto.
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Normas Aplicadas
B  Normas Norte Americanas (UL)

G T -\ T

LISTED

UL* Normas
Model
odelo (UL arquivo n° .)
SERVOPACK « SGDV ULS508C (E147823)
* SGMIJV
* SGMAV
Servomotor * SGMPS UL1004 (E165827)
* SGMGV
* SGMSV

*  Underwriters Laboratories Inc.

B Normas Europeias

C€

Modelo Diretivas de EMC Diretiva Normas de
Baixa Tenséo EMI EMS seguranga
EN55011/A2
EN50178 EN61800-3 EN954-1
SERVOPACK SGDV EN61800-5.1 | &upo lclasse Al pudin00.62 | IEC61508-1 to 4
EN61800-3
" SGMIV IEC60034-1
« SGMA -
SGMAV IEC60034-5 EN55011/A2 EN61800-3
Servomotor * SGMPS grupo 1 classe A -
G IEC60034-8 N61500.3 EN61000-6-2
* SGMGV TIEC60034-9 -
« SGMSV

Note: Como os SERVOPACKSs e servomotores sdo implementados dentro de maquinas, outra certificagdo ¢ necessaria
depois da instalag@o, no produto final.
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1 Definigéo

1.1 SERVOPACKS série Z-V

Os SERVOPACKSs série -V foram desenvolvidos para aplicagdes que necessitam de alta-velocidade,
alta-precisao de posicionamento. O SERVOPACK faz com que a performace da maquina seja a maior
possivel, contribuindo assim para o aperfeigoamento da produtividade.

1.2 Nome dos Componentes

Essa se¢do descreve os nomes dos componentes do SERVOPACK SGDV para referencias analogicas de ten-
sdo e trem de pulso.

With front cover open

F
Serial number I
Panel display / CN5 Analog monitor connector
Used to display SERVOPACK Used to monitor motor speed, torque
status, alarm numbers, and other ) reference, and other values through
values when parameters are input. a special cable (option).
Consulte 2.1 Visdo Geral. ,,,,e Consulte 6.1.3 Monitorando a Operagéo Durante
Panel operator ——— Q
P N I Panel operator keys
Used to set parameters.
G Consulte 2.1 Visdo Geral.
V YASKAWA  SERVOPACK
-lL— —— Input voltage
Front cover >
Nameplate (side view) »
Indicates the SERVOPACK model and ratings. SGDV-1RBA0IA « SERVOPACK model
Consulte 1.6 Designacdo do modelo do SERVO-
Charge indicator —
Lights when the main circuit power supply is ON A A CN3 Connector for digital operator
and stays lit as long as the internal capacitor » © CHARGE Conecte ao operador digital
remains charged. Therefore, do not touch the r—r End (opcional, JUSP-OP05A-1-E) ou a um computador via
SERVOPACK even after the power supply is (RS422)
turned OFF if the indicator is lit. L1 @ Consulte 2~V Series Product Catalog (KAEP S800000
i i H 42)and 2~V Series User’s Manual, Operation of dig-
It may resuitin electric shock. 2B OO itoal Operator (SIEP 5800000 55).
Main circuit power supply terminals ——— | s 5

Used for main circuit power supply input.
Consulte 3.7 Instalagdo elétrica do

Control power supply terminals f

Used for control power supply input.
Consulte 3.1 Instalagédo elétrica do

Regenerative resistor connecting terminals /_>

Connects external regenerative resistors.
Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenerati-

CN7 Connector for personal computer (USB connector)

Communicates with a personal computer.
Use the connection cable (JZSP-CVS06-02-E).

CN1 1/0 signal connector

ENY Used for reference input signals and sequence 1/O signals.
Consulte 3.2 Conexées de /0.

DC reactor terminals for harmonic suppression /
Consulte 3.7.3 Conectando Reator para
Supressédo de Harmonicos.

Servomotor terminals J

CN8 Connector for safety function devices

| PN Conecte o dispositivo para utilizar a fungdo de seguranga.

Note: Quando nao estiver utilizando a fungdo de seguranca
coloque o jumper (JZSP-CVHO5-E, fornecido como

acessorio).
Connects the main circuit cable for servomotor. ENg Para métodos de conexdes, Consulte 3.2.2
Consulte 3.7 Instalagdo elétrica do N Fung&o de Seguranga(CN8) Nomes e
d @ @ Fungdes. Para mais detalhes de como usar a
Ground terminal fungéo de seguranca, Consulte 5.77 Funges de
Seguranga.

Be sure to connect to protect against electric shock.

CN2 Encoder connector

Connects the encoder in the servomotor.
Consulte 3.5 Conexao do encoder.

Consulte 3.1 Instalagdo elétrica do



1.3 SERVOPACK Tensoes e Especificagdo

1.3 SERVOPACK Tensdes e Especificacao

Essa sec¢ao descreve as especificacdes e tensdes do SERVOPACK.

1.3.1 Tenséo
As especificagdes do SERVOPACK serdo mostradas a seguir.

(1) SGDV Monofasico, 100 Volts

SGDV (Monofasico, 100 V) R70 R90 2R1 2R8
Corrente de Saida continua[Arms] 0.66 091 2.1 2.8
Corrente de saida maxima intantanea [Arms] 2.1 2.9 6.5 9.3
Resitor Regenerativo * nenhum ou externo
Alimentagao do Circuito principal Monofésico, 100 até 115 VAC *15v¢, 50/60 Hz
Alimentag&o do controle Monofasico, 100 até 115 VAC ‘{5, 50/60 Hz
Categoria de sobre-tenséo 111

*  Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenerativos para detalhes.

(2) SGDV Monofasico, 200 Volts

SGDV (Single Phase, 200 V) 120 1
Corrente de Saida continua [Arms] 11.6
Corrente de saida maxima intantanea [Arms] 28
Resitor Regenerativo 2 interno ou externo
Alimentag&o do Circuito principal Monofasico, 220 até 230 VAC 1%, 50/60 Hz
Alimentagao do controle Monofasico, 220 até 230 VAC 1%, 50/60 Hz
Categoria de sobre-tensao 111

*1. O numero oficial do modelo ¢ SGDV-120A01A008000.
*2.  Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenerativos para detalhes.

(3) SGDV Trifasico, 200 Volts

SGDV (Trifésico, 200 V) |R70|R90|1R6|2R8|3R8|5R5|7R6|120 | 180|200 | 330 | 470 | 550 | 590 | 780

Corrente de Saida continua
[Arms]

Corrente de saida maxima
instantanea [Arms]

0.66(091| 1.6 |28 385576 |11.6(185(19.6(32.9(46.9|54.7|58.6|78.0

211295893 |11.0|169| 17 | 28 | 42 | 56 | 84 | 110 | 130 | 140 | 170

Resitor Regenerativo’ nenhum ou externo  (interno ou externo externo

Alimentagéo do Circuito o , +10%
principal Trifasico, 200 até 230 VAC _;sv,, 50/60 Hz

Alimentagéo do controle Monofisico, 200 até 230 VAC ‘1%, 50/60 Hz

Categoria de sobre-tensdo |III

*  Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenerativos para detalhes.
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1 Definicdo

1.3.1 Tensédo

(4)

SGDV Trifasico, 400 Volts

SGDV (Trifasico, 400 V) 1R9 | 3R5 | 5R4 | 8R4 120 170 210 260 280 370
[Arms] 1.9 3.5 5.4 8.4 11.9 16.5 | 20.8 | 257 | 28.1 37.2
Corrente de saida méxima | 55 |\ g5 | 4 | 20 | 28 | 4 | 55 | 65 | 70 | 85
[Arms]
Resitor Regenerativo i interno ou externo externo
Alimentaggo do Circuito 1., 0o, 380 até 480 VCA 1% 50/60 Ha

principal

—15%>

Alimentagao do controle

24 VCC £15%

Categoria de sobre-tenséo

I

*  Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenerativos para detalhes.



1.3 SERVOPACK Tensoes e Especificagdo

1.3.2 Especificacbes basicas

As especificacdes basicas dos SERVOPACKSs serdo mostradas a seguir.

Método do Drive

corrente senoidal direcionada por PWM contorolada por IGBT

Feedback

Encoder: 13-bit (incremental), 17-bit, 20-bit (incremental/absoluto)

Condigoes de
operagao

Temperatura do ar

adjacente 0°Ca+35°C
Temperatura de o = o
armazenamento -20°Ca+85°C
0,

Umidade do ambiente 90% RH ou

menos

. Sem congelamento ou condensacgio
Umidade de 90% RH ou
armazenamento menos
Resistencia a vibragao 4.9 m/s?
Resistencia a choque 19.6 m/s2
. Um ambiente que satifsfaz as seguintes condigdes.

Classe de protegéo P10

* Livre de gases inflamaveis ou corrosiveis

Nivel de poluigéo

* Livre de exposi¢do a agua, oleo ou componentes
) quimicos
* Livre de poeira, sais, ou po de ferro

Altitude

1000 m ou menos

Outros

Livre de eletricidade estatica, fortes campos magnéticos ou exposi¢io a
radioatividade

Normas Aplicadas

UL508C
EN50178, EN55011/A2 groupl classA, EN61000-6-2, EN61800-3,
EN61800-5-1, EN954-1, IEC61508-1 to 4

Padrio: motagem com base

= Outline

Montagem Opcional: motagem com rack ou duto-ventilado
Faixa de controle de 1:5000 (A menor velocidade de controle ¢ aquela onde o servomotor ndo
velocidade para com carga nominal)
Regulagéo o o N . .
de Carga Carga 0% a 100% £0.01% max. (na velocidade nominal)
Regulagcéode Eegula({a © | tensdo nominal£10%: 0% (na velocidade nominal)
. *q e Tenséo
velocidade
Performance Regulagéo
de 25+ 25 °C: £0.1% max. (na velocidade nominal)
Temperatura

Tolerancia no Controle de
torque (Repetibilidade)

*+1%

Configuragéo de tempo
para Soft Start

0 a 10 s (pode ser ajustado individualmente para acelerecdo e desacelerecao.)
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1.3.2 Especificagdes basicas

(cont'd)

Pulso de saida do encoder

Fase A, B, C: line driver
pulso de saida do encoder: qualquer relagdo de configuragdo (Consulte
5.3.7)

Entrada fixa |sinal SEN
Numero de
canais 7ch
* Servo ON (/S-ON)
+ Controle Proporcional(/P-CON)
+ Fim de curso positivo (P-OT), fim de curso negativo
(N-0T)
* Alarme reset (/ALM-RST)
Sequenciade Sinais de » Limite de torque externo positivo (/P-CL), limite de
entrada entrada que torque externo negativo (/N-CL)
podem ser Funcées * Selegdo de velocidades (/SPD-D, /SPD-A, /SPD-B)
alocados ¢ * Selegdo de controle (/C-SEL)
¢ Zero clamping (/ZCLAMP)
* Inibicdo de referencia de pulso (/INHIBIT)
Sinais de 1/0 * Selegdo de ganho (/G-SEL)
» Multiplicagao da referéncia de entrada de trem de
pulso (/PSEL)
Atribugdo de sinais pode ser realizados, e as logicas posi-
tivas e negativas podem ser mudadas
Saidas fixas | Servo alarme (ALM), Cddigo de alarme (ALO1, ALO2, ALO3) saidas
Numero de
canais 3 ch
» Posicionamento Completo (/COIN)
» Detecgdo de velocidad/eé(())incidente (/V-CMP)
S » Deteccdo de rotagédo (/TGON
Sequenciade | Sinais de . Servogpronto (/S-QRDY() )
saida saida que + Detecgéo de limite de torque (/CLT)
podem ser + Detecgdo de limite de velocidade (/VLT)
fixados Fungbes * Freio (/BK)
« Aviso (/WARN)
» Perto (/NEAR)
* Indicagéo de saida da multiplicagdo de entrada da refer-
éncia de pulso (/PSELA)
Atribuicdes dos sinais podem ser realizados e as logicas
positivas e negativas podem ser alteradas..
Operador digital (JUSP-OP05A-1-E), computador pessoal (pode ser
Interface ) )
conectado com SigmaWin+), etc.
1:N
RS422A Comunicagde | N = até 15 estagdes possiveis em RS422A
Comunicagéo | s
Funcgdes de (CN3) Configuraga
comunicagao ode . R
Ajustar por pardmetro
enderessam
ento do eixo
. _ |Interface Computador pessoal (pode ser conectado com o SigmaWin+)
Comunicagao c S—
USB (CN7 omunicagéo <
( ) padrio USBI.1. padrdo (12 Mbps)
LED Display Indicador de carga
_ ) Upldade de 5 LEDs de 7 segmentos
Fungdes do painel operador | Display
Chaves Quatro chaves

Monitor Analégico (CN5)

Numero de pontos: 2

Tensdo de saida: £ 10VCC (faixa de linearidade efetiva = 8 V)
Resolugdo: 16 bits

precisdo: =20 mV (Typ)

Corrente Max. de saida: = 10 mA

Tempo de acomodacéo (£ 1%): 1.2 ms (Typ)

Freio Dinamico (DB)

Ativado quando ocorre um alarme no servo, fim de curso ou quando a ener-
gia do circuito principal do servomotor esta desligada.




1.3 SERVOPACK Tensoes e Especificagdo

(cont'd)
Processo regenerativo Incluso *2
Prevencao de Overtravel(OT) O freio dinamico para, desacelera até parar, ou roda livre até parar em P-OT
ou N-OT

~ = Sobre-corrente, sobre-tensio, tensdo insuficiente, sobrecarga,erro de regener-
Fung¢des de Protecao acio > > 5 ga, g

Funcdes Auxiliares Ajuste de ganho, histdrico de alarme, operag@o de JOG, busca da origem.

Entrada /HWBBI1, /HWBB?2: sinal Baseblock para modulo de tensdo

EDM1: Supervisionar o estado do circuito interno de seguranca (saida fixa)

Funcdes de Seguranga Saida
Normas 3 | EN954 Categoria 3, IEC61508 SIL2

Moédulo opcional de malha totalmente fechada

Opcéao do Modulo

*1. A equagdo de velocidade pela velocidade com carga ¢ definida a seguir:

Speed lati _ No-load motor speed - Total load motor speed X 100%
peed reguiation Rated motor speed ’
*2. Refre-se a 1.3.1 Tensdo, para detalhes de resistores regenerativos.

*3. Realizar avaliagdo de risco para o sistema e certificar-se de que os requisitos de seguranga sejam cumpridos.

= Outline
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1 Definicdo

1.3.3 Controle de Velocidade/Posigao/Torque

1_.3.3 Controle de Velocidade/Posi¢cao/Torque

A tabela a seguir mostra as especificagdes basicas para controle de velocidade/posi¢ao/torque.

Método de Controle

Especificagcdes

Ajuste do tempo de partida

0 a 10 s (Pode ser ajustado individualmente para acel-

Performace suave eregdo e desacelereagdo.)
* Tensdo max de entrada: 12 V
(Referéncia de velocidade avante para referéncia posi-
Tens&o de Referéncia tiva)
* Configuragdes de fabrica: 6 VCC na velocidade nomi-
Sinais de nal
entrada Ajuste de ganho de entrada pode ser variado
Controle de Impedancia de entrada Aprox. 14 kQ
Velocidade
Constante de tempo do
A 30 ps
circuito
Selegao de diregao da .
rotacdo Com controle de sinais P
Ajuste interno C nal de limite d
de controle de om s~1na (S 1m%te € torque externo avante € reverso
velocidade Selecdo de Velocidade (selegdo de velocidade de 1 a 3).
Servomotor para ou outro método de controle ¢ utilizado
quando todos estdo desligados
Compensagédo em o N
“Feedforward” 0% a 100%
Performace Bosi e ot
osicionamento Completo . .
Ajuste de banda 0 a 1073741824 unidades de referéncia
Selecione um tipo:
Tipo Sinal + trem de pulso, CW + CCW trem de pulso ou trem
de pulso diferencial com 90° de defasagem entre fases
Forma Para Line driver, Coletor Abertor
Line driver
Sinal + trem de pulso, CW + CCW trem de pulso, 4
Mpps
Controle de Max glesr:S .de pulso diferencial com 90° de defasagem entre
Posigao Referéncia | frequenciade '
P entrada de 1 Mpps
Sinais de dePulso |~ Coletor Aberto
entrada P Sinal + trem de pulso, CW + CCW trem de pulso: 200
kpps
trem de pulso diferencial com 90° de defasagem entre
fases: 200 kpps
Multiplicagéo
da entrada
de referéncia |1 a 100 vezes
de trem de
pulsos
Limpar Sinal Limpar erro de posigio
P Para line driver, e open collector
* Tensdo max de entrada: 12 V
(referencia de torque para frente com referencia posi-
Referéncia de Tensao tiva)
Controle de Sinais de . ignf;lgléraqﬁolfle gabritca:d3 VCdC no torqu(fi: nominal
troque entrada juste de ganho de entrada pode ser variado.

Impedancia de entrada

Aprox. 14 kQ

Constante de tempo do
Circuito

16 us
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1.4 SERVOPACK Diagramas Internos de Blocos

1.4 SERVOPACK Diagramas Internos de Blocos

1.4_1 Monofasico 100 V, modelos SGDV-R70F01A, -R90F01A, -2R1F01A

S
]
s

I_ _____________________ B1/G§O_OI§2________a__'I
' 8? |
| ~ |
| 4 I Servomotor
(¥|_1 Varistor +2v Ua L
Main circuit L2 ) ‘L:‘\ x 1 Vl
power supply —EE]’— . N %
[} T (CHARGE | ( J\

___"e

| . -
e I Iy Dynamic
brake circuit | ==
I

Voltage Rela Voltage Gate Temperature Gate
\ﬁ’%‘ \i&é‘ sens%r | drive | Iﬁﬂl S‘r’&@“{"em
S [y
= I ¥ ] l A v
| s I i k]
i x
| | !
ﬁl>|_1c Varistor L psi2v | ons
i 1}
Control » +5V ! »| An“a\og Analog monitor
Control power | | o¢ |$| %: power Y ! ASIC voltage oN output
>+ : n
supply ? supply : (PWM control, etc.) < E'eafuetrence pulse
>
: 4 Encoder output pulse

—> 4_- < | | Speed/torque
E@@@E reference input

|

| > CPU

| DooM (Position/speed

\ Panel operator »| calculation, etc.) 110 1/0 signal
-

| CN3 CN7 CN8 I

e e - ] _—— e —— e — _—

Digital operalor E;']'f:&i" Signal for safety function

1.4_2 Monofasico 100 V, modelo SGDV-2R8F01A

|______________________81/63()_0§2________E1__;
! |
| aa '
| 4 | Servomotor
L1 Varistor _ _ — 2V Ua 5
Main circuit L) .y 1 ) Vl
ower suppl - —

P PP | L2 —. ~ Y b
= 7S T° - -E —H J W L

| | ! @ !

fe F i

1 Y i

A

S

A
Voltage Relay Voltage Gate OGVE',CG P,Ve%( Tempevatuve Current
sensor drive sensor drive protecto sensor
3
= y | v

)
I - @@ F---=-: T
7'y
|
| |
| L1C Varistor — I » 12V :
— Control | > A”E“OQ Analog monitor
Control power |i| l: power sV : ASIC gglrt\sgster output
supply ?ch 1 supply [——>*17V (PWM control, etc.) | CN1 Reference pulse
| input
\ : > Encoder output pulse
|_ ______________________________ a

—> | | Speed/torque
-A/D
EEEE@ CPU reference input

|
! *
| [ [@ [¢] [ (Position/speed
\ Panel operator > calculation, etc.) /0 110 signal
L
| CN3 CN7 CN8 |
S S — - — —_——— e — - — — —_
Digital operator Personal Signal for safety function
computer
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1 Definigéo

1.4.3 Monofésico 200 V, modelo SGDV-120A01A008000

1.4_.3 Monofasico 200 V, modelo SGDV-120A01A008000

- - E/@TB%E_B% T T T Fent Fanz _:
. I3 19
| N N Servomotor
L1 Varistor _ — _ _ _ _ 12V #12V Yy |
Main circuit | 1 = l ) x| ) I
ower suppl * \
p PRIy JL2 T . : J = :
6|_3 1 [CHARGE] YL | *-H % W,I\
N e 11
— brake il

Voltage
sensor

Overheat protector,
overcurrent protector

Gate drive

Y

|
|
|
|
|
|
Control power?

1
: 7'y
|
L1C Varistor —»+15V x4 |
1 l+ Control | Analog CN5 Analog monitor
| [—>| voltage output
L2C _ | power H ASIC converter CN1 P
supply 1— supply |—p+5Vv | (PWM control, etc.) |4 ] Reference pulse
S 12V | y| | ineut
- : v Encoder output pulse
e e -
|
R Speed/torque
AD P q
| @@@E@ " N CPU - reference input
! CECRENC (Position/speed
| Panel operator > calculation, etc.) 110 1/0 signal
! T
| CN3 CN7 CN8
Digital operator Personal Signal for safety function
computer
1.4_4 Trifasico 200 V, modelo SGDV-R70A01A, -R90A01A, -1R6A01A
- - B1/(»§O_52°_B'30'_______F¥__:
! il !
| N | Servomotor
L1 Varistor — 2V U~ L
OW + = J_ < 1 ] S
Main circuit 4;'—2 . + V,L
n - N ?
power supply éL3 1 ﬁT ( -I’,1 1 WL
o1 Bynami !
02 !
Y h 4 y y | H
Rel Vot Gat T f Gate drive Current
| Yot [ Reav | Lonage || gate | Z”e"ﬁ’sau“r’e| ot | [ sensor | |
1 b )
| ] Y A4 h 4 L |
| - |/ be—————-
| ! X I CN2
|
| L1C Varistor : T
l N Control »HTV ) ﬂf og CN5 Analog monitor
Control power L2C * | power : ASIC olage o output
supply 1 supply | (PWM control, etc.) |¢ CN1— Reference pulse
@ ——+5V N input
F—»+12V : > Encoder output pulse
2
|
—> Speed/torque
| E@@@@ _ | CPU reference input
! Ol @ @ @ " (Position/speed
| Panel operator N calculation, etc.) 110 1/ signal
! T
| CN3 CN7 CN8
—_—————— - — - — - — A — - —I ] - — —_ -
Digital operator Personal Signal for safety function
computer



1.4 SERVOPACK Diagramas Internos de Blocos

1.4.5 Trifasico 200 V, modelo SGDV-2R8A01A

- TS 2 BT T T T T T T !
| |
| aa |
| 4 | Servomotor
L1 Varistor H2v ! L
= S Yo
et T B T TN 3 ] ?
Main circuit ¢|-2 o ' N Va
power supply " @ ) 1 Ry T ( i 1 WI
? _\ : - H @Y :
1 b !
o ] 29 ;
o2 1
Y y h 4 H
Volt: Rel; Volt: Gate Te it Gate drive
i sgnas%f sznas%? | drve | Sensor | Sreicurront sensor i
3
|
| -I ¥ ] A4 v
- F----
| | 4
|
| L1c Varistor :
Q 1 l+ Control »H7V | Analog monitor
Control power | |, * | power ! ASIC o oueet
supply JF@ T supply [ pisv (PWM control, etc.) < ] Reference pulse
| input
———pt12V »
i__L " : v Encoder output pulse
|
| @@@@@ — Speed/torque
X o N CPU reference input
[ [@ [@ [ (Position/speed
| Panel operator calculation, etc.) ITe) 110 signal
|
| f CN3 CN7 cNg |
— L — - |- — - — - — - — - [
Digital operator Personal Signal for safety function
computer

1.4.6 Trifasico 200 V, modelos SGDV-3R8A01A, -5R5A01A, -7R6A01A

Current
sensor.

|" - BBy By " T T Fan '|
| i‘ ) | Servomotor
| |1 Varistor 12V U)I\
. = - . - — b
Main cireuit TLZ%E;T—— ‘L 1) % ! v/
ain circui o _ H k& O
power supplyﬁ> 1 Y Z T ( -I’1 I WT
L3 T = - s —H 1 S :
o1 R = l T %3(; |
; brake circuit | == H
02 , v , | ;
! i
1
|
1

Fy

A 4
Voltage Relay Voltage Gate Temperature Satedrvey
I sensor drive sensor drive sensor proleélor
| K
1 ¥ ] l v
! I

|
|
|
L1c Varistor |
é 1 T Control [——»*17V : Analog CNe Analog monitor
+ voltage
Control power | | o T | power | ASIC P| voliage I Ij—[| output
¢ & supply | (PWM control, etc.) Reference pulse
supply ) L »+5V input
o —p 12V : > Encoder output pulse
|- !
|
| — | Speed/torque
| EEE@E CPU - reference input
| Bl @ @ @ * (Position/speed
) Panel operator > calculation, etc.) 110 1/0 signal
| T
CN3 CN7 CN8 |
e e o —  — —— _ __ _ - — — - - — - — - — - — - - —
Digital operator Personal Signal for safety function
computer



1 Definigéo

1.4.7 Trifasico 200 V, modelo SGDV-120A01A

1.4_7 Trifasico 200 V, modelo SGDV-120A01A

|
|
?

N Servomotor
L1 Varistor _ — . _ _ 12V y
=1 1) TG
Main circuit L2 TT. ‘ :
power supply T L1 P 11 s T ( £ | W
113 T L‘ . |4 T A
S

Overheat protector,
pvercurrent protector
Y ¢ A
Voltage Gate drive Current

sensor sensor
[y

Dynamic
brake circuit

o1 )
Lo2

Voltage Relay

sensor drive

|
|
|
|
|
éUC Varistor — —»+15V x4
{1
|
Q

i
T

| !

|

|

|

:

_T_ Control | Analog CNS Analog monitor
Control power Loc @ Ti power : ASIC > voltage " output
suppl suppl! PWM control, etc. Reference pulse
pply @ PPy |y 45V : ( ) ¢ R
12V : v Encoder output pulse
|

— | | Speed/torque
@@@E@ CPU reference input

O E 0 E (¢ > (Position/speed
Panel operator > calculation, etc.) /0 1/0 signal
L
| CN3 I CN7 CN8 |
Digital operator Personal Signal for safety function
computer
1.4_8 Trifasico 200 V,modelos SGDV-180A01A, -200A01A
T T T T T T T ST ST T T T T T T T ﬁ/éfﬁ%'___hﬁ'a_nz__:
| &q &Q |
| N N ! Servomotor
L1 Varistor _ — _ _ _ _ 12V 12V y |
| % E I _I_ _L _L X v
Main circuit cLz T ° - 3
power supply | L3 % % A ¢ T | frd ! ) W,L
= . g
o1 ) I_‘ - L g

Overheat protector, Dynamic
/—/ overcurrent protector brake circuit
2 3
Y
Gate drive

Y

Voltage
sensor

|
I 1
|
| | 3
|
I L1C Varistor —>+15V x4] CN5 !
? T l+ Control 1 p{ Analog D Analog monitor
Control power LoC ~ | power : ASIC Congarter CN1 output
supply 1 supply |—p+5v | (PWM control, etc.) |¢ M Reference pulse
» | input
@ 12V : > Encoder output pulse

|
| @@@@@ 1 Speed/torque
|
|

- - CPU reference input
O [ [ [©f (Position/speed
Panel operator > calculation, etc.) 110 1/0 signal
L
| CN3 CN7 CN8
—— e e — - — — — — —_—— e e — — - — _
Digital operator Personal Signal for safety function

computer



1.4 SERVOPACK Diagramas Internos de Blocos

1.4.9 Trifasico 200 V, modelo SGDV-330A01A

'___'_____'_____'_____'E/éi%'___?af'pe?f_'

Servomotor

L1 Varistor

Jiq
o
<
Jig
)
<
C

2h
N

RIEER " T z
Main circuit L2 TT.
power supply T T @ h z 7—[ | 4-1’1 ]
L3 T T — ) i T
Q I—ll

A

Overheat protector,
o1 -

| 292
A 4
Voltage Thyristor
sensor drive

brake circuit

Current

Voltage
sensor

sensor

4
; [Temperature
| Gate drive | Tenso
K

_ ek

| i

|

| |

| |
|

+ - Control : Analog NS Analog monitor
—»
Control power | | 5o |$| L power i ASIC eoneater N Ut

|
|
|
|

L1C Varistor —p+15V x4 C
suppl 1 supply —p+5Vv (PWM control, etc.) CN1 — Reference pulse
pply @ [~ input
—p+12V
v Encoder output pulse

|

—> | | Speed/torque
| @E@@@ P N CPU reference input
i [ @ @ [@ (Position/speed
|

Panel operator »| calculation, etc.) 110 1/0 signal
L
| CN3 CN7 CN8
—— e e — - — - — —_—— e e — — - — _
Digital operator Personal Signal for safety function
computer

1.4_10 Trifasico 200 V, modelos SGDV-470A01A, -550A01A

T T T T T i o1
iﬂ Servomotor
o -

I
|
|
Lrvose .
| boLl ‘} o 1
o @ 4%? 2 [ceeE T7 _rl ]
(LLB ‘T= —
| }-r_-r /_/ ﬂféﬁﬁi:ﬂﬁﬁiﬁér
o
|
|
|
|
|
[}

Jl

Main circuit L2

power supply

JI

»—|:|—0—|:|—0 <

aTarad

i
),

sensor

y
| Gate | Femperature
drive

o =
Voltage Thyristor
sensor drive

Encoder output pulse

i
|
| !
L1C Varistor — —>+15Vx4: oNS
— l,, Control | | An“alog Analog monitor
Control power L2C |$| * | power 1 ASIC Yorage or oY output
supply T supply |—p+5V : (PWM control, etc.) < & Reference pulse
D —>s2v | ,| [Pt
|
|
4

—> l | Speed/torque
AD P q
E@@E@ N CPU - reference input

|
! [l @ @ O [* (Position/speed
| Panel operator » calculation, etc.) 110 1/0 signal
' T
| CN3 CN7 CN8 X
Digital operator Personal Signal for safety function

computer



1 Definigéo

1.4.11 rifésico 200 V, modelos SGDV-590A01A, -780A01A

1.4 _11rifasico 200 V, modelos SGDV-590A01A, -780A01A

Servomotor

. T T T T T T T T T T T T T T BBz T T T T T Fand Fan2 Fan3 |
| ; q ; 1 ; q.
'\ var t_“l T S
L1 aristor W _ _ _ — +12V #12V  #12 VA U
| b |3 L) L ) Iy
Main circuit L2 1T ﬁ ! -
O . —~ ¢
power supply | % 1 1) ¥ T | $-L’1 1 1w
Wl [T 7=y -
N Overheat protector, 5 @
- o £9
o =
Y y i
I

Voltage
sensor

Thyristor
drive

Voltage
sensor

Gate
drive
K

A
[Temperature urrent
sensor_| | sensor

<

|

|

L1c Varistor »+15V x 41

Lt _T_ Control |

Control power * | power !
L2C -|° '

supply 3T | supply L5V :
D —> 12V |

|

|

i

Analog CN5
ASIC Condtior
(PWM control, etc.) 1L

Analog monitor
output

Reference pulse
input

Encoder output pulse

|
| @@@E@ -A/D Speed/torque
. N CPU reference input
! O @ [ B g (Position/speed
| Panel operator N calculation, etc.) 7o
> 1/0 signal
] I
| f CN3 CN7 CN8 |
- T T " Digital operator_ - Personal T T T _Signa\ for safetyfulm)n_
computer
1.4_12 Trifasico 400 V, modelos SGDV-1R9D01A, -3R5D01A, -5R4D01A
X B1/@ B‘?JB o '!
! | % |
| N ! Servomotor
L1 Varistor +12V Ul L
| r | VY
Main circuit (L2 TT. L &
power supply | % 1 | *'rlj w!
O
oo AT — o [/
o1 '\ Overheat protector, Dynamic @ |
jovercurrent protector brake circuit | == :
©2 ¥ | !
| |
Volt Volt Y [
| e foss =] [ | |
3
|
| A v
I 1 F--—=--
| L] |
|
| +24 V |
Control power = bt Control [—»+15V x4, Areg o Analog monitor
l+ | > voltage l 9
supply ov T powt—ir | -~ ASltC o) mider| 1 output
control, etc. & 1
(The 24 VDC - @ supply L5y : < iFr{:;fuelrence pulse
power supply is —»+12v | ?| | Encoder output pulse
not included.) = :
I_ ________________________________________ ]
|
| @@EE@ —> AD S[;eed/torque )
P N CPU reference inpu
! [ ©l @ [¢ i (Position/speed
| Panel operator > calculation, etc.) 110 110 signal
| L
L CN3 CN7 Y cne !
-_—— - — - — - — - — - — = = -—1 I——————————————J
Digital operator Personal Signal for safety function
computer



1.4 SERVOPACK Diagramas Internos de Blocos

1.4_13 Trifasico 400 V, modelos SGDV-8R4D01A, -120D01A

- S T T T T T T T T T T T T T T BeyBy B T Fant Fanz !
|
! I
| 4 4 Servomotor
L1 Varistor . |
| N
Main circuit L2 TT T
power supply | % Il I T z (
BIIT LT '
o N *F
I:261 = i v
o2 Rel
]
| Voltage
| sensor T
| ¥
| T
|
| +24 V | ¢ !
? = Bt l+ Control —» +15V x 4| » gl?a%gs CN5 Analog monitor
Control oV power | ASIC converter output
ontrol power T- supply : (PWM control, etc.) " CN1  Reference puise
supply [22) 5V | [ input
(The 24 VDC T = — 12V : ®| | Encoder output pulse
power supply is |
not included.) I—
|
—> Speed/torque
AD P q
| @E@@@ . N CPU - reference input
! [ [@ [¢ 6 g (Position/speed
| Panel operator > calculation, etc.) 110 1/0 signal
! T
| CN3 CN7 CN8
Digital operator Personal Signal for safety function
computer
1.4 _1A4Trifasico 400 V, modelo SGDV-170D01A
X B1/@ Bgs B% Fan i
| 3? .
| N | Servomotor
L1 Varistor — . . 12V Y1 o
Main circuit CL2 1T, h D\ v
1 T z !
power supply | T T Z | 4 W
L3 d C il N |
R e B/ |
| overcurrent protector, brake circuit = :
o1 H
|:$92 Voeg | | Gato | '
c ; 1
@lafl drive sensor r:\ie !
! sensor
| vy | v
I -+ @ }---===3
| K
|
(]L+24V — 5 —»+15V x4l l
= _‘L+ Control | CN5
Control power oV T- power : S EECE l Analog monitor
suppl suppl ASIC Yonadser output
pply PRYY |y 45V |
1 @ 1 (PWM control, etc.) ] Reference pulse
(The 24 VDC ?1 > 2y ) | [input
power supply is = | P| | Encoder output pulse
not included.) L o e |
|
—> Speed/torque
A/D P q
| @@@@E _ _ CPU - reference input
| Pl 6 [ E [ "l (Position/speed
| Panel operator calculation, etc.) ITe) .
> 1/0 signal
|
L CN3 CN7 CN8 T
-—— - - — - — - — - — ]— - — fFb—-— - — - -—
Digital operator Personal Signal for safety function

computer




1 Definigéo

1.4.15 Trifasico 400 V, modelos SGDV-210D01A, -260D01A

1.4 _15Trifasico 400 V, modelos SGDV-210D01A, -260D01A

| B1/®TB: Fan1 Fan2 Fan 3_:
| |
| ’ s Servomotor
L1 Varistor — 24V 424V 424V | U
| RS — N %) D\ N4
- r vV
Main circuit ~ L2 T = D\ &
= 1
power supply | % | =[] oW
L3 bl \ 1
Q * N Overheat protector, T @ :
| overcurrent protecto Dynamic | J_—T |
brake cirouit | == H
o1 :
|
E$92 Relay Voltage :
drive sensor | |
Voltage !
! sensor |
5 )
+24 V |
4; = . _‘L+ Control +’|5\/><4: N5 1
Control power J)O \ T- 23\;’;; : ASIC —» 9&?;‘3% D éﬂtz::!&g monitor
] converter
supply o) A (PWM control, etc.) CN1 — Reference pulse
(The 24 VDC ?—_\_ 12V input
power supply is = : »| | Encoder output pulse
not included.) e 1

Main circuit L2

L1 Varistor

power supply |
L3

+H

[crece] Y

Dynamic

EIEEIEE = o A e [Speedtorae
O O e [* (Position/speed
Panel operator > calculation, etc.) ¢ » o signal
f CN3 CN7 CN8 I
b-— [ - —-—-—- — —-
Digital operator Personal Signal for safety function
computer
1.4_16Trifasico 400 V, modelos SGDV-280D01A, -370D01A
=77 e
919
1 N N N | Servomotor
_ _ L '_|+24V +24V +24 V}I\ U
T a 53 8
miant =N ?
= [ 1) e oW
h &

brake circuit] ==
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[—| voltage Analog monitor
converter output
CN1 L
Reference pulse
> input

Encoder output pulse
Speed/torque

reference input

110

; B ' J
o1 | overcurrent protector]
o2 Y I
| Voltage | | Gate |
sensor drive
| Voltage 4
sensor
| ,
! =
1 7'y
24V = o , | l
4; = o l,, Control HBV4,
Control power J}O v T- | power '
supply supply » w5y | ASIC
| @ [ (PWM control, etc.)
(The 24 VDC ?1 > 12V
power supply is = :
not included.) e |
|
| EIEEEE —
. N CPU
! [ @ [ [ > (Position/speed
| Panel operator | calculation, etc.)
|
l CN3 CN7
—— e - ] — - - — - — - — =
Digital operator Personal
computer

%CNB

Signal for safety function

1/0 signal



1.5 Exemplo de Configuragdes do Servo System

1.5 Exemplo de Configuracdes do Servo System

Esta secdo descreve os exemplos bésico de configuracdes do sistema do Servo.

1.5_.1 Conectando ao SGDV-OOOF01A SERVOPACK

Power supply
Single-phase 100 VAC
R T

Molded-case
circuit breaker
(MCCB)

Protects the power
line by shutting the
circuit OFF when
overcurrent is
detected.

Noise filter
Eliminates

external noise from
the power line.

ON and OFF.
Install a surge
absorber.

SGDV-O00O0OF01A

SERVOPACK
Magnetic
contactor
Turns the servo )
_—

IC?D

Regenerative
resistor#2

100 VAC N

Brake power supply*1
Used for a servomotor
with a brake.

Magnetic contactor

Turns the brake power supply
ON and OFF.
Install a surge absorber.

Connection cable
for digital operator

Connection cable
for personal computer

Digital
I operator

Personal
computer

T3

1/0 signal cable

Battery

(when an absolute
encoder is used.)

case —»

*]. Use alimentagdo

tivos.

Servomotor main

circuit cable

SGMJV/SGMAV/SGMPS/SGMCS

Servomotor

24-VCC (ndo incluso)

JH

L

When not using the safety
function, use the SERVOPACK
with the safety function jumper
connector (JZSP-CVHO05-E,
provided as an accessory)
inserted.

= Outline

When using the safety function,
insert a connection cable
specifically for the safety function.

F=—CT

Safety function
devices

,— Encoder cable

*2.  Antes de conectar um resitor regenerativo externo ao SERVOPACK, Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenera-



1 Definigéo
1.5.2 Conectando ao SGDV-OOOAO01A SERVOPACK

1.5_2 Conectando ao SGDV-OOOA01A SERVOPACK

(1) Usando Trifasico, alimentagdo 200-V

Power supply
Three-phase 200 VAC

RST

Molded-case
circuit breaker
(MCCB)
Protects the power
line by shutting the
circuit OFF when
overcurrent is

detected.
Noise filter
Eliminat -
eh;trglrgglensolise from SGDV—D D DAO 1 A Dlgltal
t ine.
e power line Magnetic SERVOPAC operator
contactor s s
Turns the servo
ON and OFF.
Inbstallba surge £
apsorbper. =
Connection cable
for digital operator Personal
B:D computer
CHARGE _r Connection cable
| I” ”HHH for personal computer
\ & y,
5 1 — f
g ;ZE AL I/0 signal cable
@
o !
[ i} [Eg:DEEE—D
@n i
Regenerative & ) When not using the safety function,
resistor 2 5 i use the SERVOPACK with the safety
/_ o0 function jumper connector
200 VAC  len (JZSP-CVHO05-E, provided as an
"B accessory) inserted.
+
Brake power supply *1 ﬂj
wsed for 3 servomotor When using the safety function,
’ ¥ | insert a connection cable specifically
= Battery case —» for the safety function.
(when an absolute
encoder is used.)
Magnetic contactor j Cl==— ]
'(I')L;\l"n:n\(;%t’ggke power supply - gg\f/‘?égsfu”dion
Install a surge absorber. L
\___\ ok
,— Encoder cable
Servomotor main
circuit cable
SGMJV/SGMAV/SGMPS/
SGMGV/SGMSV/SGMCS
Servomotor

x]. Use alimentag@o 24-VCC . (ndo incluso)
*2. Antes de conectar um resitor regenerativo externo ao SERVOPACK, Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenera-
tivos.



1.5 Exemplo de Configuragdes do Servo System

(2) Usando Monofasico, Alimentagao 200-V

Os SERVOPACKSs 200 V da série £-V geralmente sdo trifasicos, mas alguns modelos podem ser utilizados

como monofasico com alimente¢do 200V Consulte 3.1.3 Usando o SERVOPACK como Monofasico, entrada
de 200 V para detalhes.

Power supply
Single-phase 200 VAC

R T

Molded-case
circuit breaker
(MCCB)

Protects the power
line by shutting the
circuit OFF when
overcurrent is
detected.

Noise filter
Eliminates

external noise from
the power line.

SGDV-O00OOA01A
Magnetic ~ SERVOPACK

contactor

Turns the servo ©
ON and OFF.

Install a surge

Digital
operator

absorber. = ﬂ .
v e Connection cable
for digital operator Personal
@D computer
AV ©)
iy A _I_ Connection cable 9

‘ 3

for personal computer
©®D -
| m )
\ mi /O signal cable Host controller
D
é o [E
o I
o y
Regenerative i When not using the safety function,
resistor 2 o use the SERVOPACK with the safety
7 u T function jumper connector
200 VAC o (JZSP-CVHO5-E, provided as an
' N accessory) inserted.
ok

T

When using the safety function,
7 | insert a connection cable specifically
for the safety function.

=T
) Safety function
devices

Brake power supply *1

Used for a servomotor
with a brake.

Battery case —»
(when an absolute
encoder is used.)

Magnetic contactor

Turns the brake power supply
ON and OFF.
Install a surge absorber.

-

,— Encoder cable
Servomotor main
circuit cable

SGMJV/SGMAV/SGMPS/SGMCS
Servomotor

*1. Use alimentag¢ao 24-VCC.(ndo incluso)

*2.  Antes de conectar um resitor regenerativo externo ao SERVOPACK, Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenera-
tivos.
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1.5.3 Conectando ao SGDV-OOOD01A SERVOPACK

1.5_3 Conectando ao SGDV-OOODO01A SERVOPACK

Power supply
Three-phase 400 VAC

1-20

RST
Molded-case
circuit breaker
(MCCB)
Protects the power
line by shutting
the circuit OFF when
overcurrent is
detected.
Noise filter Digital
imi operator
Extomal peise from SGDV-O0O0ODO01A P
the power line. o Magnetic SERVOPACK
I contactor
Turns the servo
ON and OFF.
Install a surge
= absorber. Personal
i :? 5 fConr_me_ction cable computer
& & or digital operator
©
Connection cable
for personal computer
100/200 VAC T
I/O signal cable
/= /| DC power 1 i ey | ' Host controller
o| | supply (24 V) [l: @
o | @
b [When not using the safety function,
— use the SERVOPACK with the safety
function jumper connector
(JZSP-CVHO05-E, provided as an
accessory) inserted.
Regenerative Gj
resistor *2

° Brake power

supply*3

Used for a servomotor

with a 90-V brake.
Magnetic contactor

Turns the brake power supply
ON and OFF.
Install a surge absorber.

Battery case
(when an absolute
encoder is used.)

Servomotor main
circuit cable

SGMSV/SGMGV
Servomotor

When using the safety function,
insert a connection cable specifically
for the safety function.

T T

Safety function
. devices

,V/— Encoder cable

x1. Use alimentag@o 24-VCC com isolamento duplo ou refor¢ado. (a alimentagido 24-VCC nao esta inclusa.)
*2. Antes de conectar um resitor regenerativo externo ao SERVOPACK, Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenera-

tivos.

*3.  Se estiver usando um freio de 90-V, utilizar uma das seguintes fontes de alimentacdo. Para detalhes, consulte 2~V
series Product Catalog (KAEP S800000 42).
 Para 200-V de Tensdo de entrada: LPSE-2HO1-E
* Para 100-V de Tensédo de entrada: LPDE-1HO1-E



1.6 Designagdo do modelo do SERVOPACK

1.6 Designagao do modelo do SERVOPACK

Essa se¢do mostrara como identificar o modelo do SERVOPACK.

10+ 2° + 40 50 + §° 70 80 + Q° + 110 + 120 1.30'
3° digitos digito digitos  digito  10° digitos digitos digito

SGDV - 2R8 A 01 A 000 00 O

Série | 7° digito: Revis&o |
SGDV | T-V Série

——

1° + 2° + 3° digitos: Corrente 4° digito: Classe de
— Tensao
Max. permitido — — Py
Tens&o |Codigo motor Codigo | tensdo 13° digito: Parametros
(kW) F 100V Codigo |Especificagao
R70 0.05 A 200 V 0 Padréao
100V R90 01 D 400V
2R1 0.2
2R8 0.4
R70" 0.05 5° + 6° digitos: Interface 11° + 12° digitos: Software
R90" 0.1 Cadigo Interface Cadigo |Especificagao
1R6™" 0.2 01 |Tensdo analdgica e referéncia por trem 00 |Padréo
o de pulsos, servomotor rotacional
2R8 0.4 05 Tens&o analdgica e referéncia por trem
3R8 0.5 de pulsos, servomotor linear
2] Comunicagdo MECHATROLINK-II,
5R5 0.75 " servomotor rotacional
7R6 1 15 |Comunicagdo MECHATROLINK-TT,
200V [ 12072 15 servomotor linear
21 Comunicagdo MECHATROLINK-III,
180 2 servomotor rotacional
200 3 25 Comunicagao MECHATROLINK-III,
servomotor linear
330 5
47073 6 8° + 9° + 10° digitos: Hardware
5503 75 Cadigo Especificacdes
5903 1 000 |Base de motagem (padr&o)
78072 15 001 |montagem em rack*3
1R9 0.5 002 |Envernizado
3R5 1 003 [motagem em rack*3 e envernizado
5R4 15 008 Monofasico, alimentagdo 200-V (SGDV-
120A01A008000)
8R4 2 — 4
020 |Freio dinamico (DB)
120 3
400V
170 5
2107 6
260 75
2807 11
37073 15

x1. Esses amplificadores podem ser ligados como monofasico ou trifasico
*2.  SGDV-120A01A008000, versdo especial do amplificador del.5 kW pode ser utilizado para operagdes monofasicas.
*3. SGDV-470A, -550A, -590A, -780A, -210D, -260D, -280D, ¢ -370D sdo duto-ventilados
*4.  As especificagdes diferem com a tensio de alimentagdo do SERVOPACK a serem utilizados.
» Para SERVOPACKSs de 100-V e 200-V: A fungdo DB sera desabilitada quando o SERVOPACK parar ou for
desenergizado.
» Para SERVOPACK:s de 400-V: O resitor DB pode ser montado externamente ao SERVOPACK. Se o resitor DB
ndo estiver montado, a fungdo DB sera desabilitada.
Note: Se o digitos do codigo de opgdo 8 a 13 forem zero, estes serdo omitidos.
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1.7

(1)

(2)

Inspegao e Manutengao

Esta se¢do descreve a inspe¢do e manutengdo do SERVOPACK.

Inspecdo do SERVOPACK

Para inspe¢do e manutencdo do SERVOPACK, siga os procedimentos de inspecdo na tabela a seguir pelo
menos uma vez por ano. Outras rotinas de inspe¢ao ndo sdo necessarias.

ltem Frequéncia Procedimento

Comentarios

Exterior

Parafusos

Pelo menos uma vez
por ano

Veifique se ha poeira,
sujeira ou 6leo na super-
ficie.

Limpe com ar comprimido.

Verifique os blocos termi-
nais e os parafusos do
conector.

Aperte todos os parafusos
soltos

Relagcao de componentes para reposicdo do SERVOPACK

Os seguintes componentes elétricos ou eletronicos estdo sujeitos a avarias mecanicas ou deterioracdo com o
tempo. Para evitar falhas, substitua esses componentes segundo indicado.

Consulte o periodo padrio de substitui¢ao na tabela a seguir e entre em contato com seu representante-
Yaskawa. Depois da verificagdo do componente em questdo, vamos determinar quais pegas deverdo ser sub-

stituidas..
Os parametros de qualquer SERVOPACK serao revisados pela Yaskawa e resetados
o para as configuragdes de fabrica antes de serem despachados. Tenha certeza de que
os parametros estdo devidamente ajustados antes de iniciar a operacgéo.
IMPORTANT
Periodo Padréo e - ~
Componente Substituiggo Condigdes de Operacao
Ventilador 4 a5 anos
Capacitores do barramento 7 a 8 anos
-  Temperatura ambientte: média anual de 30°C
Outros capacitores 5 an « Fator de carea: 80% max
eletroliticos de aluminio anos a'o C carga: o0 ax. .
* Faixa de operacéo 20 horas/dia max.
Relés -
Fusiveis 10 anos
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2 Painel de Operacgao

2.1.1 Nomes e Funcgdes

2_1 Visao Geral

2_1_1 Nomes e Funcobes

O Painel de Operagdo consiste de um conjunto de display e botdes.
Ajustes dos parametros, display de status, execucao de func¢des auxiliares e monitoramento da operacao do
SERVOPACK, sdo habilitadas utilizando o painel de operagéo.

Os nomes e fungdes dos botdes do painel de operacdo sdo mostrados abaixo.

Display part

D23
Keys

MODE/SET A vV DATMY

@

Nome do =
No. Botio Funcao
Botdo * Selecionar o modo do dis-

® |MODE/SET play.
 Ajustar o valor de ajuste.

@ | Botio UP Aumentar o valor de ajuste.

® |Botdo DOWN | Diminuir o valor de ajuste.

* Mostra o valor de ajuste
quando o botdo ¢ pres-
sionado por um segundo.

* Move o cursor para o
proximo digito a esquerda

Botao DATA/
@ | SHIFT

Note: Para resetar o alarme do servo, pressione o botdo UP
e 0 botdo DOWN simultaneamente. Tenha certeza
de remover a causa do alarme para entdo reseta-lo.

quando acionado.

2_.1_2 Selegédo do Modo do Display

Pressione o botdo MODE/SET para selecionar o modo do display seguindo o esquema abaixo.

Power ON

\d

- | b

~

» Status Display Mode (Consulte 2.1.3.)

b

S

Press @
MODE/SET

Fl-CI0

Press @
MODE/SET

]
u

Return to

~

Press

MODE/SET

n

u

u

Press @

MODE/SET

] - -
u — Press @ for one second.—» FnOO0O: Utility Function Mode

DATA/4 (Consulte 2.2.)
(DATA/SHIFT)

B — Press @ for one second.—» PnOOO: Parameter Setting Mode

DATA/ (Consulte 2.3.)
(DATA/SHIFT)

] — Press @ for one second.—» UnOOO: Monitor Mode

DATA/4 (Consulte 24)
(DATA/SHIFT)



2.1 Visao Geral

2_1_3 Modos do Display de Status

O display mostra os seguintes status.

— .
) O|o
———— — — ——
Bit Data Code
Cadigo Significado Cadigo Significado
Baseblock . -~
blb ] Servo DESLIGADO (alimetagdo do nlolE l I'\\IAO(;”TW:PJ %ES{%?D%O'MO
servomotor DESENERGIZADA) :
Run Funcao de Segurancga
luln ] Servo LIGADO (alimentagao do servo- H [:’ ,':, l O SERVOPACK esta bloqueado pela
motor ENERGIZADA) funcdo de seguranca.
(Exemplo: Run Status) | Teste sem Motor
Run Indica que o teste sem motor estd em
~jun ] Status execugdo. O Display de Status depende
(Displayed do status do servomotor € do SERVO-
Movimento Adiante Proibido aliemately) PACK.
P [ l: ] P-OT esta DESLIGADO. I: Testwithout | Consulte 4.6 Teste Sem Motor para
5 t Motor detalhes.
Alarme
13N
v ] E, U] O ntimero do alarme fica piscando.
Display Significado
Alimentagao do Controle LIGADO
Acende quando a alimentagdo do controle do SERVOPACK esta ENERGIZADA.
Baseblock
| Acende quando o servomotor estda DESLIGADO..
\
Em controle de velocidade: Velocidade Coincidente (/V-CMP)
Acende quando a velocidade do servomotor e a velocidade de referéncia sdo iguais ou quando a diferenga
entre elas ¢ menor que o valor ajustado no pardmetro Pn503 (Ajuste de fabrica: 10 rnin'l)
— * Sempre acesa no modo de controle de torque.
Note: Se houver ruido na referéncia de tensdo no modo de controle de velocidade, a linha horizontal (-) do
display mais a esquerda do painel de operagao pode ficar piscando. Consulte se¢do 3.7.1 Fiagdo do
Controle de Ruido e tome medidas preventivas.
Em controle de posigdo: Posicionamento Completo (/COIN)
Acende se o erro entre a referéncia de posi¢do e a posigdo atual do motor for menor que o valor ajustado no
pardmetro Pn522. (Ajuste de fabrica: 7 unidades de referéncia)
f - Detecgéo da Rotacdo (/TGON)
Acende se a velocidade do motor exceder o valor ajustado no parametro Pn502. (Ajuste de fabrica: 20 min™!)
- Em controle de velocidade: Entrada da Referéncia de Velocidade
Acende se a entrada referéncia de velocidade exceder o valor ajustado no pardmetro Pn502. (Ajuste de
~ fabrica: 20 min'l)
. Em controle de posigao: Entrada do Pulso de Referéncia
Acende se a referéncia de pulso esta sendo recebida.
; Em controle de torque: Entrada doTorque de Referéncia
Acende se o torque de referéncia de entrada exceder um valor pré-ajustado (10% do torque nominal).
Em controle de posicdo: Entrada do Sinal de Cleart
. - Acende se o sinal de clear est4 entrando.
Alimetagéo Pronta
Acende quando a alimentagao de energia do circuito principal esta LIGADO.

n Panel Operator
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2 Painel de Operacgao

2.2

Fungdes Auxiliares (FnOOO)

As fungdes relacionadas as configuragdes e ajustes do SERVOPACK sao executadas no modo de fungdes aux-

iliares.

Quando estamos neste modo, os numeros do display do painel de operagdo comegam com Fn.

I

|
(]

I
Ll

Exemplo do Display para a fungdo Busca da Origem

A seguinte tabela define o procedimento necessario para executar uma busca da origem (Fn003) quando
estiver no modo de fungdes auxiliares.

Etapas

Display apo6s a
operagao

Botao

Operagéo

{1

Pressione o Botdo MODE/SET para selecionar o modo das
fungdes auxiliares (FnOOO).

Pressione o Botdo UP ou 0 Botdo DOWN para selecionar a
funcdo Fn003.

Q )
DATA/4

Pressione o Botao DATA/SHIFT por aproximadamente um
segundo, ¢ o display apresentado a esquerda serd mostrado.

I
7

—Q
MODE/SET

Pressione o Botao MODE/SET.
A energia do servomotor ¢ LIGADA.

I
7

Pressionando o Botdo UP, o motor ira girar na dire¢do
avante. Pressionando o Botdo DOWN, o motor ira girar na
diregdo reversa. A diregdo de rotagdo do servomotor pode
mudar de acordo com o ajuste do parametro Pn000.0,
como mostrado na tabela seguinte.

Botao
DOWN
(Reverso)

Botao UP

Parametro (Avante)

n.O00O0o0

Pn000
. n I‘]l‘ll‘H . HArarin Anti_hnrarin
Note: Diregdo vista a partir da carga do servomotor.

Anti-horario Horario

[ =
I__II_]

Display pisca.

Quando a busca da origem do servomotor for completada,
o display ira piscar.

Neste momento, o motor fica travado na posi¢do do pulso
de origem.

J

1
[

DATA/4

Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
segundo. "Fn003" ¢ mostrado novamente.

Para habilitar as mudancas dos ajustes, DESLIGUE e LIGUE novamente a alimentacio de energia.




2.3 Parametros (PnO0O0O)

2.3

231

Parametros (PnO0O0)

Esta sec¢do descreve a classificacdo, métodos de notacdo e ajustes para os pardmetros dados neste manual.

Classificacdo dos Parametros

Os parametros do SERVOPACK da Série 2-V sao classificados em dois modos. Um tipo de parametro é
necessario para o ajuste das condigdes basicas de operagdo (setup) e o outro tipo € necessario para a sintonia
de parametros que sdo necessarios para ajustar as caracteristicas do servomotor (tuning).

Classificagao Significado Métodos de Exibicao Métodos de Ajuste
R Parametros necessarios para | Sempre mostrados (Ajuste | Ajuste cada parametro indi-
Parametros de Setup 0 ajuste basico. de fabrica: Pn00B.0 = 0) vidualmente.
Parametros para sintonia dos Naio ha necessidade de
Parametros de Tuning ganhos de controle e outros | Ajustar Pn00B.0 em 1. ajustar cada pardmetro indi-
parametros. vidualmente.

Exitem dois tipos de notac¢des utilizadas para os pardmetros, uma para parametros que necessitam de um ajuste
de um valor (pardmetros com ajuste numérico) e uma para parametros que requerem selecao de uma fungdo
(parametros com fun¢des de selegdo).

A notagdo e ajuste para ambos os tipos de pardmetros sdo descritos a seguir.

2_3_2 Notacao dos Parametros
(1) Parémetros com Ajustes Numéricos

The control methods for which the parameters applies.

: Speed control : Position control : Torque control

A
( )|
Emergency Stop Torque [ Speed | [Position] | Torque |
Pn406 Setting Range Setting Unit Factory Setting When Enabled Classification

0% to 800% 1%, 800%, After change Setup

/\

Parameter

number Indicates the Indicates the Lm‘gﬁgfiovmgn a Indicates the

minimum setting unit|| parameter setting : parameter
Indicates the setting for the parameter. before shipment. || Parameter will be PP
[range for the parameter. ] effective. classification.
(2) Parémetros com Selecao de Fungbdes
Parameter Meaning When Enabled | Classification
n.000O0 Uses the absolute encoder as an
Factory setting] | absolute encoder.
Pn002 [ Y gl After restart Setup
n.0100 Uses the absolute encoder as an
incremental encoder.

the setting value of that digit. The notation

AN\ A

lParameter l The notation “n.000O0O” indicates a parameter [ﬁs section explains the ]

number for selecting functions. Each O corresponds to | (8elections for the function.
shown here means that the third digit is 1.

n Panel Operator
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2 Painel de Operacgao

2.3.3 Ajustando Parametros

» Exemplo de Notagao

Panel Operator Display

(Display Example for Pn002)

|l Digit Notation Setting Notation
{4 () ([ Notation Meaning Notation Meaning
TTT » Indicates the value for the Pn002.0 = x |Indicates that the value for the
—E' Tstdigit Pn002.0 |4 gigit of parameter Pn002. || or n.CIOOx | 1st digit of parameter Pn002 is x.
. Indicates the value for the Pn002.1 = x |Indicates that the value for the
—>2nddigit Pn002.1 " |9nq gigit of parameter Pn002. || or n.CICIxC] | 2nd digit of parameter Pn002 is x.
- Indicates the value for the Pn002.2 = x |Indicates that the value for the
3rd digit Pn002.2 3rd digit of parameter Pn002. || or n.OOxOO | 3rd digit of parameter Pn002 is x.
. Indicates the value for the Pn002.3 = x |Indicates that the value for the
4th digit Pn002.3 | 4ty digit of parameter Pn002. || or n.xCICICD | 4th digit of parameter Pn002 is x.

2_.3_.3 Ajustando Parametros

(1)

Como fazer Ajustes Numéricos utilizando Parametros

Esta secao descreve como fazer ajustes numéricos utilizando parametros

B Parametros com Faixa de Ajuste de até cinco digitos

O exemplo abaixo mostra como alterar o ganho da malha de velocidade (Pn100) de "40.0" para "100.0."

Display apo6s a . ~
Etapas operacao Botbes Operagao
— — Pressione o Botdo MODE/SET para selecionar o modo de
1 I TN} ajuste dos pardmetros(PnOOO). Se o Pn100 nédo for mos-
= e trado, pressione o Botdo UP ou DOWN para selecionar o
MODE/SET Pn100.
2 i Pressione o Botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
L) WA [N] segundo. O valor atual do pardmetro Pn100 ¢ mostrado.
3 mlimliEimlim Pressione o Botdo DATA/SHIFT para selecionar o "4".
L) | ©—g | O "4" ir4 piscar e sera possivel alterd-lo
\ J DATA/4
4 oAt Mantenha o Botao UP pressionado até que "0100.0" seja
[ 1 [ (A mostrado.
— —1T—T Pressione o Botdo MODE/SET. O valor ira piscar e sera
5 rnonenrne salvo.
[ ) L L) [ =g O valor do ganho da malha de controle (Pn100) foi
Display pisca MODE/SET alterado de "40.0" para "100.0."
6 I Imllm ] Pressione o Botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
= segundo. O "Pn100" serd mostrado novamente.




2.3 Parametros (PnO0O0O)

B Parametros com Faixa de Ajuste de Seis Digitos ou Mais.

O Painel de Operagdo mostra cinco digitos. Quando o ajuste do parametro tem seis ou mais digitos, o valor
sera mostrado e ajustado como abaixo..

Top two digits

(L
P

I
—

Middle p—
I’] four +¥\- E’
digits U

Leftmost blink display shows digit's
position. The digit's display and value
means parameter's value.

I
L _1 | Bottom

(]

_
-
[

Displays when negative

four digits

number is displayed.

O exemplo abaixo mostra como ajustar a largura de posicionamento completo (Pn522) em "0123456789."

Display apods a

Etapas operacao Botbes Operagéao
— — Pressione o Botdo MODE/SET para selecionar o modo de
1 1 S (3 ajuste dos pardmetros (PnOO0O). Se 0 Pn522 ndo for mos-
I~ (I [ 0 QR QU —gp—g |trado, pressione o Botdo DATA/SHIFT ou o Botao UP, ou
MODE/SET A&V DATW/A | o Botio DOWN para selecionar o Pn522.
Before changing
bottom four digits
—1 11 T Pressione o Botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
rnrnr por ap
s (U1 segundo. O valor atual dos quatro primeiros digitos do
5 : Pn522 sdo mostrados. (Neste caso, "0007" é mostrado.)
¢ 0— g9 Pressione o Botao DATA/SHIFT para mover para os outros
After changing A vV DAWA | digitos, e mude o valor pressionando o Botio UP/DOWN.
bottom four digits (Neste caso, "6789" ¢ ajustado.)
133
SV () ) [ :’
Before changing
middle four digits
ST ”_” ’_,’ "_’ I,_I, ] Pressione o Botdo DATA/SHIFT. Os quatro digitos do
L meio serdo mostrados. (Neste caso, "0000" ¢ mostrado.)
3 ¢ Pressone o Botdo DATA/SHIFT para mover o cursor para
Af hanal “a v Dpaas4 |outros digitos, e altere o valor pressionando o Botao UP/
midtglrecfoi?gdling%ts DOWN. (Neste caso, "2345" ¢ ajustado.)
s I L2
~IC 313
Before changing
top two digits
w 'mlim Pressione o Botdo DATA/SHIFT. Os dois digitos finais
[ [N serdo mostrados. (Neste caso, "00" ¢ mostrado.)
4 Pressione o Botdo DATA/SHIFT para mover o cursor para

v

After changing
top two digits

s 1l
Ll i

"V DATA/4

outro digito, e altere o valor pressionando o Botdo UP/
DOWN. (Neste caso, "01" ¢ ajustado.)
O valor "0123456789" esta ajustado.

n Panel Operator
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2 Painel de Operacgao

2.3.3 Ajustando Parametros

(cont'd)
Display apos a ~ ~
Etapas operacao Botbes Operagéo
" II_II |, Pressione o Botdo MODE/SET para salvar o valor no SER-
- VOPACK. Enquanto estiver salvando, os dois digitos
5 ¢ finais ficardo piscando. Depois que estiver salvo, pressione
MODE/SET oaa4 | 0 Botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um segundo.
[ — - "Pn522" ¢ mostrado novamente.
[ 5 | |
_I I |
<Nota>

Ajustando valores negativos.

* Para os parametros que aceitarem o ajuste de valores negativos, quando estiver mostrando "0000000000"
pressione o Botdo DOWN para ajustar nlimeros negativos.

* Quando estiver ajustando nimeros negativos, o valor absoluto aumentara pressionando o Botalo DOWN e
diminuiré pressionando o Botao UP.

* Pressione o Botdo DATA/SHIFT para mover o cursor para outros digitos.

* Um sinal - (menos) ¢ mostrado quando os dois tltimos digitos sdo mostrados.

Como Selecionar Fungdes Utilizando Parametros

O modo de ajuste de parametros de selecdo de funcdo ¢ utilizado para selecionar e definir a fun¢do alocada em
cada digito mostrado no painel de operagao.

O exemplo abaixo mostra como alterar o ajuste do Pn000.1 (selegdo do modo de controle) do parametro
Pn000 (fungdo basica seleciona como 0) do método de controle de velocidade para o modo controle de

posi¢ao.
Display apos a ~ ~
Etapas operacao Botbes Operagéo
— ——T— Pressione o Botdo MODE/SET para selecionar o modo de
1 1 I ajuste dos pardmetros (PnOO0O). Se o Pn000 ndo for mos-
LI (] ] (T trado, pressione o botdo UP ou o botdo DOWN para sele-
MODE/SET cionar o Pn000.
2 f 'mlimiimilm Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente 1
[y [ (] [ [ segundo. O valor atual do parametro Pn000 é mostrado.
- gy g oy Pressione o botdo DATA/SHIFT uma vez para selecionar o
3 e segundo digito do valor atual.
[ [ () [ 09 | o ngr {aito ird :
L oara4 | O "0" no segundo digito ira piscar e podera ser alterado.
4 [ il il Pressione o botdo UP uma vez para mudar para "n.0010."
1 ] () [ (Ajuste 0 método de controle em controle de posigdo.)
- —— — Pressione o botdo MODE/SET. O valor ird piscar e estara
5 rne el @ salvo.
LI—'. ) (] [ e—Q O método de controle foi alterado de controle de
Display pisca MODE/SET velocidade para controle de posi¢io.
6 f I 'wimll Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
= segundo. O "Pn000" é mostrado novamente.
7 Para habilitar a alteragdo do pardmetro, DESLIGUE e LIGUE novamente a alimentagao




2.4 Modos de Monitoramento (UnO0O0O)

2.4

Modos de Monitoramento (UnO0O0)

O modo de monitoramento pode ser utilizado para monitorar valores de referéncia, status dos sinais de I/O e
status internos do SERVOPACK.

Para mais detalhes, consulte 8.2 Operagdo no Modo Monitor.

O painel de operacdo mostrara numeros comec¢ando com Un.

P
Ly
Exemplo de Display para Velocidade de Rotagao do Motor.

Um exemplo de operagdo no Modo de Monitoramento ¢ mostrado abaixo para a velocidade de rotagdo do
motor (Un000).

Etapas D'Sé);gaz%%s a Botdes Operagéao
1 'I | 'mlimlln ] Pressione o Botdo MODE/SET para selecionar o modo de
oo 0—Q monitoramento (UnOO0).
L J MODE/SET
2 1 'mlimlln A Se Un000 néo for mostrado, pressione o Botdo UP ou
e DOWN para selecionar Un000.
3 Ilimiln] @ Pressione o Botdo DATA/SHIFT por aproximadamente 1
| [N ©—Q |segundo para mostrar os dados do Un000.
— DATA/4
7 el N Pressione o Botdo DATA/SHIFT por aproximadamente 1
4 segundo para voltar ao niimero do display de monitora-
(L N[N DTA / mento (Etapa 1).

n Panel Operator
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2 Painel de Operacgao

2.3.3 Ajustando Parametros
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.1.1 Terminais do Circuito de poténcia

3.1

Instalacao elétrica do Circuito de poténcia

Os nome e especificagdes dos terminais do circuito de poténcia serdo dados a seguir.

Essa sec@o também descreve as precaugdes gerais da fiagdo e precaucdes sob circunstancias atipicas

3.1_1 Terminais do Circuito de poténcia

YASKAWA  SERVOPACK
4

SGDV- IRGAQTIA

A A

()
(]n]
(@]u}
(@]}
(@)u}
(@]n
(w]n]
B3 OO

i
L os
ole)

D . Main circuit terminals

et _J9

2 —,

Simbolo do Nome Modelo SGDV- E ificacs
Terminal oooo speciticacoes
Monofasico 100a 115V,
L1, L2 N OoorF +10% a -15% (50/60 Hz)
erminal de o
manachce amms T D0y
L1, L2, L3 Circuito de poténcia
Ooop Trifasico 380 a 480 V,
+10% a -15% (50/60 Hz)
Monofasico 100 a 115V,
Ooar .
L1C. L2C Terminal de +10% a -15% (50/60 HZ)
’ alimentac&o do O00A Monofésico 200 a 230 V,
circuito de controle +10% a -15% (50/60 Hz)
24V, OV || m}p) 24 VCC, £15%
Se a capacidade regenerativa for insuficiente,
R70F, ROOF, 2R1F, conecte um resistor regenerativo externo entre B1/
2R8F, R70A, R90A, ® e B2.
IR6A, 2R8A Note: O resistor regenerativo externo nio esta
incluso.
Terminal de conexdo |3R8A, SR5A, 7TR6A, Se o resistor regenerativo interno for insuficiente,
B1/®, B2" do resistor 120A, 180A, 200A, remova o jumper entre B2 e B3 e conecte um resis-
regenerativo externo |330A, 1R9D, 3R5D, tor regenerativo externo entre B1/® e B2.
5R4D, 8R4D, 120D, Note: O resistor regenerativo externo ndo est
170D incluso.
470A, 550A, 590A, Conecte um resistor regenerativo entre B1/® e B2.
780A, 210D, 260D, Note: O resistor regenerativo externo néo esta
280D, 370D incluso.




3.1 Instalagao elétrica do Circuito de poténcia

(cont'd)
Simbolo do Modelo SGDV- ey
Terminal Nome oooo Especificagdes
Terminal de conexdo
para fonte de
1 022 alimentacdo CC do |OOOA Se uma medida preventiva contra os harménicos ¢
elhe reator de supressdao | OOOD necessaria, conecte um reator CC entre O1 e ©2.
harmoénica
Terminais positivos
B1/® do circuito de nooA

poténcia Dop

Terminais negativos
®20u 0O do Circuito de DnonA

Use quando a entrada de alimentag@o CC for uti-
lizada.

poténcia 0oop

Terminais de
U, vV,W conexao do Use para conectar 0 servomotor.

servomotor

Terminais de Use para conectar o terminal terra da fonte de alimentagéo e terminal de aterra-
@ aterramento d

(x 2) mento do servomotor.

*1. N&o curto-circuite B1/® e B2. Pode causar danos ao SERVOPACK.
*2.  Os terminais de ligagdo CC dos reatores sao curto-circuitados quando o SERVOPACK ¢ enviado da fabrica: ©1 e

o2.

3.1.2 Usando uma fonte de alimentagdo padrao

(Monofasico 100 V, Trifasico 200 V ou Trifasico 400 V)

(1) Tipo de fios

Usar o seguinte tipo de fio para o circuito de poténcia.

Tipo de Cabo »
_ Temperatura permitida (°C)
Simbolo Nome
\Y 600 V Fio isolado de cloreto de polivinilo (PVC) 60
HIV 600 V Fio isolado e resistente ao calor de cloreto de polivinilo 75

A tabela a seguir mostra as bitolas dos cabos e correntes admissiveis para trés fios. Use fios de acordo com a especifi-

cagdes mostradas na tabela.

* 600 V Fio isolado e resistente ao calor de cloreto de polivinilo (HIV)

. Diametro | Configuracdo | Resitencia | Corrente admissivel a temperatura do ar
Meg{/c\llaéem nominal de | (ndmerode | condutiva (C/ ambiente(A)
segdo (mm?) | fios/mm?) km) 30°C 20°C 50°C

20 0.5 19/0.18 39.5 6.6 5.6 4.5
19 0.75 30/0.18 26.0 8.8 7.0 5.5
18 0.9 37/0.18 24.4 9.0 7.7 6.0
16 1.25 50/0.18 15.6 12.0 11.0 8.5
14 2.0 7/0.6 9.53 23 20 16
12 3.5 7/0.8 541 33 29 24
10 5.5 7/1.0 3.47 43 38 31

8.0 7/1.2 2.41 55 49 40

14.0 7/1.6 1.35 79 70 57
4 22.0 7/2.0 0.85 91 81 66

Note: Os valores da tabela sdo apenas para referéncia.

a Wiring and Connection

3-3



3-4

3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.1.2 Usando uma fonte de alimentagdo padrdo (Monofasico 100 V, Trifasico 200 V ou Trifasico 400 V)

(2) Fio para o Circuito de poténcia

Esta se¢@o descreve os fios do circuito de poténcia para SERVOPACKs.

1. As bitolas sdo selecionadas para trés fios por cabo a 40° C temperatura do ar com a corrente
o nominal.
2. Use um fio para suportar pelo menos 600V no circuito de poténcia.
IMPORTANT 3. Se os cabos sao feitos em condutores de PVC ou de metal, considere a redugéo da
corrente admissivel.

4. Use um fio resistente ao calor sob elevadas temperaturas do ar ou do painel, onde os fios de
cloreto de polivinil isolados, rapidamente se deterioram.

B Monofasico, 100 V

; SGDhv-O00O0F
Simbolo Nome
R70 R90 2R1 2R8
Terminais de alimentagéo do
L1, L2 circuito de poténcia HIV1.25 HIV2.0
Terminais de alimentagao do
LIC, L2C circuito de controle HIV1.25
Terminais de conexao do
U, V., W | ccvomotor HIV1.25
Terminais de conexao do
Bl/®, B2 |resistores regenerativos HIV1.25
externos
[an) Terminais de aterramento HIV2.0 ou maior
B Trifasico, 200 V
Simbolo SGDV-OO0OA
dos Nome
Terminais R70|R90|1R6|2R8|3R8(5R5|7R6| 120|180 |200|330|470|550|590| 780
Terminais de
L1, L2, L3 |alimentag&o do HIV1.25 HIV2.0 Hrv3.s |HVIHIVIHIVE rgos o
L . 5518.0]14.0
Circuito de poténcia
Terminais de
L1C, L2C |alimentagao do HIV1.25
circuito de controle
Terminais de
U,V,W |conexo do HIV1.25 HIV2.0 T;’ I;I;’ I;I(\)’ HIV14.0 | HIV22.0
servomotor : : :
Terminais de
conexao do
B1/®, B2 |resistores HIV1.25 I;IX I?;’ I?;’ HIVS.0 | HIV22.0
regenerativos ’ ’ ’
externos
Terminais de .
() aterramento HIV2.0 ou maior
B Trifasico, 400 V
Simbolo dos Nome SGDv-000D
Terminais 1R9 ‘ 3R5 ‘ 5R4 | 8R4 | 120 | 170 | 210 | 260 | 280 | 370
Terminais de alimentagao do HIV | HIV | HIV
L1,12,L3 Circuito de poténcia HIV1.25 HIV2.0 HIV3.5 5.5 | 8.0 | 14.0
24V, 0V T.ermllnals de alimentagao do HIV1.25
circuito de controle
U.V.W Terminais de conexao do HIV1.25 HIV2.0 HIV HIV5.5 HIV | HIV
servomotor 3.5 8.0 | 14.0




3.1 Instalagéo elétrica do Circuito de poténcia

Simbolo dos Nome SGDv-000D
Terminais 1R9 ‘ 3R5 | 5R4 ‘ 8R4 ‘ 120 | 170 | 210 | 260 | 280 | 370
Terminais de conexao do
Bl/®,B2 |resistores regenerativos HIV1.25 I;l(\)/ HIV3.5 I;l;/ I;l(\)/
externos ’ ’ ’
[an} Terminais de aterramento HIV2.0 ou maior

a Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.1.2 Usando uma fonte de alimentagdo padrdo (Monofasico 100 V, Trifasico 200 V ou Trifasico 400 V)

(3) Tipico Exemplos de Fiagao do Circuito de poténcia

Observe os seguintes pontos ao projetar a seqiiéncia de alimentag@o.

* Projete a seqiiéncia de alimentagdo para que seja desligada quando for acionado o sinal de alarme (ALM)

* O sinal de ALM pode permenecer por no maximo cinco segundos quando o controle esta ligado. Leve isso em consid-
eracdo quando estiver projetando a sequéncia de alimentagdo. Projete a seqiiéncia para que o sinal ALM seja ativado e
o relé de detecgdo de alarme (1RY) esteja desligado para parar o abastecimento de energia do Circuito de poténcia do
SERVOPACK.

Control power supply — 5.0 s max.
—

ALM signal —‘—

* Selecione as especificagdes de alimentag@o para os componentes de acordo com a entrada de alimenteg@o.

mesmo tempo ou energize o circuito de poténcia depois de ligar a alimentagéo de
controle. Quando desligar a alimentacdo, primeiro desligue a alimentag&o do circuito
IMPORTANT de poténcia, e depois a alimentagéo de controle.

o » Quando ligar a alimentagdo de controle e energizar o circuito de poténcia, ligue-os ao

Um exemplo tipico de fiagdo do circuito de poténcia sera mostrado a seguir..

/\ ADVERTENCIA

* Nao encoste nos terminais de alimentagéo logo depois de desenergizar-los. Alta tensao residual pode
restar no SERVOPACK, resultando em choque elétrico. Quando a tenséo estiver descarregada, o LED
indicador ira apagar. Tenha certeza que o indicador esta apagado antes de comecar a ligar fios ou real-
izar inspecdes

B Monofasico 100 V, SGDV-000F (SGDV-R70F, -R90F, -2R1F, -2R8F)

Rl Tl SERVOPACK
SGDV-OOOF
1aF -\

1FLT
2KM

3SA

N

1KM

N\

(For servo
1Ry alarm display)
N

1PL

Servo power Servo power
supply ON suRE)Iy OFF 1KM

L= I

1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
28A
1QF: Molded-case circuit breaker 1PL: Indicator lamp
1FLT: Noise filter 1SA: Surge absorber
1KM: Magnetic contactor (for control power supply) 2SA: Surge absorber
2KM: Magnetic contactor (for main circuit power supply) 3SA: Surge absorber
1Ry: Relay 1D: Flywheel diode



3.1 Instalagéo elétrica do Circuito de poténcia

B Trifasico 200 V, SGDV-000A
* SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A, -3R8A, -5R5A, -7R6A, -120A, -180A, -200A, -330A

RlSlTl SERVOPACK
SGDV-O000A

1aF N\

35A |
1FLT |
2KM

-\ -

1KM
-7
>

(For servo
1Ry alarm display)
N

1PL
Servo power Servo power
supply ON  supply OFF 1KM

L_:z l D
1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
28A
1QF: Molded-case circuit breaker 1PL: Indicator lamp
1FLT:Noise filter 1SA: Surge absorber
1KM: Magnetic contactor (for control power supply) 2SA: Surge absorber
2KM: Magnetic contactor (for main circuit power supply) 3SA: Surge absorber
1Ry: Relay 1D: Flywheel diode

* Para 0 SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A, os terminais B2 e B3 nio estdo curto-circuitados. Nio curto-circuite
esses terminais!

* SGDV-470A, -550A, -590A, -780A

RlslTl SERVOPACK
SGDhv-O00O00OA
10F NN\
3SA | i

1FLT | —

2KM

~ KM

" Jend
3
(For servo +24V
'{Ey alarm disglay) 1Ry
1PL
Servo power Servo power 1D oV
supply ON  supply OFF 1KM < b
<1 ¢
1KM 1SA = ;
egenerative
1KM 1Ry 2KM resistor unit
2SA

1QF: Molded-case circuit breaker 1PL: Indicator lamp
1FLT: Noise filter 1SA: Surge absorber
1KM: Magnetic contactor (for control power supply) 28A: Surge absorber

2KM: Magnetic contactor (for main circuit power supply) 3SA: Surge absorber
1Ry: Relay 1D: Flywheel diode

a Wiring and Connection



3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.1.2 Usando uma fonte de alimentagdo padrdo (Monofasico 100 V, Trifasico 200 V ou Trifasico 400 V)

B Trifasico 400 V, SGDV-000D
¢ SGDV-1R9D, -3R5D, -5R4D, -8R4D, -120D, -170D

Rl Sl Tl SERVOPACK
1QF\-\-\ sSGDv-O000D
é_w'
L
gQ 1FLT | KM i
—
2%
>s
DC power , | @
su
Y A
(For servo N1 +24 \V
1Ry alarm display) @B1® C31 ALM+ 1Ry
N
1PL
Servo power Servo power 32 ALM- 1 oV
supply ON  supply OFF S —
1KM
™~
eyt
1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
2SA
1QF: Molded-case circuit breaker 1PL: Indicator lamp
1FLT: Noise filter 1SA: Surge absorber
1KM: Magnetic contactor (for control power supply) 2SA: Surge absorber
2KM: Magnetic contactor (for main circuit power supply) 3SA: Surge absorber
1Ry: Relay 1D: Flywheel diode
* SGDV-210D, -260D, -280D, -370D
R ST
l l 1 SERVOPACK
1QF\-\-\ sGDv-O000D
é_w'
g¢ 1FLT | KM
s
s
DC power
supply
(4Vv) - ——=

(For servo +24V
1R | displ
1\y alarm display)
1PL
Servo power Servo power Qv
supply ON  supply OFF 1KM
S
KM 1SA Regenerative
1KM 1Ry 2KM resistor unit
2SA
1QF: Molded-case circuit breaker 1PL: Indicator lamp
1FLT: Noise filter 1SA: Surge absorber
1KM: Magnetic contactor (for control power supply) 2SA: Surge absorber

2KM: Magnetic contactor (for main circuit power supply) 3SA: Surge absorber
1Ry: Relay 1D: Flywheel diode



3.1 Instalagéo elétrica do Circuito de poténcia

(4) Capacidade de alimentacao e perdas

A tabela a seguir mostra a capacidade de alimentagio e perdas do SERVOPACK.

. Capacidade
Capacidade
. - . de Perdas do Perda do Perda do
Aé'?;?éﬂﬁzo a ?f;\'/r;aao SygsglgggK alimentacao ggrsrgmg Circuitode resistor circuito de | Perdatotal
de poténcia S?arvomotor SGDV- por [Arms] poténcia | regenerativo | controle [W]
W] SERVOPACK [W] [W] [W]
[kVA]
0.05 R70F 0.2 0.66 54 224
Monofasico, 0.1 RYOF 0.3 0.91 7.8 7 24.8
100 vV 0.2 2RIF 0.7 2.1 14.4 31.4
0.4 2R8F 1.4 2.8 25.6 42.6
0.05 R70A 0.2 0.66 5.1 22.1
0.1 R90A 0.3 091 7.3 ) 243
—S1mm —
0.2 1R6A 0.6 1.6 13.5 30.5
0.4 2R8A 1 2.8 24.0 17 41.0
0.5 3R8A 1.4 3.8 20.1 45.1
0.75 SR5A 1.6 55 438 8 68.8
1.0 TR6A 2.3 7.6 53.6 78.6
Trifasico
’ 1. 120A 2 11. . 1 .
200V 5 0 3 6 65.8 0 97.8
2.0 180A 4 18.5 111.9 16 22 149.9
3.0 200A 59 19.6 113.8 161.4
5.0 330A 7.5 32.9 263.7 36 27 326.7
6.0 470A 10.7 46.9 279.4 (180)"! 33 3124
7.5 550A 14.6 54.7 357.8 390.8
11 590A 21.7 58.6 431.7 (350)*2 48 479.7
15 780A 29.6 78 599.0 647.0
0.5 1R9D 1.1 1.9 24.6 59.6
1.0 3R5D 2.3 3.5 46.1 14 21 81.1
1.5 5R4D 35 54 71.3 106.3
2.0 8R4D 4.5 8.4 77.9 130.9
28 25 .
Trifasico, 3.0 120D 7.1 11.9 108.7 161.7
400V 5.0 170D 11.7 16.5 161.1 36 24 221.1
6.0 210D 12.4 20.8 172.7 . 199.7
(180)"3 27 -
7.5 260D 144 25.7 218.6 245.6
11 280D 219 28.1 294.6 . 324.6
(350) 30 -
15 370D 30.6 37.2 403.8 433.8

*1. Os valores entre parenteses ¢ para JUSP-RAO04-E unidade de resistor regenerativo.

*2.  Os valores entre parenteses ¢ para JUSP-RAOS-E unidade de resistor regenerativo.

%3, Os valores entre parenteses ¢ para JUSP-RA18-E unidade de resistor regenerativo..

*4.  Os valores entre parenteses ¢ para JUSP-RA19-E unidade de resistor regenerativo.

Note 1. SGDV-R70F, -R90F, -2R1F, -2R8F, -R70A, -R90A, -1R6A, ¢ -2R8A SERVOPACKs néo possuem resistores
regenerativos internos. Conecte um resistor regenerativo externo se a energia regenerativa exceder um valor
especifico.

2. SGDV-470A, -550A, -590A, -780A, -210D, -260D, -280D, e -370D SERVOPACKs ndo possuem resistores
regenerativos internos. Tenha certeza de que um resistor regenerativo externo esteja conectado.
Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenerativos para detalhes.

3. As perdas no resistor regenerativo sdo perdas admissiveis. Proceda da seguinte forma caso o valor seja excedido.
* Remova o jumper dos terminais B2 e B3 no Circuito de poténcia do SERVOPACK para SGDV-3R8A, -5R5A,

-TR6A, -120A, -180A, -200A, -330A, ¢ 400-V SERVOPACKs.

* Instale um resistor regenerativo. Consulte 3.6 Conectando Resistores Regenerativos para detalhes.

4. Resistores regenerativos e unidades regenerativas ndo estdo inclusos.

a Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.1.2 Usando uma fonte de alimentagdo padrdo (Monofasico 100 V, Trifasico 200 V ou Trifasico 400 V)

(5) Como escolher o Dijuntor e a capacidade dos fusivies

A tabela a seguir mostra a capacidade de corrente e a corrente de ruptura do SERVOPACK.

Selecione um disjuntor e fusiveis de acordo com as especificagdes.

Capacidade Capacidade | Capacidade da corrente Corrente de ruptura
Alimentagao maxima Modelo do de alimen- — — — —
Circuito de aplicavel ao | SERVOPACK | tacao por Circuito de | Circuito de | Circuito de | Circuito de
poténcia Servomotor SGDV- SERVOPACK | Poténcia | Controle | poténcia | Controle
kW] [kVA] [Arms] [Arms] [AO-p] [AO-p]
0.05 R70F 0.2 1.5
Asi 0.1 R9OF 0.3 2.5
'1\"°”§’/fas'°°' 0.38 16.5 35
00 02 2RIF 0.7 5
0.4 2R8F 1.4 10
0.05 R70A 0.2 1.0
0.1 R90A 0.3 1.0 20
0.2 1R6A 0.6 2.0
0.4 2R8A 1 3.0 0.2
0.5 3R8A 1.4 3.0 33
0.75 5SR5A 1.6 6.0
1.0 7R6A 2.3 6.0
Trifasico,
200 V 1.5 120A 3.2 7.3
2.0 180A 4 9.7 0.25 33
3.0 200A 5.9 15
5.0 330A 7.5 25
6.0 470A 10.7 29 0.3 65.5
7.5 550A 14.6 37
11 590A 21.7 54
0.45 109 48
15 780A 29.6 73
0.5 IR9D 1.1 1.4
1.0 3R5D 2.3 2.9 1.2 17
1.5 5R4D 3.5 43
2.0 8R4D 4.5 5.8 14
Trifasico, 3.0 120D 7.1 8.6 1.4
400V 5.0 170D 11.7 145 57
6.0 210D 12.4 17.4
1.5 34
7.5 260D 14.4 21.7
11 280D 21.9 31.8
1.7 68
15 370D 30.6 434
Note 1. Para dar cumprimento a diretiva da UE de baixa tensdo, conecte um fusivel na entrada como protegéo contra aci-

dentes causados por curto-circuito

Escolha os fusiveis ou disjuntores que estdo de acordo com a norma UL.
A tabela abaixo também fornece uma cadeia de valores com a capacidade de corrente e corrente de ruptura.
Escolha um disjuntor ou fusivel que se encaixam nas caracteristicas de ruptura mostradas na pagina a seguir.

» Circuito de poténcia e circuito de controle: Nao rompe se o valor da corrente for até 3 vezes durante 5s como mos-

trado na tabela.

* Corrente de ruptura: Ndo rompe nos valores durante 20ms como mostrados na tabela.



3.1 Instalagéo elétrica do Circuito de poténcia

2. As seguintes restrigdes se aplicam para a norma UL.

SERVOPACK modelo
SGDV-

Restrigdes

180A, 200A

Corrente nominal disponivel para disjuntor: 40 A ou menos

330A

* Corrente nominal disponivel para fusivel sem delay: 70 A ou menos
 Corrente nominal disponivel para fusivel com delay: 40 A ou menos
* Nio use fios individuais.

470A, 550A

* Corrente nominal disponivel para disjuntor: 60 A ou menos
* Corrente nominal disponivel para fusivel com ou sem delay: 60 A ou menos

590A, 780A

* Corrente nominal disponivel para disjuntor: 100 A ou menos.

 Corrente nominal disponivel para fusivel com ou sem delay 100 A ou
menos

(Corrente nominal disponivel fusivel sem delay, classe J ou fusivel mais

rapido: 125 A ou menos)

210D, 260D

* Corrente nominal disponivel para disjuntor: 60 A ou menos.
 Corrente nominal disponivel para fusivel sem delay: 60 A ou menos.
* Corrente nominal disponivel fusivel com delay: 35 A ou menos

280D, 370D

 Corrente nominal disponivel para disjuntor: 80 A ou menos
* Corrente nominal disponivel para fusivel sem delay: 125 A ou menos
 Corrente nominal disponivel para fusivel com delay: 75 A ou menos

n Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.1.3 Usando o SERVOPACK como Monofasico, entrada de 200 V

3.1.3 Usando o SERVOPACK como Monofasico, entrada de 200 V

Alguns modelos do 2-V Trifasico com entrada de 200 V, podem ser também utilizados como Monofasico 200 V.

Os seguinte modelos operam como Monofasico com entrada de 200-V.
SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A, -5R5A

Quando usar o SERVOPACK como entrada Monofésica de 200 V, ajuste o pardmetro Pn00B.2 para 1.

Nao ¢é necessario mudar o pardmetro para o SGDV-120A01A008000 SERVOPACK pois ele ¢ utilizado como monofasico
com entrada de 200 V.

(1) Ajuste de Parametro

B Selecdo de alimentc¢do de entrada como Monofasico

2)

A N Quando o
Parametro Significado est4 ativado Classificacdo
n'DOI.:“:' = Ativa o uso de alimentagdo como trifasico para SERVO-
[Cor]flgy ragao | pACK trifasico. Depois d
Pn00B | de fabrica] cpo1s de Configuragio
reenergizar
n.0100 Ativa o uso de alimentagdo como Monofasico para SER-
’ VOPACK trifésico.

/\ ADVERTENCIA

» Se a alimentagéo for Monofasica 200 V para um SERVOPACK, sem alterar o Pn00B.2 para 1 (alimen-
tagdode entrada monofasica ), sera exibido um alarme de perda de fase referente ao circuito de poténcia
(A.F10).

+ modelos de SERVOPACK que n&o sdo monofasicos 200-V entrada n&o suportam entrada monofésica.
Se uma entrada monofasica 200 V neste tipo de SERVOPACK, sera exibido um alarme de perda de fase
referente ao circuito de poténcia (A.F10).

* Quando utilizado uma alimentagdo monofasica 200 V, os SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A, ou -5R5A,
podem ndo produzir as mesmas caracteristicas de torque-velocidade quando é utilizada entrada trifasica
200 V. Consulte o diagrama de torque-velocidade de cada servomotor serie 2-V no catalogo (KAEP
S800000 42).

Terminais de alimentacdo do Circuito de poténcia
Conecte uma alimentagdo Monofésica 200 V nos terminais L1 e L2.

Para alimentac¢do que ndo seja o do circuito de poténcia, as especificagdes das fontes de alimentag@o sdo as mesmas para
alimentagdo trifasica.

S_ll_rgrt;g:gac:gs Nome Model SGDV-OOOA Especificagdes
L . Monofasico 200 V a 230V,
Terminais de alimen- | R70, R90, 1R6, 2RS, SRS +10% a -15% (50/60 Hz)
L1,L2 tacdo do circuito de -
poténcia 120%2 Monofasico 220 V a 230V,
+10% a -15% (50/60 Hz)
L3 - R70, R90, 1R6, 2R8, 5R5 Nenhuma

*1. Naio use o terminal L3.
*2. O numero oficial do modelo ¢ SGDV-120A01A008000.



3.1 Instalagéo elétrica do Circuito de poténcia

(3) Cabo do circuito de poténcia para o SERVOPACKSs

Terminais R70 | R90 ‘ 1R6 2R8 5R5 120*
L1,12 | lerminais de alimentagdo do Cir- HIV1.25 HIV2.0 HIV3.5
cuito de poténcia
L1C, 12C Temlnal de alimentagdo do cir- HIV1.25
cuito de controle
U.V.W Terminais de conexdo do servo- HIV1.25 HIV2.0
motor
Bl/®,B2 Terminais de conexdo dos resis- HIV1.25
tores regenerativos externos
[an} Terminais de aterramento HIV2.0 ou maior

* O numero oficial do modelo ¢ SGDV-120A01A008000.

n Wiring and Connection

3-13



3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.1.3 Usando o SERVOPACK como Monofasico, entrada de 200 V

(4) Exemplo de fiagdo com Fonte de alimentacdo de entrada Monofasica 200-V

B SERVOPACK com fonte de alimentagdo Monofasica 200-V
Note: Modelo de SERVOPACK aplicavel: SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A, -5R5A, ¢ -120A01 A008000

R T
j l SERVOPACK
1QF\§---\ SGDVv-O0O00OA
3SA '
g¢ 1FLT | KM
5%
1KM
<
i

(For servo
1Ry alarm display)
N

1PL
Servo power Servo power
supply ON supply OFF 4,4

. N
Lo
1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
2SA
1QF: Molded-case circuit breaker 1PL : Indicator lamp
1FLT: Noise filter 1SA: Surge absorber
1KM: Magnetic contactor (for control power supply) 2SA: Surge absorber
2KM: Magnetic contactor (for main circuit power supply) 3SA: Surge absorber
1Ry: Relay 1D: Flywheel diode

(5) Capacidades e perdas de energia da fonte de alimentagao
A tabela a seguir mostra as capacidades e perdas de energia do SERVOPACK ao usar alimentagao monofasica 200V.

O numero oficial ¢ SGDV-120A01A008000.

Capacidade c idade d Perd Perd
Alimentagao méxima | SERVOPACK | aPactdade o | oo onte graas no erdas no Perdas no | Perda
. licavel alimentagao por . circuito de resistor S
do Circuito | aplicavel ao Modelo SERVOPACK de saida oténcia regenerativo[ circuito de Total
de Poténcia | Servomotor | SGDV- [Arms] | P 9 controle [W] | [W]
kW] [kVA] W] W]
0.05 R70A 0.2 0.66 5.2 22.2
0.1 R90A 0.3 0.91 7.4 24.4
Monofasico 0.2 IR6A 0.7 1.6 13.7 17 30.7
200V 0.4 2R8A 1.2 2.8 24.9 41.9
0.75 SR5A 1.9 5.5 52.7 8 77.7
1.5 120A* 4 11.6 68.2 10 22 100.2

Note 1. SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, ¢ -2R8A SERVOPACK ndo vem com resistor regenerativo interno. Se a energia

regenerativa exceder um valor especifico, conecte um resistor regenerativo externo entre os terminais Bl/@ e
B2.

2. Perdas de poténcia nos resistores regenerativos sdo perdas admitidas. Siga os passos seguinte caso esse valor
seja excedido

3. Remova o jumper entre os terminais B2 e B3 no circuito de poténcia do SERVOPACK SGDV-5RS5A, -120A.
« Instale um resistor regenerativo externo entre os terminais de conexao dos resistores regenerativos externos B1/

® e B2.

4. Resistores regenerativos externos ndo estdo inclusos.



3.1 Instalagéo elétrica do Circuito de poténcia

(6) Como escolher disjuntores e capacidade dos fusiveis

A tabela a seguir mostra a capacidade de corrente e corrente de ruptura do SERVOPACK utilizado em modo de alimen-
tacdo monofasico 200 V. Selecione disjuntor e fusivel de acordo com estas especificagdes.

Capacidade . Capacidade de corrente Corrente de ruptura
Alimentacio |  maxima | SERVOPACK Cf.apact'dage e —— N — —
do Circuito aplicavel ao Modelo alimentacaopor | - Circuito de | circuito de | Circuito de | Cicruito de
de Poténcia S SRV emEeE SGDV- SERVOPACK Potencia controle Poténcia controle
[KW] [kVA] [Arms] [Arms] [AO-p] [A0-p]
0.05 R70A 0.2 2
0.1 R90A 0.3 2 20
Monofésico, 0.2 IR6A 0.7 3 0.2 “
200V 0.4 2R8A 1.2 5
0.75 SR5A 1.9 9
33
1.5 120A" 4 16 0.25

* O namero oficial ¢ SGDV-120A01A008000.

Note 1. Em cumprimento a norma UE de baixa tensdo, ligar um fusivel na entrada como protego contra acidentes causa-
dos por curtos-circuitos. Selecione o fusivel ao lado de entrada que sdo compativeis com as normas UL. A tabela
acima também fornece os valores liquidos de capacidade de corrente e corrente de ruptura. Selecione um fusivel
e um disjuntor que satisfacam as caracteristicas de ruptura mostradas abaixo

« Circuito de poténcia e circuito de controle: Nao rompe se o valor da corrente for até 3 vezes durante 5s como mos-
trado na tabela.
* Corrente de ruptura: Nao rompe com os valores presentes na tabela para 20ms.
2. Asrestrigdes em cumprimento a norma UL se aplicam para o SGDV-120A01A008000 SERVOPACKSs.
Corrente nominal quando utilizar disjuntor: 40 A max.

a Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.1.4 Usando o SERVOPACK com uma entrada de alimentagdo CC

3-16

(1) Ajuste de Parametro

3.1.4 Usando o SERVOPACK com uma entrada de alimentagao CC

Ao usar uma fonte de alimentagido CC, certifique-se de definir o pardmetro Pn001.2 para 1 (Alimentagdo de entrada CC
suportada) antes de entrar com a alimentagdo CC.

A S Quando é e o
Parametro Significado ativado Classificagao
n.000O0 Ativa a entrada de alimentagdo CA. i R
Pn001 : menas Depois de reen Ajuste
n.O0100 Ativa a entrada de alimentagdo CC ergizar

Tome as seguintes precaucdes

/\ ADVERTENCIA

com CA.

» Pode-se utilizar a alimentagdo CA ou CC para os SERVOPACKS classe 200-V, 400-V . Sempre definir
Pn001.2 para 1 antes de aplicar a alimentagdo CC. Os SERVOPACKSs 100-V s6 podem ser alimentados

Se a energia CC ¢ fornecida sem alteragdo da configuragdo do pardmetro, os elementos internos do SERVOPACK
vao queimar e podem causar incéndio ou danos ao equipamento.
* Com uma entrada de alimentagdo CC, um certo tempo ¢ necessario para descarregar a eletricidade apds desligar a
fonte principal de alimentagdo. A alta tensdo residual pode permanecer no SERVOPACK apds desligar a alimen-
tagdo. Tenha cuidado para ndo levar um choque elétrico.
* Instale fusiveis nos cabos se for utilizada alimentagao CC.
» O Servomotor retorna uma energia para a fonte de alimentagdo. O SERVOPACK alimentado por uma
fonte CC ndo é capaz de processar a energia regenerada. Fornega medidas para processar a energia
regenerada na fonte de alimentagéao.
+ Com alimentagéo de entrada CC, conecte um cicruito limitador de corrente de ruptura externo.

Nao dar atengdo a essa precaugdo pode causar danos ao equipamento.

(2) Fonte de alimentagdo CC nos terminais de entrada para o circuito de Poténcia e controle

B Trifasico, 200 V para SGDV-000A
(0ooo =R70, R90, 1R6, 2R8, 3R8, SRS, 7R6, 120, 180, 200, 330)

Simbolo dos Terminais Nome Especificagdes
B1/ @ ”cl“iearmmal positivo do circuito de potén- 270 a 320 VCC
o2 Ter{niqal negativo do circuito de 0VCC
poténcia
L1C, L2C Terminal de alimentag@o do circuito de 200 2 230 VCA
Controle
B Trifasico 200-V SGDV-000A SERVOPACK
(000 =470, 550, 590, 780)
Simbolo dos Terminais Nome Especificacdes
B1/ @ Zif;rmmal positivo do circuito de potén- 270 a 320 VCC
o Ter{niqal negativo do circuito de 0VCC
poténcia
L1C, L2C Terminal de alimentag@o do circuito de 200 2230 VCA
Controle
B Trifasico, 400 V para SGDV-o00D
(ooo =1R9, 3RS, 5R4, 8R4, 120, 170, 210, 260, 280, 370)
Simbolo dos Terminais Nome Especificacdes

B1/®

Terminal positivo do circuito de potén-
cia

5132648 VCC




3.1 Instalagéo elétrica do Circuito de poténcia

Simbolo dos Terminais Nome Especificagdes
o2 Ter{rllqal negativo do circuito de 0VCC
poténcia
24V, 0V Terminal de alimentagéo do circuito de 24 VCC+15%

Controle

a Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.1.4 Usando o SERVOPACK com uma entrada de alimentagdo CC

(3) Exemplo de fiagdo com entrada de alimentagao CC
B 200-V SERVOPACK SGDV-000A

NN
AR

200-V SERVOPACK
3SA | [ SGDV-O0O0A

gQ 1FLT|
1FU
AC/DC

1KM
e olL1C

QL2C (N1 +24 '\

1QF

WV 2

(For servo
1Ry alarm display)
N

1PL —&<

Servo power Servo power
supply ON  supply OFF 1km
N

I

1KM 1SA

1KM 1Ry 2KM

2SA

1QF: Molded-case circuit breaker 1PL: Indicator lamp

1FLT: Noise filter 1SA: Surge absorber
1KM: Magnetic contactor (for control power supply) 2SA: Surge absorber
2KM: Magnetic contactor (for main circuit power supply) 3SA: Surge absorber
1Ry: Relay 1D: Flywheel diode

B 400-V SERVOPACK SGDV-o000D

11

10F Ay
] 400-V SERVOPACK
3SA | SGDV-O000D
1FLT |
= B1 ¢
5 AC/DC : H
j - T
31 | ALM+ 1Ry
_<
(For servo —
1Ry alarm display) 3E<MV
N
1PL
Servo power Servo power
supply ON  supply OFF 1kMm
b
g
1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
2SA
1QF: Molded-case circuit breaker 1PL: Indicator lamp
1FLT: Noise filter 1SA: Surge absorber
1KM: Magnetic contactor (for control power supply) 2SA: Surge absorber
2KM: Magnetic contactor (for main circuit power supply) 3SA: Surge absorber
1Ry: Relay 1D: Flywheel diode

*  Os nomes dos terminais diferem dependendo do modelo do SERVOPACK. Consulte (2) Fonte de alimentagdo CC nos
terminais de entrada para o circuito de Poténcia e controle.



3.1 Instalagéo elétrica do Circuito de poténcia

3.1.5 Usando mais que um SERVOPACK

Essa sec@o mostra um exemplo de fiagdo e precaugdes quando ¢ utilizado mais de um SERVOPACK.

(1) Exemplo de fiacdo

Conecte os terminais de saida do alarme (ALM) para trés SERVOPACKSs em serie para ativar a detec¢do do alarme 1RY
para operar. Quando o alarme ocorrer, o sinal de saida do transistor ALM ¢ desligado.

Power supply

RS T
NENENS 1QF
1 3SA
1FLT o
2KM
‘ itg SERVOPACK Servomotor
: L3
Relay
Relay terminal [ M
terminal L1C
L2c
+24V
Cg‘f ALM+TRY
(For servo alarm 42_,K
Q display), - 32 ) ALM- 1p
1PL
Servo power Servo power L1 SERVOPACK
supply ON  supply OFF % L2 Servomotor
o i Relay
l_'“ - Relay terminal | M
terminal e
B 19A L2c
2KM
1KM 1Ry CN1
2SA #:K 32 | ALM-
1QF: Molded-case circuit breaker
1FLT: Noise filter P
1KM: Magnetic contactor £L2 SERVOPACK Servomotor
(for control power supply) L3
2KM: Magnetic contactor { M
(for main circuit power supply) Lic
1Ry: Relay Ich
1PL: Indicator lamp ot
1SA: Surge absorber 31 | ALV
2SA: Surge absorber SIZ:K 22 | AL
3SA: Surge absorber Yo
1D: Flywheel diode

(2) Precaugdes

Multiplos SERVOPACKSs podem usar o mesmo disjuntor (1QF) ou filtro de ruido. Sempre escolha um disjuntor ou filtro
de ruido que tenha capacidade suficiente para suprir alimentagdo da fonte (condigdes da carga) do SERVOPACK.

a Wiring and Connection
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3.1.6 Precaugdes gerais para fiagdo

3-20

3.1.6 Precaucdes gerais para fiacao

O SERVOPACK conecta diretamente a uma rede comercial de alimentagéo; ndo esta
isolada por um transformador ou outro dispositivo.

IMPORTANT Sempre use um disjuntor (1QF) ou fusivel para proteger o sistema do servo de aci-
dentes envolvendo variagdes de tensdo ou outros acidentes.

o » Use um disjuntor (1QF) ou fusivel para proteger o circuito de poténcia.

Instale um detector de falha de aterramento.
O SERVOPACK nao possui um circuito interno de prote¢do de aterramento.
Para configurar um sistema mais seguro, instale um detector de falha de aterramento
contra sobre cargas e curto-circuito, ou instale um detector de falha de aterramento
junto com um disjuntor.
N&o ligue e desligue o equipamento mais que o necessario.
* N&o use o SERVOPACK para aplicagbes que necessitem de ligar e desligar fre-
quentemente. Essa aplicagdes podem deteriorar o SERVOPACK.
« Como norma de procedimento, deve-se esperar pelo menos uma hora entre ligar e
desligar uma vez que o processo ja foi iniciado.

Para garantir a seguranga, estabilize a aplica¢@o no sistema do servo, tome as seguintes precaucdes enquanto estiver
fazendo o cabeamento.

* Use cabos de conexdo especificados no catalogo do produto (KAEP S800000 42). Projete ¢ monte o sistema para que
cada cabo seja o mais curto possivel.

* Nao ligue e desligue o equipamento mais que o0 necessario.

* O comprimento maximo de cabo ¢ de 3 m para cabos de 1/O, 50 m para encoder ou circuito de poténcia do servomotor,
e 10m para cabos de alimentac¢éo do controle do SERVOPACK com tensdo de 400-V (+24 V, 0 V).

* Siga as seguinte precaug¢des quando estiver aterrando.
* Utilize cabos o mais espesso possivel (pelo menos 2.0 mm?).
. f(;grre com resisténcia de 100Q2 ou menos para SERVOPACKs de 100-V e 200-V, 10Q ou menos SERVOPACK de
-V.
« Tenha certeza que esta aterrado em apenas um ponto.
* Aterre o servomotor diretamente se servomotor estiver separado (isolado) do resto da maquina.
* Os cabos dos condutores de sinal sdo finos como 0.2 mm2 ou 0.3 mm2. Nao aplique forca excessiva.



3.2 Conexdes de I/0

3.2

3.2.1

(1)

Conexoes de 1/0

Essa secdo descreve nomes e fungdes de I/0O (CN1). Também descreve o layout dos terminais e exemplos de conexdes
pelo método de controle mostrado..

I/O (CN1) Nomes e Fungdes

A tabela a seguir mostra os nomes e fungdes de 1/0Os (CN1).

Sinais de Entrada

. Secoes
Mg;?]?&dee Nc;r;:;ldo Pin No. Fungéo de
referéncia
/S-ON 40 Servo ON/OFF: liga e desliga o servomotor. 5.2.1
Referéncia de con- | Muda a malha de controle de velocidade de PI (proporcional /
. . - A 6.9.4
trole proporcional integral) para controle P (proporcional) quando esta ativo.
Referéncia de Com o ajuste de controle de velocidade selecionado: Mude a
. ~ o N 5.6.1
diregdo de rotagdo | direcdo de rotagdo do servomotor
Position <> speed
Trocando o método . o
/P-CON 41 de controle Position <> torque » Enables control switching. 5.7.2
Torque <> speed
Referéncia Zero- Controle de velocidade com a fungéo zero-clamp: Referéncia
. . . 535
clamp de velocidade ¢ zero quando ativada
Bloqueio da referén- | No controle de posi¢ao bloqueia a referéncia de pulsos: Inter- 548
cia de pulso rompe a referéncia pulsos quando estiver ativado o
Fim de curso posi- | Com prevengdo de fim de curso: Interrompe o movimento do
P-OT 42 . \ .
tivo, fim de curso servomotor quando alguma parte mével ultrapassar o limite 523
N-OT 43 - ..
negativo permitido.
Comum me@ de torque Ativa/desativa a fung@o de limite de torque externo 382
/P-CL 45 positivo e negativo 5.8.4
/N-CL 46 Comutacgdo interna | No controle de velocidade: mude o 561
de velocidade conjunto de configuracdes de velocidade interno. o
/ALM-RST |44 Comutagéo interna de velocidade -
+24VIN 47 E~ntrada d.a. fonte de allmentag:go para sequéncia de sinais de'c_ontrole. Faixa de ten- 340
sdo permitida: 11 a 25 V. A alimentag@o de 24 VCC ndo estd inclusa.
SEN 4(2) Sinal de requisi¢do dos dados iniciais ao utilizar um encoder absoluto. 59.2
BAT (+) 21 Ligar o pino para a bateria de backup do encoder absoluto . Nao utilize este pino se 352
BAT (-) 22 o suporte da bateria do cabo de encoder estiver sendo usada. 5.9.2
/SPD-D
/SPD-A 33.1
/SPD-B Sinais gi 2
/C-SEL que Os seguintes sinais de entrada podem ser alterados para alocar fungdes: 5' 4' 3
/ZCLAMP |podem se |/S-ON, /P-CON, P-OT, N-OT, /P-CL, /N-CL, and /ALM-RST. 561
/INHIBIT | alocados e
/G-SEL 6.8.1
/PSEL
Velocidade | V-REF 5(6) Entrada de referéncia de velocidade. Faixa de tensdo de entrada: + 12V max. 22}1
PULS 7 Modos dos pulsos de entrada: Escolha um deles.
/PULS 8 * Sinal + Trem de pulso 541
L SIGN 11 * CW + CCW trem de pulso o
Posicao /SIGN 12 * Trem de pulso bifasico com 90° de defasagem
CLR 15 . . A o~
JCLR 14 Limpa erros de posi¢do durante o método de controle de posigao. 542

n Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.2.1 1/0O (CN1) Nomes e Fungdes

(cont'd)
. Secoes
Mggﬁ?%ge NoSrirglzldo Pin No. Funcéo de
referéncia
5.5.1
Torque T-REF 9 (10) Entra com referéncia de troque. Faixa de tensdo de entrada: + 12 V max. 5.83
5.8.5
Note: Numero dos pinos entre parenteses () indica o sinal de aterramento
(2) Sinais de Saida
. Nome Secdes
M;}gfrglge dos Pin No. Funcao de
sinais referéncia
ALM+ |31 . .
ALM- 3 Alarme do Servo: Desliga quando um erro ¢ detectado 5.10.1
/TGON+ |27 Detecgao durante rotagdo do servomotor: ativa quando o servomotor estiver girando 5103
/TGON- |28 a uma velocidade maior do que a configuragdo da velocidade definida para o motor.. U
/S-RDY+ |29 Servo pronto: Liga quando o SERVOPACK esta pronto para aceitar o sinal de servo
/S-RDY- |30 ON 5.10.4
) . (/S-ON)
PAO 33 Sinal Fase A o ) o
/PAO 34 Sinais de pulso de sai do encoder para pulso bifasico com 90°
PBO 35 Sinal Fase B de diferenca entre fases. 53.6
/PBO |36 fnat Fase 5.9.5
Comum  pCO 19 . . . .
PCO 20 Sinal Fase C Sinal de saida do pulso de origem
ALO1 37 (1)
ALO2 38 (1) Sinal de saida do pulso de origem 5.10.1
ALO3 39 (1)
FG Shell Conectado ao terra se a malha do cabo de sinal 1/O estiver ligado a carcaga. -
/CLT
Sinais 543
/VLT 547
/BK quem Podem ser alocadas as fungdes dos seguintes sinais de saida: /TGON, /S-RDY, e /V- 5' 5‘ 4
/WARN [P CMP (/COIN). =
ser aloca- 5.8.5
/NEAR | dos 5.10.2
/PSELA .10.
N-CMP+ | 25 Se o controle de velocidade for selecionado, o sinal é acionado quando a velocidade
Velocidade do motor esta dentro do intervalo de configuragio correspondente ao valor da refer- 5.3.8
/V-CMP- |26 A :
éncia de velocidade
/COIN+ |25 Se o controle de posigdo for selecionado, o sinal é acionado quando o nimero de erro 546
/COIN- |26 de posicdo atinge o valor definido. o
Posigao PL1 3
PL2 13 Fonte de alimentagdo dos sinais de saida para a referéncia em coletor aberto 3.4.1
PL3 18
16
17
23
Reservado |- 24 Nao utilize esse pinos. -
48
49
50

Note 1. Numero dos pinos entre parenteses () indica o sinal de aterramento.
2. as fungdes alocadas nos sinais de saida /TGON, /S-RDY, e /V-CMP (/COIN) podem ser alteradas usando
parametros. Consulte 3.3.2 Alocagdo de sinais de saida para mais detalhes.



3.2 Conexdes de I/0

3.2_.2 Funcao de Seguranga(CN8) Nomes e Fungoes

A tabela seguinte mostra a disposi¢do dos terminais de sinais de fungao de seguranga (CNS).

Nome dos q =
sinais Pin No. Funcéo

/HWBB1+ 4 .

/HWBB1- 3 Hard wire baseblock entrada 1 Para entrada hard wire baseblock.

HWBB2 5 Baseblock (motor desligado)

+ .

Hard wire baseblock entrada 2 quando desativado.

/HWBB2- 5

EDM1+ 8 Aciona quando os sinais /[HWBB1 e
Monitoramento de estado do /HWBB?2 sao desativados. O

EDM1- 7 circuito saida 1 SERVOPACK entra em estado de

baseblock.
_ 1* _
- 2* -

*  Nao utilizar os pinos 1 e 2 porque eles estdo ligados aos circuitos internos..

a Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.2.3 Exemplos de conexdes de I/O no controle de velocidade

3.2_.3 Exemplos de conexdes de I/0 no controle de velocidade

Exemplo de conexdo no controle de velocidade sera mostrado a seguir.

SERVOPACK
Speed reference
(Max. input *1 L CN1
voltage range: D/A V-REFs 5 ALO1
+12V)
SG\\ 6 Alarm code output (OFF for alarm)
A/ #)2 Max. operating voltage: 30 VDC
External torque ALO3 Max. output current: 20 mA DC
limit/Torque feed | pa T-REF\S 9 &
forward *3
(Max. input SGy\ 10 PAO
voltage range: PAG Encoder output |
£12V) pulse phase A
BAT(+)\\ 21 Applicable line receiver
*2
Backup battery BAT()L 22

(2.8104.5V)

PBO Encoder output | SN75ALS175 or

/PBO pulse phase B MC3486 manufactured
by Texas Instruments or
the equivalent

PCO

oy S
SEN signal input "2 SG.\ 2
oV
w24V w24V a7 S3KO sG
Servo ON -+ ( %1 K:_ ==
(Servo ONwhen ON) | /S-ON.{ 40 L
— /V-CMP+
P control /P-CON.| 41 %1 K:_ SIZ < Speed coincidence detection |
- - - (ON when speed coincides.
(P control when ON) [ L ¢ IV-CMP- ( p )
—H o
Forward run prohibited g [42 iZi K: TGON+
(Prohibited when OFF) ¢ P-0T S <TCON* 2 tation detection output
ON when the motor speed
] = SIZ* ( TGON- ( otor sp
ibi -+ === exceeds the settings.) Photocoupler output
ﬁ:%ﬂﬁﬁ Jun g)rﬁﬂcb;'t:?:ci # N-OT. 43 i-' K:_ Max. operating voltage:
30 VDC
- - /S-RDY+ .
Alarm reset 44 ﬂli K: SIZ—> t/\_ K" Servo ready output gﬂoax':lggm current:
(Reset when ON) $— ALM-RST - (¥ /S-RDY- (ON when ready) m
—H o
Forward external torque limit 3 45 izz K: ALM+
(Limit when ON) . /P-CL. L 421 ( 4 " Servo alarm output
— » @ - (OFF for an alarm)
ﬁ_evg[rsehexteorpl?l torque limit IN-CL.L 46 ﬂZI K: )
imit when — -

_4Switch jyweB1+,) 4

24V —+—
Fuse

N NS NS N
[
ol
[msa)
W
5

/HWBB1-

EDM1+

Safety function device *5 /HWBB2+

oV /HWBB2-

&

SERVOPACK

Connector
shell

FG Connect shield to
connector shell.

*]. i representa fios com par trangado.

*2. Conecte ao usar um encoder absoluto. Quando o cabo do encoder estd com bateria, ndo ligar bateria de backup.

*3.  Ativado pelo ajuste de pardmetros.

x4, A fonte de alimentagdo 24-VCC nio esta inclusa. Use uma fonte de alimentagdo de 24 VCC com duplo isolamento
ou reforgado.

x5, Ao utilizar a fungdo de seguranga, um dispositivo de fungdo de segurancga precisa ser conectado juntamente com a
fiag@0 necessaria para energizar o servomotor. Quando ndo estiver usando a fun¢ao de seguranga, use o SERVO-
PACK com o plug-JZSP CVHOS-E (fornecido como um acessorio) inserido no CN8.
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3.2 Conexdes de I/0

3.2.4

Exemplos de conexdes de I/O no controle de posicao

Exemplo de conexdes no controle de posigdo sera mostrado a seguir.

SERVOPACK

CN1
*1
PULS PULS (7 1900
[L,CW (
Phase A /PULS \\ 8
150 Q
SIGN 11
Position g'gv';/‘ T
reference 1 [Phase B /SIGN \\ 12
150 Q
CLR
CLR —l% 15
L /CLR \\ 14
BAT(+) \\ 21
Backup battery 2
28t04.5V BAT(- 22
w5V SEN \\ 4
SEN signal input 2 SG 2
oV
*3
24V " s24vINg a7 32K
Servo ON J__— (
(Servo ON when ON) T___ /S-ON \\ 40
P trol
contro
(P control when ON) | /P-CON .\ 41
F d hibited
orward run prohibite
(Prohibited when OFF) 4 IN__ P-OT \( 42
R hibited
everse run prohibite
(Prohibited when OFF) §_ N___ N-OT \( 43
—
Alarm reset
(Resetwhen ON) { __ /ALM-RST \\ 44
Forward external torque limit 4
(Limit when ON) - /P-CL \\ 45
Reverse external torque limit -
(Limit when ON) IN-CL L 46
Switch
R /HWBB1+) 4
24V T/—— 9 =
F N
use Hwee1-,) 3 |
Safety function device *4 /HWBBQJ 6
V7
/HWBB2-,) 5

$33

e

*]. i representa fios com par trangado.

" SERVOPACK

Connector

glshell

+
[COIN Positioning completed
(ON when positioning

/COIN- completes.)

exceeds the settings.)

/S-RDY+
< Servo ready output

/S-RDY-(ON when ready)

%

FG Connect shield to
connector shell.

/TGON+
% Rotation Detection output
/TGON- (ON when the motor speed

Alarm code output (OFF for alarm)

38 #}2 Max. operating voltage: 30 VDC
Max. output current: 20 mADC
ALO3
H
FAO Encod tput
ncoder outpu
[PAO pulse phasepA Applicable line
receiver
SN75ALS175 or
Encoder output { MC3486
P pulse phase B [ manufactured by
Texas Instruments
PCO or the equivalent
Encoder output
/PCO pulse phase C
PL1
%
2 PL2 Power supply for
L3 open-collector output reference
H
SG
%

S

Photocoupler output
Max. operating voltage:
30 vDC
Max. output current:

50 mADC

*2. Conecte ao usar um encoder absoluto. Quando o cabo do encoder estd com bateria, ndo ligar bateria de backup.

*3. A fonte de alimentag@o 24-VCC nio esta inclusa. Use uma fonte de alimentagdo de 24 VCC com duplo isolamento
ou reforgado.

*4. Ao utilizar a funcdo de seguranga, um dispositivo de fungdo de seguranca precisa ser conectado juntamente com a
fiacdo necessaria para energizar o servomotor. Quando ndo estiver usando a fun¢do de seguranga, use o SERVO-
PACK com o plug-JZSP CVHOS5-E (fornecido como um acessorio) inserido no CNS.

a Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.2.5 Exemplos de conexdes de I/O no controle de torque

3.2.5 Exemplos de conexdes de I/O no controle de torque

Exemplo de conexao no controle de posicao serd mostrada a seguir.

SERVOPACK
External speed Iimit*3 1 L CN1
(Max. input DIA V-RERN 5 ( ALOT
voltage range: Alarm code output (OFF for alarm)
%ALOZ Max. operating voltage: 30 VDC

Max. output current: 20 mA DC

ALO3
H

(Max. input

+12V) SG) 6 Al
Torque reference T-REEL 9
D/A
E 10

voltage range: SG
+12V) PAO N
Encoder output
[PAO pulse phase A
\ BAT(+)\\ 21 Applicable line
Backup battery 2 PBO Encoder output | receiver SN7EALS175
28t04.5V BAT(-)\\ 22 /PBO pulse phase B or MC3486
manufactured by
Texas Instruments or
PCO Encoder output the equivalent
5V SEN 4 /PCO pulse phase C )
SEN signal input "2 sG-\ 2
oV

*4
+24 V +24VIN 47 33K

Servo ON L B %SG
(Servo ONwhenON) T /S-ON (40 izi K:_
1 n & Speed limit output "3 A
FPngrﬁ?cl)l when ON) /P-CON{_ 41 iZI K: SIZI(: nur.  (ON when the motor's
— - &———— running speed is limited.)
Forward run prohibited " - izi K:_ TGON
e g +
(Prohibited when OFF) »—1\ P-OT I~ % Rotation Detection output
-
N L - SiZ-»K: /TGON- (ON when the motor speed | Photocoupler output
Reverse run prohibited %—» K: & i Max. operating voltage:
(Proibited when OFF) N-OT.| 43 > | exceeds the settings.) 30 VDG
Max. output current:
e B - /S-RDY+
Alarm reset “ ﬂZI K: R < Servo ready output 50 mADC
(ResetwhenON) | /ALM-RST; - - 30 ¢ IS-RDY- (ON when ready)
1 o
Fl_o_n/\(tardhexteorﬁal torque limit p-cLl 45 ﬂz: K: 31 ALM+
(Limit when ON) — = Siz_,K: < Servo alarm output
- - - 32 ), ALM-
Reverse external torque limit —»> K: % (OFF for an alarm) ’
(Limit when ON) - IN-CL\\ 46 TN
Switch CN8
4+ /HwBB1+) 4

24y TT—
Fuse

W
=
[ee]

Safety function device *5

: /HWBB1-] 3 EDM1+

| bl D=

: /stszyj 6 EDMA1-
[

oV /JHWBB2,,) 5 L

L SERVOPACK

@ Connector

shell
FG Connect shield to
connector shell.

g
N

®], i representa fios com par trangado.

*2. Conecte ao usar um encoder absoluto. Quando o cabo do encoder estd com bateria, ndo ligar bateria de backup.

*3.  Ativado pelo ajuste de parametros.

x4, A fonte de alimentagdo 24-VCC nio esta inclusa. Use uma fonte de alimentagdo de 24 VCC com duplo isolamento
ou reforgado.

*5. Ao utilizar a funcdo de seguranga, um dispositivo de fungdo de segurancga precisa ser conectado juntamente com a
fiagdo necessaria para energizar o servomotor. Quando nio estiver usando a func¢do de seguranca, use o SERVO-
PACK com o plug-JZSP CVHOS5-E (fornecido como um acessorio) inserido no CN8.
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3.3 Atribuigdes de sinais de I/0Os

3.3 Atribuicdes de sinais de 1/Os

3.31

Esta secdo descreve as atribuigdes de sinais de I/Os.

Atribuigdes dos Sinais de entrada

Na maioria dos casos, os sinais de entrada podem ser utilizados como na cofigurag@o de fabrica. Sinais de entrada podem
ser atribuidos conforme o necessario.

(1)  Usando as configuragdes de fabrica
Itens em células com linhas em negrito na tabela a seguir sdo as atribui¢des dos sinais de fabrica.
Se 0 método de controle for mudado no Pn000.1, os sinais irdo funcionar conforme requisitado pelo o método de controle.
As atribui¢des de fabrica das entradas vao permanecer inalteradas.
<Exemplo>
Quando o método de controle ¢ definido como controle interno de velocidade com uma referéncia por contato, ou seja,
quando Pn000.1 ¢é definida como 3, o sinal / P-CON (CN1-41) vai funcionar como / SPD-D, sinal / P-CL (CN1-45) como
/ SPD-A, e o sinal de / N-CL (CN1-46) como / SPD-B.
CN1 Pin No.
SliE Método de controle selecionado
Pn000.1 40 41 42 | 43 44 45 46
0 Controle de velocidade
= Usa como
Controle de posi¢ao /P-CON /P-CL | /N-CL
2 Controle de torque
3 Controle de velocidade por contato de entrada (ajuste por
parametro)
4 Controle de velocidade por contato de entrada <> Controle
de velocidade Usa como Usa Usa
. /SPD-D como/ | como
5 dContro_le~de velocidade por contato de entrada<> Controle SPD-A | /SPD-B
e posicdo -
poste . /S-ON P-OT | N-OT JALM
6 Controle de velocidade por contato de entrada < Controle RST
de torque
Controle de posigdo < Controle de velocidade
e Usa como
Controle de posicdo < Controle de torque JC-SEL
Controle de torque < Controle de velocidade Usa Usa
; ; como como
A ContNrol‘e‘: de Velomd’e}de & controle de velocidade com Usa como P-CL | /N-CL
fungdo “zero clamp /ZCLAMP
B Controle de posi¢do < Controle de posi¢do com fungdo de Usa como
inibir pulsos de referéncia /INHIBIT

a Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.3.1 Atribuigdes dos Sinais de entrada

Atribuigdes dos sinais de entrada nas configuragdes de fabrica podem ser verificados usando os pardmetros Pn50A e
Pn50B.

Pn50A

Al
! LJ]

|— Uses input terminal with factory setting.
Allocates /S-ON signal to CN1-40.
Allocates /P-CON signal to CN1-41.
Allocates /P-OT signal to CN1-42.

Pn50B
cCl|iClo o
(! (o] o o

Allocates N-OT signal to CN1-43.
Allocates /ALM-RST signal to CN1-44.
Allocates /P-CL signal to CN1-45.
Allocates /N-CL signal to CN1-46.

(2) Mudando as atribui¢des dos sinais de entrada

configuragdes de fabrica para polaridade do Servo ON e fins-de-curso avante e
reverso. Isto evitara o funcionamento inadequado devido a desconeconexdes/rompi-
IMPORTANT mento de cabos. Se essa configuragdo for absolutamente necessaria, verificar o fun-
cionamento e confirmar se ndo existem problemas de seguranca.
* Quando dois ou mais sinais sdo atribuidos ao mesmo circuito de entrada, todos os
niveis de sinais s&o validos, resultando numa operagao inesperada da maquina.

o + Para previnir a desenergizagéo do circutio de poténcia de forma indesejada, utilize as

Defina Pn50A.0 = 1 para permissao de alteragdes dos sinais de entrada. Os sinais de entrada sdo atribuidos, como mos-
trado na tabela a seguir.

Consulte Interpretando a tabela de atribui¢des de sinais de entrada, a baxio, e altere conforme as atribuigdes

<Interpretando a tabela de atribui¢des de sinais de entrada>

The parameter set values to be used are shown.
Signals are allocated to CN1 pins according to the
selected set values.

C_evel at which input signal) Values in cells in bold lines are the factory settings.

allocations are valid.

L L

. - / : \/ Connection Not Required
Input Signal Names /Val'd'ty Input \ CN1 Pin Numbers (SERVOPACK judges the gonnection)\
and Parameters Level Signal
° 40 | 41142143 |44 |45 | 46 |  Aways ON Always OFF
Servo ON L /S-ON o1 |23 |4|5]|6 , .
Pn50A.1 \ H S-ON /\9 A|B|C|D|E|F A )

A1

If always ON (7) or always OFF (8) is set, signals
will be processed in the SERVOPACK, which will
eliminate the need for wiring changes.




3.3 Atribuigdes de sinais de I/0Os

Conex@o ndo ¢
Numero do pino CN1 necessarla
Nome das entrada e Nivel Sinais de P (SERVOPAQK]ulga
parametros Entrada a conexdo)
Sempre | Sempre
40 | 41 | 42 | 43 | 44 | 45 | 46 Ligado | Desligado
Servo ON L /SoN Lot [2]3]4]s , g
Pn50A.1 S-ON A B C D E F
Referéncia Operag&o Pro- L /P-CON | O p T 2|3 |4 )|5/6
porcional 7 8
Pn50A.2 H P-CON 9 A B C D E F
Fim de curso positivo H P-OT O ryp23|4]5]6 7 g
Pn50A.3 L /P-OT 9 A B C D E F
Fim de curso negativo H N-OT O Ly 2p3]4]5]6 7 g
Pn50B.0 L /N-OT 9 A B C D E F
Alarme Reset L [/ARMRST| o [ 1 [ 2[3]4]5]6
- 8
Pn50B.1 H ARM-RST | 9 A B C D E F
Limite de torque externo L /P-CL O 123 14]5]6¢6
positivo 7 8
Pn50B.2 H P-CL 9 A B C D E F
- L N-CL [0 | 1|2 |3]4]|5]°6
Limite de torque externo 7 3
negativo
H N-CL 9 A B C D E F
Mudando a diregéo de ro- L /SPD-D | 0 | T | 2 )3 14 )56
tagdo do servomotor 7 8
Pn50C.0 H SPD-D 9 A B C D E F
Controle de velocidade por L /SPD-A 0 1 2 3 4 5 6
contato de entrada 7 8
Pn50C.1 H SPD-A 9 A B C D E F
Controle de velocidade por L /SPD-B 0 1 2 3 4 5 6
contato de entrada 7 8
Pn50C.2 H SPD-B 9 A B C D E F
Método de controle L /CSEL | 0 | 1 | 2|3 | 4156
Selegéo 7 8
Pn50C.3 H C-SEL 9 A B C D E F
Zero Clamp L |/zctamp| o [ 1 [ 2|3 ] 4[5 ; A
Pn50D.0 H ZCLAMP 9 A B C D E F
Inibidor de pulso de refer- L /INHIBIT | 0 | 1 | 2 | 3] 4]5
éncia 7 8
Pn50D.1 H INHIBIT 9 A B C D E F
Ganho de comutagao L /G-SEL 0 1 2 3 4 5 7 8
Pn50D.2 H G-SEL 9 A B C D E F

a Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.3.1 Atribuigdes dos Sinais de entrada

Conexao néo @
Namero do pino CN1 orcessalla,
Nome das entrada e Nivel | Sinais de . (SERVOPACK julga
parametros Entrada a conexao)
Sempre | Sempre
40 | 41 | 42 | 43 | 44 | 45 | 46 Ligado | Desligado
Multiplicagdo de Referéncia L /PSEL 0 1 2 3 4 5 6
de Entrada de Pulso de comu- 7 8
tacao
Pn515.1 H PSEL |9 |A|B|C|D|E]|F

(3) Exemplo de alocagdo de sinais de entrada

Procedimento para substituir a alocagdo do sinal Servo ON (/S-ON) em CN1-40 e limite de torque externo positivo (/PCL)
alocado em CN1-45 ¢ mostrado a seguir.

Pn50A Pn50B
o Cloiufa
[l‘l. (g I (][ ] [l‘l, ] ] 1 ] Antes
| I T [ Ty ] i
[:—l, =Ei=k ] [I"I. ] [ ] Depois
Etapas D'Spé?)i?aeg%zz de Teclas Operagoes
(— j gy p— Pressione a tecla MODE / SET para selecionar o modo de
1 II—I M l—, I, ,I I,_ll parametrizagdo. Se um parametro diferente do PnS0A for exi-
. == J| ot al” bido, pressione a tecla UP ou DOWN para definir PnS0A.
[ ENE=E ) &4 | Pressione a tecla DATA/SHIFT por aproximadamente um
2 Al U II II @ segundo para exibir os dados atuais do PnS0A. (/ S-ON ¢
1= — o4 | alocado em CN1-40).
1 =T 1Al ) Pressione a tecla UP para ajustar o valor mais a direita com
3 It 1 T valor "1" (Pn50A.0 = 1). (seqiiéncia dos sinais de entrada de
—1— J podem ser livremente definidas).
, . Pressione a tecla DATA/SHIFT para selecionar o segundo
4 | I U digito de direita. Pressione e tecla UP para ajustar em "5."
LI—I, —|l 3l ] 0—9 | (Altera a atribui¢do de / S-ON da CN1-40 de CN1-45.
DATA4 | definido.)
' ] | ‘ tad Pressione a tecla MODE/SET.
5 LI—" L] J) 1 J @ Quando o valor piscar, estara salvo.
Display pisca MODE/SET
6 — =1 =) Pressione a tecla DATA/SHIFT por aproximadamente um
II—I 'l ,—, I, ,I H segundo para retornar ao PnS0A.
7 [ - 1~ 1171 ) Pressione a tecla UP para mostrar Pn50B.
LN L e ) 1'3
p . Pressione a tecla DATA/SHIFT por aproximadamente um
8 5 5 [_'I | segundo para mostrar o dado que foi salvo no Pn50B.
L | sawa | (/P-CL & atribuido em CN1-45.)
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3.3 Atribuigdes de sinais de I/0Os

(cont'd)
Display depois das =
Etapas operacoes Teclas Operacoes
Pressione a tecla DATA/SHIFT para selecionar o terceiro
— — digito da direita pra esquerda. Pressione a tecla DOWN para
9 Clnula a’t%star em "0." P ! b
] ) () y oy
1 — (Altera a atribuig@o de / P-CL de CN1-45 para CN1-40.)

Pressione a tecla MODE/SET.
Quando o valor piscar, estara salvo.

10 I_I,El ll__ll H :II]

MODE/SET

Display pisca.
Pressione a tecla DATA/SHIFT por aproximadamente um
11 - NI segundo para voltar a mostrar o Pn50B. /S-ON ¢ mapeado em
—nJapn o w4 | CN1-45, ¢/ P-CL é mapeado em CN1-40.

12 | Desligue e ligue novamente para ativar as mudangas no sinal de entrada (Pn50A and Pn50B).

<Polaridades do sinal de entrada>

Segue abaixo as polaridades do sinal quando o circuito de entrada estd configurado em NPN. Se estiver configurado como
PNP, as polaridades sdo invertidas. Para maiores detalhes, consulte 3.4.2 Seqiiéncia do Circuito de Entrada.

. , Nivel de
Sinais Nivel tensao Contato
ON Low (L) level ov Fechado
OFF High (H) level 24V Aberto

(4) Verificando os sinais de entrada

Sinais de entrada podem ser verificados usando o monitor de sinal de entrada (Un005). Para maior detalhes sobre o
(Un005), consulte 8.4 Monitorando Sinais de Entrada.

3.3.2 Alocagdo de sinais de saida

Os sinais de saida podem ser alocados a conectores de I/0O (CN1) de acordo com o ajuste dos pardmetros Pn50E, Pn50F,
Pn510, e Pn512.

(1) Verificando as configuragdes de fabrica

As configuragdes de fabrica podem ser verificadas usando os seguinte pardmetros.

Pn50E
] | | I
e =
|— Allocates /COIN signal to CN1-25, -26.
Allocates /V-CMP signal to CN1-25, -26.
Allocates /TGON signal to CN1-27, -28.
Allocates /S-RDY signal to CN1-29, -30.
Pn50F
e
nuuuu]

Not to use /CLT signal.

Not to use /VLT signal.

Not to use /BK signal.
Not to use /WARN signal.

n Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.3.2 Alocagéo de sinais de saida

Pn510
e
[I—I.I_I [ ) [ ]
|— Not to use /NEAR signal.
Reserved (Cannot be changed)
Not to use /PSELA signal.
Reserved (Cannot be changed)
Pn512
e
huuuu]

|— Not to invert CN1-25, -26 output signals.
Not to invert CN1-27, -28 output signals.
Not to invert CN1-29, -30 output signals.

Reserved (Cannot be changed)

(2) Alterando as alocagdes dos sinais de saida

» O sinais nao detectados sado considerados como "Invalido." Por exemplo, o sinal de
posicionamento completo (/COIN) no controle de velocidade ¢ "Invalido."

* Invertendo a polaridade do sinal de freio(/BK), ou seja, légica positiva, vai impedir o
freio de retengdo de trabalhar, em caso de desconexao.
Se essa configuragao for absolutamente necessaria, verificar o funcionamento e con-
firmar que ndo existem problemas de seguranca.

* Quando dois ou mais sinais sdo alocados ao mesmo circuito de saida, o sinal de
saida trabalha como circuito I6gico OU.

o

IMPORTANT

Sinais de saida sdo alocados como mostrado na tabela a seguir.
Consulte as Tabelas de Interpretagdo de Alocagdo dos Sinais de Saida abaixo e altere de acordo com ela.

<interpretando a tabela de alocagdo dos sinais de saida>

The parameter set values to be used are shown.
Signals are allocated to CN1 pins according to the
selected set values.

Values in cells in bold lines are the factory settings.

e
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/ N
Output Signal Names Outout Sianal / CN1 Pin Numbers \ Invalid
and Parameters utput Sig 25 (26) 27 (28) 29 (30) (not use)
Positioning Completion
Pn50E.0 /COIN 1 ’ ) "
-
Nome dos sinais de : , CN1 Pino Numbero Invalido
saida e parametros ozl glz sl 25 (26) 27 (28) 29 (30) (n&o usar)
Posicionamento
completo /COIN 1 2 3 0
Pn50E.0
Detecgao de
velocidades
coincidentes /N-CMP 1 2 3 0
Pn50E.1
Detecgao de rotagéao
Pn50E.2 /TGON ! 2 3 0




3.3 Atribuigdes de sinais de I/0Os

(cont'd)
inai CN1 Pino Numbero i
No’me dos sinais de Sinal de saida I u Irjvahdo
saida e parametros 25 (26) 27 (28) 29 (30) (ndo usar)
Servo Pronto
Pn50E.3 /S-RDY 1 2 3 0
Detecgéao de limite de
torque /CLT 1 2 3 0
Pn50F.0
Detecgéo de limite de
velocidade /VLT 1 2 3 0
Pn50F.1
Freio
Pn50F.2 /BK ! 2 3 0
Aviso
Pn50F.3 /WARN 1 2 3 0
Perto
Pn510.0 /NEAR 1 2 3 0
Multiplicagéo de
Referéncia pulso de
entrada mudando a /PSELA 1 2 3 0
saida
Pn510.2
Pn512.0=1 Inversao de pola2ri6dade do CN1-25 0
(26) (Nao inverter a

Pn512.1=1 Inversdo de polaridade doCN1-27 (28) configuragdo de
Pn512.2=1 Inversdo de polaridade do CN1-29 (30) fabrica)

a Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.3.2 Alocagéo de sinais de saida

(3) Exemplo de atribui¢des de sinais de saida

Procidimento para ajustar o sinal de Detecgdo de Rotagdo (/TGON) para ajuste de fabrica "invalido" e alocar o sinal Brake
Interlock (/ BK) ¢ mostrado abaixo.

Pn50E Pn50F
== R
) o I O R ) [ O U
T |l I i
(] o O O ] i ] A i
Etapas Dlsp(lj?;?aeg%zz € Teclas Operagao
. Pressione a tecla MODE / SET para selecionar o modo de
1 - —inc parametriza¢do. Se um pardmetro diferente do Pn50E for
[ [ ) ) T ) exibido, pressione a tecla UP ou DOWN para selecionar
Pn5SOE.
== ) Pressione a tecla DATA / SHIFT por aproximadamente um
2 7 l:l I, II a segundo para exibir os dados atuais do Pn50E. (/ TGON ¢
! J para4 | alocado em CN1-27 (28).)
Al ) Pressione a tecla DATA / SHIFT para seleccionar o terceiro
3 7 I I, II digito da direita p/ esquerda. Pressione a tecla Down para
: J “v oama | definir "0". (Sets / TGON "invalido.")
Al I‘ Pressione a tecla MODE / SET. O valor ¢ salvo quando o
4 ) g i o display pisca.
Display pisca HODE/SET
0 clrlc ) Pressione a tecla DATA / SHIFT por aproximadamente um
5 =l o0 segundo para retornar ao Pn50E .
—1— J DATA/«
Pressione a tecla UP para exibir PnSOF.
6 |[o]_|c[|c)
N O = [
Pressione a tecla DATA / SHIFT por aproximadamente um
7 s ] segundo para exibir os dados atuais do PnSOF. (/ BK é
(] (][ definido como "invalido.")
Pressione a tecla DATA / SHIFT para seleccionar o terceiro
8 Al alm I_I‘ @ digito da direita p/ esquerda. Pressione a tecla UP para
[ [ T T [ iy definir em "2". (Aloca / BK para CN1-27 (28).)
3l I_I‘ Pressione a tecla MODE / SET. O valor ¢ salvo quando o
9 () (] [ ] (O display pisca.
Display pisca HODE/SET
Pressione a tecla DATA / SHIFT por aproximadamente um
10 | _lrlc segundo para retornar ao Pn50F. / TGON ¢ definido como
=z TA/ "invalido" e / BK ¢ alocado em CN1-27 (28).
11 Desligue a alimentagao e ligue novamente para ativar as alteragdes de sele¢do de saida de sinal (PnSOE e

PnS0F).

(4) Verificando os sinais de saida

O sinal de saida pode ser verificado usando o monitor de sinal de saida (Un006). Assim como para o monitor (Un006),
consulte 8.6 Monitorando Sinais de Saida.



3.4 Exemplos de conexdo com Controlador

3.4

3.4.1
6]

2

Exemplos de conexdo com Controlador

Essa se¢@0 mostra exemplos de conexao de /0 do SERVOPACK com controlador remoto.

Entrada do Circuito de Referéncia

Circuito de entrada analogica

Terminais do conector CN1, 5-6 (entrada de referéncia de velocidade) e 9-10 (entrada de referéncia de torque) sdo explica-
dos abaixo. Estes sdo os valores de impedancia dos sinais analdgicos para referéncia de velocidade e torque.

« Entrada de referéncia de velocidade: Aprox. 14 kQ
* Entrada de torque de referéncia: Aprox. 14 kQ)

A méxima tensdo permitida para os sinais de entrada ¢ de +12 V.

Circuito de entrada de tensédo analdgica Circuito de entrada de tensao analdgica (D/A)
) SERVOPACK SERVOPACK
1.8 kQ (1/2 W) min. Host controller
V-REF or
12V 25HP-10B A \T-REF
[ 2kQ SG Approx.14 kQ D/A / [SG Approx.14 kQ

’ J Y

oV ov

Circuito de entrada da referéncia de posigao

Terminais do conector CN1, 7-8 (entrada de referéncia de pulso), 11-12 (referéncia de sinal de entrada) e 14-15 (entrada de
clear) sdo explicadas abaixo. Os circuitos de saida para o sinal de referéncia de pulso e sinal de clear do erro de posi¢do do
controlador remoto, podem tanto ser line drive como um dos dois tipos de saidas em colector aberto. O circuito de entrada
para referéncia de posigdo ¢ mostrado abaixo.

Circuito de saida do Line-driver

Host controller SERVOPACK
A l 1,5_0| Q 4.7 kQ
| S— 1 |
Applicable |!:& / [ 17 N [:l N ::K:
driver J
SN75ALS174 or
equivalent

2.8V < (Hlevel)— (Llevel) <37V

If the above formula is not satisfied,
the inputs to the SERVOPACK will be
unstable. Pulses may be missed from
the reference pulse input, reference
inversion may occur for the reference
sign input, and the clear signal may
be OFF for the clear input.

Coletor aberto saida 1 Coletor aberto saida 2
(fonte de alimentag&o ndo inclusa.) (Fonte de 12V interna)
Host Controller SERVOPACK
Vcc
R1 . Host Controller SERVOPACK
i :
— PL1, PL2, or PL3 terminal
A 1500 47kQ /’ oy
— +
[ O =g o T
’ ' o
AEprox.li) mA ZS I:I jz :: E_
VF=15t01.8V ;
Use the examples below to set pull-up resistor R1 so the input ‘l< /
current, i, falls between 7 mA and 15 mA. N
— 1.5Vor $
Application Examples less at ON oV

R1=22kQwitha |[R1=1kQwitha | R1=180Q witha
Vcce of 24 V £5% Vccof 12V 5% | Vec of 5V 5%

n Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.4.1 Entrada do Circuito de Referéncia

(3) Entrada do circuito de seguranga

Quanto a fiagdo de entrada para a fungao de seguranga, o comum dos sinais de entrada ¢ 0 V. Isso E necessario para manter
a redundéncia.

Exemplo de conexao de entrada

SERVOPACK
CN8

24-V power supply

. S"W‘ﬂf\"h JHWBB1+ |4 33KQ

o
/HWBB1-]33'3kQﬂ ﬂ*g_

A d

Fuse

/HWBB2+, )6 3.3 kQ

I
I
|
|
An —<ﬁ P -
l l /HWBB2, 53'3kQ_ ﬂ"l\i—
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3.4 Exemplos de conexdo com Controlador

3_4_2 Seqiiéncia do Circuito de Entrada

Terminais do conector CN1 40 a 47 serdo explicados a seguir.

O seqiiénciamento de interface pode ser efetuado por um relé ou coletor aberto. Quando ligado através de um relé, utilize

um de baixa corrente, caso contrario, pode resultar em falha no contato.

Exemplo de circuito de relés

Exemplo de circuito coletor aberto

24

SERVOPACK

VDC 3.3kQ
+24 VIN 1

£

(/S-ON, etc.

$=(

SERVOPACK

+24 VIN 3.3 KO

N [/S-ON, etc.

1+

i5adl

Note: A capacidade da fonte de alimentagao externa de 24 VCC deve ser de no minimo 50 mA.

Para sinais de entrada seno, consulte 5.9.2 Sinal de requisi¢do de Dados Absolutos(SEN).

O circuito de entrada do SERVOPACK usa um fotoacoplador bidirecional (NPN / PNP). Escolha NPN ou PNP de acordo
com as especifica¢des requeridas para cada maquina.

Note: Os exemplos de conexdes em 3.2.3 a 3.2.5 mostram circuitos NPN.
* As polaridades ON/OFF diferem quando um circuito ¢ ligado em NPN ou PNP.

Circuito NPN Circuito PNP
24V 24V
+ _ SERVOPACK input . _ SERVOPACK input
iiZsial Uy a2 1T s
h—/—) | g
L: §
ifEsiEl Oy a2 g
L ﬁ ©
2
<
Polaridade de entrada Polaridade de entrada
. ) Nivel de . . Nivel de n
Sinal Nivel Tenséo Contato Sinal Nivel Tens&o Contato
ON Low (L) ov Fechado ON High (H) 24V Fechado
level level
OFF High (H) 24V Aberto OFF Low (L) oV Aberto
level level
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.4.3 Sequencia do Circuito de Saida

3.4_.3 Sequencia do Circuito de Saida

Quatro tipos de circuitos de saida estdo disponiveis no SERVOPACK.

Ligacdo equivocada dos fios ou aplicar tensdo incorreta na saida do circuito podem
o causar curto-circuito.
As falhas acima impedirdo que o freio funcione, o que pode danificar a maquina ou
IMPORTANT causar um acidente que resulte em lesdes ou morte

(1) Cicruito de saida Coletor Aberto

Terminais do conector CN1 de 37 a 39 (cddigo de saida de alarme) sdo explicadas abaixo. Os sinais de codigo de alarme
(ALO1, ALO2, ALO3) sdo circuitos em coletor aberto. Conecte esse circuito através de um fotoacoplador, relé ou circuito

receptor de linha.

Exemplo de circuito fotoaclopador

Exemplo de circuito de relés

5t0 12 VDC

SERVOPACK ﬁ Photocoupler

v

ﬁ

v

oV oV

SERVOPACK

5t0 24 VDC

i~

Exemplo de circuitos receptores de linha

SERVOPACK

5t0 12 VDC

SR

A v
oV

Note: A tensdo maxima permitida e capacidade maxima de corrente de saida sdo as seguintes.

e Tensao: 30 VCC
¢ Corrente: 20 mA CC

(2) Circuito de saida fotoacoplador

Circuitos fotoacopladores sdo utilizados para alarmes do servo (ALM), servo pronto (/S-RDY) e outras sequéncias de
sinais de saida. Conecte o circuito de saida fotoacoplador com um relé ou receptor de linha.

Exemplo de circuito de relé

Exemplo de circuito receptor de linha

SERVOPACK 5to 24 VDC

[3=C

Relay

-

%ﬁ

oV

SERVOPACK 5to 12 VDC

— 0T
ESCO VAN

Note: A tensdo maxima admissivel e o intervalo de capacidade de corrente permitido nos circuitos de saida fotoacoplados

s30 0s seguintes:
» Tensdo: 30 VCC
* Corrente: 5 a 50 mA DC
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3.4 Exemplos de conexdo com Controlador

(3) Circuito de saida Line Driver

Terminais do conector CN1, 33-34 (fase A do sinal), 35-36 (fase-B de sinal), e 19-20 (fase-C do sinal) sdo explicados

abaixo.

Segue os terminais de saida para o circutiro line-driver.

* Saida para que os dados do encoder sérial sejam convertidos em dois sinais de pulsos por fase (PAO, /PAO, PBO, /PBO)
* Sinais de pulso de origem (PCO, /PCO)

Conecte a saida do circuito line-driver através de um receptor de linha no controlador.

Exemplo de circuito receptor de linha

SERVOPACK

Host Controller

Applicable line receiver
SN75ALS175 or the
equivalent

/11

220 to
470 Q

(4) Saida do circuito de seguranca

O dispositivo de monitoragao externo (EDM1) para os sinais de saida de seguranga sera explicado abaixo.

Um exemplo de configuraggo para o sinal de saida EDM1 é mostrado no seguinte esquema.

SE

RVOPACK

8 EDM1+

Host controller

24V Power Supply

v

|v%

IK“CL:A EDM1-

B Especificacdes

<8

o

. Nome do . Estado da .
Tipo sinal Pino No saida Significado
ON Ambos os sinais ’ HWBB1 e /HWBB?2 estio funcionando
i CN8-8 normalmente
Saida EDMI1 i
CN8-7 OFF O sinal / HWBB1, /HWBB2, ou ambos, ndo estdo
funcionando normalmente

Caracteristicas elétricas do sinal EDM1 sdo as seguintes.

Items Caracteristicas Comentarios
Tensao maxima permitida 30 VCC -
Maxima corrente 50 mADC -
Maxima queda de tensao 10V Tensdo entre EDM1+ a EDM1- com uma corrente de 50
quando ligado ) mA.
Tempo maximo de dela 20 ms Tempo da mudanga de / HWBBI1 ou/ HWBB2 até
P y a alteragdo de EDM1.

n Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.5.1 Sinal de Encoder (CN2) Nomes e Fungdes

3.5

3.51

Conexao do encoder

Essa sec@o descreve os nomes dos sinais de encoder (CN2), fungdes e exemplos de conexdes.

Sinal de Encoder (CN2) Nomes e Funcdes

A tabela a seguir mostra nomes e fungdes dos sinais de encoder(CN2).

Nome do Sinal Pino no. Funcao
PG5V 1 Alimentagdo do encoder +5 V
PGOV 2 Alimentagdo do encoder 0 V
BAT (+)* 3 Bateria (+)

BAT (-)* 4 Bateria (-)

PS 5 Dado serial (+)
/PS 6 Dado serial (-)
Shield Shell -

* Esses ndo necessitam ser conectados em um encoder incremental.

3.5.2 Exemplos de conexdes do Encoder

Os seguintes diagramas mostram exemplos de conexdes entre o encoder, SERVOPACK, e controlador.

Encoder Incremental

(1)

SERVOPACK Host controller
*2
PhaseA 33} PAO
Ph A
Incremental encoder N34 /PAO RQ :i> ase
Phase B 35, PBO
1 2 [cN2] = 36580 R§ | > PhaseB
PS . 5 PhaseC. 19/, PCO
¢ Psy) 6 20), /PCO RQ j>—Phase c
Output line-driver SN75ALS174
or the equivalent -
PG5V, ) 1
¢ PGOY,) 2
oV 1486 oV
| Connector shell D7
(Shell) Shield wire | Gonnector Applicable line receiver
@ SN75ALS175 or MC3486

manufactured by Texas Instruments
or the equivalent (220 to 470 Q)

*1. A disposi¢do dos pinos nos conectores varia de acordo com o servomotor que utilizado.

A

*2. : representa fios com par trangado.

,

Rt
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3.5 Conexao do encoder

(2) Encoder Absoluto

SERVOPACK Host controller
2
Phase A ~ 33 PAO ! Y Ph
Absolute encoder "\_34), /IPAO R j>— nose
Phase B
~__35) PBO
Phase
1 2 “ 36 /PBO R D— B
2 Phase C
ps ,J 5 ~__19), PCO Ph
C PS.) 6 +<_20); /PCO RO 4>— o ase
Output line-driver SN75ALS174
or the equivalent
1 CN1
NPG5 V, 4 ), SEN +5V
C PGOV)) 2 — e
% SG
1).SG l oV
BAT(+),) 3 21 ) BAT(+) .
C BAT(),) 4 22 ) BAT() = Battery *3
T Connector [
. shell [ ; D Applicable line receiver SN75ALS175
(Shell) C'?n”nector or MC3486 manufactured by Texas
@ she Instruments or the equivalent (220 to
_T_ 470 Q)

*]. A disposi¢do dos pinos nos conectores varia de acordo com o servomotor que utilizado.

N

*2. : representa fios com par trangado.

N o’

*3.  Quando utilizar um encoder absoluto, providencie energia instalando um cabo de encoder com bateria JZSP-BAO1-E
ou instale uma bateria no servopack.

a Wiring and Connection
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3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.6.1 Conectando resistores Regenerativos

3.6

3.6_1

(1)

2)

Conectando Resistores Regenerativos

Se o resistor regenerativo interno nao for suficiente, conecte um resistor regenerativo externo usando um dos seguintes
métodos e ajustando a capacidade regenerativa do resistor (Pn600). Como precaugdo quando selecionar o resistor regener-

ativo e suas especificagdes, consulte, X-V series Product Catalog (KAEP S800000 42).

/\ ADVERTENCIA

« Tenha certeza de conectar o resistor regenerativo corretamente, N&o curto-circuite os terminais B1/ @ B2.
Fazendo isso resultara em incéndio ou danos ao resistor regenerativo e/ou ao SERVOPACK.

Conectando resistores Regenerativos

As seguintes instru¢cdes mostram como conectar o resistor regenerativo ao SERVOPACKs.

SERVOPACK: Modelos SGDV-R70F, -R90F, -2R1F, -2R8F, -R70A, -R90A, -1R6A,
-2R8A
Conecte um resistor regenerativo externo entre os @ terminais B1/ ¢ B2 no SERVOPACK. Depois de conectar o resistor,

selecione sua capacidade. Para mais informagdes de como ajustar a capacidade do resistor regenerativo, consulte 3.6.2
Configurando a Capacidade do Resistor Regenerativo.

Enlarged View

veon
4 oo
20

SERVOPACK: Modelos SGDV-3R8A, -5R5A, -7R6A, -120A, -180A, -200A, -330A,
-1R9D, -3R5D, -5R4D, -8R4D, -120D, -170D

Desconecte o fio de jumper dos terminais B2 e B3 do SERVOPACK e conecte um resistor regenerativo externo entre B1/
® e B2. Depois de conectar o resistor, selecione a capacidade. Para mais informagdes de como ajustar a capacidade regen-
erativa, consulte 3.6.2 Configurando a Capacidade do Resistor Regenerativo.

Note: Tenha certeza de tirar o jumper entre os terminais B2 e B3.

Enlarged View

v oo|[]
L2 | @0
4190
B4 -@D
B3 @O
o1 U[l
o2 O

=




3.6 Conectando Resistores Regenerativos

(3) SERVOPACK: Modelo SGDV-470A, -550A, -590A, -780A, -210D, -260D, -280D,
-370D

Nenhum resistor regenerativo ¢ fornecido, logo um resistor regenerativo externo ¢ necessario. A unidade do resistor regen-
erativo sdo as seguintes:

Note: A unidade de resisténcia regenerativa ¢ construida a partir de um numero de resisténcias..

; = Unidades de
Alimentagao . ) . :
i Modelo aplicavel no resistores Resistencia o
do cireulto de | SERVOPACK SGDV-| regenerativos Q) Bepe e
P aplicaveis
470A JUSP-RAO04-E 6.25 Quatro resistores de 25 Q2 (220 W) sdo
Trifasico conectados em paralelo.
200V 550A, 590A, 780A | JUSP-RAO05-E 3.13 | Oito resistores de 25 Q (220 W) sdo
conectados em paralelo
210D, 260D JUSP-RA18-E 18 Duas series de dois resistores de 18 Q (220
Trifasico W) sdo conectados em paralelo
400 vV 280D, 370D JUSP-RA19-E 14.25 Quatro series de dois resistores de 28.5 Q
(220 W) sdo conectados em paralelo.

Conecte os terminais B1/@ e B2 do SERVOPACK nos terminais R1 ¢ R1 da unidade de resistor regenerativo.

Quando estiver usando uma unidade de resistor regenerativo, mantenha Pn600 nas configuragdes de fabrica. Ajuste o
Pn600 quando estiver usando um resistor regenerativo externo que ndo ¢ da YASKAWA..

. SERVOPACK
O g=——a
® @

q";_

Regenerative Resistor Unit
JUSP-RAODO-E

+F )

* I R )
A

T ﬂlﬂﬂlﬂﬂlﬂﬂlﬂl 0 . D
|||||||||||||||| it g s

(3%

@ |
@D
@D
D
D
@D
@D

a Wiring and Connection
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3.6.2 Configurando a Capacidade do Resistor Regenerativo

3-44

3.6.2 Configurando a Capacidade do Resistor Regenerativo

Quando estiver usando uma unidade de resistor regenerativo, mantenha Pn600 nas configuragdes de fabrica. Ajuste o
Pn600 quando estiver usando um resistor regenerativo externo que nio ¢ da YASKAWA.

/\ ADVERTENCIA

» Se o parametro Pn600 é definido como 0 enquanto um resistor regenerativo estiver conectado, um
alarme de sobrecarga regenerativa (A.320) pode n&o ser detectado. Se o alarme de carga regenerativa
(A.320) nao for detectado corretamente, o resistor regenerativo pode ser danificado e ocorrer riscos de
incéndio e lesdes.

Capacidade Resistor Regnerativo [Speed]| [Position] [Torque |
" po - Classificagao
. . . Configuragao de Quando é
Pn600 Faixa de ajuste Unidade Fgébriga ativado

0 até capacidade do

SERVOPACK 10W 0 Imediatamente Configuragao

Tenha certeza de ajustar a capacidade do resistor regenerativo(Pn600) para um valor de acordo com a capacidade per-
mitida do resistor regenerativo externo atual.

Note 1. Se o Pn600 nio for definido com um valor adequado, ocorrera o alarme A.320.
2. Quando ajustar as configuragdes de fabrica para "0", serdo utilizados os resistores internos do SERVOPACK.

A configuragao ira variar de acordo com o método de resfriamento do resistor regenerativo externo:

* Para refrigeragdo natural: Ajuste o valor para um maximo de 20% da capacidade atual do resistor regenerativo
capacidade do resistor (W).
* Para refrigeragdo forgada: Ajuste o valor para um maximo de 50% da capacidade regenerativa do resistor instalado
capacidade do resistor (W).
Exemplo: ajuste 20 W (100 W X 20% ) para o resistor regenerativo de 100-W com convengao de resfriamento natural
Pn600 = 2 (unidade: 10 W)

da carga nominal, a temperatura da resisténcia aumenta entre 200° C e 300° C. Os
resistores devem ser utilizado abaixo dos valores nominais. Verifique com o fabri-
IMPORTANT cante para as caracteristicas de carga do resistor.

2. Para seguranga, use resistores regenerativos externos com termopar.

o 1. Quando a poténcia dos resistores externos regenerativos séo utilizados na relagéo




3.7 Controle de Ruidos e Medidas Supressao de Harménicas

3.7 Controle de Ruidos e Medidas Supressio de Harménicas

Essa sec@o descreve a fiagdo para controle de ruidos e o reator CC para supressdo de harménicos.

3.7_1 Fiacdo do Controle de Ruido

* Como o SERVOPACK ¢ um dispositivo desenvolvido para a industria, ele fornece um mecan-
0 ismo de prevencgao a interferéncias e ruidos.
* O SERVOPACK utiliza elementos de chaveamento em alta velocidade no circuito de potén-
IMPORTANT cia. Portanto, dispositivos periféricos podem receber ruidos de chaveamento. Se o equipa-
mento estiver sendo utilizado perto de casas particulares ou se a interferéncia de radio for um
problema, deve-se tomar as medidas contra o ruido.

+ Se as condigdes de instalagao por parte da diretiva EMC necessitem ser cumpridas, consulte
2.4 EMC Installation Conditions in 2~V Series User's Manual Setup Rotational Motor (SIEP
S800000 43).

O SERVOPACK utiliza microprocessadores. Entretanto ele pode receber ruidos de dispositivos periféricos.

Para previnir o ruido de chaveamento do SERVOPACK ou da causa de mal funcionamentro dos dispositivos periféricos,
siga as seguintes precaugdes.

* Posicione o dispositivo de referéncia de entrada e filtros de ruido mais préximo o possivel do SERVOPACK.

* Sempre instalar um supressor de picos nos contatores dos relés, solendides e bobinas eletromagnéticas .

* Nao agrupar os cabos do circuito principal, juntamente com os cabos de I/O ou os cabos do encoder no mesmo duto.
Mantenha os cabos do circuito principal separados dos cabos de I/O e os cabos de encoder de pelo menos 30 cm.

* Nao compartilhar a fonte de alimentagdo com um soldador elétrico ou maquina de descarga elétrica. Quando o SERVO-
PACK ¢ colocado perto de um gerador de alta frequéncia, instale um filtro de ruido no lado de entrada da linha de ali-
mentagdo.Quanto a fiagdo do filtro de ruido, consulte. (1) Filtro de Ruido shown below.

» Tomar as medidas corretas de aterramento, quanto ao aterramento, consulte (2) Aterramento Correto.

a Wiring and Connection

3-45



3-46

3 Instalagado Elétrica e Conexdes

3.7.1 Fiagao do Controle de Ruido

(1)

2)

Filtro de Ruido

O SERVOPACK possui um microprocessador interno(CPU), portanto proteja-o de ruidos externos o maximo possivel
intalando filtros nos lugares apropriados.

O esquema a seguir ¢ um exemplo de fiagdo de controle de ruido.

,_ - - - - - - - - T = hl
I
| Noise filter *3 Servomotor
l g
200 VAC — J

1 1
| 2.0 mm2
I min.
I
| L | ____| _ e Operation relay [ |
X sequence

¢ - ———-- e Signal generation |
| circuit (not included) |
! 111 |
| *3 J !

*2
| | N A
| Noise DC
| filter
I

' |
| .
I

(Ground plate)

Ground: Ground to an independent ground

*1. Para aterramento direto com o barramento terra, use fios espessos de no minimo 2.0 mm? (preferivelmente, terminal
de cobre do tipo plano, para maior area de contato).

*2. iDevem ser fios de par-trancado.
*3.  Quando utilizar filtros de ruido, siga as seguintes precaucgdes no 3.7.2 Precaugées ao Conectar o Filtro de Ruido.

Aterramento Correto

Tome as seguintes medidas de aterramento para evitar o mal funcionameto devido a ruidos.
Aterramento da carcaga do motor

Sempre conecte o terminal da carcaca do servomotor FG ao terminal de aterramento do SERVOPACK @) . Tenha certeza
de aterrar ao terminal &.

Se o servomotor for aterrado via maquina, um ruido de chaveamento iré fluir no circuito de poténcia do SERVOPACK

originando uma frequéncia parasita. O aterramento acima é necessario para prevenir efeitos adversos do ruido de chavea-
mento.

Ruido no cabo de I/0

Se o cabo de I/O receber ruidos, aterre a linha 0 V (SG) do cabo de I/O. Se o cabo do circuito de poténcia do servomotor
estiver passando por um conduite de metal, aterre o conduite e sua caixa de jungo. Para todos os aterramentos, aterre em
apenas um ponto.



3.7 Controle de Ruidos e Medidas Supressao de Harménicas

3.7_2 Precaugoes ao Conectar o Filtro de Ruido

Essa se¢@o mostra as precaucdes a serem tomadas durante a instalagdo dos filtros de ruido.

(1) Flitro de Ruido para Fonte de Alimenta¢dao do Freio
Utilize o seguinte filtro na alimentagdo do freio para sevomotores de 400-W ou menos.
MODELO: FN2070-6/07 (Manufaturado pela SCHAFFNER Electronic.)

(2) Precaucgdes ao utilizar Filtros

Naio coloque as fases de entrada e saida no mesmo duto.

bém se extendem as corrente de fuga. Se necessario, escolha um detecetor de corrente
de fuga apropriado ou um ceifador de corrente de fulga levando em consideragéo as

IMPORTANT medidas de aterramento que foram utilizadas e a corrente de fulga do filtro de ruido.
Entre em contato com o fabricante do filtro de ruido para maiores detalhes.

o Alguns filtros de ruido tem grandes correntes de fuga. As medidas de aterramento tam-

Nao coloque as linhas de entrada e saida no mesmo duto.

X @)

D

Filter

Ground plate Ground plate

() [

=9 Filter |:> Filter

/77 /77
Ground plate Ground plate

X /

Separate these circuits

Bt

Separe o fio terra do filtro de ruido das fases de saida.
Nao coloque o terra do filtro de ruido, fases de saida ou outros tipos de fio no mesmo duto.

O

L

Noise 4
T Filter
The ground wire P
= can be close to

input lines.

< ~
/77 /77
Ground plate Ground plate

n Wiring and Connection

3-47
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3.7.3 Conectando Reator para Supressdo de Harmonicos

Conecte o fio terra do filtro de ruido diretamente no barramento terra.

Nao conecte o terra do filtro de ruido a outros fios terra.

X @)
T T— N_oise > T T— N_oise >
—1 Filter | —» —] Filter | —»

SERVOPACK  SERVOPACK SERVOPACK  SERVOPACK

=
&) Q [ <D

2

ground wire

/77 /7
Ground plate Ground plate

Se um filtro de ruido estiver localizado dentro de um painel de controle, conecte primeiramente o fio terra do filtro de rui-
dos e o terra de outros dispositivos internos no barramento de aterramento do painel e em seguida, aterre esses fios.

Yy
vy

Control Panel

SERVOPACK
Noise [
) -
— Filter g

—9

SERVOPACK

I e

Ground =

Ground plate

3.7_3 Conectando Reator para Supressdo de Harmonicos

O SERVOPACK possui terminais de conexdo do reator para fonte de supressdo de harmoénicas que podem ser utilizados
caso necessario Consulte 2~V Series Product Catalog (KAEP S800000 42) para selecionar corretamente as um reator CA

ou CC.

Conecte o reator como mostrado na figura a seguir.

SERVOPACK com entrada de 100-VCA SERVOPACK com entrada de 200/400-VCA
Power SERVOPACK SERVOPACK
supply AC reactor DC reactor
[\ )

L2
©2

Note 1. Para reator CC os terminais de conexdo ©1 e 9?2 sio curto-circuitados de fabrica. Remova o jumper e conecte

o reator CC.
2. Reatores ndo inclusos. (vendidos separadamente)

3. Reatores CC nao podem se conectados com um SERVOPACK monofasico 100-V.
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4 Testes Preliminares de Operagao

4.1

4.2

Inspecéo e Verificagcdo antes dos Testes Preliminares de
Operacéao

Para garantir a operag@o segura e correta dos testes operacionais, inspecionar e verificar os seguintes itens
antes de iniciar a operagao.

Servomotores

Inspecionar e verificar os seguintes itens e ao constatar algum problema, tomar as medidas adequadas antes de
realizar o teste preliminar de operagdo.

* Todas as ligagdes estao corretas?
* Todas as porcas e parafusos estdo bem apertados?
* Se o servomotor possui um selo de 6leo, este esta intacto?

Note: Quando for verificado o desempenho no teste preliminar de operagdo de um servomotor armazenado por um longo
periodo de tempo, realizar a inspegdo de acordo com os procedimentos descritos em 1.7 Inspecdo e Manutengao

SERVOPACKSs

Inspecionar e verificar os seguintes itens e ao constatar algum problema, tomar as medidas adequadas antes de
realizar o teste preliminar de operagao.

* Todas as ligagdes estdo corretas?
* A tensdo de alimentagdo fornecida ao SERVOPACK esta correta?

Testes Preliminares de Operacao sem Carga

Para o teste preliminar de operacdo sem carga, consulte o manual 2~V series User s Manual, Setup, Rotational
Motor (STEP S800000 43).



4.3 Testes Preliminares de Operagdo com Referéncia Externa

Testes Preliminares de Operacdo com Referéncia Externa

Verifique os seguintes itens antes de executar os testes preliminares do servomotor sem carga a partir de uma
referéncia externa.

* Verifique se a referéncia vinda de um controlador para 0 SERVOPACK estido com os sinais definidos corre-
tamente.

* Verifique se a fiagdo e a polaridade dos cabos entre o controlador e 0 SERVOPACK estio corretos.
* Verifique se todas as configura¢des de operagdo para o SERVOPACK estdo corretas.
Realize o teste operacional utilizando o seguinte procedimento.

1

: Confirm the check items and precautions
: before trial operation.

I Consulte 4.1 Inspegéo e Verificagdo

! antes dos Testes Preliminares de

Check the connection and status of the input
signal circuits.
Consulte 4.3.1 Inspecéo de Conexdes e

\

1

I

]

1

I

I

. l
Preparations L |
I

]

I

|

1

Status de Sinais de Entrada. |
]

:

. . Position Control with Host Controller
Trial Operation

in Each Control Refere-se ao 4.3.3 Teste Preliminar de
. Operagado em Controle de Posi¢ao de um
controlador com um SERVOPACK em

\\ ___________________________________ /
P— —— E— \
: Trial Operation in Speed Control Trial Operation in Position Control
I
| Consulte 4.3.2 Teste Preliminar de Consulte 4.3.4 Teste Preliminar de
! Operagado em Controle de Velocidade. Operagéo em Controle de Posigédo.

I
I
I

H Trial Operation

[ R R g Y

Trial Operation
in Combination
with Machine

Perform the trial operation of the servomotor with the machine.
Consulte 4.4 Teste Preliminar de Operagdo com Servomotor Conectado a

N e e - —

e e e e e e e e i ——

Actual Operation

Note: Para executar o teste preliminar de operagao, consulte o capitulo 4.5 Teste Preliminar de Operagdo do Servomotor
com Freio.
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/\ ATENCAO

Antes de executar o teste preliminar de operagdo do servomotor com um controlador, certifique-se de que
ndo ha carga (ou seja, é removido o acoplamento do servomotor) para evitar acidentes.

To power 1 EELE ’ CN1
-t ﬁ I|\H|‘|I|||||||‘ To host controller
® - o 8 —b

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




4.3 Testes Preliminares de Operagdo com Referéncia Externa

431

Inspecédo de Conexdes e Status de Sinais de Entrada

Verifique os itens da etapa 1 antes do teste preliminar de operagdo do servomotor sob o controle de velocidade

e referéncias de controle de posi¢ao do controlador.

Verifique o status da conexdo e do sinal de entrada utilizando o seguinte procedimento.

Passo

Operacao

Referencia

Conecte o sinal de entrada necessario para o conector de I/O (CN1), nas condi¢des a seguir.

* Deve ser disponibilizado o sinal de Servo ON (/S_ON).

* Os fins de curso proibe avante (P-OT) e proibe reverso (N-OT) devem estar em ON (nivel
baixo - energizado) o servomotor deve ser capaz de girar avante e reverso). Configuragdes:
CN1-42 e CN1-43 devem estar em ON (nivel baixo - energizado) ou PN50A.3 e Pn50B.0
devem ser definidos como 8 para a funggo de proibi¢do dos movimentos.

Consulte os diagramas de
conexao a seguir.

3.2.3 Exemplos de conexées de
1/0 no controle de velocidade
3.2.4 Exemplos de conexées de
1/0 no controle de posicdo
3.2.5 Exemplos de conexées de
1/0 no controle de torque

CN1

1

Note:

* Retornar as configur¢des anteriores apos completar o teste preliminar de operagao.

* Certifique-se de que ndo haja nenhuma referércia de entrada. 5.9 Encoder Absoluto

* Se 0 Pn002 ¢ definido como n. 01010, o encoder absoluto pode ser temporariamente uti- | 5.7/ Fungées de Seguranca

lizado como um encoder incremental, o que torna possivel realizar o teste preliminar sema | 3 5 5 gy, ¢dio de Seg-
necessidade de configurar o FNOO8 e sinal SEN. uranca(CN8) Nomes e Fungdes

Conecte um dispositivo de seguranca para o CN8 quando utilizar a func¢ao de seguranga.

Para o método de conexao, consulte (1) Conectando um Dispositivo de Fungdo de Seguranga.
2 Ligue o conector do controlador no conector de sinal de /O (CN1).

Ligue a alimentagdo do SERVOPACK e certifique-se de que o display do painel esteja da

seguinte forma:

— [
A
8.4 Monitorando Sinais de
Verifique o sinal de entrada utilizando o monitor (Un005) do painel do operador. Se a exibi¢d0o | Entrada
ndo ¢ a mesma mostrada abaixo, corrigir as defini¢cdes dos sinais de entrada. 3.3.1 Atribuicées dos Sinais de
entrada
unoos = | Il ifril [
I Il
Input signal LED display

3

P-OT IP-CON
N-OT l—/S-ON
T Top lights when input
I 11 111 | [€signalis high level.
|

n 1
! !' I 1 |«— Bottom lights when input

'|‘_ signal is low level.
L J/ALM-RST
/P-CL

IN-CL
—— SEN

Il
i

Note:

* Quando utilizar um encoder absoluto, ligue o sinal SEN. O servomotor ndo ¢ energizado se
somente for acionado o sinal de Servo ON (/-S-ON).

* Quando o sinal SEN ¢ verificado no monitor, a parte superior do LED acende pois o sinal
esta em nivel ON.

* Os sinais de entrada tambem podem ser monitorados pelo software SigmaWin+.

n Trial Operation
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4.3.1 Inspegdo de Conexdes e Status de Sinais de Entrada

(cont'd)
Passo Operagao Referencia
Acione o sinal /S-ON e certifique-se de que o display do painel esteja como visualizado abaixo.
4 — —
| A Il () ]
Se aparecer um alarme no display, corrigi-lo de acordo com 10.1 Mensagens de Alarme 10.1 Mensagens de Alarme
Isso completa toda a preparagdo para o teste preliminar de operagdo e deve ser realizado em 4.3.2 Teste Preliminar de
cada método de controle. Operagao em Controle de
Velocidade
4.3.3 Teste Preliminar de
Operagao em Controle de
5 Posi¢do de um controlador

com um SERVOPACK em
Controle de Velocidade
4.3.4 Teste Preliminar de
Operagdo em Controle de
Posicao

(1)

Conectando um Dispositivo de Fungao de Seguranga

Conecte um dispositivo de fun¢ao de seguranga usando o seguinte procedimento.

Note: O conector de jumper da fungao de seguranca pode ser danificado se for removido sem a liberagdo da trava.
1. Remova o conector do terminal de conex&o do servomotor enquanto pressiona a trava.

Note: Aplicado nos SERVOPACKs:

SGDV-R70F, -R90F, -2R1F, -R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A, -1R9D, -3R5D, -5R4D
Para os modelos de SERVOPACKS nio listados acima, ndo é necessario remover o conector do terminal de
conexdo do servomotor. Prossiga para a etapa 2.

Hﬂmnn\\“%[ﬂ]\ 7 iy =

sl

U AN
QCHARGE

Servomotor connection
terminal connector

Enlarged View

1. Press the lock.

2.Remove the servomotor
connection terminal connector
while pressing the lock.



4.3 Testes Preliminares de Operagdo com Referéncia Externa

4.3.2

2. Pararemover o conector de jumper da fungdo de seguranga do SERVOPACK, desbloquear a
trava deslizando-a para baixo.

il
1. Slide the lock injector
~ to the SERVOPACK

2. Remove the safety function
jumper connector while the lock
injector is slid to the SERVOPACK
side.

Safety function
jumper connector

Lock injector

Note: O conector de jumper da funggo de seguranga pode ser danificado se for removido sem liberag@o da trava.

3. Conecte um dispositivo de fungéo de seguranga para o CN8.

Note: Quando nio estiver utilizando a fung¢do de seguranga, utilize o SERVOPACK com o conector de jumper da fungao
de seguranga (JZSP-CVHOS5-E com acessorio) inserido no CN8. Se o conector ndo for utilizado, nenhuma corrente
fluira para o servomotor ¢ nio havera torque de saida. Neste caso sera exibido “HBB” no painel do operador digital.

Teste Preliminar de Operagao em Controle de Velocidade

Execute as seguintes etapas para o teste preliminar em controle de velocidade. Os passos consideram que a
fia¢do de sinal de entrada para o controle de velocidade tenha sido concluida de acordo com 4.3.1Inspecdo de
Conexdées e Status de Sinais de Entrada.

Etapa Operagéo Referencia
1 Verifique novamente a fonte de alimentagdo, os sinais do circuito de entrada e ali- Z’;éjsb;i);e]rfglzz i‘;}fz’;_]e
mentagdo, ¢ a alimentagdo da fonte de controle do SERVOPACK. .
de velocidade
5.3.1 Configuragdo
2 | Ajuste o ganho da entrada da referéncia de velocidade (Pn300). Basica para o Controle de
Velocidade
3 Energize a fonte de alimentag@o do circuito principal do SERVOPACK.
Verifique se a entrada de referéncia de velocidade (a tensdo entre o V-REF e SG) ¢ de
0V e ligue o sinal de entrada servo ON (/S-ON). 5.3.2 Ajuste do Offset de
4 . . . N P -
Note: Se o servomotor girar em uma velocidade baixa com a entrada de referéncia | Referéncia
de velocidade em 0V, ajustar o offset da referéncia.
Aumentar gradualmente a tensdo de entrada da referéncia de velociade (ou seja, a 5.3.1 Configuracdo
5 tensdo entre V-REF e SG) a partir de OV. Bdsica para o Controle de
Note: A configuragdo de fabrica ¢ de 6V para velocidade nominal. Velocidade
6 Verifique o valor de referéncia de velocidade no modo monitor (Un001). fm{ Lista do Modo Moni-
7 Verifique a velocidade do motor no modo monitor (Un000). fa;{ Lista do Modo Moni-
8 Verifique se os valores nas etapas 6 ¢ 7 (Un001 e Un000) sdo correspondentes.
Verifique o sentido de rotg@ao do motf)r. . | 5.2.2 Direcdo da Rotacdo
9 Note: Para mudar o sentido de rotagdo do motor sem alterar a polaridade da referén-
. P T - do Servomotor
cia analodgica, consulte 5.2.2 Dire¢do da Rotagdo do Servomotor
10 | Retorne a entrada de referéncia de velocidade para 0 V.
11 | Desligue o sinal do servo (/S-ON).

n Trial Operation
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4.3.3 Teste Preliminar de Operagao em Controle de Posigdo de um controlador com um SERVOPACK em Controle de Velocidade

4_3_3 Teste Preliminar de Operacao em Controle de Posicdo de um controlador
com um SERVOPACK em Controle de Velocidade
Para operar o SERVOPACK no controle de velocidade com o controle de posi¢ao do controlador local, veri-

fique o funcionamento do servomotor ap6s término do teste preliminar de operagdo explicado em 4.3.2 Teste
Preliminar de Operagdo em Controle de Velocidade.

Etapa Operacao Referéncia
Verifique novamente a fonte de alimentacéo e os sinais do cirtcuito de entrada, ener- 3'2;3 Exemplos de con-
1 . . ~ exoes de 1/0 no controle
gize a fonte de alimentagdo de controle do SERVOPACK. .
de velocidade
5.3.1 Configuragdo
2 Ajuste o ganho da entrada de referéncia de velocidade (Pn300). Basica para o Controle de
Velocidade
. 5.3.7 Ajustando os Pulsos
3 Defina os pulsos de saida do emulador de encoder (Pn212). de Saida do Encoder
4 Energize a fonte de alimentacdo do circuito principal do SERVOPACK.
Verifique se a entrada de referéncia de velocidade (tensdo entre o V-REF e SG) ¢ de
0V e ligue o sinal de entrada servo ON (/S-ON). 5.3.2 Ajuste do Offset de
5 . . . . I
Note: Se o servomotor gira a uma velocidade muito baixa, com a entrada de refer- | Referéncia
éncia em 0V, ajustar o offset do canal para que o servomotor nio gire.
Para verificar a velocidade do servomotor, envie uma referéncia de velocidade pelo
controlador.
6 Exemplo: Verifique visualmente se o servomotor gira a uma velocidade de 1 vezpor | 8.7 Lista do Modo Moni-
segundo - 60 min”!. tor
Note: Se a velocidade do servomotor ndo estiver correta, verifique a referéncia
enviada pelo controlador.
Para verificar a rotagdo do servomotor, executar um posicionamento simples através
do controlador.
Exemplo: Envie uma referéncia equivalente a uma tinica rotagdo do servomotor e . .
7 verifique se o eixo do motor ou angulo elétrico 1 ([pulso] Un003) concluiu 8.1 Lista do Modo Moni-

0 giro.
Note: Se a rotagdo do servomotor ndo estiver correta, verifique a referéncia do con-
trolador.

tor

Retorne a entrada de referéncia de velocidade para 0 V.

Desligue o sinal do servo (/S-ON).




4.3 Testes Preliminares de Operagdo com Referéncia Externa

4_3_4 Teste Preliminar de Operacdo em Controle de Posigcao

Execute as seguintes etapas para o teste preliminar em controle de posi¢do, tendo concluido a ligacao dos
sinais de entrada para o controle de posi¢do de acordo com 4.3.1 Inspegio de Conexdes e Status de Sinais de

Entrada.
Etapa Operagao Referéncia
1 Verifique novamente a fonte de alimentagdo e os sinais de entrada, energize a ali- Z;czo;:sEd);eZlngf) ii;;z—le
mentagdo de controle do SERVOPACK . d g
e posi¢do
.. A R 5.4.1 Configuragdo
Definir o tipo de referéncia de pulso no parametro Pn200.0 de acordo com a formade |5, .
2 . Bdsica para o Controle de
pulso enviada por um controlador. Posici
osi¢cdo
3 Definir a unidade de referéncia e a relag@o de transmissao eletronica de acordo com o | 5.4.4 Engrenagem
controlador. A relagdo de transmissdo ¢ definida no Pn20E e Pn210. Eletrénica
Energize a alimentagdo de poténcia do SERVOPACK.
Ligue o sinal de entrada servo ON (/S-ON).
Envie uma referéncia de pulso do controlador com velocidade baixa, que permita
saber o nimero de rotagdes efetuadas, (por exemplo, uma rotagao).
6 Note: Para garantir a seguranca, definir uma velocidade de referéncia de pulso com
cerca 100 min™!.
7 Verifique o niimero de pulsos recebidos pelo SERVOPACK de acordo com o moni-
tor de referéncia de pulso. Este monitor ¢ o Un00C.
8 Verifique o numero real de rotagdes do motor através do monitor de feedback antes e
apos o envio da referéncia de pulso. Este monitor ¢ o Un00D.
9 Verifique se os passos 7 e 8 satisfazem a seguinte formula
Un00D = Un00C x (Pn20E/Pn210)
Verifique se o servomotor esta girando na dire¢do especificada pela referéncia.
10 Note: Para mudar o sentido de rotagdo do motor sem alterar a polaridade dos pulsos | 5.2.2 Dire¢do da Rotagdo
de entrada, consulte 5.2.2 Dire¢do da Rotag¢do do Servomotor. do Servomotor
1 Envie uma referéncia de pulsos do controlador para um niimero de rotagdes relativa-
mente grande para que seja verificado uma velocidade constante.
Verifique a velocidade da referéncia de pulso para 0 SERVOPACK apartir do monitor de velocidade de pulso
(min-1). Este monitor ¢ o Un007.
Note: Obter Un007 da férmula a seguir (se o modelo utiliza encoder de 20 bits).
. Pn20E 1
12 Un007 = input reference pulse speed [pulses/s] x 60 x
. | Pn210 220(=1048576)
Reference input pulse speed Electronic Encoder
gear ratio pulse
13 Verificar a velocidade de rotagdo do motor (min-1), ela pode ser verificada através do
monitor Un000.
14 | Verifique se os valores das etapas 12 e 13 (Un007 e Un000) sdo correspondentes.
15 | Interrompa os pulsos e desligue o sinal do servo (/S-ON).

n Trial Operation
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4_4 Teste Preliminar de Operagao com Servomotor Conectado a
Maquina
Execute as seguintes etapas para teste preliminar operacional com o servomotor conectado a maquina. As eta-

pas sdo especificadas considerando que o teste preliminar de operagdo sem carga foi concluida para cada
método de controle.

/\ ADVERTENCIA

+ Avarias que ocorram apo6s o servomotor estar ligado a maquina ndo s6 podem danifica-la, mas também
causar acidentes resultando em lesdes ou morte.

Habilitar os sinais de fins de curso (P-OT e N-OT) durante a operacao de teste com o
0 servomotor ligado a maquina para oferecer uma maior segurancga.

IMPORTANT

Etapa Operagéao Referéncia

Ligue o circutio de controle e poténcia e faga as configurag¢des relacionadas a
mecénica com as devidas prote¢des como fungdo de seguranca, fim de curso e freio.
Note:Ao utilizar a fung@o de seguranga, conectar um dispositivo de seguranga para o
CNB8. 5.11 Fungbes de Seg-
* Quando ndo estiver utilizando a fung¢do de seguranga, use o SERVOPACK com o | Uranca

conector do jumper da fungdo de seguranga (JZSP-CVHO5-E como acessorio) 3.2.2 Fungdo de Seg-

1 inserido no CN8. Se ndo for utilizado o conector, nenhuma corrente fluird para o | uran¢a(CN8) Nomes e
servomotor e ndo havera torque de saida. Neste caso "HBB” sera exibido no Fungoes
painel do operador digital. 5.2.3 Fim de curso

Quando for utilizado um servomotor com freio, cuide para evitar vibragdes dev- | 5.2.4 Freio estacionario
ido a gravidade atuando sobre a maquina ou forgas externas antes de verificar o
funcionamento do freio. Verifique se o servomotor e freio estdo operando correta-

mente.
Definir os parametros necessarios para o método de controle em uso. 5.3 Controle de
2 Velocidade
5.4 Controle de Posi¢do
5.5 Controle de Torque
Instale o servomotor na maquiana enquanto a energia esta desligada.
L]
To power
CN1
supply IEI; 1 To host controller
( —
3
( Secure the motor flange to
the machine, and install it
on the load shaft.




4.5 Teste Preliminar de Operagédo do Servomotor com Freio

4.5

(cont'd)
Etapa Operagao Referéncia
Energize a maquina (controlador) e depois verifique se 0 SERVOPACK esté desli-
gado. Verifique mais uma vez se a func@o de protecdo da etapa 1 opera normal- 5.2.5 Parando o servomo-
4 mente. tor apos desligar a
Note: Para prosseguir nas etapas de 4 a 8, tomar medidas de emergéncia para entrada /S-ON ou em caso
interromper o movimento do servomotor com seguranga quando ocorrer um | de Alarme
erro durante a operagao.
Exectue os testes de operagdo com servomotor ligado a maquiana ap6s cada segdo L.
C ~ P 4.3 Testes Preliminares
em 4.3 Testes Preliminares de Operagdo com Referéncia Externa. ~
5 . . , . , de Operagdo com Refer-
Verifique se o teste foi concluido com servomotor sem carga. Verifique tambémas | ,
~ L . . P éncia Externa
configuragdes da maquina assim como unidades de referéncia.
6 Verifique novamente as defini¢des de parametro conforme o passo 2.
Verifique se o servomotor gira de acordo com o especificado pelo controlador.
Se necessario, ajuste os ganhos do servomotor para uma melhor resposta de tra-
balho..
7 | Note: O servomotor ndo serd danificado durante o teste de operagdo, portanto deixe | 6 Ajustes
o sistema funcionando para assegurar que nao ocorreram falhas.
Escreva os parametros de manutencdo, consulte /1.4 Tabela de gravagado de
Parametros.
8 O teste de operagdo com servomotor ligado a maquina esta concluido. 11.4 Tabela de gravagdo

Note: Os parametros podem ser salvos utilizando operador digital opcional. O Sig-
maWin+, ¢ uma ferramenta de apoio que pode gerenciar os pardmetros sal-
VOS em arquivo.

de Pardmetros

Teste Preliminar de Operacado do Servomotor com Freio

Observe as seguintes precaucdes ao executar um teste preliminar de operagao de servomotor com freio.

* Ao verificar o funcionamento do freio, tomar medidas para evitar vibragdes devido forcas externas atuando
na maquina.
* Verifique a operag@o do servomotor e do freio separado da maquina. Se ambas as operagdes estiverem cor-
retas, conecte o servomotor para efetuar o teste preliminar.

O acionamento do freio pode ser executado pelo sinal de freio (BK) do SERVOPACK.

Para ligagdo elétrica dos freios e configura¢ao dos pardmetros, consulte 5.2.4 Freio estacionario.

IMPORTANT

Defeitos causados por instalagéo incorreta ou aplicagéo de tenséo errada no circutio do
freio pode danificar o equipamento ou causar um acidente que resulte em morte ou feri-
mentos. Siga os procedimentos e instrugbes para instalagao elétrica e teste de oper-

acao exatamente como descritos neste manual.

n Trial Operation



4 Testes Preliminares de Operagao

4.6.1 Parémetros Relacionados

4 6 Teste Sem Motor

O teste sem motor ¢ utilizado para verificar o funcionamento do controlador e dos dispositivos periféricos,
simulando o funcionamento do servomotor no SERVOPACK, ou seja, sem realmente operar o servomotor.
Esta fungdo permite que vocé verifique a fiagdo, o sistema durante a depurac@o e os pardmetros, encurtando
assim o tempo necessario para os trabalhos de instalagdo e prevengdo de danos @ maquina, que podem resultar
em possiveis avarias. O funcionamento do motor pode ser verificado durante a execucdo desta funcdo, inde-
pendentemente do motor esta conectado elétricamente.

SERVOPACK
Reference _, Reference
Host controller :

Simulates the operation
without motor.

Response !

4.6.1 Parametros Relacionados

Os seguintes parametros sdo utilizados para o teste sem motor.

A L Habilitado I
Parédmetro Significado quando Classificacao
n.0O0000
[Config. de Disabilita o teste sem motor.
fabrica]
n.O00O01 Habilita o teste sem motor.
n.OooOd
[Config. de Define encoder com 13 bits para o teste sem motor. Depoi
o pois de .
Pn00C | fabrica] reenergizar Ajuste
n.OO10 Define encoder com 20 bits para o teste sem motor
n.0oa0q
[Config. de Define encoder como incremental para o teste sem motor.
fabrica]
n.0100 Define encoder” como absoluto para o teste sem motor.

* O encoder absoluto ¢ apenas utilizado em servomotores rotativos. Encoders externos, como os utilizados em malha
totalmente fechada sdo definidos como incrementais independentemente do parametro Pn00C.2.



4.6 Teste Sem Motor

4_6_2 Limitacbes

As seguintes fungdes ndo podem ser utilizadas durante o teste sem motor.

* Regeneracdo e frenagem dinamica.
* Sinal de saida de freio (Este sinal pode ser verificado no monitor de I/O do SigmaWin+.)
* Os itens marcados em “x” na tabela ndo sdo utilizados.

Na tabela a seguir mostra quais comandos podem ser utilizados com Motor ndo conectado.

Pode ser utilizado ou

Fn No. Contetdo naot
Motor nao Motor
conectado | conectado

Fn000 | Exibe historico de alarmes O O
Fn002 | Operagédo de JOG O O
Fn003 | Busca de origem O O
Fn004 | Programa de operagdo em JOG O O
Fn005 |Inicializagdo de parametros O O
Fn006 | Limpa historico de alarmes O O
Fn0O08 | Reseta alarmes e multivoltas do encoder absoluto X O
Fn009 ;Aejtuste automatico dos sinais analdgicos (torque,velocidade) e referéncia de off- o o
FnOOA | Ajuste manual de offset de referéncia de velocidade do servo O O
FnOOB | Ajuste manual de offset de referéncia de torque do servo ©) O
FnOOC | Ajuste de offset do monitor de saida analdgica O O
FnOOD | Ajuste de ganho do monitor de saida analogica ©) O
FnOOE | Ajuste automatico de offset de corrente do motor X O
FnOOF | Ajuste manual de offset de corrente do motor X O
Fn010 | Protecdo contra escrita de pardmetros O O
FnO11 Exibe modelo do servomotor @) O
Fn012 | Exibe versdo de software O O
Fno13 r?gl;r;ig ((i)g(‘)/rglet é11.1Sm alarme de multivoltas esta funcdo altera o valor limite do « o
Fn014 | Reseta erros de cartao opcional O O
FnO1B | Inicializagdo de detecgdo do nivel de vibragdo X X
FnO1E | Exibi¢cdo do SERVOPCK e ID do servomotor O O
FnO1F | Exibe o ID do servomotor no médulo opcional de feedback O O
Fn020 | Definigdo de origem X O
Fn030 |Reset de software O O
Fn200 | Definigéo de niveis de auto ajuste adaptativo X X
Fn201 Auto ajuste avangado X x
Fn202 | Auto ajuste avangado por referéncia P x
Fn203 | Ajuste de um pardmetro X x
Fn204 | Ajuste de controle da fungdo de anti-ressonancia X X
Fn205 | Funcao de supressdo de vibragdo X X
Fn206 |EasyFFT X X
Fn207 | Monitor de vibragdo online X X

Note: O: Pode ser utilizado
x : Nao pode ser utilizado

n Trial Operation
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4 Testes Preliminares de Operagao

4.6.3 Procedimento operacional

4_6_3 Procedimento operacional

Siga os passos abaixo para executar o teste sem usar um motor..

Display depois da ~
Etapa Operacao Teclas Operacéo
1 ' — BB Para selecionar o modo pressione a tecla MODE/SET
[ (] (O] (O [ P
5 [ | 'l Pressione a tecla UP ou DOWN para selecionar o
][Nl [H]R parametro Pn0OC.
3 [ =l @ Pressione a tecla DATA/SHIFT durante cerca de um seg-
| (] (] (A [ ©—¢| undo. Os dados atuais do Pn0OC serdo exibidos.
— 1 — DATA/4
Para habilitar o teste sem motor, pressione a tecla UP
. ——T— para mudar a configuragdo n.C0O0CI0 (ajuste de fabrica)
4 I1 i para n.00O0O1.
(] [ [ n.00O00: teste sem motor desativado
n.OO0O0O1: teste com motor ativado.
[ o tad Pressione a tecla MODE/SET. O display comega a piscar
5 (A [ [ () @ e o teste sem motor sera habilitado
Display pisca /O0E/SET
[ —| = — 5| Pressione a tecla DATA/SHIFT uma vez para selecionar
6 e e
I_I, | o 2| o primeiro digito dos dados.
, Pressione a tecla UP ou DOWN para selecionar a
=i oo resolugdo do encoder. (O display mostra que a resolugdo
7 | oo do encoder ¢é definida como 20 bits.)
n.0O000 : 13 bits (valor de fabrica)
n.O0O10 : 20 bits
8 e 1o Pressione a tecla MODE/SET. O display comega a piscar
I_'. ] [ e a resolugdo do encoder is set to 20 bit.
Display pisca
[ —li— 5| Pressione a tecla DATA/SHIFT uma vez para selecionar
9 Farn ol .
I_I, ol o Q| o segundo digito dos dados.
p Pressione a tecla UP or DOWN para selecionar o tipo de
oo encoder.
10 I_'. oy (O display mostra que o encoder absolute encoder esta
selecionado.)
n.0000O : encoder incremental(valor de fabrica)
n.0O0010 : encoder absoluto
1 ol Pressione a tecla MODE/SET. O display comeca a piscar
) 1o 9—9 e encoder absoluto ¢ selecionado.
d MODE/SET
12 | Para ativar a altera¢@o na configuragdo, desligue e ligue novamente o drive.




4.6 Teste Sem Motor

4_6._.4 Exibicao de Testes Durante Operagao sem Motor

(1)

(2)

O visor muda de status como mostrado abaixo para indicar que o teste sem motor esta sendo executado.

Display no Painel do Operador

* Indica o status de funcionamento do teste sem motor #St.

— 1 < #> — — C I_
R NN A I I I
Displayed alternately
Display Status

run & tSt A energia é fornecida ao servomotor (sinal /S-ON ligado).
bb & St A energia para o servomotor ¢ desligada (sinal /S-ON desligado).
Pot = not = tSt Proibi¢do do movimento avante ou reverso.
Pot & tSt Proibi¢do do movimento avante.
not & tSt Proibi¢do do movimento reverso.
Hbb & tSt Estado de base block (seguranga) pela entrada de seguranga.

Note: O status do motor ndo ¢ exibido durante a ocorréncia de um alarme (A.OOO).

Display do Operador Digital

* A marca antes do status indica que o teste sem motor estd em andamento

* B B -PRM/MON -
Un000= 00000
Un002= 00000
Un008= 0000000000
Un0OOD= 0000000000

(Exemplo: O servomotor esta com o servo on desligado)

Display Status
*RUN A energia ¢ fornecida ao servomotor (sinal /S-ON ligado).
*BB A energia para o servomotor ¢ desligada (sinal /S-ON desligado).
*PT NT Proibi¢ao do movimento avante ou reverso.
*P-OT Proibi¢do do movimento avante.
*N-OT Proibi¢do do movimento reverso.
*HBB Estado de base block (segurancga) pela entrada de seguranga.

Note: O status do motor ndo ¢ exibido durante a ocorréncia de um alarme (A.OOO).

n Trial Operation
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4.6.4 Exibigdo de Testes Durante Operagao sem Motor
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5.1 Selegdo do método de controle

5.1

Selecido do método de controle

O métodos de controle disponiveis para 0o SERVOPACK SGDYV estao descritas abaixo.

O método de controle pode ser alterado através do parametro Pn000.

Seleg¢ao do método de controle

. . Referencia
Pn.000.1 Controle Descrigéo Capitulo
Controla a velocidade do servomotor através de uma referéncia
analogica de tensdo. Utilize nos seguintes casos:
n.0O00O00O Velocidade « Para controle de velocidade 5.3 Controle
[Padréo de fabrica] « Para controle de posigio utilizando a saida de pulsos do SER- | de Velocidade
VOPACK para fechar a malha de posi¢do em um controlador
externo.
Controla a posi¢do da maquina através de uma referéncia de trem
de pulsos. 5.4 Controle
n.O00O10 Posigdo A posigdo ¢ dada em fungdo do ntimero de pulsos na entrada, ¢ a ée Posicio
velocidade através da frequéncia destes pulsos. Utilize quando ¢
for necesséario um posicionamento.
n.0020 Torque Cont,ro}a o torque do servomotor através de uma referéncia 5.5 Controle
analogica. de Torque
Utilize trés entradas /P-CON (/SPD-D), /P-CL (/SPD-A), ¢
/N-CL (/SPD-B) para controlar a velocidade previamente estabe- | 5.6 Referén-
n. 0030 Referéncia de lecida no SERVOPACK. Trés velocidades podem ser ajustadas cia de
) Velocidade Interna no SERVOPACK. velocidade
Ao utilizar este modo de controle ndo sera necessario o uso da interna
entrada analogica.
Referéncia de
n.0O00O40 velocidade interna <>
Controle de velocidade
Referéncia de
n.O0O50 velocidade interna <>
Controle de Posicao
Referéncia de Trata-se da combinagdo de dois métodos de controle entre os 5;; %Oom{z_
n.00en velocidade interna <> | quatro citados ao lado. Selecione a combinagdo que melhor 2¢
Controle de Torque atenda a sua aplicagdo mélodos de
C o de Posica ’ Controle
ontrole de Posicao <>
n.0d7o Controle de Velocidade
Controle de Posicdo <>
n.0os0 Controle de Torque
Controle de Torque <>
n.0oen Controle de Velocidade
Controle de velocidade
n.O00AD <> Controle de A fungio Zero Clamp pode ser utilizada no Controle de 5.3.5 Fungdo
’ velocidade com fungdo | Velocidade. Zero Clamp
Zero Clamp
Controle de Posi¢ao <> 5.4.8 Fungao
n.000OBO Controle de Posicao A inibiggo da referéncia de pulsos pode ser utilizada no controle | para inibir a

com inibigdo da refer-
éncia de pulsos

de posigao.

referéncia de
pulsos
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5.2.1 Servo ON

5.2 Ajuste das Fungbes Basicas

5.2.1 ServoON

O sinal servo ON (/S-ON) determina se a poténcia do servomotor esta ligada ou desligada.

(1) Configuragao do Sinal

: Conector .~
Tipo Nome Ntmero do Pino Estado Descrigao
ON Poténcia do servomotor ligada. O ser-
CN1-40 vomotor estd operando.
Entrada /S-ON ~ _
[Padrao de fabrica] OFF Poténcia do servomotor desligada. O
servomotor ndo esta operando.

A entrada do sinal servo ON (/S-ON) pode ser realocada em outro pino através de um parametro. Consulte o
capitulo 3.3.1 Atribui¢des dos Sinais de entrada para mais detalhes.

Antes de enviar uma referéncia de velocidade/posic¢ao /torque, o sinal de servo ON deve
estar habilitado para iniciar ou interromper uma movimentagéao do servomotor. Apds o
0 movimento, jamais utilize o sinal Servo ON ou a alimentag&o do drive para iniciar/parar
o servomotor. Ao fazer isto, os elementos internos do servo serao danificados, podendo
MPCRTANMT causar acidentes. Mantenha o sinal Servo ON até que o motor pare. Enquanto o servo-
motor estiver movimentando, o sinal Servo ON nao pode ser removido

(2) Configurando o Servo ON para Sempre ligado

O parametro PnS0A.1 pode ser utilizado para manter o sinal Servo ON sempre habilitado.

n . Ativado o
Parametro Descricao quando Classificagao
n.O00O00O
[Padrdo de | Entrada do sinal servo ON a partir do terminal CN1-40. | An4s reener- .
Pn50A fabrica] pgizacﬁo Configuragio
n.O0O70 Sinal servo ON sempre habilitado.

Ao deixar o sinal servo ON sempre habilitado, o servomotor sera energizado apés a ali-
mentagao do drive. Ao colocar a referéncia de velocidade/posi¢ao/torque, certifique-se
de implementar as medidas de seguranga para evitar um movimento indesejado do
0 motor e da maquina.
Apds ocorrer um alarme, reset 0 SERVOPACK para que haja uma nova energizagao do
MPORTANT motor. O servomotor ou maquina pode operar de forma indesejada se o reset for exe-
cutado com uma referéncia de entrada(velocidade,posigédo ou torque).




5.2 Ajuste das Fungbes Basicas

5.2.2 Direcao da Rotagao do Servomotor
A diregao da rotagdo do servomotor pode ser invertida através do parametro Pn000.0 sem a necessidade de

alterar a polaridade da referéncia de velocidade/posigao.

Isto farad com que a dire¢do do servomotor mude mantendo a polaridade do sinal e dos pulsos do emulador de

encoder.

O ajuste padrao de fabrica definido para movimento avante ¢ a a rotacdo do servomotor no sentido anti-
horario (CCW), tendo como ponto de vista a carga.

Referéncia . = , )
A Direcado da rotacdo do motor e da saida de pulsos do fim de curso
Parametro Avante/ .
Reverso encoder aplicavel (OT)
Fiotation apesd

Avante P-OT
n.O0O0o f
Contagem do . S
encoder é dada no (oovyy | Fobsbion apesd FEEd
sentido de rotagao
avante.

= okt speed
ngdrat]a de Tl '.'-._::._1; referespe  Ercoder oupod pulse
abrica H i, > EE 1
| - [T | 2 i B A
Reverso f 1 [ 1 lima * i :{:- 3?’::.?\4 N-OT
Pn000

Avante P-OT
n.O001
Contagem do
encoder é dada no
sentido de rotagéo .
reverso i .

. “; Tyyue et VEE ..-\.--\.E:.}.E R
Reverso E Pkl N-OT
PRELED
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5.2.3 Fim de curso

5.2.3 Fimde curso

A funcao de limite de fim de curso for¢a a parada da maquina se a chave/sensor limite for ultrapassado.

Para aplicagdes com cargas rotativas como mesa alimentadora ou transportadores, a fungdo de fim de curso
ndo ¢ necessaria. Nesse caso, nao interligue nenhum sinal na entrada.

ATENCAO

Instalando IFim de curso

Para maquinas com movimentagdo linear, conecte o fim de curso positivo P-OT e o negativo N-OT conforme
indicado abaixo para evitar danos a maquina. Para previnir falhas causadas por mau contato ou desconexao acidental,
certifique-se de utilizar chaves/sensores NF (normalmente fechados).

= PO B0 Faaand BT T D o e

Eixos com forga externa aplicada ao acionar o fim de curso.

Eixos Verticais:

Na ocorréncia do acionamento da chave fim de curso pode ocorrer a queda da carga, pois o sinal do freio /BK estara
ligado(freio liberado). Ajuste o pardmetro (Pn001 = n.c00110) para que o motor mantenha-se energizado e parado
apo6s o acionamento do fim de curso, evitando a queda da carga.

Outros eixos com forga externa aplicada:

Na ocorréncia do acionamento da chave fim de curso, o servo assumira o estado de baseblock (saida desernegizada),
isto permitira que alguma forca externa movimente a carga. Para evitar esta situacgdo, ajuste o parametro (Pn001 =
n.0010) para que o motor mantenha-se energizado e parado ap6s o acionamento do fim de curso, evitando a mov-
imentagdo da carga.

Para maiores detalhes sobre como ajustar este parametro, consulte o capitulo (3) Métodos de parada do servomotor
quando o fim de curso ¢ utilizado

(1) Configuragao do sinal

) Conector . s
Tipo Nome NUmero Ajuste Descrigao
Movimento avante permitido.
ON ~
P-OT CN1-42 Status de operagdo normal.
Entrada OFF Movimento Avante proibido. Status P-OT.
: ON Movimento reverso permitido. Status de oper-
N-OT CN1-43 acgdo normal.
OFF Movimento reverso proibido. Status N-OT.

E possivel a rotagdo do servomotor no sentido oposto a chave fim de curso através de uma referéncia externa.

Quando o servomotor para devido ao fim de curso no controle de posigéo, o erro de
posicao € mantido. Utilize o sinal de entrada clear(CLR) para zerar o erro de posigao.

0 Para maiores detalhes sobre o sinal clear (CLR), consulte o capitulo 5.4.2 Ajustes do
Sinal Clear

MAPCRTANT




5.2 Ajuste das Fungbes Basicas

(2) Ajuste do limite Fim de curso

Os parametros Pn50A ¢ Pn50B sédo utilizados para habilitar/desabilitar a fung¢ao de limite fim de curso.

Se a fun¢do de limite de Fim de curso nao for utilizada, ndo ¢ necessario interliga-las ao ServoPack.

A . Ativada e o
Parametro Descrigao quando Classificagao
'[‘]I.’icll:rlellf)l Ee Aloca a fungdo de proibi¢do de rodar avante(P-OT) no
Fabrical pino CN1-42.
Pn50A — —
Desabilita a fungdo de proibicao de rodar avante (P-
n.8O0O0 OoT).
Permite a movimentagdo avante do motor. Apos .
Oooos reernegizacdo Ajuste
FI;a drio de Aloca a fungo de proibi¢ao de rodar reverso(N-OT)
Fabrica] no pino CN1-43.
Pn50B — —
Desabilita a fungdo de proibi¢ao de rodar reverso(N-
n.O00O08 o).
Permite a movimentagdo reverso do motor.

Um parametro pode ser utilizado para realocar a fungdo P-OT / N-OT em outra entrada. Consulte o capitulo
3.3.1 Atribuigdes dos Sinais de entrada para maiores detalhes.

(3) Métodos de parada do servomotor quando o fim de curso é utilizado

Estes sdo os trés métodos de parada do servomotor ao utilizar o fim de curso.

* Freio Dinamico
Através de um curto-circuito nos terminais, o servomotor fard uma parada rapida(verifique o ciclo da
maquina).

* Desacelera até a parar
Para usando um torque de emergéncia.

* Livre até parar
Para naturalmente, sem nenhum controle, usando o atrito do motor em funcionamento.

Depois que o servomotor estiver parado, estes sdo os dois modos.

* Modo Livre
Parado naturalmente, sem nenhum controle, usando o atrito do motor em funcionamento.

* Modo Zero clamp
Este modo gera uma malha de posi¢do com referéncia zero.

O servomotor ird parar através da funcao de fim de curso (P-OT /N-OT) e o método utilizado sera definido
através do parametro Pn001.

Parametro Método de Parada el clpse Ativo quando | Classificacao
Parada
n.d000
[Padrao de Fabrica] . .
Freio Dinamico(DB) )
n.0001 ke ApOs reernegi
Pn001 POSTOSCBT | Ajuste
n.00002 Livre zagao
n.O0O10 Zero clamp
Desacelera até parar
n.O0020 Livre

* O servomotor em controle de torque ndo pode desacelerar na parada. O servomotor ira parar usando o freio
dindmico(DB) ou no modo Livre de acordo com o ajuste feito no pardmetro Pn001.0. Apos a parada do ser-

vomotor, ele entrara no modo livre.

* Para maior detalhamento sobre o método de parada apds o sinal /S-ON (Servo ON) ser desligado (OFF) ou

ocorréncia de alarmes, consulte o capitulo 5.2.5 Parando o servomotor apos desligar a entrada /S-ON ou
em caso de Alarme.

n Operation
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5.2.3 Fim de curso

B Quando o Método de Parada do Servomotor é Definido para Desacelerar

O torque de parada de emergéncia pode ser ajustado via pardmetro Pn406.

Torque de parada de emergéncia

- - - - — - - Classificagao
Pn406 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Padrao de fabrica Ativo quando

0 to 800 1% 800 Imediatamente Ajuste

* A Unidade de Ajuste ¢ um percentual do torque nominal.

* O padrdo de fabrica ¢ 800%, este valor é suficientemente grande para operar o servomotor com 0 maximo
torque. O valor maximo de torque disponivel estara limitado as caracteristicas do servomotor.

(4) Funcao de aviso de fim de curso

Esta funcdo detecta a adverténcia (A.9A0) e ficara ativo enquanto a chave fim de curso estiver acionada ¢ a
alimentagdo de poténcia estiver energizado. Habilite esta fung@o para informar o controlador externo que o
SERVOPACK encontra-se com o limite de fim de curso ativo.

Para usar a fung¢do de aviso de fim de curso, configure o bit 4 do pardmetro Pn00D para 1 (notifica o limite de
fim de curso).

Note: A fungdo de aviso de fim de curso esta disponivel a partir do software versdao 001A ou superior. A versdo de soft-
ware pode ser verificada através da fungdo Fn012. Para mais detalhes, consulte o capitulo 7.14 Display da Versao do
Software (Fn012).

B Carta de Tempo da detecgao de fim de curso

e EEamEmassmmssErmmEsemsEssssmmsssEmssEtEEtEEsssssesssssEmsssEmstemsssssesssssmmsssns
s H

<Notes>
* O aviso do fim de curso ¢ detectada para a mesma direg@o da referéncia.
* A adverténcia ndo sera detectada no sentido inverso ao da referéncia.

Exemplo: O aviso ndo sera detectado para a referéncia avante enquanto o sinal N-OT estiver ligado (proibigao de
rodar reverso).

* O aviso podera ser detectado na dire¢do avante ou reversa quando nao houver referéncia de entrada.

* O aviso ndo sera detectado quando a poténcia estiver desligada, mesmo havendo a condigdo de fim de curso ati-
vada (P-OT ou N-OT).

* O aviso ndo sera detectado se a poténcia for ligada enquanto estiver ocorrendo uma condi¢éo de fim de curso.

* A saida de aviso sera mantida por um segundo apo6s a saida da condi¢do de fim de curso e entdo sera resetada
automaticamente.

Precaucgoes

» A funcgéo de aviso de fim de curso sé detecta aviso. Nao tem nenhum efeito sobre parada por fim de
curso ativo ou qualquer outra movimentagao do controlador externo. O préximo passo (proxima movimen-
tagdo ou proximo comando) pode ser executado mesmo com o aviso ativo. Entretanto, dependendo das
especificagcdes e da programacao do controlador externo, as operagdes podem ser afetadas ao ocorrer
um aviso de fim de curso (a movimentagao pode parar ou ndo). Verifique as especificagbes e a progra-
magao no controlador externo.

* Quando os limites de fim de curso sdo atingidos, 0 SERVOPACK ira parar. Portanto, quando ocorre um
aviso por fim de curso, o servomotor pode nao ter deslocado a distancia desejada pelo controlador
externo. Verifique o feedback de encoder de posigédo para se certificar que o eixo esta parado em uma
posicao segura.




5.2 Ajuste das Fungbes Basicas

B Parametros Relacionados

A - Quando e o
Parametro Descri¢ao Habilitado Classificagao
n.0O00O0O
[Padrdo de Nao detecta um aviso de fim de curso. ) )
Pn00D fabrica] Imediatamente Ajuste
n 1000 Detecta um aviso de fim de curso.

n Operation
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5 Operagao

5.2.4 Freio estacionario

5.2_4 Freio estacionario

O freio € utilizado para segurar a posicao da parte mével da maquina quando o SERVOPACK ¢ desligado de
modo que a gravidade ou qualquer outra forga externa ndo movimente a carga. O Freio estacionario € incorpo-
rado nos modelos correspondentes.

O Freio estacionario ¢ utilizado nos seguintes casos.

W e e Ll
b amCE & =halt valh Extarnd Foroa Appliad
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» O freio incorporado ao servomotor é utilizado apenas quando ele esta parado, de
forma a segurar a carga. Jamais utilize o freio dindmico com a carga em movimento.
« Desligue a energia do servomotor (S/ON) para atuar o freio dindmico.

MPORTAMT

Ha um atraso na operagdo do freio. Ajuste-o conforme carta de tempo a seguir.
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*1. O sinal de servo ON (/S-ON) e o sinal de freio (/BK) sdo ligados ao mesmo tempo.

*2. O tempo de atraso de operagdo do freio depende do modelo. Para mais detalhes, veja a seguir a tabela Tempo de
atraso do freio

*3.  Apods um periodo de 200 ms depois que o sinal do freio (/BK) ¢ atuado, ¢ aceito o valor da referéncia de velocidade

*4, O tempo de frenagem do servomotor ¢ representado por ty. Utilize a formula a seguir para calculo do ty.

1= I x Ny 27 (g

(Tp+Tp) 60
Jyy : Momento de inércia do rotor (kg'mz) Jr : Momento de inércia da carga (kg'mz)
N, : Velocidade nominal do motor (rpm) Tp : Torque de desaceleragdo do motor (N+m)

Ty : Torque da carga (N'm)
x5, Sempre certifique-se de parar o servomotor antes de desligar o sinal de freio (/BK) (freio aplicado). Normalmente, o
ajuste tyt+t; para 1 ou 2 segundos.

x6. Ultilize os parametros Pn506, Pn507 e Pn508 para ajustar o tempo em que o freio sera atuado e quando a poténcia do
servomotor (S/ON) sera desligada.



5.2 Ajuste das Fungbes Basicas

Tempo de atraso do freio

Modelo Tensao Tempof?:kI)i(bn?;a)géo do Tempo ;}?;?o?rzlgagéo do
SGMJV-A5 to 04 60 100
SGMJV-08 80 100
SGMAV-A5 to 04 60 100
SGMAV-06 to 10 Hvee 80 100
SGMPS-01, -08 20 100
SGMPS-02, -04, -15 40 100
SGMGV-03 to 20 100 80
SGMGV-30, -44 170 100 (24 VCC), 80 (90 VCC)
SGMGV-55, -75, -1A 24 VCC, 170 80
SGMGV-1E 90 vCC 250 80
SGMSV-10 to 25 170 80
SGMSV-30 to 50 100 80

Note: O tempo de atraso de operagdo acima ¢ um exemplo de quando a alimentagdo da fonte CC ¢ ligada e desligada.
Certifique-se de avaliar os tempos acima no equipamento atual antes de usa-los na aplicacdo.

SArOrhN
with holding
brada

D

(1) Exemplo de interligacao
Utilize o sinal de freio (/BK) e a fonte de alimentagdo do freio para ligar/desligar. O diagrama abaixo mostra
um exemplo de interligacdo.
O tempo pode ser facilmente configurado usando o sinal de freio (/BK).
SERNOPACK
Foser aupply u
W
®
CH2
+ 55
lExt] yE  EREY
—
LT
AL ik L sida
L 8 Evelia power 1
REE gy
WHE| AT OC|Back ]_'

Bi-RY Brake coniol reley

Eirabe powear supphy for 90 [nput voitage J0-Y medels: LFSE-2HD-E
Input waliege 1002 mcdals: LFDE-HMLE

A2 WO power supnly B nok included
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5 Operagao

5.2.4 Freio estacionario

» Configure o circuito do rele para atuar o freio na parada de emergencia.

0

MPCRTANT

» O sinal de freio (/BK) n&o pode ser utilizado com os ajustes de fabrica. A fungéo deve
ser alocada em um terminal de saida. Consulte o item (3)Alocagéo da saida de freio
(/BK), que detalha o ajuste do parametro Pn50F

(2) Ajuste do sinal de freio (/BK)

O sinal de saida (/BK) ¢ utilizado somente em motores com freio. O sinal de saida do freio deve ser alocado
através do parametro Pn50F. O item (3) Alocagdo da saida de freio (/BK) detalha este recurso.

A saida /BK ¢ desligada (o freio ¢é aplicado) quando ¢ detectado um alarme ou quando o sinal /S-ON ¢ desli-
gado. O tempo para desligar o freio pode ser ajustado através do pardmetro Pn506.

. Conector . .~
Tipo Nome Pinagem Ajuste Descrigéo
ON (fechado) Libera o freio.
Saida /BK Deve ser alocado . -
OFF (aberto) Aplica o freio.

O sinal do freio permanece em ON durante o fim de curso. O freio é liberado.

0

APLRTANT

(3) Alocagéo da saida de freio (/BK)

O sinal de freio (/BK) nao ¢ alocado no padrao de fabrica. Utilize o parametro Pn50F para alocar o sinal /BK .

Conector
Pinagem o i
A - Habilitado | Classifica-
Parametro - 0 Descrigao B ca0
minal minal
n.J00001
[Padrao de - - O sinal /BK néo ¢ utilizado.
fabrica)]
O sinal /BK ¢ alocado no terminal de
n.O0100 CN1-25 |CN1-26 , 5 _
Pn50F safda CN1-25, 26. Apgisz reaa | nstalagao
O sinal /BK ¢ alocado no terminal de
n.002000 CNI1-27 |CN1-28 saida CN1-27, 28.
O sinal /BK ¢ alocado no terminal de
n.003000 CN1-29 |CN1-30 saida CN1-29, 30.

Quando multiplos sinais s&o alocados em um mesmo terminal, a saida se comportara
como légica OU (acumulara quantas fungdes forem programadas). Para o sinal /BK, ndo
utilize o mesmo terminal de saida para outra fungéo.

RAPORTAMT




5.2 Ajuste das Fungbes Basicas

(4) Tempo de atraso para Aplicar o freio apds o Servomotor parar

Quando o servomotor para, o sinal /BK ¢ desligado ao mesmo tempo que o sinal /S-ON. O tempo para desligar
a poténcia do servomotor apos a queda do sinal /S-ON pode ser alterado através do parametro Pn506.

Tempo de atraso do freio para servo OFF
5 Classificagao
Pn506 Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste | Padrdo de Fabrica Quando é ¢
Habilitado
0to 50 10 ms 0 Imediatamente Ajuste

* Quando o servomotor ¢ utilizado para controlar uma carga vertical, a carga podera deslocar dependendo do
tempo de atuacdo do freio devido a gravidade ou a uma forga externa. Para eliminar este deslocamento,
ajuste o tempo de atraso para desligar a poténcia e aplicar o freio.

* Este pardmetro muda o tempo de atuagdo do freio quando o motor estd parado.

e —

Serva M | Sepvo OFF

A poténcia do servomotor ira desligar (/S-ON em OFF) imediatamente na ocorréncia de

algum alarme, independentemente do valor ajustado neste pardmetro. A maquina ira se
deslocar devido a gravidade ou uma forga externa durante um tempo até a atuagéo do

freio

BAPORTANT

(5) Atuacao da saida de freio (/BK) enquanto o servomotor estiver girando

Se ocorrer um alarme enquanto o servomotor estiver girando, o servo ira parar e a saida de freio (/BK) sera
desligada (freio atuando). O momento em que a saida de freio (/BK) é desligada pode ser ajustado através do
nivel de velocidade de saida (Pn507) e o tempo para atuagé@o do freio no parametro Pn508.

Note: Se o servomotor parar com velocidade zero em caso de alarme, siga as informagdes do item (4) Tempo de atraso
para Aplicar o freio apds o Servomotor parar, depois que o servo estiver parado e a referéncia de posigao for zero.

Nivel da velocidade de saida para o freio
i i ; : = s Quando é Classificagédo
Pn507 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Padréo de fabrica Habilitado
0a 10000 1 min’! 100 Imediatamente Ajuste
Tempo de atraso do freio quando o motor estiver
girando Classificagédo
LD Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Padréo de fabrica | Habilitado Quando
10a 100 10 ms 50 Imediatamente Ajuste

Condigdes do sinal de saida /BK quando o servomotor estiver girando
O sinal /BK vai para nivel alto (freio ativo) quando qualquer uma das condi¢des a seguir forem satisfeitas.

* Quando a velocidade do motor cair abaixo do ajustado no parametro Pn507, depois que a poténcia no motor

¢ desligada
* Quando o tempo ajustado no pardmetro Pn508 ¢ excedido depois que a poténcia do servomotor ¢ desligada

n Operation
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5.2.5 Parando o servomotor apos desligar a entrada /S-ON ou em caso de Alarme

5-14
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» O servomotor estara limitado a velocidade maxima, mesmo que o valor ajustado no

parametro Pn507 seja maior que 0 maximo.
0 * N&o aloque o sinal de detecgéo de rotagao (/TGON) e o sinal de freio (/BK) no
mesmo terminal de saida. Caso contrario, o sinal /TGON podera ligar quando a
IMPLRTANT velocidade do servomotor cair € o freio ndo funcionara.

Para o sinal de freio /BK, ndo programe esta saida para outra fungo.

5.2.5 Parando o servomotor apods desligar a entrada /S-ON ou em caso de Alarme

O método de parada do servomotor pode ser configurado ao desligar /S-ON ou em caso de alarmes.




5.2 Ajuste das Fungbes Basicas

* O freio dindmico (DB) é usado em parada de emergéncia. O circuito DB ira atuar com
frequentimente caso a alimentagéo da poténcia ou o sinal /S-ON sejam desligados
com o servomotor partindo ou parando, o que pode resultar na deterioragdo dos com-
ponentes internos do SERVOPACK.

MPEHTAHT Utilize a referéncia de velocidade ou de posigao para movimentar e parar o servomo-
tor.

» Se a alimentagdo do circuito de controle ou de poténcia for desligada, mas o sinal /

S_ON estiver ligado, o método de parada néo podera ser configurado através de
parametros. A seguir estdo descritos os métodos para parar o servomotor.

Se a alimentag&o do circuito de poténcia for desligada, mas o sinal /S-ON estiver
ligado, o servomotor ira parar através do freio dindmico(/DB).

Se a alimentagao do circuito de controle for desligada, mas o sinal /S-ON estiver
ligado, o método de parada ira variar de acordo com o modelo do SERVOPACK.
Dois médotos estéo disponiveis.

* Modelos de SERVOPACK com parada por inércia:

SGDV-330A, -470A, -550A, -590A, -780A, -280D, -370D
* Modelos de SERVOPACK com parada através do freio dindmico(/DB):
Todos os modelos ndo citados acima.

Se houver a necessidade de parada por inércia ao invés do freio dindmico ao desligar
a poténcia/controle e /S-ON ligado, faga um sequenciamento externo para cortar a
saidaU,VeW.

Para minimizar o deslocamento durante a parada por inércia na ocorréncia de
alarmes, o padréo de fabrica é a parada com velocidade-zero, que forga uma referén-
cia zero na parada do servomotor. O método de parada por freio dindmico(/DB) pode
ser mais adequado que o por velocidade-zero, entretanto,depende da aplicagdo. Por
exemplo, para operagdes com multiplos eixos acoplados (uma operagédo com duplo-
drive), pode ocorrer danos a maquina se ocorrer alarme e a parada em um dos eixos
for por velocidade zero e no outro for por freio dindmico. Neste caso, alterar o médot-
odo de parada para DB.

(1) Modo de parada do servomotor apos desligar o sinal /S-ON

Utilize o parametro Pn001.0 para escolher o método de parada do servomotor apds desligar o sinal /S-ON.

Parametro Modo de Parada | Modo apds a parada S;girlli?a%g Clasificagao
n.0O00O0O0
[Padrdo de DB DB
PNn001 fabrica) AposZ ;egnergl- Ajuste
n.O0O0O1 Inércia(livre) §a0
n.0O00O0O2 Inércia(livre) Inércia(livre)

Note: De forma similar ao modo de parada por inércia, o ajuste n.0C0CJ0 (com parada por freio dindmico e apos parado
manter o freio dindmico) ndo gera qualquer forga de frenagem quando o servomotor para ou quando a velocidade ¢
extremamente baixa.

n Operation
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5.2.5 Parando o servomotor apos desligar a entrada /S-ON ou em caso de Alarme

(2) Modo de parada do servomotor em caso de alarme

Existem dois tipos de alarmes (do Gr.1 e Gr.2) que dependem do modo de parada em caso de alarmes. Sele-
cione o modo de parada do servomotor em caso de alarme através dos parametros Pn001.0 e PnO0B.1.

O modo de parada do servomotor para os alarmes Gr.1 sdo ajustados através do pardmetro Pn001.0.

O modo de parada do servomotor para os alarmes Gr.2 sdo ajustados através do parametro Pn00B.1.

Consulte mais informagdes sobre os modos de parada em caso de alarmes em [0./.1Lista de Alarmes

B Modo de parada do servomotor para alarmes Gr.1

O método de parada do servomotor na ocorréncia de alarmes do Gr.1 é semelhante aos do (1)Modo de parada
do servomotor apos desligar o sinal /S-ON

Modo apés a Quando é e
Parametro Modo de Parada parada Habilitado Classificagao
noooo - DB
[Padrao de fabrica] DB Apbs reenergiza- A
L n.O00O01 Inércia(livre) cdo Aluste
n.0O0002 Inércia(livre) Inércia(livre)
B Modo de parada do servomotor para alarmes Gr.2
Parametro . . Classifica
Modo de Parada Modo apos a ok Gao-
Pn0OOB Pn001 parada Habilitado
n.00000
[Padréo de DB
n.O0000 fabrica] Parada por
[Padrao de fabrica] n o001 velocidade-zero*
Inércia(livre)
n.0002 Apbs reener- .
A Ajuste
n.0000 gizagao
[Padréo de DB DB
n0010 fabrica)
n.0O00O01
Inércia(livre)
n.O00O02 Inércia

*  Parada por velocidade-zero: A referéncia de velocidade ¢ for¢ada a 0 para o servomotor parar rapidamente.
Note: O ajuste do parametro Pn00B.1 ¢ valido para o controle de posi¢do e de velocidade. O parametro Pn00B.1 se o ser-
vomotor estiver trabalhando em controle de torque.



5.2 Ajuste das Fungbes Basicas

5.2.6 Ajuste de interrupcao de energia instantanea

Quando a tensdo de alimentagdo do circuito principal do SERVOPACK ¢ interrompida, determina se a oper-
agdo continua ou desliga o servomotor

Pn509

Tempo para corte de energia instantanea

[ Speed |

[ Position | [Torque |

Classificagao

. . . . Configuragéo de Quando é
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Fabrica Habilitado
20 a 1000 1 ms 20 Imediatamente Ajuste

Se o tempo de interrupg¢do de energia ¢ menor do que o valor definido em Pn509, o servomotor ird continuar a
operagdo. Se for maior do que o valor definido, a alimentacdo do servomotor sera desligada durante a inter-
rupcao de energia. O servomotor ligard quando a fonte de alimentacao for recuperada.

Set value for Pn509 > OFF time (t)

Instantaneous power interruption

Set value for Pn509 < OFF time (t)

Instantaneous power interruption

Main circuit [

Main circuit
power supply

Set value for
Pn509

Servomotor

power supply >

OFF time (t)

»
»

OFF time (t)

Power ON

T |
Set value for | i |

status

1
——> Set value for Pn509 iq-»i Set value for _
! ! Pn509 2 OFF time (1) i1 i Pn509 < OFF time (t)
| 1 i1+ Power OFF
i ; Operation .
! ! ; Servomotor !
l/contmues. Power ON |
4'\ L status L

Instantaneous power interruption

4\ Forced OFF

Instantaneous power interruption

Note: Se a interrupgdo de energia instantanea ¢ maior do que o valor definido no pardmetro Pn509, o sinal / S-RDY sera

desligado.

&

IMPORTANT

» O tempo de retencéo da fonte de energia de controle para o SERVOPACK de 200 V
€ aproximadamente 100ms. O tempo de retencgdo para a fonte de alimentagéo de
controle para o SERVOPACK de 100 V é de aproximadamente 65ms. Se for impos-
sivel o controle durante uma interrupgéo instanténea de energia, a mesma operacao
sera realizada como se fosse normalmente desligada, e o valor do Pn509 sera igno-
rado.

» O tempo de retengéo da fonte de alimentagao do circuito de poténcia varia de acordo
com a saida do SERVOPACK. Se a carga sobre o servomotor é grande e um alarme
de subtenséo (A.410) ocorrer, a configuracdo de Pn509 serd ignorada.

» O tempo retengéo da fonte de alimentagéo do controle (24 VCC) para o SERVO-
PACK de 400-V depende da capacidade da fonte de alimentagéo (n&o incluso). Veri-
fique a fonte de alimentagao antes de usar na aplicacéo.

Caso seja necessario que 0 SERVOPACK exceda o periodo de interrupgo de energia instantanea em 1000ms,

utilize uma fonte de alimentagdo ininterrupta para o circutio de controle e poténcia.

n Operation
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5.2.7 Fungao SEMI F47 ( Funcéo de Limite de Torque para Alimentagdo com Baixa Tensdo CC no Circuito de Poténcia)

5.2_7 Funcao SEMI F47 ( Funcgao de Limite de Torque para Alimentagdao com
Baixa Tensédo CC no Circuito de Poténcia)
A fung@o de limite de torque detecta um aviso de subtensao e limita a corrente de saida se a tensdo da fonte de
alimentag¢do CC do circuito de poténcia do SERVOPACK cair para um valor especifico devido a interrupcao

momentanea de energia ou se a tensdo da fonte de alimentagao do circuito de poténcia for temporariamente
reduzida.

Essa fungdo estd em conformidade com a norma SEMI F47 para produgdo de equipamentos semicondutores.

Combinando essa fungdo com o parametro de tempo de retencdo no corte instantdneo de energia, permite que
0 servomotor continue a operaracao sem interrupgao por causa de um alarme ou até mesmo se a tensao for

reduzida.
» Esta fungéo é capaz de lidar com interrup¢des instantaneas de energia nas faixas de
o tensdo e tempo estipulados na norma SEMI F47. Uma fonte de alimentag&o ininter-
rupta, (Por exemplo: um No-Break), é necessaria para interrupgdes de energia

IMPORTANT instantaneas que n&o atendam essas tensdes e intervalos de tempo.
» Esta funcao destina-se a quedas no fornecimento de tensao do circuito de poténcia.
As restrigdes a seguir se aplicam quando a fungao € utilizada para alimentagéo do
controle. (Nao ha restrigdes para os SERVOPACKSs de 200 VCA)

SERVOPACK de 400-VCA : Utilize na alimentag&o do controle fonte de 24VCC
compativel com a norma SEMI F47.

SERVOPACK 100-VCA : Utilize na alimentagdo do controle uma fonte ininterrupta.

Defina um limite de torque para o controlador e SERVOPACK de modo que, a refer-
éncia de torque que excede a aceleragéo especificada, ndo seja enviada a saida
quando a alimentagao do circuito de poténcia for restaurada.

* Nao limite o torque para valores menores que o torque de retengdo em eixos verti-
cias.

» Esta funcao limita torque dentro da faixa de capacidade do SERVOPACK quando a
energia é interrompida. Nao é destinado para utilizacdo em todas as condi¢des de
carga e operagoes. Verifique a operacéo correta da maquina antes de definir os
parametros.

» Ajustando o tempo de espera do corte instantédneo de energia, haverd um aumento

no tempo entre o desligamento da fonte e o desligamento efetivo do motor. Ligue o

sinal Servo ON e deseligue para cortar instanténeamente a corrente do motor.




5.2 Ajuste das Fungbes Basicas

(1) Método de Execucéao

Essa fungdo pode ser executada pelo controlador juntamente com o SERVOPACK ou simplesmente pelo

SERVOPACK.
Pn008.1 ¢ usado para especificar se a fungdo ¢ executada com o controlador ou de forma independente, com o
SERVOPACK.

B Com o Controlador e SERVOPACK

O controlador limita o torque em reposta a um aviso de subtensao.
O controlador remove o limite de torque depois que um aviso de subtensio ¢ resetado.

Main circuit power interruption time

Main circuit
input power supply

*1
Main circuit 280V
bus voltage

Main circuit bus voltage drops slowly
because output torque is limited. /
y S
A Main circuit bus voltage

increases by recovery
of the main circuit power.

SERVOPACK

Undervoltage
warning detected

L Torque limit

0% ----mmmmmm e\ mmm oo
s Undervoltage The torque is limited in
f _— response to an under-
warning voltage warning.
Host h /
controller 'rlgczquéitlzlglt | Torque limit ends.
-
[ e e

*1 560 V for 400-V power supply.
*2 400 V for 400-V power supply.
B Apenas com o0 SERVOPACK

O SERVOPACK limita o torque em resposta a um aviso de subtensao. O SERVOPACK controla o valor do
limite de torque no tempo definido, depois que o aviso de subtensdo ¢ resetado.

Main circuit power interruption time

rMain circuit
input power supply

Main circuit bus voltage drops slowly because
output torque is limited.

Main circuit
SERVOPACK < bus voltage -l Main circuit bus voltage

increases by recovery
of the main circuit power.

Undervoltage \ y

warning detected Sot 0o for P25

Torque imi starts. \ig_f#‘
Torque limit - !
L [ Setting value for Pn424 —
OOA) _______________________________________________________________________________

*1 560 V for 400-V power supply.
*2 400 V for 400-V power supply.

n Operation
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5.2.7 Fungao SEMI F47 ( Funcéo de Limite de Torque para Alimentagdo com Baixa Tensdo CC no Circuito de Poténcia)

(2) Parametros Relacionados

A o Quando é o
Parametros Significado Habilitado Classificagao
n.O00O00O
[Configuragdo | Nao detecta subtensdo
de Fabrica] Apés reinicial
Pn008 - — pds reinicial- Ajuste
n.O0O10 Detecta avisos e limite de torque pelo controlador izagdo
Detecta avisos de limite de torque pelos pardmetros
n.0020 Pnd24 e Pnd25

Pn424

Limite de Torque na Queda de Tensé&o do Circuito

de Poténcia [Speed | [Position | [Torque | o
Sort o d Qando & Classificagdo
. . . . onfiguragdo de uando é
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Fabrica Habilitado
0a100 1%* 50 Imediatamente Ajuste

Pn425

Tempo de liberag@o para limite de torque na queda de

tensao do circuito de poténcia.

[ Speed ]

[ Position | [Torque |

Classificagao

. . . . Configuragao de Quando é
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Fabrica Habilitado
0a 1000 1 ms 100 Imediatamente Ajuste

* A Unidade de Ajuste ¢ um percentual do torque nominal.

Pn509

Tempo de espera no corte instantaneao de energia

[ Speed |

[ Position | [Torque ]

Classificagcao

. . . . Configuragdo de Quando é
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Fabrica Habilitado
20 ta 1000 1 ms 20 Imediatamente Ajuste

Note: Quando utilizar a fungdo SEMI F47, defina em 1000 ms.



5.2 Ajuste das Fungbes Basicas

5.2_8 Ajustando o nivel de detecgao de sobrecarga do motor

(1)

Nesse SERVOPACK, o tempo de deteccdo de avisos e alarmes podem ser alterados modificando o modo de
como sera detectado um aviso de sobrecarga (A.910) e alarme sobrecarga (baixa sobrecarga) (A.720). As car-
acteristicas de detec¢do do nivel sobrecarga e alarme de sobrecarga(A.710) (alta sobrecarga) nao podem ser
modificados.

Mudando o tempo de detec¢do do aviso de sobrecarga (A.910)

O nivel de aviso de sobrecarga padrdo ¢ de 20%, logo o aviso de sobrecarga ¢ detectado em 20% do tempo
necessario para detectar um alarme. O tempo necessario para detectar um aviso de sobrecarga pode ser
alterado ajustando o nivel de aviso de sobrecarga (Pn52B). Essa func¢do de protegdo ativa o sinal de saida (/
WARN), para proteger o sistema ele € ativado no melhor momento. O seguinte grafico mostra um exemplo de
detecgdo de um aviso de sobrecarga (Pn52B) quando ¢ alterado de 20% para 50%. Um aviso de sobrecarga é
detectado na metade do tempo normalmente necessario.

Overload detection time
A

Detection curve of

Detection curve of overload alarm

overload warning when
Pn52B=50%

~<
~~—n

Detection curve of overload warning
when Pn52B=20% (factory setting)

v

100% 200% Torque reference [%]

Note: Para detalhes, consulte Overload Characteristics Listado na segio para servomotores no catalogo do 2-V Series
Product Catalog (KAEP S800000 42).

Nivel de aviso de sobrecarga [Speed] [Position]| [Torque |
- — - Classificagao
Pn52B Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Conflg’ura}gzao de Qua.n.do e
Fabrica Habilitado
1a100 1% 20 Imediatamente Ajuste

n Operation
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5.2.8 Ajustando o nivel de detecgéo de sobrecarga do motor

(2) Mudando o Tempo de Detecgao de sobrecarga (baixa sobrecarga) Alarme (A.720)

Uma sobrecarga (baixa sobrecarga) alarme (A.720) pode ser detectado antecipadamente para proteger o servo-
motor de uma sobrecarga. O tempo necessario para detectar um alarme de sobrecarga pode ser encurtado utili-
zando a corrente de base e a capacidade do motor na seguinte equagio.

Note: O nivel de detecg@o de sobrecarga (sobrecarga alta) alarme (A.710) ndo pode ser mudado.

Corrente base do motor X Redugdo de capacidade da corrente base na detecgdo de sobrecarga(Pn52C) =
Redugdo da capacidade da corrente base do motor

Corrente base do motor: Valor limite da corrente do motor para iniciar o calculo para alarme de sobrecarga
Redugédo de capacidade da corrente base detectado na sobrecarga do motor (Pn52C): Redugédo da capacidade
da corrente base do motor

O grafico a seguir mostra um exemplo de deteccio de alarme de sobrecarga quando o Pn52C ¢ definido em
50%. O calculo para sobrecarga do motror comeg¢a em 50% da corrente base do motor e entdo um alarme de
sobrecarga sera detectado mais cedo. O ajuste do Pn52C mudara o tempo de deteccdo do alarme de sobre-
carga, entdo o tempo necessario para detectar o aviso de sobrecarga também sera alterado.

Overload detection time
/

Detection curve of
overload alarm when
Pn52C=100% (factory setting)

Detection curve of
overload alarm
when Pn52C=50%

| »
o

50% 100% 200% Torque reference [%]

Orientacdes para as condigdes de aquecimento, a relagdo entre os tamanhos dos dissipadores de calor e redu-
acdo da capacidade de corrente serdo mostradas em um grafico no:

Servomotor Heating Conditions in Rotary Servomotors General Instruction in 2-V Series Product Catalog
(KAEP S800000 42).

Defina um valor para o Pn52C de acordo com o dissipador de calor e redugo da capacidade mostradas no gra-
fico, desta maneira pode ser detectado um alarme de sobrecarga no melhor tempo para proteger o servomotor.

Note: Para detalhes, consulte Overload Characteristics listado na segdo para servomotores no 2-V Series Product Catalog
(KAEP S800000 42).

Redugao de capacidade da corrente base na

detecgao de sobrecarga do motor [Speed] [Position| [Torque |

Classificagao

Pn52C . . . . Configuragao de Quando é
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Fabrica Habilitado
10a 100 1% 100 Apos reinicializagdo Ajuste
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5.3 Controle de Velocidade

5.3 Controle de Velocidade

Esta se¢@o descreve operacdes com controle de velocidade.

Selecione o método de controle de velocidade no parametro Pn000.1.

Parametro Descricao ﬁ:;ﬂg%g Classificacao
n.000o0O e
Pn000 [Ajuste de Controle de Velocidade Apoiszgelgémal- Ajuste
Fabrica] ¢

5.3_1 Configuragao Basica para o Controle de Velocidade

Esta secdo descreve as configuragdes basicas necessarias para realizar o controle de velocidade.

(1) Configuragao dos Sinais

Entre com a referéncia de velocidade no SERVOPACK utilizando a referéncia de tensdo analdgica para con-
trolar a velocidade do servomotor de maneira proporcional a tensdo de entrada.

) Nome do Conector
1o Sinal Numero do Pino e
V-REF CNI1-5 Entrada da Referéncia de Velocidade
Entrada . - -
SG CN1-6 Aterramento do sinal para a entrada de referéncia de velocidade.

Tensao de Entrada Maxima: £12 VCC

B Exemplo de Circuito de Entrada

Exemplo:
Velocidade nominal do motor com Pn300 = 006.00: 6.00 V [Ajuste de Féabrica]

Note: O valor ajustado ¢ de 600, mas o operador exibira este valor como 006.00.

Entrada da
Referéncia de Direcéo de Rotagéo Velocidade do Motor Servomotor SGMJV
Velocidade
+6V Avante Velocidade Nominal 3000 min-!
-3V Reverso 1/2 Velocidade Nominal ~1500 min!
+1V Avante 1/6 Velocidade Nominal 500 min~!

Caso esteja utilizando um controlador, como por exemplo um controlador programavel para o controle de
posi¢do, conecte os pinos dos sinais V-REF e SG em seus terminais de saida da referéncia de velocidade do

n Operation

controlador.
Host SERVOPACK
controller CNA1

V-REF| 5
D/A A

/SG [6 Approx.
<~ £4 kQ
oV

Note: Sempre utilize cabo de par trangado para reduzir ruidos.
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5.3.2 Ajuste do Offset de Referéncia

(2) Configuragao de Parametros

Utilizando o Pn300, configure o nivel da tensdo analdgica para a referéncia de velocidade (V-REF) necessaria
para operar o servomotor em velocidade nominal.

Ganho de Entrada da Referéncia de Velocidade [Speed | [Position | [Torque |
Quando & Classificagao
Pn300 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica h:;ﬂta%:
150 a 3000 0.01V 600 (velocidade nom- Imediatamente Ajuste

inal a 6.00 V)

Motor speed (min-1)
Factory setting  Maximum input voltage (+12 V)

Rated speed [$-= 777

Minimum input voltage (-12 V)

-3,O T T T sz  — Speed reference voltage (V)
i 4
o ¢ #--—~e1 | setting range (1.50 to 30.00 V)
Inputrange (Oto+12V)

5.3_2 Ajuste do Offset de Referéncia

Em controle de velocidade, o servomotor pode girar em velocidades muito baixas com uma tensdo de referén-
cia de 0 V. Isto ocorre devido a tensdo de referéncia de alguns milivolts internamente ao SERVOPACK. O
ajuste do deslocamento da tensdo de referéncia interna ¢ chamada de "offset".

Se o servomotor girar em uma velocidade muito baixa, o offset precisa ser eliminado utilizando a fungdo de
ajuste do offset.

Utilize o ajuste automatico ou ajuste manual. O ajuste automatico ¢ realizado através do pardmetro de ajuste
automatico do offset de referéncia (Fn009). O ajuste manual utiliza o parametro de ajuste manual do offset de

referéncia (Fn00A).
Motor Motor /7
speed speed e
/
.. ’ The offset is adjusted
/| | Offset R in the SERVOPACK.
7
Speed 7 Speed Offset Adjustment Range:
reference , reference| +15000 (Speed reference: +879 mV)
voltage Offset L/ voltage
adjustment
Offset Setting Unit: 8
(Speed reference: 0.47 mV)




5.3 Controle de Velocidade

(1) Ajuste Automatico do Offset de Referéncia (Fn009)

O ajuste automatico da referéncia mede a quantidade de offset e ajusta a tensdo de referéncia automatica-

mente.

Apds completar o ajuste automatico, a quantidade de deslocamento medida é armazenada no SERVOPACK.

Ajuste o offset automatico da referéncia utilizando o painel de operag@o seguindo os passos descritos a seguir.

&

IMPORTANT

O offset automéatico da referéncia deve ser ajustado apenas enquanto o sinal de habili-
tacdo do servo (/S-ON) estiver desligado.

Passos

Display apoés a
operagao

Botoes

Operagéao

Desligue o sinal de habilitagdo do servo (/S-ON), e entre
com a tensdo de referéncia de 0-V a partir do controlador
ou circuito externo.

SERVOPACK  Servomotor

0-V speed

Host reference |
controller »

Servo OFF

N—%~

Slow rotation
(Servo ON)

N
[

I

Pressione o botdo MODE/SET para selecionar o modo de
funcdes auxiliares.

Pressione o botdo UP ou DOWN até selecionar a fungdo
Fn009.

1

—_—

Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um

segundo. O aviso "rEF 0" ¢ exibido no display.

Note: Se o aviso "no_oP" piscar por aproximadamente um
segundo, o ajuste de proibigdo de escrita foi config-
urado pelo Fn010. Altere a configuragdo no Fn010
para habilitar a escrita.(Consulte se¢do 7.12.)

1

—_—

]

—¢
MODE/SET

Pressione o botdo MODE/SET.
Depois que o aviso "donE" piscar por aproximadamente
um segundo, o aviso "rEF_o" sera exibido novamente.

"1

]

1
]

5"

DTA/

Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
segundo. "Fn009" é exibido novamente.

Note: O ajuste automatico do offset da referéncia (Fn009) ndo pode ser utilizado quando uma malha de posi¢ao ¢ formada

com um controlador externo. Utilize o ajuste manual do offset da referéncia descrito em (2) Ajuste Manual do Offset

da Referéncia (Fn004).

n Operation
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5.3.2 Ajuste do Offset de Referéncia

(2) Ajuste Manual do Offset da Referéncia (FnO0A)

Este método ajusta o offset entrando diretamente com a quantidade de deslocamento da tensdo interna.

Utilize o ajuste manual do offset de referéncia (Fn00A) nos seguintes casos:

* Para ajustar o erro de posi¢do em zero quando uma malha de posi¢ao é formada por um controlador externo
e o servomotor esta parado pelo servolock.

* Para ajustar algum valor de offset deliberadamente.
* Para verificar a quantidade de offset ajustado pelo modo de ajuste automatico do offset da referéncia.

Ajuste o offset manual da referéncia utilizando o painel de operagao seguindo os passos descritos a seguir.

Display apos a

Etapas operacao Botbes Operagao
1 — ' Iwlls Pressione o botdo MODE/SET para selecionar o modo de
= 0—Q fun¢Ges auxiliares.
b MODE/SET
2 — 'mIwil) Pressione o botdo UP ou DOWN até selecionar a fungdo
[ ) [ l:ﬁ’ FnOOA.
Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
segundo. O display sera exibido como a esquerda.
3 - in ] Note: Se o aviso "no_oP" piscar por aproximadamente um
I ] [ [ 00 segundo, o ajuste de proibigdo de escrita foi config-
- g DATA/4 urado pelo Fn010. Altere a configuracio no Fn010
para habilitar a escrita. (Consulte 7.12.)
— —T— N Ligue o sinal de habilitagdo do servo (/S-ON) a partir de um
4 e equipamento externo. O display sera exibido como a
1 ¢ Ji 0 J esquerda.
5 f 'mlimlimimlin] ] 8 Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
g ©—Q |segundo. O valor atual de offset sera exibido.
—_ DATA/4
f el o ) Pressione o botdo UP ou DOWN até o motor parar de rodar
6 o= corppletgmente. O valor exibido ¢ a quantidade de offset
Examplo) apos o ajuste manual.
— —T— w Pressione o botdo MODE/SET. Apés o aviso "donE" piscar
7 i por aproximadamente um segundo, o display sera exibido
L] ] (g [ J | e como a esquerda.
8 f — ' lmll; Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
I~ ,:f G—¢Q |segundo. "FnOOA" serd exibido novamente.
\ DATA/4




5.3 Controle de Velocidade

5.3.3 Soft Start (Partida Suave)

O soft start ¢ uma funcdo que converte a referéncia de entrada de velocidade em degraus de aceleragdes e acel-
eragdes constantes. Os tempos de aceleracdo e deseceleragdo podem ser ajustados.

Speed reference | |

Rotation speed / \

Utilize esta funcdo para um controle de velocidade suave (incluindo sele¢@o de velocidades ajustadas interna-
mente).

Note: Ajuste os pardmetros Pn305 e Pn306 em "0" (ajuste de fabrica) para um controle de velocidade normal.

Tempo de Aceleragdo em Soft Start
Quando & Classificagao
Pn305 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica uando €
habilitado
0 a 10000 1 ms 0 Imediatamente Ajuste
Tempo de Desaceleragdo em Soft Start
i Quando & Classificagao
n . . . . . . .
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica habilitado
0 a 10000 1 ms 0 Imediatamente Ajuste

Pn305: E o intervalo de tempo entre o momento da partida do servomotor até o momento em que o servomotor

atinge sua maxima velocidade.
Pn306: E o intervalo de tempo entre 0 momento em que o servomotor esta operando a maxima velocidade até
0 momento em que 0 servomotor para.

Os tempos reais de aceleragdo/desaceleragdo podem ser calculados com as seguintes equagoes:

Target speed

e Actual accel time = ——— x Soft start time (accel time Pn305)
Max. speed
. Target speed . .
e Actual decel time = ——— x Soft start time (decel time Pn306)
Max. speed
Max. speed

Target speed

Actual Actual

accel time decel time

A — e |
Pn305 Pn306

5.3_4 Filtro da Referéncia de Velocidade

Esta funcdo suaviza a referéncia de velocidade aplicando um filtro de atraso de primeira ordem a entrada da
referéncia de velocidade analdgica (V-REF).

Note: O usuario geralmente néo precisa alterar a configuragdo, porém um valor de ajuste muito alto pode deixar a resposta
muito lenta.

n Operation
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5.3.4 Filtro da Referéncia de Velocidade

Verifique as caracteristicas de resposta quando estiver ajustando este pardmetro.

Pn307

Constante de Tempo do Filtro da Referéncia de

Velocidade. [Speed] [Position] [Torque |
Quando & Classificagdo
. . . . . . uando é
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica habilitado
0a 65535 0.01 ms 40 Imediatamente Ajuste




5.3 Controle de Velocidade

5.3.5 Funcéao Zero Clamp

(1)

A fungdo zero clamp trava o servomotor quando a tensdo de entrada da referéncia de velocidade (V-REF) cai
abaixo da velocidade ajustada no nivel de zero clamp (Pn501), enquanto o sinal de zero clamp (/P-CON ou /
ZCLAMP) estiver habilitado. O SERVOPACK forma uma malha de posi¢do internamente, ignorando a refer-

éncia de velocidade.

A fungdo zero clamp ¢ utilizada em sistemas cujo controlador externo ndo forma uma malha de posicao para a

entrada da referéncia de velocidade.

O servomotor fica fixo dentro de um pulso da posi¢ao quando a fungdo de zero clamp ¢ ativada, e ainda retor-

nard para a posi¢do de zero clamp mesmo que uma forga externa cause a rotagdo do motor.

Stops precisely!

Host controller  Speed reference
_V-REF__
Zero clamp
/P-CON
R
(/ZCLAMP)
Set value for zero |— —
clamp level (Pn501) !
|
|
|
|
|
/P-CON (/ZCLAMP) !
input signal |
Zero clamp '
function ON OFF ON OFF

Ajuste o ganho da malha de posi¢do (Pn102) se o servomotor oscilar no estado de zero clamp. Se a func¢do de

chaveamento de ganho for utilizada, ajustar o segundo ganho da malha de posigdo (Pn106) também ¢
necessario. Para detalhes, consulte 6.8.1 Comutando Ajustes de Ganho.

Ajuste de Fabrica da Alocagao dos Sinais de Entrada (Pn50A.0 = 0)

Quando o parametro Pn000.1 esta ajustado em A, o método de controle se torna "controle de velocidade <=>

controle de velocidade com fungdo zero clamp" e o sinal /P-CON ¢ utilizado como sinal de zero clamp.

Tipo

Conector
Nuamero do Pino

Configur
acao

Descricao

Entrada |/P-CON

CN1-41
[Ajuste de Fabrica]

A fungdo zero clamp sera habilitada se a tensdo de entrada

ON da referéncia de velocidade (V-REF) cair abaixo da
velocidade ajustada no nivel do zero clamp (Pn501).
OFF Desabilita a fungdo zero clamp.

Parametro

Método de Controle

Quando é

habilitado Classificagao

Pn000 n.O0OAO

Controle de Velocidade <=>Controle Ap6s reinicial-
de Velocidade com fung@o zero clamp izagdo

Ajuste

n Operation
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5.3.5 Fungéo Zero Clamp

(2) Alterando a Alocagéao dos Sinais de Entrada (Pn50A.0 = 1)

Utilize o sinal /ZCLAMP quando estiver chaveando para a fungdo de zero clamp.

Para utilizar o sinal /ZCLAMP, o sinal de entrada deve estar alocado. para mais detalhes, consulte 3.3.7 Atri-

buig¢oes dos Sinais de entrada.

; Conector Configur o
g Ndmero do Pino agcao Descrigao
A fungdo zero clamp sera habilitada se a tensdo de entrada da
CN1-00 ON referéncia de velocidade (V-REF) cair abaixo da velocidade
Input | /ZCLAMP Deve estar alocado.. ajustada no nivel do zero clamp (Pn501).
OFF Desabilita a fungéo zero clamp.

Para utilizar a fungdo zero clamp, ajuste o parametro Pn000.1 em 0, 3,4, 5,6, 7,9 ou A.

Sinal de a
Parametro Método de Controle Entrada ﬁ:&ﬂg%g Classificagao
Utilizado
n.O0000O Controle de Velocidade /ZCLAMP
/ZCLAMP,
. , . SPD-A,
n. 00030 Sﬁ;g,?tl: da velocidade ajustada inter- SPD-B.
’ SPD-D,
C-SEL
/ZCLAMP,
Controle da velocidade ajustada inter- SPD-A,
n.00O40 - . SPD-B,
namente <=> Controle de Velocidade
SPD-D,
C-SEL
/ZCLAMP,
Controle da velocidade ajustada inter SPD-A, Apos reinicial
- _ 0s reinicial- .
Pn000 n.00SH namente <=> Controle de Posi¢do ggg_g” P izacdo Ajuste
C-SEL
/ZCLAMP,
Controle da velocidade ajustada inter- SPD-A,
n.00en namente<=> Controle de Tor: SPD-B,
amente ontrole de Torque SPD-D,
C-SEL
Controle de Posigao <=> Controle de |/ZCLAMP,
n.0070 Velocidade C-SEL
Controle de Torque <=> Controle de |/ZCLAMP,
nOOSH | Velocidade C-SEL
n.O00AD Controle de Velocidade <=> Controle |/ZCLAMP,
’ de Velocidade com fungéo zero clamp | C-SEL

Note: Se o parametro Pn000.1 estiver ajustado em 5, 6, 7 ou 9, a fung@o zero clamp se tornara invalida quando o controle
for alterado para qualquer um dos métodos que nao seja o de controle de velocidade e o de controle de velocidade

ajustado internamente.

Para controle de velocidade, a fungdo zero clamp trava o servomotor quando a referéncia de velocidade cai
abaixo da velocidade ajustada pelo nivel de zero clamp. Se o parametro Pn50D.0 for ajustado para 7 (a fungéo

zero clamp € sempre valida), ndo serfo necessarios os sinais de entrada (/ZCLAMP, /P-CON).

(3) Parametros Relacionados

Ajuste a velocidade do motor na qual a operagdo de zero clamp passa a funcionar.

Nivel Zero Clamp
Quando & Classificagéo
Pn501 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica uando e
habilitada
0a 10000 1 min’! 10 Imediatamente Ajuste




5.3 Controle de Velocidade

Note: Mesmo que o ajuste do valor exceda a maxima velocidade do motor, a velocidade real sera limitada a maxima

velocidade do servomotor.

n Operation
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5.3.6 Pulsos de Saida do Encoder

5.3.6 Pulsos de Saida do Encoder

A saida de pulsos do encoder € um sinal do encoder que ¢é processado dentro do SERVOPACK. Entdo o sinal &
enviado externamente na forma de pulsos de duas fases (fase A e fase B) com 90° de defasagem. O sinal ¢ uti-
lizado como feedback de posi¢do para o controlador externo.

Sinais e formas da fase de saida sdo mostrados abaixo.

(1) Sinais
. Nome Conector ~
pes do Sinal | Numero do Pino e ClEsaEgess
PAO CN1-33 ) Estes pinos da saida de pulso do
A0 RNET Pulso de Saida do Encoder: Fase A | encoder geram o ntiimero de pulsos
por revolugdo do motor de acordo
PBO CN1-35 com o pardmetro Pn212. Fase A e
Saida Pulso de Saida do Encoder: Fase B | fase B sdo defirentes entre si apenas
/PBO CN1-36 na defasagem de 90°.
PCO CNI1-19 ; i
Pulso de Saida do Encoder: Fase C Um pu Iso ¢ gerado na saida para cada
/PCO CN1-20 rotag¢ao do motor.
Host controller SERVOPACK
CN1
« PAO
[ Dividing Converts
PBO o seria
«— Y circuit e data to
(Pn212) Dulse.
« | PCO |

Forma da Fase de Saida

(2)

Forward rotation (phase B leads by 90°)

Reverse rotation (phase A leads by 90° )

e
phasea | ||

Phase B vl

Phase C —r_]—

>t

o
1
Phase B ' i
Phase C —|_|—

>t

Note: A largura do pulso da fase C (pulso de origem) muda de acordo com o ajuste dos pulsos de saida do encoder (Pn212)
e torna-se sincronizado com a fase A. Mesmo no modo de rotagdo reversa (Pn000.0 = 1), a forma da fase de saida ¢
mesma para as configura¢des padrdes (Pn000.0 = 0) acima.

D

IMPORTANT

Se estiver utilizando a saida de pulsos da fase C do SERVOPACK retornar ao ponto
zero, gire o servomotor duas ou mais vezes antes de iniciar o retorno ao ponto zero. Se
o servomotor ndo puder ser rotacionado duas ou mais vezes, realize um retorno ao

ponto zero com o motor girando & 600 min~! ou menos. Se a velocidade do motor for
superior a 600 min!, os pulsos da fase C podem n&o ser gerados corretamente.
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5$.3_7 Ajustando os Pulsos de Saida do Encoder

Ajuste o pulso de saida do encoder utilizando o seguinte parametro .

Pulsos de Saida do Encoder [Speed] [Position] [Torque |
Quando & Classificagao
Pn212 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica uando €
habilitado
16 a 1073741824 1 P/rev 2048 Apos reinicializagdo Ajuste

Pulsos por revolugao do encoder s@o divididos dentro do SERVOPACK pelo niimero ajustado neste pardmetro
antes de serem enviados a saida. Ajuste o nimero de pulsos de saida do encoder de acordo com as especifi-
cagdes do sistema da maquina ou do controlador externo.

O numero de pulsos de saida do encoder sdo limitados de acordo com a resolug@o do encoder..

Faixa de Ajuste dos | Unidade Resolug&o do Encoder Limite Maximo de Velocidade do
pulsos de saida do de Ajuste 13 bits 17 bits 20 bits Servomotor ajustado para Pulsos de
encoder (P/Rev) (8,192 (131,072 | (1,048,576 Saida do Encoder (min-1)
pulsos) pulsos) pulsos)

16 a 2048 1 v - - 6000

16 a 16384 1 - v v 6000

16386 a 32768 2 - v v 3000

32772 a 65536 4 - - v 1500

65544 a 131072 8 - - v 750

131088 a 262144 16 - - v 375

Note 1. A Faixa de Ajuste varia com a resolugdo do encoder do servomotor utilizado.

Um erro de ajuste de pulsos de saida do encoder (A.041) ocorrera se o valor estiver fora da faixa permitida ou se
ndo for satisfeita as condigdes de ajuste.
Pn212 = 25000 (P/Rev) é permitido, mas
Pn212 = 25001 (P/Rev) ndo ¢ permitido. O alarme A.041¢ gerado porque a Unidade de Ajuste difere da tabela
acima.

2. O limite superior da frequéncia do pulso ¢ aproximadamente 1.6 Mpps. A velocidade do servomotor ¢ limitada se
o valor de ajuste dos pulsos de saida do encoder (Pn212) for grande. Um alarme de sobrevelocidade da taxa de
pulsos de saida do encoder (A.511) ocorrera se a velocidade do motor exceder o limite superior especificado na
tabela acima.

Exemplo de Saida: Quando Pn212 = 16 (saida de 16 pulsos por uma revolugao), PAO e PBO sao gerados
como mostrado abaixo.
Preset value: 16

1 2 3 4 5 ©6 7 8 9 10 M1 12 138 14 15 16

ipipipiniginipinginigigigigigipigigigh
o LML L L UL LT
< >\

One revolution

n Operation
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5.3.8 Ajuste do Sinal de Velocidade Coincidente

5.3_8 Ajuste do Sinal de Velocidade Coincidente

O sinal de saida de velocidade coincidente (/V-CMP) ¢ gerado quando a velocidade real do servomotor for
igual a referéncia de velocidade. O controlador externo utiliza este sinal para intertravamento. Este sinal é
gerado durante o controle da velocidade.

) Nome do Numero do Pino : .~
Tipo Sinal Conector Ajuste Descrigao
ON (fechado) As velocidades coincidem.
Saida |/V-CMP CN1-25, 26 - —
OFF (aberto) As velocidades ndo coincidem.

Este sinal de saida pode ser alocado em outro terminal de saida pelo parametro PnS0E.
Consulte 3.3.2 Alocagdo de sinais de saida para detalhes.

Largura da Saida do Sinal de Velocidade

Coincidente o
. Classificacao
Pn503 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica Quqqdo e
habilitado
0a 100 1 min™! 10 Imediatamente Ajuste

O sinal /V-CMP ¢ gerado quando a diferenga entre a velocidade de referéncia e a velocidade real do motor esta
abaixo do valor ajustado.

Motor speed y
o/ 4
V4 A 4
2N Pn503
S A
Va 4
7 4
/,’,/’ Reference speed
Va 7
,’,/’ /V-CMP is output in
Ve
Yy i this range.

<Exemplo>

O sinal /V-CMP ¢ gerado entre 1900 ¢ 2100 min”! se o pardmetro Pn503 estiver ajustado em 100 e a referéncia
de velocidade for 2000 min™.

5-34



5.4 Controle de Posigao

5.4 Controle de Posicéo

Esta se¢do descreve operacdes no modo de controle de posigao.

Selecione o controle de posi¢do no pardmetro Pn000.1.

A L Quando é T
Parametro Descrigao s Classificagao
¢ habilitado ¢
- Ap0s reinicial- .
Pn000 n.O00O10 | Controle de Posi¢do pos reir Ajuste
1zacao
B Diagrama de Blocos para o Controle de Posigcao
Um diagrama de blocos para o controle de posigdo ¢ mostrado abaixo.
SERVOPACK
Torque reference
Speed reference
Pn109 Pn10A
Feed- Feedforward
¥ fier fime Servomotor
reter] | . Speed * —»| Current = power A M
Position reference | |ence Horen J|Error control - | control amplifier \
pulse {7 Multiplier counter Pn000.1 section[ 50001 section
Pn200.0 Pn218  Pn20E Pn216 I |Positon
Pn210 Pn217 control section
Clear signal input Current feedback
Speed
Positioning
completed
Encoder Position width
output pulse feedback Speed feedback
< Divider ENC
Pn212
v
COIN

*

A fungdo de multiplicag@o da entrada de referéncia de pulsos ¢ suportada pelo software versdo 001A ou superior.

n Operation
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5 Operagao

5.4.1 Configuragao Basica para o Controle de Posicédo

541

(1)

(2)

Configuragao Basica para o Controle de Posicao

Esta se¢do descreve a configurag@o basica necessaria para o controle de posigao.

Forma da Referéncia de Pulsos

Ajuste a forma da referéncia de pulsos utilizando o parametro Pn200.0.

Parametro Forma da Referéncia | Multiplica- Referéncia para Referéncia para
de Pulsos dor da Rodar Avante Rodar Reverso
Entrada
de Pulsos
: i - _nrnmn_
F Aiggdg Sinal + Trem de Pulso féJ,\I,'f 7 (PCU,\I,'1S_7)
o (Logica Positiva) sisN  _| SIGN
Fébrica] & (CN1-11) H level (CN1-1) L level
Trem de Pulso CW + CCW - ew L level o
n.000004 > S¢ (©Nt7) L Llevel ] (CN17)
(Logica Positiva) cew CCW 1 Lievel
N1y L (CN1-11)
n.0O00O02 x1 90° 90°
Trem de pulso com duas Phase A PhaseA [ [
Pn200 |n.00O0O3 fases com 90° de defasa- x2 ey — (CN1-7)
gem entre elas. PhaseB _|~ L[ LI PhaseB L1 LT L
n.0O000O4 x4 (CN1-11) (CN1-11)
n.0005 Sinal + Trem de Pulso - fCUNL1517) U uu (PCU,\I,]SJ) U u
. (Logica Negativa) SIGN T Lievel SIBN [ Hlevel
(CN1-11) (CN1-11)
Trem de Pulso CW + CCW - AV v I U u
n.00o0e - ) (CN1-7) H level (CN1-7)
(Logica Negativa) ccw chNVY 11) I Hieve
(CN1-11) U u -
Selecéo do Filtro de Entrada
A o Quando é o
Parametro Descrigao habilitado Classificagao
FAOESEE:: Utiliza o filtro de referéncia de entrada para o sinal
Fé‘Jbrica] line driver. (Até 1 Mpps)
Pn200 Utiliza o filtro de referéncia de entrada para o sinal Ap 05 reim icial- Ajuste
n. 1000 . iza¢ao
em coletor aberto. (Até 200 kpps)
n.2000 Utiliza o filtro de referéncia de entrada 2 para o sinal
' linha do driver. (1 Mpps a 4 Mpps)




5.4 Controle de Posigao

(3) Exemplo de Conexdes

O diagrama a seguir mostra um exemplo de conexdo. Utilize um SN75ALS174 ou MC3487 produzido pela

Texas Instruments Inc., ou equivalente para line driver.

B Saida Line Driver

Host controller

SERVOPACK

Line driver

/‘3\ PULS 7 Photocoupler

PULS 4[%
[ Pr%vsve A ]

SIGN
[ Phase B]R

CLR 4'%

FG

7
Iyl

* i representa cabo de par-trangado.

B Saida em Coletor Aberto

Ajuste o resistor limitador "R" para que a corrente de entrada "i "esteja entre 7 mA e 15 mA.

Host controller

Tr Vce
ﬂR

Tr%ﬁR

SERVOPACK
B Example
Ve CN1 - When Vce is +24 V: R = 2.2 kQ
R TN Photocoupler + When Veeis +12 V: R =1 kQ
ﬁ b A PULS( 71800 P | - When Ve is +5 V: R = 180 Q
: E pPULS L 8 A EI:I V4 > li_ Note: In case of open-collector outputs,
\E/ E the signal logic is as follows.
E i ' 150 Q Photocoupler When Tris ON Slﬁili/zljzzi mouer
i, A siGN 11 . P Lq e
! ' [ 1 L < — . ow level input or
' ' = —»
i . /SIGN | 12 i\ i V> Ii_ When Tris OFF equivalent
Voo
i, A CLR.15 150 O . Photocoupler
i ' S —
. ! S >
/L crle B :[:] v
Vo

* i representa cabo de par-trangado.

O

IMPORTANT

+ Utilize um cabo blindado para os sinais de I/O e aterre ambas as pontas da malha.
» Conecte a malha na parte metalica do conector do SERVOPACK para que fique
conectada ao terra (FG) através do conector.
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5.4.1 Configuragao Basica para o Controle de Posicédo

Pode-se utilizar a fonte de alimentag@o encorporada ao SEVOPACK. Com uma fonte de alimentagdo externa,
sera utilizado o circutio isolado por fotoacoplador. Se a fonte de alimentagao for encorporada, sera utilizado o
circuito ndo-isolado.

Host controller SERVOPACK

Photocoupler

v

"

15V or YL T
less at ON V> li_
Tr -[: 47kQ
veddql
Tr -li 47kQ
FG T—'
* i representa cabo de par-trangado.
« Utilize um cabo blindado para os sinais de I/O e aterre ambas as pontas da blinda-
o gem.
» Conecte a blindagem do SERVOPACK ao revestimento do conector para que fique
IMPORTANT conectada ao terra (FG) através do conector.
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Formas da referéncia do trem de pulso sdo mostradas abaixo.

(4) Especificacbes Elétricas para Referéncia do Trem de Pulsos

Forma da Referéncia do

Trem de Pulso Especificagdes Elétricas Observacgodes
Sinal de Entrada + trem de oy tl, t2, 3, t7 < 0.025 ps Sinal (SIGN)
pulso (sinais SIGN + SIGNT, A t4, 15, 16 > 0.5 ps H = Referéncia
PULS) I\flaxllrr?a frequéncia | PULS—— .ir_,l ; Lj:QIL 120125 ps Avante
da referéncia: 4 Mpps L = Referémcia
Forward reference T-t20.125 us

(Maxima frequéncia da
referéncia no caso da sai-
da em coletor aberto: 200

kpps)

| Reverse reference
¢

Reversa

Trem de pulso CW + CCW
Maxima frequéncia da
referéncia: 4 Mpps (Maxi-
ma frequéncia da referén-
cia no caso da saida em
coletor aberto: 200 kpps)

CCw

Ccw

2 |- &

ASTAEAE

__Reverse reference
¢

-
Forward reference
>

tl, 12 £0.025 ps
t32>0.5ps
120.125 us
T-t2>0.125 ps

Trem de pulsos com duas
fases defasadas em 90°
(fase A + fase B) Maxima
frequéncia da referéncia: 1
Mpps* (Maxima frequén-
cia da referéncia no caso
da saida em coletor aber-
to: 200 kpps)

=i

Phase A
Phase B
=

Reverse reference
|(Reverse reference
Phase B lags

phase A by 90°.

Forward reference
Phase B leads

phase A by 90°.

t1 <0.1 ps
2<0.1 ps
120.5us
T-t120.5pus

Forma do pulso
de referéncia é
ajustado com
Pn200.0.

* Cada multiplicador da maxima frequéncia de referéncia ¢ de 1 Mbps antes da multiplicagdo.
Multiplicador x1 da Entrada de Pulso 1 Mpps
Multiplicador x2 da Entrada de Pulso: 1 Mpps
Multiplicador x4 da Entrada de Pulso: 1 Mpps

O exemplo de temporizagdo dos sinais de I/O ¢ mostrado abaixo.

(5) Exemplo dos Tempos do Sinal de 1/0

Servo ON ON [
, Release !
| ! t1<36ms
Baseblock g 2—r—  2<6ms

! H (When Pn506 is set to 0.)

CN1-11 : " t3>40 ms

sanpussvan [ Lennnnfinnnn_
CN1-7

Note: O intervalo de tempo entre o instante em que o sinal de habilitagdo do servo ¢ ativado até 0 momento em que uma
referéncia de pulsos € recebida, deve ser de pelo menos 40 ms. Caso contrario a referéncia de pulsos pode néo ser
recebida pelo SERVOPACK (t3).

n Operation
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5.4.2 Ajustes do Sinal Clear

542

Ajustes do Sinal Clear

O sinal de entrada clear zera o contador de erros do SERVOPACK.

(1)

Conectando o Sinal Clear

Tipo NoSrinneaIdo Numero do Pino Conector Nome
CLR CN1-15
Entrada IR NI Entrada clear
(2) Forma do Sinal de Entrada Clear
Configure a forma do sinal de entrada clear utilizando o parametro Pn200.1.
Parametro Descricao Tempos do Clear ﬁ:;ﬂg%g Classificagao
Limpa em ON. Erros de
FAElllIs:tlgci posi¢do ndo sdo acumula- |CLR —IW
Fé{arica] dos enquanto o sinal (CN1-15) | :
estiver em ON.
CLR —1 ON
n.O00O10 Limpa na borda de subida. | (cN1-15)
B, Clears here just once. Apé? rei{licial- Ajuste
Limpa em OFF. Erros de 1zacao
posi¢do ndo sdo acumula- CCL,\T 1 15_|m
n.0d20 dos enquanto o sinal (CN1-15) | OFF.
estiver em OFF.
. CLR | OFF
n.0030 Iaétstgi)gana borda de (CN1-15) 4
Clears here just once.

Os seguintes itens serdo alterados no SERVOPACK apos resetar o contador de erros.

* O contador de erros do SERVOPACK estara em 0.
* A operacdo da malha de posicionamento ¢é desabilitada.

Note: Manter o status em clear pode interromper o funcionamento do servolock e fazer com que o servomotor rode lenta-
mente devido & mudangas na malha de velocidade.

Largura do Pulso do Sinal Clear

Quando o parametro Pn200.1 estiver ajustado em 0 ou 2, a largura de pulso do sinal clear deve ser de pelo
menos 250 us para resetar o contador de erros.
Quando o parametro Pn200.1 estiver ajustado em 1 ou 3, a largura de pulso do sinal clear deve ser de pelo
menos 20 us para resetar o contador de erros.

Operacéo de Clear

Este pardmetro determina quando o erro de posi¢ao deve ser ajustado em zero de acordo com as condigdes do
SERVOPACK. Qualquer um dos trés modos do clear podem ser selecionados com o pardmetro Pn200.2.

= o Quando é v
Parametro Descrigao habilitado Classificagao
n.JoO0c Ajusta o erro de posi¢do em zero durante o baseblock
[Ajuste de quando um alarme ocorrer ou quando o sinal de habili-
Fabrica] tacdo do servo (/S-ON) for desligado.
Pn200 Nao ajusta o contador de erro em zero. Limpa o erro de Ap 05 rein icial- Ajuste
n.O0100 . ) izacao
posi¢do apenas com o sinal CLR.
n.00200 Ajusta o erro de posi¢do em zero quando um alarme
ocorrer.




5.4 Controle de Posigao

5.4_.3 Funcéao de Multiplicagao da Entrada de Referéncia de Pulsos

O multiplicador da entrada para os pulsos da referéncia de posi¢do podem ser chaveadosentre len(n=1a
100) ligando ou desligando o sinal de multiplica¢do da Entrada de Referéncia de Pulsos (/PSEL). O sinal de
saida da Multiplicagdo da Entrada de Referéncia de Pulsos (/PSELA) pode ser utilizado para confirmar se o

multiplicador foi chaveado.

Para utilizar esta funco, ajuste o multiplicador no pardmetro Pn218.

Chaveie o multiplicador da referéncia de pulsos apenas quando a referéncia de posigdo for 0. Se os pulsos da
referéncia de posi¢ao ndo for zero quando o multiplicador for chaveado, a posi¢do do servomotor pode ser
alterada.

Note: A fungdo de multiplicagdo da entrada de reféncia de pulso ¢ suportada pelo software versao 001A ou superior. A
versdo do software pode ser verificada com a fun¢do Fn012. Para maiores detalhes, consulte 7.14 Display da Versdao

do Software (Fn012).

/\ ATENCAO

» Uma operacgéao inesperada pode ocorrer se uma referéncia de posigéo for enviada antes de chavear o
multiplicador. Sempre utilize o sinal /PSELA para confirmar se o multiplicador foi chaveado antes de
entrar com os pulsos da referéncia de posi¢ao'

+ Se for alterar a configuragédo do parametro Pn218, desconecte o eixo do motor da maquina e realize uma
operagao de teste. Tenha certeza que problemas ndo ocorrerdo apos reconectar o eixo do motor a
maquina novamente.

(1) Parametros Relacionados

Multiplicagéo da Entrada de Referéncia de Pulsos
Quando @ Classificagao
Pn218 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica uando €
habilitado
1al00 1 vez 1 Imediatamente Ajuste

(2) Carta de Tempo para a Multiplicagdo da Entrada de Referéncia de Pulsos

Enabled
Reference Pulse Input
Multiplication Switching Input signal (/PSEL) Disabled

Enabled

Reference Pulse Input
Multiplication Switching Output signal (/PSELA) Disabled

1 1
! !

! 1 1
4 ms or less 4 ms or less

. xn
SERVOPACK internal status x1 (n = Pn218) x1

(3) Configuragao do Sinal de Entrada

Utilize o sinal /PSEL quando estiver chaveando o multiplicador da entrada de referéncia de pulsos que esta
configurado no parametro Pn218.

Para utilizar o sinal /PSEL, este deve ser alocado. Para maiores detalhes, consulte 3.3.1 Atribui¢ées dos Sinais
de entrada.

: Nome do | Numero do Pino : - s
Tipo Sinal Conector Configuragéo Descrigao
Habilita o multiplicador para entrada de referéncia de
E ON pulsos
d ntra /PSEL Deve ser Alocado - — —
a Desabilita o multiplicador para entrada de referéncia
OFF
de pulsos.
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5.4.4 Engrenagem Eletrénica

(4) Configuragao do Sinal de Saida

544

5-42

Este sinal de saida indica quando o multiplicador da entrada da referéncia de pulsos foi chaveado pelo sinal de
Multiplicacao da Entrada de Referéncia de Pulsos (/PSEL).

Nome do | Numero do Pino

Sinal CRre Configuracéo Descrig&o

Tipo

Saida |/PSELA Deve ser alocado

ON (fechado) |} ilitado.

O multiplicador da entrada de referéncia de pulsos esta

OFF (aberto) desabilitado.

Para utilizar o sinal /PSELA, este deve ser alocado. Para detalhes, consulte 3.3.2 Alocagdo de sinais de saida.

Restricoes

Quando estiver utilizando as seguintes fungdes auxiliares, a multiplicacdo da entrada da referéncia de pulsos
sera desabilitada.

N° do Parametro Funcéo
Fn004 Operagdo do programa em JOG
Fn201 Auto ajuste avangado.

Engrenagem Eletrénica

A engrenagem eletronica, permite que o eixo percorra uma distancia definida pelo nimero de pulsos enviados
a partir de um controlador. A minima unidade de dado de posi¢do que movimenta uma carga é chamada de
unidade de referéncia.

Note: Se o multiplicador da entrada de referéncia de trem de pulso for chaveado, o pulso vindo do controlador serd multi-
plicado por n e definido como a unidade de referéncia do dado de posigdo. ("n" € o multiplicador do pulso de refer-

éncia.)

The section indicates the difference between using and not using an electronic gear when a
workpiece is moved 10 mm in the following configuration.

Pl
Encoder resolution (20 bit) 1048576

Ball screw pitch: 6 mm

When the Electronic Gear is Not Used:

@ Calculate the revolutions.
1 revolution is 6 mm. Therefore, 10 ~ 6 = 1.6666 revolutions.

@ Calculate the required reference pulses.
1048576 pulses is 1 revolution. Therefore, 1.6666 < 1048576 = 1746928 pulses.

@ Input 1746928 pulses as reference pulses.

Reference pulses must be calculated per reference. — complicated

Il

When the Electronic Gear is Used:

The reference unit is 1pum. Therefore, to move the workpiece 10 mm (10000 pm),
1 pulse = 1 pm, so 10000 = 1 = 10000 pulses.
Input 10000 pulses as reference pulses.

Calculation of reference pulses per reference is not required. — simplified

O multiplicador da entrada de referéncia de pulsos esta
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(1) Razéao da Engrenagem Eletrénica

Ajuste a razao da engrenagem eletronica utilizando os parametros Pn20E e Pn210.

Razao da Engrenagem Eletrénica (Numerador)
Quando & Classificagao
Pn20E Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica uando €
habilitado
1a 1073741824 1 4 Ap0s reinicializagdo Ajuste
Razao da Engrenagem Eletrénica (Denominador)
Quando & Classificagao
Pn210 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica uando €
habilitado
1a 1073741824 1 1 Ap0s reinicializagdo Ajuste

Se a razdo da engrenagem do servomotor e do eixo da carga for dado em n/m, onde m é o numero de rotagdes
do servomotor e n ¢ o nimero de rotagdes do eixo da carga,

Pn20E Encoder resolution « m

Electronic gear ratio: — = -
A Pn210 Travel distance per load n

shaft revolution (reference units)

B Resolugado do Encoder
A resolucdo do encoder pode ser verificada com a designa¢do do modelo do motor.
sGMOv-O00000o0oa0

Symbol Specification Encoder Resolutions
3 20-bit absolute 1048576
D 20-bit incremental 1048576
A 13-bit incremental 8192
SGMPS -O000O00OOO
Symbol Specification Encoder Resolutions
2 17-bit absolute 131072
C 17-bit incremental 131072
SGMCS -O0000000
Symbol Specification Encoder Resolutions
3 20-bit absolute 1048576
D 20-bit incremental 1048576

Faixa de Ajuste da razao da engrenagem eletrénica: 0.001 < Raz&o da Engrenagem

0 Eletrénica (B/A) < 4000
Se arazao da engrenagem eletronica estiver fora desta faixa, o alarme de erro de ajuste
IMPORTANT do parametro (A.040) sera gerado.
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5.4.4 Engrenagem Eletrénica

(2) Exemplos de Ajuste da Razao da Engrenagem Eletronica

Os exemplos a seguir mostram o ajuste das engrenagens eletronicas para diferentes configuragdes de carga.

Etapas

Operacgéo

Configuragéo da Carga

Fuso de Esfera

Mesa em Disco

Correia e Polia

Reference unit: 0.001 mm
Load shaft

20-bit encoder Ball screw

pitch: 6 mm

Reference unit: 0.01°

Gear ratio:
1/100

Load shaft 20-bit encoder

Reference unit: 0.005 mm
Load shaft

Gear ratio \
1/50

Pulley diameter:
100 mm
20-bit encoder

Verifique as especifi-

+ Passo do Fuso de Esferas: 6

Angulo de rotagdo por rev-
olugdo: 360°

Diametro da Polia: 100
mm
(circunferéncia da polia:

1 ~ . mm €
cagdes da maquina. | ~ ) Razdo da Engrenagem: 1/ | 314 mm)
Razdo da Engrenagem: 1/1 100 « Razio da Engrenagem:
1/50
o | Verifique aresolucio | 440576 (20.pip) 1048576 (20-bit) 1048576 (20-bit)
do encoder
Determlp ca um'dade Unidade de Referéncia: Unidade de Referéncia: Unidade de Referéncia:
3 de referéncia uti- 0.001 mm A
. 0.01 0.005 mm (5 pm)
lizada. (1 pm)
Calcule a distancia
percorrida por rev-
4 olugéo do eixo da 6 mm/0.001 mm=6000 360°/0.01°=36000 314 mm/0.005 mm=62800
carga. (Unidade de
Referéncia)
Calcule a razdo da
5 |engrenagem B 1048576 1 |B _ 1048576 100 |B 1048576 SO
eletrénica A 6000 1 A 36000 1 [A 62800 1
) Pn20E: 1048576 Pn20E: 104857600 Pn20E: 52428800
6 Ajuste os parametros
Pn210: 6000 Pn210: 36000 Pn210: 62800




5.4 Controle de Posigao

5.4.5 Suavizagao

Aplicando um filtro na entrada de referéncia de pulsos, esta funcdo fornece uma operagao do servomotor sua-
vizada nos seguintes casos.

* Quando o controlador externo que gera a referéncia ndo consegue realizar o processo de aceleragdo/
desaceleragao.

* Quando a frequéncia da referéncia de pulsos for muito baixa.
Note: Esta fungdo ndo afeta a distancia percorrida (ou seja, o nimero de referéncia de pulsos).

B Pardmetros Relacionados

Configure os seguintes pardmetros relacionados ao filtro.
Altere estes parametros enquanto ndo houver entrada de referéncia de pulsos e o servomotor estiver parado.

Constante de Tempo de Aceleragao/Desaceleracdo —
da Referéncia de Posicao. o
. Classificagédo
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica Quando é
Pn216 habilitado
o Imediatamente apés a
0a 65535 0.1 ms parada do servomo- Ajuste
tor.
Tempo de Movimento Médio da Referéncia de —
PosiZéo
. Classificacéo
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica Quando é
Pn217 habilitado
o Imediatamente apés a
0 a 10000 0.1 ms parada do servomo- Ajuste

tor.

* Quando estiver ajustado em 0, o filtro ndo produz efeitos.

D

IMPORTANT

Enquanto o servomotor estiver rodando, mudangas nos parametro Pn216 ou Pn217 nao
serdo habilitadas. As alteragbes apenas serdo habilitadas quando o servomotor estiver
parado, e ndo estiver recebendo referéncia de pulsos.

Note: A diferenga entre a constante de tempo de acelere¢do/desaceleracdo da referéncia de posigdo (Pn216), e o tempo
médio da referéncia de pois¢ao (Pn217) é mostrado a seguir.

Filtro de Aceleracao/Desaceleragao (Pn216)

Filtro do Tempo de Movimento Médio (Pn217)

Reference pulse

frequency Before filter applied
Atfter filter applied
100%|---
63.2% [---1-/
E .-------1-36.8%
| Time

Pn216

Reference pulse
frequency

100% |~~~

Before filter applied
After filter applied

oL

Pn217

Pn217

Time

Reference pulse ppoq7
frequency |

Before filter applied
After filter applied

Pn217

Time
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5.4.6 Sinal de Posicionamento Completo

5.4_6 Sinal de Posicionamento Completo

Este sinal indica que o posicionamento do servomotor foi finalizada durante o controle de posigao.

Quando a diferenca entre o numero de referéncia de pulsos gerado pelo controlador, e a distancia movimen-
tada pelo servomotor, (erro de posi¢ao), for menor que um valor ajustado em paradmetro, o sinal de posiciona-
mento completo sera gerado.

Utilize este sinal para verificar o posicionamento completo pelo controlador externo.

Tipo Nosr?nealdo Numero do Pino Configuracéo Descri¢ao
R ON (fechado Posicionamento esta completo.
Saida |/COIN CN1-25,26 ( ) “ P
[Ajuste de Fabrica] OFF (aberto) Posicionamento ndo esta completo.

O sinal gerado pode ser alocado em outro terminal de saida com o parametro Pn5S0E.0. Consulte 3.3.2 Alocagdo
de sinais de saida para detalhes.

Pn522

Cia

Janela de Posicionamento Completo
Quando & Classificagcao
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica uando e
habilitado
0a 1073741824 | ! unidade dereferén- 7 Imediatamente Ajuste

O ajuste da janela de posicionamento completo nfo afeta a precisdo do posicionamento final.

Reference
Motor speed /Motor speed
Pns22  'Me
Position error
t iTime
/COIN d |— Effective at ON (close).
Time

Note: Se o parametro estiver ajustado com um valor muito grande, o sinal de posicionamento completo pode ser gerado se
o erro de posici¢do for baixo durante operag@o em baixa velocidade. Este fato ira acionar o sinal de posicionamento
completo continuamente. Se isto ocorrer, reduza o valor ajustado até que o sinal ndo seja mais gerado inesperada-
mente.

Se um ganho do servo for ajustado para manter um baixo erro de posicionamento quando a janela de posicio-

namento completo for pequena, utilize o pardmetro Pn207.3 para alterar o tempo de envio do sinal /COIN.

a .~ Quando é e o
Parametro Nome Descrigao Habilitado Classificagao
n.0O00O0 Quando o valor absoluto do erro de
[Ajuste de posi¢do esta abaixo da janela de posi-
Fabrica] cionamento completo (Pn522).
Quando o valor absoluto do erro de
Tempo de posi¢do esta abaixo da janela de posi-
Pn207 n. 1000 Sai dg do Sinal cionamento completo (Pn522),¢a Apos reinicial- Asuste
JCOIN referéncia apds aplicar o filtro da izagdo J
referéncia de posigao ¢ 0.
Quando o valor absoluto do erro de
posigdo esta abaixo da janela de posi-
n.2000 cionamento completo (Pn522), e a
entrada da referéncia de posicao ¢ 0.




5.4 Controle de Posigao

5.4_7 Sinal de Aproximagao de Posicionamento (/NEAR)

Antes de confirmar se o sinal de posicionamento completo foi recebido, o controlador externo recebe primeiro
o sinal de aproximagdo de posicionamento ¢ pode preparar a sequéncia da operagdo apos completar o posicio-
namento. O tempo necessario para a sequéncia de operagdo apos o posicionamento pode ser encurtado.

Este sinal geralmente ¢ utilizado em combinag@o com o sinal de saida de posicionamento completo.

) Nome do Numero do Pino - -~
Tipo Sinal Conector Configuragéo Descrigao
ON (fechado) (0] sgryomotor atingiu um ponto proximo ao
i o posicionamento completo.
Saida /NEAR Deve ser atribuido o — —
OFF (aberto) servgmotor nao atingiu um ponto proximo
a0 posicionamento completo.

Este sinal de saida pode ser alocado em outro terminal de saida com o parametro Pn510.0. Consulte 3.3.2 Alo-
cagdo de sinais de saida para mais detalhes.

Janela do Sinal NEAR
Quando & Classificagao
Pn524 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica h:t?iﬂtac:ig
1 unidade de referén- . .
121073741824 cia 1073741824 Imediatamente Ajuste

O sinal de posicionamento proximo (/NEAR) € gerado quando a diferenga entre o nimero de referéncia de
pulsos gerado pelo controlador externo e a distdncia movimentada pelo servomotor (erro de posi¢do) ¢ menor

que o valor ajustado.

Motor speed CR”e_f_e_rence ~ [ Motor speed

Position error Pn524 Pn522 Time

............................

O:E T f ééTime

INEAR J LW Effective at ON (close).
ICON ] — Effective at ON (close).
Time

Note: Normalmente, o valor ajustado deve ser maior que o da janela de posicionamento completo (Pn522).
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5.4.8 Fungao de Inibigdo da Referéncia de Pulsos

5.4_8 Funcao de Inibicido da Referéncia de Pulsos

(1)

Esta funcdo inibe a contagem de pulsos do SERVOPACK durante o controle de posi¢ao. Quando esta fungdo ¢
habilitada, o SERVOPACK n#o aceita a entrada de referéncia de pulsos.

Ajuste de Fabrica da Alocacgao dos Sinais de Entrada (Pn50A.0 = 0)

Utilize Pn000.1=B ¢ o sinal /P-CON para utilizar a func¢do de inibi¢ao da referéncia de pulsos enquanto a alo-
cacdo dos sinais de entrada estiverem no ajuste de fabrica.

: Nome do | Numero do Pino . = .
Tipo Sinal Conector Configuragéo Descricao
N ON Para de contar os pulsos de referéncia.
Entrada |/P-CON CN1-41 o P -
[Ajuste de Fabrica] |QFF Conta os pulsos de referéncia.
Sinal de .
Parametro Método de Controle Entrada (r?ut?_?:j%e Classificacao
Utilizado abiiifado

Controle de Posigdo <> Controle de
Pn000 n.O00OBO Posi¢do com Fungdo de Inibi¢do da /P-CON
Referéncia de Pulsos

Ap0s reinicial-

S Ajuste
izagao

Note: Se o pardmetro Pn000.1 estiver ajustado em B, o sinal /P-CON néo pode ser utilizado por outra fun¢do que nio seja
a funcdo de inibi¢do da referéncia de pulsos.

Alterando as Alocagdes dos Sinais de Entrada (Pn50A.0 = 1)

Aloque o sinal /INHIBIT como sinal de inibi¢ao da referéncia de pulsos quando o pardmetro Pn000.1 (método
de controle) estiver ajustado em 1, 5, 7 ou 8.

Para utilizar esta fungdo, o sinal de entrada /INHIBIT deve ser alocado. Para detalhes, consulte 3.3.1 Atri-
buigoes dos Sinais de entrada.

: Nome do | Numero do Pino . - o~
Tipo Sinal Conector Configuragéo Descricao
- ON Para de contar os pulsos de referéncia.
Entrada |/INHIBIT |\ . | P .
Deve ser alocado. | OFF Conta os pulsos de referéncia.

Para utilizar a funcdo de inibi¢do da referéncia de pulsos, ajuste o parametro Pn000.1 em 1, 5, 7 ou 8.

Sinal de .
Parametro Método de Controle Entrada S:;ﬂg%g Classificagao
Utilizado
n.O0010 Controle de Posi¢do /INHIBIT
/INHIBIT
Controle de Referéncia de velocidade /SPD-A
n.O00O50 . o /SPD-B
interna <>Controle de Posigdo
Pn000 /SPD-D Ap0s reinicial- Adust
n /C-SEL izagdo Juste
Controle de Posi¢dao <>Controle de /INHIBIT
n.007d Velocidade /C-SEL
Controle de Posig¢ao <>Controle de /INHIBIT
n.0080 Torque /C-SEL

Note: A fungdo de inibigdo da referéncia de pulsos ¢ ativo apenas no controle de posigéo.



5.5 Controle de Torque

3.9

5.5.1

(1)

Controle de Torque

Esta se¢do descreve operacdes no método de controle de torque.

Entre com a referéncia de torque utilizando uma tensao analdgica para que o controle do torque do servomotor
seja proporcional a tensdo de entrada.

Selecione o controle de torque com o pardmetro Pn000.1.

A - Quando é e
Parametro Descrigao habilitado Classificagao
Pn000 |n.0O00O20 Controle de Torque Apés reinicial- Ajuste
izacgdo
Configuragdes Basicas para o Controle de Torque
Esta se¢@o descreve as configuragdes basicas para o controle de torque.
Configuragao dos Sinais
Ajuste os seguintes sinais de entrada.
. Nome do Numero do Pino s
iz Sinal Conector LSS
T-REF CN1-9 Entrada da referéncia de torque
Entrada
SG CNI1-10 Sinal de terra para a entrada de referéncia de torque.

Maxima tensdo de entrada: £12 VCC

Exemplo de Circuito de Entrada

Exemplo
Pn400 = 0003.0 : Torque nominal do motor a 3.0 V [Ajuste de Fébrica]

Note: O valor ¢ 30, mas sera mostrado no painel de operagdo como 0003.0.

Entradavcilaogggeézncia e Dire¢éo de Rotagao Torque
+3V Avante Torque nominal
+1V Avante 1/3 do torque nominal
-15V Reverso 1/2 do torque nominal

Caso esteja utilizando um controlador externo como por exemplo os controladores programaveis para controle
de torque, conecte seu terminais de saida de referéncia de torque aos pinos do sinal T-REF e SG.
Note: Sempre utilize cabos de par trangado para reduzir a interferéncia de ruidos.

Host SERVOPACK
controller CN1

T-REF| g
D/A -

/SG [10 Approx.

< J714 kQ
oV
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5.5.2 Ajuste do Offset de Referéncia

(2) Configuragao de Parametros

Utilizando o parametro Pn400, ajuste o nivel da tensdo analogica para a referéncia de torque (T-REF) que é
necessaria para operar 0 servomotor no torque nominal.

5.5.2

Ganho de Entrada da Referéncia de Torque [Speed]| [Position | [Torque |
Quando & Classificagao
Pnd00 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica habilitado
30
10a 100 0.1V (torque nominal a 3.0 Imediatamente Ajuste
V)
Output torque (%)
300 -
200 |
100 - pfr- = ~---(Rated torque)
-12 -10 -3 0 ! !
Factory Setting T T 1‘ 3 1012 Torque reference voltage (V)
™~ -100
-200
-300
Setting range
(1.0t0 10.0 V)
Input voltage range (0 to £12V)

Note: E possivel aplicar uma referéncia de torque acima do torque nominal porém, podera causar um alarme de sobrecarga
(alta carga) (A.710) ou alarme de sobrecarga (baixa carga) (A.720) se este valor for mantido por um longo periodo.
Consulte 10.1.2 Investigando e Eliminando Alarmes.

Ajuste do Offset de Referéncia

Em controle de torque, o servomotor pode girar em velocidades muito baixas com uma tensdo de referéncia de
0 V. Isto ocorre devido a tensdo de referéncia de alguns milivolts internos ao SERVOPACK. O ajuste do
deslocamento da tensdo interna ¢ chamado de "offset".

Se o motor rodar a uma velocidade mutio baixa, o offset precisa ser eliminado com a fungo de ajuste do oft-
set.

Utilize o ajuste automatico ou manual. O ajuste automatico utiliza o pardmetro de ajuste automatico do offset
de referéncia (Fn009). O ajuste manual utiliza o parametro de ajuste manual do offset de referéncia (Fn00B).

Output torque

Output torque ,
-l_ “Offset

/|

The offset is adjusted in the SERVOPACK.

Offset Adjustment Range: —127 to +127
(Torque Reference: —1905 mV to 1905 mV
Offset Setting Unit: 15.0 mV)

Torque
reference
voltage

e
Torque / ’
7

reference . P
voltage Offset adjustment ,




5.5 Controle de Torque

(1) Ajuste Automatico do Offset de Referéncia (Fn009)

O ajuste automatico do offset de referéncia mede a quantidade de deslocamento e ajusta a tensdo de referéncia

automaticamente.

Apds completar o ajuste automatico, a quantidade de deslocamento medida é armazenada no SERVOPACK.

Ajuste o offset automatico da referéncia utilizando o painel de operag@o seguindo os passos descritos a seguir.

IMPORTANT

O offset automatico da referéncia deve ser ajustado apenas enquanto o sinal de habili-
0 tacdo do servo (/S-ON) estiver desligado.

Display apoés a

Etapas operacao Botbes Operagao
Desligue o sinal de habilitagdo do servo (/S-ON), e entre
com a tensdo de referéncia de 0-V a partir do controlador ou
circuito externo.
SERVOPACK  Servomotor
1
Host 0-V speed
controller reference | }/r i
oW rotation
Servo OFF N (Servo ON)
2 [ = =l ] Pressione o botdo MODE/SET para selecionar o modo de
=iy fungdes auxiliares.

Pressione o botdo UP ou DOWN até selecionar a fungdo
Fn009.

—_—

DATA/4

Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um

segundo. O aviso "rEF_0" ¢ exibido no display.

Note: Se o aviso "no_oP" piscar por aproximadamente um
segundo, o ajuste de proibicao de escrita foi config-
urado pelo Fn010. Altere a configuracdo no Fn010
para habilitar a escrita. (Consulte segdo 7.12.)

—_—

MODE/SET

Pressione o botdo MODE/SET. Depois que o aviso "donE"
piscar por aproximadamente um segundo, o aviso "rEF_o"
serd exibido novamente.

5 (El[=]
I_II_Il_IjA

DATA/4

Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
segundo. "Fn009" ¢ exibido novamente.

Note: O ajuste automatico do offset da referéncia (Fn009) ndo pode ser utilizado quando uma malha de posi¢ao ¢ formada

com um controlador externo. Utilize o ajuste manual do offset da referéncia descrito em (2) Ajuste Manual do Off-

set da Referéncia (Fn00A).
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5.5.2 Ajuste do Offset de Referéncia

(2) Ajuste Manual do Offset de Referéncia (FnO0B)

Este método ajusta o offset entrando diretamente com a quantidade de deslocamento da referéncia de torque.

Utilize o ajuste manual do offset da referéncia de torque (Fn00B) nos seguintes casos:

« Para ajustar algum valor de offset deliberadamente.
* Para verificar a quantidade de offset ajustado pelo modo de ajuste automatico do offset da referéncia.

Ajuste o offset manual da referéncia utilizando o painel de operagao seguindo os passos descritos a seguir.

Display Depois da

Etapa Operagao Tecla Operagao
— === ressione o botdo ara selecionar o modo de
Il (][] [ —¢g fungdes auxiliares.
— MODE/SET
= =il Pressione o botdo UP ou DOWN até selecionar a fungdo
2 [ Il

—uugo Fn0Ob.

— — Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
_ | [l ] segundo. O display sera exibido como a esquerda.

3 1 Cf{— Note: Se o aviso "no_oP" piscar por aproximadamente um
segundo, o ajuste de proibigdo de escrita foi config-
urado pelo Fn010. Altere a configuragdo no Fn010
para habilitar a escrita. (Consulte se¢do 7.12.)

— — Ligue o sinal de habilitagao do servo (/S-ON) a partir de um

4 | I equipamento externo. O display sera exibido como a

| || ) esquerda.

===l =] Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um
5 T . -

[N [N [H] N segundo. A quantidade de offset atual ira aparecer.
6 e Pressione o botdo UP ou DOWN para ajustar a quantidade

e de offset.

(Example)

— — 8 Pressione o botdo MODE/SET. Apds o aviso "donE" piscar

7 | I @ por aproximadamente um segundo, o display sera exibido

| JC| |1 ) Ry como a esquerda.

8 I~ mllml ] Pressione o botdo DATA/SHIFT por aproximadamente um

Il
[ ] (] ]

segundo. "Fn00b" serd exibido novamente.




5.5 Controle de Torque

553

5.5 4

(1)

(2)

Filtro da Referéncia de Torque

O filtro suaviza a referécia de torque aplicando um atraso de primeira ordem na entrada da referéncia de
torque (T-REF).

Note: Entretanto, um valor de ajuste que seja muito alto pode deixar a resposta lenta. Verifique as caracteristicas de res-
posta quando estiver ajustando este parametro.

Constante de Tempo do Filtro do T-REF [Speed] [Position]| [Torque |
Quando & Classificagao
Pna15 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica uando €
habilitado
0a 65535 0.01 ms 0 Imediatamente Ajuste

Limite de Velocidade em Controle de Torque

Esta funcao limita a velocidade do servomotor para proteger o maquinario.

Um servomotor em controle de torque impde o torque especificado, mas a velocidade do servomotor néo é
controlada portanto, se uma referéncia de torque excessivo for ajustado para a carga, a velocidade do motor
pode aumentar muito. Se isto ocorrer, utilize esta fung@o para limitar a velocidade do motor.

Note: O valor limite real da velocidade do motor depende das condi¢des da carga do servomotor.

Sem Limite de Velocidade Com Limite de Velocidade
Danger of damage due to Motor speed
Motor speed critical speed. P

Maximum speed / Safe operation with
/ l_

speed limit.

Limiting speed

Time Time
Consulte os seguintes parametros para o limite de velocidade.
Saida de Sinais durante o Limite de Velocidade do Servomotor
O seguinte sinal ¢ gerado quando a velocidade do motor atinge a velocidade limite.
) Nome do Numero do Pino : = .~
Tipo Sinal Conector Configuracéo Descrigao
Limite de velocidade do servomotor esta
ON .
sendo aplicado.
Saida /VLT Deve ser alocado
OFF Limite de velocidade do servomotor nao
esta sendo aplicado.

Para utilizar este sinal de saida, o mesmo deve ser alocado. Para detalhes, consulte 3.3.2 Alocac¢do de sinais de
saida.

Configuragao do Limite de Velocidade

Selecione o modo de limite de velocidade no parametro Pn002.1

Paréametro Descricao ﬁ:;ﬂg%g Classificacao
n.OooOd Utiliza o valor ajustado no pardmetro Pn407 como lim-
[Ajuste de ite de velocidade (funco de limite de velocidade
Fabrica] interna).
Pn002 Utiliza o V-REF (CN1-5, 6) como uma entrada do lim- | APOS reinicial- Ajuste
ite de velocidade externa. Aplica um limite de 1zagao
n.O00O10 velocidade utilizando a tensdo de entrada do V-REF e a
configuragdo do pardmetro Pn300 (fungio de limite de
velocidade externa).
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5.5.4 Limite de Velocidade em Controle de Torque

B Funcéo de Limite de Velocidade Interna

Se a fungdo de limite de velocidade interna for selecionada no parametro Pn002.1, defina o limite da maxima
velocidade do servomotor no pardmetro Pn407. O limite de velocidade no parametro Pn408.1 também pode
ser a maxima velocidade do motor ou a velocidade de detecgdo do alarme de sobrevelocidade. Selecione a
velocidade de deteccdo do alarme de sobrevelocidade para limitar 8 maxima velocidade de rotagdo do servo-
motor ou o equivalente.

Pn407

Limite de Velocidade durante o Controle de Torque
Quando & Classificagéo
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica habilitado
0a 10000 1 min! 10000 Imediatamente Ajuste

Note 1. A configurag@o deste pardmetro ¢ habilitada quando o parametro Pn002.1 ¢ ajustado em 0.
2. O limite de velocidade ¢ definido pelo valor da velocidade maxima do servomotor ou da velocidade que gera o
alarme de sobrevelocidade quando o valor ajustado neste pardmetro exceder uma dessas velocidades

Parédmetro Descricao ﬁ:;ﬂg%g Classificacao
n.O0000 Utiliza o menor valor entre a maxima velocidade de
[Ajuste de rotagdo do servomotor e o valor do pardmetro Pn407
Pna08 Fébrica] como o valor do limite de velocidade. Apés reinicial- Ajuste
Utiliza o menor valor entre a velocidade de deteccdo do 1zacao
n.OO0O10 alarme de sobrevelocidade e o valor do pardmetro
Pn407 como o valor do limite de velocidade.

B Funcao de Limite de Velocidade Externa

Se a fungdo de limite de velocidade externa for selecionada no pardmetro Pn002.1, defina o sinal de entrada

VREEF e o pardmetro Pn300.
. Nome do Numero do Pino .~
e Sinal Conector DESEE
V-REF CN1-5 Entrada do limite de velocidade externo.
Entrada - — -
SG CN1-6 Sinal de terra para a entrada do limite de velocidade externo.

Entre com uma referéncia de tensdo analdgica como o valor limite da velocidade do servomotor durante o
controle de torque.

Nota:

* O menor valor entre o limite de velocidade da entrada V-REF e o valor do parametro Pn407 sera habilitado
quando o parametro Pn002.1 for ajustado em 1.

* O ajuste no pardmetro Pn300 determina o valor limite do nivel de tensdo. A polaridade tem efeito.

* Quando o parametro Pn300 esta ajustado em 6.00 (ajuste de fabrica) e € aplicado 6 V na entrada V-REF
(CN1-5, 6), a velocidade € limitada a velocidade nominal do servomotor utilizado.

Pn300

Ganho de Entrada da Referéncia de Velocidade

[ Speed ]

[Position | [Torque |

Classificagao

. . . . . . Quando é
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica habilitado
150 a 3000 0.01V 600 Imediatamente Ajuste
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5.6 Controle de Referéncia de velocidade interna

5.6

5.6.1

(2)

Controle de Referéncia de velocidade interna

Esta se¢@o descreve operacdo utilizando o controle de velocidade com velocidade ajustada internamente.
Esta fungdo permite a operagdo em controle de velocidade selecionado antecipadamente por um sinal de
entrada entre trés valores de velocidade do servomotor configuradas em parametros internos do SERVO-

PACK. Uma vez que a velocidade ¢ controlaeda por um pardmetro interno do SERVOPACK, ndo ha
necessidade de um gerador de referéncia externa ou um gerador de pulsos para controlar a velocidade.

SERVOPACK

Parameters for internal set speed

Motor rotation direction
|_ (Forward/Reverse)
/P-CON (/SPD-D 41
( ) N Pn301 Speed Servomotor
reference
Contact inputs* < /P-CL (SPD-A) —_ 45 Pn302 » M

IN-CL (sPD-B) ~_ |46 Pn303

Stops (Internal speed 0)[——

P

* Quando estiver utilizando a pinagem dos sinais de entrada externos conforme o ajuste de fabrica, as fungdes do /P-
CON, /P-CL e /N-CL sdo diferentes das fun¢des do /SPD-D, /SPD-A e /SPD-B, respectivamente.

Configuracoes Basicas para o Controle de Referéncia de velocidade interna

Esta se¢@o descreve as configuragdes basicas necessarias para o controle de velocidade ajustada internamente.

Configuragao dos Sinais

Os seguintes sinais de entrada sdo utilizados para chavear a velocidade de operacao.

Ajuste de Fabrica da Alocacao dos Sinais de Entrada: /P-CON, /P-CL e /N-CL
Tioo Nome dos Numero do Pino Descricio
P Sinais Conector ¢
/P-CON CN1-41 Chaveia a direcdo de rotagdo do servomotor.
Entrada |/P-CL CN1-45 Seleciona a velocidade ajustada internamente.
/N-CL CN1-46 Seleciona a velocidade ajustada internamente.
Alterando a Alocacgao dos Sinais de Entrada: /SPD-D, /SPD-A e /SPD-B
) Nome dos Numero do Pino o
iEe Sinais Conector DS
/SPD-D CN1-41 Chaveia a dirego de rotagao do servomotor.
Entrada |/SPD-A CN1-45 Seleciona a velocidade ajustada internamente.
/SPD-B CN1-46 Seleciona a velocidade ajustada internamente.

Configuragdo dos Parametros

Selecione o controle de velocidade ajustada internamente pelo parametro Pn000.1.

A o Quando & e
Parémetro Descricao habilitado Classificacao

Apos reinicial-

S Ajuste
izagdo

Pn000 n.O00O30 Controle de referéncia de velocidade interna

n Operation
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5 Operagao

5.6.1 Configuragdes Basicas para o Controle de Referéncia de velocidade interna

(3) Parametros Relacionados

Ajuste as velocidades definidas internamente nos parametros Pn301, Pn302 e Pn303.

Velocidade Ajustada Internamente 1
Pn301 Quando & Classificagao
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica habilitado
0a 10000 1 min-! 100 Imediatamente Ajuste
Velocidade Ajustada Internamente 2
Quando & Classificagcao
Pn302 i i i i i Abri
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica habilitado
0a 10000 1 min! 200 Imediatamente Ajuste
Velocidade Ajustada Internamente 3
Quando & Classificagcao
Pn303 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica uando e
habilitado
0 a 10000 1 min™! 300 Imediatamente Ajuste

*

Note: A méaxima velocidade do servomotor € utilizada sempre que os valores ajustados nos parametros Pn301 a Pn303
excedam a maxima velocidade.

(4)

Operagdes Utilizando uma Velocidade Ajustada Internamente

Utilize combinagdes de ON/OFF dos seguintes sinais de entrada para operar com as velocidades ajustadas

internamente.
Sinais de Entrada Diregéo de
/P-CON /P-CL IN-CL Rotagao do Velocidade
/SPD-D /SPD-A /SPD-B Motor
OFF OFF Parado em velocidade 0
OFF ON Pn301: 1a Velocidade Ajustada Intenamente
OFF Avante
ON ON Pn302: 2a Velocidade Ajustada Intenamente
ON OFF Pn303: 3a Velocidade Ajustada Intenamente
OFF OFF Parado em velocidade 0
OFF ON Pn301: 1a Velocidade Ajustada Intenamente
ON Reverso
ON ON Pn302: 2a Velocidade Ajustada Intenamente
ON OFF Pn303: 3a Velocidade Ajustada Intenamente




5.6 Controle de Referéncia de velocidade interna

5.6_.2 Exemplo de Operagdes com Velocidade Ajustada Internamente

Um exemplo de operag@o em controle de velocidade ajustada internamente ¢ mostrado abaixo.

Este exemplo combina o controle de velocidade ajustada internamente com a fungdo de partida suave (soft
start).

O choque que ¢ causado pela mudanca brusca da referéncia de velocidade pode ser reduzido utilizando a
funcdo de partida suave.

Servomotor speed

SPEED3 3rd speed
+ — . .
) Acceleration/deceleration are
| . )
+SPEED2 |- \ done for the soft start times set in
| ! Pn305 and Pn306.
1st speed I :
+SPEED1 [~ : |
| ! |
0 Stop L | .
| 1 : 1 Stop |
| : | : |
-SPEED1 [~ : : : | 1|st speed
| |
| | |
| I |
I
-SPEED2 = ! : : \ I 2nd speed
| X | : : P
I I
-SPEED3 |- [ : | ! :
| I ! I I
| ! | |
I I
) | X | |
I | I I
I

|
|
1
Brd speed
|
|
I
I
I

I
[P-CL (/SPD-A) OFF |  OFF ' ON ON l OFF | OFF I ON ON I OFF
I ] I []

I I
IN-CL (/SPD-B) I ! ' ' |
OFF oN ON OFF |, OFF oN ON OFF OFF
I

I

| ] | | X |

JP-CON(/SPD-D L : | ! !
"7OFF | OFF I OFF , OFF OFF L.ON_.__ON oN

ON

n Operation
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5 Operagao

5.7.1 Chaveando a Referéncia de Velocidade Interna (Pn000.1 = 4, 5, ou 6)

5.7 Combinacao de Métodos de Controle

O SERVOPACK pode chavear as combinagdes de métodos de controle. selecione o método de controle no

Pn000.1.
o N : Quando é e
Parametro Combinagao Dos Métodos de Controle Habilitado Classificagao
n. 0040 Referéncia de velocidade interna <> Controle de
Velocidade
n.O00O50 Referéncia de velocidade interna <> Controle de Posi¢ao
n.0O00O60 Referéncia de velocidade interna <& Controle de Torque
n.O00O70 Controle de Posigdo <> Controle de Velocidade L
Pn000 — Apos reinicial- Auste
n.O00O80 Controle de Posi¢ao <> Controle de Torque izacdo J
n.0O00O90 Controle de Torque <> Controle de Velocidade
n.O00AD Cont~role de Velocidade << Controle de Velocidade com
funcdo Zero Clamp
Controle de Posigdo < Controle de Posi¢do com fungao
n.O00OBO S .
de inibic¢do do pulso de referéncia
5.7_.1 Chaveando a Referéncia de Velocidade Interna (Pn000.1 =4, 5, ou 6)
As condigdes para o chaveamento da referéncia de velocidade interna ¢ exibida a seguir.
(1) Atribuicdo do sinal de entrada de fabrica (Pn50A.0 = 0)
O método da referéncia de velocidade interna pode ser chaveado usando os sinais /P-CL ¢ /N-CL .
Sinais de Entrada Pn000.1 Ajustes e Operegdes
/P-CON (CN1-41) | /P-CL (CN1-45) | /N-CL (CN1-46) n.00O40 n.O00O50 n.00O60
Controle de Controle de Controle de
OFF OFF Velocidade Posicdo Torque
OFF ON Rotacdo positiva no ajuste interno de velocidade 1 ajustado
no Pn301.
OFF — — - - - -
ON ON Rotagdo positiva no ajuste interno de velocidade 2 ajustado
no Pn302.
ON OFF Rotagdo positiva no ajuste interno de velocidade 3 ajustado
no Pn303.
Controle de Controle de Controle de
OFF OFF Velocidade Posicdo Torque
OFF ON Rotagdo reversa no ajuste interno de velocidade 1 ajustado
no Pn301.
ON . — . .
ON ON Rot.ag:ao reversa no ajuste interno de velocidade 2 ajustado
no in Pn302.
ON OFF Rotacdo reversa no ajuste interno de velocidade 3 ajustado
no Pn303.

E possivel chavear do Controle de Velocidade, Controle de Posi¢ido ou Controle de Torque para referéncia de
velocidade interna mesmo quando o servomotor estiver rodando.
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5.7 Combinagéo de Métodos de Controle

O diagrama a seguir descreve um exemplo de operagdo para Referéncia de Velocidade Interna + Soft Start
<=> Controle de Posicao.

Motor speed

+SPEED3 [~
+SPEED2 [—

+SPEED1 [—

-SPEED1

-SPEED2

-SPEED3

/COIN

Reference pulse

——— t1 \
I !
1 1
/P-CL
I OFF ON ON OFF : OFF : OFF
IN-CL I \ ! ! I I
R | :
ON ON OFF I OFF OFF Lon
1 ! 1 1
I
ond | [—
I 1st speed : sgeed | 3rd speed | Switching : Pulse : 1st speed
Reference h | | | 1 " Internal
\ 1 . ! o ! set speed
1 Internal set speed control o Position control | control
¢ Pie pie

Note 1. O valor t1 ndo ¢ afetado pela utilizagdo da fungdo de soft-start. Um atraso de maximo de 2ms ocorre quando for
acionado o /P-CL e /N-CL.
2. O tempo de desaceleracdo no controle de velocidade ¢ definido no pardmetro Pn306 e a Referéncia de Velocidade
Interna sera mudada para o Controle de Posi¢ao depois que o servomotor estiver parado.

n Operation
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5 Operagao

5.7.1 Chaveando a Referéncia de Velocidade Interna (Pn000.1 = 4, 5, ou 6)

(2) Alterando as definigdes dos sinais de entrada (Pn50A.0 = 1)
O método de controle pode ser chaveado mudando o sinal /C-SEL de ON/OFF.

Os sinais /C-SEL, /SPD-D, /SPD-A, ¢ /SPD-B devem ser atribuidos. Para detalhes, consulte 3.3.1 Atribuicoes
dos Sinais de entrada.

Nome Conector Pn000 Ajuste e Método de Controle
Tipo do Numero De Ajuste
ON Velocidade Posicdo Torque

Entra
da /C-SEL | Deve ser alocado OFF Referéncia de Referéncia de Referéncia de

velocidade interna | velocidade interna | velocidade interna

A tabela seguinte mostra a direg@o e velocidade de acordo com o ajuste dos sinais de entrada para a referéncia
de velocidade interna quando o sinal /C-SEL ¢ desligado OFF.

Sinal de Entrada . L
Velocidade e Direcao
/SPD-D /SPD-A /SPD-B
OFF OFF Para com velocidade interna igual a 0.
OFF ON Rotagdo positiva no ajuste interno de velocidade 1 ajus-
tado no Pn301.
OFF 30 positi uste 1 - s
ON ON Rotagdo positiva no ajuste interno de velocidade 2 ajus
tado no Pn302.
ON OFF Rotag@o positiva no ajuste interno de velocidade 3 ajus-
tado no Pn303.
OFF OFF Para com velocidade interna igual a 0.
OFF ON Rotagdo reversa no ajuste interno de velocidade 1 ajus-
tado no Pn301.
ON 3 i i i us-
ON ON Rotagdo reversa no ajuste interno de velocidade 2 ajus
tado no Pn302.
ON OFF Rotag8o reversa no ajuste interno de velocidade 3 ajus-
tado no Pn303.
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5.7 Combinagéo de Métodos de Controle

Chaveando outro método que néo possui referéncia de velocidade interna
(Pn000.1 =7,80u9)

Use o seguinte método de chaveamento do controle quando o Pn000.1 estd em 7, 8, ou 9. O método de chavea-
mento do controle depende do sinal como mostrado a seguir.

5.7.2

(1) Alocagao dos Sinais de Fabrica (Pn50A.0 = 0)
Numero de Pn000.1 Ajuste e Método de Controle
Tipo NoSrinnealdo Pinos do Ajuste
ON Velocidade | Torque Velocidade
Entrada |/P-CON CN1-41
OFF Posicdo Posicdo Torque
(2) Alterando a Alocagao dos Sinais de Entrada (Pn50A.0 = 1)
_ Nome do NL’l_mero de _ Pn000.1 Ajuste e Método de Controle
Tipo Sinal Pinos do Ajuste
Conector n.O070 | n.OO8O | n.OO9O
Entrada | /C-SEL Deve ser ON Velocidade | Torque Velocidade
alocado OFF Posigdo Posigido Torque
5.7.3 Chaveando outro método que nao possui referéncia de velocidade interna
(Pn000.1 = A ou B)
Use o seguinte método de chaveamento do controle quando o Pn000.1 estd em 7, 8, ou 9. O método de chavea-
mento do controle depende do sinal como mostrado a seguir.
(1) Alocagéo dos Sinais de Fabrica (Pn50A.0 = 0)
Numero de Pn000.1 Ajuste e Método de Controle
Tipo N%Tnzldo Pinos do Ajuste
Controle de Controle <~ie Posigdo
. com fungdo de
ON Velocidade com S R
Entrada |/P-CON  |CN1-41 fungdio zero clamp inibigao da referén-
cia de pulsos
OFF Velocidade Posicdo

(2) Mudando as atribuicbes do Sinal de Entrada para cada Sinal (Pn50A.0 = 1)

NEMeLe Numero de Pn000.1 Ajuste e Método de Controle
Tipo Sinal Pinos do Ajuste
Conector n.O0OAO n.O00OBO
Controle de
ON Velocidade com -
/ZCLAMP fungdo Zero clamp
OFF Velocidade -
Deve ser -
Entrada Alocado Controle de Posigao
com fungdo de
ON - S R
/INHIBIT inibi¢do da referén-
cia de pulsos
OFF - Posicao

n Operation
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5 Operagao

5.8.1 Limite de Torque interno

5.8 Limitando torque

O SERVOPACK oferece os quatro seguintes métodos de limitacdo do torque de saida para protegdo da

maquina.
Método de Limitagdo o5 Secéo de
PlEgETEEE Referéncia
Limite Interno de Torque Sempre limita o torque pelo ajuste de parametros 5.8.1
Limite externo de torque Limita o torque através do sinal vindo de um controlador externo 5.8.2
%mptaqao deNtorque })Qr refer- Atribui um limite de torque por referéncia de tenso analdgica 5.83
éncia de tensdo analdgica
Limi + . S
Alrr.nte de torque eXtemoA .| Combina a limitagdo de torque por uma entrada externa por refer-

limite de torque por referéncia 5.84

de tensdo

éncia de tensdo analogica

Note: Quando for ajustado o valor maximo, sera utilizado o torque méaximo do servomotor

5.8_1 Limite de Torque interno

Esta funcdo sempre limita o torque méximo de saida de acordo com os valores dos parametros a seguir.

Limite de Torque Avante

[ Speed |

[ Position | [Torque ]

Classificagcao

Pn402 Faixa de Ajuste | Unidade do ajuste Config;garﬁ:zes de S;Sirl]i?ao dcé>
0a 800 1% 800 Imediatamente Ajuste
Limite de Torque Reverso [Speed | [Position | [Torque |
Pn403 Faixa de Ajuste Unidade do ajuste Configagtr)ari%zes de S;Siﬂ?ao dec; Classiicagao
0 a 800 1% 800 Imediatamente Ajuste

A Unidade de Ajuste é um porcentual do torque nominal.

Note: Se os valores ajustados nos pardmetros Pn402 e Pn403 forem muito baixos, o torque pode ser insuficiente para acel-
eragdo ou desaceleragdo do servomotor.

Forma de onda do Torque

No Internal Torque Limit
(Maximum Torque Can Be Output)

Internal Torque Limit

A

Maximum torque
f: Speed

Pn402

. Limiting torque
r
Speed

~~y

|

Pn403




5.8 Limitando torque

5.8.2

(1)

(2)

Limite de Torque externo

Use essa fung¢ao para limitar o torque introduzindo um sinal do controlador externo em momentos especificos
durante a operagdo da maquina, como paradas ao encontrar um obstaculo ou em operac¢des tempo de espera
para operagéao do robo.

Sinais de Entrada

Utilize os seguinte sinais de entrada para limitar o torque através do limite externo de torque.

Conector
Tipo Nosr?nea?o Numero De | Ajuste Significado Valor do Limite
Pinos

.. O menor valor desse ajuste é: o
Limite externo de torque avante s o ~
CN1-45 ON ligado limite de referéncia de tensdo

Entrada |/P-CL [Configuragio de analogica, Pn402 ou Pn404

Fabrica] Limite externo de torque avante

OFF | i ligady Pn402

.. O menor valor desse ajuste é: o
Limite externo de torque reverso

CN1-46 ON i limite de referéncia de tensdo
. igado 16gica, Pn403 ou Pnd05
Entrada |/N-CL [Configuragdo de analogica, Fn405 ou Fn
Fabrica imi
] OFF Limite externo de torque reverso Pn403
desligado

Parametro Relacionados

Ajuste os seguintes parametros para o limite externo de torque.

Limite de Torque Avante [Speed]| [Position] [Torque |
- — . Classificagao
Pn402 . . : . Configuragéo de Quando &
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Fabrica Habilitado
0 to 800 1% 800 Imediatamente Ajuste
Limite de Torque Reverso [Speed]| [Position] [Torque |
- p - Classificagédo
Pn403 Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste Configuraggo de Quando é
Fabrica Habilitado
0a 800 1% 800 Imediatamente Ajuste
Limite Externo de Torque Avante [Speed]| [Position] [Torque |
- — - Classificagao
Pn404 . . . . Configuragéo de Quando é
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Fabrica Habilitado
0a 800 1% 100 Imediatamente Ajuste
Limite Externo de Torque Reverso [Speed] [Position] [Torque |
- p - Classificagédo
Pn405 Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste Configuragdo de Quando ¢
Fabrica Habilitado
0a 800 1% 100 Imediatamente Ajuste

A Unidade de Ajuste é um percentual do torque nominal.

Note: Se os valores de Pn402, Pn403, Pn404 ¢ Pn405 forem muito baixos, o torque pode ser insuficiente para aceleragéo e
desaceleragdo do servomotor

n Operation
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5 Operagao

5.8.3 Limitagdo de Torque usando Referéncia de Tensdo Analdgica

(3) Mudanga no Torque de Saida durante o Limite Externo de Torque.

Os diagramas a seguir mostram a mudanga no torque de saida quando o limite interno de torque ¢ ajustado
para 800%

Nesse exemplo, a dire¢do de rotagdo do servomotor ¢ Pn000.0 = 0 (referéncia positiva = operacao positiva).

/P-CL
OFF ON
Pn402-- - - == ------mm oo Pn4024 - - -------mm e
)\ Speed
Pn404
OFF 0 .
Torque Torque
Pn403—-----------=--=-=-=------- Pn403----------====--“------=
/N-CL
Pn4024- - - oo PR4024- - - - - e e
\ Speed
Pn404
ON o o
Pn405—--------------- <= —I Pn405—---=-=-=-=-=-=------- - —J
Torque/ Torque/
[TV 101 MR ———————— 200710

5.8.3 Limitacdo de Torque usando Referéncia de Tensdo Analdgica

Para limitag@o de torque por referéncia de tensdo analdgica, utiliza-se a tens@o analdgica no terminal T-REF
(CN1-9 e CN1-10).

Sera aplicado o menor valor de limite entre o limite de torque por referéncia analégica e o valor de limite de

torque do Pn402 e Pn403.
Parametro Significado ClEiE Classificagao
Habilitado
Pn002 n.0001 Use o terminal T-REF como entrada de limite externo Apo_s rel{nmal- Ajuste
de torque izacdo

Esta fun¢do ndo pode ser utilizada durante o controle de torque, somente durante o controle de posi¢do ou
velocidade.

O esquema a seguir mostra quando a limitagdo de torque por referéncia de tensdo analogica ¢ feito pelo con-
trole de velocidade.

SERVOPACK
Pn400 Pn415 Pn402 Forward
- T-REF, . , imi
Torque limit ——>| Torque reference input gain |—>|T-REF filter time constant }—l ’( t(%gf&l:r;m
value (See 5.5.1.) (See 6.9.2.)
Pn100
Pn300 . Speed
V-REF. N 5| loop L,
Speed 7 rsegeesgnce input| & | g |gain [ Torque
reference gain Pn101 reference
Speed loop
(See 5.3.1.) integral time
constant L
Pn403 (See5.8.1.)
Speed feedback Reverse torque limit

Nao ha polaridade da tensdo de entrada por referéncia analogica. Os valores absolutos de ambas as tensdes + e
- e o valor de limite de torque correspondente a esse valor absoluto, ¢ aplicado nas dire¢des positivas e nega-
tivas.
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5.8 Limitando torque

(1) Sinais de Entrada

Use os seguintes sinais de entrada para limitar o torque por referéncia de tensao analogica.

) Nome do Conector
Mz Sinal Numero De Pinos e
T-REF CNI1-9 Entrada de referéncia de torque
Entrada - -
SG CNI1-10 Sinal de aterramento para entrada de referéncia de torque

Consulte 5.5.1 Configuragées Basicas para o Controle de Torque.

(2) Parémetros Relacionados

Ajuste os seguintes parametros para limite de torque por referéncia analdgica.

Ganho da entrada de Referéncia de

[Speed | [Position | [Torque ]

Torque e
Corf ~ Quando @ Classificacéo
. . . . onfiguragao de uando é
Pn400 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Fabrica Habilitado
10a 100 0.1V 30 (torque nominal Imediatamente Ajuste
em 3.0 V)
Limite de Torque Avante [[Speed | [Position | [Torque |
- — - Classificagao
Pn402 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Conflglurggao de Qua'n.do e
Fabrica Habilitado
0a 800 1% 800 Imediatamente Ajuste
Limite de Torque Reverso [[Speed | [Position | [Torque |
- — - Classificagao
Pn403 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Conflglurggao de Qua'n.do e
Fabrica Habilitado
0a 800 1% 800 Imediatamente Ajuste
Filtro de constante de tempoT-REF [[Speed | [Position | [Torque ]
- — ~ Classificagao
Pn415 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Conflglura}g:ao de Qua'n.do ©
Fabrica Habilitado
0a 65535 0.01 ms 0 Imediatamente Ajuste

n Operation
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5 Operagao

5.8.4 Limitando o Torque utilizando um Limite Externo de Torque e uma Referéncia de Tens&o Analdgica

5.8.4 Limitando o Torque utilizando um Limite Externo de Torque e uma
Referéncia de Tensédo Analdgica

Esta funcdo pode ser utilizada para combinar a limitacao de torque por uma entrada externa e referécia de ten-

sdo analogica.

Quando /P-CL (ou /N-CL) esta ligado, sera aplicado o menor valor entre o limite de torque por referéncia

analogica ou o ajustando no Pn404

A S Quando é e
Parametro Significado Habilitado Classificagédo
Pn002 n. 0003 (,Qua‘nAdO /P-CL ou/N-CL esta.at{vado, o terminal TREF qus I‘QIEIIClal- Ajuste
¢ utilizado como entrada de limite externo de torque izagdo
O esquema a seguir mostra o limite externo de torque utilizando a referéncia analdgica.
SERVOPACK
Pn402
/P-CL Forward
torque
/N-CL limit (See 5.8.1.)
Pn400 Pn415 Pn404
Torque limit — T-REF Torque reference input gain |—>|T-REF filter time constant Forward
value (See 5.5.1.) external
o (See6.9.2) v v torque limit
P300 Pn100 (esay
V-REF |Speed + + Speed
Speed > reference input] »Q—¥ loop ¥ — Torque
reference gain - gain reference
(See 5.3.1)) el
®
Pn403 (See 5.8.1.)
Pn405 Reverse torque limit

Speed feedback

Reverse external torque limit
(/N-CL: ON) (See5.8.1)

Note: Esta fungdo ndo pode ser utilizada durante o controle de torque uma vez que o limite de torque por referéncia

analogica venha do T-REF (CN1-9, 10).




5.8 Limitando torque

(1)

(2)

Sinais de Entrada

Utilize os seguintes sinais de entrada para limitar o torque através do limite externo de torque e referéncia

analogica.
. Nome do Conector
fice Sinal Numero De Pinos BT
T-REF CN1-9 Entrada de referéncia de torque
Entrada
SG CNI-10 Sinal terra para entrada de referéncia de torque

Consulte 5.5.1 Configuragoes Basicas para o Controle de Torque.

Conector
Tipo NOSTnea?O Numero De | Ajuste Significado Valor limite
Pinos
Limite externo de torque avante O menor ValorAde§se a]uste~e: 0
CN1-45 ON ligado limite de referéncia de tensao
Entrada |/P-CL [Configuragdo de analogica, Pn402 ou Pn404
Fabrica imi
] OFF le}te externo de torque avante Pn402
desligado
.. O menor valor desses ajustes:
CN1-46 ON Iﬁgg;if’;z:é%de Torque limite de referéncia de tensao
Entrada |/N-CL [Configuragdo de analogica,, Pn403, ou Pnd05
Fabrica] OFF Limite Externo de Torque Pn403
Reverso desligado

Parametros Relacionados

Ajuste os seguintes parametros para limite externo de torque e referéncia de tensao analdgica.

Ganho da Entrada de Referéncia de Torque [ Speed]| [Position] [Torque] | Classificagdo
. . . . Configuragéo de Quando &
Pn400 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Fabrica Habilitado .
0 T Ajuste
orque nominal a .
10a 100 0.1V 3.0 V) Imediatamente
Limite de Torque Avante [Speed]| [Position]| [Torque] | Classificagao
Pn402 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Conflglurggao de Qua'n.do e
Fabrica Habilitado Ajuste
0a 800 1% 800 Imediatamente
Limite de Torque Reverso [Speed]| [Position]| [Torque] | Classificagao
Pn403 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Conflglurggao de Qua'n.do e
Fabrica Habilitado Ajuste
0a 800 1% 800 Imediatamente
Limite Externo de Torque Avante [Speed]| [Position]| [Torque] | Classificagdo
Pn404 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Conflglura}gao de Qua'n.do ©
Fabrica Habilitado Ajuste
0a 800 1% 100 Imediatamente
Limite Externo de Torque Reverso [Speed]| [Position]| [Torque] | Classificagdo
Pn405 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Conflglura}gao de Qua'n.do e
Fabrica Habilitado Ajuste
0a 800 1% 100 Imediatamente
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5.8.5 Verificando a Limitagado de Torque de Saida Durante a Operagao

A Unidade de Ajuste é um porcentual do torque nominal.

Pn415

Filtro de Constante de TempoT-REF

[ Speed |

[Position | [Torque ]

Configuragéo de Quando é Classificagdo
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Fabrica Habilitado
0a 65535 0.01 ms 0 Imediatamente Ajuste

5.8.5 Verificando a Limitacdo de Torque de Saida Durante a Operacgao

O sinal a seguir pode utilizado para indicar que o torque de saida do servomotor esta sendo limitado.

: Nome do Conector . S
gD Sinal Numero De Pinos A Slgifeet
ON (fechado) Torque .de. saida do servomotor esta
sendo limitado
Saida /CLT Deve ser atribuido - _ -
OFF (aberto) Torque .de_ saida do servomotor ndo esta
sendo limitado

Para métodos de alocagao, consulte 3.3.2 Alocacdo de sinais de saida.



5.9 Encoder Absoluto

5.9

Encoder Absoluto

Se for utilizado um motor com encoder absoluto, o sistema detecta a posi¢ao absoluta que pode ser feita pelo
controlador. Consequentemente, a operagdo ¢ retomada imediatamente depois que a forga é ligada sem ter que

voltar para o ponto zero.

E necessario uma bateria para salvar os dados de posi¢des do encoder absoluto. A bateria esta instalada no
suporte localizado no cabo de encoder.
Se nao estiver utilizando a bateria no cabo de encoder, instale uma bateria no controlador.

S PROIBIDO

+ Na&o instale baterias em &mbos, Servopack e suporte do cabo de encoder. E perigoso pois gera um cir-
cuito entre as baterias.

Ajuste Pn002.2 para 0 (configuragdo de fabrica) para usar o encoder absoluto.

Parametro Significado S;Sﬂ?ao di Classificacao
n.oodOd
p [Configuragdo | Utilizar o encoder absoluto como encoder absoluto Apos reini- .
n002 de fébrica] cializagio Ajuste
n.00100 Utilizar o encoder absoluto como encoder incremental

O sinal SEN e a bateria ndo sao necessarios quando o encoder absoluto ¢ utilizado como incermental.

&

IMPORTANT

A faixa de saida dos dados seriais de rotagcéo do sistema de detecgéo de posicao abso-
luta para o -V, é diferente dos sistemas anteriores com encoder de 12-bit e 15-bit.
Como resultado, comprimento infinito do sitema de posicionamento da série X deve ser
alteraddo para o uso com produtos da série X-V. Tenha certeza de fazer as seguinte
modificagdes no sistema.

Faixa de
- saida dos
Sesrig?}g?o r Resolugao dagios . Acéo quando limite & atingido
rotacionais
seriais
* Quando o limite superior (+99999) ¢ exce-
¥ Series dido na dire¢do avante, o dado serial de
SGD 12-bit -99999 a rotagdo sera 0.
SGDA 15-bit + 99999 * Quando o limite inferior (-99999) é exce-
SGDB dido na dire¢do reversa, o dado serial de
rotagdo sera 0.
-1, =-1I00, -V * Quando o limite superior(+32767) ¢ exce-
Series dido na dire¢do avante, o dado serial de
SGDM 17-bit -32768 a rotagdo sera -32768.*
SGDH 20-bit + 32767 * Quando o limite inferior (-32768) é exce-
SGDS dido na dire¢do reversa, o dado serial de
SGDV rotagdo sera +32767.*

* A acdo difere quando o limite de multi-voltas ajustado no (Pn205) ¢ alterado. Consulte 5.9.6
Ajuste do limite Multi-voltas.
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5.9.1 Conectando o Encoder Absoluto

5.9_.1 Conectando o Encoder Absoluto

O diagrama a seguir mostra as conexdes entre o servomotor com encoder absoluto, SERVOPACK e controla-
dor.

(1) Utilizando um Cabo de Encoder com Suporte de Bateria

SERVOPACK Host controller
2
PhaseA . 33), PAO { }
Absolute encoder “A_34), /PAO RO JI>—PhaseA
. PhaseB . 35), PBO
1 2 oD 36 /PBO RE | >—PhaseB
" R Ps )5 PhaseC .. 19} PCO
C PS,) 6 "\__20); /PCO RQ 4>—Phase c
SN75ALS174
output line driver or
the equivalent CN1
PG5V, 1 4 SEN +5V
C PGOV,) 2 — N
2 ), SG
1), SG )i oV
BAT(+),) 3
C 1y BAT() ) 4
J T Connector Applicable line receiver: SN75ALS175
Battery | shell | or MC3486 manufactured by Texas
(Shell) Encoder cable | gr?g”nedor Instruments or the equivalent
with battery case @ Terminating resistance R: 220 to 470 Q

L

*1. O numero dos pinos para o conector do encoder absoluto depende do modelo servomotor.

*2. _/ _representa cabo blindado por par-trangado.
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(2) Instalando a Bateria no Servopack

SERVOPACK Host controller
CN1 2
PhaseA~_ 33), PAO {
Absolute encoder “A_34), /PAO RO J>—PhaseA
“ PhaseB.__ 35), PBO
2 369, /PBO RE | >—Phased
ps ) 5 Phase C~, 19}, PCO
C PS) 6 “a_20) /PCO RO J>—Phase c
SN75ALS174
output line driver or
the equivalent
CN1
Pc5V,) 1 4 | SEN +5V
¢ PGOV,) 2 Ny
2 ), SG
EDEC l oV
BAT(+),) 3 21 | BAT(+) .
C BAT() ) 4 22 ) BAT(-) = Battery
TI Cﬁrhnector
. e [ . i, Applicable line receiver: SN75ALS175 or MC3486
(Shell) @{ Connector manufactured by Texas Instruments or the equivalent
l Terminating resistance R: 220 to 470 Q

*1. O nimero dos pinos para o conector do encoder absoluto depende do modelo servomotor.

%2, _/ _representa cabo blindado por par-trangado.
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5.9.2 Sinal de requisigdo de Dados Absolutos(SEN)

5.9.2 Sinal de requisicdo de Dados Absolutos(SEN)

Para obter um dado absoluto, deve ser ativado o sinal de requisi¢ao de dados absolutos (SEN) do SERVO-
PACK.

A tabela a seguir descreve o sinal SEN.

. Nome do Conector . o
1z Sinal Numero De Pinos AED SIgiitezets
OFF (nivel low) Desativado
Entrada |SEN CN1-4 O controlado externo envia um sinal de
ON (nivel high) requisi¢@o de dados absolutos para o
SERVOPACK.
Host controller SERVOPACK
5V T CN1
SEN 41000
3 >—
High level:
Approx. 1 mA
7406 or the equivalent 2 47KQ -|— 0.1 uF
oV v | se [ oV

We recommend a PNP transistor.

O sinal SEN ¢ enviado de acordo com seguinte a carta de tempos.

ON \

SERVOPACK control . *
power supply OFF [€ 5 seconds max. \ OFF
i i ON (Normal status)
ALM signal OFF !
(Alarm status) OFF! OFF
i ON
SEN signal OFFE i OFF
E ! Rotational serial data //
:L""Ir _____ Iniial i tal Incremental
i ' hitalincremen
PAO Undefneds pulsaes e X pulses / /
i ! ! (Phase A}~ (Phase A)
A B : i
; ' ! Inifal incremental \y/* Incremental
PBO :Undeﬂned: ' pulses : pulses
bl ! | | (Phase B}  (Phase B)
P | | | ! ON
Servomotor power i i E i E E \\ OFF
E i ! 60 ms max. | i \\
P | (0 mstyp.) !
i :50 ! ! Approx. :400 i
! | I | I ms max.,
. : ms; | 15 ms | .
' ' ' "1t03ms °
N J
Y

The servomotor will not be turned ON even if /S-ON is turned ON during this interval.

*  Desligue o sinal SEN para desligar a alimentagdo do controle.
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593

* Quando o sinal for ligado, deve ser mantido em nive alto por pelo menos 1,3 segun-
o dos como mostrado na figura a seguir.
SEN signal
IMPORTANT
OFF ON (high level) OFF | ON
1.3 s min.
T— 15 ms min.
+ Sinal SEN n&o pode ser requisitado durante Servo ON.

Para detalhes sobre a sequéncia de recepegao de dados do encoder absoluto, consulte 5.9.5 Sequencia de
recep¢do de dados absolutos.

Substituicdo da Bateria

Se a tensdo da bateria cair para aproximadamente 2.7 V ou inferior, sera exibido um alarme de erro na bateria
do encoder absoluto (A.830) ou uma advetencia de erro na bateria do encoder absoluto (A.930).

Se esse alarme ou adverténcia forem exibidos, substitua a bateria usando os seguintes procedimentos.

Use Pn008.0 para ajustar o alarme (A.830) ou a adverténcia (A.930).

a — Quando é e
Parametro Significado Habilitado Classificagao

n.000O00
[Configuracdode | Ativa o alarme A.830 quando a tensdo da bateria cair.

Pn008 Fébrica]
n.O0001

Ap0s reinicial-

. Ajuste
izagdo

Ativa a adverténcia A.930 quando a tensdo da bateria
cair.

* Se 0 Pn008.0 ¢ ajustado para 0, o sinal de saida ALM sera ativado durante a detec¢do do alarme por 4 seg-
undos, ap6s o tempo de 5 segundos de energizacdo do controle. Agé.s os 4 segundos, nenhum alarme rela-
cionado a bateria sera exibido mesmo se a tensdo da bateria cair abaixo do valor especificado.

* Se 0 Pn008.0 ¢ ajustado para 1, o sinal de saida ALM estara sempre ativado durante a detecgdo de advertén-
cia apods o tempo de 5 segundos de energizagdo do controle.

ON
Control OFF
power Alarm status Normal status
ALM | f -
i Max.5s ! 4s !
I4—>:<—>:
i i /" Battery \ i
Alarm A.830 | & voltage being
(Pn008.0 = 0) ! 1\ monitored
| |
i i
= i
Warning A.930 I i Battery voltage
(Pn008.0 = 1) being monitored
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5.9.3 Substituigcao da Bateria

(1) Procedimento de Substituicdo da Bateria
B Usando um cabo de encoder com suporte de bateria
1. Ligue somente a alimentag@o de controle do SERVOPACK.
2. Abra a tampa do suporte da bateria.

3. Remova a bateria antiga e coloque a nova bateria JZSP-BA01-E como mostrado a baixo.
To the SERVOPACK

4. Feche a tampa do suporte.

Close the cover.

5. Apos a substitui¢do, desligue a alimentac¢do do controle para limpar o alarme de erro de bateria do encoder
absoluto (A.830).

6. Ligue a alimentagdo do controle novamente.

7. Verifique se foi removida a exibi¢do do alarme e se 0 SERVOPACK opera normalmente.

desconectada (o que inclui desconectar o cabo do encoder), os dados do encoder abso-

Se a alimentagéo do controle do SERVOPACK for desligada e a bateria for
o luto seréo perdidos.

IMPORTANT
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5.9 Encoder Absoluto

B Instalando a Bateria no Servopack
1. Ligue somente a alimentag@o de controle do SERVOPACK.
2. Remova a bateria antiga e coloque a nova.
3. Apds a substituigdo, desligue a alimentagdo do controle para limpar o alarme de erro de bateria do encoder
absoluto (A.830).
4. Ligue a alimentacdo do controle novamente.
5. Verifique se foi removida a exibi¢do do alarme e se 0 SERVOPACK opera normalmente.

n Operation
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5.9.4 Ajuste do Encoder Absoluto

5.9_4 Ajuste do Encoder Absoluto

/\ ATENCAO

estiver operando a maquina.

» Os valores dos dados de rotagéo estarao entre -2 e +2 rotagdes quando for executado o ajuste do
encoder absoluto. A referéncia de posi¢cdo da maquina sera alterada. Ap6s a instalagdo, ajuste a referén-
cia de posigao do controlador externo. Se a maquina for iniciada sem ajustar a posi¢do do controlador
externo, operagdes inesperadas podem causar lesées ou danos a maquina. Tome muito cuidado quando

O ajuste do encoder absoluto € necessario nas seguintes situagdes.

* Quando estiver iniciando a maquina pela primeira vez

* Quando ¢ gerado um alarme de erro de backup do encoder (A.810)

* Quando ¢ gerado um alarme de erro de verificagdo do encoder (A.820)

* Quando os dados seriais de rotacdo do encoder absoluto forem inicializados

Ajuste o encoder absoluto com Fn008.

(1) Precaugdes na Configuracao

* Configurar o encoder quando o sinal de servo ON (/S-ON) estiver desligado.

* Se os seguintes alarmes do encoder forem exibidos, cancele o alarme usando 0 mesmo método de conﬁé—
ura¢ao (inicializar) com Fn008. Eles ndo podem ser cancelados com o sinal de resete de alarme (/ALMR

ligado.

* Alarme de erro de backup do encoder (A.810)

* Alarme de erro de verificagdo do encoder (A.820)

T)

* Qualquer outro alarme (A.8J[1) que monitora a parte interna do encoder, deve ser cancelado na desenergi-

zagao.

(2) Procedimento para Ajuste

Siga o passos a seguir para configurar o encoder absoluto.

Exibicdo depois da

SilpE operacao

Teclas

Operagao

il @
I I_' I_I I_, I_I DE/ET

Pressione a tecla MODE/SET para selecionar o modo de
fungdes auxiliares.

Pressione a tecla UP ou DOWN para selecionar Fn008.

Note: Se a tecla errada for precionada, "no-oP" ird piscar
por mais ou menos um segundo e ird retornar para o
modo de fungdes auxiliares. Comece a operagdo do
comego. (Consulte 7.12.)

Pressione a tecla DATA/SHIFT por aproximadamente um
segundo.
O display sera exibido como ao lado.

Continue pressionando a tecla UP até que"PGCLS5" seja exi-

bido.

Note: Se for pressionada uma tecla errada, "no-oP" ira pis-
car por mais ou menos um segundo e ira retornar para
o0 modo de fungdes auxiliares. Comece a operagdo do
novamente.

| N D
| B |

Pressione a tecla MODE/SET. O encoder absoluto ¢ inicial-
izado.

Quando completo, "donE" piscaréd por aproximadamente
um segundo

Depois, "donE" retornara para "PGCLS5".




5.9 Encoder Absoluto

595

(1)

Etapa Enblggg rgggg's da Teclas Operacgao
7 [I_ ' Iwlls ] @ Pressione a tecla DATA/SHIFT por aproximadamente um
— ©—Q |segundo. "Fn008" é exibido novamente.
e DATA/< gu x v
8 | Desligue a alimentacdo e depois religue novamente fazendo com que os ajustes sejam validos.

Sequencia de recepcao de dados absolutos

A sequéncia na qual o SERVOPACK transmite os sinais do encoder absoluto para o controlador externo sera
exibido a seguir.

Definigdo de um Dado Absoluto

O dado serial, pulsos, etc., de um encoder absoluto que sdo transmitidos através dos sinais PAO, PBO ¢ PCO
do Servopack, s@o exibidos a seguir.

Host
controller SERVOPACK
SEN
- PAO
PB Dividing Serial data—
<+ ——<+—— circuit [ pulse conversion
PG (Pn212)
< e —
Nome do Sinal Estado Conteudo
s Dado serial rotacional
Na inicializagdo . .
PAO Pulsos incrementais iniciais
Operacdo Normal Pulsos lincrementais
PBO Na incializagdo Pulsos incrementais iniciais
Operagao Normal Pulsos Incrementais
PCO Sempre Pulso de origem

B Especificacdes da Saida Fase-C

(2)

A largura do pulso da fase C (pulso de origem) muda de acordo com o ajuste dos pulsos de saida do encoder
(Pn212) e torna-se sincronizado com a fase A.

O sincronismo da saida de encoder € como se segue abaixo.

* Sincronizado com a borda de subida da fase A
« Sincronizado com a borda de descida da fase A
* Sincronizado com a borda de subida da fase B
* Sincronizado com a borda de descida da fase B
Note: Quando o controlador externo recebe dados do encoder absoluto, ndo faga o resete pelo sinal de saida PCO.

Sequéncia de Recepcao de Dados
1. Ajuste o sinal SEN em ON (nivel alto).

2. Depois de 100ms, o sistema ¢ configurado para o modo de espera de recepgdo e dados seriais de rotagdo ¢ o
contador pulsos incrementais up/down ¢é zerado.

3. Oito caracteres dos dados seriais de rotagao sao recebidos.

4. O sistema entra em operacao incremental normal em aproximadamente 400 ms depois que o ultimo dado
serial de rotagdo for recebido.

n Operation

S5-77



5 Operagao

5.9.5 Sequencia de recepgao de dados absolutos

_ Rotational
SEN signal ——— serial data

. Initial
PAO Undefined | incremental - Incremental pulses

_______ o | 1 (Phase A) 1(PhaseA)
Initial
PBO  Undefined incremental Incremental pulses

____________ (Phase B) |(Phase B)
60 ms min.
90 ms typ.

50 ms | Approx. 15 ms| | 400 ms max.
d »ld »ld bl - I
1to3ms
Note: "Os pulsos de saida da fase-B serdo adiantadas se o motor estiver girando no sentido avante independentemente do

ajuste do Pn000.0.

"Dado serial de rotagao:
Indica quantas voltas o eixo do motor fez com relagdo a posi¢ao ajustada.

Pulsos incrementais iniciais:

O numero de pulsos incrementais iniciais fornecidos pelos dados absolutos, sdo necessarios para rodar o eixo
apartir da origem do servomotor até a posi¢ao atual. Assim como os pulsos incrementais normais, esses sao
divididos pelo circuito de divisdo no interior do SERVOPACK e depois enviados.

A velocidade do pulso incremental inicial depende do ajuste dos pulsos de saida do encoder (Pn212). Utilize a
seguinte formula para obter a velocidade do pulso incremental inicial.

Ajuste dos pulsos de saida do . . . L
encoder (Pn212) Férmula da velocidade do pulso incremental inicial
680 x Pn212
16 a 16384 DoV R Ll
4 Te3s4  LkPps]
680 x Pn212
16386 a 32768 _—
: 32768 Lkpps]
680 x Pn212
32772 a 65536 —_—
: 65536 Lkpps]
680 x Pn212
65544 a 131072 _— ==
4 131072 Lkpps]
680 x Pn212
131088 a 262144 _ ==
? 262144 LPpsl
Reference position
(at setup) Current position
Coordinate __~1 0 l +2 +3
value : 1 L 0 : +1 L 42 :
Value of M — . —— ! ! — ;
i i ! ‘M xR 1 Po | !
| A i i i - !
1 1 H Y 1 | |
| : : | PE b |
E , Ps , Pwm ' i E

Dado absoluto final PM é calculado pela seguinte féormula.
PE:MX R+PO
PS:MSX R+PS’

Pyn=Pg-Pg

Sinal Significado

Pe Valor lido pelo encoder
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Sinal Significado
M Dado de rotagdo serial
Po Numero de pulsos incrementais iniciais
Ps Dado absoluto lido no ajuste (esse ¢ salvo e controlado pelo controlador externo.)
Ms Dado de rotagdo lido no ajuste
Ps’ Numero dos pulsos incrementais iniciais lidos no ajuste
Pwm Valor necessario para o sistema do usudrio
R Numero de pulsos por revolugdo do encoder (contagem de pulsos depois de dividir pelo valor do

Pn212)

Note: A formula seguinte se aplica no modo reverso. (Pn000.0 = 1)
PE =-M xR+ PO
PS = MS x R+ Ps‘

Py =Pg-Pg

n Operation
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5.9.5 Sequencia de recepgao de dados absolutos

(3) Especificagdes de Dado Serial de Rotacéo e Pulsos Incrementais Iniciais

B Especificacbes do Dado de Rotacao

O dado serial de rotacdo é enviado através do sinal PAO.

Método de transfer-
éncia de dados

Sincronizagao Start-stop (ASYNC)

Taxa de transmis- 9600 bps
sao

Bits iniciais 1 bit
Bits de parada 1 bit
Paridade par

Cddigo do carac-
tere

codigo ASCII 7-bit

Formato do dado

8 caracteres, como mostrados a seguir.

"0" to "9"
= "ror ot Rotational data "CR"

; in five digits ;

00000 1010 1

v
T Data T LStop bit

Start bit Even parity

Note:

» Dado ¢ "P+00000" (CR) ou "P-00000" (CR) quando o numero de revolugdes ¢ zero.

* A faixa de revolugdo ¢ de "-32768" a "+32767". Quando esse limite é excedido, o dado
altera de "+32767" to "-32678" ou de "-32678" para "+32767". Quando o limite de multi-
voltas alterada, a faixa muda. Para detalhes, consulte 5.9.6 Ajuste do limite Multi-voltas.

B Pulsos Incrementais Iniciais

(4)

Os pulsos incrementais iniciais sdo emitidos depois de divisdes dentro do SERVOPACK da mesma forma que
¢ para pulsos incremetais normais. Consulte 5.3.6 Pulsos de Saida do Encoder para detalhes.

Tranferéncia de Conteudo de Alarme

Se um ¢ utilizado um encoder absoluto, o conteudo do alarme detectado pelo SERVOPACK pode ser transmit-
ido como dado serial para o controlador externo pela saida PAO quando o sinal SEN muda de nivel alto para
baixo. Exemplo de saida do contetido de alarme ¢ exibido a seguir.

PAO
Serial Data

SEN Signal High level Error detection Low level
i
L el A0 s
Panel Operator or Gverspand |
Display T |
][} i
|

o

Uy

Incremental pulse / Serial data
Enlarged view

Data format
N I I I Iy
‘AT LT M 5T 17 v “CR”
|

Upper two digits
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5.9.6 Ajuste do limite Multi-voltas

O ajuste do limite de multi-voltas ¢ utilizado para aplicacdes em controle de posi¢do para dispositivos rotati-
vos. Por exemplo, considere a maquina que move a mesa rotativa no diagrama seguinte, em apenas uma

dire¢do.

Turntable

Gear

Servomotor

Como a mesa rotativa se move em apenas uma dire¢do, o limite superior de revolugdes sera contado pelo
encoder absoluto e, em algum momento o limite serd excedido. O limite de multi-voltas pode ser utilizado em

Casos como €SSES.

Para uma maquina com redutor de n:m como mostrado acima, o valor m menos 1 sera configurado para o lim-

ite de multivoltas (Pn205).

Ajuste de limite multi-voltas (Pn205) = m-1

No caso em que a relag@o entre as rotagoes da plataforma giratoria e revolugdes do motorém=100en=3 ¢

mostrado no grafico seguinte.
Pn205 ¢ ajustado para 99.

Pn205=100-1=99

9 —
8 —
7L Table rotations —
6L \ N
Table 5| — Rotational
rotations , | Rotational data  ==— / Set value of Pn205 = 99 serial data
3r & Lo — .- L 100
2F s e - . 50
1 D < e e
- - e - \ \
0 («
100 200 300 0
Motor rotations
Ajuste de limite multi-voltas [Speed]| [Position]| [Torque]
- = - Classificagao
Pn205 . . . Configuragéo de Quando é
Ajuste de faixa Unidade Fabrica Habilitado
0 a 65535 1 Rev 65535 Ap6s reinicializagdo Ajuste

Note: Esse paramentro s6 é valido quando for utilizado o encoder absoluto.

A faixa de dados ira variar quando esse parémetro ¢ ajustado como um valor diferente das Configurag¢des de

Fabrica.

1. Quando o motor roda na diregdo reversa com o dado de rotagdo em 0, a contagem sera alterada até as con-

figuragdes do Pn205.

2. Quando o motor roda na diregdo positiva com o dado de rotagdo igual ao valor do Pn205, a contagem sera

alterada até o 0.

n Operation
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5 Operagao
5.9.7 Alarme de Divergéncia de Limite de Multi-voltas (A.CCO0)

Subtraia um do numero de rotagdes que a plataforma deve dar e ajuste esse valor no Pn205

Configuragéo de Fabrica (= 65535) Qutra configuragao (#65535)

+32767 Pn205 setting value — /4 Forward Reverse

Forw% Rever?‘
Rotational
data 0

-32768 Motor rotations —

[

Rotational 0
data ‘

Motor rotations —»

Note: O motor direct drive tem como especificacdo padrao um encoder absoluto (sem multi-voltas). O valor absoluto do
lado da carga pode ser criado somente com o angulo do eixo do motor mesmo na detecgdo de posi¢cdes absolutas,
porque na construgdo do sistema, a carga ¢ o motor sdo conectados diretamente. Os dados de multi-voltas do
encoder (dado de rotagdo serial) ndo sdo necessarios.

5.9.7 Alarme de Divergéncia de Limite de Multi-voltas (A.CCO0)

Quando o valor de ajuste limite multi-voltas for alterado no parametro Pn205, um alarme de discordancia com
limite de multi-voltas (A.CCO0) sera exibido pois o valor difere com o encoder.

Alarme

Display Nome do Alarme | Cddigo de Saida do Alarme Significado

Discordancia de ALO1 ALO2 ALO3

A.CCO Limite de Multi-Vol- Limites de multivoltas diferentes foram ajustados

tas ON(L) | OFF (H) | ON(L) |no encoder e SERVOPACK.
Se esse alarme for exibido, faca as operagdes descritas a seguir e altere o valor do limite do encoder ajustado
no Pn205..
Exibicdo depois da ~
Passo operacao Teclas Operagéao
1 [ — ' Iwlls ] Pressione a tecla MODE/SET para selecionar o modo de
Il (][] [ fungdo axiliar.
2 — ] ] Pressione a tecla UP ou DOWN para selecionar Fn013.
) iz
3 f ol 1cizh ] @ Pressione a tecla DATA/SHIFT por aproximadamente um
I~z 1= -9 |segundo. "PGSEt" aparecera.
\ — 11— 11— ) DATA/4
- N Pressione a tecla MODE/SET. O valor do limite de multi-
_ _|— voltas no encoder absoluto serd o mesmo que o ajustado no
4 (N I:' 11|l o Pn205.
Quando o ajuste tiver completo, "donE" ira piscar por
aproximadamente um segundo
5 i icCiZhe Entdo, "donE" muda para "PGSEt".
(I [ ) ] [ A 1
[ — — — Pressione a tecla DATA/SHIFT por aproximadamente um
6 [ o " W
=l 1| segundo. "Fn013" sera exibido novamente
7 Desligue a alimentag@o e religue novemente, fazendo com que os ajustes sejam validos.
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5.10 Outros Sinais de Saida

5_10 Outros Sinais de Saida

Esta se¢do explica outros sinais de saida.

Utilize esses sinais de acordo com a aplicagdo, por exemplo para prote¢do da maquina.

5_10_1Alarme de Saida do Servo (ALM) e Cédigo de Alarme de Saida (ALO1, ALO2, e

ALO3)

Essa secdo descreve os sinais de alarme e como reseta-los quando o SERVOPACK detecta erros.

(1) Sinal de Saida de Alarmes do Servo (ALM)
Esse sinal ¢ emitido quando o SERVOPACK detecta um erro.

o

Configure um circuito externo de modo que esta saida de alarme deslige a fonte de ali-
mentagao do circuito de poténcia do SERVOPACK sempre que ocorre um erro.

IMPORTANT
: Nome Conector ) ~ s
Tipo do Sinal | Numero De Pinos Configuracéo Significado
i ON (fechado) Estado Normal do SERVOPACK
Saida ALM CN1-31, 32
OFF (aberto) SERVOPACK em estado de alarme

(2) Saidas de Cadigos de Alarme (ALO1, ALO2, e ALO3)
A combinagao ON/OFF desses sinais especificam o tipo de alarme detectado pelo SERVOPACK.

Se for necessario, utilize esses sinais para exibir o contetido do alarme e envia-los ao controlador externo.

Para detalhes, consulte 10.1.1 Lista de Alarmes.

20 NOSTnZIdO Numc(:a?c? %C;OI;inos Significado
ALO1 CN1-37 Saida de Codigos de Alarme
. ALO2 CN1-38 Saida de Codigos de Alarme
Saida ALO3 CN1-39 Saida de Codigos de Alarme
SG CNl1-1 Sinal de terra para a saida de codigo de alarmes

n Operation
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5 Operagao

5.10.2 Sinal de saida de adverténcia (/WARN)

3)

Métodos de reset alarmes

Se ocorrerem alarmes no servo (ALM), utilize um dos seguintes métodos para resetar o alarme depois de elim-
inar sua causa.

O sinal /ALM-RST nio resetara todos os alarmes relacionados ao encoder. Se um alarme néo pode ser
resetado com /ALM-RST, reenergize o sistema de controle.

Se o alarme for resetado, e é dado continuidade a operagao sem eliminagéo da causa

o Tenha certeza de eliminar a causa do alarme antes de reseta-los.
do alarme, pode resultar em fogo ou danos ao equipamento.

IMPORTANT

Resetando Alarmes Através do Sinal /ALM-RST Signal

Nome do Numero de Pinos do
Sinal Conector

Entrada |/ALM-RST CN1-44 Reset de alarme

Tipo Significado

Resetando Alarmes Utilizando o Painel de Operagéao

Pressione simultaneamente as teclas UP e DOWN do painel. Para mais detalhes, consulte 2.1./ Nomes e
Funcgoes.

Resetando Alarmes Utilizando o Operador Digital

Pressione a tecla ALARM RESET do operador digital. Para mais detalhe, consulte £-V series User’s Manual,
Operation of Digital Operator (SIEP S800000 55).

5.10.2Sinal de saida de adverténcia (/WARN)

(1)

Este sinal ¢ emitido para uma adverténcia antes da ocorréncia de um alarme.
Consulte 10.2.1 Lista de Adverténcias.

Especificagdes do Sinal

3 Nome | Connector NUmero . = S
Tipo do Sinal De Pinos Configuracao Significado
i ON (fechado) Estado de adverténcia
Saida /WARN | precisa ser atribuildo
OFF (Aberto) Estado normal

Note: O sinal /WARN deve ser alocado. Para mais detalhes, consulte, 3.3.2 Alocagdo de sinais de saida.
Paradmetros Relacionados

Ajuste o método de saida para os Codigos de Alarme no Pn001.3.

Para mais detalhes sobre codigos de alarmes, consulte (2) Saidas de Codigos de Alarme (ALOI1, ALO2, e
ALO3) do 5.10.1 Alarme de Saida do Servo (ALM) e Codigo de Alarme de Saida (ALO1, ALO2, e ALO3).

Parametro Significado S;l?irlli?a%g Classificagao
n.00000 Saidas ALO1 ALO2 e ALO3 somente para Codigos de
PNn001 Alarme Ap0s reinicial- Ajuste
Saidas ALO1, ALO2, e ALO3 tanto para alarme como izagéo
n. 1000 g e
para os codigos de adverténcia

Para detalhes, consulte 10.2.1 Lista de Adverténcias.



5.10 Outros Sinais de Saida

5.10._.3Sinal de saida de deteccéo de rotacédo (/TGON)

Esse sinal de saida indica que o servomotor esta rodando na velocidade igual ou superior ao ajuste do Pn502.

(1) Especificagbes do Sinal

) Nome | Numero de Pinos ) = L
Tipo do Sinal do Conector Configuracéo Significado
O servomotor esta rodando com velocidade acima
. CN1-27,28 ON (fechado) do ajustado no Pn502.
Saida /TGON | [Configuragdo de o : 14 rodand locidade abai
fabrica servomotor esta rodando com velocidade abaixo
] OFF (aberto) do ajustado no Pn502.

Note: O sinal /TGON pode ser alocado para outro terminal de saida utilizando o Pn50E.2. Para detalhes, consulte 3.3.2
Alocagdo de sinais de saida.

(2) Parametros Relacionados
Ajuste a faixa na qual o sinal /TGON ¢ emitido utilizando o seguinte parametro.

Nivel de Detecgiio de Rotagio [Speed] [Position] [Torque]
" p Classificagédo
Pn502 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Conflggragoes de Q“a'?d° esta
Fabrica Ativado
1 a 10000 1 min’! 20 imediatamente Ajuste

5.10.4Sinal de Saida de Servo Pronto (/S-RDY)

Esse sinal € acionado quando o SERVOPACK esta pronto para aceitar o sinal de servo ON (/S-ON).

O sinal /S-RDY ¢ acionado a partir das seguintes condigdes.

* A alimentacdo do circuito de poténcia deve ser energizada.
* Néo pode estar no estado de HWBB

* Ndo devem ter alarmes
* Quando for utilizado o encoder absoluto, o sinal SEN deve ser ligado (nivel alto).

Se for utilizado um encoder absoluto, a saida de dados absolutos para o controlador externo sera finalizada
somente quando o sinal SEN estiver ligado (nivel alto), entdo a saida /S-RDY sera acionada.

Para mais detalhes sobre a fungdo HWBB, consulte 5./1.1 Fung¢do de Entrada de Seguranga (HWBB).

(1) Especificagdes do sinal

) Nome | Numero de Pinos . ~ L
Tipo do Sinal do Conector Configuragcao Significado
CN1-29. 30 ON (fechado) O SERVOPACK esta pronto para receber o sinal de
. ’ Servo ON.
Saida /S-RDY | [Configuragdes de
Fabrica] OFF (aberto) O SERVOPACK nio esta pronto para receber o
sinal de Servo ON.

O sinal /S-RDY pode ser alocado a outro terminal de saida utilizando o Pn50E.3. Para detalhes, consulte 3.3.2
Alocagdo de sinais de saida.

Para detalhes da funcdo HWBB e sinal de saida servo pronto, consulte 5.11.1 Fun¢do de Entrada de Seg-
urang¢a (HWBB).

n Operation
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5 Operagao

5.11.1 Funcéo de Entrada de Seguranga (HWBB)

5.11 Funcdes de Segurancga

A fungdo de seguranca ¢ incorporada no SERVOPACK para reduzir o risco associado & maquina, protegendo
trabalhadores contra lesdes e garantindo operagdes seguras. Especialmente quando se trabalha em areas de
risco, tais como para a manutengao, pode ser utilizado para evitar movimentos inesperados da maquina.

5.11._.1Funcéo de Entrada de Seguran¢a (HWBB)

A fungdo de entrada de seguranca (que sera referida como funcio HWBB) ¢ uma funcao de segurancga pro-
jetada para bloquear o motor (cortar a corrente do motor). O circuito com dois canais de entrada bloqueia o
sinal de rodar do motor ¢ desliga a energia do modulo que corta a corrente do motor, consulte o diagrama a
baixo.

Power supply

SERVOPACK -
24-V power supply Rcu:mm[m
Switch JHWBB1+ 4 signal
JHWBB1-|3 [j 5231(7 — ]%;ckl\
[HWBB2+|o _
IHWBB2- | @ SQSI(: —

Power module

entrada é a saida da fonte. Isso é oposto aos outros sinais descritos nesse manual.
Para evitar confusao, os estados ON e OFF dos sinais da funcéo de seguranga serdo
IMPORTANT definidos como a seguir:
ON: O estado no qual os contatos do relé estédo fechados ou o transistor estaem ON e a
corrente flui pelo sinal da linha.
OFF: O estado no qual os contatos do relé estédo abertos ou o transistor esta em OFF e
nenhuma corrente flui no sinal da linha.

o Para conexao dos sinais da fungéo de seguranca, o sinal comum & 0V e o sinal de

(1) Avaliacao de Risco

5-86

Realizar avalia¢do de riscos para o sistema e confirmar que os requisitos de seguranga com as seguintes nor-
mas sejam cumpridas antes de usar a fungdo HWBB.

ENO954-1 Category 3
IEC61508-1 a 4 SIL2

Os riscos a seguir podem ser estimados mesmo se a fungdo hwbb for utilizada. Esses riscos devem ser inclui-
dos na avaliacao de risco.

* O motor ira rodar numa aplicagdo em que uma forca externa ¢ exercida no motor (por exemplo, a gravidade
sobre o eixo vertical). Tome as medidas ara proteger o motor, como a instalacdo de um freio mecanico.

* O motor pode se mover dentro do 4ngulo elétrico de 180 graus em caso de falha do médulo de poténcia, etc.
Certifique-se que a seguranga ¢ garantida mesmo nessa situa¢do. O angulo de rotagdo depende do tipo de
motor. O angulo de rotacdo maximo ¢ dado abaixo.

Motor rotacional: 1/6 da rotagdo max. (dngulo de rotag@o no eixo do motor)
Motor Direct drive:1/20 da rotatgdo max. (angulo de rotacdo no eixo do motor)

* A funcdo HWBB nio desliga a energia do SERVOPACK ou o isola eletricamente. Tome medidas para des-
ligar a energia do SERVOPACK quando for executar alguma manutengao.




5.11 Fungdes de Seguranca

(2)

3)

(4)

Estado da Entrada de Seguranga (HWBB)

O SERVOPACK estara no seguinte estado se a fungio HWBB for ativada. Se o sinal / HWBB1 / ou HWBB2
for desligado, a fungao HWBB ira operar e 0o SERVOPACK entrara em um estado de segurangca (HWBB).

(O

HWBB state

N I i
;:wgg; ON (normal operation) | (motor current shut-off request)
OFF 5
/S-ON ON ;

SERVOPACK Operating X BB state
state

Resetando o Estado HWBB

Geralmente depois que sinal de servo ON (/S-ON) ¢ desligado ¢ 0o SERVOPACK entra em um estado de base-
block (BB), o SERVOPACK ira entdo entrar em um estado de (HWBB) com os sinais ' HWBB1 ¢ /HWBB2
desligados. Entdo ligando os sinais / HWBB1 e /HWBB2, o SERVOPACK e podera aceitar o sinal de servo
ON

OFF
/HWBBT (motor current ON (normal operation)
/HWBB2 shut-off request)
/S-ON 5 OFF on
StEtR;VOPACK HWBB state x BB state X Operating

Se os sinais ' HWBB1 e /HWBB2 estiverem desligados e o sinal de servo ON estiver ativo, o estado HWBB
sera mantido depois que os sinais /HWBB1 e /HWBB?2 estiverem ligados.

Desligue o sinal de servo ON e o SERVOPACK ir4 para o estado de BB. Entdo ligue o sinal de servo ON
novamente.

OFF
/HWBB1 (motor current ON (normal operation)

/HWBB2 shut-off request)

OFF
/S-ON ON ON

StEtR VOPACK HWBB state X BB state X Operating
state

Note 1. Se o SERVOPACK estiver em estado de BB com a alimentacao principal desligada, o estado de HWBB sera

mantido até que o sinal de servo ON seja desligado.
2. O estado HWBB ndo pode ser resetado se o sinal de servo ON for ajustado para sempre ativado na alocagao do
servo ON (Pn50A.1). Nao faga esse ajuste se a fungio HWBB estiver sendo utilizada.

Deteccao de Erro no Sinal HWBB

Se somente um dos sinais /HWBB1 ou /HWBB?2 for acionado, um alarme A.Eb1 (Erro do Tempo do sinal da
Entrada da Fung¢fo de Seguranca) ocorrerd a menos que o outro sinal seja acionado dentro de 10 segundos.
Isso faz com que seja possivel detectar falhas, como deseconexdo do sinal de HWBB.

/\ ATENCAO

* O alarme de erro do tempo do sinal de entrada da fungdo de seguranga (A.Eb1) ndo esté relacionado com a fungdo de
seguranga. Tenha isso em mente no projeto do sistema.

n Operation
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5.11.1 Funcéo de Entrada de Seguranga (HWBB)

(5) Exemplos de Conexdes e Especificacbes dos Sinais de Entrada (sinais HWBB )

Os sinais de entrada necessitam ser redundantes. O exemplo de conex@o e especificacdo do sinais de entrada (
sinais HWBB) sera mostrtado a seguir.

Para conexao dos sinais da fungdo de seguranga, o sinal comum é 0V e o sinal de
entrada é a saida da fonte. Isso € o oposto aos outros sinais descritos nesse manual.
Para evitar confusao, o estado ON e OFF do sinais da fungéo de seguranga serao
definidos como a seguir:

O

IMPORTANT

ON: O estado no qual os contatos do relé estao fechados ou o transistor esta ON e a
corrente flui pelo sinal da linha.
OFF: O estado no qual os contatos do relé estdo abertos ou o transistor esta OFF e nen-
huma corrente flui no sinal da linha.

B Exemplo de Conexao

SERVOPACK

24-\ power
supply

I Switch

Fuse

/HWBB1+) 4

[HWBB1;

Use a switch
that has micro-current

IHWBB23) g |j

contacts. L I
HWBB2,) 5 3931(7
0 V$ l <
B Especificacao
; Nome do | Numero do S
Tipo Sinal Pino Estado Significado
CNSA4 ON Nao utiliza a fungdo HWBB. (operag@o normal)
/HWBBI CNS-3 OFF Usaa fun(;ﬁo_ HWBB. (corrente do motor ¢ desligada
quando requisitado)
Entrada —
CNB-6 ON Nao utiliza a fungdo HWBB. ( operagdo normal)
/HWBB2 CN8-5 OFF Usa a fungﬁq HWBB. (corrente do motor ¢ desligada
quando requisitado)

Os sinais de entrada (sinais HWBB) tém as seguintes caracteristicas elétricas.

Itens Caracteristicas Observagodes
Impedancia interna 3.3kQ -
Faixa de tensdo para
operacio +11Va+25V -
Tempo maximo de atraso |20 ms Tempo entre os sinais / HWBB1 e /HWBB2 estio em

OFF quando a fungdo HWBB esta em operagéo

Se a fungdo HWBB for requisitada ao desligar os sinais de entrada /HWBB1 ¢ /HWBB2 nos dois canais, a ali-
mentacdo do motor sera desligada em 20ms (veja a baixo).

/HWBB1

/HWBB2 ON
(normal operation

OFF (motor current

shut-off request)

SERVOPACK

HWBB state

Normal operation
State P

Note 1. O estado OFF néo ¢ reconhecido se o tempo total de desligamento dos sinais / HWBB1 ¢ /HWBB?2 for igual ou
menor que 0,5ms.
2. O estado do sinal de entrada pode ser verificado com o monitor, consulte 8.5 Monitorando Sinais de Entrada de
Seguranga.
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5.11 Fungdes de Seguranca

(6)

(7)

Operacédo com Funcdes Auxiliares
A fun¢do HWBB funciona enquanto o SERVOPACK opera no modo de fungdes auxiliares.

Se alguma das fungdes auxiliares estiverem sendo utilizadas com os sinais /HWBB1 e /HWBB?2 desligados, o
SERVOPACK nio pode ser operado ligando os sinais ' HWBB1 e /HWBB2. Cancele a fung¢ao auxiliar
primeiro, depois ajuste 0 SERVOPACK para o modo de fung¢do auxiliar novamente e recomege a operagao.

* Operagdo de JOG (Fn002)

* Busca origem (Fn003)

* Programar operagao de JOG (Fn004)
* Autotuning avangado (Fn201)

* EasyFFT (Fn206)
* Ajuste automatico do offset de corrente do motor(FnOOE)

Saida de Servo Pronto (/S-RDY)

O sinal servo ON (/S-ON) néo sera aceito no estado de HWBB. Portanto, a saida de servo pronto estara desli-
gada. A saida de sevo pronto sera ativada se o sinal de servo ON for desligado (ajuste para estado de BB )
quando ambos os sinais / HWBB1 e /HWBB2 estiverem ligados.

O diagrama seguinte mostra um exemplo onde o circuito de poténcia estd energizado, o sinal SEN ¢ ligado

(com encoder absoluto) e nenhum alarme ocorre..
OFF

/HWBB1 ON (motor current ON
/HWBB2 (normal shut-off request) (normal operation)
operation) )
/S-ON 5 ON OFF
SERVOPACK ’ ’
State Operating HWBB state BB state
ISRDY N OFF ON

(8) Sinal de Freio (/BK)

Quando o sinal /HWBB1 ou /HWBB?2 esta desligado e a fungdo HWBB opera, o sinal de freio (/BK) ira desligar.
Ao mesmo tempo, Pn506 (referencia de freio - servo OFF tempo de espera) sera desativado. Portanto, o servomotor
pode ser movido por foca externa até que o freio se torne efetivo depois que sinal de freio (/BK)desliga.

/\ ATENCAO

» O sinal de saida do freio ndo est relacionado com as funcdes de seguranga. Certifique-se de projetar o
sistema para que ndo o coloque em perigo caso o sinal de freio falhe no estado HWBB. Além disso, se &
utilizado um servomotor com freio, tenha em mente que o freio sera util somente para evitar que a parte
movel se movimente por agdo da gravidade ou de uma forga externa, e que, ndo pode ser utilzado para

travar o servomotor.

n Operation
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5.11.2 Monitor de Dispositivos Externos (EDM1)

(9) Freio Dindmico

Se o freio dindmico estiver ativado no Pn001.0, (que ¢ o bit correspondente aométodo de parada depois que o
sinal /S-ON for desligado), o servomotor ird parar sob o controle do freio dinamico quando os sinais /HWBBI1

ou /HWBB2 da fungdo HWBB forem desligados.

/\ CUIDADO

» O freio dindmico néo esta relacionado com as fungdes de seguranga. Certifique-se de projetar o sistema
para que n&o o coloque em perigo caso o servomotor ndo pare no estado HWBB. Geralmente, utiliza-se
uma sequéncia em que o estado HWBB ocorre ap6s a interrupgéo do movimento do servomotor utili-
zando a referéncia.

» Se a aplicagao utiliza com freqiiéncia a fungdo HWBB, n&o use o freio dindmico para parar o servomotor.
Caso contrario, pode resultar em deterioragcéo dos elementos do SERVOPACK. Para evitar a deterioragédo
dos elementos internos, utilize uma sequiéncia em que o estado HWBB ocorra apés a parada do servo-
motor.

(10) Modo de limpar o erro de posi¢cao

Um erro de posi¢ao no estado HWBB ¢ eliminado de acordo com a configuracao no Pn200.2 para a selecao de
modo de limpeza.

Se Pn200.2 ¢ definido como 1 (isto ¢, o erro de posi¢do ndo é limpo para o controle de posi¢do), os erros de
posicao serdo acumulados a menos que o controlador deixe de enviar referéncia de posi¢do quando o estado
HWBB ¢ ativado, e pode resultar nas seguintes condicdes:

* Ocorrer alarme de estouro de erro de posic¢do (A.d00).

* Se o servo estiver ligado depois da alteracdo do estado de HWBB para BB, o motor se movera para a
posi¢do de erro acumulado.Portanto, quando o estado de HWBB estiver ativo, interrompa a referéncia de
posi¢do através do controlador. Se Pn200.2 estiver definido como 1 (ou seja, o erro de posi¢do ndo ¢ elimi-
nado), entre com o sinal clear (CLR) durante HWBB ou volte para o estado de BB para limpar o erro de
posigao.

(11) Alarme de Saida do Servo (ALM) e Cédigo de Alarme de Saida (ALO1, ALO2, e
ALO3)

No estado HWBB, o sinal de saida de alarme do servo(ALM) e o sinal de saida de alarme (AOL1, AOL2, e
AOLD3) nio sdo enviados.

5.11_2Monitor de Dispositivos Externos (EDM1)

A fung¢do do monitor de dispositivos externos (EDM1) ¢ a de monitorar falhas na funcdo HWBB. Ligue o
monitor para ter um feedback do dispositivo da fungdo de seguranca. A relag@o dos sinais EDM1, /HWBBI1 e
/ HWBB2 ¢ mostrado abaixo.

B Sinal EDM1 para Detecgao de Falha

Deteccdo de falhas no circuito EDM1 podem ser verificadas utilizando os quatro estados do sinal EDM1 na
tabela a seguir. As falhas podem ser detectadas se o estado de falha for confirmado, por exemplo, quando a ali-
mentacdo ¢ ligada.

g
/HWBB1 ON ON OFF OFF
/HWBB2 ON OFF ON OFF
EDM1 OFF OFF OFF ON

/\ ADVERTENCIA

» O sinal EDM1 ndo é uma saida de seguranca. Utilize somente para monitoramento de falhas.
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(1) Exemplo de Conexdes e Especificagoes do Sinal de Saida EDM1

Exemplo de conexdes e especificagdes do sinal de saida EDM1 serdo explicadas a seguir.

entrada é a saida da fonte. Isso € oposto aos outros sinais descritos nesse manual.
Para evitar confusao, o estado ON e OFF do sinais da fungdo de seguranca serao
IMPORTANT definidos como a seguir:
ON: O estado no qual os contatos do relé estédo fechados ou o transistor estaem ON e a
corrente flui pelo sinal da linha.
OFF: O estado no qual os contatos do relé estdo abertos ou o transistor esta em OFF e
nenhuma corrente flui no sinal da linha.

0 Para conexao dos sinais da fungdo de seguranga, o sinal comum é 0V e o sinal de

B Exemplo de Conexao
O sinal de saida EDM1 ¢ utilizado para circuito um PNP.

SERVOPACK Host controller
CN8 24-V power supply
8| EDM1+
7 |
J¥E=d
7| EDM1-
73|
oV =
B Especificagdes
Tipo Nome do | Numerodo | ajuste Significado
ON ambos os sinais / HWBB1 ¢ /HWBB2 estdo trabalhando
i CNS8-8 normalmente.
Saida EDM1 - .
CN8-7 OFF o sinal /HWBBI, o sinal ' HWBB2 ou ambos nio estdo
funcionando normalmente.

As caracteristicas elétricas do sinal EDM1 sdo as seguintes.

Itens Caracteristicas Observagoes
Tensao Maxima Permitida 30 vCC -
Maxima Corrente 50 mACC -
Méxima queda de tensao ao L0V Tensdo entre EDM1+ e EDM1- quando a corrente é de 50
ligar mA
Tempo maximo de atraso 20 ms zgg?,pgod:s?;?g:ggﬁ{HWB Bl ou/HWBB2 ¢ alter-

n Operation
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5.11.3 Exemplo de Aplicagéo para Fungbes de Seguranca

5.11_3Exemplo de Aplicacéo para Fung¢des de Seguranca

Um exemplo da utilizacdo das fungdes de seguranca ¢ mostrado a seguir.

(1) Exemplo de Conexao

No exemplo seguinte, uma unidade de seguranga ¢ utilizada ¢ a fungdo HWBB opera quando a protegédo abre

Guard
Safety unit
24-S¥F§)§\)//V6r manufactured
by OMRON Corp.
EE._ G9SX-BC202

Fuse
T11 T12 T21 T22
Input
Reset/feedback Outout
input utpu
T31 T32 T33 $24 S14 SERVOPACK

IHWBB1+_J 4

/HWBB1-

oV IT Ij
3
= HWBB2+ ] 6
JHWBB2 Ij 3 I(
-J 5
Jray
EDM1- ) 7

Quando a protegdo abre, ambos os sinais / HWBB1 ¢ /HWBB2 desligam ¢ o sinal EDM1 ¢ ligado. Uma vez
que o feedback estd em ON quando a protecdo fecha, a unidade de seguranga ¢ resetada, o /HWBBI1 e /
HWBB?2 sao ligados tornando a operagdo possivel.

Note: O sinal é utilizado como uma saida NPN. Conecte 0 EDM1 de modo que os fluxos atuais de EMD1 + para EMD1-.
(2) Falha no Método de Deteccao

Em caso de falha, tais como quando o sinal / HWBB1 ou /HWBB2 permanecerem ligados, a unidade de seg-
uran¢a ndo ¢é resetada quando a protecdo ¢ fechada pois o sinal EDM1 permenece desligado. Portanto, é
impossivel iniciar uma partida, e uma falha é detectada.

Nesse caso, um erro no dispositivo externo, desconexao, curto-circuito ou uma falha no SERVOPACK deve
ser considerado. Encontre a causa e corrija os probelma.
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5.11 Fungdes de Seguranca

(3) Exemplo de Utilizagao
| 1 | Request to open the guard.

|

When the servomoter is operating, the host
2 | controller stops the servomotor and turns
OFF the Servo ON signal (/S-ON).

1

| Open the guard and enter. |

l

The /HWBB1 and /HWBB2 signals are
4 OFF and HWBB function operates.
(The operation in the guard is available.)

1

After completing the operation, leave and
close the guard.

1

Turn ON the /S-ON signal from the host
controller.

w

5.11_4Confirmando Fungbes de Seguranga

Quando estiver instalando ou substituindo um SERVOPACK, certifique-se de realizar os seguintes testes da
fungdo HWBB depois de fazer as conexdes.

* Quando os sinais /HWBB1 e /HWBB2 estiverem desligados, verifique se o painel de opera¢do ou operador
digital exibe "Hbb", e que o motor ndo esteja rodando.

* Verifique os estados dos sinais de ON/OFF /HWBBI1 e /HWBB2 com o monitor Un015.
— Se o estado ON/OFF dos sinais ndo coincidirem com o mostrado, deve ser considerado algum tipo de
falha como um erro no dispositivo externo, desconexao, curto-circuito externo ou falha no SERVOPACK.
Encontre a causa e corrija o problema. Para obter detalhes, consulte 8.7 Monitor de Exibi¢do na Energiza-
¢do.

* Verifique no display de feedback dos dispositivos conectados para confirmar se o sinal EDM1 esta em OFF
durante a operacao normal.

n Operation
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5.11.5 Precaugbes para Fungdes de Seguranga

/\ ADVERTENCIA

Para verificar se a fungdo HWBB satisfaz o requisitos de seguranga no sistema, tenha certeza de realizar
uma avaliagao de risco no sistema.

O uso incorreto da maquina pode causar lesdes.

A funcdo de HWBB néo tem a capacidade de travar o motor se ha forga externa(por exemplo, gravidade
em um eixo vertical). Portanto, use um dispositivo apropriado independente, como freios mecéanicos, que
satisfazem os requesitos de segurancga.

O uso incorreto da maquina pode causar lesdes.

Enquanto a fungdo HWBB estiver operando o motor pode rodar com um angulo menor ou igual a 180°
como resultado de uma falha no SERVOPACK. Utilize a fungdo HWBB para aplicagdes somente depois
de verificar se a rotagdo do motor n&o resultara em uma condi¢ao perigosa.

O uso incorreto da maquina pode causar lesdes.

O freio dindmico e o sinal de freio ndo estdo relacionadas a fun¢des de seguranga. Tenha certeza de pro-
jetar o sistema para que essa falhas ndo causem condigbes perigosas quando a fungdo HWBB opera.

O uso incorreto da maquina pode causar lesdes.

Conecte dispositivos de acordo com as normas para os sinais de fugbes de seguranga.

O uso incorreto da maquina pode causar lesdes.

Se a fungdo HWBB for utilizada como parada de emergéncia, desligue a fonte de alimentagdo do motor
independentemente de componentes elétricos ou mecanicos.

O uso incorreto da maquina pode causar lesdes.

A fungdo HWBB néo delisga a energia do SERVOPACK ou o isola eletricamente. Tome as medidas
necessarias para desligar a energia do SERVOPACK quando for realizar sua manutengao.

A ndo obsrevagdo dessa adverténcia pode causar choque elétrico.
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6.1 Tipos de Ajuste e Procedimentos Basicos

6.1

Tipos de Ajuste e Procedimentos Basicos

Esta se¢do descreve tipos e procedimentos basicos para ajuste.

6.1.1 Ajustes
Ajustes (finos) sdo utilizados para melhorar a capacidade de resposta do SERVOPACK.
A resposta ¢ determinada pelo ganho do servo, que esta definido no SERVOPACK.
O ganho do servo ¢é definido por combinagdes de pardmetros, tais como filtros, ganho da malha de velocidade,
da malha de posi¢do, compensagao de atrito e momento da relagdo de inércia. Estes parametros influénciam
uns aos outros. Portanto o ganho do servo deve ser definido considerando os valores fixados.
Geralmente, a resposta de uma maquina com alta rigidez pode ser melhorada atravéz do aumento do ganho do
servo. No entanto se o ganho do servo em uma maquina com baixa rigidez ¢ aumentado, a maquina ira apre-
sentar vibracdo, ndo havendo melhoria na resposta. Neste caso, ¢ possivel suprimir a vibragdo com uma var-
iedade de fungdes para supressdo de vibragdo do SERVOPACK
Os ganhos de fabrica do servo sdo ajustados para valores estaveis. A fungdo a seguir pode ser utilizada para
ajustar o ganho do servo aumentando a capacidade de resposta da maquina de acordo com os valores reais.
Com esta op¢ao, os parametros de ajuste descritos acima serdo corrigidos automaticamente, nao havendo
necessidade de ajustes individuais.
Esta se¢@o descreve a utilidade e ajustes de cada fungio.
Aplicavel Ferramentas*
Opcoes de Ajuste Definigao ao método i
et Opgrgdor Painel Qe SigmaWin+
Digital Operacéo
Auto Ajuste Esta fungao é ativada quando sdo utilizados os
Adaptativo valores de fabrica. Pode ser utilizada para obter Velocidade o o o
Niveis de Ajuste uma resposta estavel independente do tipo de e Posigdo
(Fn200) maquina ou de mudangas na carga
Parametros sdo ajustados automaticamente utili-
zando referéncias internas do SERVOPACK
durante a operagdo automatica.
Auto Ajuste * Momento da relagéo de inércia .
Avancgado * Ganhos (Malha de posi¢do e velocidade, etc.) V;loc_ldNade O x O
(Fn201) » Filtros (referéncia de torque, notch filter.) ¢ rosigdo
» Compensagdo de atrito.
* Ajuste do controle anti-ressonancia.
» Fungdo do supressor de vibragao.
Os seguintes parametros sdo ajustados automatica-
mente com base na entrada de referéncia de
. posi¢do do controlador externo, enquanto a
Auto Ajuste maquina estiver em operago.
Avangadq Para * Ganhos (malha de posicdo, de velocidade, etc.) | posigdo O x @)
Referéncia . L
* Filtros (de referéncia de torque, notch filter.)
(Fn202) ~ .
» Compensagao de atrito.
* Ajuste do controle anti-ressonancia.
* Fungdo do supressor de vibragao.
Parametros ajustados manualmente de acordo com
a referéncia de posi¢éo ou velocidade do controla-
Otimizando Um dor externo, durante a operagdo da maquina. .
Parametro » Ganhos (malha de posi¢do, de velocidade, etc.) V?OCAId? de @] A (@)
(Fn203) « Filtros (referéncia de torque, notch filter.) ¢ rosigao
» Compensagao de atrito.
* Ajuste do controle anti-ressonancia.

: Disponivel
: Pode ser usado, mas as fungdes sdo limitadas.
Indisponivel

*
xXB0
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6.1.1 Ajustes

(cont'd)
Aplicavel Ferramentas™
Opcodes de Ajuste Defini¢céo aometodo | Operador Painel de SiamaWin+
de controle | Digital Operacao Igmavvin
Ajuste do Controle Velocidade
Anti Ressonancia | Esta fungéo é eficaz contra vibragdes continuas. I O x O
(Fn204) e Posi¢do
Funcéo do ~ . ~ .
Esta fung@o ¢ eficaz contra vibragao durante posi- Posicio o “ o

Supressor de

Vibragdo (Fn205) | Cionamento.

6-4

*  O: Disponivel

A: Pode ser usado, mas as fung¢des sdo limitadas.

x: Indisponivel
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6.1.2 Procedimentos Basicos de Ajuste
O procedimento de ajuste basico ¢ mostrado no fluxograma a seguir. Execute os ajustes adequados, concide-
rando as condigdes e requisitos de funcionamento da maquina.
( Start adjusting servo gain. )

A

(1)Adjust using Tuning-less Function.
Runs the servomotor without any adjustments.

Consulte 6.2 Auto Ajuste Adaptativo.

Yes
Completed.

No

(2) Adjust using Advanced Autotuning.
Automatically adjusts the moment of inertia ratio, gains, and filters
with internal references in the SERVOPACK.

Consulte 6.3 Auto Ajuste Avangado

!

Yes
Completed.

No

(3) Adjust using Advanced Autotuning by Reference.
Automatically adjusts gains and filters with user reference inputs.

Consulte 6.4 Auto Ajuste Avangado Por Referéncia (Fn202).

Yes
Completed.

No

(4) Adjust using One-parameter Tuning.
> Manually adjusts gains and filters.
Position loop gain, speed loop gain, filters, and friction compensation
adjustments are available.
Consulte 6.5 Ajuste de Um Parametro (Fn203).

Yes
Completed.

Continuous vibration occurs.
Reduce the vibration using Anti-resonance Control Adjustment Function.

Consulte 6.6 Fungdo de Ajuste do Controle Anti-Ressondncia
Residual vibration occurs at positioning.
Reduce the vibration using Vibration Suppression Function.
Consulte 6.7 Fungdo de Supressdo de Vibragdo
|

Results OK?

Yes

4

Completed.

a Adjustments
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6.1.3 Monitorando a Operagdo Durante Ajuste

6.1_3 Monitorando a Operacédo Durante Ajuste

Verifique a condig@o de funcionamento da maquina e a forma de onda do sinal ao ajustar o ganho do servo.
Conecte um osciloscopio para monitorar a forma de onda no canal analdgico no CN5 do SERVOPACK.

As defini¢Oes e parametros para monitorar os sinais analdgicos sdo descritas nas seg¢des seguintes.

(1) Conector CN5 para Monitor Analégico

Para monitorar sinais analégicos, ligar um aparelho de medi¢do com cabo (JZSP-CAO1-E) ao conector CNS5.
B Exemplos de Conexao

e —— Y
i = i
JZSP-CA01-E Measuring
Black White probe
I i (] Black Black ﬁ| .
[] White Probe GND | Measuring
IH =] |H - = Measuring instrument
= ™NCN5 Red Red probe
SR | T—
[ @oesera” v i Probe GND
*Instrumentos de medigéo néo inclusos.
Cor da Linha Nome do Sinal Valor de Fabrica
Branco Monitor Analégico 1 Referéncia de Torque: 1 V/100% Torque Nominal
Vermelho Monitor Analégico2 Velocidade do Motor: 1 V/1000 min™ *
Preto (2 linhas) GND Monitor Analégico GND: 0 V

* Ao utilizar um servomotor direct drive SGMCS , a velocidade sera ajustada para 1 V/100 min-1.

(2) Monitor de Sinais

As partes destacadas do diagrama a seguir indicam sinais de saida analégicos que podem ser monitorados.

SERVOPACK
J_ | Speed feedforward | | Torque feedforward |
1
T-REF '
[ Position reference speed | Speed reference
V-REF : !
»| Speed === Position —— Torque
conversion i amplifier error i Active gain|| | reference
* Position loo 1 !
PULS Reference g E E -
SIGN Pulse Electronic | &~ | Error Yt |s LYt
— H . peed |! o | Current
L] Multiplier " gear _t counter Kp > loop [ O > “loop M Load
xn T(UNIW)
" . | External encoder speed |"2
*2
+ - i * CN2
memic anli I g -
! speed |‘
i gear
Speed | o ENC
Error conversion T: |__
counter 4
.= L
i +
! [ —| - Error Motor - load Speed
i i Rosilionleimon —| Electronic = counter position error | |conversion CN31
*==~| Positioning gear "
completed * : PY -
- — Fully-closed *?
___________ Completion of position loop control
reference

*1. A multiplicagdo da referéncia de pulsos na entrada esta disponivel na versdo de software 001A ou superior.
*2. Disponivel quando controle em malha totalmente fechada ¢ utilizado.
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Os seguintes parametros podem ser monitorados, definindo as fungdes em Pn006 e Pn007. Pn006 ¢ utilizado
para monitor analdgicol e Pn007 para monitor analogico 2.

A Descricao
Parametro - - - =
Sinal do Monitor Unidade Observagdes
n.O000
[Pn0OO7 . | -
Valor de Velocidade Do motor 1 V/1000 min
Fabrical
n.00001 Referéncia de velocidade 1 V/1000 min™! *! -
n.00002
[Pn006 Referéncia de torque 1 V/100% -
Valor de q Torque nominal
Fabrica)
n.000I03 Erro de Posicdo 0.05 Y/ 1. Unidade de 0 V controle de velocidade/
referéncia torque
. Erro de posicao apds con-
n.O0O04 | Amplificador de erro de posi¢do 0.05 V/1 Unidade do versdo de engrenagem
pulso de encoder .
eletronica
Os pulsos da referéncia de
. . . entrada serdo multiplicados
n.000I05 Xaell;l);ll(tigde da referéncia de posicio- 1 V/1000 min-! *! por n, para a saida da
Pn006 velocidade de referéncia de
Pn007 posi¢do
n.00006 Reservado - -
n.O00O07 Erro de leitura da posigdo do motor 0.01 y/l. unidade de -
referéncia
Posicionamento Com-
n.0OO08 | Posicionamento Completo pletgdo: SV ~ Conclufao indicada por saida
Posicionamento nido de tensdo
Completado: 0 V
n.OO09 | Velocidade feedforward 1 V/1000 min™" *! -
0, 1-
n.OOO0A | Torque feedforward Illa\ll/IOO 70 torque nomi -
1° Ganho: 1 V Tipo de ganho, indicado pela
n.000B | Ganho Ativo 2° Ganho: 2 V tensdo de saida.
~ N . | Concluido: 5V Conclusgo indicada por saida
n.O0O0C | Concluséo da referéncia de posi¢ao Nio concluido: 0 V de tensio.
n.OOO0D | Velocidade do encoder externo 1 V/1000 min-! Valor no eixo do motor

*1. Ao utilizar um servomotor direct drive SGMCS, a velocidade do motor sera ajustada automaticamente para 1 V/100
min-1.
*2.  Consulte 6.8.1 Comutando Ajustes de Ganho, para detalhes.

3)

Fatores de Ajuste do Monitor

As tensdes de saida nos monitores analogicos 1 e 2 s@o calculadas pelas seguintes equacdes.

Analog monitor 1 output voltage = (-1) X <

Analog monitor 2 output voltage = (-1) X <

(Pn006=n.0001C1)

(Pn007=n.000101)

(Pn552)
(Pn553)

(Pn551)

Signal selection x Multiplier + Offset voltage [V] >
(Pn550)

Signal selection X Multiplier + Offset voltage [V] >

a Adjustments
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6.1.3 Monitorando a Operagdo Durante Ajuste

<Exemplo>
Saida do monitor analdgico em n.JCJ00 (Ajuste da velocidade do motor)

When multiplier is set to x 1:

Analog monitor
output voltage [V]

+6V

Motor speed

(4)

-6 V}---mmmen ;

[min-1]

Parametros Relacionados

When multiplier is set to x 10:

Analog monitor

output

voltage[V]
+10 V (approx.)
+8V
+6V

-800 -600

6V
-8V

-10 V (approx.)

Note: Linear effective range: within + 8 V

Encoder resolution: 16-bit

Utilize os seguintes parametros para alterar o deslocamento de offset do monitor.

+600 +800 Motor speed
[min-]

Offset de Tensao do

Monitor Analégico1

[ Speed |

[Position | [Torque |

Classificagcao

Pn550 Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
-10000 4 10000 0.1V 0 Imediatamente Ajuste
Offset de Tensdo do Monitor Analogico2 [Speed | [Position | [Torque ] e
Classificagao
Pn551 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
-10000 4 10000 0.1V 0 Imediatamente Ajuste
Ajuste de Ganho do Monitor analdgico (x 1) [ Speed| [Position]| [Torque] e
Classificagao
Pn552 Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
-10000 4 10000 x 0.01 100 Imediatamente Ajuste
Ajuste de Ganho do Monitor analégico (x 2) [Speed | [Position]| [Torque ] e
Classificagao
Pn553 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
-10000 & 10000 x 0.01 100 Imediatamente Ajuste
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6.1.4

(1)

(2)

3)

Precaugdes de Segurancga ao Ajustar os Ganhos do Servo

/\ Cuidado

» Observagdes de segurancga durante ajustes de ganho do servo.
» Naio toque nas partes moveis do motor enquanto estiver energizado
» Antes de energizar o servomotor, certifique-se de que o SERVOPACK possua parada de emergéncia imediata.
* Certifique-se de que os testes foram realizados sem problemas.

* Instale um freio de seguranga na maquina.

Ajuste as seguintes fungdes de seguranca do SERVOPACK, com os ajustes corretos, antes de iniciar os
ajustes dos ganhos do servo.

Funcéo Fim de Curso

Ajuste a funcdo de fim de curso. Para mais detalhes sobre defini¢des dessa funcdo , consulte: 5.2.3 Fim de
curso.

Limite de Torque

O limite de torque ¢ ajustado de acordo com a necessidade de funcionamento da maquina, sendo que uma vez
definido, ndo ira utrapassar esse valor. O ajuste de limite de torque, pode reduzir a intensidade de choques sof-
ridos pela maquina na ocorréncia de um possivel problema como colisdes ou interferéncias. Se o limite de
torque ¢ definido abaixo do valor de trabalho, poderao ocorrer vibragdes ou overshooting .

Para detalhes, consulte 5.8.1 Limite de Torque interno, e 5.8.2 Limite de Torque externo.

Alarme de Limite de Erro de Posi¢ao

O alarme de limite de erro de posicao ¢ uma fungo de protegao que sera ativado quando o SERVOPACK ¢
utilizado em controle de posigao.

Se neste alarme for definido um valor adequado, 0 SERVOPACK ira detectar erros excessivos de posigao
parando o motor caso o mesmo ndo opere de acordo com a referéncia. O alarme de erro indica a diferenga
entre o valor da referéncia de posigdo recebida e a posicao real do servomotor.
O erro de posicao pode ser calculado a partir do ganho da malha de posi¢do (Pn102) e a velocidade do motor
utilizando a seguinte equagao.
Motor Speed [min™ « Encoder Resolution®!

60 Pnl102 (1/s)*2

Position Error =

* Alarme de limite de erro de posi¢ao excedido (Pn520 [1 unidade de referéncia])
Max. Motor Speed [min’lJ « Encoder Resolution™! (1210 2)
60 Pnl02 (1/s)2 —_—
*1. Consulte 5.4.4 Engrenagem Eletronica.
%2, Para verificar a configuragdo em Pn102, altere a exibi¢do de parametro para visualizagdo de todos os pardmetros
(Pn00B.0 = 1).
No final da equacdo, o coeficiente ¢ mostrado como "x (1.2 a 2)." Este valor ¢ utilizado para adicionar uma
margem impedindo que um erro de posi¢ao seja gerado (Ad.00) durante a operagdo do servomotor.

Pn520 >

Defina um valor que atenda a essas equagdes e, nenhum alarme de limite de erro de posicionamento sera
gerado indevidamente. Sendo assim, o servomotor ¢ interrompido quando ele ndo opera de acordo com a
referéncia e 0 SERVOPACK detecta um erro excessivo de posicao.

Se o servomotor possui rotagdo maxima de 6000 min™' ¢ 0 Pn102 é ajustado para 40, com uma resolugao de
encoder de 20 bit’s (1048576), o valor de Pn520 ¢ calculado adotando a seguinte equagao.

6000 1048576
b3 x 2
60 40
2621440 <2

Pn520

= 5242880 (The factory setting of Pn520)

Se a aceleragdo /desaceleracdo da referéncia de posigdo exceder a capacidade do servomotor, ndo sera possivel
executar a velocidade requerida e a margem de erro excedera ndo satisfazendo as equagdes. Caso isto ocorra,
diminua o nivel de aceleragdo/desaceleracdo para a referéncia de posi¢io de tal modo que o servomotor possa
atender a velocidade requerida ou, aumente a margem de erro de posicionamento (Pn520) para que o servomo-
tor possa executar a func@o definida.

a Adjustments
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6.1.4 Precaugdes de Seguranga ao Ajustar os Ganhos do Servo

B Pardmetros Relacionados

Alarme de Erro de Posicao Excedido Positi
¢ Classificagcao
Pn520 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
141073741823 I Unidade de 5242880 Imediatamente Ajuste
referéncia
B Alarme Relacionado

(NI Nome do Alarme Definicao
Apresentado ¢
A.d00 Erro de Posi¢do Excedido | Erro de posi¢ao excede o pardmetro Pn520.

(4) Funcao de Detecgéo de Vibragéo

Defina um valor apropriado para a fungao de detecgdo de vibragdo (Fn01B). Para mais detalhes sobre como
configurar a fun¢do de deteccao de vibragdo, consulte 7.16 Inicializagdo do Nivel de Vibragdo (Fn0IB).

(5) Alarme de Erro de Posicao excedido em Servo ON

Se os pulsos permanecerem no registrador de erro durante o comando servo ON (/S-ON), o servomotor se
movera retornando a posicao inicial e alterando o nimero de pulsos para zero. Para evitar que o servomotor se
mova repentinamente, defina um valor apropriado para o alarme de nivel de erro de posi¢do excessiva em
servo ON (Pn526) restringindo possiveis movimentagdes.

B Pardmetros Relacionados

Alarme de Nivel de Erro de Posicionamento —
Excedido em Servo ON Classificacdo
Pn526 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
141073741823 I Unidade de 5242880 Imediatamente Ajuste
referéncia
Adverténcia de nivel de erro Posi¢gao Excedido em o
B Servo ON Classificagédo
T Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
104100 1% 100 Imediatamente Ajuste
Limite de Velocidade em Servo ON o
Classificagao
Pn529 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
0410000 1 min-! 10000 Imediatamente Ajuste
B Alarmes Relacionados
L) Nome do Alarme Definigao
Apresentado ¢
Erro de Segmento Alarme apresentado se /S-ON ¢ habilitado quando o erro de posicionamento
A.d01 L
Alarme em Servo ON ¢ maior que Pn526.
Quando os pulsos permanecem no registrador de erro, Pn529 limita a
Erro de Segmento velocidade se 0 /S-ON for habilitado. Se Pn529 limitar a velocidade nessa
A.d02 Alarme de limite de condigdo, ocorrera esse alarme caso a referéncia de pulsos e o niimero de
velocidade em servo ON | erros de posigdo excederem o valor definido para o nivel de alarme de erro
de posigdo excedido (Pn520).

Na ocorréncia de um alarme, consulte /0 Solu¢do de Problemas ¢ efetua a agdo corretiva.
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6.2 Auto Ajuste Adaptativo

6.2

6.2.1

(1)

(2)

Auto Ajuste Adaptativo

A fung¢do de auto ajuste adaptativo € habilitada nas configuracdes de fabrica. Se s@o geradas ressonancias ou
vibragdes excessivas consulte 6.2.2 Niveis de Auto Ajuste Adaptativo (Fn200) Procedimento ¢ altere o valor
do conjunto Pn170.2 para nivel de rigidez e o valor de Pn170.3 para nivel de carga.

/\ ATENCAO

» A funcéo de auto ajuste adaptativo é habilitada nas configuracdes de fabrica. Um som pode ser ouvido
por um momento quando o servo é ligado pela primeira vez apds a montagem na maquina. Esse som n&o
indica quaisquer problemas; significa que o ajuste de notch filter foi definido. O som n&o sera ouvido da
préxima vez em que o servo for ligado. Para mais detalhes sobre notch filter automatico consulte (3) Auto
Ajuste de Notch Filter na proxima pagina.

 Ajuste o valor 2 em Fn200 se for utilizado um encoder de13-bit's com a relagdo de momento inércia para
x10 ou maior.

» O servomotor pode vibrar se 0 momento de inércia da carga excede o valor de carga permitido. Se ocor-
rer vibragéo, defina o valor 2 em Fn200 ou diminua o nivel de ajuste.

Funcéo de Auto Ajuste Adaptativo

Com a funcido de auto ajuste adaptativo obtém-se uma resposta estavel, sem ajuste manual, independente da
maquina ou mudangas na carga.

Habilitando e Desablitando O Auto Ajuste Adaptativo

O seguinte parametro ¢ utilizado para habilitar ou desabilitar a funcdo de auto ajuste adaptativo

Parémetro Definicao Quando Ativo | Classificagéo
n.0O00O0O0 Desabilita a fung¢@o de auto ajuste adaptativo.
n.O00O0O1 o ~ . .
ajuste de fabrica Habilita a func¢do de auto ajuste adaptativo.
Pn170 |, OooO Ap6s Reiniciar Ajuste

. _ Utilizado em controle de velocidade.
ajuste de fabrica

Utilizado em controle de velocidade e controle de

n.OO10 L
posi¢do por controlador externo.

Restricoes de Aplicacao
O auto ajuste adaptativo ¢ utilizavel em controle de posicionamento ou de velocidade. Esta fun¢do nio esta
disponivel em controle de torque. As restri¢des a seguir se aplicam a Funcdo de Ajuste Adaptativo.

Funcao Disponibilidade Observagoes
Nivel de Detecgéo de Vibragao na Disponivel
Inicializag&o (Fn01B) P
* Esta funcdo pode ser utililizada quando o
Disponivel momento de inércia calculado.
Auto Ajuste Avancado (Fn201) (Aplicavel sob * Quando esta fungéo ¢ utilizada, 2 fungéio
condicdes) aqtq ajuste adaptativo nao pode ser .
utilizada. Apds a conclusdo do auto ajuste,
pode ser utilizado novamente
Referéncia de Auto Ajuste Avangado Indisponivel
(Fn202) P
Ajuste de Um Parametro (Fn203) Indisponivel
Fungéo de Ajuste de Controle Anti Indisponivel
Ressonancia (Fn204) P
Fungéo de Supresséo de Vibragéo . .
(Fn205) Indisponivel

a Adjustments
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6.2.1 Funcgéo de Auto Ajuste Adaptativo

(cont'd)
Funcao Disponibilidade Observagdes
Enquanto EasyFFT estiver em uso, o auto
EasyFFT (Fn206) Disponivel ajuste adaptativo fica inativo podendo ser uti-
lizado aps a concluso de EasyFFT
Compensacgao de Atrito Indisponivel
Comutacao de Ganho Indisponivel
Calculo do Momento de Inércia Offline* Indisponivel Desativar o auto ajuste adaptativo deﬁnmdf) ©
Pn170.0 em 0 antes de executar esta Fungdo.
Enquanto essa fungdo estiver estiver em uso,
Analise Mecanica* Disponivel 0 auto a{uste nao pode ser utlhzafiz‘;l. Apds a
conclusio da analise, pode ser utilizada
novamente.

*  QOpera utilizando SigmaWin+.
(3) Auto Ajuste de Notch Filter

Normalmente, defina esta fun¢@o para configuracdo automatica (Valor de fabrica).
Se essa fung@o ¢ definida para configuragdo automatica, a vibragdo sera detectada automaticamente e o notch
filter sera definido quando for abilitada a funcdo de auto ajuste adaptativo.

Desabilite a configuragdo automatica apenas se vocé nao alterou o ajuste notch filter antes de executar o auto

ajuste adaptativo.

Parametro Definicao Quando Ativo | Classificagdo
n.0ooo Desabilita a fungdo de configuracdo automatica do
notch filter2.
Pn460 — . Imediatamente Ajuste
n.O0100 Habilita a fung@o de configuragdo automatica do
Valor de Fabrica |notch filter2.

(4) Confuguracdes do Auto Ajuste Adaptativo

Estdo disponiveis dois niveis de auto ajuste adaptativo: Nivel de rigidez e de carga. Podem ser definidos tanto
na fungdo Fn200 quanto no parametro Pn170.

B Nivel de Rigidez

a) Utilizando a funcdo auxiliar
Para alterar a configuragdo , consulte 6.2.2 Niveis de Auto Ajuste Adaptativo (Fn200) Procedimento.

Display do Operador Digital Definicao
Nivel 0 Nivel de Rigidez 0
Nivel 1 Nivel de Rigidez 1
Nivel 2 Nivel de Rigidez 2
Nivel 3 Nivel de Rigidez 3
Nivel 4 [Valor de fabrica] Nivel de Rigidez 4
b) Usando O Parametro
Parametro Definigcao Quando Ativo | Classificagao
n.0oOaqd Nivel de Rigidez 0 (Level 0)
n.O0100 Nivel de Rigidez (Level 1)
Pn170 n.0200 Nivel de Rigidez 2 (Level 2) Imediatamente Ajuste
n.0300 Nivel de Rigidez 3 (Level 3)
n.0400 . .
Valor de fibrica Nivel de Rigidez 4 (Level 4)




6.2 Auto Ajuste Adaptativo

B Nivel de Carga

a) Utilizando a fungdo auxiliar
Para alterar os valores, consulte 6.2.2 Niveis de Auto Ajuste Adaptativo (Fn200) Procedimento.

Display do Operador Digital

Definicao

Modo 0

Nivel de Carga: Baixo

Modo 1 [Valor de Fébrica]

Nivel de Carga: Médio

Modo 2

Nivel de Carga: Alto

b) Utilizando o Parametro

Parametro Defini¢cao Quando Ativo | Classificagcéo
n.0O00O0O Nivel de Carga: Baixo (Modo 0)
Pn170 n-1000 o Nivel de Carga: Médio (Modo 1) Imediatamente | AjusteAjuste
Valor de Fabrica
n.2000 Nivel de Carga: Alto (Modo 2)

a Adjustments
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6.2.2 Niveis de Auto Ajuste Adaptativo (Fn200) Procedimento

6.2_2 Niveis de Auto Ajuste Adaptativo (Fn200) Procedimento

/\ ATENCAO

« Para garantir a segurancga, realize o auto ajuste adaptativo em condi¢bes onde o servomotor possa parar
imediatamente em emergéncia ou em qualquer outro momento.

O procedimento de utilizagdo do auto ajuste adaptativo é mostrado a seguir.

Configurar o auto ajuste adaptativo via painel de operagdo, operador digital (opcional) ou SigmaWin+.

Para saber mais sobre o funcionamento basico do operador digital consulte, Manual do usuario série 2-V,
Operagaes do Operador Digital (SIEP S800000 55).

(1) Preparagao

Verifique as seguintes configuragdes antes de realizar o auto ajuste adaptativo. Em caso de ajustes errados o
aviso “NO-OP” sera exibido durante a execugao.

+ O auto ajuste adaptativo deve ser habilitado em (Pn170.0 = 1).
* O parametro de proibigdo de escrita (Fn010) deve ser desabilitado, liberando pardmetros para edigao.
* A fungido de teste sem motor deve ser desabilitado. (Pn00C.0 = 0).

(2) Procedimento de Utilizagdo do Operador Digital

Etapa| Display Apds a Operagao Teclas Operagao
RUN _ FUNCTION— MODERET Pressione a tecla para visualizar o menu de
1 FnO80O:Pole Detect @ opera(;f)es.
Fn200:TunelLvI| Set
Fn201:AAT A \V Utilize as teclas ou para navegacao, sele-
Fn202:Re f—AAT cione Fn200.
Pressione a tecla para exibir a tela de config-
uracdo de carga do auto ajuste adaptativo.
Notes:
RUN —TunelLvISet— * Se o grafico obtido indicar um overshooting, ou se
2 DATA o momento de inércia da carga exceder o valor
Mode=I permitido (ou seja, fora do escopo de garantia do
produto), pressione a tecla alterando a fungao
para o modo 2.
+ Se um ruido de alta freqiiéncia for gerado pressione
atecla alterando para o modo 0.
RUN —TunelLvISet—
3 DATA Pressione a tecla para exibir o nivel de rigidez
L | =4 . .
eve T do auto ajuste adaptativo
Pressione as teclas ou para selecionar o
nivel de rigidez.
Selecione o nivel de rigidez de 0 4 4. Quanto maior
RUN —TunelLvISet— for o valor, maior serd o ganho e a resposta de desem-
A v penho (o valor de fabrica ¢ 4).
Level =4
4 Notes:
NF2 * Vibragdes podem ocorrer em caso de rigidez exces-
siva. Caso isso ocorra, reduza o valor.
* Se um ruido de alta freqiiéncia for audivel, pres-
2nd notch filter . . L.
sione para ajustar automaticamente o notch
filter.
RUN —TunelLvISet—
Pressione [ > ]. “DONE” Piscara por aproximada-
5 DATA

Level=4

mente por 2 segundos e “RUN” sera mostrado. Os
valores serdo salvos no SERVOPACK.




6.2 Auto Ajuste Adaptativo

(cont'd)
Etapa| Display Apoés a Operagao Teclas Operagéao
RUN —FUNCTION—
6 E n 2 g 8 MC':E’?SH P_ressione’ . para completar o auto ajuste adapta-
Tn201 tivo. Sera exibida a tela do passo 1 novamente.
Fn202

Note: Se a rigidez for alterada, o Notch Filter sera cancelado automaticamente. No entanto se uma vibrag@o ocorrer, o
Notch Filter sera ajustado automaticamente

(3) Procedimento de Utilizagao do Painel de Operacéo

Etapa

Display apds Operacéao

Teclas

Operagao

I I

I

Pressione MODE/SET para visualizar o display de
fungdes .

|

Pressione as teclas acima ou abaixo Para selecionar
Fn200.

NN
B

DATA/«

Pressione DATA/SHIFT por aproximadamente um
segundo para acessar o modo de ajuste de carga do
auto ajuste adaptativo.

Note:

Se o grafico obtido indicar um overshooting ou se o
momento de inércia da carga excede o valor permit-
ido ( ou seja, fora do escopo de garantia do produto),
pressione a tecla alterando a fung@o para o modo 2.

I_III_III]

MODE/SET

Pressione MODE/SET para acessar o modo de ajuste
de rigidez do auto ajuste adaptativo.

—

|
1)

—

NN
[: ][]
|

Rigidity level

" T v  DATA/4

Pressione as teclas acima ou abaixo para selecionar o

nivel de rigidez.

Selecione um valor entre 0 ¢ 4. Quanto maior o valor,

maior sera o ganho e a resposta de desempenho (o

valor de fabrica ¢ 4).

Notes:

* Vibragdes podem ocorrer em caso de rigidez exces-
siva. Caso isso ocorra, reduza o valor.

* Se um ruido de alta freqiiéncia for audivel, pres-
sione DATA/SHIFT Para ajustar automaticamente
o notch filter.

I_I_,I

MODE/SET

Pressione a tecla MODE/SET. “DONE” Piscara por
aproximadamente 1 segundo e L0004 sera exibido.
Os valores serdo salvos no SERVOPACK.

M|

)
—
I
—
I —
__
I —
]
N/

Pressione a tecla DATA/SHIFT por aproximada-
mente um segundo. "Fn200" sera mostrado nova-
mente.

(4) Alarmes e Agdes Corretivas

O alarme de auto ajuste (A.521) ocorrera se for gerado um som devido a ressonancia ou em caso de vibragao
excessiva durante o controle de posi¢do. Neste caso tome as seguintes medidas.

B Ressonancia

Reduza o ajuste dos niveis de rigidez ou da carga.

W Vibragdo Excessiva Durante o Controle de Posicéo

Execute uma das seguintes agdes para corrigir o problema.

» Aumente o nivel de rigidez ou reduza o nivel de carga.
* Aumente o valor em Pn170.3 ou reduza o ajuste de Pn170.2.

a Adjustments
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6.2.2 Niveis de Auto Ajuste Adaptativo (Fn200) Procedimento

(5) Parametros Desabilitados pelo Auto Ajuste Adaptativo

Quando o Auto Ajuste Adaptativo ¢ utilizado em modo de fabrica, o acesso aos seguintes parametros sdo blo-
queados: Pn100, Pn101, Pn102, Pn103, Pn104, Pn105, Pn106, Pn160, Pn139 ¢ Pn408. Os seguintes
parametros sdo relacionados aos ajustes de ganho, porém sao eficazes quando executados nas fungdes descri-
tas na tabela a seguir. Por exemplo, se o EasyFFT for executado quando o auto ajuste adaptativo habilitado, os
valores em Pn100, Pn104, Pn101, Pn105, Pn102, Pn106 e Pn103, assim como o ajuste da chave de comutacao
manual dos ganhos, serdo habilitados mas as alteragdes em, Pn408.3, Pn160.0 e Pn139.0 serdo bloqueadas.

Parametros Desabilitados Pelo Auto Ajuste Adaptativo

Fungdes Relacionadas aos Parametros

Analise
Item Nome Numero PnX Co_lr_1c::olueede E?:STY Mecanica (Modo
q eixo Vertical )
Ganho da malha de Velocidade Pn100 o o o
2° Ganho da malha de Velocidade Pn104
Constante de Tempo Integral da Pnlol
Malha de Velocidade
X O O
Ganho 2° Constante de Tempo Integral da Pnl05
Malha de Velocidade
Ganho da Malha de Posicdo Pn102 y
2° Ganho da Malha de Posi¢ao Pn106
Relagdo do Momento de Inércia Pn103 O
Selggﬁo da F}lnqéo de Compen- Pn408.3 y y y
Controles | sacdo de Atrito
Avancados 3 i
¢ Selegao do CAonFrole de Ajuste Pn160.0 y y y
Anti Ressonancia
Comutagao | Sele¢do da Chave de Comutagido
de Ganho |de Ganho Pnl39.0 % % %

*  O: Parametro Habilitado
X: Parametro Desabilitado

(6) Tipo de Funcéao de Auto Ajuste Adaptativo

A tabela a seguir, indica tipos de fungdes do auto ajuste adaptativo de acordo com as versdes de software.

~ . Tipo de Auto Ajuste N
Versao de Software Adaptativo Definicao
000A ou anterior Tipo 1 -
000B ou posterior Tipo 2 O nivel de ruido gerado é menor que no tipo 1.

* O numero da versdo de software em seu SERVOPACK pode ser checada no Fn012.

Parametro Definicao Quando Ativo | Classificagao
n.O00o0O Auto Ajuste Adaptativo - Tipo 1
Pn14F [, OoO10O ] ] i Apbs Reiniciar Ajuste
Valor de Fabrica Auto Ajuste Adaptativo - Tipo 2




6.2 Auto Ajuste Adaptativo

6.23

Parametros Relacionados

Os trés itens a seguir sdo expressados na tabela.

* Pardmetros relacionados a fungao
Estes parametros sdo utilizados ou referénciados durante a execugdo desta fungao.

* Alterando valores manualmente durante a execugao

Sim: Os parametros podem ser alterados utilizando o SigmaWin+ durante a execugao.
Nao: Os pardmetros ndo podem ser alterados utilizando o SigmaWin+ durante a execugao.

* Alterando valores automaticamente apds a execucao
Sim:Os parametros sdo definidos ou ajustados automaticamente apds a execugao desta funcao.
Nao: Os parametros ndo sdo definidos ou ajustados automaticamente apods a execugao desta fungdo.

Alteragao de Valores

Parametros Nome .
Manual Automatica
Pn170 Alteragoes Relacionadas ao auto ajuste adaptativo Nio Sim
Pn401 Constante de tempo do Filtro da Referéncia de Torque Nio Sim
Pn40C 2* Frequéncia de Notch Filter Nio Sim
Pn40D 2° valor Q de Notch Filter Nao Sim

a Adjustments
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6.3.1 Auto Ajuste Avangado

6.3

6.3.1

Auto Ajuste Avancado (Fn201)

Esta se¢do descreve as fungdes utilizando o auto ajuste avancado.

velocidade(Pn100). Considerando-se que, ajustes precisos ndo poderdo ser efetua-

dos caso haja vibragdes. Neste caso, efetue ajustes, para a redugédo do ganho da
IMPORTANT malha de velocidade (Pn100) eliminando vibragdes.
Antes de executar o auto ajuste avangado com o auto ajuste adaptativo habilitado
(Pn170.0 = 1: Valor de Fabrica), sempre defina Jcalc em ON para calcular o
momento de inércia da carga. A fungéo de auto ajuste adaptativo sera automatica-
mente desabilitado e o ganho sera definido pelo auto ajuste avangado. Com Jcalc em
OFF, néo sera efetuado o calculo do momento de inércia, uma mensagem "Error"
sera exibido no painel de operagao e nao sera realizado o auto ajuste avangado.
Se as condi¢des de operagao tais como a carga da maquina ou sistema de aciona-
mento forem alterados apos o auto ajuste avangado, altere os seguintes parametros
relacionados para desativar quaisquer valores que foram ajustados antes de realizar
o auto ajuste avangado, habilitando novamente o calculo de momento de inércia da
carga(Jcalc = ON). Se o auto ajuste avangado for executado sem a alteragdo dos
parametros, poderdo ocorrer vibragbes causando eventuais danos a maquina.

Pn00B.0=1 (Exibe todos os parametros.)

Pn140.0=0 (N&o utilize o model following control.)

Pn160.0=0 (Nao utilize o controle anti-resonancia.)

Pn408=n.0000 (N&o utilize a compensagéao de atrito, 1° notch filter ou 2° notch filter.)

0 » O Auto Ajuste Avancado, opera com base no ajuste de ganho definido na malha de

Auto Ajuste Avangado

O auto ajuste avangado opera automaticamente o servo (alternando o movimento nas diregdes avante e
reverso) dentro dos limites ajustandos nos pardmetros do SERVOPACK de acordo com as caracteristicas
mecénicas, enquanto o sistema estd em operacao.

O auto ajuste avancado pode ser realizado sem a conex@o de um controlador externo.
As seguintes especificacdes de operagdo serdo aplicadas automaticamente.

* Velocidade do motor: Velocidade nominal do motor x 2/3

* Torque de aceleragdo: Aproximadamente 100% do torque nominal do motor
O torque de aceleragdo varia de acordo com a relagdo do momento de inércia (Pn103),
atrito da maquina e disturbios externos.
* Distancia Percorrida: A distancia percorrida pode ser ajustada livremente. O valor configurado de fabrica é
o equivalente a 3 rotagdes do motor.
Ao utilizar o servomotor direct drive SGMCS, a distancia padrao equivale 4 0.3 rotagdes do
motor.

4

Rated motor
Movement speed x 2/3
Speed

Z S t: time
Reference! J ) i

Rated motor

speed x 2/3
Response 4
Rated motor .
torque:
Execute advanced autotuning Approx. 100% -~
after using a JOG operation to t time
move the position to one where a :
. ; Rated motor
SERVOPACK suitable of movement range is ensured. torque: L
Approx. 100% Automatic operation

O auto ajuste avancado altera os seguintes valores.

* Relagdo do momento de inércia

* Ganhos (Tais como ganhos da malha de posicéo ¢ de velocidade)
« Filtros (Filtro da referéncia de torque e notch filter)

» Compensagdo de atrito.
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(1)

(2)

3)

* Controle anti-ressondncia
* Supressor de vibragdo (Modo =2 ou 3)
Consulte 6.3.3 Pardametros Relacionados para ajustes dos parametros usados.

/\ ATENCAO

» Devido ao auto ajuste avangado, o SERVOPACK entra em operacdo automaticaticamente podendo ocor-
rer vibragdes ou overshooting . Para garantir a seguranga, certifique-se de que o equipamento possa
entrar em parada de emergéncia a qualquer momento.

Preparacéao
Verifique os seguintes valores antes de executar o Auto Ajuste Avancado.

A mensagem “NO-OP” surgira, indicando que a fun¢@o nao serd habilitada se os seguintes valores nio
estiverem de acordo.

* A fonte do circuito principal deve estar ligada.

* O limite de fim de curso ndo pode estar atuado.

* Sinal de servo ON (/S-ON) deve estar desligado.

* O método de controle ndo pode ser definido como controle de torque.

* A comutacdo de ganho deve estar em modo manual (Pn139.0 = 0).

* Deve ser selecionado o ajuste de ganho em 1.

* O modo de teste sem movimento do motor deve ser desabilitado (Pn00C.0 = 0).

* Todos os alarmes devem ser eliminados.

* A fungédo baseblock (HWBB) deve ser desabilitada.

* A funcdo de proibicao de escrita de parametros(Fn010) deve estar desabilitada.

« Jcalc deve ser ativado para calcular o momento de inércia da carga quando o auto ajuste adaptativo estiver
habilitado (Pn170.0 = 1: Valor de fabrica).

<Notes>
* Se ao iniciar o auto ajuste avangado o SERVOPACK estiver em modo controle de velocidade, mudara automati-

camente para posicionamento. Retornara ao controle de velocidade novamente ao fim do procedimento. Para real-
izar o auto ajuste avangado em modo controle de velocidade, defina em modo 1 (Modo = 1).
* A fungdo de multiplicagdo da referéncia de pulsos ¢ desabilitada durante o auto ajuste avangado

Quando o Auto Ajuste Avancado Nao Pode Ser Executado

O auto ajuste avangado normalmente nédo ¢é possivel nas seguintes condi¢des . Consulte 6.4 Auto Ajuste
Avangado Por Referéncia (Fn202) e 6.5 Ajuste de Um Pardmetro (Fn203) Para detalhes.

* Quando o sistema da maquina s6 pode trabalhar em apenas uma tinica direcao.
» Faixa de operagdo de 0,5 volta. (Caso seja servomotor direct drive SGMCS , faixa de operagdo de 0,05
volta.)

Quando o Auto Ajuste Avangado nao pode ser executado com sucesso.

O auto ajuste avancado ndo pode ser executado com sucesso nas seguintes condigdes. Consulte 6.4 Auto
Ajuste Avangado Por Referéncia (Fn202) e 6.5 Ajuste de Um Pardmetro (Fn203) para detalhes.

* A faixa de operagdo ndo ¢ aplicavel.

* Momento de inercia muda durante operagao do servo.

* Alto nivel de atrito na maquina.

* A rigidez da carga ¢ baixa e vibragdes ocorrem quando o posicionamento ¢ realizado.

* Quando ¢ utilizada a integragdo de posigao.

* Quando ¢ utilizada a operagéo em controle P (Proporcional).

Note:Se for feito o calculo do momento de inércia, ocorrerd um erro caso a esteja sendo utilizado o sinal de entrada /P-
COM

« E utilizado o0 modo de comutagio.
Note: Se for feito o calculo do momento de inércia, a fungdo de modo de comutagio sera desativada. Nesse momento
sera utilizado o controle PI. A fung¢do de comutagdo sera reativada apds finalizagdo do célculo.

* Entrada da referéncia de velocidade ou de torque.
« Janela de posicionamento completo (Pn522) muito pequena.
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6.3.1 Auto Ajuste Avangado

(Pn522). Se o SERVOPACK trabalha em modo controle de posigdo (Pn000.1=1),
defina valores de engrenagem eletrdnica (Pn20E/Pn210) e de janela de posiciona-

IMPORTANT mento completo(Pn522) para o valor real de operagdo. Se o SERVOPACK trabalha
em modo controle de velocidade (Pn000.1=0), defina 0 modo 1 de auto ajuste
avangado.

» Se apos o posicionamento completo, ndo houver sinal de conclusdo (/COIN) por
aproximadamente 3 segundos, "WAITING" ira piscar. E se ndo houver sinal de posi-
cionamento completo (/COIN) por aproximadamente 10 segundos, "Error" piscara por
2 segundos e o ajuste sera abortado.

o » O auto ajuste avangado trabalha com base na janela de posicionamento completo

Altere apenas o limite de nivel de detecgdo de overshoot (Pn561) sem alterar o valor da janela de posiciona-
mento completo (Pn522). Devido ao Pn561 ser definido por padrdao em 100%, a quantidade permitida de over-
shooting ¢ a mesma que a quantidade de largura de posicionamento concluida. Quando Pn561 ¢ definido para
0%, o limite de erro de segmento pode ser ajustado para que ndo ultrapasse a janela de posicionamento con-
cluido. Em caso de altera¢do do Pn561, considere que o tempo de posicionamento pode ser extendido.

Limite de Detecgdo de Erro de Segmento [Speed| [Position | [Torque ]

Pn561 Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica Quando Ativo
0to 100 1% 100 Imediatamente Ajuste

Classificagcéo

(4) Restricdes na Utilizagdo do Encoder
Esta fungdo possui restri¢cdes definidas de acordo com a versdo de software do SERVOPACK e do encoder
utilizado.

O servomotor aplicado depende do tipo de encoder utilizado.

» encoder 13-bit : SGMJV-OOO0AOOO

« encoder 20-bit ou 17-bit : SGMOV-O0O00ODOONO, sGMOv-O0003000
SGMPS-O00O00OcO0O0O, SGMps-O000O2000

Vers3o de Encoder 13-bit Encoder 20-bit ou 17-bit
Software”! Modelo e tipo de Modelo e Tipo de
W 0ee Controle el Controle
Versdo 0007 ou Apenas 0 modo 1 pode ) .
anterior ser selecionado 2 . Tipo 1
-3 Sem restri¢des . .

Versao 0008 ou Apenas Modo 1 Tipo 1 ou 2 [Ajuste de
posterior P Fabrica]">

*1. A versdo de software do seu SERVOPACK pode ser verificada em Fn012.

*2.  Se qualquer modo além do modo 1 for selecionado, o ajuste entrard em falha gerando um erro.

*3, Este tipo de controle ndo ¢ usado

x4, Overshooting pode resultar em erro de posi¢ao. O tempo de posicionamento pode ser estendido se a janela de posi-
cionamento concluido (Pn522) possuir um valor muito baixo.

x5, Com este modelo, o tipo de controle 2 pode suprimir erros de segmento de maneira mais eficiente que o tipo 1. Se for
necessario a compatibilidade com o SERVOPACK na versdo 0007 ou anterior, utilize o tipo de controle 1 (Pn14F.0
=0).

O controle do comutador relacionado.(Pn14F) foi adicionado ao SERVOPACK na versdo de software 0008 ou

posterior.
Parametro Funcgéo Quando Ativo Classificagao
n.000O00 Tipo de Controle 1
Pn14F [n.0001 i Apos Reiniciar Ajuste
[Valor de Tipo de Controle 2
Fabrica]
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6.3.2 Procedimento do Auto Ajuste Avangado

O seguinte procedimento ¢ utilizado no auto ajuste avancado.

O Auto Ajuste Avangado por referéncia pode ser executado via operador digital (opcional ) ou SigmaWin+.
Esta func¢do ndo possui interface com o painel de operaragao.

O procedimento de configuracdo com operador digital ¢ descrito a seguir.

Consulte Manual serie 2-V, o funcionamento do Operador Digital (SIEP S800000 55) para fungdes basicas do
operador digital.

(1) Procedimento de Operacéo.

Etapa Display Apés Operacéo Teclas Operagéo
BB _ FUNCTION— MODE/SET Pressione a tecla para visualizar o menu princi-
Fn200:Tunelvl Set ad pal no modo de fungdes.
1 Fn201:AAT
Fn202:Ref-AAT A v Utilize as teclas [ A ] ou para navegar pela lista,
Fn203:0nePrmTun selecione Fn201.
— Status Display
2 c alec =AodNV sreed AT DATA Pressione a tecla visualizando o display inicial
Mode=2 Type=2 de configuragdo do Auto Ajuste Avangado.
Stroke=+00800000
(0003. 0) rev
BB Advanced AT A v _
3 '\‘jl °oad' :zg N Tybecs Pressione a tecla ,Lv] ou para definir as
Stroke=+00800000 SCROLL etapas 3-143-4.
(0003. 0) rev A
ECalculando o momento de Inércia
Selecione o modo a ser utilizado.
Normalmente, Jcalc habilitado ON.
3-1 Jcalc = ON: Momento de inércia é calculado [valor de fabrica]
Jcalc = OFF: Momento de inércia ndo ¢é calculado
Note:
Se o momento de inércia ja é conhecido através das especificagdes da maquina, defina o valor em Pn103 e ajuste
Jcalc em OFF.
EModos de Selegao
Selecione o modo.
3-2 |Modo = 1: Efetua ajustes considerando as capacidades de resposta e estabilidade (valor padrao).
Modo = 2: Efetua ajustes por posicionamento [Valor de fabrica].
Modo = 3: Efetua ajustes por posicionamento priorizando supressdo overshooting.
HTipo de Selegéo
Selecione o tipo de acordo com a fung¢do da méaquina a ser acionada. Se houver ruido ou impossibilidade de
aumento do ganho, melhores respostas poderao ser obtidas alterando o tipo de rigidez.
3-3 | Tipo = 1: Mecanismos acionados por correia

Tipo = 2: Mecanismos com fuso de esféras [Valor de fabrica]
Tipo = 3: Para sistemas rigidos onde o eixo do motor diretamente ligado a maquina (sem engrenagens ou outras
transmissoes)

a Adjustments

6-21



6-22

6 Ajustes

6.3.2 Procedimento do Auto Ajuste Avancado

(cont’d)

Etapa

Display Apés Operacao | Teclas Operagéo

B CURSO (Distancia Percorrida) Ajuste
Faixa de ajuste da distancia Percorrida:
A faixa de ajuste da distancia percorrida de -99990000 +99990000. Defina o CURSO (distancia
percorrida) em incrementos de 1000 unidades de referéncia. Diregdo negativa (-) indica rotagdo reversa e
direcdo positiva (+) indica rotagdo avante.
Valor Inicial:
Cerca de 3 rotagdes™
* Se a resolucdo de encoder do servomotor for de 1048576 (20-bit), o CURSO (distancia percorrida) sera
definido em +800000. Se o valor de fabrica da relagdo de engrenagem eletronica ¢ (Pn20E=4, Pn210=1), o cal-

3-4 | culo do valor inicial é demonstrado a seguir.
800000 4
o, X 3 rotations
1048576 1
Notes:
* Definir o nimero de rotagdes do motor para pelo menos 0,5 caso contrario "Error" sera mostrado ¢ a distancia
de curso ndo sera definida.
* Ao calcular o momento de inércia, recomenda-se definir o nimero de rotagdes em cerca de 3 para que se
obtenha um valor de ajuste preciso.
* Para um servomotor direct drive SGMCS, o valor de fabrica para o nimero de rotagdes ¢ 0.3 ou equivalente.
BB Advanced AT
4 g n 1 g g - g g l g oo DATA Pressione a tecla [ . Ser4 exibida a tela do auto
n = . .
Pn101=0020.00 ajuste avancado.
Pn102=0040.0
RUN Advanced AT Pressione a tecla (4% . O servomotor acionara ¢ a tela
5 Pn103=00100 sera alterada de “bb” para “Run”.
Pn100=0040.0 . .
Pn101=0020.00 Note: Se o modo for ajustado em 2 ou 3, o display
Pn141=0050.0 mudara de "Pn102" para "Pn141."
Calculo do momento de inércia
Pressione a tecla se um valor positivo (+) for
definido no CURSO (distancia percorrida), ou pres-
sione para definir um valor negativo (-).
Enquanto o momento de inércia esta sendo calculado,
o valor definido para Pn103 pisca e "ADJ" piscardo
AD U Advanced AT ao vez de "RUN". Quando o célculo do momento de
E n 1 8 g = 8 g i g 00 inércia for concluido, o valor serd exibido no display.
P : 10120020 0 O servomotor permanecera ligado, porém o auto
6 Pn141=0050.0 A \"4 ajuste serd interrompido temporariamente.
Exemplo do display: Notes:
Apbs 0 momento de inércia cal- * Sea tecla correta do sentido de giro ndo for pres-
culado. sionada, o célculo ndo iniciara.
* Se o calculo do momento de inércia for desabili-
tado (Jcalc = OFF), sera exibido o valor em Pn103.
* Se "NO-OP" ou "Error" for exibido durante a oper-
agdo, pressione a tecla para cancelar a fungdo.
Consulte (2) Falha Durante Operagdo e efetue a
acdo corretiva para permitir a operagao.
Apbs a parada temporaria do servomotor, pressione a
tecla para salvar o valor da relagdo do momento
de inércia no SERVOPACK. “DONE” piscara por 1
MODE/SET segundo, ¢ “ADJ” sera mostrado novamente.
7 DATA Q
Notes:
Para encerrar o célculo da relagdo do momento de
inércia sem alterar o valor de ganho, pressione
finalizando a operagéo.
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(cont'd)
Etapa Display Apés Operagao Teclas Operacéao

B Ajuste de Ganho

Quando as teclas ou sdo pressionadas de

acordo com o sinal ( + ou - ) do valor definido para

CURSO ( distancia percorrida ), o calculo da relagdo

do momento de inércia é salvo no SERVOPACK ¢ a

Dy Advanced AT operacdo de execugao automatica sera (eln1c1ahzada.
Pn103=00300 Enquanto o servomotor estiver em funcionamento, os

8 Pn100=0100.0 A \4 valores de filtros e de ganhos serdo automaticamente
Pn101=0006.36 ajustados. "ADJ" piscara durante a operagdo de auto
Pn141=0150.0 .

ajuste.

Note: Néo serdo possiveis ajustes precisos ¢ "Error"
sera apresentado se houver resonancia na
maquina no inicio da operagdo. Caso isso
ocorra, efetue os ajustes utilizando o parametro
(Fn203).

ADU Advanced AT Quando o ajuste for concluido normalmente, o servo-
9 Pn103=00300 motor desligara, ""END"" piscara por aproximada-
Pn100=0100.0 : PPN " z I
Pr101-0006 36 mente dois segundos e entdo ""ADJ"" sera exibido no
Pn141=0150.0 display.
Pressione a tecla . Os ajustes efetuados serdo sal-
vos no SERVOPACK. Se Pn170.0 =1 (valor de
A.941 Advanced AT fabrica), "DONE" piscara por aproximadamente 2
Pn108=003800 OATA segundos, € "A.941" ser4 apresentado. Se Pn170.0 =
10 Pn100=0100.0 0. “DONE” pi . imad te2
PRn101-=0006 36 R piscara por aproximadamente 2 segun-
Pn141=0150.0 dos, e “BB” sera exibido.

Note: Pressione caso nao queira salvar os

valores. O display retornara ao passo 1.
11 | Desligue e religue a fonte de energia do SERVOPACK ap6s a conclusdo do auto ajuste avangado.

(2) Falhas Durante Operagao

B Quando "NO-OP" Pisca no Display

Causa Provavel

Acéo Corretiva

A energia do circuito de poténcia estd Desligada.

Ligue a energia do circuito de poténcia

Ocorreu um aviso de alarme.

Remova as causas de alarmes ou avisos

Ocorreu um erro de fim de curso.

Remova a causa do erro de segmento

A configuragdo de ganho 2 foi selecionada no comutador

de ganhos.

Desabilite o comutador automatico de ganhos

Fungdo HWBB operando.

Desabilite a fungio HWBB.
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6.3.2 Procedimento do Auto Ajuste Avancado

B Quando"Error" Pisca no Display

Error

Probable Cause

Corrective Actions

O ajuste de ganho nao foi
concluido com sucesso.

Ocorre vibragdo na maquina ou o sinal de
posicionamento concluido (/COIN) oscila
entre ON e OFF enquanto o servomotor esta
parado.

» Aumente o valor de ajuste de Pn522.

* Altere o modo de 2 para 3.

* Se ocorrem vibra¢des na maquina, utilize
a funcdo de controle anti-ressonancia e o
supressor de vibragdes.

Um erro ocorreu durante
o calculo do momento de
inércia.

Consulte a tabela a seguir: B Quando Um Erro Ocorre Durante o Calculo do Momento

de Inércia.

Erro de ajuste na
distancia percorrida

A distancia percorrida foi definida a um
valor de rotag@o proximo a 0,5 (rotagdo de
0.05 para servomotores SGMCS) ou abaixo,
sendo este, o menor valor de ajuste possivel.

Aumente o valor da distancia percorrida.
Recomenda-se que o nimero de rotagdes
seja definido proximo a 3

O sinal de
posicionamento completo
(/COIN), permanece
desligado por
aproximadamente 10
segundos apds o ajuste
de posicao ter sido
completado.

A janela de posicionamento completo ¢
muito pequena, ou o controle proporcional
(controle P) estd em uso.

Aumente o valor ajustado em Pn522. Se o
controle P estiver em uso, desabilite o sinal
/P-CON.

O momento de inércia
nao pode ser calculado
enquanto o auto ajuste
adaptativo esta habilitado.

Quando o auto ajuste adaptativo esta ativo,
JCalc ¢ desabilitado, para que o momento
de inércia ndo seja calculado

* Desabilite o auto ajuste adaptativo.
 Habilite Jcalc, entdo o momento de inér-
cia sera calculado.

B Quando Um Erro Ocorre Durante o Calculo do Momento de Inércia

A tabela a seguir apresenta possiveis causas para erros gerados durante o calculo do momento de inércia,
quando Jcalc esta habilitado, juntamente com as respectivas agdes corretivas.

D'SELarg e Causa Provavel Acéao Corretiva
Errl O SERVOPACK iniciou o calculo do momento | * Aumente o valor do ganho de velocidade (Pn100).
de inércia, porém ndo concluiu a operagao. » Aumente o CURSO (distancia percorrida).
Err2 O valor do momento de inércia oscila e ndo O célculo ¢ baseado nos valores de especificagdo da
estabiliza em 10 tentativas. maquina em Pn103 e executado com Jcalc desabilitado.
. n . U Dobre o valor de ajuste do momento de inércia calcu-
Er3 Baixa freqiiéncia de vibragdo foi detectada. lado inicialmente (Pn324).
* Quando em controle de limite de torque, aumente o
. . valor de ajuste.
Err O limite de torque foi alcangado. * Dobre o valor de ajuste do momento de inércia cal-
culado inicialmente (Pn324).
Ao calcular o momento de inércia, o controle de
. . . Operar o SERVOPACK em controle PI, enquanto o
Err5 velocidade foi definido para o controle propor- | S
. calculo do momento de inércia é executado.
cional com a entrada / P-CON.
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3)

Funcdes Relacionedas ao Auto Ajuste Avangado

Esta se¢@o descreve as fungdes relacionadas ao auto ajuste avangado.

B Notch Filter

Normalmente, defina esta fung@o para configuragdo automatica. (O notch filter ¢ definido de fabrica para con-
figuragao automatica.) Com esta fun¢do em modo automatico, a vibragdo sera detectada automaticamente
durante o auto ajuste avangado e serdo definidos os valores de notch filter.

Desabilite esta fungdo automatica, apenas se vocé ndo alterou a configuragdo de notch filter antes de executar
o0 ajuste de um parametro.

Parametro Funcéo Quando Ativo | Classificagcao
n.000CI0 Esta fu,n.g:ao desabilita o primeiro notch filter
automatico
n.O00O0O1 Esta fungao habilita o primeiro notch filter
valor de fabrica | automatico. ‘ )
Pn460 _ — Imediatamente Ajuste
n.0ooo Esta fu'n.gao desabilita o segundo notch filter
automatico.
n.O0100 Esta func¢ao habilita o segundo notch filter

valor de fabrica

automatico

B Ajuste do Controle Anti Ressonancia

Esta fungédo reduz a vibragd@o de baixa freqiiéncia, que o notch filter ndo detecta.

Normalmente, defina esta fung@o para configuracéo automatica (o controle de anti ressonéncia ¢ definido de
fabrica para configuragdo automatica).
Com esta fungdo em modo automatico, a vibragdo sera detectada automaticamente durante o auto ajuste
avangado e serdo definidos os valores de anti ressonancia.

Parametro Funcao Quando Ativo | Classificagéo
n.00000 Esta quHggo desabilita o controle automatico de anti-
ressonancia. . .
Pn160 — . . Imediatamente Ajuste
n.OO00O10 Esta fungao habilita o controle automatico de anti-
Valor de fabrica | ressonancia.

B Supressor de vibracao

Esta fungdo suprime a vibragdo transiente entre as freqiiéncias baixas de 1 4 100Hz que s@o geradas principal-
mente ao posicionar a maquina.

Normalmente definido para configura¢do automatica (a fung@o de supressdo de vibragdo ¢ configurado auto-
maticamente para o valor de fabrica).
Quando esta fung@o estad definida para configuragdo automatica, vibragdo sera automaticamente detectada
durante o auto ajuste avangado ¢ o ajuste de supressdo de vibragdo serd definido automaticamente.
Desabilite esta fungdo automatica, apenas se vocé ndo alterou a configurag@o do supressor de vibragdo antes
de executar o auto ajuste avancado.

Note: Esta funcdo usa o controle conforme o modelo. portanto s6 pode ser executada em modo 2 ou 3.

» Parametro RelacionadoCompensacéo de Atrito

Parémetro Funcao Quando Ativo | Classificagéo
n.0ooo D.esabi~1ita a fungdo do supressor automatico de
vibragao. . .
Pn140 — - Imediatamente Ajuste
n.O0100 Habilita a fungo do supressor automatico de
Valor de fabrica | vibragao.

Esta fungdo compensa mudangas nas seguintes situagoes.

* As alteragdes na resisténcia de viscosidade do lubrificante, tais como a graxa e nas partes deslizantes da
maquina.
» Mudangas relativas ao atrito causadas por variagdes na montagem de maquinas.
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6.3.2 Procedimento do Auto Ajuste Avancado

* Mudangas no atrito ao decorrer do tempo.

As condigdes para a aplicacdo da compensagdo de atrito dependem do modo configurado. Esta funcédo ¢ ajus-
tada em Pn408.3 e se aplica quando definido em modo 1. Essa funggo é sempre habilitada, independentemente
da configuracdo em Pn408.3 quando em modo 2 ou 3..

Mode

Selegao Modo = 1 Modo = 2 Modo = 3
Compensacao
Atrito

n.0000 Funcdo de Compensagdo de

Valor de Atrito Desabilitad ~ = 5 5
Pn408 | Fabrica trito Desabilitada Fungéo de Compensagéo de | Fungido de Compensagio de

e — Atrito Habilitada Atrito Habilitada
un¢do de Compensagio de
n.-1000 Atrito Habilitada

B Feedforward

Defina 1 em Pn140.3 se o seguinte método de controle ¢ utilizado em conjunto com a entrada de referéncia de
velocidade feedfoward (V-REF) e referéncia de torque (T-REF) feedfoward.

Defina 1 em Pn140.3 se o seguinte método de controle € utilizado em conjunto com a entrada de referéncia de

velocidade (V-REF) e referéncia de torque (T-REF).

Parametro Funcéao Quando Ativo | Classificagao
n.0O00O0 Este método de controle ndo ¢ utilizado em conjunto
Valor de Fabrica |a entrada de referéncia de torque e velocidade . )
Pn140 — . Imediatamente Ajuste
Este método de controle ¢ utilizado em conjunto a
n. 1000 P .
entrada de referéncia de torque e velocidade

Consulte 6.9.2 Torque Feedforward ¢ 6.9.3 Velocidade Feedforward para detalhes.

IMPOR

@

TANT

» O seguinte modo de controle é usado para otimizar configuragbes no SERVOPACK,
quando utilizado em conjunto a fungéo feedforward. Portanto, normalmente o
seguinte modelo néo é utilizado com sinais de entrada para referéncias de
velocidade (V-REF) ou de torque (T-REF) . Um sinal de referéncia inadequado pode

gerar overshooting.
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6_.3.3 Parametros Relacionados

Os trés seguintes itens sdo dadas na tabela.

* Pardmetros relacionados a esta fungao
Estes sdo parametros utilizados ou referénciados ao executar esta fungéo.

* Alterando valores manualmente durante execucdo

Sim: Pardmetros que podem ser alterados usando SigmaWin+ durante a execugao.
Nao: Parametros que ndo podem ser alterados usando SigmaWin+ durante a execugao.

* Alterando valores automaticamente apds a execucao

Sim Valores automaticamente alterados ou instalados ap6s a execugdo desta fungdo.
Nao: Valores que nao sdo automaticamente alterados ou instalados apds a execucao desta fungao.

a Adjustments

Parémetro Nome Valores Alterados
Manual Automatico
Pn100 Ganho da Malha de Velocidade Nio Sim
Pn101 Constante de tempo Integral da Malha de Velocidade Nio Sim
Pn102 Ganho da malha de Posigdo Nio Sim
Pn103 Relagdo do Momento de Inércia Nio Nio
Pn121 Ganho da Compensacdo de Atrito Néo Sim
Pn123 Coeficiente da Compensagio de Atrito Nio Sim
Pn124 Correcao da Freqiiéncia de Compensacdo de Atrito Néo Nio
Pn125 Corregao do Ganho da Compensagéo de Atrito Nio Sim
Pn401 Constante de tempo do Filtro da Referéncia de Torque Nao Sim
Pn408 Comutador de Fungdes do Controle de Torque Sim Sim
Pn409 1* Freqiiéncia de Notch Filter Néo Sim
Pn40A 1° Valor Q de Notch Filter Nao Sim
Pn40C 2* Freqiiéncia de Notch Filter Nio Sim
Pn40D 2° Valor Q de Notch Filter Nao Sim
Pn140 Comutador do Controle Relacionado ao Model Following Sim Sim
Pn141 Ganho do Controle Model Following Nao Sim
Pn142 Compensacéo de Ganho do Controle Model Following Nio Sim
Pn143 Bias do Controle Model Following (Diregdo Avante) Nao Sim
Pn144 Bias do Modo de Controle (Dire¢do Reversa) Nio Sim
Pn145 Supressor de Vibragdo 1 Freqiiéncia A Nio Sim
Pn146 Supressor de Vibragdo 1 Freqiiéncia B Nio Sim
Pn147 E/Ic:)rgsleonls:z:)gifliizv (iir?gControle de Velocidade Feedforward no Nio Sim
Pn160 Comutador Relacionado ao Controle Anti-Ressonancia Sim Sim
Pn161 Fréqiiéncia Anti-Ressonancia Nao Sim
Pn163 Ganho da Atenuagdo Anti-Resonancia Nio Sim
Pn531 Distancia Programada Para Movimento JOG Nao Nao
Pn533 Velocidade Programada Para Movimento JOG Nao Nao
Pn534 Aceleragdo /Desaceleragdo Para Movimento JOG Nao Nao
Pn535 Tempo de Espera Para JOG Nao Nao
Pn536 Numero de Tempos Para Movimento JOG Nio Nio
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6.4.1 Auto Ajuste Avangado por Referéncia

6.4

6.4.1

Auto Ajuste Avancado Por Referéncia (Fn202)

Configuragdo do auto ajuste avancado por referéncia ¢ descrita abaixo.

» O auto ajuste avangado por referéncia se inicia com base no ganho da malha de
0 velocidade (Pn100). Portanto, ajustes precisos ndo poderao ser efetuados caso haja
vibragdes. Neste caso, efetue ajustes para a redugédo do ganho da malha de
IMPORTANT velocidade (Pn100) até que vibragbes sejam eliminadas.

Auto Ajuste Avancgado por Referéncia

O auto ajuste avangado por referéncia € utilizado para se obter automaticamente o melhor ajuste do SERVO-
PACK em resposta as entradas de referéncia externa do controle do usudrio (por trem de pulso).

O auto ajuste avancado por referéncia geralmente ¢ utilizado um ajuste fino do SERVOPACK apos a
execu¢do do Auto Ajuste Avangado.

Se arelagdo do momento de inércia for definida corretamente em Pn103, o auto ajuste avangado por referéncia
pode ser executado sem necessidade do auto ajuste avancado.

Movement
speed
= A Reference

> |

Reference

e

P Response
-

Host controller

SERVOPACK

O auto ajuste avangado por referéncia altera os seguintes valores.

* Ganhos (como ganhos da malha de velocidade e de posi¢ao).
» Filtros (filtros da referéncia de torque e notch filter)

» Compensacgao de atrito

* Controle anti-ressonéncia

* Supressor de vibragdo

Consulte 6.4.3 Pardmetros Relacionados para parametros usados.

/\ ATENCAO

« Devido ao auto ajuste avancado, o SERVOPACK entra em operacdo automatica, vibragdes ou limites de
overshooting podem ocorrer. Para garantir a seguranga certifique-se de que o equipamento possa entrar
em parada de emergéncia a qualquer momento.




6.4 Auto Ajuste Avangado Por Referéncia (Fn202)

(1) Preparagao

Verifique as seguintes configuragdes antes de efetuar o auto ajuste avangado por referéncia. A mensagem
“NO-OP” surgird, indicando que a fungdo ndo sera habilitada se os seguintes valores ndo estiverem de acordo.

* O SERVOPACK deve apresentar estatus de “servo OK”. (cosulte 5.70.4).

* O limite de fim de curso ndo pode estar atuado.

* O sinal de Servo ON (/S-ON) deve estar desligado.

* O controle de posigdo deve ser selecionado quando o sinal de Servo ON (/S-ON) estiver ligado.
* O comutador de ganhos deve estar em modo manual (Pn139.0 = 0).

» O valor de ganho 1 deve estar selecionado.

* Modo de teste sem movimento do motor deve ser desabilitado. (Pn00C.0 = 0).

* Todos os alarmes devem ter sido eliminados.

* A fungédo de proibicao de escrita de parametros(Fn010) deve estar desabilitada.

* A fungédo de auto ajuste avancado deve estar desabilitado (Pn170.0 = 0).

(2) Se o Auto Ajuste Avancado por Referéncia Nao Pode ser Executado com Sucesso

O auto ajuste avangado por referéncia ndo sera executado nas seguintes condigdes. Se o resultado do auto-
ajuste nao ¢ satisfatorio, efetue a sintonia no parametro (Fn203). Consulte 6.5 Ajuste de Um Parametro

(Fn203)

A distancia a ser percorrida em resposta a referéncia do controlador externo, ¢ inferior ao valor definido na lar-
gura de posicionamento completo (Pn522).

* A velocidade do motor em resposta a referéncia do controlador externo, ¢ inferior ao nivel definido para o
nivel de deteccdo de rotagdo (Pn502).

* O tempo de parada, isto ¢, o sinal de posicionamento completo (/COIN), permanece desligado por um
tempo inferior & 10ms.

* A rigidez da carga ¢ baixa e vibragao ocorre quando ¢ realizado o posicionamento.

* A funcgdo de integracdo de posicdo ¢é utilizada.

* Operagdo utilizando controle P (controle proporcional).

+ Utilizando o modo comutador.

* A janela de posicionamento completo (Pn522) é pequena.

cionamento concluida (Pn522). Ajuste a engrenagem eletrénica (Pn20E/Pn210) e a
janela de posicionamento(n522) para o valor atual de operagéo.

IMPORTANT + Se o sinal de posicionamento completo (/COIN) n&o for acionado por aproximada-
mente 3 segundos apds a fungao ser concluida, "WAITING" piscara. Se o sinal de
posicionamento completo (/COIN) nédo for acionado por aproximadamente 10 segun-
dos, "Error" piscara por 2 segundos e a operagao sera abortada.

0 » O auto ajuste automatico por referéncia efetua ajustes com base na janela de posi-

a Adjustments

6-29



6-30

6 Ajustes
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Altere apenas o limite de detec¢@o de erro de segmento (Pn561) para ajuste fino sem alterar o valor da janela
de posicionamento completo (Pn522). Devido 4 Pn561 ser definida por padrdo em 100%, o limite overshoot-
ing ¢ igual ao valor da janela de posicionamento concluido. Quando Pn561 ¢ definido para 0%, o limite de
erro de segmento pode ser ajustado para que ndo ultrapasse a janela de posicionamento concluido. Em caso de
alteracdo de Pn561, considere que o tempo de posicionamento pode ser extendido.

Limite de Detecgdo de Erro de Segmento [Speed| [Position | [Torque ]

Pn561 Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo

Classificacao

04100 1% 100 Imediatamente Ajuste

Restricdes no Uso do Encoder
Esta fungdo possui restrigdes definidas de acordo com a versao de software do SERVOPACK e do encoder
utilizado.

O servomotor aplicado depende do tipo de encoder utilizado.

» Encoder de 13-bit : SGMJV-O00O00AOOO

* Encoder de 20-bit ou 17-bit : SGMOV-OO0O0DONONO, sGMOVvV-O00O0O3000
SGMPS-O0O00OCO0OO, SGMPS-O00O0O2000

~ Encoder 13-bit Encoder 20-bit ou 17-bit
Lersaod Modelo de Tipo d Modelo de Tipo d
Soﬂware*1 odelo de |1po de odelo de lipo ae
Rlode Controle hede Controle
Versao 0007 ou Apenas o modo 1 pode ) .
anterior ser selecionado ™ Tipo 1
'3 Sem Restrigdes .

Versao 0008 ou Apenas o0 modo 1 pode Tipo 1 ou 2 [Valor de
posterior ser selecionado Fébrica]"

*1. A versdo de software do seu SERVOPACK pode ser verificada em Fn012.

*2.  Se qualquer modo além do modo 1 for selecionado, o ajuste ira falhar, gerando um erro.

*3.  Tipo de controle Model following ndo ¢ aplicado.

x4, Erros de posi¢do podem resultar em overshooting quando em posicionamento. O tempo de posicionamento pode ser
estendido se a janela

*5.  Com este modelo, o tipo de controle 2 pode suprimir erros de segmento de maneira mais eficiente que o tipo 1. Se for
necessario a compatibilidade com o SERVOPACK na versdo 0007 ou anterior, utilize o tipo de controle 1 (Pn14F.0
=0).

O controle do comutador relacionado.(Pn14F) foi adicionado ao SERVOPACK na versdo de software 0008 ou

posterior.,

Parametro Funcao Quando Ativo Classificagao
n.O0000 Tipo de Controle 1
Pn14F |, Oooi ] Apos Reiniciar Ajuste
Valor de Fabrica Tipo de Controle 2




6.4 Auto Ajuste Avangado Por Referéncia (Fn202)

6.4_2 Procedimento Para o Auto Ajuste Avangado por Referéncia

O seguinte procedimento ¢ utilizado para o auto ajuste avancado por referéncia.

(1)

O Auto Ajuste Avangado pode ser executado via operador digital (opcional) ou SigmaWin+. Esta fun¢do nao

possui interface com o painel de operagao.

O procedimento de configuracdo com operador digital ¢ descrito a seguir.

Consulte Manual do Usudrio da série 2-V, Operagdes com Operador Digital (SIEP S800000 55) para oper-

acdes basicas com o operador digital.

Procedimento de Operagao

Defina a relagdo do momento de inércia em Pn103 utilizando o auto ajuste avangado, antes de iniciar este pro-

cedimento.
Etapa| Display Apds a Operacao Teclas Operagao
BB _FUNCTION— MODEJSET Pressione ['e5| para visualizar o menu principal do
1 Fn201:AAT L modo de fungdes.
Fn202:Re f-AAT
Fn203:0nePrmTun Utilize ou para navegar pela lista sele-
Fn204:A-Vib Sup A v cione Fn202.
lf Status Display
Advanced AT . o e ~ e e s
2 DATA Pressione exibindo a tela de configuracao inicial
Mode=3 Type=2 para auto ajuste avangado por referéncia.
BB Advanced AT A v
3 Mo d s T ) Pressione N , ou e configure os itens das
o e = e =
= e SCROLL etapas 3-1 e 3-2.
A
mSelegdo do modo
Selecione o modo.
3-1 |Modo = 1: Efetua ajustes considerando a capacidade de resposta e estabilidade (Valor Padréo).
Modo = 2: Efetua ajustes por posicionamento [Valor de Fabrical].
Modo = 3: Efetua ajustes por posicionamento, priorizando supresséo dos erros de segmento.
WSelegio do Tipo
Selecione o tipo de acordo com a fun¢do da maquina a ser acionada. Se houver ruido ou impossibilidade de
aumento do ganho, melhores respostas poderdo ser obtidas alterando o tipo de rigidez.
3-2 | Tipo = 1: Mecanismos acionados por correia
Tipo = 2: Mecanismos com fuso de esféras [Valor de fabrica]
Tipo = 3: Para mecanismos rigidos onde o eixo do motor ¢ diretamente ligado a maquina (sem engrenagens ou
outras transmissoes)
5B Advanced AT Pressione a tecla [>= |. A tela de execucdo do auto
Pn103=00300 ajuste avancado por referéncia sera exibida.
4 Pn100=0040.0 DATA Note: Se o modo 1 for definido, Pn102 sera exibido.
Pn101=0020.00 :
b i41-0050 0 Se modos 2 ou 3 forem definidos, Pn141 apare-
cera.
RUN Advanced AT
5 E n 1 8 g = g 8 i 8 00 Entrada do sinal Servo ON(/S-ON) de um dispositivo
n = .
Pn101=0020.00 externo.
Pn141=0050.0
Insira a referéncia do controlador externo e pressione
ADJ Advanced AT ouparainiciaroajuste.
6 :Z n 1 g g = 8 ? g g 00 "ADJ" piscara durante a execugdo como estatus no
n = .

Pn101=0006.36
Pn141=0150.0

display
O ajuste ndo podera ser executado enquanto "BB" for
mostrado no display.

a Adjustments

6-31



6-32

6 Ajustes

6.4.2 Procedimento Para o Auto Ajuste Avangado por Referéncia

(2)

(cont’d)
Etapa| Display Apds a Operagéo Teclas Operagéo
ADJ Advanced AT .
Pn103=00300 Quando o ajuste for completado normalmente,

7 Pn100=0100.0 "END" piscara por aproximadamente 2 segundos e
Pn101=0006.36 "ADJ" seré exibido.

Pn141=0150.0

Pressione para salvar as configuragdes. "DONE"
RUN Advanced AT piscara por aproximadamente 2 segundos e¢ "RUN"
Pn108=00300 4 exibi

sera exibido.

8 Pn100=0100.0 DATA ; N . .
Pn101=0006. 36 Note: Para ndo salvar os ajustes do passo 6, pressione
Pn141=0150.0 .0 display retornara a tela exibida na etapa

1.
9 | Religue a fonte de energia do SERVOPACK apbs a execugdo do auto ajuste avancado por referéncia.

Falha Durante a Operagao

B Quando "NO-OP" piscar no Display

Causa Provavel

Acdes Corretivas

A energia do circuito de poténcia estd desligada.

Religue a energia do circuito de poténcia.

Ocorreu um aviso ou alarme.

Remova a causa do aviso ou alarme.

Ocorreu atuagdo do fim de curso.

Remova a atuagdo do fim de curso.

A configuracdo de ganho 2 esta ativa pelo comutador

Desabilite o comutador de ganhos automatico

HWBB operando.

Desabilite a fungdo HWBB.

B Quando "Error" Pisca no Display

Erro Causa Provavel

Acao Corretiva

O ajuste de ganho néo
foi completado com
sucesso

Vibragdes ocorrem na maquina

desliga enquanto o servomotor

posicionamento completo (/COIN) liga e

* Aumente o valor em Pn522.

* Alterar o modo de 2 para 3.

* Se ocorrem vibragdes na maquina, utilize
a fungdo de controle anti-ressonancia e o
supressor de vibragdes.

ou o sinal de

esta parado.

O sinal de
posicionamento
completo (/COIN),
permanece desligado
por aproximadamente
10 segundos apos o
ajuste de posicao ter
sido concluido.

(controle P) esta em uso.

A janela de posicionamento completo €
muito estreita, ou o controle proporcional

Aumente o valor ajustado em Pn522. Se o
controle P estiver em uso, desabilite o sinal /
P-CON.




6.4 Auto Ajuste Avangado Por Referéncia (Fn202)

(3) Funcbes Relacionedas ao Auto Ajuste Avangado por Referéncia

Esta se¢@o descreve as fungdes relacionadas ao Auto Ajuste Avangado por Referéncia.

B Notch Filter

Normalmente definido em modo auto ajuste. (Valor de fabrica). Com esta fungao definida no auto ajuste,
detecta a vibragao automaticamente durante o processo, definindo os valores de notch filter.

Desabilite essa fungdo automatica, apenas se vocé nao habilitou a configuracdo de notch filter antes de execu-
tar o auto ajuste avancado.

Parametro Funcao Quando Ativo | Classificagao
n.00O00 Esta fl{ngao desabilita o primeiro notch filter
automatico
n.O00O0O1 Esta funcdo habilita o primeiro notch filter
valor de fabrica |automatico ) )
Pn460 _ — Imediatamente Ajuste
n.0ooo Esta furn.gao desabilita o segundo notch filter
automatico
n.O0100 Esta fungéo habilita o segundo notch filter

valor de fabrica

automatico

B Controle de Ajuste Anti-Ressonancia

Esta funcdo reduz a vibragdo em baixa freqiiéncia, que o notch filter ndo detecta.

Normalmente definida em modo auto ajuste. (Valor de fabrica).
Com essa funcdo definida no auto ajuste, detecta a vibracdo automaticamente durante o processo, definindo os
valores do controle anti-ressonancia.

Parémetro Funcao Quando Ativo | Classificagao
n.O0o0 Esta qunga.o desabilita o controle automatico de anti-
ressonancia. . .
Pn160 — . . Imediatamente Ajuste
n.OO0O10 Esta fun¢@o habilita o controle automatico de anti-
Valor de fabrica |ressondncia.

B Supressor de Vibragao

Esta fungdo suprime a vibragdo transitoria entre as freqiiéncias baixas de 1 & 100Hz que séo geradas principal-
mente se a maquina vibra ao posicionar.

Normalmente definido em modo auto ajuste. (valor de fabrica)
Com esta fun¢ao definida no auto ajuste, detecta a vibragdo automaticamente durante o processo, definindo os
valores do supressor de vibragao.
Desabilite essa fungao automatica, apenas se voc€ nao habilitou a configuracdo do supressor de vibragao antes
de executar o auto ajuste avancado.

Note: Esta fungdo utiliza o controle model following . Portanto, a fungdo s6 pode ser executada no modo 2 ou 3.

« Parametros Relacionados

Parametro Funcéo Quando Ativo | Classificagdo
n.cocc Desabi,liAta a funcdo do supressor de vibragao
Pn140 auto.mAatlco. . Imediatamente Ajuste
n.O0100 Habilita a fungdo do supressor de vibragao
Valor de Fabrica |automatico.

a Adjustments
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6-34

B Compensacao de atrito

Esta fungdo compensa mudangas nas seguintes situagoes.

* Alteragdes na resisténcia viscosa do lubrificante, tais como a graxa e partes deslizantes do aparelho
* Alteragdes na resisténcia de atrito resultantes de variagdes na montagem de maquinas.
* Alteragdes no atrito ao decorrer do tempo.

As condigdes para a aplicagdo da compensacao de atrito ¢ aplicada dependendo do modo configurado. Essa
fung@o ¢ ajustada em Pn408.3 ¢ se aplica quando em modo 1. O Modo =2 ¢ Modo = 3 sdo ajustados com a
compensacgao de atrito independentemente da compensagao de atrito pondo em P408.3.

Modo

Selegao Modo = 1 Modo = 2 Modo = 3
Compensacao
Atrito

n.0O0O0 ~ ~

Funcdo de compensacdo de

Valor de trito desabilitad 3 i 3 i

Pn4og | fabrica atrito desabilitada Fungdo de compensagdo de | Fungdo de compensagio de
atrito habilitada atrito habilitada
nA000 Fun¢do de compensagdo de
) atrito habilitada

Feedforward

Se Pn140 for mantido nos valores de fabrica e o ajuste do modo for alterado para 2 ou 3, o ganho de feedfor-
ward (Pn109), a entrada de referéncia de velocidade (V-REF) e de torque (T-REF) serdo desabilitadas.

Defina 1 em Pn140.3 se o seguinte método de controle ¢ utilizado em conjunto com a entrada de referéncia de
velocidade (V-REF) e referéncia de torque (T-REF).

Parédmetro Funcao Quando Ativo | Classificagéo
n.0O00O0 Este método de controle ndo ¢ utilizado em conjunto
Valor de Fabrica |a entrada de referéncia de Torque e Velocidade. ) )
Pn140 - — . Imediatamente Ajuste
nA000 Este método de controle ¢ utilizado em conjunto a
) entrada de referéncia de Torque e Velocidade

Consulte 6.9.2 Torque Feedforward e 6.9.3 Velocidade Feedforward para detalhes.

fungdo feedforward. Portanto, o controle Model Following ndo € normalmente uti-
lizado em conjunto com a entrada de velocidade (V-REF) feedforward ou entrada de

IMPORTANT torque (T-REF) feedforward. No entanto, o controle Model Following pode ser uti-
lizado com a entrada de velocidade (V-REF) feedforward ou entrada de torque (T-
REF) feedforward se necessario. Uma entrada feedforward indevida pode resultar
em overshooting.

o * O Model Following é utilizado para otimizar as configuragdes quando é aplicado a




6.4 Auto Ajuste Avangado Por Referéncia (Fn202)

6_4_3 Parametros Relacionados

Os seguintes pontos sdo dados na tabela.

* Pardmetros relacionados a esta fungao

Estes sdo parametros utilizados ou referénciados & esta fungdo.

* Alterando valores manualmente durante execucdo

Sim: Parametros que podem ser alterados utilizando SigmaWin+ durante o inicio de execugdo da fungao.

Nao:Parametros que ndo podem ser alterados utilizando SigmaWin+ durante o inicio de execugdo da

funcdo.

* Alterando valores automaticamente apds a execucao

Sim: Valores automaticamente alterados ou instalados apds a execucao desta fungao.

Nao: Valores que ndo sdo automaticamente alterados ou instalados ap6s a execugdo desta fungao.

Parameio Nome Valores Alterados .
Manual Automatico
Pn100 Ganho da Malha de Velocidade Nio Sim
Pn101 Constante de Tempo Intergral da Malha de Velocidade Néo Sim
Pn102 Ganho da Malha de Posi¢io Nio Sim
Pn103 Relagdo do Momento de Inércia Nao Nao
Pn121 Ganho da Compensagéo de atrito Nio Sim
Pn123 Coeficiente da Compensagio de Atrito Nao Sim
Pn124 Corregao de freqiiéncia de compensagio de atrito Nio Nio
Pn125 Correcao do Ganho da Compensagéo de Atrito Nao Sim
Pn401 Constante de tempo do Filtro da Referéncia de Torque Nio Sim
Pn408 Comutador de Fungdes do Controle de Torque Sim Sim
Pn409 1* Freqiiéncia de Notch Filter No Yes
Pn40A 1° Valor Q de Notch Filter No Yes
Pn40C 2% Freqiiéncia de Notch Filter No Yes
Pn40D 2° Valor Q de Notch Filter Nao Sim
Pn140 Relacionado ao Comutador do Model Following Sim Sim
Pn141 Ganho do Controle Model Following Nio Sim
Pn142 Compensagdo de Ganho do Controle Model Following Nio Sim
Pn143 Bias do Controle Model Following (Dire¢do Avante) Nao Sim
Pn144 Bias do Controle Model Following (Direg¢do Reversa) Nao Sim
Pn145 Supressor de Vibragdo 1 Freqiiéncia A Nio Sim
Pn146 Supressor de vibragdo 1 Freqiiéncia B Nio Sim
Pn147 E/I(;I;[ilgleon;?)giic‘)v (iit(l)gControle de Velocidade Feedforward no Nio Sim
Pn160 Comutador Relacionado ao Controle Anti-Ressonancia Sim Sim
Pn161 Freqiiéncia Anti-Ressonancia Nio Sim
Pn163 Comutador Relacionado ao Controle Anti-Ressonancia Nio Sim

a Adjustments
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6.5.1 Ajuste de Um Parametro

6.5

6.5.1

Ajuste de Um Parametro (Fn203)

Configuragdes para a funcdo de ajuste de um parametro sdo descritos abaixo.

Ajuste de Um Parametro

A funcdo de ajuste de um parametro habilita automaticamente as configuragdes relacionadas ao ganho do
servo pelos niveis de ajuste um ou dois.

O Ajuste da fungdo ajuste de um parametro, permite a definicdo automatica de configuracdes relacionadas ao
servo, mantendo condi¢des equilibradas, alterando um ou dois dos seguintes niveis de ajuste.

 Ganhos (ex: Ganhos da malha de posi¢ao ou de velocidade)
« Filtros (Filtro da referéncia de torque e notch filter)

» Compensagao de atrito

+ Controle anti-ressonancia

Consulte 6.5.4 Pardametros Relacionados para parametros usados nos ajustes.

Utilize a fungdo de ajuste de um parametro se as respostas obtidas com o auto ajuste avangado ou o auto ajuste
avangado por referéncia ndo forem satisfatorias.

Para ajustar cada parametro do servo apds a fungdo ajuste de um parametro consulte 6.8 Fung¢do de Ajuste Adi-
cional.

/\ CUIDADO

» Vibragdes ou overshooting podem ocorrer durante o ajuste. Para garantir a seguranga, certifique-se de

que o equipamento possa entrar em parada de emergéncia a qualquer momento durante o ajuste.




6.5 Ajuste de Um Parametro (Fn203)

(1)

(2)

Preparacéao

Verifique os seguintes valores antes de executar a fung¢do de ajuste de um parametro. A mensagem “NO-OP”
surgira, indicando que a fungdo ndo serd habilitada se as seguintes condigdes ndo forem satisfeitos.

» A fun¢do de teste sem motor deve ser desabilitada (Pn00C.0 = 0).

* A fungédo de proibicdo de escrita de parametros(Fn010) deve estar desabilitada.

* A fungdo de auto ajuste adaptativo deve ser desabilitada (Pn170.0 = 0).

* O modo de ajuste deve ser definido em 0 ou 1 quando utilizado em controle de velocidade.

Restricdes no Uso do Encoder
Esta fungdo possui restri¢des definidas de acordo com o numero da verséo de software do SERVOPACK e do
encoder a ser utilizado.

O servomotor aplicado depende do tipo de encoder utilizado.

« encoder 13-bit : SGMJV-OO0O0AOOO
« encoder 20-bit ou 17-bit : SGMOV-OOODOONO, SsGMOv-O000O3000

SGMPS-O000OcCOO0, SGMPS-O0002000

Encoder 13-bit Encoder 20-bit ou 17bit
Vers&o de Software Tipo de Controle Modelo e Tipo de
e Model Following oy Controle

Verséo 0007 *

A?\{Z?igr ou Apenas Modo 0 ou 1 Tipo 1%

— _*3 Sem Restrigdes -
Vers&o 0008 ou . Tipo 1 ou 2 [Valor de
- Sem Restrigoes . %5
posterior Faébrica]

*1. A versdo de software do seu SERVOPACK pode ser verificada em Fn012.
*2.  Se qualquer modo além do modo 1 for selecionado, o ajuste ira falhar, gerando um erro.

*3. O tipo de controle Model Following ndo ¢ utilizado.
*4. Erros de posicionamento podem resultar em overshooting. O tempo de posicionamento pode ser extendido se a janela

de posicionamento concluido(Pn522), for definido com um valor muito baixo.

*5. O controle tipo 2 do Model Following pode suprimir de forma mais eficiente do que o tipo 1, overshooting result-
antes de erros de posi¢do. Se for necessaria a compatibilidade com SERVOPACK versdo 0007 ou anterior, utilize o
controle tipo 1 do Model Following (Pn14F.0 = 0).

O controle do comutador relacionado.(Pn14F) foi adicionado ao SERVOPACK na versdo de software 0008 ou

posterior.

Parametro Fungéo Quando Ativo | Classificagao
n.O00O00 Tipo de Controle 1
Pn14F |, OoO1 [Valor .. Apos Reiniciar Ajuste
de Fabrica] Tipo de Controle 2

a Adjustments
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6.5.2 Procedimento Para Funcao Ajuste de Um Parametro

6.5.2 Procedimento Para Funcao Ajuste de Um Parametro

O seguinte procedimento ¢ utilizado na funcao ajuste de um parametro.
Existem dois procedimentos a serem utilizados dependendo do modo de ajuste a ser utilizado.

* Quando o modo de ajuste for definido em 0 ou 1, o seguinte modo de controle serd desabilitado e a fungao
ajuste de um parametro sera definida como método de ajuste para outras aplica¢des de posicionamento.

* Quando o modo de ajuste for definido em 2 ou 3, o seguinte modo de controle permanecera ativo podendo
ser utilizado para ajustes de posicionamento

* A funcdo de ajuste de um parametro ¢ realizada a partir do painel de operagdo, operador digital (opcional)
ou com o SigmaWin+.

Apenas as fungdes 0 e 1 poderdo ser utilizadas a partir do painel de operacdo. Certifique-se de que a relagdo do
momento de inércia (Pn103) esta correta antes de executar utilizando o auto ajuste avangado.

A secdo a seguir fornece o procedimento de operagdo pelo painel de operagdo e operador digital.

Consulte Manual do Usuario série 2-V, Operagdo do Operador Digital (SIEP S800000 55) para operacdes
basicas do operador digital.

(1) Procedimento de Operagao com Painel de Operacgaol

Etapa |Display Apos Operagéo Teclas Operagao
1 [ — NI ) @ Pressione MODE/SET para selecionar a fung¢ao auxil-
N L] (] [ | ey far.
2 ( — nr q ] Pressione UP ou DOWN para navegar na lista até sele-
I~z cionar Fn203.
3 [ _ N ) Pressione DATA/SHIFT por aproximadamente um
(N} (M| segundo. A seguinte tela sera exibida.
| I Pressione as teclas UP ou DOWN para navegar na
(N} ] o lista e selecione o modo de ajuste.
4 MODE DE AJUSTE
l T 0: Efetua ajustes dando prioridade 4 estabilidade.
[ | | ] 1: Efetua ajuste dando prioridade 4 resposta
(N | Note: TYPE (Tipo de Rigidez) ¢ fixado em 2.
' . Se a poténcia do motor estiver desligada, habilite o
5 _ m sinal servo ON (/S-ON) no circuito de controle.
[l (M| Se a poténcia do servomotor estiver ligada , va para a
etapa 6.
6 '[ N _[‘ Pressione a tecla DATA/SHIFT por menos de um seg-
ey e TA/ undo. O ganho de One-Pardmeter sera visualizado.
Pressionea tecla UP ou DOWN para alterar o ganho de
( — 1 — p— One-Parameter e também o ganho atual do servo
7 II II_II II_II 5 l:l (Pn100, Pn101, Pn102 e Pn401) ao mesmo tempo.
— Este ajuste terminard quando o programador consid-
erar o valor satisfatorio.
Pressione MODE/SET para salvar os 4 ganhos calcula-
( — 1 — p— dos. Quando o ajuste for finalizado, "donE" piscara
8 Lrirnc(c retornando em seguida a tela mostrada ao lado
[ (] [ o . . '
ot Note: Para finalizar o procedimento sem salvar valores
alterados va para o passo 9 .
9 ( — nr q ] Pressione a tecla DATA/SHIFT por aproximadamente
= - 1 segundo. O display retornara para Fn203.
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(2) Procedimento com Operador Digital

B Defina o modo de Ajuste para 0 ou 1

Etapa Display Apds Operacéao Teclas Operagao
BB —FUNCTION— MODEISET Pressione a tecla para visualizar o menu de
Fn202:Ref-AAT < fungdes auxiliares.
1 Fn203:0nePrmTun
Fn204:A-Vib Sup Pressione ou para navegar pela lista, sele-
Fn205:Vib Sup A \4 cione Fn203.
Status Displa . . . o
Pay Pressione a tecla para visualizar a relacio do
5 —OnePrmTun— oA momento de inercia ajustado em Pn103 atualmente.
PRn108=00300 ATA - . .
Mova a selecdo do digito utilizando ou e
altere o valor utilizando oulV].
BB —OnePrmTun—
3 Settineg OATA Pressione para visualizar a tela inicial de ajuste
Tuning Mode = 0 do ajuste de um parametro.
Type = 2
BB —OnePrmTun— A v
4 Setting Pressione s , ou e ajuste os valores das
Tuning Mode = 0 SCROLL etapas4-1e4-2.
Type = 2 A

B Modo de Ajuste
Selegcdo do modo de ajuste. Selecione o modo de ajuste entre 0 ou 1.

41 Modo de Ajuste = 0: Efetua ajustes priorizando valores de estabilidade.
Modo de Ajuste = 1: Efetua ajustes priorizando valores de resposta.
ESelecdo do Tipo
Selecione o tipo de acordo com o elemento da maquina a ser controlada.
Se houver ruido ou se o ganho ndo aumenta, melhores resultados podem ser obtidos alterando o tipo de rigidez
4-2 | Tipo = 1: Mecanismos acionados por correia
Tipo = 2: Mecanismos acionados por fuso de esferas. [Valor de Fébrica]
Tipo = 3: Para sistemas rigidos onde o servomotor acoplado direto ao eixo da maquina (sem engrenagens ou
outros tipos de transmissoes).
RUN P ——— S.e a poténcia do motor estiver desligada, habilite o
Setting sinal servo ON(/S-ON) no controlado externo. O dis-
5 play mudara de "BB" para "RUN."
Tunineg '\T"° de = CZ’ Se a poténcia do servomotor estiver ligada, va ao
vee - passo 6.
RUN —OnePrmTun—
Pn100=0040.0
6 Pn101=0020.00 DATA Pressione para visualizar o valor de ajuste.
Pn102=0040.0
RUN —OnePrmTun—
7 LEVEL = 0050 DATA Pressione novamente para visualizar o nivel
- ajustado na tela
NF1 NF2 ARES

Note: O display de status sera sempre executado quando a poténcia do servomotor estiver ligada.

a Adjustments
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6.5.2 Procedimento Para Funcao Ajuste de Um Parametro

(cont'd)

Etapa Display Apés Operacao Teclas Operagéo
Caso necessite reajuste, selecione o digito utilizando
atecla ou e para alterar o NIVEL utilize a
tecla ou [ V. Verifique a resposta.
Se o reajuste ndo for necessario, va para a etapa 9.
Note: quanto maior o nivel, maior a capacidade de
resposta. Porém se o valor for muito alto ocor-
rerdo vibragoes.
+ Em caso de vibragio, pressione a tecla (3). O
SERVOPACK ira detectar automaticamente as
RUN —OnePrmTun— < > freqiiéncias de vibragdo ativando notch filter ou
8 controle anti-ressonancia. quando notch filter for
LEVEL = 0050 A v ativado, "NF1" ou "NF2" sera apresentado na linha
NF1 NF2 ARES inferior. Quando o contrqlc? anti-re.ssoné.lncia. for
ativado, "ARES" sera exibido na linha inferior.
RUN —OnePrmTun—
LEVEL=0070
NF1 NF2 ARES
* Em caso de vibrag@o intensa, sera detectada
automaticamente mesmo que a tecla ndo seja
pressionada e o notch filter ou o controle anti-
resondncia serdo ajustados.
RUN —OnePrmTun—
Pn100=0050.0 . - :
9 Pni101=0016. 0 DATA Presglone a tecla [ ]. Uma} mensagem de confir
Pn102=0050.0 magao serd apresentada apos o ajuste de NIVEL.
* Pressione a tecla para salvar os valores defini-
dos. Uma vez salvos, “DONE” piscara por aproxi-
E v :‘ 0o gg ae PO' mTun— madamente 2 segundos e “RUN” seré apresentado.
n = . . .
10 Pn101=00|16.0 DATA * Para retornar ao valor anterior pressione a tecla
Pn102=00|50.0 .
* Pressione para reajustar o nivel sem salvar os
valores.
RUN —FUNCTION— . = _—
Fno2o02:Re f-AAT VOSEET Pressione a tecla para completar a fungédo ajuste
1 Fn203:0nePrmTun 2P de um parametro. A tela do passo 1 sera apresentada
Fn204:A-Vib Sup novamente.
Fn205:Vib Sup
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B Configurando o Ajuste modo 2 ou 3

Etapa Display Apés Operacéo Teclas Operagéo
BB —FUNCTION— MODESET Pressione a tecla para visualizar o menu de
Fn202:Ref-AAT L fungdes auxiliares.
1 Fn203:0nePrmTun
Fn204:A-Vib Sup A v Pressione a tecla ou para navegar pela lista,
Fn205:Vib Sup selecione Fn203.
Status Displa . e ~
[ pay Pressione a tecla para exibir o valor da relagdo
5 —OnePrmTun— 5 do momento de inércia ajustado em Pn103 atual-
Pn1038=00300 ATA . . o
" mente. Selecione o digito utilizando a tecla ou
e altere o valor utilizando a tecla oul[V].
BB —OnePrmTun—
3 Settineg OATA Pressione a tecla para exibir a tela inicial de
Tuning Mode = 2 configuragdo de ajuste de um pardmetro.
Type = 2
BB —OnePrmTun— A v
4 Settineg Pressione a tecla , Y], ou e faca as con-
Tuning Mode = 2 SOROLL figuragdes das etapas 4-1 e 4-2.
Type = 2 A
EModo de Ajuste
Selecione o modo de ajuste. Defina o valor entre 2 ou 3.
4-1 | Modo de Ajuste = 2: Habilita o seguinte modo de controle, ¢ executa ajustes para posicionamento.
Modo de Ajuste = 3: Habilita o seguinte modo de controle, e executa ajustes para posicionamento e supressio de
erros de segmento.
WSelegdo de Tipo
Seleciona o tipo de acordo com o elemento da maquina a ser controlada.
Se ha ruido ou o ganho ndo aumenta, melhores resultados podem ser obtidos alterando o tipo de rigidez.
4-2 | Tipo = 1: Para mecanismos acionados por correia
Type = 2: Para mecanismos acionados por fuso de esferas [Valor de fabrica]
Type = 3: Para sistemas rigidos onde o eixo ¢ diretamente acoplado a maquina (sem engrenagens ou outros tipos
de transmissdes).
Se a poténcia do motor estiver desligada, habilite o
RUN —OnePrmTun— :
Setting sinal servo ON(/S-ON) pelo controlador externo. O
5 display mudara de "BB" para "RUN."
Tuning Mode=2 Se a poténcia do servomotor estiver ligada, v4 ao
Tvpe=2 passo 6.
RUN —OnePrmTun—
Pn100=0040.0
6 Pn101=0020.00 DATA Pressione a tecla para exibir o valor de ajuste.
Pn141=0050.0
RUN —OnePrmTun—
FF LEVEL=0050. 0 . o
7 FB LEVEL=0040 0 DATA Pressione a tecla novamente para exibir as telas

de ajuste de FF LEVEL ¢ FB LEVEL .

a Adjustments
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6.5.2 Procedimento Para Funcao Ajuste de Um Parametro

(cont’d)

Etapa

Display Apés Operacao

Teclas

Operagéo

RUN —OnePrmTun—
FF LEVEL=0050. 0
FB LEVEL=0040. 0

A
\4

>
<

Caso necessite reajuste, selecione o digito, utili-
zando a tecla ou para alterar FF LEVEL e

FB LEVEL utilize ou [ v ]. Verifique a resposta.
Se o reajuste ndo for necessario va para a etapa 9.
Note: Quanto maior o nivel de FF LEVEL, menor o
tempo de posicionamento e melhor a resposta. Em
caso de ajuste muito alto, erros de overshooting e
vibragdes podem ocorrer. Erros de overshooting
serdo reduzidos se FB LEVEL for aumentado.

M Se ocorrer vibragoes

+ Se ocorrerem vibragdes, pressione (3%). O SER-
VOPACK ira detectar automaticamente a freqiién-
cia das vibragdes ativando o notch filter ou o
Controle Anti-Ressonéancia. Quando o Notch Filter
¢ habilitado, “NF1” ou “NF2” serdo apresentados
na parte inferior. Quando o controle Anti-Res-
sonancia ¢ habilitado, “ARES” sera exibido no dis-
play.

RUN —OnePrmTun—
FF LEVEL=0050. O
FB LEVEL=0040. O

NF1 NF 2 ARES

W Se a Vibragéo é Intensa

* Mesmo que ndo seja pressionado, o SERVO-
PACK detectara automaticamente as freqiiéncias
de vibragdo ajustando as configura¢des de notch
filter ou Controle Anti-Ressonancia.

Notes:

» Se FF LEVEL for alterado quando o servomotor

estiver em operagdo, nao afetara o funcionamento

imediatamente. As alteragdes serdo efetivas apos a

parada sem qualquer referéncia de entrada. Se o

servomotor iniciar operagdo e o FF LEVEL sofreu

uma alteragcdo muito significativa, poderdo ocorrer
vibragdes em fungdo da mudanga no tempo de res-
posta.

A mensagem “FF LEVEL” pisca até que a

maquina habilite o FF LEVEL efetivo. Se o servo-

motor ndo parar por aproximadamente 10 segundos
apos a conclusdo do ajuste, um timeout ird ocorrer.

E os ajustes retornardo ao valor anterior.

RUN —OnePrmTun—
Pn100=0040.0
Pn101=0020.00
Pn141=0050.0

NF 1

DATA

Pressione a tecla Uma confirmagao sera mos-
trada apds o ajuste de nivel.

10

RUN —OnePrmTun—
Pn100=0040.0
Pn101=0020.00
Pn141=0050.0

NF1

DATA

* Pressione a tecla para salvar os valores ajusta-
dos. Uma vez concluida a operagdo, “DONE” pis-
cara por aproximadamente 2 segundos e entdo
“RUN?” sera exibido.

* Para retornar aos valores anteriores, pressione a

tecla .

* Pressione tecla para finalizar a fungdo sem
salvar os valores alterados.

1"

RUN —FUNCTION—
Fn202:Re f-AAT
Fn203:0nePrmTun

Fn204: A-Vib Sup

Fn205:Vib Sup

MODE/SET

e

Pressione para completar a funcdo ajuste de um
parametro. A tela da Etapa 1 aparecera novamente.
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(3) Funcbes Relacionadas ao Ajuste de Um Parametro

Esta se¢@o descreve fungdes relacionadas ao ajuste de um parametro.

Notch Filter

Normalmente definido em modo Auto Ajuste. (Valor de fabrica).
Com esta fungdo em modo auto ajuste, a vibrag@o ¢ detectada automaticamente durante o ajuste de um

parametro ¢ os valores de notch filter serdo definidos.

Desabilite esta fungdo automatica, apenas se vocé ndo alterou a configuragdo de notch filter antes de executar
o Auto Ajuste Avangado.

Parametro Fungéo Quando Ativo | Classificacéo
n.000CI0 Esta fu,n.(;ao desabilita o primeiro notch filter
automatico.
n.O00O01 Esta fung@o habilita o primeiro notch filter
Valor de Fabrica | automatico.
Pn460 - — Imediatamente Ajuste
n.0ooo Esta fu’n.g:ao desabilita o segundo notch filter
automatico.
n.O0100 Esta fung@o habilita o segundo notch filter

Valor de Fabrica | automatico.

B Ajuste do Controle Anti-Ressonancia
Esta funcdo reduz a vibrago de baixa freqiiéncia, que o notch filter ndo detecta.

Normalmente definida em modo auto ajuste. (valor de Fébrica).
Com esta funcdo em modo auto ajuste, a vibracdo é detectada automaticamente durante o processo, definindo

os valores do controle anti-ressonancia.

Parametro Funcéo Quando Ativo | Classificagdo
n.O0oo Esta fu}lggo desabilita o controle automatico de anti-
ressonancia . .
Pn160 — . . Imediatamente Ajuste
n.0O0O10 Esta fung@o habilita o controle automatico de anti-res-

Ajuste de Féabrica|sonancia.

"ARES" piscara no operador digital quando o ajuste do controle anti-ressonancia for habilitado.

RUN —OnePrmTun—
FF LEVEL = 0050
FB LEVEL = 0040
NF1 NF2 ARES

a Adjustments
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6.5.2 Procedimento Para Funcao Ajuste de Um Parametro

B Compensacao de Atrito

Essa fungdo compensa mudangas nas seguintes situagoes.

* Mudangas na viscosidade do lubrificante, tal como graxa e partes delizantes da maquina.
» Mudangas relativas ao atrito causadas por variagdes na montagem de maquinas.
* Mudangas no atrito ao decorrer do tempo.

As condigoes para a aplicagdo da compensagao de atrito dependem do modo configurado. Essa fungdo ¢ ajus-
tada em Pn408.3 e se aplica ao modo 1. Os Modo = 2 e Modo =3 sdo ajustados com a fung@o de compensagio
de atrito independente da configuragdo de P408.3

Mode
Selegao Ajuste Modo =0 Ajuste Modo = 1 Ajuste Modo = 2 Ajuste Modo = 3
Compensagao
Atrito
n.0000 Fungdo de compen- | Fungdo de compen-
[Valor de sacdo de atrito des- | sac¢do de atrito des- . .
Fabrica] abilitada abilitada Fungdo de compe- | Fungdo de compe-
Pn408 sacdo de atrito habili- | sagdo de atrito habili-
Funcédo de compe- Funcao de compe- tada tada
n.1000 sagdo de atrito habili- | sa¢do de atrito habili-
tada tada

B Feedforward

Se Pn140 for mantido nos valores de fabrica e o ajuste do modo for alterado para 2 ou 3, o ganho de feedfor-
ward (Pn109), entrada de referéncia de velocidade (V-REF) e de torque (T-REF), serdo desabilitados.

Defina o Pn140.3 em 1 se o seguinte modo de controle for utilizado em conjunto com a entrada de referéncia

de velocidade (V-REF) e referéncia de torque (T-REF) apartir de um controlador extrerno.

Parametro Funcao Quando Ativo | Classificacéo
n.00td Esse método de controle ndo ¢ utilizado em conjunto
[Valor de o . .
b a entrada de referéncia de Torque e Velocidade ) )
Pn140 |Fabrica] Imediatamente Ajuste
n1000 Esse método de controle ¢ utilizado em conjunto a
) entrada de referéncia de Torque e Velocidade
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Consulte 6.9.2 Torque Feedforward e 6.9.3 Velocidade Feedforward Para detalhes.

O

IMPORTANT

» O seguinte modo de controle é utilizado para otimizar configuragdes feedforward no
SERVOPACK, quando utilizado em Model Following. Portanto, o controle Model Fol-
lowing ndo é normalmente utilizado com a entrada de velocidade feedforward (V-
REF) ou entrada de torque feedforward (T-REF) a partir do controlador externo. Con-
tudo, o controle Model Following pode ser utilizado com essas entradas caso seja
necessario. Um sinal de referéncia inadequado pode gerar overshooting.
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6.53

Exemplo de Ajuste de Um Parametro

O seguinte procedimento € utilizado na fun¢do de ajuste de um parametro nas condi¢des de ajuste dos modos
2 ou 3. Este modo ¢ utilizado para reduzir o tempo de posicionamento.

Etapa

Exemplo do Instrumento de Medigao

Operagao

\ Position error

N

Reference pulse speed}

y/

l

(Positioning completed signaIJ

Medigdo do tempo de posicionamento apds o ajuste correto da
relagdo do momento de inércia (Pn103). O ajuste sera con-
cluido se estas especificagdes forem conhecidas. O resultado
do procedimento sera salvo no SERVOPACK.

O tempo de posicionamento ficara mais curto se o nivel de FF
for elevado. O procedimento sera completado se estas config-
uracdes forem conhecidas. Os resultados dos ajustes serdo sal-
vos no SERVOPACK. Se ocorrer overshooting ¢ as
especificagdes nao forem conhecidas, va para a etapa 3.

Overshooting pode ser reduzido se o nivel de FB for aumen-
tado. overshooting for eliminado, va para a etapa 4.

O grafico apresenta um erro de segmento gerado quando o
nivel de FF aumentado apoés a etapa 3. Nesta situacao, erros de
segmento ocorrem, porém o tempo de estabilizagdo do posicio-
namento € menor. O ajuste serd concluido se estas especifi-
cagdes forem atendidas. O resultado do procedimento sera
salvo no SERVOPACK. Se ocorrer o overshooting e as especi-
ficagdes ndo forem conhecidas, repita as etapas 3 ¢ 4. Se
vibragdes ocorrerem antes overshooting ter sido eliminado,
essas serdo suprimidas pelas fungdes automaticas de notch fil-
ter e controle anti-resonancia.
Note: As frequéncias de vibragdo ndo podem ser detectadas se
forem muito pequenas. Caso isto ocorra, pressione a

tecla para forgar a deteccdo das freqiiéncias de
vibragdo.

Os resultados dos ajustes serdo salvos no SERVOPACK.

a Adjustments
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6.5.4 Parametros Relacionados

6_.5_4 Parametros Relacionados

As trés variaveis a seguir sao dadas na tabela.

* Parametros relacionados a essa fungao
Parametros que sdo utilizados ou referénciados por essa fungao.

* Alterar valores manualmente durante a execu¢do

Sim: Pardmetros que podem ser alterados utilizando SigmaWin+ enquando a fungédo ¢ executada.
Nao: Pardmetros que ndo podem ser utilizados com SigmaWin+ enquanto a fungéo ¢ executada.

* Alteragdo automatica de valores apods a execugao

Sim: Valores de pardmetros sdo automaticamente instalados ou ajustados apds a execucdo desta fungao.
Nao: Valores de parametros ndo sdo automaticamente instalados ou ajustados ap6s a execugdo desta

funcao.
Pardmetro Nome Valores Alterados
Manual Automatico
Pn100 Ganho da Malha de Velocidade Nio Sim
Pn101 Constante de Tempo Integral da Malha de Velocidade Nio Sim
Pn102 Ganho da Malha de Posigdo Nao Sim
Pn103 Relagdo do Momento de inércia Nao Nao
Pn121 Ganho de Compensagéo de Atrito Nio Sim
Pn123 Coeficiente da Compensagdo de Atrito Nio Sim
Pn124 Correcao de Freqiiéncia da Compensacdo de Atrito Nao Nio
Pn125 Correcao de Ganho da Compensagdo de atrito Nio Sim
Pn401 Constante de tempo do Filtro da Referéncia de Torque Néo Sim
Pn408 Comutador de Fungdes do Controle de Torque Sim Sim
Pn409 Primeira Freqiiéncia de Notch Filter Nio Sim
Pn40A Primeiro Valor Q de Notch Filter Nao Sim
Pn40C Segunda Freqiiéncia de Notch Filter Nao Sim
Pn40D Segundo Valor Q de Notch Filter Nio Sim
Pn140 Comutador do Controle Relacionado ao Model Following Sim Sim
Pn141 Ganho do Controle Model Following Nao Sim
Pn142 Compensagdo de Ganho do Controle Model Following Nio Sim
Pn143 Bias do Controle Model Following (Diregdo Avante) Nao Sim
Pn144 Bias do Controle Model Following (Dire¢do Reversa) Nao Sim
Pn145 Supressor de Vibragdo 1 Freqiiéncia A Nao Nio
Pn146 Supressor de vibragdo 1 Freqiiéncia B Nio Nao
Pn147 g/[(z)rggleonls:igii(‘)” (iil(l)gControle de Velocidade Feedforward no Nio Sim
Pn160 Comutador Relacionado ao Controle Anti-Ressonancia Sim Sim
Pn161 Freqiiéncia Anti-Ressonancia Nio Sim
Pn163 Comutador Relacionado ao Controle Anti-Ressonancia Nio Sim
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6.6.1

Funcéo de Ajuste do Controle Anti-Ressonancia (Fn204)

Esta funcdo descreve a Fungao de Ajuste do Controle Anti-ressonéncia .

Funcéo de Ajuste do Controle Anti-Ressonancia

A fung@o de ajuste do controle anti-ressonancia aumenta a eficacia da supressdo de vibrag@o apds o ajuste de
um parametro. Esta fungdo ¢ eficaz no suporte do controle anti-ressonancia se as freqiiéncias de vibragdo
forem entre 100 e 1000 Hz.

Esta fungdo raramente precisa ser utilizada porque o ajuste ¢ feito automaticamente pelo Auto Ajuste ou pelo
Auto Ajuste avangado por Referéncia. Utilize esta fungao apenas quando um ajuste fino for necessario ou a
detecgdo de vibragdo falhar.

Execute a fungdo de ajuste de um parametro (Fn203) ou efetue outro método para melhorar a resposta apos
utilizar esta fung@o. Se o ganho da anti-ressonancia se elevar com a funcdo de ajuste de um parametro, podera
resultar novamente em vibragdes. Se isto ocorrer, execute a fungdo novamente para ajuste fino das config-
uragoes.

/\ CUIDADO

 Se esta funcgao for executada, os parametros relacionados serdo ajustados automaticamente. Portanto,
havera uma grande alteragdo na resposta apds sua execugdo. Para garantir a segurancga certifique-se de
que o equipamento possa entrar em parada de emergéncia a qualquer momento.

+ Certifiqgue-se de obter um valor adequado para a relacdo do momento de inércia (Pn103) utilizando o auto
ajuste avangado apos a execucgédo da fungao de ajuste do controle anti-ressonancia. Se a nova config-
uragdo for muito diferente da relagdo do momento de inércia atual, pode n&o ser possivel a operagéo nor-
mal da maquina, resultando em vibragdes.

serdo detectadas e "F----" sera exibido. Se isto ocorrer, utilize a fungdo de ajuste de

um parametro com o modo 2 selecionado para configurar automaticamente o valor
IMPORTANT de notch filter, ou utilizar a fung&o do supressor de vibragéo (Fn205).
Vibragdes podem ser efetivamente reduzidos aumentando o nivel do ganho de aten-
uagao anti-ressonancia (Pn163). A amplitude da vibragéo pode se intensificar se a
atenuacgéo for excessivamente alta. Aumente o ganho da atenuacgéo entre 0% e
200% em incrementos de 10% e verificando o efeito de redugdo da vibracéo. Se a
redugdo da vibragdo ainda for insuficiente ao atingir o valor de 200%, cancele o
ajuste e reduza o ganho de controle utilizando diferentes métodos, como a fungéo de
ajuste de um parametro.

o « Esta fungéo detecta vibragdes entre 100 e 1,000 Hz. Vibragdes além desta faixa ndo

(1) Antes de Executar a Fungado do Controle de Ajuste Anti-Ressonancia

Verifique as seguintes configuracdes antes de executar a fungdo de controle de ajuste anti-ressondncia. A men-
sagem “NO-OP” indicara que as defini¢des ndo sdo apropriadas se as seguintes condi¢gdes ndo estiverem de
acordo.

* O auto ajuste adaptativo deve ser desabilitado (Pn170.0 = 0).

* O teste sem motor deve ser desabilitado (Pn00C.0 = 0).

* O Drive nao deve ser definido em controle de torque

* A fungdo de proibicao de escrita de parametros (Fn010) deve estar desabilitada.

a Adjustments
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6.6.2 Procedimento de Operagao da Fungéao de Ajuste do Controle Anti-Ressonancia

6.6_2 Procedimento de Operacao da Funcéo de Ajuste do Controle Anti-
Ressonancia

Com esta fun¢do, um comando de operagao ¢ enviado e a fungdo é executada durante a ocorréncia de uma
vibragao.

A Funcdo de Ajuste do controle anti-ressonancia pode ser feita utilizando o operador digital (opcional) ou Sig-
maWin+.

Esta func¢do ndo pode ser efetuada a partir do painel de operagao.

Os seguintes métodos podem ser utilizados para executar a fun¢io de ajuste do controle anti-ressonancia.

« Utilizando o Controle Anti-Ressonancia pela primeira vez
* Com uma freqiiéncia de vibragao desconhecida
» Com uma freqiiéncia de vibragdo conhecida
* Para ajuste fino ap6s configuragdo do controle anti-ressonancia

A sec¢do a seguir fornece o procedimento de operagdo pelo painel de operagdo e operador digital.

Cunsulte Manual do Usudrio da série 2-VI, Operagées do Operador digital (SIEP S800000 55) para oper-
acdes basicas das teclas do operador digital.

(1) Utilizando o Controle Anti-Ressonancia pela Primeira Vez
B Com uma Frequiéncia de Vibracdo Desconhecida

Etapa Display Ap6s Operacao Teclas Operacéo
RUN —FUNCTION— MODEISET Pressione a tecla para visualizar o menu de
1 Fn203:0nePrmTun L fun¢des auxiliares.
Fn204: A-Vib Sup . .
Fn205:Vib Sup Utilize a atecla ou para navegar pela lista,
Fn206:Easy FFT A v selecione Fn204.

r Status Display

— Vib Sup— . o S
2 DATA Pressione a tecla | > | para exibir a tela inicial do
Tuning Mode = 0 modo de ajuste.
RUN — Vib Sup—
3 . ) Mo d o A \Y4 Pressione atecla| A | ou | Y | e defina 0 modo de
un i1 ng o e = .
= ajuste em "0."

Pressione a tecla enquanto o "Modo de Ajuste =
0" é exibido. A tela ao lado sera exibida. A detecgdo
dasfreqiiéncias de vibragdo sera iniciado e "freq" pis-
cara. Retorne a etapa 3 se a vibragdo ndo for

RUN — Vib Sup— detectada.
4 freq = ———— Hz DATA Note: Se a vibragdo ndo for detectada enquanto a
damp = 0000 vibragdo ocorre, diminua a sensibilidade da
detecgdo de vibragdo (Pn311). Ao reduzir o

valor deste pardmetro, a sensibilidade de
deteccdo sera amplificada. A vibragdo pode
ndo ser detectada com precisdo se o valor
definido for muito baixo.
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(cont'd)
Etapa Display Apés Operagao Teclas Operacéao
Se a vibragdo for detectada, a frequéncia de vibragao
sera exibida em "freq".
Error]
RUN —Vib sup— dn #
5 freq = 0400 Hz
damp = 0000 “ Torque-reference-|
M L ! I
A __| Positioning completed |
‘ | ‘ S|g|nal
Exemplo de forma de onda medida
RUN — Vib Sup—
1 DATA A " "
6 frea = 0400 Hsz DATA 'I"ressyl'qn-,e atecla. O cursor movera para "damp"e
damp = 0000 freq" iré parar de piscar.
Selecione o digito usando ou , pressione a
tecla ou para ajustar o ganho de damping.
Error
I
|
~ T \n Torque reference
_ i up— < > UV -
7 freq = 0400 Hz ll
damp = 0120 Y
- A v Positioning completed |
‘ ’ signal
|
Exemplo de forma de onda medida
Note: Altere o ajuste de ganho de damping de 0% &
200% em incrementos de 10% verificando o
efeito de redugdo de vibragdo. Se a redugdo da
vibragdo ainda for insuficiente ao atingir o
valor de 200%, cancele o ajuste e reduza o
ganho de controle utilizando diferentes méto-
dos, como a fungdo de ajuste de um parametro.
RUN —Vib Sup— Se um ajuste fino for necessario, pressione a tecla ®
SCROLL. I 2 C
8 freq = 0400 Hz SCIR{‘-'- . O cursor se movera de "damp" para "freq”. Se o GEJ
damp = 0120 N ajuste fino nao for necessario, pule a etapa 9 e va para -;7)
a etapa 10. 3,
S
<
RUN — Vib Sup— . L. e
' ‘P < > Selecione o digito utilizando a tecla oul[>] e
9 frea = 0420 Hz pressione a tecla ou para o ajuste fino da u
dame = 0120 A \"4 freqiiéncia.
RUN — Vib Sup— . .
' ‘P Pressione a tecla para salvar os valores ajusta-
10 freq = 0420 Hz DATA dos. "DONE" piscara por aproximadamente dois seg-
damp = 0120 undos "RUN" sera exibido.
RUN —FUNCTION— . ~
Fn203:0nePrmTun VOoERET Pressione a te'cla . para comp}etar a fungdo do
1 Fn204:A-Vib Sup P controle de ajuste anti-ressondncia. A tela da etapa 1
Fn205:Vib Sup sera exibida novamente.
Fn206:Easy FFT
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B Com Uma Freqgliéncia de Vibragdo Conhecida

Etapa| Display Apds a Operagéo Teclas Operagéo

RUN _ FUNCTION— MODEISET Pressione a tecla para visualizar o menu de

1 Fn203:0nePrmTun L fungdes auxiliares.
Fn204:A-Vib Sup . .
Fn205:Vib Sup A Utilize a tecla ou para navegar pela lista,
Fn206:Easy FFT v selecione Fn204.
RUN — Vib Sup—

2 ) DATA Pressione a tecla para exibir a tela inicial de con-
Tuning Mode = 0 ~ ~ .

figuracdo da fungdo de ajuste

RUN —FUNCTION—

3 ) A \Y/ Pressione a tecla ou e configure o modo de
Tuning Mode = 1 ajuste"l"

Pressione a tecla quando "Tuning Mode = 1"
sera exibido. A tela ao lado sera exibida e "freq" pis-
cara.

RUN —Vib Sup— \ Error]

4 freq = 0100 Hz DATA fll | | —
damp = 0000
Torque-reference-|
»__| Positioning completed |
‘ ‘ | sig‘nal
Exemplo de forma de onda medida
RUN — Vib Sup— . , . .
' 4P < > Selecione o digito utilizando a tecla ou[>],e
5 frea = 0100 Hz pressione a tecla ou para ajustar a freqiién-
damp = 0000 A v :
cia.
RUN — Vib Sup—
6 _ SCROLL Pressione a tecla . o cursor ird para selegdo de
freq = 0400 H=z A " "
damp = 0000 damp.
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(cont'd)
Etapa| Display Apoés a Operagao Teclas Operagéao
Selecione o digito utilizando a tecla ou[>],e
pressione a tecla ou para selecionar o valor
do ajuste de damping.
Error
i
|
RUN —Vib Sup— < > \A Torque reference
preeempen b
7 freq = 0400 Hz \!V
damp = 0020 A v l'l
Positioning completed |
‘ ‘ signal
|
Exemplo de forma de onda medida
Note: Aumente o ganho do damping entre 0% e
200% em incrementos de 10% e verificando o
efeito de redugdo da vibragdo. Se a redugdo da
vibragdo ainda for insuficiente ao atingir o
valor de 200%, cancele o ajuste e reduza o
ganho de controle utilizando diferentes méto-
dos, como a fungdo de ajuste de um parametro.
RUN —Vib Sup— Se o ajuste fino da freqiiéncia for necessario, pres-
8 ; - 0400 H SC}Q‘-L sione a tecla [A. O cursor serd movido de "damp"
re = z . ~ o
dam 2 - 0120 N para "freq”. Se o ajuste fino ndo for necessario, pule a
etapa 9 e va para a etapa 10.
RUN — Vib Sup— . L. e
' “r < > Selecione o digito utilizando a tecla ou[>],e
9 frea = 0400 Hz pressione a tecla ou para o ajuste fino de
damp = 0120 A \" freqiiéncia.
RUN — Vib Sup— . .
' ‘P Pressione a tecla para salvar os valores ajusta-
10 freq = 0400 Hz DATA dos. "DONE" piscara po aproximadamente 2 segun-
damp = 0120 dos e "RUN" sera exibido.
RUN —FUNCTION— . ~
Fn203:0mePrmTun NOoERET Pr‘esswne a tecla para execEltar. a Fungéo de
1 Fn204:A-Vib Sup 2P Ajuste do Controle Anti-Ressonancia. A tela da etapa

Fn205:Vib Sup
Fn206:Easy FFT

1 sesa exibina novamente.

(2) Para Ajuste Fino ap6s a Funcao de Ajuste do Controle Anti-Ressonancia

Etapa Display Apds Operagéo Teclas Operacéo
RUN —FUNCTION— MODE/SET Pressione a tecla para visualizar o menu de
1 Fn203:0nePrmTun @ ﬁmgéesauxiliares.
Fn204: A-Vib Sup . .
Fn205:Vib Sup A v Utilize a tecla[ A ] ou para navegar pela lista,
Fn206:Easy FFT selecione Fn204.
RUN —FUNCTION—
2 ) Pressione a tecla para exibir o "Modo de Ajuste
Tuning Mode = 1 DATA "
= 1" como mostrado ao lado.
RUN — Vib Sup— . .
Pressione a tecla quando o "Modo de Ajuste =
3 freq = 0400 Hz DATA 1" ¢ exibido. A tela ao lado exibira "damp" que ficara
damp = 0120

piscando.
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6.6.3 Parametros Relacionados

(cont'd)
Etapa Display Apés Operacao Teclas Operagéo
Selecione o digito utilizando ou , pressione
a tecla ou para ajustar o ganho de damping.
RUN —Vib Sup— Note: Aumente o ganho do damping entre 0% ¢
< > 200% em incrementos de 10% e verificando o
4 ; rea = g ‘1‘ g g Hz efeito de redugdo da vibragdo. Se a redugio da
ame = - A \'4 vibragdo ainda for insuficiente ao atingir o
valor de 200%, cancele o ajuste e reduza o
ganho de controle utilizando diferentes méto-
dos, como a fung@o de ajuste de um parametro.
RUN —Vib Sup— Se o ajuste fino de freqiiéncia for necessario, pres-
5 ] 0400 H SOXLL sione a tecla[A ]. O cursor movera de "damp" para
re = z 0 . ~ L.
dam Z -~ 0150 N "freq”. Se o ajuste fino ndo for necessario, pule a
etapa 6 e va para a etapa 7.
RUN —Vib Sup— < > Selecione o digito utilizando ou [ >], e pres-
6 freq = 0420 Hz sione a tecla ou para o ajuste fino de
damp = 0150 A \"4 freqiiéncia.
RUN — Vib Sup— . .
' ‘P Pressione a tecla para salvar os valores ajusta-
7 freq = 0420 Hz DATA dos. "DONE" piscara por aproximadamente 2 segun-
damp = 0150 dos, "RUN" ser4 exibido.
RUN —FUNCTION— . S — .
Fn203:0nePrmTun VODESET Pressione a t(?cla ‘ para coAmp‘letar a fungdo do
8 Fn204:A-Vib Sup (o} controle de ajuste anti-ressonancia. A tela da etapa 1
Fn205:Vib Sup sera exibida novamente.
Fn206:Easy FFT

6.6_3 Parametros Relacionados

Os trés itens a seguir sdo dados na tabela.

* Parametros relacionados a essa funcgao.
Parametros que sdo utilizados ou referénciados por esta fungéo.

* Alterar valores manualmente durante a execu¢do

Sim: Pardmetros que podem ser alterados utilizando SigmaWin+ enquanto essa funcdo ¢ executada.
Nao: Pardmetros que ndo podem ser alterados utilizando SigmaWin+ enquanto essa fung@o ¢ executada.

* Alteragdo automatica de valores apds a execucao
Sim:Valores de parametros ndo sdo automaticamente instalados ou ajustados apds a execucdo desta
fungdo.
Nao: Valores de parametros sdo automaticamente instalados ou ajustados ap6s a execuc¢do desta funcao.

. Valores Alterados
Parémetro Nome —
Manual Automatico

Pn160 Comutador Relacionado ao Controle Anti-Ressonancia Sim Sim

Pn161 Freqiiéncia de Anti-Ressonancia Nao Sim

Pn162 Compensagdo do Ganho Anti-Ressonéncia Sim Nio

Pn163 Ganho do Damping Anti-Ressonancia Nao Sim

Pn164 Cot‘ilpepsagao da Cosntante de Tempo do Filtro Anti-Res- Sim Nio
sonancia 1

Pn165 Cor{lpepsagao da Cosntante de Tempo do Filtro Anti-Res- Sim Nio
sonancia 2




6.7 Funcao de Supressao de Vibragao (Fn205)

6.7

6.7.1

(1)

3)

Funcéo de Supressao de Vibracao (Fn205)

A fungdo de supressdo de vibracdo sera descrita nessa secao.

Funcéo de Supressao de Vibracao

A fung8o de supressdo de vibragdo inibe transi¢des de freqiiéncias de vibracdo baixas entres 1 ¢ 100 Hz que
sdo geradas principalmente se a maquina vibra nos posicionamentos.

Esta funcdo ¢ ajustada automaticamente quando o auto ajuste avangado ou o auto ajuste avangado por referén-
cia ¢ executado. Na maioria dos casos, esse ajuste ndo € necessario. Utilize essa funcdo se for necessario efet-
uar ajustes finos ou se houver erros na maquina devido a estas vibragdes.

Execute Ajuste de Um Pardmetro se necessario, para aumentar a resposta apos o uso da Fun¢@o de Supressdo
de Vibragao. .

/\ ATENCAO

+ Se essa fungdo é executada, os pardmetros relacionados sao ajustados automaticamente. Portanto, hav-
era uma grande alteragéo na resposta apos sua execugdo. Para garantir a seguranca, certifique-se de
que o equipamento possa entrar em parada de emergéncia a qualquer momento.

+ Certifique-se de definir um valor adequado para o momento de relagéo de inércia (Pn103) utilizando o
auto ajuste avangado apds a execugao da fungéo de supressao de vibragdo. Se a nova configuragao for
muito diferente da relagdo do momento de inércia atual, a operagao normal da maquina pode ser

alterada, resultando em vibragdes.

serdo detectadas e "F-----" sera apresentado.
* A deteccao de freqliéncia ndo sera realizada se a vibragao nao resultar em erro de
IMPORTANT posicionamento ou se a freqiiéncia estiver fora do range de detecgéo. Caso isto
ocorra, utilize um dispositivo de medigdo, como um sensor de vibragéo para medir as
vibragdes.
» Se as freqiiéncias de vibragao detectadas nao forem suprimidas, a freqiéncia atual e
a detectadas serao diferentes. Efetue o ajuste fino para detectar a nova freqiiéncia se

o » Esta fungao detecta vibragdes entre 100 e 1,000 Hz. Vibragbes além desta faixa ndo

necessario.

Preparacao

Verifique os seguintes valores antes de executar a funcao de suprressdo de vibragdo. A mensagem “NO-OP”
indicara que a fungdo ndo sera habilitada se os seguintes valores ndo estiverem de acordo.

* O controle de ser definido para controle de Posicionamento.

* A fungédo de auto ajuste adaptativo deve ser desabilitado (Pn170.0 = 0).

* A fungéo de teste sem motor deve ser desabilitado (Pn00C.0 = 0).

* A funcdo de proibicao de escrita de parametros (Fn010) deve ser desabilitada.

ltens Que Influenciam a Performance

Se uma vibragao continua ocorrer enquanto o motor estiver parado, a fungdo de supressdo de vibragao nao
podera ser utilizada para controlar a vibragao de forma efetiva. Se o resultado ndo for satisfatorio, execute a
fun¢do de ajuste do controle de anti-ressonancia (Fn204) ou a fungdo de ajuste de um parametro (Fn203).

Deteccao de Frequéncias de Vibragao

A deteccdo de freqiiéncia ndo sera possivel se as vibragdes ndo acarretarem erros de posicionamento ou se a
vibragdo resultante do posicionamento ¢ muito pequena.

A sensibilidade da detecg@o pode ser ajustada alterando os valores que permaneceram na detec¢ao de vibracao
(Pn560) que ¢ definido como um porcentual da janela de posicionamento completo (Pn522). Execute nova-
mente a detecgdo das freqiiéncias de vibragdo apos o reajuste da detecgdo de vibragdo (Pn560).

a Adjustments
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6.7.2 Procedimento de Operagéo da Fungdo do Supressao de Vibragédo

6.7.2

(1)

Faixa de Deteccdo da vibragdo Restante [ Position |
¢ ¢ [Posion] Classificagao
Pn560 Faixa de ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
143000 0.1% 400 Imediatamente Ajuste

Note: Como orientagdo, altere o valor em 10% por vez. Quanto menor for o valor, maior sera a sensibilidade de detecg@o.
Se o valor for muito pequeno, no entanto, a vibragdo pode ndo ser detectada com precisao.

As freqiiéncias de vibragdo, que sao detectadas automaticamente podem variar a cada ciclo de posiciona-
mento. Execute diversas vezes o posicionamento e realizae ajustes verificando o efeito da supressao de
Vibragéo.

Procedimento de Operacao da Fungao do Supressao de Vibracéo
O seguinte procedimento ¢ utilizado para a Fung@o do Supressdo de Vibragao.

A funcao da supressdo de vibracao ¢ executada com o operador digital (opcional) ou SigmaWin+. Essa fungao
ndo pode ser executada com o painel de operagdo.

O procedimento com o operador digital é descrito a seguir.

Consulte Manual do Usuario da série 2-V, Operagdo Com o Operador Digital (SIEP S800000 55) para oper-
acdes basicas das teclas do operador digital.

Note: Se esta fung@o for abortada pressionando a tecla MODE/SET, o SERVOPACK continuara operando até o servomo-
tor pare. Apés a parada do servomotor, os ajustes retornardo ao valor anterior.

O fluxo operacional da fungdo da supressido de vibragdo ¢ demonstrado abaixo.

Fluxo de Operagao

Execute steps 1 to 3 in the following page.

Adjust vibration using measuring device.

Execute steps 4 to 8 in the following page.

A 4

( Completed )




6.7 Funcao de Supressao de Vibragao (Fn205)

(2) Procedimento de Operacéao

Etapa Display Apés Operagao Teclas Operacéao

1 Gerar uma referéncia de operagdo e seguir as seguintes etapas durante as repeti¢des de posicionamento.

RUN _FUNCTION— MODE/SET Pressione a tecla para visualizar o menu das
Fn204:A—-Vib Sup L fungdes auxiliares.

2 Fn205:Vib Sup . .
Fn206:Easy FFT Utilize a tecla ou para navegar pela lista,
Fn207:V—Monitor A v selecione Fn205.

Pressione a tecla[*]. A imagem ao lado sera exi-

bida.

Measure f: Medigao da freqiiéncia

Setting f: Configuraggo de freqiiéncia [Ajuste de

fabrica definido para o valor de Pn145]

Se a configuragdo de freqiiéncia e a freqiiéncia atual

forem diferentes, "Setting" piscara.

Note:

A detecgdo de freqiiéncia ndo atuara se ndo houver
RUN —Vib Sup— vibragdo ou se a freqiiéncia de vibragdo estiver fora

3 Moacsure f=010 4Hs DATA da falxarde freguenmas .detec}ave}s. A seguinte ima-

Setting f=050. 4Hz gem sera exibida se a vibrag@o ndo for detectada.Se
as freqiiéncias de vibragdo ndo forem detectadas,
elabore um meio de detectar e medi- as.Uma vez
detectada e medida a freqiiéncia de vibragdo, va até
passo 5 e configure manualmente a freqiiéncia de
vibragdo “Setting f.”
RUN —Vib Sup—
Measure f =————— Hz
Setting f =050. OHz
Pressione a tecla[A . Sera exibido o valor de “Mea-
sure £ assim como o valor de “Setting .
RUN —Vib Sup— H /\
SCROLL ] § \ ] Y% "

4 Measure f=010. 4Hz A ; Position

Setting f=010. 4Hz Uj Error
N
Torque
reference
Exemplo de forma de onda medida
Se a vibrag@o ndo for completamente suprimida, sele-
cione o digito utilizando ou , € pressione a
RUN —Vib Sup— < > tecla ou para o ajuste fino da freqiiéncia

5 _ “setting . Pule esse passo e va para o passo 7 se o
Measure f=010. 4Hz . A . ~ , .
Setting f=012. 4Hz A v ajuste fino de freqiiéncia ndo for necessario.

Note: Se a configuracio de freqiiéncia e a freqiiéncia

atual de operagao forem diferentes, "Setting"
piscara.
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6.7.2 Procedimento de Operagéo da Fungdo do Supressao de Vibragédo

(cont'd)

Etapa Display Apés Operacao Teclas Operagéo

Pressione a tecla [ . "Setting f"' mudara para a tela
mostrada ao lado ¢ a frequéncia exibida atualmente
sera definida para a fungo de supressdo de vibragao.

RUN —Vib Sup— \
6 Measure f=010. 4Hz DATA Position
Setting f=012. 4Hz Error
™\ Torque
reference

Exemplo de forma de onda medida

RUN —Vib Sup— .
Pressione a tecla [ o |para salvar os valores. "DONE"
7 Measuref =————— Hz DATA piscara por aproximadamente 2 segundos ¢ "RUN"
Settingf =012 4Hz sera exibido novamente.
RUN —FUNCTI ON— . VODEEET . ~
Fn204 ORI Pressione a tec.la para concluir a fungdo da
8 Fn205 =2 supressdo de vibracdo. A tela do passo 1 serd apresen-
Fn206 tada novamente.
Fn207
Nenhum dos valores relacionados a fungao das supressao de vibragido sera alterado
o durante a operagdo. Se o servomotor nao for parado por aproximadamente 10 segun-
dos apos a definicdo dos novos valores, um timeout resultara em erro e as config-

IMPORTANT uragdes anteriores ser&o habilitadas novamente.
A funcao da supressao de vibragéo sera habilitado no passo 6. A resposta do
motor,contudo, apenas sera alterada quando o servomotor parar totalmente sem sinal
de referéncia.

(3) Funcdes Relacionadas a Funcao da Supresséao de Vibragao

Essa secdo descreve fungdes relacionadas a funcéo da supressor de vibragéo.

B Feedforward

O ganho feedforward (Pn109), referéncia de velocidade feedforward (V-REF), e de torque feedforward (T-
REF) sera desabilitada na configuracdo de fabrica.

Ajuste o Pn140.3 para 1 se o controle modo following ¢ utilizado em conjunto 4 entrada de velocidade feed-
forward (V-REF) e entrada de torque feedforward (T-REF) apartir do controlador externo.

Parametro Funcao Quando Ativo | Classificagdo
n.oooo O controle modo following ndo ¢ utilizado em con-
V.alor de Fabrica junto com a referéncia de entrada para Velocidade /

Pn140 Torque. Imediatamente Ajuste

O controle modo following ¢ utilizado em conjunto
com a referéncia de entrada para Velocidade /Torque.

n.1000




6.7 Funcao de Supressao de Vibragao (Fn205)

Consulte 6.9.2 Torque Feedforward ¢ 6.9.3 Velocidade Feedforward Para detalhes.

@

IMPORTANT

+ O controle modo following ¢ utilizado para otmizar as configuragdes no SERVO-
PACK, quando utilizado o controle modo following em conjunto a fungéo feedforward.
Portanto, o controle modo following ndo é normalmente utilizado junto com a entrada
de velocidade feedfoward (V-REF) ou entrada de torque feedfoward (T-REF) a partir
do controlador externo. No entanto, o controle modo following pode ser utilizado com
a entrada de velocidade (V-REF) e torque (T-REF) se necessario. Uma entrada feed-
forward indevida pode resultar em overshooting.

6.7_3 Parametros Relacionados

Os trés itens a seguir sdo dados na tabela.

* Parametros relacionados a fungdo
Parametros que sdo utilizados ou referénciados quando essa fungdo é executada.

* Alterar valores manualmente durante a execucdo

Sim: Pardmetros que podem ser alterados usando SigmaWin+ enquando a fungdo ¢ executada.
Nao: Parametros que ndo podem ser alterados utilizando o SigmaWin+ enquanto a fungdo ¢ executada.

* Alteragdo automatica de valores apds a execugdo

Sim:Valores de pardmetros sdo automaticamente definidos ou ajustados apds a execucdo desta fungéo.
Nao: Valores de parametros nao sdo automaticamente definidos ou ajustados apos a execugdo desta

funcdo.
. Valores Alterados
Parametro Nome —
Manual Automético
Pn140 Sl(;mutador do Controle Relacionado ao Model Follow- Sim Sim
Pn141 Ganho do Controle Model Following Nao Sim
Pn142 Compensacdo de Ganho do Modo de Controle Nio Néo
Pn143 Bias do Controle Model Following (Diregao Avante) Nao Nao
Pn144 Bias do Controle Model Following (Diregdo Reversa) Nio Nao
Pn145 Supressor de Vibragéo 1 Freqiiéncia A Nio Sim
Pn146 Supressor de vibragdo 1 Freqiiéncia B Nio Sim
Pn147 Compensagio d.o Controle de Velocidade Feedforward Nio Nio
no Modelo Folliwing
Pn14A Frequéncida de Supressdo de vibragio 2 Nao Nao
Pn14B Compensagdo de Supressao de vibragao 2 Nao Nao

a Adjustments
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6.8.1 Comutando Ajustes de Ganho

6.8 Funcao de Ajuste Adicional

Esta se¢do descreve as fungdes associadas ao ajuste fino adicional ap6s a execugdo do auto ajuste avancado,
auto ajuste avangado por referéncia ou ajuste de um parametro.

» Comutando ajustes de ganho
» Compensagao de atrito
* Sele¢do do modo de controle de atual
* Ajuste do nivel de ganho atual

* Método de selecdo da deteccdo de velocidade

6.8_.1 Comutando Ajustes de Ganho

E disponivel a comutagdo de 2 valores de ganho diferentes, em modo manual ou automatico. O modo de
comutag@o manual utiliza um sinal de entrada para selecionar o valor de ganho ativo, enquanto a fungao
automatica altera os valores sem necessidade de comandos externos.

Ao utilizar a comutag@o de ganhos, pode-se encurtar o tempo de posicionamento, aumentar o ganho durante

posicionamento suprimindo vibrag¢des e diminuir o ganho durante as paradas.

Parametro Funcao Quando Ativo | Classificagao
n-.0OCI0 e Comutagdo de Ganho Manual . .
Pn139 | Valor de Fabrica Imediatamente Ajuste
n.O00O02 Comutagdo de Ganho Automatico
Note: n.0O0OO1 é reservado. Nio altere.
Para combinagdes de comutagao de ganho, consulte (1) Combina¢oes Para Comutagao de Ganho.
Para comutagdo manual de ganho, consulte (2) Comutag¢do Manual de Ganhos.
Para comutagdo de ganhos automatica, consulte (3) Comutagdo Automdtica de Ganho.
(1) Combinagdes Para Comutacdo de Ganho
Controle da
Ganho da Tgomns;e;mg (:gl Ganho da Filtro da ng;rﬁcl)e dc(j)e Compensagdo| Ganho da
Defini¢cao Malha de da IIC\)/Itha %e Malha de Referéncia de Modo de Ganho do | Compensagao
Velocidade . Posigao Torque - Modo de Atrito
Velocidade Following Following
Pnl101 Pn401 . Pn142"
Definigdo | Pn100 Constatnte de Pn102 Filtro da Con- E’}nlél‘;l do C Compensagio Ig;ﬁi) de Com-
de Ganho da Malha | Tempo Integral | Ganho da Malha | stante de Tempo | Fa10 d0 LO0- 1 40 = 1ho do ensacio de
Ganho 1 | de Velocidade |da Malha de de Posi¢do da Referéncia de tmlf,’ Model Fol- Controle Model pensag
i lowin, Atrito
Velocidade Trorque g Following
Pn105 e \ Pn149°
..~ | Pnl04 a Pn106 1* ¢ 2* Etapa do | Pn148 2% Compen- Pnl122
Definicdo 2° Ganho da 2" Constatnte de 2° Ganho da Filtro da Con- | 2° Ganho do sagdo de Ganho |2° Ganho da
de Tempo Integral ¢ ~
Ganho 2 |Malha de da Malha de Malha de stante de Tempo | Controle Model | do Controle Compensagdo
Velocidade Velocidade Posigdo da Referéncia de | Following Model Follow- |de Atrito
Trorque ing

* A comutag@o e a compensacao de ganhos do modo following estdo disponiveis apenas na comutagdo manual. Para
habilitar a mudanga de ganho destes pardmetros, uma entrada de sinal deve ser designada, e as seguintes condi¢des
devem ser atendidas.

* Nenhum comando em execugdo.
* O servomotor deve estar completamente parado.
Se as condi¢des nao forem atendidas, os pardmetros aplicaveis ndo poderdo ser alterados, embora os demais descritos
na tabela ainda possam .



6.8 Funcéo de Ajuste Adicional

(2) Comutagdo Manual de Ganhos

A comutacdo manual de ganhos utiliza uma entrada de sinal externo (/G-SEL) para definir a seleg¢@o entre

valores de ganho 1 e 2.

] . Numero de Pino ) ~ .
Tipo Nome do Sinal do Conector Configuracéao Definicao
_ |OFF Seleciona o Ganho com Valor 1.
Entradal/G-SEL Devem ser Aloca.
dos ON Seleciona o Ganho com Valor 2.

Comutacao Automatica de Ganho

3)

A troca automatica dos ganhos ¢ habilitada somente no controle de posig¢do. As condigdes de troca sao defini-

das utilizando as seguintes configuragdes.

o . Condigbes de ' - Tempo de Espera Tempo de
Parémetros de Ajuste Comﬁ tacao Configuragéo da %omu tacféo Comurl)tagéo

Condicdo A estabele- De ganho 1 ara Pnl135 Pnl31

cida ganho 2 Tempo de Espera Tempo de Comu-
para Ganho 1 tagdo do Ganho 1

Pn139 n.O00O02

Condigdo A nio estabe- | De ganho 2 para Pn136 Pn132

lecida ganho 1 Tempo de Espera Tempo de Comu-
para Ganho 2 tagdo do Ganho 2

Selecione um dos seguintes valores para condigdo de comutacdo A.

Condigao de Outro que nao seja
Parametro Comutagao A Para controle de posicdo | Quando Ativo | Classificagao
Controle de Posigao (sem comutagao)
n.O0000 Posicionamento Com- .
Valor de Fébrica [pleto (/COIN) ON Ganho Fixado no Valor I
Posicionamento Com- .
n.O00O10 pleto (/COIN) OFF Ganho Fixado no Valor 2
Sinal de Proximidade .
n.0O00O20 (/NEAR) ON Ganho Fixado no Valor 1
Pn139 Sinal de Proximidade i Imediatamente Ajuste
n.0030 (/NEAR) OFF Ganho Fixado no Valor 2
Sem Sinal de
n.00040 Referéncia Entradade |Ganho Fixado no Valor 1
Pulsos OFF
n.0050 Entrada de referéncia de Ganho Fixado no Valor 2
Pulsos ON

Automatic switching pattern 1 (Pn139.0 = 2)

" Switching Waiting Time 1 Pn135
Condition A Switching Time 1 Pn131

established

Gain

Gain

Settings 1 Settings 2
Pn100 Pn104
Pn101 Pn105
Pn102 Pn106
Pn121 Pn122

Pn412

Pn401

Condition A

Switching Waiting Time 2 Pn136 not established

Switching Time 2 Pn132
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6.8.1 Comutando Ajustes de Ganho

B Relacao Entre a Espera e os Tempos de Troca da Comutagao de Ganhos

Neste exemplo, o sinal de "posicionamento completo (/COIN) ON" define a condigdo A para a comutagéo
automatica de ganhos. O ganho da malha de posicionamento é comutado pelo valor em Pn102 (ganho da
malha de posi¢@o) e o valor em Pn106 (2° ganho da malha de posi¢ao). Quando o sinal /COIN ¢ ON, a troca é
efetuada apos o tempo ajustado em Pn135. A comutagdo altera o ganho da malha de posi¢do linearmente a
partir de Pn102 para Pn106 respeitando o tempo em Pn131.

Pn102
Position Loop

Switching

Waiting Time  Switching Time

Pn135

Gain

/COIN

Pn131

Pn106
2nd Position
Loop Gain

Switching condition A established

Note: A comutacdo automatica de ganhos esta disponivel nos controles PI ¢ I-P (Pn10B).

(4)

Parametros s.

Ganho da Malha de Velocidade [Speed ]| [Position | o
Classificagao
Pn100 Faixa de ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
10 420000 0.1 Hz 400 Imediatamente Ajuste
Constante de Tempo Integral da Malha de —
P01 Velocidade [Speed] [Postion | Classificagao
n Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
15451200 0.01 ms 2000 Imediatamente Ajuste
Ganho da Malha de Posicéo Positi
¢ Classificagao
Pn102 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
10 420000 0.1/s 400 Imediatamente Ajuste
Constante de Tempo do Filtro da Referéncia —
Pao1 de Torque [Speed] [Position] [Torque Classificagédo
n Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
0465535 0.01 ms 100 Imediatamente Ajuste
Ganho do Controle Model Followin Positi
g Classificagao
Pn141 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
10 420000 0.1/s 500 Imediatamente Ajuste
Compensacéo de Ganho do Modo de Controle Positi
P ¢ Classificagéo
Pn142 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
500 4 2000 0.1% 1000 Imediatamente Ajuste
Ganho da Compensagéo de Atrito [Speed] [Position | e
Classificagao
Pn121 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
10 4 1000 1% 100 Imediatamente Ajuste
2° Ganho da Malha de Velocidade [Speed]| [Position | o
Classificagao
Pn104 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Ajuste de Fabrica | Quando Ativo
10 420000 0.1 Hz 400 Imediatamente Ajuste
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(cont'd)
a
2 Copstante de tempo Integral da Malha de [Speed] [Position ] o
G Velocidade Classificagao
n
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de fabrica Quando Ativo
15451200 0.01 ms 2000 Imediatamente Ajuste
2° Ganho da Malha de Posigéo [ Position |
¢ [Position] Classificagao
Pn106 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
10 420000 0.1/s 400 Imediatamente Ajuste
12 e 22 Etapa da Constante de tempo do Filtro —
da Referéncia de Torque [Speed] [Position] [Torque Classificagao
i Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
0465535 0.01 ms 100 Imediatamente Ajuste
2° Ganho do Controle Model Followin | Position |
g [Positon | Classificagao
Pn148 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
10 420000 0.1/s 500 Imediatamente Ajuste
22 Compensacao de Ganho do Modo de Controle [ Position |
P ¢ [Position] Classificacao
Pn149 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
500 a 2000 0.1% 1000 Imediatamente Ajuste
2° Ganho da Compensagéao de Atrito [Speed] [Position | L
Classificagéo
Pn122 Faixa de Ajuste Unidade de ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
10 4 1000 1% 100 Imediatamente Ajuste
(5) Parametros Para Comutagcado Automatica de Ganhos
Tempo de Comutagéo de Ganho 1 [ Position |
[Positon ] Classificagcao
Pn131 Faixa de ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
04 65535 1 ms 0 Imediatamente Ajuste
2° Tempo da Comutagdo de Ganho o
Classificagao
Pn132 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
0465535 1 ms 0 Imediatamente Ajuste
Tempo de Espera Para Comutagéo de —
_P sition
Ganho 1 [Positon | Classificagdo
HEE Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
0465535 1 ms 0 Imediatamente Ajuste
Tempo de Espera Para Comutacéo de —
[ Position |
Ganho 2 [Positon | Classificagdo
e Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Ajuste de Fabrica Quando Ativo
04 65535 1 ms 0 Imediatamente Ajuste
(6) Monitor Relacionado
Monitor N°. (Un) Nome Valor Observacoes
Monitor de Ganho Efe- 1 Para Valor de Ganho 1
Un014 .
tivo 2 Para Valor de Ganho 2
Note: Quando o auto ajuste adaptativo estiver em uso, o valor do ganho 1 ¢ habilitado.
A Monitor Valor de ~
o
Parametro N°. Analégico Nome Saida Observacdes
Pn006 Monitor do Ganho | Y Valor de Ganho 1 Habilitado
n.000O0B . —
Pn007 Efetivo 2V Valor de Ganho 2 Habilitado
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6.8.2 Ajuste Manual da Compensagéo de Atrito

6-62

6.8_2 Ajuste Manual da Compensacao de Atrito

A compensacao de atrito corrige alteragdes na resisténcia de viscosidade do lubrificante e mudancas de carga.

A fungdo de compensacgdo de atrito pode ser configurada automaticamente com o auto ajuste avangado
(Fn201), auto ajuste avangado por referéncia de entrada (Fn202) ou ajuste de um parametro (Fn203). Esta

secdo descreve as etapas para a seqiiéncia do ajuste manual se for necessario.

Ajuste de Parametros necessarios

Os seguintes valores sdo necessarios para se utilizar a compensagao de atrito.

Parametro Fungéo Quando Ativo | Classificagéo
n.?l:ll]l:l o Nao utiliza a compensagéo de atrito ) )
Pn408 | Valor de Fabrica Imediatamente Ajuste
n. 1000 Utiliza a compensagio de atrito
Ganho da Compensagao de Atrito [Speed]| [Position |
Classificagao
Pn121 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Valor de Fabrica Quando Ativo
10 4 1000 1% 100 Imediatamente Ajuste
Coeficiente da Compensacao de Atrito [Speed] [Position |
Classificagao
Pn123 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Valor de fabrica Quando Ativo
04100 1% 0 Imediatamente Ajuste
Freqliéncia de corre¢do da Compensagao —
; Speed Position
de Atrito [Speed] | | Classificacao
Pn124 . . . . — -
Faixa de Ajuste Unidade de ajuste Valor de Fabrica Quando Ativo
-10000 a 10000 0.1 Hz 0 Imediatamente Ajuste
Ganho de Correcédo da Compensacao de [Speed]| [Position] o
Atrito Classificacao
Pn125 . . . - — -
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Valor de Fabrica Quando Ativo
141000 1% 100 Imediatamente Ajuste




6.8 Funcéo de Ajuste Adicional

(2) Procedimento de Operacado Para Compensacao de Atrito

O seguinte procedimento ¢ utilizado para a compensagéo de atrito.

A\ AVISO

» Antes de utilizar a compensacgao de atrito, defina a relagdo do momento de inércia (Pn103) o mais correto
possivel. Se o ajuste de inércia for mal calculada, podera resultar em vibracao.

Etapa

Operagéao

Ajuste os pardmetros para compensacao de atrito com os valores de fabrica da seguinte forma.

Ganho da compensagao de atrito (Pn121): 100

Coeficiente de compensagéo de atrito (Pn123): 0

Freqiiéncia de corregdo da Compensacdo de Atrito (Pn124): 0

Ganho de corregdo da conpensagéo de atrito (Pn125): 100

Note: Sempre utilize os valores de fabrica para a freqiiéncia de corre¢do da compensagéo de atrito (Pn124) e o
ganho de correcdo da compensagao de atrito (Pn125).

Para verificar o efeito da compensagéo de atrito, aumente de forma gradual o coeficiente da compensagdo de

atrito (Pn123).

Note: Normalmente, utiliza-se o valor do coeficiente da compensagao de atrito com valor 95% ou menor. Se o
efeito for insuficiente, aumente o ganho da compensagdo de atrito (Pn121) em valores de 10% até que a

vibragdo pare.

Efeito dos Parametros de Ajuste

Pn121: Ganho da Compensagdo de Atrito
Este parametro define a capacidade de resposta disturbios externos. Quanto maior o valor melhor sera a res-
posta. Porém um valor de ajuste muito alto pode resultar em vibragdo ressonante.

Pn123: Coeficiente da Compensagéo de Atrito.
Este pardmetro define o efeito da compensagdo de atrito. Quanto maior seu valor mais eficaz serd a compen-
sagdo de atrito. Porém ocorrem vibragdes caso o ajuste seja excessivo. E definido normalmente em 95% ou
menos.

Efeito do Ajuste
O grafico a seguir demonstra a capacidade de resposta com e sem o ajuste adequado.

Insufficient responsiveness Responsiveness
because of friction is improved by
friction

Small friction compensation.

Position error Position error

Large friction

Reference pulse speed Reference pulse speed

Without friction compensation With friction compensation
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6.8.3 Funcgao de Selegdo do Modo de Controle de Corrente

6.8.3

6.8.14

6.8.5

Funcéao de Selecdo do Modo de Controle de Corrente

Esta fungdo reduz ruidos de alta freqiiéncia quando o motor esta parado. Sendo habilitada por padrio e
definida para operar durante diferentes condig¢des de aplicag@o. Defina Pn009.1 = 1 para habilitar esta fungéo.

Essa fungdo pode ser utilizada com os seguintes SERVOPACKs.

Tenséo de
Entrada SERVOPACK Modelo SGDV-
200V 120A, 180A, 200A, 330A, 470A, 550A, 590A, 780A
400V 3R5D, 5R4D, 8R4D, 120D, 170D, 210D, 260D, 280D, 370D
Parametro Definicao Quando Ativo | Classificagao
n. O0O00O Sele¢do do modo controle de corrente 1
Pn009 [, OO10O Selegdo do modo controle de corrente 2 (baixo Apos Reiniciar Ajuste
Valor de Fabrica | ruido).
» Se 0 modo de Controle de Corrente 2 for selecionado, a relagdo de carga pode
o aumentar durante a parada do servomotor.
IMPORTANT

Ajuste de Ganho do Nivel de Corrente.

Esta funcdo reduz ruidos, quando ajustado o parametro para controle de corrente do SERVOPACK de acordo
com o ganho da malha de velocidade (Pn100). O ruido pode ser reduzido diminuindo o nivel de ganho de cor-
rente (Pn13D) apartir do valor de fabrica ¢ 2000% (desabilitado). Se o valor de ajuste de Pn13D for reduzido,
o nivel de ruido diminuira, porém as caracteristicas de resposta do SERVOPACK serdo comprometidas.
Reduza o nivel de ganho de corrente a um para que as caracteristicas de resposta do SERVOPACK sejam
mantidas. Esta fun¢do ¢ sempre desabilitada no modo de controle de torque.

Nivel de Ganho de Corrente [ Speed | [Position | e
Classificagao
Pn13D Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Valor de Fabrica Quando Ativo
100 42000 1% 2000 Imediatamente Ajuste
» Se o0 ajuste do parametro de ganho do nivel de corrente for alterado, as caracteristi-
o cas de resposta da malha de velocidade mudardo. O SERVOPACK deve, portanto,
ser ajustado novamente.
IMPORTANT

Selegédo do Método de Deteccéo de Velocidade

Essa fungdo pode garantir suavisar a movimentagdo do servomotor durante quando o servomotor estiver
rodando. Defina o valor de Pn009.2 = 1 e selecione a detecgdo de velocidade 2 para suavizar os movimentos
do servomotor.

Parametro Definicao Quando Ativo | Classificagao
n: DODD, . | Deteccdo de Velocidade 1 L .
Pn009 | Valor de Fabrica Apds Reiniciar Ajuste
n. 0100 Detecgdo de Velocidade 2
» Se a deteccao 2 de velocidade for selecionada, as caracteristicas de resposta da
o malha de velocidade serdo alteradas e 0 SERVOPACK deve ser ajustado nova-
mente.
IMPORTANT




6.9 Funcado de Compatibilidade de Ajustes

6.9.1

6.9.2

(1)

Funcido de Compatibilidade de Ajustes

As series SERVOPACKSs ?-V possuem fungdes de ajuste como descrito nas se¢des 6.1 4 6.8 para efetuar
ajustes de maquina.

Essa secdo explica a compatibilidade de fungdes provenientes de modelos anteriores, como SERVOPACK
-1,

Referéncia Feedforward

Essa funcdo se aplica a compensacdo de feedforward para diminuig¢do do tempo de posicionamento.

Pn10A

Pri109 Feedf d Fil
DifferentiaIH Feedforward Gain |~ e_ﬁmgnévggstalgter 1

+Y4
Position loop gain (Kp) |—>O—->

Position
reference pulse

+

TF-eedback pulse
Ganho de Feedforward [ Position |
[Posion] Classificagéo
Pn109 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Valor de Fabrica Quando Ativo
04100 1% 0 Imediatamente Ajuste
Constante de Tempo do Filtro Feedforward [ Position |
P _ Classificagao
Pn10A ™ Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica | Quando Ativo
046400 0.01 ms 0 Imediatamente Ajuste

Note: Valores muito altos podem causar vibra¢des na maquina. Para maquinas comuns, defina valores de 80% ou menos.

Torque Feedforward

A Fungao de torque feedforward encurta o tempo de posicionamento.

O controlador externo verifica diferengas a partir da varia¢ao de posi¢ao ou de velocidade para gerar referén-
cia de torque feedforward no SERVOPACK.

Exemplo de Conexao do Controle de Referéncia Externa

Conecte a referéncia de velocidade V-REF (CN1-5 e -6) e a referéncia de torque feedforward T-REF (CN1-9
e -10) no controlador externo.

B SERVOPACK em Controle de Velocidade

Host controller SERVOPACK (in speed control)
T.REF Pn400 Pn415
- © y n - o —

ITorque reference input gain HT—REF filter time constant
Pn300 Pn002.0 l

V-REF

Servomotor
+

" Speed ref input gain
Refer- Reference| Elec- L0+ »O—p Xt AA
tronic o I _O—»O—p > M
|ence Pul Smooth: N Speed Current IAAY
pulse [ Mulléwgﬁer geBar ing Error o = control 4+-1 control Power
form xn -

B counter Pr000.A section _IPnOOO.1 section amplifier
Pn200.0 Pn218 Pn20E Pn216 Posti.ton control
Pn210 Pn217 section
Pn522 Current feedback
Positioning
completed width
Speed
conver-
Q:I
Encoder
output Position
pulse L feedback Speed feedback f
ivider ENC
Pn212
R

Kp : Position loop gain

KEF : Feedforward gain

COIN

* A fungdo de multiplicagdo da referéncia de pulsos ¢ suportada na versdo de software 001A ou superior.

a Adjustments

6-65



6 Ajustes

6.9.2 Torque Feedforward

B SERVOPACK em Controle de Posicéo

Host controller

SERVOPACK (in position control)

Pn400 Pn415
T-REF [ . N N o—
| Torque reference input gain HT—REF filter time constantl'o\c
Pn300
V-REF - - Pn002.0
Speed reference input gain Servomotor
*
Refer-|  |Reference tErIOen(f'C + u Speed * ';:. Current Lt Power AA M
Position |—e- PULS, SIGN pience Mﬁlliigl?er gear Smooth- »{ Error 5 — | control [ - ggg:fgr“ amplifier [ 7Y
i ulse B ing _k t : | i
e form xn A coumer Pn000.1| | %" ~Pn000.1
Pn200.0 Pn218 Pn20E Pn216 Pasition control
Clear input | CLR Pn210 Pn217 sedlion
Pn522 positioning Current feedback
completed width
c_onver—
Encoder I Position
output pulse feedback Speed feedback
M Ulvide1 ENC
Pn212

KEgEg : Feedforward gain

*

(2)

A

COIN

Parametros Relacionados

Torque feedforward ¢ definido utilizando Pn002, Pn400 e Pn415.

A fungdo de multiplicac@o da referéncia de pulsos é suportada na versdo de software 001 A ou superior.

O valor de fabrica é Pn400 = 3.0 V/torque nominal. Por exemplo, o valor de torque feedforward ¢ +3 V, entdo,
o torque fica limitado em +100% do torque nominal.

Parametro Definicao Quando Ativo | Classificagéo
n.00 DO, . Desabilitado
Pn002 Valor de fabrica Ap6s Reiniciar Ajuste
n.0002 Usa T-REF para referéncia de torque feedforward.
Ganho da entrada de Referéncia de
[Speed| [Position]| [Torque]
- Torque | | Classificagéo
e Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Valor de Fabrica Quando Ativo
104100 0.1V 30 Imediatamente Ajuste
Note 1. Um valor de torque feedforward muito alto, resultara em overshooting. Para evitar problemas, defina o melhor
valor, respeitando a capacidade de resposta do sistema.
2. A fungio de torque feedforward ndo pode ser utilizada com limitagdo de torque por referéncia de tensdo
analogica.
Constante de Tempo do FiltroT-REF [Speed| [Position] [Torque] L
Classificagao
Pn415 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Valor de Fabrica Quando Ativo
0465535 0.01 ms 0 Imediatamente Ajuste
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6.9_.3 Velocidade Feedforward

A Fungao de velocidade feedforward encurta o tempo de posicionamento.
Esta fungéo ¢ ativada apenas quando o SERVOPACK esta em modo de controle de posicionamento.

O controlador externo verifica diferengas a partir da variagao de posicdo ou de velocidade para gerar referén-
cia de torque feedforward no SERVOPACK.
(1) Exemplo de Conexdo do Controlador Externo

Conecte a referéncia de posicao para PULS e SIGN (CN1-7, -8, -11 e -12) e a referéncia de velocidade feed-
forward em V-REF (CN1-5 e -6) para o controlador externa.

Host controller SERVOPACK (in position control)
T-REF
VREF Pn300 -
Speed reference input gain
Servomotor
. Pn207.1
Position PULS, SIGN Reterl [Rtereneel |56 | o (OL’( ;L’ Speed - Soneal [ Pover AR M
reference[ > pulse Multiplier geBar m§°°" _4 > chLon'ter = | control - gggggn amplifier
form xn Pn000.1 section Pn000.1
Pn200.0 Pn218 Pn20E Pn216 Position control
Clear input | cLr Pn210 Pn217 section
Pn522 Current feedback
Positioning
completed width
peet
C_OI’W&!’-
sion
Encoder Position
output pulse feedback Speed feedback
« ivider ENC
Pn212
KFF : Feedforward gain A
COIN
* A fungdo de multiplicagdo da referéncia de pulsos ¢ suportada pela versao de software 001A ou superior.
(2) Parametros Relacionados
O valor da velocidade feedforward € utilizado nos parametros Pn207 e Pn300.
O valor de fabrica ¢ Pn300 = 6.00 V/velocidade nominal.
Por exemplo, o valor da velocidade feedforward ¢ 6 V, entdo o limite de velocidade sera a nominal.
Parametro Definicao Quando Ativo | Classificagdo
n.|:||:|0|:|’ . Desabilitado , . .
Pn207 | Valor de Fabrica Apds Reiniciar Ajuste
n.O0O10 Utilize o terminal V-REF para entrada feedforward
Ganho da Entrada de Referéncia de [Speed] [Posion] [Torqus]
Pn300 Velocidade Classificagao
Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste Valor de Fabrica Quando Ativo
150 a 3000 001V 600 Imediatamente Ajuste

Note: Um valor de velocidade feedforward muito alto, pode resultar em overshooting. Para evitar problemas, defina o mel-
hor valor, respeitando a capacidade de resposta do sistema.

a Adjustments

6.9.4 Controle Proporcional

O sinal /P-CON pode ser enviado a partir de um comando externo para selecionar o controle proporcional.

A secdo do controle de velocidade utiliza um controle PI se a referéncia permanece em zero. Este comando
integral pode gerar movimentos no servomotor. Altere o controle proporcional PI para evitar este problema.

Se o controle de velocidade for definido para zero clamp, no entanto, uma malha de posicionamento sera for-
mada desconsiderando a necessidade do uso da funcdo acima. O Controle de Velocidade ¢ definido como
Controle Proporcional se o sinal /P-CON esta em ON.

O controle proporcional é definido utilizando o parametro Pn000.1 ¢ o sinal de entrada /P-CON.
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6.9.4 Controle Proporcional

(1) Entrada de Sinal/P-CON

A entrada Ajuste de fabrica para sinais de entrada.

SERVOPACK

P/PI Switching /p.
/P-CON | 41

Note: Este ¢ um exemplo onde as defini¢des de fabrica so atribuidas aos sinais de entrada.
(2) Método de Controle e Sinal de Controle Proporcional

A operagdo do controle proporcional ¢ ativa quando o método de controle ¢ definido para controle de posigdo
ou de velocidade.

Parametro Contetido Alternando para Controle

Proporcional
n.O000O Valor . Pode ser usado seguindo a con-
de Fabrica Controle de Velocidade figuracédo de fabrica(CN1-41=/P-
CON). E o sinal /P-CON pode
. também ser definido em outros
n.O00O10 Controle de Posi¢do terminais conforme a
necessidade.
n.0020 Controle de Torque Troca_para controle proporcional
desabilitado.
n.O00O30 Ajuste do Controle Interno de Velocidade
Ajuste do Controle Interno de Velocidade << Con-
n.0040 trole de Velocidade *
Pn000 n.0050 Ajuste do Cprltrole Interno de Velocidade < Con-
trole de Posigdo *
n.0060 lellst(e1 d; Controle Interno de Velocidade << Con-
ole de Jorque Define /P-CON para um dos ter-
n.O0O703 Controle de Posig¢do << Controle de Velocidade minais CN1-40 & 46.
n.O00O80O Controle de Posi¢dao <> Controle de Torque
n.000O90 Controle de Torque < Controle de Velocidade
n.O00AO Controle de Velocidade << Controle de Velocidade

com Fungéo zero clamp

n.000BO Controle de Posigdo <> Controle de Posi¢do com
’ Fungéo de Referéncia de Pulso Inibida

*  Consulte 5.7.1 (1) Atribui¢do do sinal de entrada de fabrica (Pn50A.0 = () para detalhes sobre como alternar entre
Controle Proporcional e Controle PI.
Note: Consulte 5.7 Combinagdo de Métodos de Controle sobre como alternar métodos de controle.
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6.9.5 Modo de Comutacgéao (Alternando P/PI )

O modo de comutagdo alterna automaticamente entre controles proporcional e PI. Ajuste as condigdes de
comutagdo em Pn10B.0 e defina o nivel dos pontos de detec¢do em Pn10C, Pn10D, Pnl10E ¢ Pn10F.

Overshooting causados por acelerago e desaceleragdo podem ser suprimidos e o tempo de estabiliza¢do pode
ser reduzido pelo ajuste de chaveamento dos pontos de deteccao.

Without Mode

Switch

With Mode Switch

Motor
rotational
speed

E Overshoot

Reference

Actual servomotor
operation

aN

Overshoot —

—A—':\J_J Time

Settling time

<Ej>speed

Motor
rotational

L_J Time
Settling time

(1)

Parametros Relacionados

Selecione o0 modo de atuagdo do comutador, com Pn10B.0.

Parametrode
A ~ Ajuste do Quando | Classifi-
Parémetro Selecéo do Modo de Troca Ponto de Afivo cacao
Detecgao
n.000O00 Utiliza uma referéncia de nivel de torque, para Pn10C
Valor de Fabrica | definir o estado de comutagao.
n.0004 Utiliz_a uma referéncia de niyel de velocidade para Pn10D
definir o estado de comutacdo
Pn10B n 0002 Utiliza um r}ivel de aceleragdo para definir o estado PrlOE Inrlr?gll?za- (El(r):;%-
de comutagéo
n.00O03 Utili;a um nivel de erro de Eosicionamento para PnlOF
definir o estado de comutagao
n.O000O4 Nio utiliza 0 modo de comutago -
B Parametros Para Definir o Nivel dos Pontos de Detecgao
Modo de troca (Referéncia de Torque) [Speed]| [Position | L
Classificagao
Pn10C | Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
04800 1% 200 Imediatamente Ajuste
Modo de troca (Referéncia de [Speed] [Posion]
Velocidade) - Classificagao
Pn10D ""Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
04 10000 1 min~! 0 Imediatamente Ajuste
Modo de troca (Aceleragao) [Speed]| [Position | L
Classificagao
Pn10E | Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste | Valor de Fébrica Quando Ativo
0430000 1 min™Ys 0 Imediatamente Ajuste
Modo de troca (Erro de Posicao [ Position |
( gao) _ Classificagao
Pn10F | Faixa de Ajuste Unidade de juste Valor de Fabrica Quando Ativo
0 4 10000 lUmdaggc?g Refer- 0 Imediatamente Ajuste

a Adjustments

6-69



6 Ajustes

6.9.5 Modo de Comutacéo (Alternando P/PI )

(2) Exemplos de Operagao Para Diferentes Condigdes de Comutagao
B Utilizando a Referéncia de Torque [Ajuste de Fabrica]

Neste modo, a malha de velocidade ¢ ligada ao controle P quando o valor da entrada de referéncia de torque
excede Pn10C. O ajuste de fabrica para o ponto de detec¢@o da referéncia de torque ¢ 200% do nominal.

Speed Sp{’f‘.’ reference  Motor speed
Time
+Pn10C |--f£- Torque Reference
Torque 0 \ -
Reference j : U
-Pn10C [--1m-4-----------X\
[ Il
. Co
PI[P] PIControl | P|PI Control

B Utilizando a Referéncia de Velocidade

Neste modo, a malha de velocidade ¢ ligada ao controle P quando o valor de entrada da referéncia de
velocidade excede o ponto definido em Pn10D.

Speed reference

Speed Motor speed
Pn10D [~ g/ ) Time
Pl | P Control | PI Control

B Utilizando a Aceleragcao

Neste modo, a malha de velocidade é ligada ao controle P quando a referéncia de velocidade excede o ponto
de aceleragdo definido em Pnl10E.
Speed reference

Speed \ Motor speed
Time
+PN0E F-+4 Motor acceleration
Acceleration 0 i :
-Pn10E E_. ---------- \.\J
P L
PI{P]| PIControl |[P] PI Control

B Utilizando o Erro de Posicao

Neste modo, a malha de velocidade ¢é ligada ao controle P quando o erro de posi¢ao excede o ponto definido
em PnlOF.

Este modo ¢ efetivo quando utilizado em controle de posicionamento.

Speed reference Motor speed

Speed
Time
Position
error pulse
Pn10F}---; fornrnnnns ;
Pl | P Control | PI Control
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6.9.6 Referéncia do Filtro de Torque

Como mostrado no diagrama a seguir, a referéncia do filtro de torque contém filtros de primeira ordem, lag fil-
ter e notch filter, dispostos em série, cada um operando independentemente. Os notch filter’s podem ser habil-

itados ou desabilitados utilizando Pn408.

Torque

reference ———JPp| Reference

before
filtering

Torque

Filter
(Pn401)

First order lag filter

2nd 1st Notch
Torque o—Filter
'I;\’_ﬁference (Pn409,
ilter Pn40A
Pn40F, 1
n410) and Pn40B)

AN

Second order lag filter

(1) Filtro da Referéncia de Torque

Torque Related
Function Switch
Pn408

!

Notch filter

* The 2nd torque reference filter is enabled when Pn40F is set to a value less than
5000 and disabled when Pn40F is set to 5000 (factory setting).

2nd
Notch
Filter
(Pn40C,

Torque

» reference

Pn0E)

!

|
|
|
|
|
|
|
|
T
|
Pn40D, and I
|
|
|
|
|
|
Notch filter |
|

|

|

W after

filtering

Se vocé suspeita que as vibragdes da maquina sdo causadas pelo servo drive, tente ajustar a constante de
tempo do filtro com Pn401. Isto pode parar a vibragdo. Quanto menor o valor, mais significativa sera a res-

posta, porém havera um limite que dependera das condi¢des da maquina.

Pn401

éncia de torque

Constante de Tempo do Filtro da Refer-

[Speed | [Position]| [Torque

Faixa de Ajuste

Unidade de Ajuste

Valor de Fabrica

Quando Ativa

Classificagao

0465535

0.01 ms

100

Imediatamente

Ajuste

B Guia de Ajuste do Filtro da Referéncia de Torque

Utilize o ganho da malha de velocidade (Pn100 [Hz]) e a constante de tempo do filtro de torque (Pn401 [ms])
para definir o filtro da referéncia de torque.

Valor de ajuste para controle estavel: Pn401 [ms] < 1000/ (2r x Pn100 [Hz] x 4)
Ganbhos criticos: Pn401 [ms] < 1000/ (2w x Pn100 [Hz] x 1)

22 etapa 2° referéncia de freqliéncia do

. filtro de torque [Speed] [Position | [Torque | Classificagao
n
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
100 4 5000 1 Hz 5000%* Imediatamente Ajuste
a o H
2Re$etfép:cia X:L‘;’;%:ara o Filtro da [Speed| [Position] [Torque] lassificacs
Pna1o q classificacéo
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
504100 0.01 50 Imediatamente Ajuste

*

O filtro é desabilitado se definido em 5000 .

a Adjustments
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6.9.6 Referéncia do Filtro de Torque

(2)

Notch Filter

O notch filter elimina freqiiéncias especificas de vibragdes geradas pela ressonancia de um eixo ou de um fuso
de esferas. O notch filter adiciona um "entalha" e na curva de ganho da freqiiéncia de vibragdo especifica. A

freqiiéncia caracteristica referénte a este ponto acaba sendo reduzida ou eliminada . Um aumento do valor de
Q produz um acréscimo maior e um atraso de fase.

Valor Q =0.7 Valor Q = 1.0
Notch Filter Notch Filter
100 T 100
0 [- 0f--
Gain ;
-100 Gain ool o oioiiiiii
(db) (db) ~100
-200 77010 HERRUUE SO S LU S 5 SR
300 . : I I
102 10° 104 -300102 10°
Frequency (Hz) Frequency (Hz)
Notch Filter Notch Filter
0 0
-100 -100
Phase Phase
(deg) -200 (deg) -200
-300 -300
-400 - ‘ 4 L
10° 10° 104 0 0 10
Frequency (Hz) Frequency (Hz)

O notch filter é habilitado ou desabilitado com Pn408.

Parametro Definicao Quando Ativo | Classificagao
n.00O00 o o
Valor de Fabrica Desabilita o 1° notch filter.
n.O00O01 Habilita o 1° notch filter. )
Pn408 Imediatamente | Configuragéo
n.coo0 Desabilita o 2° notch filter.
Valor de Fabrica ’
n.O0100 Habilita o 2° notch filter.
Defina a freqiiéncia de vibracdo da maquina como pardmetro de notch filter.
12 Freqiiéncia de Notch Filter [Speed | [Position]| [Torque ] o
Classificagao
Pn409 Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
5045000 1 Hz 5000 Imediatamente Ajuste
1° Valor Q de Notch Filter [Speed| [Position]| [Torque] o
Classificagao
Pn40A Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
5041000 0.01 70 Imediatamente Ajuste
1° Nivel de Notch Filter Positi T
[Speed]| [Position] [Torque | Classificacio
Pn40B ™ roiva de Ajuste | Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
041000 0.001 0 Imediatamente Ajuste
22 Frequéncia de Notch Filter [Speed] [Position] [Torque ] o
Classificagao
Pnd40C ™ r5ixa de Ajuste | Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
50 4 5000 1 Hz 5000 Imediatamente Ajuste




6.9 Funcado de Compatibilidade de Ajustes

(cont'd)
2° Valor Q de Notch Filter [Speed | [Position | [Torque] Classificacdo
Pn40D ™ F5iva de Ajuste | Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
50 to 1000 0.01 70 Imediatamente Ajuste
2° Nivel de Notch Filter | Speed | | Position | |T0rque | Classificagéo
Pn40E Faixa de Ajuste | Unidade de Ajuste | Valor de Fabrica Quando Ativo
0 to 1000 0.001 0 Imediatamente Ajuste

@

IMPORTANT

e danos a maquina.
+ Altere as freqiiéncias de notch filter (Pn409 or Pn40C) apenas quando o servomotor

estiver parado. Vibragdes podem ocorrer se a freqliiéncia de notch filter for alterada
enquanto o motor estiver funcionando.

» Deve-se tomar as devidas precaugdes ao estabelecer as freqliiéncias de notch filter.
Nao definir freqiéncias de notch filter (Pn409 or Pn40C) proximas dos valores de res-
posta da malha de velocidade. Defina valores de ao menos 4 vezes a freqiiéncia de
resposta da malha de velocidade. Definir valores de freqiiéncia de notch filter muito
proximos aos valores da resposta da malha de velocidade poderdo causar vibragdes

6.9.7 Posicao Integral

A posicdo integral ¢ faz parte da malha de posicionamento. E usado por cames e engrenagens eletronicas
quando se utiliza 0o SERVOPACK com os controladores de maquina YASKAWA MP900/2000.

Constante de Tempo do Posicionamen-

Classificagao

to Integral
Pn11F . . - - — -
Faixa de Ajuste Unidade de Ajuste Valor de Fabrica Quando Ativo
0450000 0.1 ms 0 Imediatamente Ajuste

a Adjustments
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6.9.7 Posicao Integral
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10 Troubleshooting

10.1.1 List of Alarms

10.1

10.1.1

Alarm Displays
The following sections describe troubleshooting in response to alarm displays.

The alarm name, alarm meaning, alarm stopping method, alarm reset capability, and alarm code output are
listed in order of the alarm numbers in 70.1.1 List of Alarms.

The causes of alarms and troubleshooting methods are provided in /0.1.2 Troubleshooting of Alarms.

List of Alarms

This section provides list of alarms.

B Servomotor Stopping Method

If an alarm occurs, the servomotor can be stopped by doing either of the following operations.

Gr.1: The servomotor is stopped according to the setting in Pn001.0 if an alarm occurs. Pn001.0 is factory-set
to stop the servomotor by applying the DB.

Gr.2: The servomotor is stopped according to the setting in Pn00B.1 if an alarm occurs. Pn00B.1 is factory-set
to stop the servomotor by setting the speed reference to "0." The servomotor under torque control will
always use the Gr.1 method to stop. By setting Pn00B.1 to 1, the servomotor stops using the same
method as Gr.1. When coordinating a number of servomotors, use this stopping method to prevent
machine damage that may result due to differences in the stop method.

B Alarm Reset
Available: Removing the cause of alarm and then executing the alarm reset can clear the alarm.
N/A: Executing the alarm reset cannot clear the alarm.
Servo- Alarm Code Output
Alarm . motor Alarm
Number Alarm Name Meaning Stopping | Reset | ALO1 | ALO2 | ALO3
Method
Parameter Checksum The data of the parameter in the SERVO-
— Error 1 PACK is incorrect. Grl N/A
A021 | Parameter Format Error 1 | Lhe data of the parameter in the SERVO- Grl N/A
PACK is incorrect.
A.022 System Checksum Error 1 The dat.a f’fthe parameter in the SERVO- Gr.1 N/A
PACK is incorrect.
A.030 Main Circuit Detector Error | Detection data for main circuit is incorrect. Gr.1 Available
A.040 Parameter Setting Error 1 ;l;lllleggarameter setting is outside the setting Gr.1 N/A
The encoder output pulse (Pn212) is outside
A.041 ggﬁ?ndelégg:put Pulse the setting range or does not satisfy the set- Gr.1 N/A
9 ting conditions. H H H
A.042 Parameter Combination Combit}ation of some parameters exceeds Gri N/A
Error the setting range.
Semi-closed/Fully-closed . .
A.044 |Loop Control Parameter | Lhe settings of the option module and Grl N/A
) Pn00B.3, Pn002.3 do not match.
Setting Error
A.050 | Combination Error The SERVOPACK and the servomotor Gr.1 Available
capacities do not match each other.
A.051 Unsupported Device Alarm | The device unsupported was connected. Gr.1 N/A
The servo ON signal (/S-ON) was sent from
A.0bO ggnmcggi% i?;:r?] ON an external device after executing an utility Gr.1 Available
function that turns ON the servomotor.
. An overcurrent flowed through the IGBT or
A.100 Overcurrent or Heat Sink the heat sink of the SERVOPACK was over- | Gr.1 N/A L H H
Overheated heated




10.1 Alarm Displays

(cont’d)
Servo- Alarm Code Output
Alarm . motor Alarm
Number (YT NG EETITE Stopping | Reset | ALO1 | ALO2 | ALO3
Method
A.300 Regeneration Error Regenerative circuit or regenerative resistor Grl Available
is faulty.
A.320 Regenerative Overload Regeneranve cnergy exceeds regenerative Gr.2 Available | L L H
resistor capacity.
Main Circuit Power * Setting of AC input/DC input is incorrect. .
Pt Supply Wiring Error » Power supply wiring is incorrect. Grl Available
A.400 Overvoltage x;}lln circuit DC voltage is excessively Grl Available
A.410 Undervoltage Main circuit DC voltage is excessively low. Gr2 | Available| H H L
Main-Circuit The capacitor of the main circuit has deteri-
Ftl Capacitor Overvoltage orated or is faulty. Grl N/A
A510 Overspeed The servomotor speed is above the maxi- Grl Available
mum rotational speed.
The pulse output speed upper limit of the
Overspeed of Encoder . .
A.511 Output Pulse Rate set encoder output pulse (Pn212) is Gr.1 Available
exceeded. L H L
A.520 Vibration Alarm Incorrect vibration at the motor speed was Gri Available
detected.
A521 | Autotuning Alarm Vibration was detected while performing Grl | Available
tuning-less function.
The motor was operating for several sec-
A.710 | Overload: High Load onds to several tens of seconds under a Gr2 | Available
torque largely exceeding ratings.
A.720 |Overload: Low Load The motor was operating continuously Grl | Available
under a torque exceeding ratings.
A.730 When the dynamic brake was applied, rota-
: Dynamic Brake Overload | tional energy exceeded the capacity of Gr.1 Available
A.731 . : L L L
dynamic brake resistor.
Overload of Surge The main circuit power was frequently .
A Current Limit Resistor turned ON and OFF. Grl Available
A7A0 |Heat Sink Overheated | ¢ heat sink of the SERVOPACK Gr2 | Available
exceeded 100°C.
Built-in Fan in - .
A.7AB SERVOPACK Stopped The fan inside the SERVOPACK stopped. Gr.1 Available
A.810 Encoder Backup Error The power supplies to the encoder all failed Gri N/A
and position data was lost.
A.820 Encoder Checksum Error The checksum results of encoder memory is Gr.1 N/A
incorrect.
The battery voltage was lower than the
A.830 ébsolute Encoder Battery specified value after the control power sup- Gr.1 Available
rror
ply was turned ON.
A.840 Encoder Data Error Data in the encoder is incorrect. Gr.1 N/A
A.850 Encoder Overspeed The encoder was rotating at high speed Gri N/A H H H
when the power was turned ON.
A.860 Encoder Overheated Ellgl:l internal temperature of encoder is too Gri N/A
A.8A0* | External Encoder Error External encoder is faulty. Gr.1 Available
A.8A1* External Encoder Error of Serial converter unit is faulty. Gr.1 Available
Module
A.8A2* g)ét;rgfl Encoder Error of External encoder is faulty. Gr.1 Available

*  The alarm that may occur in a SERVOPACK with option module for fully-closed loop control.

a Troubleshooting
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10 Troubleshooting

10.1.1 List of Alarms

(cont'd)
Servo- Alarm Code Output
Alarm . motor Alarm
Number Sl Meaning Stopping | Reset | ALO1 | ALO2 | ALO3
Method
A.8A3* Exte.r'nal Encoder Error of | The position data of external encoder is Gri Available
Position faulty.
A.8A5* External Encoder The overspeed from the external encoder Gril Available
Overspeed occurred.

« | External Encoder The overheat from the external encoder .
RBAD Overheated occurred. Grl Available
Ab10 Speed Reference A/D The A/D converter for speed reference input Gr2 | Available

Error is faulty.
Speed Reference A/D A/D conversion data of speed reference .
A.b Data Error input is incorrect. Gr.2 Available
Reference Torque Input The A/D converter for torque reference .
——— Read Error input is faulty. Gr2 Available
A.b31 Current Detection Error 1 g:lel t;urrent detection circuit for phase U is Gr.1 N/A
A.b32 Current Detection Error 2 ;Zk:lit;urrent detection circuit for phase Vs Gr.1 N/A
A.b33 Current Detection Error 3 Ffl:lllelt(;etecnon cireuit for the current is Gr.1 N/A
"Internal program error 0" of the SERVO-
A.bFO0 | System Alarm 0 PACK oceurred. Gr.1 N/A
"Internal program error 1" of the SERVO-
A.bF1 System Alarm 1 PACK occurred. Gr.1 N/A
"Internal program error 2" of the SERVO-
A.bF2 | System Alarm 2 PACK oceurred. Gr.1 N/A
"Internal program error 3" of the SERVO-
A.bF3 | System Alarm 3 PACK oceurred. Gr.1 N/A
"Internal program error 4" of the SERVO-
A.bF4 | System Alarm 4 PACK oceurred. Gr.1 N/A
A.C10 | Servo Overrun Detected The servomotor ran out of control. Gr.1 Available
Absolute Encoder Clear .
A.C80 |Error and Multiturn Limit The multiturn for the absolute encoder was Gri N/A
Setting Error not properly cleared or set.
Encoder Communications | Communications between the SERVO-
L Error PACK and the encoder is not possible. Grl N/A
Encoder Communications | An encoder position data calculation error
balekr] Position Data Error occurred. Grl N/A
Encoder Communications An error occurs in the communications
A.C92 Timer Error timer between the encoder and the SERVO- Gr.1 N/A
PACK. L q L
A.CA0 |Encoder Parameter Error | Encoder parameters are faulty. Gr.1 N/A
A.Cb0 | Encoder Echoback Error Con_tents of communications with encoder Gri N/A
are incorrect.
Multiturn Limit Different multiturn limits have been set in
ACCO | pisagreement the encoder and the SERVOPACK. Grl N/A
Feedback Option Module . .
A.CF1 | Communications Error Eeeciesp;;?;;tfrom the Feedback Option Mod- Gr.1 N/A
(Reception error) * Y.
Feedback Option Module . L .
A.CF2 | Communications Error Timer for communications with the Feed- Gr.l N/A
(Timer stop) * back Option Module is faulty.

*  The alarm that may occur in a SERVOPACK with Fully-closed Module.



10.1 Alarm Displays

(cont'd)
Servo- Alarm Code Output
Alarm . motor Alarm
Number lludhclud Meaning Stopping | Reset | ALO1 | ALO2 | ALO3
Method
Position error exceeded the value of exces-
A.d00 Position Error Overflow sive position error alarm level (Pn520) Gr.1 Available
when the servo ON signal (/S-ON) is ON.
A.do1 Z(;S',Ir:;o;t Esg(:\'; OOS'e\lrrow Position error accumulated too much. Gr.1 Available
After a position error has been input, Pn529
limits the speed if the /S-ON signal is
Position Error Overflow turned ON. If Pn529 limits the speed in L L H
A.d02 |Alarm by Speed Limitat | Such a state, this alarm occurs when refer- 5 5| 4 pirape
Servo ON ence pulses are input and the number of
position errors exceeds the value set for the
excessive position error alarm level
(Pn520).
g o During fully-closed loop control, the posi-
A.d10* ?)/I\c/)écr)frkl)c\:vad Position Error tion error between motor and load is exces- Gr.2 Available
sive.
« | Feedback Option Module | Detection of the Feedback Option Module
AET2 Detection Failure failed. Gr. N/A - L L
Safety Function Signal The safety function signal input timing is
A.Eb1 Input Timing Error faulty. Grl N/A
P, With the main power supply ON, voltage
A.F10 I\P/Irz]a;r;eCerUIt Cable Open was low for more than 1 second in phase R, Gr.2 Available H L H
S,orT.
Digital Operator
CPF00 Trgnsmiszion Error 1 Digital operator (JUSP-OP05A) fails to - N/A
Dot O : communicate with the SERVOPACK (e.g., Undefined
Igital Operator CPU error). _
AL Transmission Error 2 ) NA
A—- Not an error Normal operation status - - H | H | H

*  The alarm that may occur in a SERVOPACK with Fully-closed Module.

a Troubleshooting
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10 Troubleshooting

10.1.2 Troubleshooting of Alarms

10.1.2 Troubleshooting of Alarms

If an error occurs in servo drives, an alarm display such as A.00O0O and CPFOO will appear on the panel

operator.

Refer to the following table to identify the cause of an alarm and the action to be taken.
Contact your Yaskawa representative if the problem cannot be solved by the described corrective action.

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.020:
Parameter Checksum
Error 1

(The parameter data in
the SERVOPACK is
incorrect.)

The power supply voltage sud-
denly dropped.

Measure the power supply voltage.

Set the power supply voltage within
the specified range, and set Fn005
to initialize the parameter.

The power supply went OFF
while changing a parameter set-
ting.

Check the circumstances when the
power supply went OFF.

Set Fn005 to initialize the parameter
and then set the parameter again.

The number of times that parame-
ters were written exceeded the
limit.

Check to see if the parameters were
frequently changed through the host
controller.

The SERVOPACK may be faulty.
Repair or replace the SERVO-
PACK.

Reconsider the method of writing
parameters.

Malfunction caused by noise
from the AC power supply or
grounding line, static electricity
noise, etc.

Turn the power supply ON and OFF
several times. If the alarm still
occurs, there may be noise interfer-
ence.

Take countermeasures against
noise.

Gas, water drops, or cutting oil
entered the SERVOPACK and
caused failure of the internal
components.

Check the installation conditions.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply ON and OFF
several times. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.021:
Parameter Format
Error 1

(The parameter data in
the SERVOPACK is
incorrect.)

The software version of SERVO-
PACK that caused the alarm is
older than that of the written
parameter.

Check Fn012 to see if the set soft-
ware version agrees with that of the
SERVOPACK. If not, an alarm may
occur.

Write the parameter of another
SERVOPACK of the same model
with the same software version.
Then turn the power OFF and then
ON again.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.022:
System Checksum
Error 1

(The parameter data in
the SERVOPACK is
incorrect.)

The power supply voltage sud-
denly dropped.

Measure the power supply voltage.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

The power supply went OFF
while setting an utility function.

Check the circumstances when the
power supply went OFF.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply ON and OFF
several times. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.030:
Main Circuit Detector
Error

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.040:

Parameter Setting
Error 1

(The parameter setting
was out of the setting
range.)

The SERVOPACK and servomo-
tor capacities do not match each
other.

Check the combination of SERVO-
PACK and servomotor capacities.

Select the proper combination of
SERVOPACK and servomotor
capacities.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

The parameter setting is out of
the setting range.

Check the setting ranges of the
parameters that have been changed.

Set the parameter to a value within
the setting range.

The electronic gear ratio is out of
the setting range.

Check the electronic gear ratio. The
ratio must satisfy:
0.001< (Pn20E/Pn210) < 4000.

Set the electronic gear ratio in the
range: 0.001< (Pn20E/Pn210)
<4000.




10.1 Alarm Displays

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.041:

Encoder Output Pulse
Setting Error

The encoder output pulse (Pn212)
is out of the setting range and
does not satisfy the setting condi-
tions.

Check the parameter Pn212.

Set Pn212 to a correct value.

A.042:
Parameter
Combination Error

The speed of program JOG oper-
ation (Fn004) is lower than the
setting range after having
changed the electronic gear ratio
(Pn20E/Pn210) or the servomo-
tor.

Check that the detection condi-

1

. £ .
tions © are satisfied.

Decrease the setting of the elec-
tronic gear ratio (Pn20E/Pn210).

The speed of program JOG oper-
ation (Fn004) is lower than the
setting range after having
changed the setting of the pro-
gram JOG movement speed
(Pn533).

Check that the detection condi-
tions” ! are satisfied.

Increase the setting of the program
JOG movement speed (Pn533).

The moving speed of advanced

autotuning is lower than the set-
ting range after having changed
the electronic gear ratio (Pn20E/
Pn210) or the servomotor.

Check that the detection condi-

1

. * .
tions ' are satisfied.

Decrease the setting of the elec-
tronic gear ratio (Pn20E/Pn210).

A.044:
Semi-closed/Fully-
closed Loop Control
Parameter Setting
Error

The setting of the fully-closed
module does not match with that
of Pn002.3.

Check the settings of Pn002.3.

The setting of fully-closed module
must be compatible with the setting
of Pn002.3.

A.050:

Combination Error
(The SERVOPACK and
servomotor capacities do
not correspond.)

The SERVOPACK and servomo-
tor capacities do not match each
other.

Check the capacities to see if they
satisfy the following condition:

1/4 < (Servomotor capacity)/(SER-
VOPACK capacity) < 4.

Select the proper combination of
SERVOPACK and servomotor
capacities.

An encoder fault occurred.

Replace the servomotor and see if
the alarm occurs again.

Replace the servomotor (encoder).

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.051:

Unsupported Device
Alarm

An unsupported serial converter
unit, encoder, or external encoder
is connected to the SERVO-
PACK.

Check the product specifications,
and select the correct model.

Select the correct combination of
units.

A.0bO:
Cancelled Servo ON
Command Alarm

After executing the utility func-
tion to turn ON the power to the
motor, the servo ON signal (/S-
ON) was sent from an external
device.

Turn the SERVOPACK power sup-
ply OFF and then ON again or exe-
cute a software reset.

*].

Pn533 [min!]

y 2(enc0der resolution) < Pn20E

6x10°

~ Pn210

a Troubleshooting

10-7



10-8

10 Troubleshooting

10.1.2 Troubleshooting of Alarms

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.100:

Overcurrent or Heat
Sink Overheated

(An overcurrent flowed
through the IGBT or
heat sink of SERVO-
PACK overheated.)

Incorrect wiring or contact fault
of main circuit cable or servomo-
tor main circuit cable.

Check the wiring. Refer to 3.1
Main Circuit Wiring.

Correct the wiring.

Short-circuit or ground fault of
main circuit cable or servomotor
main circuit cable.

Check for short-circuits across the
servomotor terminal phases U, V,
and W, or between the grounding
and servomotor terminal phases U,
V, or W. Refer to 3.1 Main Circuit
Wiring.

The cable may be short-circuited.
Replace the cable.

Short-circuit or ground fault
inside the servomotor.

Check for short-circuits across the
servomotor terminal phases U, V,
and W, or between the grounding
and servomotor terminal phases U,
V, or W. Refer to 3.1 Main Circuit
Wiring.

The servomotor may be faulty.
Replace the servomotor.

Short-circuit or ground fault
inside the SERVOPACK.

Check for short-circuits across the
servomotor connection terminals U,
V, and W on the SERVOPACK, or
between the grounding and terminal
U, V, or W. Refer to 3.1 Main Cir-
cuit Wiring.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

Incorrect wiring or contact fault
of the regenerative resistor.

Check the wiring. Refer to 3.6 Con-
necting Regenerative Resistors.

Correct the wiring.

The dynamic brake (DB: Emer-
gency stop executed from the
SERVOPACK) was frequently
activated, or the DB overload
alarm occurred.

Check the power consumed by DB
resistance (Un00B) to see how
many times the DB has been used.
Or, check the alarm history display
Fn000 to see if the DB overload
alarm A.730 or A.731 was reported.

Change the SERVOPACK model,
operating conditions, or the mecha-
nism so that the DB does not need
to be used so frequently.

The generated regenerative resis-
tor value exceeded the SERVO-
PACK regenerative energy
processing capacity.

Check the regenerative load ratio
(Un00A) to see how many times the
regenerative resistor has been used.

Check the operating condition
including overload, and reconsider
the regenerative resistor value.

The SERVOPACK regenerative
resistance is too small.

Check the regenerative load ratio
(Un00A) to see how many times the
regenerative resistor has been used.

Change the regenerative resistance
value to a value larger than the
SERVOPACK minimum allowable
resistance value.

A heavy load was applied while
the servomotor was stopped or
running at a low speed.

Check to see if the operating condi-
tions are outside servo drive specifi-
cations.

Reduce the load applied to the ser-
vomotor or increase the operating
speed.

Malfunction caused by noise
interference.

Improve the wiring or installation
environment, such as by reducing
noise, and check to see if the alarm
recurs.

Take countermeasures for noise,
such as correct wiring of the FG.
Use an FG wire size equivalent to
the SERVOPACK main circuit wire
size.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.




10.1 Alarm Displays

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.300:
Regeneration Error

* Regenerative resistor capacity
(Pn600) is set to a value other
than 0 for a SGDV-R70, -R90,
-1R6, -2R1, or -2R8 SERVO-
PACK, and an external regen-
erative resistor is not
connected.

An external regenerative resis-
tor is not connected to the
SGDV-470, SGDV-550,
SGDV-590, SGDV-780,
SGDV-210, SGDV-260,
SGDV-280, or SGDV-370
SERVOPACK.

Check the external regenerative
resistor connection and the value of
the Pn600.

Connect the external regenerative
resistor, or set Pn600 to 0 if no
regenerative resistor is required.

The jumper between the power
supply terminals B2 and B3 is
removed.

Confirm that a jumper is mounted
between the power supply terminals
B2 and B3.

Correctly mount a jumper.

The external regenerative resis-
tor is incorrectly wired, or is
removed or disconnected.

Check the external regenerative
resistor connection.

Correctly connect the external
regenerative resistor.

A SERVOPACK fault occurred.

While the main circuit power sup-
ply is OFF, turn the control power
supply OFF and then ON again. If
the alarm still occurs, the SERVO-
PACK may be faulty. Replace the

SERVOPACK.

The power supply voltage
exceeds the specified limit.

Measure the power supply voltage.

Set the power supply voltage within
the specified range.

Insufficient external regenerative
resistance, regenerative resistor
capacity, or SERVOPACK capac-
ity.

Or, regenerative power has been
continuously flowing back.

Check the operating condition or
the capacity using the capacity
selection Software SigmaJunma-
Size+, etc.

Change the regenerative resistance,
regenerative resistor capacity, or
SERVOPACK capacity. Reconsider
the operating conditions using the
capacity selection software Sigma-
JunmaSize+, etc.

Regenerative power continu-

Reconsider the system including

A.320: ously flowed back because nega- | Check the load applied to the servo- . .
R . . . - : servo, machine, and operating con-
egenerative tive load was continuously motor during operation. diti
. 1tions.
Overload applied.
The setting of parameter Pn600 is | Check the external regenerative
smaller than the external regener- | resistor connection and the value of | Set the Pn600 to a correct value.
ative resistor's capacity. the Pn600.
Change the regenerative resistance
The external regenerative resis- . . to a correct value or use an external
: . Check the regenerative resistance. . . .
tance is too high. regenerative resistor of appropriate
capacity.
The SERVOPACK may be faulty.
A SERVOPACK fault occurred. | — Replace the SERVOPACK.
When using a regenerative resistor
built in the SERVOPACK:
The regenerative resistor discon- | Measure the resistance of the regen- | Replace the SERVOPACK.
nected when the SERVOPACK | erative resistor using a measuring | When using an external regenera-
power supply voltage was high. | instrument. tive resistor:
Replace the external regenerative
A.330: resistor.

Main Circuit Power
Supply Wiring Error
(Detected when the
power to the main circuit
is turned ON.)

In the AC power input mode, DC
power was supplied.

Check the power supply to see if it
is a DC power supply.

Correct the settings to match the
actual power supply specifications.

In the DC power input mode, AC
power was supplied.

Check the power supply to see if it
is an AC power supply.

Correct the settings to match the
actual power supply specifications.

Regenerative resistor capacity
(Pn600) is not set to 0 even
though the regenerative resistor is
disconnected.

Check if regenerative resistor is
connected and check the regenera-
tive resistor capacity.

Set Pn600 to 0.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

a Troubleshooting
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10 Troubleshooting

10.1.2 Troubleshooting of Alarms

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.400:

Overvoltage
(Detected in the SER-
VOPACK main circuit
power supply section.)

For 100-VAC SERVOPACKs:
The AC power supply voltage
exceeded 145 V.

For 200-VAC SERVOPACKs:
The AC power supply voltage
exceeded 290 V.

For 400-VAC SERVOPACKs:
The AC power supply voltage
exceeded 580 V.

For 200-VAC SERVOPACKs:
with DC power supply input:
The DC power supply voltage
exceeded 410 V.

For 400-VAC SERVOPACKs:
The DC power supply voltage
exceeded 820 V.

Measure the power supply voltage.

Set AC/DC power supply voltage
within the specified range.

The power supply is unstable, or
was influenced by a lightning
surge.

Measure the power supply voltage.

Improve the power supply condi-
tions by installing a surge absorber,
etc. Then, turn the power supply
OFF and ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

Acceleration/deceleration was
executed under the following
conditions.

* The AC power supply voltage
of 100-VAC SERVOPACK
was in the range between 115
Vand 135 V.

The AC power supply voltage
of 200-VAC SERVOPACK
was in the range between 230
V and 270 V.

The AC power supply voltage
of 400-VAC SERVOPACK
was in the range between 480
V and 560 V.

Check the power supply voltage and
the speed and torque during opera-
tion.

Set AC power supply voltage within
the specified range.

The external regenerative resis-
tance is too high for the actual
operating conditions.

Check the operating conditions and
the regenerative resistance.

Select a regenerative resistance
value appropriate for the operating
conditions and load.

The moment of inertia ratio
exceeded the allowable value.

Confirm that the moment of inertia
ratio is within the allowable range.

Increase the deceleration time, or
reduce the load.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the control power OFF and
then ON again while the main cir-
cuit power supply is OFF. If the
alarm still occurs, the SERVO-
PACK may be faulty. Replace the
SERVOPACK.

10-10



10.1 Alarm Displays

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.410:

Undervoltage
(Detected in the SER-
VOPACK main circuit
power supply section.)

* For 100-VAC SERVOPACKs:
The AC power supply voltage
is 49 V or less.

* For 200-VAC SERVOPACKs:
The AC power supply voltage
is 120 V or less.

* For 400-VAC SERVOPACKs:
The AC power supply voltage
is 240 V or less.

Measure the power supply voltage.

Set the power supply voltage within
the specified range.

The power supply voltage
dropped during operation.

Measure the power supply voltage.

Increase the power supply capacity.

Occurrence of instantaneous
power interruption.

Measure the power supply voltage.

When the instantaneous power cut
hold time (Pn509) is set, decrease
the setting.

The SERVOPACK fuse is blown
out.

Replace the SERVOPACK, con-
nect a reactor, and run the SERVO-
PACK.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.450:
Main-Circuit
Capacitor Overvoltage

A SERVOPACK fault occurred.

Replace the SERVOPACK.

A.510:

Overspeed

(The servomotor rota-
tional speed exceeds the
maximum.)

The order of phases U, V, and W
in the servomotor wiring is incor-
rect.

Check the servomotor wiring.

Confirm that the servomotor is cor-
rectly wired.

A reference value exceeding the
overspeed detection level was
input.

Check the input value.

Reduce the reference value or adjust
the gain.

The motor speed exceeded the
maximum.

Check the servomotor speed wave-
form.

Reduce the speed reference input
gain, adjust the servo gain, or recon-
sider the operating conditions.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A511:
Overspeed of Encoder
Output Pulse Rate

The encoder output pulse fre-
quency exceeded the limit.

Check the encoder output pulse set-
ting.

Decrease the setting of the encoder
output pulse (Pn212).

The encoder output pulse output
frequency exceeded the limit
because the servomotor speed
was too high.

Check the encoder output pulse out-
put setting and servomotor speed.

Decrease the servomotor speed.

A.520:
Vibration Alarm

Abnormal vibration was detected
at the servomotor speed.

Check for abnormal noise from the
servomotor, and check the speed
and torque waveforms during oper-
ation.

Reduce the servomotor speed or
reduce the speed loop gain (Pn100).

The moment of inertia ratio
(Pn103) value is greater than the
actual value or is greatly
changed.

Check the moment of inertia ratio.

Set the moment of inertia ratio
(Pn103) to an appropriate value.

A.521:

Autotuning Alarm
(Vibration was detected
while executing the
advanced autotuning,
one-parameter tuning,
EasyFFT, or tuning-less
function.)

The servomotor vibrated consid-
erably while performing tuning-
less function (factory setting).

Check the servomotor speed wave-
form.

Reduce the load so that the moment
of inertia ratio falls within the
allowable value, or raise the tuning
level using the tuning-less levels
setting (Fn200) or reduce the load
level.

The servomotor vibrated consid-
erably during advanced autotun-
ing, one-parameter tuning, or
EasyFFT.

Check the servomotor speed wave-
form.

Check the operation procedure of
corresponding function and take a
corrective action.

E Troubleshooting
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10 Troubleshooting

10.1.2 Troubleshooting of Alarms

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.710:

A.720:

Overload

A.710: High Load
A.720: Low Load

Incorrect wiring or contact fault
of servomotor and encoder.

Check the wiring.

Confirm that the servomotor and
encoder are correctly wired.

Operation beyond the overload
protection characteristics.

Check the servomotor overload
characteristics and executed run
command.

Reconsider the load conditions and
operating conditions. Or, increase
the servomotor capacity.

Excessive load was applied dur-
ing operation because the servo-
motor was not driven due to
mechanical problems.

Check the executed operation refer-
ence and servomotor speed.

Remove the mechanical problems.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.730:

A.731:

Dynamic Brake
Overload

(An excessive power
consumption of dynamic
brake was detected.)

The servomotor rotates because
of external force.

Check the operation status.

Take measures to ensure the servo-
motor will not rotate because of
external force.

The rotating energy at a DB stop
exceeds the DB resistance capac-

ity.

Check the power consumed by DB
resistance (Un00B) to see how
many times the DB has been used.

Reconsider the following:

* Reduce the servomotor reference
speed.

* Reduce the moment of inertia
ratio.

* Reduce the number of times of
the DB stop operation.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.740:
Overload of Surge
Current Limit Resistor

(The main circuit power

The inrush current limit resistor
operation frequency at the main
circuit power supply ON/OFF
operation exceeds the allowable
range.

Reduce the frequency of turning the
main circuit power supply ON/OFF.

is tumed ONJOFF too The SERVOPACK may be fault
fi tly. — y ulty.
requently.) A SERVOPACK fault occurred. Replace the SERVOPACK.

The surrounding air temperature | Check the surrounding air tempera- Eeizﬁizebt){l?nigiﬁﬁglgi aslglgl;é_
is too high. ture using a thermostat. PACK installation conditions.
The overload alarm has been Check the alarm history display .
reset by turning OFF the power | (Fn000) to see if the overload alarm aclk;?;ge the method for resetting the
too many times. was reported. ’

A.7AQ: Check the accumulated load ratio

Heat Sink Overheated | Excessive load or operation (Un009) to see the load during oper-

(Detected when the heat
sink temperature
exceeds 100°C.)

beyond the regenerative energy
processing capacity.

ation, and the regenerative load
ratio (Un00A) to see the regenera-
tive energy processing capacity.

Reconsider the load and operating
conditions.

Incorrect SERVOPACK installa-
tion orientation or/and insuffi-
cient space around the
SERVOPACK.

Check the SERVOPACK installa-
tion conditions.

Install the SERVOPACK correctly
as specified.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.7TAB:
Built-in Fan in
SERVOPACK
Stopped

The fan inside the SERVOPACK
stopped.

Check for foreign matter or debris
inside the SERVOPACK.

Remove foreign matter or debris
from the SERVOPACK. If the
alarm still occurs, the SERVO-
PACK may be faulty. Replace the
SERVOPACK.
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10.1 Alarm Displays

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.810:

Encoder Backup Error
(Only when an absolute
encoder is connected.)

(Detected on the encoder
side.)

Alarm occurred when the power
to the absolute encoder was ini-
tially turned ON.

Check to see if the power was
turned ON initially.

Set up the encoder (Fn008).

The encoder cable disconnected,
and connected again.

Check to see if the power was
turned ON initially.

Confirm the connection and set up
the encoder (Fn008).

The power from both the control
power supply (+5 V) from the
SERVOPACK and the battery
power supply is not being sup-
plied.

Check the encoder connector bat-
tery or the connector contact status.

Replace the battery or take similar
measures to supply power to the
encoder, and set up the encoder
(Fn008).

An absolute encoder fault
occurred.

If the alarm cannot be reset by set-
ting up the encoder again, replace
the servomotor.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.820:
Encoder Checksum
Error

(Detected on the encoder
side.)

An encoder fault occurred.

Set up the encoder again using
Fn008. If the alarm still occurs, the
servomotor may be faulty. Replace
the servomotor.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.830:

Absolute Encoder
Battery Error

(The absolute encoder
battery voltage is lower
than the specified value.)

The battery connection is incor-
rect.

Check the battery connection.

Reconnect the battery.

The battery voltage is lower than
the specified value 2.7 V.

Measure the battery voltage.

Replace the battery.

A SERVOPACK fault occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.840:
Encoder Data Error

(Detected on the encoder
side.)

The encoder malfunctioned.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the servomotor may be
faulty. Replace the servomotor.

Malfunction of encoder because
of noise interference, etc.

Correct the wiring around the
encoder by separating the encoder
cable from the servomotor main cir-
cuit cable or by checking the
grounding and other wiring.

A.850:

Encoder Overspeed
(Detected when the con-
trol power supply was
turned ON.)

(Detected on the encoder
side.)

The servomotor was running at

200 min™! or higher when the
control power supply was turned
ON.

Check the motor rotating speed
(Un000) to confirm the servomotor

speed when the power is turned ON.

Reduce the servomotor speed to a

value less than 200 min"l, and turn
ON the control power supply.

An encoder fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the servomotor may be
faulty. Replace the servomotor.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

E Troubleshooting
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10 Troubleshooting

10.1.2 Troubleshooting of Alarms

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.860:

Encoder Overheated
(Only when an absolute
encoder is connected.)

(Detected on the encoder
side.)

The ambient operating tempera-
ture around the servomotor is too

high.

Measure the ambient operating tem-
perature around the servomotor.

The ambient operating temperature
must be 40°C or less.

The servomotor load is greater

than the rated load.

Check the accumulated load ratio
(Un009) to see the load.

The servomotor load must be within
the specified range.

An encoder fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the servomotor may be
faulty. Replace the servomotor.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.8A0%:
External Encoder
Error

Setting the zero point position of
external absolute encoder failed
because the servomotor rotated.

Before setting the zero point posi-
tion, use the fully-closed feedback
pulse counter (UnOOE) to confirm
that the servomotor is not rotating.

The servomotor must be stopped
while setting the zero point posi-
tion.

An external encoder fault
occurred.

Replace the external encoder.

A.8A12:
External Encoder
Error of Module

An external encoder fault
occurred.

Replace the external encoder.

A serial converter unit fault
occurred.

Replace the serial converter unit.

A.8A2°2:

External Encoder
Error of Sensor
(Incremental)

An external encoder fault
occurred.

Replace the external encoder.

A.8A32
External Encoder
Error of Position

An external absolute encoder

fault occurred.

The external absolute encoder may
be faulty. Refer to the encoder man-
ufacturer’s instruction manual for
corrective actions.

(Absolute)
2.
A.BAS = The overspeed from the external | Check the maximum speed of the | Keep the external encoder below its
External Encoder encoder oceurred. external encoder. maximum speed.
Overspeed
2.
A.BA6 = The overheat from the external | Repair or replace the external
External Encoder encoder occurred. encoder.
Overheated
Ab10: A malfunction occurred in the B Clear and reset the alarm and restart

Speed Reference A/D
Error

(Detected when the
servo is ON.)

speed reference input section.

the operation.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.b11:
Speed Reference A/D
Data Error

A malfunction occurred in the
speed reference input section.

Clear and reset the alarm and restart
the operation.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.b20:

Reference Torque
Input Read Error
(Detected when the
servo is ON.)

A malfunction occurred in the
reading section of the torque ref-

erence input.

Clear and reset the alarm and restart
the operation.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

*2. The alarm that may occur in a SERVOPACK with Fully-closed Module.
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10.1 Alarm Displays

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.b31:
Current Detection
Error 1

The current detection circuit for
phase U is faulty.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.b32:
Current Detection
Error 2

The current detection circuit for
phase V is faulty.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.b33:
Current Detection
Error 3

The detection circuit for the cur-
rent is faulty.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

The servomotor main circuit
cable is disconnected.

Check for disconnection of the ser-
vomotor main circuit cable.

Correct the servomotor wiring.

A.bFO:
System Alarm 0

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.bF1:
System Alarm 1

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.bF2:
System Alarm 2

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.bF3
System Alarm 3

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.bF4:
System Alarm 4

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.C10:

Servo Overrun
Detected
(Detected when the

servomotor power is
ON.)

The order of phases U, V, and W
in the servomotor wiring is incor-
rect.

Check the servomotor wiring.

Confirm that the servomotor is cor-
rectly wired.

An encoder fault occurred.

If the alarm still occurs after turning
the power OFF and then ON again,
even though the servomotor is cor-

rectly wired, the servomotor may be
faulty. Replace the servomotor.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.C80:

Absolute Encoder
Clear Error and Multi-
turn Limit Setting Error

An encoder fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the servomotor may be
faulty. Replace the servomotor.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

a Troubleshooting

10-15



10 Troubleshooting

10.1.2 Troubleshooting of Alarms

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.C90:
Encoder
Communications Error

Contact fault of encoder connec-
tor or incorrect encoder wiring.

Check the encoder connector con-
tact status.

Re-insert the encoder connector and
confirm that the encoder is correctly
wired.

Encoder cable disconnection or
short-circuit.
Or, incorrect cable impedance.

Check the encoder cable.

Use the encoder cable with the
specified rating.

Corrosion caused by improper
temperature, humidity, or gas,
short-circuit caused by intrusion
of water drops or cutting oil, or
connector contact fault caused by
vibration.

Check the operating environment.

Improve the operating environmen-
tal conditions, and replace the cable.
If the alarm still occurs, replace the
SERVOPACK.

Malfunction caused by noise
interference.

Correct the wiring around the
encoder to avoid noise interference
(Separate the encoder cable from
the servomotor main circuit cable,
improve grounding, etc.)

A SERVOPACK fault occurred.

Connect the servomotor to another
SERVOPACK, and turn ON the
control power. If no alarm occurs,
the SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

A.CI1:

Encoder
Communications
Position Data Error

The noise interference occurred
on the I/O signal line because the
encoder cable is bent and the
sheath is damaged.

Check the encoder cable and con-
nector.

Confirm that there is no problem
with the encoder cable layout.

The encoder cable is bundled
with a high-current line or near a
high-current line.

Check the encoder cable layout.

Confirm that there is no surge volt-
age on the encoder cable.

The FG potential varies because
of influence from machines on
the servomotor side, such as the
welder.

Check the encoder cable layout.

Properly ground the machines to
separate from the encoder FG.

Noise interference occurred on
the I/O signal line from the
encoder.

Take countermeasures against noise
for the encoder wiring.

Excessive vibration and shocks
were applied to the encoder.

Check the operating environment.

Reduce the machine vibration or
correctly install the servomotor.

A.C92:
Encoder Turn the power supply OFF and
Communications An encoder fault occurred. B then ON again. If the alarm still
Timer Error occurs, the servomotor may be
faulty. Replace the servomotor.
Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
A SERVOPACK fault occurred. |- oceurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.
Turn the power supply OFF and
An encoder fault occurred B then ON again. If the alarm still
] ’ occurs, the servomotor may be
A.CAC: faulty. Replace the servomotor.
Encoder Parameter
Error Turn the power supply OFF and

A SERVOPACK fault occurred.

then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.
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10.1 Alarm Display:

S

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.CbO0:
Encoder Echoback
Error

The encoder wiring and contact
are incorrect.

Check the encoder wiring.

Correct the encoder wiring.

Noise interference occurred due
to incorrect encoder cable specifi-
cations.

Use tinned annealed copper
shielded twisted-pair or screened
unshielded twisted-pair cable with a

core of at least 0.12 mm?.

Noise interference occurred
because the wiring distance for
the encoder cable is too long.

The wiring distance must be 50 m
max.

The FG potential varies because
of influence from machines on
the servomotor side, such as the
welder.

Check the encoder cable layout.

Properly ground the machines to
separate from encoder FG.

Excessive vibration and shocks
were applied to the encoder.

Check the operating environment.

Reduce the machine vibration or
correctly install the servomotor.

An encoder fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the servomotor may be
faulty. Replace the servomotor.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.CCO:
Multiturn Limit
Disagreement

When using a direct drive (DD)
servomotor, the multiturn limit
value (Pn205) is different from
that of the encoder.

Check the value of the Pn205.

Correct the setting of Pn205 (0 to
65535).

The multiturn limit value of the
encoder is different from that of
the SERVOPACK. Or, the multi-
turn limit value of the SERVO-
PACK has been changed.

Check the value of the Pn205 of the
SERVOPACK.

Execute Fn013 at the occurrence of
alarm.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

A.CF12

Feedback Option
Module
Communications Error
(Reception error)

Wiring of cable between serial
converter unit and SERVOPACK
is incorrect or contact is faulty.

Check the external encoder wiring.

Correct the cable wiring.

The specified cable is not used
between serial converter unit and
SERVOPACK.

Confirm the external encoder wir-
ing specifications.

Use the specified cable.

Cable between serial converter
unit and SERVOPACK is too
long.

Measure the length of this cable.

Use 20-m cable max.

Sheath of cable between serial
converter unit and SERVOPACK
is broken.

Check the cable for damage.

Replace the cable.

A.CF2*2:

Feedback Option
Module
Communications Error
(Timer stop)

Noise interferes with the cable
between serial converter unit and
SERVOPACK.

Correct the wiring around serial
converter unit, e.g., separating I/O
signal line from main circuit cable
or grounding.

A serial converter unit fault
occurred.

Replace the serial converter unit.

A SERVOPACK fault occurred.

Replace the SERVOPACK.

a Troubleshooting

*2. The alarm that may occur in a SERVOPACK with Fully-closed Module.
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10 Troubleshooting

10.1.2 Troubleshooting of Alarms

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.d00:

Position Error
Overflow

(Position error exceeded
the value set in the
excessive position error

The servomotor U, V, and W wir-
ings is faulty.

Check the servomotor main circuit
cable connection.

Confirm that there is no contact
fault in the motor wiring or encoder
wiring.

The frequency of the position ref-
erence pulse is too high.

Reduce the reference pulse fre-
quency, and operate the SERVO-
PACK.

Reduce the position reference pulse
frequency or acceleration of posi-
tion reference. Or, reconsider the
electronic gear ratio.

The position reference accelera-
tion is too fast.

Reduce the reference acceleration,
and operate the SERVOPACK.

Apply the smoothing function, such
as using position reference accelera-
tion/deceleration time constant
(Pn216).

alarm level (Pn520).) Setting of the excessive position | Check the alarm level (Pn520) to
error alarm level (Pn520) is low | see if it is set to an appropriate Set the Pn520 to proper value.
against the operating condition. | value.
Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
A SERVOPACK fault occurred. |— occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.
A.dO1: This alarm occurs if the servo ON Set position error to be cleared

Position Error
Overflow Alarm at

signal (/S-ON) is turned ON
when the position error is greater

Check the position error amount
(Un008) while the /S-ON signal is
OFF.

while the /S-ON signal is OFF.
Or, correct the excessive position
error alarm level at servo ON

Servo ON than the set value of Pn526. (Pn526).
When pulses remain in the error
counter, Pn529 limits the speed if
A.d02: the /S-ON signal is turned ON. If Set position error to be cleared

Position Error
Overflow Alarm by
Speed Limit at Servo
ON

Pn529 limits the speed in such a
state, this alarm occurs when ref-
erence pulses are input and the
number of position errors exceeds
the value set for the excessive
position error alarm level
(Pn520).

while the /S-ON signal is OFF.
Or, correct the excessive position
error alarm level (Pn520).

Or, adjust the speed limit level at
servo ON (Pn529).

A.d102
Motor-load Position
Error Overflow

Motor rotation direction and
external encoder installation
direction are opposite.

Check the servomotor rotation
direction and the external encoder
installation direction.

Install the external encoder in the
opposite direction, or change the
setting of the external encoder
usage method (Pn002.3) to reverse
the direction.

Mounting of the load (e.g., stage)
and external encoder joint instal-
lation are incorrect.

Check the external encoder
mechanical connection.

Check the mechanical joints.

AE72'2
Feedback Option
Module Detection
Failure

The connection between the
SERVOPACK and the Feedback
Option Module is Faulty.

Check the connection between the
SERVOPACK and the Feedback
Option Module.

Correctly connect the Feedback
Option Module.

The Feedback Option Module
was disconnected.

Execute resetting configuration
error in option modules (Fn014) and
turn the power supply OFF and then
ON again.

A Feedback Option Module fault
occurred.

Replace the Feedback Option Mod-
ule.

A SERVOPACK fault occurred.

Replace the SERVOPACK.

*2.  The alarm that may occur in a SERVOPACK with Fully-closed Module.
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10.1 Alarm Displays

(cont'd)

Alarm Number:
Alarm Name
(Alarm Description)

Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

A.Eb1:
Safety Function Signal
Input Timing Error

The lag between activations of
the input signals /HWBB1 and
/HWBB2 for the HWBB function
is ten second or more.

Measure the time lag between the /
HWBBI1 and
/HWBB2 signals.

The output signal circuits or devices
for HWBBI and

/HWBB?2 or the SERVOPACK
input signal circuits may be faulty.
Alternatively, the input signal
cables may be disconnected. Check
if any of these items are faulty or
have been disconnected.

A.F10:

Main Circuit Cable
Open Phase

(With the main power
supply ON, voltage was
low for more than 1 sec-
ondinanR, S,or T

The three-phase power supply
wiring is incorrect.

Check the power supply wiring.

Confirm that the power supply is
correctly wired.

The three-phase power supply is
unbalanced.

Measure the voltage at each phase
of the three-phase power supply.

Balance the power supply by chang-
ing phases.

A single-phase power is input
without setting Pn00B.2 (power
supply method for three-phase
SERVOPACK) to 1 (single-phase

Check the power supply and the
parameter setting.

Match the parameter setting to the
power supply.

phase.) power supply).
(Detected when the main
power supply was turned Turn the power supply OFF apd
A SERVOPACK fault occurred. | — then ON again. If the alarm still
) occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.
The contact between the digital Insert securely the connector or
CPF00: operator and the SERVOPACK is | Check the connector contact. y

Digital Operator
Transmission Error 1

faulty.

replace the cable.

Malfunction caused by noise
interference.

Keep the digital operator or the
cable away from noise sources.

CPFO1:
Digital Operator
Transmission Error 2

A digital operator fault occurred.

Disconnect the digital operator and
then re-connect it. If the alarm still
occurs, the digital operator may be
faulty. Replace the digital operator.

A SERVOPACK fault occurred.

Turn the power supply OFF and
then ON again. If the alarm still
occurs, the SERVOPACK may be
faulty. Replace the SERVOPACK.

E Troubleshooting
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10 Troubleshooting

10.2.1 List of Warnings

10-20

10.2 Warning Displays

10.2.1

The following sections describe troubleshooting in response to warning displays.

The warning name, warning meaning, and warning code output are listed in order of the warning numbers in

10.2.1 List of Warnings.

The causes of warnings and troubleshooting methods are provided in 10.2.2 Troubleshooting of Warnings.

List of Warnings

This section provides list of warnings.

Warning : : Warning Code Output
Warning Name Meanin
Number g g ALO1 [ ALO2 [ ALO3
- Position error exceeded the parameter setting
A.900 Position Error Overflow (Pn520xPn5 1E/100). H H H
A.901 Position Error Overflow | When the servo ON signal (/S-ON) is ON, the position error u u i
: Alarm at Servo ON exceeded the parameter setting (Pn526xPn528/100).
This warning occurs before the overload alarms (A.710 or
A.910 Overload A.720) occur. If the warning is ignored and operation contin- L H H
ues, an overload alarm may occur.
Abnormal vibration at the motor speed was detected. The
A.911 Vibration detection level is the same as A.520. Set whether to output an L H H
alarm or warning by the vibration detection switch (Pn310).
This warning occurs before the regenerative overload alarm
A.920 Regenerative Overload | (A.320) occurs. If the warning is ignored and operation contin- H L H
ues, a regenerative overload alarm may occur.
. This warning occurs before dynamic brake overload alarm
A.921 Dynamic Brake (A.731) occurs. If the warning is ignored and operation contin- H L H
Overload .
ues, a dynamic brake overload alarm may occur.
Absolute Encoder This warning occurs when the voltage of absolute encoder’s
A.930 - L L H
Battery Error battery is lowered.
Change of Parameters .
A.941 Requires Restart Parameters that require the restart have been changed. H H L
This warning occurs before undervoltage alarm (A.410) occurs.
A.971 Undervoltage If the warning is ignored and operation continues, an undervolt- L L L
age alarm may occur.
A.9A0 Overtravel Overtravel is detected while the servomotor power is ON. H L L
Note 1. Warning code is not output without setting Pn001.3 =1 (outputs both alarm codes and warning codes).

2. IfPn008.2 =1 (does not detect warning) is selected, no warnings will be detected except for an undervoltage

warning (A.971).



10.2 Warning Display:

S

10.2.2 Troubleshooting of Warnings

Refer to the following table to identity the cause of a warning and the action to be taken. Contact your
Yaskawa representative if the problem cannot be solved by the described corrective action.

Warning
Number:
Warning Name Cause Investigative Actions Corrective Actions
(Warning
Description)
The servomotor U, V, Check the servomotor main circuit Confirm that there is no contact fault
and W wirings is faulty. | cable connection. in the motor wiring or encoder wiring.
The SERVOPACK gain Check the SERVOPACK gain. Incregse the servo gain by using thp
is too low. function such as advanced autotuning.
Reduce the position reference pulse
T(l::i tlzroelillrl:g:crz,n(::?hilse Reduce the reference pulse frequency, | frequency or acceleration of position
?s t00 hich p and operate the SERVOPACK. reference. Or, reconsider the elec-
£n- tronic gear ratio.
A.900: Apply the smoothing function, such as
Position Error The position reference | Reduce the reference acceleration, and | using the position reference accelera-
Overflow acceleration is too fast. | operate the SERVOPACK. tion/deceleration time constant
(Pn216).
Setting of the excessive
position error alarm
level (Pn520) is low %hegk the alarm level (PnSZO% to see Set the Pn520 to proper value.
against the operating if it is set to an appropriate value.
condition.
Turn the power supply OFF and then
A SERVOPACK fault ON again. If the alarm still occurs, the
occurred. SERVOPACK may be faulty. Replace
the SERVOPACK.
When the /S-ON signal
:(tarlsmool\:/zdﬂvl&z tieorl\lztomo- Set Pn200.2 to 0 to clear the number
A.901: of position error when the /S-ON sig-

Position Error
Overflow Alarm

cleaning the counter for
position error. The num-
ber of position error

nal is OFF. Or set an appropriate value
for the excessive position error warn-

at Servo ON exceeded the maximum ing level at servo ON (Pn528) when
number of pulses the /S-ON signal is ON.
allowed.
Incorrect wiring or con-
tact fault of servomotor | Check the wiring. Confirm that the servomotor and
and encoder. encoder are correctly wired.
Operation beyond the | Check the servomotor overload char- | Reconsider the load conditions and

] overload protection acteristics and executed run com- operating conditions. Or, increase the
g-91 (I) q characteristics. mand. servomotor capacity.
verioa

(Warning before Excessive load was

alarm A.710 or applied during opera-

A.720 occurs) tion because the servo- | Check the executed operation refer- Remove the mechanical problems.

motor was not driven
due to mechanical prob-
lems.

ence and servomotor speed.

A SERVOPACK fault
occurred.

The SERVOPACK may be faulty.
Replace the SERVOPACK.

a Troubleshooting
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10 Troubleshooting

10.2.2 Troubleshooting of Warnings

(cont'd)
Warning
Number:
Warning Name Cause Investigative Actions Corrective Actions
(Warning
Description)
Abnormal vibration was | Check for abnormal noise from the Reduce the servomotor spegd or
reduce the servo gain by using the
detected at the servomo- | servomotor, and check the speed and .
. . function such as one-parameter tun-
tor speed. torque waveforms during operation. | .
ing.
A911: —
Vibration The moment of inertia
ratio (Pn103) value is L . Set the moment of inertia ratio
greater than the actual | Check the moment of inertia ratio. .
. (Pn103) to an appropriate value.
value or is greatly
changed.
The power supply volt- o
age exceeds the speci- | Measure the power supply voltage. Set the power supp ly voltage within
L the specified range.
fied limit.
Insufficient external
regenerative resistance, Change the regenerative resistance,
A.920: regenerative resistor . -, regenerative resistor capacity, or SER-
Regenerative capacity, or SERVO- Checktthe qper?ﬁmg conimonl ort.the VOPACK capacity. Reconsider the
Overload PACK capacity. capactty using the capacity selection operating conditions using the capac-
. . Software SigmaJunmaSize+, etc. . . .
(Warning before | Or, regenerative power ity selection software SigmaJunma-
the alarm A.320 | has been continuously Size+, etc.
occurs) flowing back.
Regenerative power
continuously ﬂowed Check the load to the servomotor dur- Reconsider t_he system 1nclpd1ng .
back because negative | . . servo, machine, and operating condi-
. ing operation. .
load was continuously tions.
applied.
The servomotor rotates Take measures to ensure the servomo-
because of external Check the operation status. tor will not rotate because of external
force. force.
A.921: Reconsider the following:
Dynamic Brake . .
O¥/erl oad The rotating energy at a | Check the power consumed by DB 5eedeléce the servomotor reference
. DB stop exceeds the DB | resistance (Un00B) to see how many peed. L .
(Warning before . . . * Reduce the moment of inertia ratio.
resistance capacity. times the DB has been used. .
the alarm A.731 * Reduce the number of times of the
occurs) DB stop operation.
A SERVOPACK fault The SERVOPACK may be faulty.
occurred. Replace the SERVOPACK.
A.930; The battery connection Check the battery connection. Reconnect the battery.
Absolute is incorrect.
Epr%?der Battery The battery voltage is
lower than the specified | Measure the battery voltage. Replace the battery.
(The absolute value 2.7 V.
encoder battery

voltage is lower
than the specified

value.) A SERVOPACK fault The SERVOPACK may be faulty.

* Only when an occurred. Replace the SERVOPACK.
absolute encoder
is connected.

éﬁ:rjg;e of Parameters that require

Parameters the restart have been - Turn OFF the power and ON again.

Requires Restart

changed.
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10.2 Warning Displays

(cont’d)
Warning
Number:
Warning Name Cause Investigative Actions Corrective Actions
(Warning
Description)
* For 100 VAC SER-
VOPACKs:
The AC power supply
voltage is 60 V or
less.
* For 200-VAC SER-
VOPACKs: Set the power supply voltage within
The AC power supply | Measure the power supply voltage. POWeT Supply voltage w
; the specified range.
voltage is 140 V or
less.
* For 400-VAC SER-
VOPACKs:
The AC power supply
A.971: voltage is 280 V or
Undervoltage less.
The power supply volt-
age dropped during Measure the power supply voltage. Increase the power supply capacity.
operation.
Occurrence of instanta- When the instantaneous power cut
neous power interrup- | Measure the power supply voltage. hold time (Pn509) is set, decrease the
tion. setting.
The SERVOPACK fuse Replace the SERVOPACK and con-
is blown out. - nect a reactor to the SERVOPACK.
A SERVOPACK fault | The SERVOPACK may be faulty.
occurred. Replace the SERVOPACK.
Refer to 10.3 Troubleshooting Mal-
function Based on Operation and
Conditions of the Servomotor. Even if
overtravel signals were not shown by
A 9AO: the input signal monitor (Un005),
O.v ertrév ol When the servomotor | Check the input signal monitor momentary overtravel may have been

(Overtravel status
is detected.)

power is ON, over-
travel status is detected.

(Un005) to check the status of the
overtravel signals.

detected. Do the following.

* Do not specify movements that
would cause overtravel from the
host controller.

* Check the wiring of the overtravel
signals.

* Take countermeasures for noise.

a Troubleshooting
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10.3 Troubleshooting Malfunction Based on Operation and
Conditions of the Servomotor

Troubleshooting for the malfunctions based on the operation and conditions of the servomotor is provided in
this section.

Be sure to turn OFF the servo system before troubleshooting items shown in bold lines in the table.

Problem

Probable Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

Servomotor Does
Not Start

The control power supply is not
ON.

Check voltage between control
power terminals.

Correct the wiring.

The main circuit power supply is
not ON.

Check the voltage between main
circuit power terminals.

Correct the wiring.

Wiring of I/O signal connector CN1
faulty or disconnected.

Check if the connector CN1 is prop-
erly inserted and connected.

Correct the connector CN1 connec-
tion.

Servomotor or encoder wiring dis-
connected.

Check the wiring.

Correct the wiring.

Overloaded

Run under no load and check the
load status.

Reduce load or replace with larger
capacity servomotor.

Speed/position references not input

Check the allocation status of the
input signals.

Allocate input signals so that the
speed/position reference is input
correctly.

Settings for the input signal selec-
tions (Pn50A to Pn50D) is incor-
rect.

Check the settings for parameters
Pn50A to Pn50D.

Correct the settings for parameter
Pn50A to Pn50D.

Encoder type differs from parame-
ter setting (Pn002.2).

Check the settings for parameter
Pn002.2.

Set parameter Pn002.2 to the
encoder type being used.

Servo ON signal (/S-ON) stays
OFF.

Check the settings for parameters
Pn50A.0 and PnS0A.1.

Set the parameters Pn50A.0 and
PnS0A.1 to turn the /S-ON signal
ON.

/P-CON input function setting is
incorrect.

Check the settings for parameter
Pn000.1.

Set parameters to match the applica-
tion.

SEN input is OFF.

Check the ON/OFF status of the
SEN input.

If using an absolute encoder, turn
the SEN input signal ON.

Reference pulse mode selection is
incorrect.

Check the Pn200.0 setting and the
reference pulse form.

Match the Pn200.0 setting and the
reference pulse form.

Speed control: Speed reference
input is incorrect.

Check V-REF and SG to confirm if
the control method and the input are
agreed.

Correct the control method selec-
tion parameter, and the input signal.

Torque control: Torque reference
input is incorrect.

Check V-REF and SG to confirm if
the control method and the input are
agreed.

Correct the control method selec-
tion parameter, and the input signal.

Position control: Reference pulse
input is incorrect.

Check Pn200.0 reference pulse
form and sign + pulse signal.

Correct the control method selec-
tion parameter, and the input signal.

Position error clear (/CLR) input
has not been turned OFF.

Check /CLR input signals (CN1-14
and -15).

Turn /CLR input signals OFF.

The forward run prohibited (P-OT)
and reverse run prohibited (N-OT)
input signals are turned OFF.

Check P-OT or N-OT input signal.

Turn P-OT or N-OT input signal
ON.

The safety input signal (HWBB1 or
/HWBB2) remains OFF.

Check the / HWBB1 or / HWBB2
input signal.

Set the /HWBB1 or /HWBB?2 input
signal to ON.

When not using the safety function,
mount the safety function jumper
connector (provided as an acces-
sory) on the CN8.

A SERVOPACK fault occurred.

Replace the SERVOPACK.

Servomotor
Moves
Instantaneously,
and then Stops

Servomotor wiring is incorrect.

Check the servomotor wiring.

Correct the wiring.

Encoder wiring is incorrect.

Check the encoder wiring.

Correct the wiring.




10.3 Troubleshooting Malfunction Based on Operation and Conditions of the Servomotor

(cont'd)
Problem Probable Cause Investigative Actions Corrective Actions
Servomotor Wiring connection to servomotor is Check connections of power line Tighten any loose terminals or con-

Speed Unstable

defective.

(phases U, V, and W) and encoder
connectors.

nectors and correct the wiring.

Servomotor
Rotates Without
Reference Input

Speed control: Speed reference
input is incorrect.

Check V-REF and SG to confirm if
the control method and the input are
agreed.

Correct the control method selec-
tion parameter, and the input signal.

Torque control: Torque reference
input is incorrect.

Check V-REF and SG to confirm if
the control method and the input are
agreed.

Correct the control method selec-
tion parameter, and the input signal.

Speed reference offset is incorrect.

The SERVOPACK offset is
adjusted incorrectly.

Adjust the SERVOPACK offset.

Position control: Reference pulse
input is incorrect.

Check the reference pulse form
(Pn200.0) and sign + pulse signal.

Correct the control method selec-
tion parameter, and the input signal.

A SERVOPACK fault occurred.

Replace the SERVOPACK. I

Dynamic Brake
Does Not Operate

Improper Pn001.0 setting

Check the setting for parameter
Pn001.0.

Correct the setting for parameter
Pn001.0.

DB resistor disconnected

Check if excessive moment of iner-
tia, motor overspeed, or DB fre-
quently activated occurred.

Replace the SERVOPACK, and
reduce the load.

DB drive circuit fault

There is a defective component in
the DB circuit. Replace the SER-
VOPACK.

Abnormal Noise
from Servomotor

The servomotor largely vibrated
during execution of tuning-less
function.

Check the servomotor speed wave-
form.

Reduce the load so that the moment
of inertia ratio becomes within the
allowable value, or increase the
load level or lower the tuning level
for the tuning-less levels setting
(Fn200).

Mounting is not secured.

Check if there are any loose mount-
ing screws.

Tighten the mounting screws.

Check if there is misalignment of
couplings.

Align the couplings.

Check if there are unbalanced cou-
plings.

Balance the couplings.

Bearings are defective.

Check for noise and vibration
around the bearings.

Replace the servomotor.

Vibration source at the driven
machine.

Check for any foreign matter, dam-
age, or deformations on the machin-
ery's movable parts.

Contact the machine manufacturer.

Noise interference due to incorrect
I/0 signal cable specifications.

The I/O signal cable must be tinned
annealed copper shielded twisted-
pair or screened unshielded twisted-

pair cable with a core of 0.12 mm?
min.

Use the specified I/O signal cable.

Noise interference due to length of
/O signal cable.

Check the length of the I/O signal
cable.

The /O signal cable length must be
no more than 3 m.

Noise interference due to incorrect
encoder cable specifications.

The encoder cable must be tinned
annealed copper shielded twisted-
pair or screened unshielded twisted-

pair cable with a core of 0.12 mm?
min.

Use the specified encoder cable.

Noise interference due to length of
encoder cable.

Check the length of the encoder
cable.

The encoder cable must be no more
than 50 m.

Noise interference due to damaged
encoder cable.

Check if the encoder cable is bent
and the sheath is damaged.

Replace the encoder cable and mod-
ify the encoder cable layout.

Excessive noise to the encoder
cable.

Check if the encoder cable is bun-
dled with a high-current line or near
a high-current line.

Correct the encoder cable layout so
that no surge is applied.

E Troubleshooting
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(cont'd)

Problem

Probable Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

Abnormal Noise
from Servomotor
(cont'd)

The FG potential varies because of
influence from machines on the ser-
vomotor side, such as the welder.

Check if the machines are correctly
grounded.

Properly ground the machines to
separate from the encoder FG.

SERVOPACK pulse counting error
due to noise interference

Check if there is noise interference
on the I/O signal line from the
encoder.

Take measures against noise in the
encoder wiring.

Excessive vibration and shock to
the encoder

Check if vibration from the machine
occurred or servomotor installation

is incorrect (mounting surface accu-
racy, fixing, alignment, etc.).

Reduce vibration from the machine,
or secure the servomotor installa-
tion.

An encoder fault occurred.

Replace the servomotor.

Servomotor
Vibrates at
Frequency of
Approx. 200 to
400 Hz.

Unbalanced servo gains

Check to see if the servo gains have
been correctly adjusted.

Execute the advanced autotuning.

Speed loop gain value (Pn100) too
high.

Check the speed loop gain (Pn100).
Factory setting: Kv =40.0 Hz

Reduce the speed loop gain
(Pn100).

Position loop gain value (Pn102)
too high.

Check the position loop gain
(Pn102).
Factory setting: Kp = 40.0/s

Reduce the position loop gain
(Pn102).

Incorrect speed loop integral time
constant (Pn101)

Check the speed loop integral time
constant (Pn101).
Factory setting: Ti = 20.0 ms

Correct the speed loop integral time
constant (Pn101).

Incorrect moment of inertia ratio
(Pn103)

Check the moment of inertia ratio
(Pn103).

Correct the moment of inertia ratio
(Pn103).

High Motor Speed
Overshoot on
Starting and
Stopping

Unbalanced servo gains

Check to see if the servo gains have
been correctly adjusted.

Execute the advanced autotuning.

Speed loop gain value (Pn100) too
high

Check the speed loop gain (Pn100).
Factory setting: Kv =40.0 Hz

Reduce the speed loop gain
(Pn100).

Position loop gain value (Pn102)
too high

Check the position loop gain
(Pn102).
Factory setting: Kp = 40.0/s

Reduce the position loop gain
(Pn102).

Incorrect speed loop integral time
constant (Pn101)

Check the speed loop integral time
constant (Pn101).

Factory setting: Ti = 20.0 ms

Correct the speed loop integral time
constant (Pn101).

Incorrect moment of inertia ratio
data (Pn103)

Check the moment of inertia ratio
(Pn103).

Correct the moment of inertia ratio
(Pn103).




10.3 Troubleshooting Malfunction Based on Operation and Conditions of the Servomotor

(cont'd)

Problem

Probable Cause

Investigative Actions

Corrective Actions

Absolute Encoder
Position
Difference Error
(The position
saved in the host
controller when
the power was
turned OFF is
different from the
position when the
power was next
turned ON.)

Noise interference due to improper
encoder cable specifications

The encoder cable must be tinned
annealed copper shielded twisted-

pair or screened unshielded twisted-

pair cable with a core of 0.12 mm?

min.

Use the specified encoder cable.

Noise interference due to length of
encoder cable.

Check the encoder cable length.

The encoder cable length must be
no more than 50 m.

Noise interference due to damaged
encoder cable

Check if the encoder cable is bent or
if its sheath is damaged.

Replace the encoder cable and cor-
rect the encoder cable layout.

Excessive noise interference at the
encoder cable

Check if the encoder cable is bun-
dled with a high-current line or near
high-current line.

Change the encoder cable layout so
that no surge is applied.

FG potential varies because of
influence of machines such as weld-
ers at the servomotor.

Check if the machines are correctly
grounded.

Ground machines correctly, and
prevent diversion to the FG on the
encoder side.

SERVOPACK pulse counting error
due to noise interference

Check if there is noise interference
on the I/O signal line from the
encoder.

Take measures against noise in the
encoder wiring.

Excessive vibration and shock to
the encoder

Check if vibration from the machine
occurred or servomotor installation

is incorrect (mounting surface accu-
racy, fixing, alignment, etc.).

Reduce vibration from the machine,
or secure the servomotor installa-
tion.

An encoder fault occurred.

Replace the servomotor.

A SERVOPACK fault occurred.
(The pulse count does not change.)

Replace the SERVOPACK.

Host controller multiturn data read-
ing error

Check the error detection section of
the host controller.

Correct the error detection section
of the host controller.

Check if the host controller is exe-
cuting data parity checks.

Execute a multiturn data parity
check.

Check noise in the cable between
the SERVOPACK and the host con-
troller.

Take measures against noise, and
again execute a multiturn data par-
ity check.

Overtravel (OT)

Forward or reverse run prohibited
signal is input.

Check the external power supply
(+24 V) voltage for the input signal.

Correct the external power supply
(+24 V) voltage.

Check if the overtravel limit switch
operates properly.

Correct the overtravel limit switch.

Check if the overtravel limit switch
is wired correctly.

Correct the overtravel limit switch
wiring.

Check the settings for parameters
Pn50A and Pn50B.

Correct the settings for parameters
Pn50A and Pn50B.

Forward or reverse run prohibited
signal malfunctioning.

Check the fluctuation of the exter-
nal power supply (+24 V) voltage
for the input signal.

Stabilize the external power supply
(+24 V) voltage.

Check if the overtravel limit switch
operates correctly.

Correct the overtravel limit switch.

Check if the overtravel limit switch
wiring is correct. (check for dam-
aged cables or loose screws.)

Correct the overtravel limit switch
wiring.

Incorrect forward or reverse run
prohibited signal (P-OT/N-OT)
allocation (parameters Pn50A.3,
Pn50B.0)

Check if the P-OT signal is allo-
cated in Pn50A.3.

If another signal is allocated in
Pn50A.3, allocate P-OT.

Check if the N-OT signal is allo-
cated in Pn50B.0.

If another signal is allocated in
Pn50B.0, allocate N-OT.

Incorrect servomotor stop method
selection

Check the settings for parameters
Pn001.0 and Pn001.1 when the ser-
vomotor power is OFF.

Select a servomotor stop method
other than "coast to stop."

a Troubleshooting

Check the settings for parameters
Pn001.0 and Pn001.1 when in
torque control.

Select a servomotor stop method
other than "coast to stop."

10-27



10 Troubleshooting

10-28

(cont'd)
Problem Probable Cause Investigative Actions Corrective Actions
Improper limit switch position and Install the limit switch at the
Improper Stop dog length appropriate position.
Position by

Overtravel (OT)
Signal

The overtravel limit switch position
is too short for the coasting
distance.

Install the overtravel limit switch at
the appropriate position.

Position Error

Noise interference due to incorrect
encoder cable specifications

The encoder cable must be tinned
annealed copper shielded twisted-
pair or screened unshielded twisted-
pair cable with a core of 0.12 mm?
min.

Use the specified encoder cable.

Noise interference due to length of
encoder cable.

Check the length of the encoder
cable.

The encoder cable must be no more
than 50 m.

Noise influence due to damaged
encoder cable.

Check if the encoder cable is bent
and its sheath is damaged.

Replace the encoder cable and mod-
ify the encoder cable layout.

Excessive noise to encoder cable.

Check if the encoder cable is bun-
dled with a high-current line or near
a high-current line.

Change the encoder cable layout so
that no surge is applied.

The FG potential varies because of
influence from machines on the ser-
vomotor side such as the welder.

Check if the machines are correctly
grounded.

Properly ground the machines
encoder FG.

SERVOPACK pulse count error due
to noise

Check if the I/O signal line from the
encoder is influenced by noise.

Take measures against noise in the
encoder wiring.

Excessive vibration and shock to
the encoder

Check if vibration from the machine
occurred or servomotor installation
is incorrect (mounting surface accu-

Reduce the machine vibration or
mount the servomotor securely.

(Without Alarm) racy, fixing, alignment, etc.).

Unsecured coupling between Check lf? position error occurs at - g, .\, e coupling between the

- the coupling between machine and .
machine and servomotor Servomotor machine and servomotor.
The I/O signal cable must be tinned
led hielded twisted-
& P pair cable with a core of 0.12 mm? P P ’
min.

If the reference pulse input multipli- | 1. 1/ signal cable must be tinned

cation SV,VltChmg f‘m““’?’ isbeing 1, nealed copper shielded twisted- . . )

sl s b ot 10| porsercnedunshied | Lo P sl ol wih

fo% this function to be falsely pa.ir cable with a core of 0.12 mm?’ b P ‘

detected. min.

N01s§ interference due to length of Check the T/O signal cable length. The I/O signal cable length must be

I/O signal cable no more than 3 m.

An encoder fault occurred. (The B Replace the servomotor

pulse count does not change.) P )

A SERVOPACK fault occurred. - Replace the SERVOPACK.

Ambient operating temperature too | Measure the servomotor ambient Reduce the ambient operating tem-

high operating temperature. perature to 40°C or less.
Servomotor Servomotor surface dirty Visually check the surface. Clean dust and oil from the surface. I
Overheated

Servomotor overloaded

Check the load status with monitor.

If overloaded, reduce load or
replace with larger capacity SER-
VOPACK and servomotor.
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