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Informagdes importantes ao usuario

O equipamento de estado s6lido tem caracteristicas operacionais diferentes daquelas do equipamento eletromecénico.

A Safety Guidelines for the Application, Installation and Maintenance of Solid State Controls (publicagio SGI-1.1
disponivel no escritério de vendas local Rockwell Automation ou on-line em http://www.rockwellautomation.com/
literature/) descreve algumas diferencas importantes entre equipamentos de estado sélido e dispositivos eletromecanicos
interligados com fios. Por causa dessa diferenga, e também por causa da grande variedade de usos para equipamentos de
estado s6lido, todas as pessoas responsaveis pela utilizagio deste equipamento devem estar certas de que todas as aplicagoes
pretendidas com os equipamentos sao aceitaveis.

Em nenhuma hipétese, a Rockwell Automation, Inc. serd responsével por danos indiretos ou consequentes resultantes do
uso ou aplicagao destes equipamentos.

Os exemplos e diagramas neste manual sio incluidos somente para propdsitos ilustrativos. Por causa das muitas varidveis e
especificagoes associadas a qualquer instalagio em particular, a Rockwell Automation, Inc. ndo pode assumir a
responsabilidade pelo uso real com base nos exemplos e diagramas.

A Rockwell Automation, Inc. ndo assume nenhuma responsabilidade explicita com respeito ao uso de informagoes,
circuitos, equipamentos ou software descritos neste manual.

E proibida a reproducio do contetido deste manual, no todo ou em parte, sem a permissao por escrito da Rockwell
Automation, Inc.

Ao longo deste manual, quando necessério, sao utilizadas observagoes para chamar sua atencao para consideragoes de
seguranga.

ADVERTENCIA: Identifica informagdes sobre préticas ou circunstancias que podem causar uma explosao em um ambiente classificado, que
pode levar a ferimentos pessoais ou morte, prejuizos a propriedades e perdas econdmicas.

ATENCAO: Identifica informacdes sobre praticas ou circunstancias que podem levar a ferimentos pessoais ou morte, prejuizos a
propriedades ou perda econdmica. As atencdes ajudam a identificar um risco, evitar um risco e reconhecer as consequéncias

PERIGO DE CHOQUE: Pode haver etiquetas dentro do equipamento (por exemplo, inversor ou motor) para alertar as pessoas de que
tensdes perigosas podem estar presentes.

PERIGO DE QUEIMADURA: Pode haver etiquetas dentro ou sobre 0 equipamento para alertar as pessoas de que as superficies podem
alcancar temperaturas perigosas.

> B> >

IMPORTANTE Identifica informacdes que sdo criticas para a aplicacdo bem-sucedida e o entendimento do produto.

Allen-Bradley, Rockwell Automation, ControlLogix, RSLinx, RSLogix, Rockwell Software, Kinetix, PowerFlex, Logix5000, Arquitetura Integrada, PhaseManager, DriveExecutive, ControlFLASH, Stratix 8000,
POINT I/O, CompactLogix, GuardLogix, Studio 5000 ¢ TechConnect sao marcas comerciais da Rockwell Automation, Inc.

As marcas comerciais que nio pertencem 2 Rockwell Automation sio propriedades de suas respectivas empresas.


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/in/sgi-in001_-en-p.pdf
http://www.rockwellautomation.com/literature/
http://www.rockwellautomation.com/literature/
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Studio 5000 Environment

Use esse manual para configurar uma aplicagio de movimento integrado na rede
Ethernet/IP e para iniciar sua solu¢io de movimento usando os sistemas

ControlLogix" and CompactLogix™.

Topico Pagina
0 que vocé precisa 8
Inversores de movimento integrado na EtherNet/IP 9
Situagdes de configuracdo e partida 10
Ajuda para selecdo dos inversores e motores 12
Onde encontrar amostra de projetos 13

Este manual foi escrito para fornecer a vocé uma abordagem répida e facil sobre
uma solugdes de controle de movimento integrado. Se vocé tiver algum
comentario ou sugestio, consulte Feedback sobre a documentagio na contracapa

deste manual.

O Studio 5000 Engineering and Design Environment combina engenharia e
elementos de design em um ambiente comum. O primeiro elemento do

Studio 5000 environment ¢ a aplicagao Logix Designer. A aplica¢io Logix
Designer é o novo nome do softwareRSLogix’“ 5000 e continuard a ser o produto
que programa os controladores Logix5000™ para solugdes discretas e com base em

inversores para processos, bateladas, movimento e seguranga.

r

Rockwell Software

Studio 5000

Recent Projects

& Sept_Test

Create
New Project

From Import

48 Integrated_Mstion_Go...

Open
Existing Project

Sample Project

From Sample Project From Upload

& August_2012

Explore
Help

Release Notes

About

O Studio 5000 environment ¢ a baseado futuro dos recursos e ferramentes de
projeto de engenharia da Rockwell Automation”. E o tnico lugar para
engenheiros de projeto desenvolverem todos elementos de seus sistemas de

controle.
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0 que vocé precisa Vocé precisard de uma combinagio dos seguintes hardware e software para

configurar uma solugio de movimento integrado:

Controladores ControlLogix (sio compativeis com até 100 inversores
configurados de malha de posi¢ao) que sio compativeis com o controle de
movimento integrado.:

- 1756-L7x

- 1756-L7xS

DICA Os controladores 1756-L6x e L6xS nao sdo compativeis com aplicagdo
Logix Designer, versdo 21.00.00 ou versdes mais recentes.

A familia de controladores CompactLogix 5370 L1, L2, ¢ L3 tem a rede
EtherNet/IP embutida que ¢ compativel com o controle de movimento
integrado

Estes sao os controladores CompactLogix que sao compativeis com o eixo
tipo AXIS_CIP_DRIVE

- 1769-L18ERM, até 8 inversores e 2 malhas de posi¢io

- 1769-L27ERM, 4 malhas de posicao

- 1769-L30ERM, at¢ 16 inversores e 4 malhas de posi¢ao

- 1769-L33ERM, até 32 inversores e 8 malhas de posi¢io

- 1769-L36ERM, até 48 inversores e 16 malhas de posi¢ao

Moédulos de comunicagao Ethernet, com firmware atualizado para
revisao 3.3 ou superior:

- 1756-EN2T
- 1756-EN2TR
- 1756-EN3TR
- 1756-EN2F

Adaptadores, inversores e médulos de controle de movimento integrado na
Ethernet/IP:

- O inversor Kinetix 350 Ethernet, o servo-drive de eixo simples com o
software de programagio RSLogix 5000, versao 20.00.00, ou a
aplicagéo Logix Designcr, versao 21.00.00 ou mais recente

- Servo-drive Kinetix 5500 Ethernet de médio porte, com a aplicagao
Logix Designer, versao 21.00.00 ou mais recente

— Modulo de controle Kinetix 6500, servo-drive de multiplos eixos com
software de programacio RSLogix 5000, versio 18.00.00 ou mais
recente, ou aplicag:'lo Logix Designer, versao 21.00.00 ou mais recente
ou mais recente

- O inversor PowerFlex® 755 com EtherNet/IP embutido e com software
de programagao RSLogix 5000, versio 19.00.00 ou 20.00.00 ou mais
recente, ou a aplicagao Logix Designer, versio 21.00.00 ou mais recente

Aplicagéo Logix Designer, versao 21.00.00 ou mais recente

Software RSLinx® Classic, versao 3.51.00 ou mais recente

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012
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Inversores de movimento
integrado na EtherNet/IP

As listas em tabela dos inversores com EtherNet/IP disponiveis para movimento

integrado.

Tabela 1 - Inversores de movimento integrado na EtherNet/IP

Inversor Descricao Tipos de eixos Faixa de tensao Recursos
(ompativeis(1

Kinetix 350 0Oinversor Kinetix 350 é um servo- | Posicdo Poténcia de entrada Kinetix 350 Single-axis EtherNet/IP
drive de eixo tnico com EtherNet/ | vielocidade 120/240 V ou 480 Vca Servo Drives User Manual,
IP com funcdo Safe torque-off que Torque publicagdo 2097-UM002
é compativel com 0 movimento .. 3
integrado na rede EtherNet/IP Poténcia de saida

0,4a3,0kW (2a 12 A de corrente eficaz)

Kinetix 5500 0s servo-drives de eixo Gnico Controle de frequéncia | Faixa de tensao Poténcia de saida | Kinetix 5500 Servo Drives User
Kinetix 5500 compativeis como | Realimentago somente | 195a 264V de corrente eficaz monofésica  0,2a1,0 | Manual, publicacéo 2198-UM001
movimento |nteg.rad0 na rede Posicao 195a 264 V de corrente eficaz trifasica 03a7,2
EtherNet/IP. Configuracdes de . L
compartilhamento de barramento Velocidade 3242528 V de corrente eficaz trifasica 06a14,9
hibrido CA, CC, CA/CCe CA/CC Torque
também sdo possiveis.

Kinetix 6500 0 Kinetix 6500 é um servo-drive | Realimentacdo somente | Faixa de tenséo Kinetix 6500 Modular Servo Drive
modular de malha fechada. Ele Posicio 3243528V de corrente eficaz trifésica User Manual, publicagao 2094-UM002
consiste em um médulo de Velocidade
poténcia do eixo integrado (IAM) e . , ,
até modulos de poténcia de sete Torque Poténcia de saida continua
eixos (AM) cada um acoplado com 6,045 kW
um mddulo de controle
Kinetix 6500.
0s médulos de poténcia IAM e AM
fornecem a alimentagdo para até
oito servomotores ou atuadores.

PowerFlex 755 | 0 médulo adaptador embutidoao | Controle de frequéncia | Poténcia de entrada: 380 a 480 Vca PowerFlex 755 Drive Embedded
inversor PowerFlex 755 EtherNet/ Posicio Poténcia de saida: 0,75a 1400 kW / 122000 Hp /2,1 a EtherNet/IP Adapter Installation
IP é um inversor de malha Velocidade 2330 A Instructions, publicagdo 750-IN001
feﬁ':jaflja-dﬂe ct;[ms_tedem um Torque PowerFlex 750-Series AC Drives
madulo de poténcia de eixo - . Programming Manual,
integrado e cinco configuragdes de Poténcia de entrada: 600 Vca pubglicagao 7go_pM001
slots opcionais para controle, Poténcia de saida: 0,52 1500 Hp /1,7 a 1530 A .
comunicagao, E/S, realimentacao,
seguralnga e gi'llmentagao de Poténcia de entrada: 690 Vca
controle auxilar. Poténcia de saida: 5,5 a 1500 kW / 12 1485 A

(1)  Parainformagdes adicionais sobre os tipos de configuracao, consulte Configuraco do eixo associado e do modo de controle na pégina 36 e Integrated Motion on the Ethernet I/P Network reference

manual, publicagdo MOTION-RM003.
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Situagaes de (onfiguragao @  Osdois modos de obter a execugio e solugdes para o movimento integrado na

p artida rede EtherNet/IP sao: conectar o hardware primeiro ou configurar o software.

Primeira conexao do hardware

1- Conexao
« Instale os modulos e inversores.

« Verifique o software e o firmware para as Ultimas revisdes.

2 - Configuracao dos controles e médulos de comunicagdo.
- Abraaaplicacdo Logix Designer.

« Verifique o software e o firmware para as tltimas revisdes e atualizacdes, se necessario.

« Vocé deve configurar os controladores e os mddulos de comunicagdo para sincronia de tempo
e movimento.

- Para configurar um projeto e habilitar a sincronia de tempo, siga as etapas no Capitulo 1,
Configuracdo de um projeto para 0 movimento integrado na rede Ethernet/IP na pagina 15.

3 - Configuracao do médulo de inversor e configuragao de um eixo.
Verifique o firmware do inversor para as Ultimas revisoes e atualizacdes, se necessario.

« Parainversores Kinetix, siga as etapas no Capitulo 2, Configuraco do controle de movimento
integrado usando os inversores Kinetix na pagina 25.

« Parauminversor PowerFlex 755, siga as etapas no Capitulo 4, Configure 0 movimento integrado
usando um inversor PowerFlex 755 na pdgina 75.

Se vocé estiver usando um inversor PowerFlex 755 e ndo estiver familiarizado com os atributos
e a interface de movimento no software RSLogix ou superior, consulte o apéndice Integrated
Motion on EtherNet/IP no PowerFlex 750-Series AC Drives Programming Manual,
publicagdo 750-PM001.
Para exemplos de situagdes de configuracdo, consulte estes capitulos:
- Parainversores Kinetix, Capitulo 3, Exemplos de configuracao para um inversor Kinetix na
pdgina 53.
- Para inversores PowerFlex, Capitulo 5, Exemplos de configuracao do eixo para o inversor
PowerFlex 755 na pagina 107.

4 — Comissionamento
« Descarregue o projeto.

« Siga as etapas no Capitulo 6, Comissionamento na pdgina 131.

5 — Programacao
« Siga as etapas no Capitulo 9, Programacdo na pdgina 195.
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Primeira configuracao do software

1- Configuracao dos controles e médulos de comunicagdo.
« Abra a aplicacdo Logix Designer.

- Verifique o software e o firmware para as (ltimas revisdes e atualizacdes, se necessario.

- Vocé deve configurar os controladores e os médulos de comunicagdo para sincronia de tempo e
movimento.

- Para configurar um projeto e habilitar a sincronizacao de tempo, siga as etapas no Capitulo 1,
Configuracdo de um projeto para 0 movimento integrado na rede Ethernet/IP na pégina 15.

2 - Configuragao do médulo de inversor e configuracdo de um eixo.
Verifique o firmware do inversor para as Ultimas revisdes e atualizaes, se necessario.

« Parainversores Kinetix, siga as etapas no Capitulo 2, Configuracéo do controle de movimento
integrado usando os inversores Kinetix na pdgina 25.

« Paraum inversor PowerFlex 755, siga as etapas no Capitulo 4, Configure 0 movimento integrado
usando um inversor PowerFlex 755 na pagina 75.

Se vocé estiver usando um inversor PowerFlex 755 e ndo estiver familiarizado com os atributos e a
interface de movimento no software RSLogix ou superior, consulte o apéndice Integrated Motion on
EtherNet/IP no PowerFlex 750-Series AC Drives Programming Manual, publicagdo 750-PM001.
Para exemplos de situagdes de configuracdo, consulte estes capitulos:
- Parainversores Kinetix, Capitulo 3, Exemplos de configuracao para um inversor Kinetix na
pégina 53.
- Parainversores PowerFlex Capitulo 5, Exemplos de configuracdo do eixo para o inversor

PowerFlex 755 na pagina 107.

3 - Programacao
- Siga as etapas no Capitulo 9, Programacédo na pdgina 195.

4 - Conexao
- Instale os modulos e inversores.

« Verifique o software e o firmware para as Ultimas revisoes.

5 — Comissionamento
- Faca o download do projeto.

- Siga as etapas no Capitulo 6, Comissionamento na pagina 131.
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Ajuda para selecao dos
inversores e motores

Onde encontrar amostra de
projetos

12

O software Motion Analyzer ajuda vocé a selecionar os inversores ¢ motores
corretos da Allen-Bradley com base nas caracteristicas de sua carga e dos ciclos
tipicos da aplicagio de movimento. O software orienta vocé através de telas de
assistentes para coletar as informagoes especificas a sua aplicacio.

Aps inserir as informagoes para sua aplicagio, como inércia da carga, taxa da
caixa de engrenagens, dispositivo de realimentagao e especificagoes de frenagem, o
software gera uma lista de fécil leitura com os motores e inversores recomendados,
bem como outros equipamentos compativeis.

Vocé pode fazer download do software Motion Analyzer em
http://www.ab.com/motion/software/analyzer_download.html.

H4 trés modos de encontrar os projetos de amostra:

o Caixa de didlogo principal do Studio 5000 Main Dialog Box

r D
Rockwell Software
Studio 5000
Create Open Explore
— . New Project Existing Project Help
a From Import Sample Project Release Notes
4 Sample Project From Upload About
Recent Projects »
@ nvoust 2012
[N A

o Piginainicial do Logix Designer (ALT+F9)

i

Start Page

Quick Start
» Controller Projects
H& um PDF chamado Vendor
Sample Projects na pagina inicial
que explica como trabalhar com as
amostras de projeto.

Recent Projects.
B Open Project
B New Project

£ Open Sample Project

B Open dor Sample Project

Wb Vendor Sample Projects

e Menu de ajuda Logix Designer

Contents
Instruction Help

Release Notes

Online Baoks
Vendor Sample ProJacts

Quick Start
B= Learning Center
FE Resource Center

1@ About Logix Designer

A localizagao padrio da amostra do projeto da Rockwell Automation ¢:

C:\Users\Public\Documents\Studio 5000\Samples\ENU\V21\Rockwell
Automation

Hé4 um PDF chamado Vendor Sample Projects na pégina inicial que explica como
trabalhar com as amostras de projeto.

A amostra de c6digo estd disponivel em:

http://samplecode.rockwellautomation.com/.
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Recursos adicionais

Estes documentos contém informagdes adicionais sobre os produtos relacionados

da Rockwell Automation.

Recurso

Descri¢ao

Logix5000 Controller Motion Instructions Reference Manual,
publicagdo MOTION-RM002

Fornece ao programador os detalhes sobre as instru¢des de movimento para um
controlador baseado em Logix.

Integrated Motion on the EtherNet/IP Network Reference Manual,
publicacdo MOTION-RM003

Fornece ao programador os detalhes sobre movimento integrado nos modos de controle
da métodos de controle e atributos AXIS_CIP_DRIVE na rede Ethernet/IP.

Logix5000 Controllers Quick Start, publicagdo 1756-Q5001

Descreve como iniciar a programacdo e fazer a manutencao dos controladores Logix5000™.

Logix5000 Controllers Common Procedures, publicagdo 1756-PM001

Fornece informacdes detalhadas e abrangentes sobre como programar um controlador
Logix5000.

Logix5000 Controllers General Instructions Reference Manual, publicacdo 1756-RM003

Fornece ao programador os detalhes sobre as instrucdes gerais para um controlador
baseado em Logix.

Logix5000 Controllers Process and Drives Instructions Reference Manual,
publicacdo 1756-RM006

Fornece ao programador os detalhes sobre as instrucdes de processo e inversores para um
controlador baseado em Logix.

The Integrated Architecture™ and CIP Sync Configuration Application Technique,
publicagdo |A-AT003

Fornece informag6es detalhadas sobre a configuragdo da tecnologia CIP Sync e a sincronia
de tempo.

PhaseManager™ User Manual, publicagdo LOGIX-UM001

Descreve como configurar e programar um controlador Logix5000 para usar as fases do
equipamento.

EtherNet/IP Modules in Logix5000 Control Systems User Manual,
publicacdo ENET-UMO01

Descreve as consideracdes sobre a rede Ethernet, redes e configuracdo de enderegos IP.

ControlLogix Controller User Manual, publicacdo 1756-UM001

Descreve as tarefas necessérias para instalar, configurar, programar e operar um sistema
ControlLogix.

Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Modular Servo Drive User Manual,
publicagdo 2094-UM002

Fornece informagdes sobre a instalacdo, configurado, partida, localizacdo de falhas e
aplicacdes para os sistemas de servo-drives Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

Kinetix 350 Single-axis EtherNet/IP Servo Drives User Manual, publicacdo 2097-UM002

Fornece informagdes detalhadas sobre a fiaéo, aplicacdo de poténcia, localizagdo de
falhas e integracdo com plataformas do controlador ControlLogix ou CompactLogix™.

Kinetix 5500 Drives Installation Instructions, publicagdo 2198-IN001

Fornece instruges de instalacao para os componentes do médulo de eixo integrado e do
médulo de eixo Kinetix 5500.

Kinetix 5500 Servo Drives User Manual, publicacdo 2198-UM001

Fornece informagdes sobre a instalacdo, configuracao, partida, localizagdo de falhas e
aplicacoes para os sistemas de servo-drives Kinetix 5500.

PowerFlex 750-Series AC Drives Programming Manual, publicagdo 750-RM002

Fornece informac6es detalhadas sobre inversores incluindo operacdo, descri¢do de
pardmetro e programacao do inversor CA.

PowerFlex 750-Series AC Drives Programming Manual, publicagdo 750-PM001

Fornece informacdes necessdrias para instalar, dar a partida e localizar falhas nos
inversores de frequéncia ajustavel PowerFlex da série 750.

PowerFlex 755 Drive Embedded EtherNet/IP Adapter User Manual,
publicagdo 750C0M-UMO001

Fornece informagdes sobre a instalacdo, configurado, partida, localizacdo de falhas e
aplicacdes para o mddulo adaptador EtherNet/IP incorporado do inversor PowerFlex 755.

GuardLogix Controllers User Manual, publicacao 1756-UM020

Fornece informagdes sobre a configuracdo e programacao do controlador 1756
GuardLogix®.

GuardLogix Controller Systems Safety Reference Manual, publicagao 1756-RM093

Contém especificacdes detalhadas para alcancar e manter SIL 3 com o sistema de
controladores GuardLogix.

Industrial Automation Wiring and Grounding Guidelines, publicagao 1770-4.1

Fornece orientagdes gerais para instalar um sistema industrial Rockwell Automation.

Website de certificagdes dos produtos, http://www.ab.com

Fornece declaragoes de conformidade, certificados e outros detalhes de certificacdo.

Detalhes de especificacdo da rede, http://www.odva.org

ODVA, é a organizacdo que apoia as tecnologias das redes construidas com base do
Common Industrial Protocol (CIP) — DeviceNet, EtherNet/IP, CompoNet e ControlNet.

Vocé pode visualizar ou baixar as publicagoes em

http://www.rockwellautomation.com/literature/. Para pedir cépias impressas da

documentagao técnica, entre em contato com seus distribuidor Allen-Bradley ou

representante de vendas Rockwell Automation local.
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Capitulo 1

Configuracao de um projeto para o movimento
integrado na rede Ethernet/IP

Este capitulo descreve como configurar um projeto de movimento integrado na
aplicagao Logix Designer.

Topico Pagina

Criagdo de um projeto do controlador 15

Ajuste da sincronia do tempo 18

Adicao de um mddulo de comunicagdo 1756-ENxTx 20

IMPORTANTE Quando vocé realiza a importacao/exportacdo em um projeto no software

RSLogix 5000, versao 19 ou anterior, a posicao absoluta do eixo nao serd
recuperada ao descarregar para o controlador.

Consulte Falhas de APR na pdgina 168 para mais informagdes.

Criagao de um projeto do Siga estas instrugdes para criar um projeto.

controlador 1. Na caixa de didlogo Studio 5000, escolha Create New Project.

r 3
Rockwell Software
Studio 5000
Create Open Explore
New Project Existing Project Help
From Import Sample Project Release Notes
From Sample Project From Upload About
Recent Projects ot
& August 2012
A 4
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Configuracdo de um projeto para o movimento integrado na rede Ethernet/IP

16

2. Escolha um controlador, digite um nome e clique em Next.

-
& New Project

ER==)

Logix
I I Compactlogix™ 5370 Controller

Controllegix® 5570 Controller
1756-L71 Controllegix® 5570 Centroller

1756-L72 Controllegix® 5570 Centroller
1756-L73 Controllegix® 5570 Controller

1756-L74 Controllegix® 5570 Centroller
| 1756-L75 Controllegix® 5570 Controller
I GuardLogix® 5570 Safety Controller
| I* RSLogix™ Emulate 5000 Controller
I Seftlogix™ 5800 Controller

MName: Integrated_Motion_Cont ro'

Location:  C:\Users\jklutman\Documents\Studio 5000\Projects

TN e S

Y

3. Insira um nome para o controlador.
4. Atribua uma localizagio (opcional).
5. Clique em Next.

Aparece a caixa de didlogo Project Configuration.

=
dp MNew Project

Project Configuration
[l Integrated_Motion_Control (V21, 1756-L71 ControlLogix® 5570 Controller)

Chassis: [1756-A10  10-Slot ControlLagix Chassis -
Slet:
Security Autharity: [No Protection ']
| Use only the selected Security Authority for authentication and
| authorization
Description:

[C] Enable redundancy

6. Seclecione o tipo de rack.
7. Atribua alocalizagio do slot do controlador.

8. Atribua a autoridade de seguranga.
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Configuracdo de um projeto para 0 movimento integrado na rede Ethernet/IP  Capitulo 1

9. Digite uma descrigio (opcional).
10. Clique em Finish.

A aplicagao Logix Designer abre com um novo projeto.

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help
EEH & JBR o« - B85 [E YR Q| sarmmoe.
Offline 0. I RUN Path: [<none> v\‘
No Forces b :DK
No Edts E COH ol e O W ,
T (X} 4 v |\ Favorites {_AdaOn A Sately A Amrms £ BE_A_TmerC

Controller Organizer >~ 0 X
b-£5 Controller Integrated_Motion_Control

abe e

71 Power-Up Handler
b= Tasks
-4 MainTask
] 5% MainProgram
Unscheduled Programs / Phases
5.5 Motion Groups

(] Ungrouped Axes
(23 Add-On Instructions
-5 Data Types
[, User-Defined
4L Strings
-3 Add-On-Defined
L Predefined
3 Module-Defined
rends
555 I/O Configuration
(-4 1756 Backplane, 1756-A10

E [0]1756-L71 Integrated_Motion_Centrol

< T I

Create Output Unlatch instruction
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Capitulo1  Configuracdo de um projeto para o movimento integrado na rede Ethernet/IP

Ajuste da sincronia do tem po Esta tecnologia suporta aplicagoes altamente distribuidas que requerem registro

de data e hora, registro de sequéncia de eventos, controle de movimento
distribuido e maior coordenacio de controle. Todos os controladores e os
modulos de comunicagio tem que estar com a sincronizagao ativada para
aplicagdes que usem o movimento integrado na rede EtherNet/IP.

A sincronia de tempo no sistema Logix ¢ chamada de CIP Sync. CIP Sync fornece
um mecanismo para sincronizar os relégios dos controladores, E/S e outros
dispositivos conectados com as redes CIP e ControlLogix ou CompactLogix
backplane. O dispositivo com o melhor relégio torna-se a fonte de tempo
Grandmaster para fornecer a hora para seu sistema.

Figura 1 - Topologia estrela com o controlador ControlLogix como o Grandmaster

Supervisory

CIP Sync

PowerFlex 755

EtherNet/IP
CIP Sync
CIP Sync
[V v v v vy
S0 | = 0:
Stratix 8000 !éi w
|& e
HEER
NTPL Kinetix 350

Kinetix 350

Kinetix 5500

CIPSync ——»

Kinetix 6500

il -llj rulil 1l \

CIP Sync —»

GM = Grandmaster (fonte de tempo)
M = mestre
S =escravo

P1e P2 = Prioridades As prioridades sao automaticamente atribuidas com base na qualidade do reldgio que é determinada pelo algoritmo Best Clock. Neste
exemplo, P2=1¢é a melhor qualidade e torna-se o Grandmaster. Se o dispositivo P2=1 perder a qualidade do reldgio por alguma razéo,
P2=2 se tornaria o Grandmaster para o sistema.
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Configuragdo de um projeto para o movimento integrado na rede Ethernet/IP Capitulo 1

O algoritmo Best Master Clock determina qual dispositivo tem o melhor relégio.
O dispositivo com o melhor reldgio torna-se a fonte de tempo Grandmaster para
fornecer a hora para seu sistema. Todos os controladores e médulos de
comunica¢ao devem ter a sincronia de tempo habilitado para participar do CIP
Sync.

Consulte a Integrated Architecture and CIP Sync Configuration Application
Technique, publicacio IA-AT003, para informagoes detalhadas.

Vocé deve habilitar a sincronia de tempo para aplicagoes de movimento. Siga estas
instrugoes para habilitar a sincronia de tempo.

1. No organizador do controlador, clique com botio direito do mouse no
controlador e selecione Properties.

2. Clique na guia Date/Time.

Esse ¢ um exemplo da caixa de didlogo Controller Properties para o
controlador 1756-L71.

87 Controller Properties - Integrated_Motion_Control = =
Redundancy | Nonvelatile Memary | Memary I Security I Data Logging | Alam Log
General | Major Faults Minor Faults | Date:/Time™ | Advanced | SFC Execution | Project

(i) The Date and Time displayed hers is Controller local time, not workstation local time.
Use these fields to configure Time attibutes of the Controller.

Set Date, Time and Zone from Workstation | €

Date and Time: Change Date and Time... | €

Time Zone: «

Adjust for Daylight Saving (+00:00) «

Time Synchronize
o M, DANGER. If time synchronization is
Enable Time Synchronization disabled online, active axes in any
controller in this chassis, or any other

Isth i st synchronized device, may experence
3 Isthe system time master unexpected motion. Safety controllers may
) Iz a synchronized time slave fault if no other time master exists in the
3 Duplicate CST master detected el

) CST Mastership disabled

2 No CST master

[ ok [ Canced |[ pply |[ Hebp

3. Clique em Enable Time Synchronization.

4. Clique em OK.
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Adig&o de um modulo de Siga estas instrugdes para adicionar um médulo de comunicagio Ethernet ao seu

S i projeto. Estes médulos sio compativeis com o protocolo CIP Sync: cddigos de
comunicagao 1756-ENxTx catdlogo 1756-EN2T, 1756-EN2E, 1756-EN2TR, and 1756-EN3TR.

IMPORTANTE Para todos os mddulos de comunicagdo, use a revisao do firmware que
combina com a revisao do firmware de seu controlador. Consulte as notas da
versdo para o firmware de seu controlador.

1. Para adicionar um médulo, clique com o botao direito do mouse no
backplane e selecione New Module.

2. Remova a selecao de todas as caixas de verificagio em Module Type
Category Filters.

3. Marque a caixa de verificagaio Communication.

Na caixa de didlogo Select Module Type, vocé pode filtrar para o tipo exato
de mddulo que estd procurando, agilizando a pesquisa.

4. Em Communications, selecione o médulo 1756-ENxTx e clique em OK.

Catalog | Module Discovery | Fa\mrital

Enter Search Text for Modufe Tipe.. Clear Filters Hide Filters 2

Maodule Type Category Filtters i Module Type Vendor Fitters i
Analog E Allen-Bradley H
Communication Hardy Instruments. Inc.
Controller Molex Incorporated
Digital Online Development Inc.{Automation Value)
m | »

00RO =

w Catalog Number Description Vendor Category
1756-DNB 1756 DeviceNet Scanner Allen-Bradley Communication
1756-EN2F 1756 10/100 Mbps Ethemet Bridge, Fiber Media Allen-Bradley Communication
1756-EN2ZT 1756 10100 Mbps Ethemet Bridge, Twisted-Pair Media  Allen-Bradley Communication
1756-ENZTR 1756 10/100 Mbps Ethemet Bridge, 2-Port, Twisted-P...  Allen-Bradley Communication
1756-EN3TR 1756 10/100 Mbps Ethemet Bridge, 2-Port, Twisted-P Allen-Bradley Communication
1756-ENBT 1756 10/100 Mbps Ethemet Bridge, Twisted-Pair Media  Allen-Bradley Communication =

< m ] 3

16 of 128 Module Types Found Add to Favorites

[] Close en Create [ Creale] [ Close ] [ Help ]
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Configuragdo de um projeto para o movimento integrado na rede Ethernet/IP Capitulo 1

A guia de configuragio New Module aparecem.

General™ |Conned.ion I RSMNetWonc I Module Info I Intemet Protocal I Port Configuration I Time: S)'ncl

Type: 1756-EN2T 1756 10/100 Mbps Ethemet Bridge, Twisted-Pair Media Change Type... | «
Vendor: Allen-Bradley
Parerit: Local Ethemet Address
MName: Motion_1 (@) Private Network: 152.168.1. 2=
Description - () IP Address:

- () Host Name:

Module Definttion

Revision: 51

Blectronic Keying: Compatible Module
Rack Connection: None

Time Sync Connection: Nong

Status: Creating

5. Insira um nome para o médulo.

6. Se quiser, insira uma descrigao.
7. Atribua o endereco Ethernet do médulo 1756-ENxTx.

Para informagdes sobre a configura¢io de uma rede Ethernet e dos
enderecos IP dos médulos de comunicagio e de movimento, consulte estes
manuais: comunicagio do

- EtherNet/IP Modules in Logix5000 Control Systems User Manual,
publicagio ENET-UMO001

- PowerFlex 755 Drive Embedded EtherNet/IP Adapter User Manual,
publicagao 750COM-UMO001

- Knowledgebase Technote # 66326

- Converged Plantwide Ethernet (CPwE) Design and Implementation
Guide, publicagaio ENET-TD001

8. Atribua o slot para o médulo.

9. Nadrea de defini¢ao do mddulo, clique em Change.
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10. Escolha uma opgao de codificagao eletronica.

F X
Module Definition S5
Revision: 15
Blectronic Keying: [Compatible Module -
Rack Connection: Hone x|
Time Sync Connection: None =2

oK | | Cancel | | Heb

ATENGAO: 0 recurso de codificacdo eletronica compara
automaticamente o mdédulo esperado com o mddulo fisico antes de
comegar a comunicagao, conforme mostrado na drvore de configuragdo.

Quando vocé estiver usando os médulos de movimento, configure a
codificacao eletrdnica para ‘Exact Match’ ou ‘Compatible Keying'

Nunca use ‘Disable Keying’ com os mddulos de comunicagao e de
movimento 1756-ENxTx.

Para mais informagdes sobre codificacdo eletrénica, consulte ControlLogix
Controller User Manual, publicagdo 1756-UM001.
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11. Selecione Time Sync and Motion.

s -
Module Definition S5
Revision: 5 - 15
Blectronic Keying: lCompatibIe Module v]
Rack Connection: None -
Time Sync Connection: HNone x

Mone

Time Sync and Motion k‘

0K | | Cancsl | [ Heb

IMPORTANTE Para que a coordenacao de tempo do CIP Sync funcione no controle de
movimento, vocé deve configurar as op¢des Time Sync Connection como
Time Sync and Motion em todos os médulos de comunicagao 1756-ENxTx.
0 protocolo CIP Sync é o que permite o controle de movimento na rede
Ethernet/IP.

A selecdo de Motion and Time Sync estd disponivel somente para as
revisdes 3.0 e posteriores do firmware. Vocé deve estar off-line para alterar
a selecdo de Motion and Time Sync.

Se estiver on-line na revisao principal de 1 ou 2, vocé pode alterar somente
arevisdo para 1ou 2. Vocé deve ficar off-line para alterar o médulo para a
revisao 3 ou 4 e para voltar a revisao 1ou 2.

IMPORTANTE Para controladores CompactLogix 5370: 1769-L18ERM, 1769-L27ERM,
1769-L30ERM, 1769-L33ERM, and 1769-L36ERM, a porta dupla Ethernet
embutida é automaticamente ajustado como Time Sync Connection = Time
Syncand Motion.

Vocé precisa apenas marcar a caixa verificacdo ‘Enable Time
Synchronization’ na guia de data/hora do controlador para habilitar o
movimento integrado.

12. Clique em OK.

IMPORTANTE  Erros ocorrerao quando vocé testar e associar um eixo se vocé nao tiver
habilitado a sincronia de tempo.
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Observagoes:
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Capitulo 2

Configuracao do controle de movimento
integrado usando os inversores Kinetix

Esse capitulo fornece os procedimentos sobre como configurar o controle de
movimento integrado usando os inversores Kinetix 6500, Kinetix 350 ¢
Kinetix 5500. A configuragio bésica para uma solug¢io de movimento integrado

deve associar um inversor 4 realimentagio do motor e um tipo de configuragao de
eixo. Para os exemplos desse capitulo, o inversor Kinetix 6500 ¢ usado e as
excegbes para o inversor Kinetix 350 e Kinetix 5500 sao anotadas.

Topico

Péagina

Configuragdo de um inversor Kinetix

26
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30
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Configuracao da realimentacao de carga
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Configuracao da realimentacao mestre

50
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50

Para informagdes sobre quais atributos sao replicados no inversor, consulte
Integrated Motion on the EtherNet/IP Network Reference Manual, publicagao

MOTION-RMO003.
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cOnfiguragao de um inversor Apdsadicionar o inversor ao seu projeto, use as caixas de didlogo do software para

Kinetix conﬁ'gurar o inversor. Conforme vocé configura um inversor, VOCé' perceberd que
as caixas de didlogo se alterario conforme as suas escolhas de configuragao, como
por exemplo, a configuragao de realimentagio.

Esta tabela fornece uma as caracteristicas gerais das tarefas que serdo necessdrias
para configurar o inversor.

Tabela 2 - Caixas de didlogo de categoria para configurar o inversor Kinetix

(Caixade didlogode | Execute estas tarefas Pagi-
categoria na
Geral « Associagao de um médulo do inversor para o eixo. 33

« Atribuicdo da configuracao do eixo.

« Escolha da configuragdo da realimentacdo.

« Escolha do tipo de aplicacdo, se aplicavel.

« Escolha da resposta da malha (baixa, média ou alta), se aplicavel.
« (riacdo e associacdo de um eixo a um novo grupo de movimento.

Motor « Especifique um motor com a fonte de dados = Nameplate Datasheet. 44
« Especifique um motor com a fonte de dados = Catalog Number.
+ Selecione um motor com fonte de dados = Motor NV.

Realimentacdo do + Conexdo do cabo de realimentacao do motor. 48
motor « Selecdo do tipo de realimentacdo do motor.

Realimentacdo da carga |  Selecdo do tipo de realimentacdo da carga, se aplicével. 49
Conversao de escala « (onfiguracdo da realimentacdo selecionando o tipo de carga, inserindo as 136

unidades da escala e selecionando 0 modo de percurso.
« Insercdo da transmissao de entrada e a relacao do atuador, se aplicavel.

Adicione um inversor Kinetix Siga estas instrucoes para adicionar um inversor Kinetix ao seu projeto.

EtherNet/IP DICA Quando adiciona mddulos de inversores a uma rede SERCOS, vocé vera
todas as estruturas de alimentacdo e cddigos de catalogos. Com o
movimento integrado, vocé atribui a estrutura de alimentagdo ao processo
de configuracdo posteriormente.

Consulte Atribua a estrutura de alimentacao adequada. na pagina 28.

1. Clique com o botao direito do mouse na rede Ethernet (n6) e selecione
New Module.

& {5 /O Configuration
= - 1756 Backplane, 1756-A10
ﬁl [011756-L71 Integrated_Motion_Contre

58
g Ethernet ®|  New Module...
Discover Modules. .,
3 Cut Ctrl+X
Copy Ctrl+C
Paste Ctrl+¥
Delete Del
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2. Verifique da caixa de selegao para filtrar as selecoes e escolher um inversor
Kinetix 350, Kinetix 5500 ou Kinetix 6500.

Select Module Type

Catalog | Module Discovery | Favorites
o o et Mo e }
] Module Type Category Fiters ~| = Modue Type Vendor Fiters i
Motion Allen-Bradey E
[C] Motor Ovedoad [C] Cognex Corporation
[C1 Motor Starter || [0 Endress+Hauser
[C] MotorStarter [ FLIR Systems
[0 Programmable Logic Controller ~ | MettlerToleda -
= Catalog Number Descrption Vendor Category B
2094-END2D-MD1-50 Kineiix 6500 Single s Ethemet Safe Torque Off Drive _ Allen-Bradiey [
2094-END2D-MOT-S1 Kinetic 6500 Single Ads Ethemet Safe Spesd Montor...  Alen-Bradiey Sefety D oton
i 2094-SEPM-B245 2094 SERCOS IDM Power nterface. 400V, 24A, Safe-...  Allen-Bradiey Motion
i 2097.V31PRIM Kinetix 350, 24, 1207240V, No Fiter Ethermet Drive Hlen-Bradey Drive,Motion
i 2097.V31PRZLM Kinetic 350, 4A, 120/240V. No Fiter Ethemet Drive Alen-Bradey Drive. Motion
2097-V32PRILM Kinetix 350, 24, 240V, Integral Fiker Ethemet Drive Hlen-Bradey Dve: Motion
2097.V32PRZAM Kinetix 350, 44, 240V, Integral Fiker Ethemet Drive Hlen-Bradey Drve, Motion L
2097.V32PRALM Kinetix 350, 8A, 240V, Integral Fiter Ethemet Drive Hlen-Bradey Drive. Motion r
2097.V33PRIAM Kinetix 350, 24, 240V, No Fiter Ethemet Drive Hlen-Bradey Dve: Motion
2097.V33PRILM Kinetix 350, 44, 240V, No Fiter Ethemet Drive Hlen-Bradey Drve, Motion
2097.V33PRE-LM Kinetic 350, 84, 240V, No Fiter Ethemet Drive: Hlen-Bradey Drive. Motion
2097-V33PRE-AM Kinetix 350, 124, 240V, No Fiter Ethemet Drive Hlen-Bradey Dve: Motion
2097.V34PRILM Kinetix 350, 24, 430V, No Fiter Ethemet Drive Hlen-Bradey Drve, Motion
2097-V34PRE-LM Kinetix 350, 44, 430V, No Fiter Ethemet Drive: Hlen-Bradey Diive. Motion
2097-V34PRELM Kinetix 350, 64, 430V, No Fiter Ethemet Drive Hlen-Bradey Dve: Motion I
2198-HO03-ERS Kinetix 5500, 14, 195528 Vok, Safe Torque OF Dive  Allen-Bradiey. Drve, Motion
2198 HO0B-ERS Kinetix 5500, 2.5A, 135-528 Vol Safe Torque OF Drive  Allen-Bradey Diive. Motion
2198 HOISERS Kinetix 5500, 54, 195-528 Vo, Safe Torque Off v Allen-Bradiey. Dve: Motion
2198-HO25-ERS Kinetix 5500, BA, 195528 Vok, Safe Torque OF Dive  Allen-Bradiey. Drve, Motion
2198 HMO-ERS Kinetix 500, 13A, 195-528 Vot Safe Torque Off Dive  Allen-Bradiey. Diive. Motion
2198 HN7NFR Kinetie 5500 24 195728 Vnk Safe Tarmue OFF Nive  Allen-Aradiew iive Motion s
27 of 312 Module Types Found
CIS—
=

3. Clique em Create.

4. Insiraum nome para o médulo.

Crows TR =

General” ‘Conned.ion' | Time Sync™ I Module Info™ I Intemet Protocal™ | Port Configuration™ | Metwork™ I Associated Axes™ I Powe| * | *
Type 2054-END2D-MD1-50 Kinetic 6500 Single Axis Ethemet Safe Torque Off Drive
Vendor: Allen-Bradley
Parent: Motion_1 Ethemet Address
Name: CIP_K&K (@) Private Network: 1921681, 21 =
Description: & () IP Address:
Module Definition
i
i Revision: 21
i Electronic Keying: Compatible Module
Connection: Motion
I Power Structure: 2094-AC09-MO2-M
|
i
i
fl
i
i
H
|
|
H =
||| Stetus: Creating ok | [ cancel | [ Heb
. =

5. Insirauma descrigéo, se quiser.

6. Atribua um enderego EtherNet/IP.

Para os segmentos Private Network, vocé pode estabelecer o enderego do

n6 do inversor inserindo o enderego IP particular por meio de uma chave
thumbwheel no inversor, usando o formato 192.168.1.xxx, onde o tltimo
octeto, Xxx, ¢ a configuragao da chave.
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Consulte EtherNet/IP Modules no Logix5000 Control Systems User
Manual, publicagio ENET-UMO001, para informagdes sobre a
configuragao dos enderecos IP e outras consideragoes sobre a rede

Ethernet.

7. Em Module Definition, clique Change.

Module Definition

Rievizion:
Electronic Keying:
Connection:
Paower Structure:

Change ... [:!
21

Compatible Maodule
hotion
2094-AC09-M02-M

A caixa de didlogo Module Definition aparece.

Module Definition

Rievision:
Electonic Keying:
Connection:

Power Structure:

¥ ety Power Rating on Connection

o]

8. Escolha uma opgao de codificacio eletronica.

Module Definition

Rewvizion:
Electronic Keying:
Caonnection;

Pawer Structure:

Xl
[ BN
IEompatibIe Module j
IMotion j
| 2094:4C09 M2 M |

Cancel | Help |

X
|2 'I I 1 3:
Compatible Module j
Ewxact Match

Compatible Module k

Dizable Keving
I

v ety Power R ating on Connection

[ ox ]

Cancel

Help

ATENCAO: 0 recurso de codificacdo eletronica compara
automaticamente 0 médulo esperado com o mddulo fisico antes de
comegar a comunicagao, conforme mostrado na drvore de configuragao.
Quando vocé estiver usando os médulos de movimento, configure a
codificacdo eletronica para ‘Exact Match’ ou ‘Compatible Keying.

Nunca use ‘Disable Keying’ com médulos de movimento.

Para mais informagdes sobre codificacdo eletronica, consulte ControlLogix

Controller User Manual, publicagdo 1756-UMO001.

9. Atribua a estrutura de alimentagio adequada.
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Quando selecionar um cédigo de catdlogo do inversor Kinetix 6500,
vocé estd especificando somente uma classe de inversores. Para especificar
totalmente o inversor, vocé precisa atribuir uma estrutura de alimentagao.
Alguns inversores nao precisam de uma estrutura de alimentagao.

DICA Vocé pode localizar os niimeros de referéncia da estrutura de alimentacdo das
seguintes maneiras:

«  Verificando o hardware
+ (onsultando a documentacdo do dispositivo
« Revisando os pedidos de compra ou a lista de materiais.

Vocé atribui uma estrutura de alimentagao apenas para o inversor
Kinetix 6500. Os inversores Kinetix 350 e Kinetix 5500 ocupam

automaticamente a tnica fonte de alimentagao disponivel.

10. Verifique sua caixa de selecio se quiser checar sua poténcia nominal na

x|

conexao.
Module Definition
Revision: H - 1 3:
Electronic Keying: ICompatib\e Module ﬂ
Connection: |M0tmn ﬂ
Power Structure 2094-AC05-MPE- j

[¥ arify Power Rating on Conn| <"21=>

2094-AC05-MP5-
2094-AC05-h01-M
2094-AC0E-M02-M
2094-ACT6-h03-M

2094-AC32-M05-M
2034-BC01-hP5-h4

2094-BCOT-M01-M
2034-BC02-h02-M

2094-BC04-03-M
2034-BC07-h05-14

11. Clique em OK.

Ao alterar os defini¢oes do mddulo, os parAmetros relacionados também mudam.
Alterar a revisio principal ou a estrutura de alimenta¢io muda a identidade do
inversor. Se o seu inversor estiver associado a um eixo, essas mudangas irao se

desassociar do eixo.

r

===)

Change module definition?

These changes will cause module data types and properties to change.
Data will be set to default values unless it can be recovered from the existing module properties.
Verify module properties before Applying changes.

12. Na guia General, clique OK para que a alteragdes tenham efeito.

DICA Se vocé for para a quia Associated Axis antes de clicar em OK e saida da quia
General, a opgdo para criar um eixo fica indisponivel. Uma vez que saiu, vocé
pode voltar a guia Associated Axis e criar um eixo ou associar eixos existentes.
Alternativamente, vocé pode criar um eixo clicando com o botdo direito do
mouse em Motion Group na drvore do organizador do controlador.

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012

29



Capitulo2  Configuracdo do controle de movimento integrado usando os inversores Kinetix

Crie um eixo associado

30

Ha duas abordagens que vocé pode usar para criar e configurar um eixo. Vocé
pode criar um eixo primeiro e depois adicionéd-lo ao seu grupo de movimento ou
vocé pode criar seu grupo de movimento e adicionar um eixo posteriormente.

O procedimento descrito nesta secio adota a abordagem para criar seu eixo
¢ g
primeiro, configura-lo e adiciond-lo ao seu grupo de movimento.

Criacao de um eixo para um inversor Kinetix

Siga estas etapas para criar um eixo.

1. Clique duas vezes no inversor no organizador do controlador para abrir a
caixa de didlogo Module Properties.

2. Clique na guia Associated Axes.

3. Clique em New Axis.

% Module Properties: Motion_1 (2094-EN02D-MO1-50 2.1) (=N o |

| General | Connection | Time Sync | Module Info | intemet Protocol | Port Configuration | Network | Associated Axes | Power [ Dig/+ [+

Axis 1:

Motor Feedback Device:

l<ncne> V] [ NewAms..‘MhL}

Motor Feedback Port

Load Feedback Device: [nane> -
Axis 2 (Audiary Axis): [<nune> '] l New Axis...
Master Feedback Device:
DICA Vocé também pode criar um novo eixo diretamente na guia Associated Axis

da caixa de didlogo Module Properties do inversor ou clicando com o botdo
direito do mouse em Motion Group e selecionando New Axis.

EI@ Mation Groups "l

Mew Axis AAIS_CONSUMED.. .
Mew Coardinate System... AKIS_SERMO,..
= Hngraup: —— 3 AXIS_SERWO_DRIVE...
3 add-0n Inskt onitor Group Tag
AXIS_GEMERIC. ..
=3 Data Types -
. User-Def Fault Help AXI5_GENERIC_DRIVE...
Cﬂ, Strings Clear Mation Group Faulks 415 CIP_DRIVE...
L add-on A5 YIRTUAL...
-Cﬂ Prodefine 40 Cut Chrl4+ =
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A caixa de didlogo New Tag aparece.

NewTog - - [
Name: Create |v
Help

Usage: <normal>

Type: Base x| | Connection

Aiiss For:

Data Type:  AXIS_CIP_DRIVE E

Scope: [0 Integrated_Mtion_Control -

Style

[F] Constant

[£]0pen AXIS_CIP_DRIVE Configuration

Observe que os campos nas proximas etapas sao automaticamente

preenchidos para o tipo de dado AXIS_CIP_DRIVE.

Insira um nome de tag.

Insira uma descrigio, se quiser.

Selecione o tipo de tag.

Selecione o tipo de dado AXIS_CIP_DRIVE.

Escolha o escopo.

NI B - NV S

Escolha o acesso externo.

Para mais informagdes sobre constantes e controle de acesso de dados
externos, consulte Logix5000 Controllers I/O and Tag Data Programming
Guide, publicagio 1756-PM004.

10. Clique em Create.
Se ja marcou o item Open AXIS_CIP_DRIVE Configuration, a caixa de

didlogo Axis Properties aparece. Caso contrario, clique duas vezes no eixo
no organizador do controlador.

% Axis Properties - CIPAXiS i (=13
Calegories
.
= Motor
Wadel #Axis Configuration Fosition Loop ~
Motar Feaclback Feedback Configurtion: Wotor Feedhack =
Scaling
Polarity Application Type: Basic -
Autotune ,—_I
[=-Load Loop Response: Medium hd
Backlash Motion Group <none> - WewGroup
Postion Loap
“Velocity Laop
Torque/Current Loop iated Module
Planner
-Horming Moduls <none> ~
Actians Madule Type: <none>
Drive Parameters
Parameter List Power Structure: <none>
LD Axis et 0 >
Faults & Alarms
Tag
tanual Tune.. QK I Carncel | Ay I Help
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Determine as atribuicdes da porta de realimentagdo
O inversor Kinetix 6500 tem duas portas de realimentagio. A porta 1 ¢ reservada
para realimentacio do motor no eixo primario (Axis_1). A porta 2 pode ser usada
como realimentagio de carga para o eixo primirio ou como realimentagio mestre
associado ao eixo secunddrio somente alimentacio (Axis_2).

DICA Os inversores Kinetix 350 e Kinetix 5500 suportam apenas a realimentacao do
motor, feita por padrao. Os inversores Kinetix 5500 suportam apedas os
motores de c6d. cat. VPL com realimentacdo Hiperface DSL.

Consulte Exemplos de configura¢io para um inversor Kinetix na pigina 53.
Exemplo de configuragdo do eixo primdrio
Siga estas etapas para associar os eixos a0 médulo Kinetix.
1. Clique duas vezes no inversor Kinetix 6500 no organizador do controlador
para ir para Module Properties.
2. Clique na guia Associated Axes.
Observe que a realimentagao do motor j4 estd configurada por padrio.
| 1 Module Properties: Motion_1 (2094-EN02D-M01-50 2.1) E=nEc == 7
| General | Connection I Time Sync | Module Info I Intemet Protocol I Port Corfiguration | Network | Associated fues™ I Power | Dig * | *
Axig 1 [Axisf]. '] B [ Mew Axis... ]
Motor Feedback Device: Motor Feedback Port
Load Feedback Device: [<none> w7 ]
Aods 2 (Awndliary Axis): [(none> '] [ Mew Axis. ..
Master Feedback Device: [(nmne) A ]
Eventualmente, a porta AUX Feedback (porta 2) do inversor pode ser
usada para realimentagio da carga do eixo primério (eixo 1) para suportar a
configuragio a realimentagio dupla e da carga.
3. No menu Load Feedback Device, selecione a porta AUX Feedback.
| Module Properties: Motion_1 (2094-END2D-M01-50 2.1) [= &)=z
General | Connection | Time Sync | Module Info I Intemet Protocol | Port Configuration I Network | Associated Axes” | Power | Digl * | *
Axis 1 [fois 1 =) [ [ewass]
Mator Feedback Device: Motor Feedback Port
Load Feedback Device: [Aux Feedback Port hd ]
Axis 2 (Auxiliary Axis): [<nane> '] [ New Axis. ..
Master Feedback Device: [<nane> ']
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cOnfiguragao dos pa rametros Os parimetros que vocé configurou na caixa de didlogo General resultam na

gerais

apresentagao dos atributos ¢ dos parAmetros que estao especificamente
disponiveis para a combinagao de suas selecoes.

IMPORTANTE Todas as caixas de didlogo de propriedades do eixo AXIS_CIP_DRIVE sao

dinamicas. Os atributos opcionais e as caixas de didlogo relacionadas a cada
eixo de movimento integrado que vocé cria aparecem ou nao com base na
combinagdo de caracteristicas do eixo que vocé define.

Os modos de controle dos atributos do eixo sio obrigatdrio, opcional ou
condicional. Os elementos da caixa de didlogo General sio dependentes do modo
de controle selecionado. O atributo do cixo que vocé usa determinar a defini¢io

de uso internamente.

Consulte Integrated Motion Reference Manual, publicagijo MOTION-RM003
para informagdes completas sobre os atributos do eixo e como aplicar os modos
de controle.

Na caixa de didlogo General, vocé pode modificar os pardmetros:

Associagao de um mddulo do inversor para o eixo.
Sele¢ao da configuragao do eixo.

Escolha da configuragio da realimentagao.
Escolha do tipo de aplicagao, se aplicavel.

Escolha da resposta da malha, se aplicavel.

Criagao e associagao de um novo grupo de movimento.

Os atributos opcionais dependem das caracteristicas do inversor associado.

IMPORTANTE Certifique-se de associar o inversor com a primeira etapa na configuragao

do eixo porque o inversor determina quais os atributos opcionais sao
suportados.
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Associacao dos inversores e eixos

Estas sao as duas maneiras para estabelecer as associagoes do inversor/eixo:

o« A primeira maneira ¢ atribuir o inversor ao eixo na guia Associated Axis na
caixa de didlogo Module Properties.

o A segunda maneira ¢ atribuir o eixo ao inversor na caixa de didlogo
General.

Siga estas etapas na caixa de didlogo General ¢ a caixa de didlogo Module
Properties para associar o eixo a um médulo do inversor e mapear o inversor ao
eixo.

1. Vi na caixa de didlogo General para o eixo.

2. Escolha o mddulo do inversor ao qual vocé quer associar o eixo.

Associated Module
Modue: CIP_KeK -
Module Type: 2054-ENDZD-MD1-50
Power Structure: 2094-BCO2-MO2-M
Auds Number: I1 vJ

3. Deixe Axis Number como 1, o padrio.

Quando selecionar um médulo do inversor Kinetix 6500, o catdlogo do
inversor e a estrutura de alimentacio que vocé atribui aparece. Se vocé
nio tiver atribuido uma estrutura de alimentagio, esta mensagem aparece.
O Kinetix 350 ¢ o Kinetix 5500 nio precisam de uma estrutura de
alimentagao, por isso essa mensagem nio aparecerd.

¥  Unable to perform calculations in asis until Power
Stucture 1z defined far Azsociated Maodule.
Define power_structure.

Se usar um inversor Kinetix 6500, clique no hyperlink para ir para a caixa de diédlogo Module
Properties do inversor para que vocé possa atribuir uma estrutura de alimentacdo.

Esta mensagem significa que sem definir totalmente o inversor com uma
estrutura de alimentagio, os ajustes de fébrica nao podem ser computados.

Consulte Atribua a estrutura de alimenta¢io adequada. na pdgina 28.
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Mapeamento de um inversor Kinetix ao eixo
Siga as instrugdes para mapear um inversor Kinetix.

1. Viaté a caixa de didlogo Module Properties do inversor.

e Clique com o botio direito do mouse no médulo na édrvore daE/S e
selecione Properties.

o Clique duas vezes no mddulo na érvore da E/S.
e Clique com o botio direito do mouse no organizador do controlador e

selecione Go to Module.

2. Vi para a guia Associated Axis.

7| Module Properties: Motion_1 (2094-EN02D-M01-50 2.1) =2 E=h ==
| General | Connection I Time Sync | Module Info I Intemet Protocol I Port Corfiguration | Network | Associated Axes™ I Power | Dig * | *
Axis 1t l»‘-\ms_]. 'J D [ Mew Axis. .. ]
Motor Feedback Device: Motor Feedback Port
Load Feedback Device: l(nmne) - I
Axis 2 (Audliary Axis): l(nmne) vJ l New Axis...
Master Feedback Device: l<none> - J

Axis 1 na guia Associated Axes em Module Properties corresponde ao
eixo 1 listado na caixa de didlogo General em Axis Properties: consulte

O campo de tag de campo aparece como Axis 1, por exemplo,
Axis_I_Position_Motor. A op¢ao Motor/Master Feedback Device
(porta de realimentagio do motor) estd preenchido com base no tipo de
configuragio de realimentagio.

3. Escolha o dispositivo de realimentagio da carga.

Esta selecao mapeia a segunda porta do inversor Kinetix 6500 como a
porta de entrada para o dispositivo de realimentacao dupla (ou carga).

Para o tipo de configuragio do eixo, tipo de configuragio de malha de
posicio e de reabilitagio e realimentacio dupla (ou carga), consulte

Exemplo 2: Malha de posicio com realimenta¢io dupla na pdgina 57.

5| Madule Properties: Mation 1 (2094-END2D-M01-50 2.1) [l E ==

‘ General IC.annect\on I'ﬂme Sync | Module Info I Intemet Protocol | Port Configuration I Network | Associated Aues”™ | Power | Digl 4 | *
Axdis 1: [msis_1 - [ [vewas... |
Motor Feedback Device: Motor Feedback Port
Load Feedback Device: lAux Feedback Port 'J
Axis 2 (Auxdliary Axis): I<nnne> 'I l New Axs...
Master Feedback Device: l<nnne> VI

Para exemplos mais detalhados, consulte Exemplos de configuragio para
um inversor Kinetix na pagina 53.
4. Clique em OK.
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Isto aplica as mudangas e fecha a caixa de didlogo Module Properties. Se
vocé nao habilitou a sincronia de tempo, esta mensagem aparece.
x|

i Failed ta modify properties for asis iz 101"

\) The axiz cannot be associated to the module. The CIP Motion Drive module
requires Hard ar Soft Time Spnchronization, and the parent ethernet scanner
of the madule iz not configured with Time Sync Connection to support it.

o | Help |

Error 16427-8004 2436

Vocé deve ir nas propriedades do médulo de comunicagao 1756-ENxT e habilitar
a sincronia de tempo.

Consulte Adi¢ao de um médulo de comunicagio 1756-ENxTx na pdgina 20 para

mais informacgoes.

Configuracao do eixo associado e do modo de controle

Agora que o eixo estd associado a0 médulo do inversor, valores significativos estao
disponiveis para outras propriedades do eixo.

Para mais informagoes sobre os modos de controle, consulte Integrated Motion

Reference Manual, publicagio MOTION-RMO003.

1. No organizador do controlador, clique duas vezes no eixo que vocé quer
configurar.

A caixa de didlogo General de Axis Properties aparece.

% Anis Properties - Axis_11
Categories:
General

=] Motor
i Model Axis Configuration: IPDS\liUI’] Loop j
Motor Feedback Feedback Configuration Feedback Ol
-+ Load Feedback 5
. Sl Application Type: Velocity Loop
caling Torque Laoop

- Hookup Tests Loop Response: Medum

Polarity

]
Mation Group: G i) - = Hew G |
ALtotung i S J S

2. Escolha um tipo de configuragio do eixo. Para este exemplo, selecione
Position Loop.

DICA 0 inversor associado determina quais as op¢des de configuracao de
realimentacdo e eixo sao apresentadas.
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Esta tabela compara os tipos de configuragio do eixo para os inversores

Kinetix e PowerFlex.

Tipo de eixo Tipode Kinetix 350 | Kinetix 5500 | Kinetix 6500
malha

Malha de posi¢ao P Sim Sim Sim

Malha de velocidade Sim Sim Sim

Malha de torque T Sim Sim Sim

Realimentacdo somente N Nao Sim Sim

Controle de frequéncia F Néo Sim Néo

3. Nalista drop down de Feedback Configuration, escolha Motor Feedback.

Auiz Configuration: IF'u:usitiu:un Loop

|

Feedback Configuration: IMntor Feedback
Application Type:

Loop Responze:

-

Load Feedback %
Dual Feedback

tdotion Growp: |<nnne>

||

DICA
realimentagdo do motor.

Os inversores Kinetix 350 e Kinetix 5500 suportam apenas a

Esta tabela compara os tipos de configuracio de realimentagao para os

inversores Kinetix e PowerFlex.

Tipo de Tipo de malha | Kinetix350 | Kinetix 5500 | Kinetix 6500
realimentacao

Realimentacéo do PV, T Sim Sim Sim

motor

Realimentacdo da PV T Nao Nao Sim

carga

Realimentacdodupla | P Sim Néo Sim

Integrador duplo P Nao Néo Nao
Realimentacdo mestre | N Nao Nao Sim

Sem realimentacao V. F Nao Nao Nao

4. Escolha um tipo de aplicacao, se aplicével.

% Axis Properties - Axis_11

Categoiies:

- General

Aris Configuration I Position Loop

Feedback Configuration: I Load Feedback

Application Type: IBaSic

Loop Response:

racking k

hotion Group
Puint-to-Paoint
Congtant Speed
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Application Type determina o tipo de aplica¢io de controle de movimento.
Este atributo ¢ usado para energizar os bits de configuragao de ajuste de
ganho. Esta tabela ilustra os ganhos estabelecidos com base no tipo de

aplicacao.

Tabela 3 - Personalizacao de ganhos para ajustar

Tipo de aplicacao Kpi Kvi ihold | Kvff Kaff | torqLPF
Personalizada'” - - - - -

Basico (V20 e superior) | Nao Nao Nao Nao Sim Sim
Bdsico (V19 e anterior) | Nao Nao Nao Nao Nao -
Acompanhamento Nao Sim Nao Sim Sim Sim
Ponto a ponto Sim Nao Sim Nao Nao Sim
Velocidade constante Néo Sim Néo Sim Néo Sim

(1) Se vocé ajustar para o personalizado, vocé pode controlar os célculos de ganhos individuais alterando as
configuracdes do bit no atributo Gain Tuning Configuration Bits.

5. Escolha uma resposta da malha, se aplicavel.

% Auis Properties - Axis_11

Calegores:
¥~ General
- Motor

Load Feedback
Sealng

Polaiity
o Autotune
- Load

Model Asis Configuration
Mhator Feedback Feedhack Configuration:

Application Type:

Hotion Group:

Hookup Tests Loop Response: Low

-

Basic

Position Loop
Load Feedback

M

k]

k]

k]

DICA
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Criacao de um grupo de movimento

Todos os eixos devem ser adicionados ao grupo de movimento de seu projeto.

Se vocé nio agrupar os eixos, eles permanecem desagrupados e indisponiveis para

uso. Vocé pode ter somente um grupo de movimento por controlador Logix.

Vocé pode ter oito eixos de malha de posi¢io por médulo 1756-EN2T. Cada
inversor requer uma conexao TCP e uma CIP. Se vocé tiver outros dispositivos
que consomem conexdes TCP no médulo, ele reduzird o nimero de inversores

quc vocé pOdC suportar.

Tabela 4 - Eixos configurados da malha de posi¢ao

Controlador Mddulos de comunicacao | Eixos suportados“)
Malha de posigéom Malha de posicao Inversores de movimento
integradom

1756-L6x e L7x 1756-EN2T e 1756-EN2TF 8 Até 100
1756-L6x e L7x 1756-EN3TR 100 Até 100

1756-EN2TR 8 Até 100
1769-L18ERM Ethernet incorporada 2 Até 100 8 nés no max.
1769-L27ERM Ethernet incorporada 4 Até 100 16 nds no méx.
1769-L30ERM Ethernet incorporada 4 Até 100 16 nds no max.
1769-L33ERM Ethernet incorporada 8 Até 100 32 nés no méx.
1769-L36ERM Ethernet incorporada 16 Até 100 48 nés no max.

(1)  Vdrios controladores podem controlar os inversores em um médulo 1756-ENxTx , com base no limite de conexao TCP, até 128 podem ser suportados.

(2) Somente os inversores/eixos configurados para a malha de posicdo sdo limitados. Os inversores/eixos de controle de frequéncia, a malha de velocidade e malha de
torque configurados ndo sdo limitados.

(3) Seultrapassar limite maximo de médulos de E/S configurados na arvore de E/S em Embedded Ethernet, vocé terd um erro de verificacdo do projeto:
Erro: Ndmero mdximo de nds na porta Ethernet local foi excedido.

Siga estas instrugdes para criar um grupo de movimento.

1. Clique em New Group.

,
New Tag [
e
Name: Mation_Group_101
Description Cancel
Help

Usage: nomal

Type Base w | | Connection

Alias For:

Data Type:  MOTION_GROUP

Scope 9 Integrated_Motion_Control

Bdemal [ Read/Wite

Style:

[ Constant

[#] Open MOTION_GROUP Configuration

Wk D

Insira um nome dC tag.

Selecione o tipo de tag.

Selecione um tipo de dados de MOTION-GROUP.

Insira uma descrigio, se quiser.

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012
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6. Escolha o escopo.
7. Escolha o acesso externo.
Para mais informagdes sobre constantes e controle de acesso de dados

externos, consulte Logix5000 Controllers I/O and Tag Data Programming
Guide, publica¢io 1756-PM004.

8. Verifique a configuragio Open MOTION_GROUP e clique em Create.

A caixa de didlogo Motion Group Properties aparece.

Motion Group Wizard Motion_Group_101 - Axis Assignment ﬁ

Unassigned: Assigned:

Fods_1

< Back Net> | [ Fnsh | [ Heb
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Associacao do eixo ao grupo de movimento

Hé duas maneiras de atribuir os eixos a um grupo de movimento:
e Criar um grupo de movimento através da guia Axis Assignment na caixa de
didlogo Motion Group Properties.
e Arraste o eixo para Motion Group na 4rvore do organizador do
controlador.

Siga estas instruges para associar um eixo ao grupo de movimento.

1. Selecione um eixo e clique em Add.

2. Verifique se o eixo foi atribuido ao grupo.

Maticn Group Wizard Motion_Group_101 - Axis Assignment lﬁj
Unassigned Assigned:
Pocis_1
Add — <~ Remove
cBack || Net> | [ Fmsh | [ Hep

3. Clique em Finish.
O eixo aparece em Motion Group na érvore do organizador do
controlador.

-5 Motion Groups
Ela Motion_Group_101

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012

4



Capitulo2  Configuracdo do controle de movimento integrado usando os inversores Kinetix
Ajuste do periodo de atualizacao bruta
O periodo de atualizagao bruta é basicamente a taxa de RPI para a comunicagao
Ethernet entre o controlador € 0 médulo de movimento, uma conexio Unicast.
O periodo de atualizagio bruta determina com qual frequéncia a tarefa de
movimento opera. Quando a tarefa de movimento ¢ executada, ela interrompe a
maioria das outras tarefas independente de sua prioridade. A tarefa de movimento
¢ a parte do controlador que cuida das informagées de posi¢ao e de velocidade
para os eixos.
Vocé ajusta o periodo de atualizagao bruta quando criar o grupo de movimento.
Siga estas etapas para ajustar o periodo de atualizagao bruto.
1. Clique na guia Attribute na caixa de dialogo Motion Group Properties.
=olx]
Auis Assignment  Attiibute | Tag |
Coarze Lpdate Period: Im _,::' mz [in 0.5 increments |
Auto Tag Update: lm
General Fault Type: IW
Scan Times [elapsed time):
Mar: BS7EE [us] Resst Max |
Last: |314 [ug)
QK I Cancel | Appliy | Help |
2. Ajuste Coarse Update Period para 2,0 a 32,0 ms.
DICA Verifique se os valores de Last Scan time na guia Attribute sao menores.
Geralmente, o valor é menor que 50% de Coarse Update Period.
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Para o inversor Kinetix 6500, a taxa de atualizagio bruta é de 1 ms.

Figura 2 — Exemplo de periodo de atualizacdo bruta

Tarefa de movimento

Varreduras de seu cddigo, atraso
do sistema e assim por diante

0ms 10 ms 20ms 30ms 40 ms

Neste exemplo, periodo de atualizagdo bruta = 10 ms. A cada 10 ms, o controlador para de varrer seu cddigo e tudo o que estiver fazendo
e executa o planejador de movimento.

O periodo de atualizagao bruta ¢ uma troca entre a atualizacio das posi¢oes dos
eixos e a varredura do cédigo. Em geral, vocé ndo quer que a tarefa de movimento
use mais que 50% do tempo total do controlador em média. Logix geral. Quanto
mais eixos vocé adiciona ao grupo de movimento, mais tempo ele leva para
executar a tarefa de movimento.

Para um controlador 1756-L6x, o impacto incremental na tarefa de movimento ¢
aprox. 2 a 3 inversores/ms. Para o controlador 1756-L7x, o impacto incremental
na tarefa de movimento ¢ aprox. 6 a 8 inversores/ms. O impacto real pode variar
de acordo com a configuragao do eixo.

Integrated Architecture Builder

Para ajudd-lo a determinar o desempenho do sistema de movimento no
Integrated Architecture Builder (IAB).

A IAB ¢ uma ferramenta de software grifica para configurar sistemas de
automagao embasados no Logix. Ela o ajuda a selecionar o hardware e a gerar
listas de material para aplicagdes que incluem controladores, E/S, redes,
inversores Powerflex, cabeamento OnMachine, controle de movimento e outros
dispositivos.

O software pode ser encontrado em

http://www.rockwellautomation.com/en/e-tools/configuration.html
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Especifi(agéo da fonte de F na fonte de dados do motor que vocé informa o eixo onde os valores de
configuragao do motor sio originados. Vocé pode selecionar um motor pelo

dados do motor cédigo de catdlogo em banco de dados de movimento, insira os dados do motor
de uma placa de identifica¢io ou de uma folha de dados, ou use os dados do motor
contidos no inversor ou na memoria nio volatil do motor.

Na caixa de didlogo do motor, vocé especifica qual motor vocé quer usar e de
onde os dados sairio:

o Especifique um motor com a fonte de dados = Nameplate Datasheet.
o Especifique um motor com a fonte de dados = Catalog Number.

e Selecione um motor com a fonte de dados = Motor NV.

Escolha o cddigo de catalogo

Siga estas etapas para escolher um motor no banco de dados de movimento.

1. Sea caixa de didlogo Axis Properties nao estiver aberta, clique duas vezes
no eixo.

2. Viaté a caixa de didlogo Motor de Axis Properties.

\Xis Properties - C| XIS -
0 asterisco proximo a % Axis Properties - CIPAX ol x
uma categoria Categories
. P | IMotor Device Specification
significa que vocé nao o e
f = "“Model Deta Source: |Catelog Number -] Parameters
aplicou as alteragdes. o
* . Scaling Catelog Number.  [<nane> Change Catalog I
Hookup Tests
Pty Motor Type: [Not Specified =l
Autatune Units: Rev -
*E)-Load I —I
i.-Backlash
- Compliance
- Friction
‘- Observer
Pasition Loop
Velocity Laop
Accelerstion Loop
Torque/Cunent Loop
- Planner
Homing
* - Actions
- Drive Parameters
Parameter List
Status
- Faults & Alarms
Tag
Manual Tune. oK | Cancel Apply Help

3. No menu Data Source, escolha Catalog Number.

Motor Device Specification

Data Source; Mameplate D atasheet ﬂ

el Bt MHameplate D atazheet
. rdabar MY %
Matar Tupe: IIYB[D:r\pUL.IIII:U |

Uit IF!ev ﬂ

4. Clique em Change Catalog.
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5. Selecione um motor.

Catalog Mumber:
MPL-B310P-M 0

B
Change Catalog Number L&J

MPL-B230P-Hocd R F—
MPL-B230P-\a2 ;J
MPL-B230P-\exd _
MPL-B310P-H Help
MPL-B310P-S
MPL-B320P-H

MPL-B320P-M
Use es_tes filtros para _ WELBs20P Y
reduzir o tamanho da lista. MPL-B330P-H

Fiters
Voltage Famity Feedback Type

[<aliz | [et | [l -

O caixa de didlogo Motor agora estd preenchido com todas as informagoes
relacionadas a0 motor que vocé selecionou o banco de dados de

movimento.
1% ais Properties - fus 1 = [2 |wesel
Categories
* ... General Motor Device Specification
M= —
* - Model Data Source: ‘Calalug Number '| | Parameters...
* O
-~ Moter Feedback Catalog Number:  MPL-B310P-M [Changs Catalog.. |
* 1. Scaling —_—
- Hookup Tests Motor Type: Rotary Permanent Magnet
Polarity -
 Addtune Units: Rev
* - Load Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
- Backlash
- Compliance Rated Power: 077 kW Pole Count 8
Friction Rated Voltage: ~ 460.0 Volts {RMS)
- Observer
Pasiion Loop Rated Speed: 50000 RPM Max Speed 50000 RPM
- Veloc op ated Cument: ps ‘eak Cument i ps
Velocity Lo Rated Ci 17 Amps (RMS) Peak C 5.02 Amps (RMS)
. Acceleration Loop S — .
Torque/Curent Loop Rated Terque: 158 N-m Motor Overoad Limit: 1000 % Rated
- Planner
Homing
- Actions
Drive Parameters
- Parameter List
- Status
Faults & Alams
o Tag
Manual Tune.. OK ‘ | Cancel | ‘ Apply ‘ | Help

6. Clique em Apply.

DICA Quando vocé usar um cédigo de catélogo do motor como fonte de
dados, valores padrao, para exemplo, sao ajustados automaticamente
nas configuracdes de Application Type e Loop Response da caixa de
didlogo General.

0Os padroes eliminam a necessidade de autoajuste, ajuste manual e a
configuracao manual destes pardmetros.
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Escolha a placa de identificacao

A opgao Nameplate requer que vocé insira as informagoes de especificagio do
motor da placa de identificagio do motor e da folha de dados do motor.

1. Na caixa de didlogo Motor de Axis Properties, no menu Data Source,
escolha Nameplate Datasheet.

% Axis Properties - Axis_11

Categories:
ST Bl cto: Device Specification
= Motar
i Lo Model Data Source: Parameters.

Motor Feedback

H 0 Catalog Number. —[<nane> Change Catalog...
o Gealing

- Hookup Tests Mator Type. [ Mot Specified =
i Palarity
Autotune Urits: IHav j

2. Escolha um tipo de motor.

% Axis Properties - Axis_11

Categories:
el ol0 Device Specificalion
(=1 Motor
...... Modsl Data Source: Mameplate Datashest 'I Parameters.
Motor Feedback Catalog Mumber:  |<nane> Change Catalog
Scaling
- Hookup Tests Motar Type Mot Specified 'I
- Polarity Urits: Mot Specified
- Autotune Rotam Permanent Magnet
| Lincar Permaneni Magnet 1§ |

Esta tabela ilustra quais tipos de motores e inversores sio compativeis.

Tipo de motor Kinetix 350 | Kinetix 5500 | Kinetix 6500
ima permanente rotativo Sim Sim Sim
imé permanente linear Nao Nao Sim
Inducdo rotativa Nao Sim Néo

Observe que todos os campos de informacio do motor sao inicializados
para os padroes.

M otor Device Specification

[rata Source: INamep\ate Datashest j Parameters... |

Catalog Mumber: |<none> Change Catalog...

Motor Type: Ithtaly Permarnent Magnet d

Lnts [Rev =

MNameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
Rated Power: lDD— ki Fole Court: |2—
RaledVolage  [00 | Volis[RMS)
RatedSpeed |00 APM Max Speed: oo AP
Fiated Current: IUU— Ampz (RS Peak Cumrent: IUU— Ampz (RS
Rated Torque: IUD— M-m Motor Overload Limit: IW % Rated

3. Insiraas informag¢des dos parAmetros Nameplate Datasheet do motor e

clique em Apply.
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Exibicao das informacoes do
modelo do motor

Escolha o motor NV

Quando vocé selecionar Motor NV como fonte de dados, os atributos do motor
s30 derivados da memoria nao volatil de um dispositivo inteligente de
realimentagio montado no motor equipado com uma interface serial. Somente
um ajuste minimo nos atributos do motor e de realimentagao do motor
(Feedback 1) sao necessérios para configurar o inversor.

1. Na caixa de didlogo Motor de Axis Properties, escolha Motor NV.

i Axis Properties - Axis_11

Categories:

* . General [Motar Device S pecification
* - Moter
- Model Data Source: Im Parameters.

* - Motor Feedback Nameplate D atasheet

Scaling Catalog Numbet. | 1o Womber Chsiige Catslog

Motor N

-Hookup Tests Matar N »,

- Polaty

Autotune Units: Fev -

2. Selecione as unidades do motor associadas com o motor, Rev para motor
rotativo ou Meters para motor linear.

Nenhuma outra informagio do motor ¢ necessaria.

3. Clique em Apply.

A caixa de didlogo Motor Model exibe as informagdes adicionais baseadas no tipo
de motor que vocé selecionou.

Oasterisco préximo a % Axis Properties - Axis_11
uma categoria Cateaor
Lo n ategories:
S|9n|ﬁc§ que VOCE\ [ General Motor Model Phase to Phase Parameters
nao aplicou as [
a|tera§(~)es, [+ Torque Congtant [KE]: ID.582 N-md&mps(RMS]
* - Motor Feedback ‘oltage Constant [Ke): |1S.B Yalts[RM5)/KRPM
Scaling . )
Hackup Tests Resistance [Re): |4.? Ohms
Polarity Inductance [Ls): ID.DZS Herries
i fgbiobune

o Seafonte de dados do motor for Database, esta informagao é
automaticamente preenchida.

o Seafonte de dados do motor for Nameplate Datasheet, esta informagao
deve ser inserida manualmente ou executando o Motor Analyzer opcional.

o Seafonte de dados do motor for Motor NV, esta caixa de didlogo fica em
branco.
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Atribuicao do motor de
realimentacao

48

O que aparece na caixa de didlogo Motor Feedback depende do que vocé
selecionou na caixa de didlogo General para Feedback Configuration.

A caixa de didlogo Motor Feedback representa as informagoes para o dispositivo
de realimentagio que estd diretamente acoplado ao motor. Esta caixa de didlogo
estd disponivel se a configuragio de realimentagio especificada na caixa de
didlogo General for diferente de Master Feedback.

Se 0 motor que vocé selecionou tiver Catalog Number como fonte de dados,
todas as informagoes nesta caixa de didlogo serao preenchidas automaticamente.
Caso contrario, vocé terd que inserir as informa¢oes manualmente.

% Axis Properties - Axis_11

Categories;
- General Motor Feedback Device Specification
Device Function: Motor Mounted Feedback e ———
eedback Feedback Channel Feedback 1
Scaling Type l—_l
Hookup Tests . Hiperface =
- Palarity Writs: Rev =
- Autotune

Os atributos associados 4 caixa de didlogo Motor Feedback sio designados como

Feedback 1.

Commutation !

Alignment: hotor Offset VI

Offset: i gned
Cantro

Palarity: Muotor Oftset K
Selt-Sense

Se um motor de ima permanente for selecionado no banco de dados de
movimento, Commutation Alignment esta configurado para Controller Offset.
Porém, se um motor de ima permanente estiver especificado em Nameplate
Datasheet, vocé precisa especificar o método de alinhamento de comutagio. O
padrio ¢ configurar como Not Aligned.

Degrees

Tabela 5 - Configuracdes de alinhamento de comutacao

Tipo Descri¢ao

Not Aligned Indica que 0 motor ndo estd alinhado e que o valor de Commutation Offset
nao é vélido. Se Commutation Offset ndo for vélido, ele ndo pode ser usado
pelo inversor para determinar o angulo de comutagdo. Nenhuma tentativa
de habilitar o inversor com um angulo de comutacdo invélida deve resultar
em uma condicdo de inibicdo de partida.

Controller Offset Aplica-se ao valor Commutation Offset do controlador para determinar o
angulo elétrico do motor.

Motor Offset 0 inversor deriva de Commutation Offset diretamente do motor.

Self-Sense 0Oinversor mede automaticamente o Commutation Offset quando passar do

estado de partida para o primeiro tempo apds ligar e desligar a
alimentacdo. Geralmente, isto se aplicaa um motor PM equipado com um
dispositivo de realimentacdo incremental simples.

Em muitos casos, Commutation Alignment estd configurado para Controller
Offset e o teste de comutagao estd sendo executado durante o comissionamento
para determinar o offset de comutagio e a polaridade.

Consulte Integrated Motion Reference Manual, publicagio MOTION-RM003
para a descri¢io completa dos atributos do eixo.
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Configuracao da
realimentacao de carga

A caixa de didlogo Load Feedback representa as informagoes do dispositivo de

realimentagio que estd diretamente acoplado ao lado da carga de uma transmissao
mecinica ou atuador.

Load Feedback Device Specification

Device Function: Load-Side Feedback EE—— |
Feedback Channel: Feedback 2
Type: e »| T Device Type cannot be configured unkl
. INDt Specified J feedback device is defined fior this Feedback
Units: IHE"’ j Channel in &ssociated Module.

Defing feedback device.

Para sua conveniéncia, vocé pode usar este link para a caixa
de didlogo Module Properties para o inversor associado.

A caixa de didlogo Load Feedback estd disponivel se a configuragao de
realimentagao especificada na caixa de didlogo General for Load ou Dual.

% Axis Properties - Axis_11

Categories:
General Load Feedback Device Specification
£ Motar Device Function Load-Side Feedback
- Model
- Motor Feedback, Feedback Chatnel: Feedhack 2
Load Feedback: Tope: m of Specilied =
Sealing -
- Hodkup Tests Units: Mat Specified
Digital AgB
- Polarity Sine/Cosing
- Autotune Hiperface
=- Load EnDat 2.1

Os atributos associados 4 caixa de didlogo Load Feedback sio designados como

Feedback 2.

% Axis Properties - Axis_11

Categories:

General Load Feedback Device 5pecification
M?tm Device Function: Load-Side Feedback
- Model
Mutar Feedback, Feedback Channel: Feedback 2
* 03 esdback -
Load Feedback Type: IDigitaI.&qB j
Hookup Tests Units: IFlev j
Polarity

Diferente da caixa de didlogo Motor Feedback, vocé deve inserir as informagoes
do dispositivo de realimentagio da carga explicitamente na caixa de didlogo Load
Feedback, incluindo o tipo de realimentagio. Isto porque o dispositivo de
realimentagio da carga nio estd acoplada ao motor.

Os valores padrio sao exibido com base no tipo de realimentagao selecionado.

Digital AqB
Cycle Resolution:

|1 000

|4 Feedback Counts per Cycle
|4DDEI Feedback Counts per Rev
I Incremental ¥ I

|1 a Aus. Rew / Motar Rew

Cycle Interpalation:
Effective Resolution:

Startup Method:

Feedback Ratio:
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Configuracao da
realimentacao mestre

Criacao de relatdrios

50

A caixa de didlogo Master Feedback estd disponivel se a configuragio de
realimentagao especificada na caixa de didlogo Master Feedback. Os atributos
associados a caixa de didlogo Master Feedback sao associadas com Feedback 1.
Novamente, bem como na caixa de didlogo Load Feedback, vocé deve inserir
todas as informagoes.

2 Axis Properties - Axis_L = e
Categories:
¥ Generl Master Feedback Device Specification
* L _
Devics Function: Master Feedback Farameters
Feedback Channel: Feedback 1
Type: Hiperface -
. Units: Rev -
Drive Parameters Hiperface
Parameter List Cycle Resolution: 1024 Feedback Cycles/Rev
Status
- Faults & Alams Cycle Interpolation 2043 Feedback Counts per Cycle
Tag Effective Resolution 2097152 Feedback Counts per Rev
Startup Method (Absolts =
Tums: 1
anual Tune [ ok | [ cameel | [ Mooy | [ Hep |

Nessa parte, se vocé precisa verificar se o motor e o dispositivo de realimentacio
estao funcionando corretamente, faga 0 download para o controlador e siga para

Caixa de didlogo Hookup Tests na pdgina 136.

A aplicagao do Logix Designer permite que vocé imprima uma grande variedade
de relatérios.

1. Clique com o botao direito do mouse em Controller Tags, MainTask,
MainProgram, Module Properties, Axis, Add-On Instructions ou Data
Types e selecione Print.

- Mation_Group [F-CtiNameUpdate
@ Pheysical _Joint_1 B Chm=iT e
(T Goto Madule [F-Cw
35 Physic
-3 Virtuz Monitor fxis T DoneBit
@ Wirkiz (BT (7% ) Go_ToStartPasitian
A virtuz Fault Help IP
] % Ez’gl Clear Axis Faults +-mah1
I:I = +-mah2
-+ Ungroupe Ccut el T mah3
(23 add-0n Instn :

25 Dta Types | Copy Qrk+C [+ me_initialposition
-0 User-Defi B Faste ek [+-me_transformStop
[]--% Strings Delste Del +-mo_transfomStop?

Add-On-C 3
-, Predefine Motion Direct Commands. .. BELT
— H-mct]
Manual Tune... Shue
[+ Motion_Group
B BRIE Mation Generataor. .. move
cription Cross Reference ChrHE T
— -y Timer
5 State
. Print @ Tags... Ctr+P |
i
Propetties Alt+Enter S

2. Na caixa de didlogo Print, selecione PDF e clique em Print Options.

Frint 0 ptions...
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3. Marque as opgdes Include Special Properties e Advanced List para ver

todas as informagoes.

Print Options

Categories:

- Beneral

Drata Type Listing
g Listing

Module Properties Listing

Add-On Instruction Listing

Ladder Listing

- Dizplay

- Font/Calor

-1- SFC Listing

- Font/Color

FED Listing

- Font/Colar

Change Tag Listing print preferences
Tag Listing
SortBy [ Include Unused Tags, Stucture Members,
{* Mame and Anay Elements
€ Scope ¥ Include Special Properties

¥ Include Cross Reference
[~ Exact Match

¥ Advanced List
¥ Expand Data Types

[ Ezpand Arays

¥ Print Pass-Through Descriptions

S}ruclured Text Listing Edit/Monitor Tags Wind,
- Fant/Calar

[ Walue/Foroe Mask [~ Shle

I Alias For ¥ Description

I~ BaseTag ¥ Type

[T Extemal Access I~ Corwtant

KN
Fiezet Category ak I Cancel Apply Help
Figura 3 — Exemplo de relatorio do tag do eixo

[Properties - Motion Axis tag: Axis II Position Dual loop
General
|Axis Configuration: Position Loop Feedback Configuration: Dual Feedback
(Motion Group: Motion_group A
Associated Module
Module: K6500_Drive2 Module Type: 2094-EN02D-MO01-50
IPower Structure: 2094-AMP5-M Axis Number: 1
Motor
IData Source: Catalog Number Catalog Number: MPL-A310P-M
Motor Type: Rotary Permanent Magnet Units: Rev
Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
Rated Power: 0.73 kW Pole Count: 8
IRated Voltage: 230.0 Volts (RMS)
IRated Speed: 5000.0 RPM Max Speed: 5000.0 RPM
Rated Current: 3.43 Amps (RMS) Peak Current: 9.9 Amps (RMS)
Rated Torque: 1.58 N-m Motor Overload Limit: 100.0 % Rated

Vocé também pode clicar com o botao direito do mouse em um controlador, o
mddulo de comunicagio e todos os médulos de movimento para imprimir as

propriedades do médulo que vocé configurou.

i1}
iculated_Indepgmd-mt 20 I

| ﬂ ey Module, ..

M Cut Chrl+3
I Copy Chrl+C
R raste Chrl+

Delete Del

Cross Reference  Crl+E
Properties Alt+Enter
Print

@ Module Properties... m Ctrl+P
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Observagoes:
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Capitulo 3

Exemplos de configuracao para um inversor
Kinetix

Este capitulo fornece trés exemplos de configuragio tipica do eixo quando usar
um inversor Kinetix 6500. As diferencas entres os inversores Kinetix sdo notadas
quando for aplicavel.

Tépico Pagina
Exemplo 1: Malha de posicao com realimentagéo do motor somente 53
Exemplo 2: Malha de posicao com realimentacdo dupla 57
Exemplo 3: Realimentacdo somente 62
Exemplo 4: Inversores Kinetix 5500, malha de velocidade com 66
realimentacdo do motor

Exemplo 5: Inversores Kinetix 350, malha de velocidade com 70
realimentacdo do motor

Exemp'o 1: Malha de posigéo Neste exemplo, vocé ird criar um AXIS_CIP_DRIVE e um inversor

com realimentagéo do motor \Ijin?tix 65.00, que inclui o médulo c.le contr?le e uma estrutura de alimentagao.
océ precisa conectar o cabo de realimentag¢io do motor na porta de

somente realimentac¢io do motor do inversor Kinetix 6500.

1. Uma vez que vocé criou um AXIS_CIP_DRIVE, abra a caixa de didlogo
Axis Properties.

2. No menu Axis Conﬁguration, selecione Position Loop.
3. No menu Feedback Configuration, selecione Motor Feedback.

As configuragoes do eixo e de realimentagio determinam o modo de
controle.

Para mais informagées sobre os modos de controle, consulte Integrated Motion
on the Ethernet/IP network Reference Manual, publicagio MOTION-RMO003.
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@ Axis Properties - Axis_1

Categories:

*

Motor
L Model

i... Backlash
- Compliance
i+ Friction

i Observer
Position Loop
Velocity Loop
Acceleration Loop
Torque/Current Loop
Planner

[E=8(E=E ==
General
Fads Configuration: IPosﬂion Loop 'J
Feedback Configuration: [Mator Feedback -
Application Type: IBasic 'J
Loop Response: IMediurn VJ

Mation Group:

Associated Module

Module:
Module Type:

Paower Structure:

Pois Number:

Exemplo 1: Caixa de dialogo General, malha de posi¢ao com realimentacao do motor somente

IMotion_Group_1 01

|cIP_kek -
2094-ENO2D-MD1-50
2094-BCOT-MP5-M

[ <)

Este tipo de inversor que vocé selecionou e a
estrutura de alimentagcdo atribuida através da caixa
de didlogo Module Properties do Kinetix 6500.
Para mais informacdes, consulte Adicione um

0 nome do médulo do inversor Kinetix 6500 criado
recentemente é o padrdo. O nimero de eixo padrdo é 1,
indicando o eixo primario do inversor. O niimero de eixo 2
é usado somente para configurar um eixo de
realimentacdo somente.

inversor Kinetix EtherNet/IP na pdgina 26.

Manual Tune...

OK | [ Canced | [ Ay Help

J |

DICA Depois que configurar o eixo e alterar o tipo de configuracao do eixo ou o
niimero de eixo, algumas informacdes de configuracao voltarao aos valores
padrao. Isto pode fazer com que alguns dados inseridos anteriormente sejam

reiniciados a configuracdo padrao.
Ao selecionar malha de posi¢io com realimentacio do motor somente, as
caixas de didlogo Motor e Motor Feedback ficam disponiveis.
4. Em Data Source do motor, selecione Catalog Number.

5. Clique em Change Catalog e selecione seu motor.
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Nesse caso, um motor MPL-B310P-M foi escolhido.

Exemplo 1: Malha de posi¢ao com realimentacao do motor somente, caixa de dialogo Motor

‘::)Axis Properties - Axis_1 = @
Categories:
* . General Motor Device Specification
* -
# f. Model Data Source: | Catalog Mumber | | Pammetess..
« /]
L T i Catalog Number:  MPL-B310P-M [Change Catzioa..]
* ... Scaling _
. Hookup Tests Motor Type: Aotzry Pammament Magnet
- Palarity L =
. Atatune Units: Rev
* - Lc:ad Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
i Backlash
-Compliznce Rated Power: Q.77 kW Pale Count: 8
- Friction Rated Voltage:  460.0 Volts (RMS)
-Observer
... Position Laop Rated Speed: 5000.0 RFM Max Speed: 5000.0 RFM
- Velocity Loop Rated Curmrent: 17 Amps (RMS) Peak Cument: 502 Amps (RMS)
- Arceleration Loop . - nnn %
. Torque./Curent Loop Rated Torque: 158 M-m Motor Overoad Limit: 1000 “ Rated
- Planner
- Homing
- Actions
- Drive Parameters
- Parameter List
- Status
- Faults & Mams
.. Tag
Manual Tune... OK | | Cancel | | Apply | | Help

Quando vocé seleciona c6digo de catalogo para a especificagao do motor,
o motor MPL-B310P-M estd no banco de dados de movimento. Os dados de
especificagio para este motor ¢ automaticamente preenchido para vocé.

Se o motor que estiver usando nao estiver listado em Change Catalog, ele nio esta
no banco de dados de movimento. Vocé precisard inserir os dados de especificacio

ou adicionar um motor personalizado ao banco de dados do motor para pode ser
selecionado.

Para mais informagoes, consulte Escolha a placa de identificacio na pégina 46.
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%@ Axis Properties - CIPAxis 1Ol =l
Categonies:
* . General Scaling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units
- Motor
e Model Load Type: IDilect Coupled Rotary 'l Parameters... |
----- Motor Feedback Transmission
# ™
ng B atio [:0: |1 . |1 Few
- Hookup Tests
..... Palarity Actuator
----- Autotune Type: I ShoRes - l
=~ Load
‘. Backlash lLead: [1:0 [Milimeter/Rev x|
Compliance Diameter: Jio [ Milimeter =
Friction .
Observer Scaling
----- Position Loop Units: IPosition Uitz
----- Welocity Loop - it i
_____ Acceleration Loop Scaling: |1.D Pasition Units per [10 MotorRev x|
----- Torque/Current Loop |~ Travel
""" Planner Mode: [Uniimited -]
----- Harring
..... Actions R atae: |1UEIU.D Fagitior Uhits
----- Drive Parameters -
it d: |1.D i i £, I'I.D Cycle
----- Parameter List Pdtion Uritz & g
..... Status [ Saft Travel Limits
""" Faults & &lams ol i Positive: ID.D Pasition Uitz
..... Tag
T awirnim N egatives ID_D Fositiar Uits

Exemplo 1: Malha de posi¢do com realimentacao do motor somente, caixa de didlogo Scaling

anual Tune... |

QK. I Cancel Apply Help

6. Selecione o tipo de carga.
7. Insira as unidades de conversio de escala.

8. Escolha o modo de percurso.

Para mais informagdes sobre conversao de escala, consulte Caixa de didlogo
Scaling na pagina 132.
9. Clique em Apply.

Agora, vocé acabou de configurar o eixo para a malha de posigio com
realimentagio do motor.
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Exemplo 2: Malha de posigao Neste exemplo, vocé ird criar um AXIS_CIP_DRIVE ¢ um inversor

com realimentacao dupla

Kinetix 6500, que inclui 0 médulo de controle e uma estrutura de alimentagio.
Vocé precisard configurar ambas as portas de realimentagao. Vocé precisard ter

dois cabos de realimentagao conectados ao inversor Kinetix 6500 para um eixo.

Vocé ird conectar o cabo de realimentagio do motor na porta de realimentagao do
motor ¢ o cabo de realimentagio da carga a porta de realimentagio auxiliar do

inversor Kinetix 6500.

1. Uma vez que vocé criou um AXIS_CIP_DRIVE, abra a caixa de didlogo

Axis Properties.

2. No menu Axis Conﬁguration, selecione Position Loop.

3. No menu Feedback Configuration, selecione Dual Feedback.

As configuragoes do eixo e de realimentagio determinam o modo de

controle.

Para mais informagoes sobre os modos de controle, consulte Integrated
Motion on the Ethernet/IP network Reference Manual, publicacio

MOTION-RM003.

Exemplo 2: Malha de posi¢ao com realimentacao dupla, caixa de didlogo General

5 Axis Properties - Axis_1

=[5 ]=x

Categories:
Gerera
# .- Motor
# oo Model Poiis Configuration: IPosﬂion Loop 'J
* i Motor Feedback Feedback Corfiguration: IDuaI Feedback 'J
- |oad Feedback o
* :...Scaling Application Type: IEasic 'J
- Hoolup Tests Loop Response: IMedium vJ
ST Motion Group: Mtion_Group_101 v () [ NewGru
* - Load
- Backlash Associated Module
e ||| Modde [crp_sex 3 —— —
. Observer Module Type: 2094-END2D-M01-50 Este tipo de inversor que vocé selecionou ea
.. Posttion Loop . S estrgt’ura de alimentacao aFrlbU|da' atrgves da caixa
.- Velocity Loop Power Structure: de dialogo Module Properties do Kinetix 6500.
... Acceleration Loop s Number: |1 vJ Para mais informacdes, consulte Adicione um
... Torque/Curment Lo inversor Kinetix EtherNet/IP na pagina 26.
- Planner
- Homing | 0 nome do mddulo do inversor Kinetix 6500 criado
- Actions | recentemente € o padrao. 0 niimero de eixo padrdo é 1,
- Drive Parg| indicando o eixo primdrio do inversor. 0 niimero de eixo 2
- Parameter| ¢é usado somente para configurar um eixo de
- Status realimentagdo somente.
- Faults & Al

Pl T

TS
|

Manual Tune...

[ ok

| [ cancel | [ oy

| [

IMPORTANTE

Depois que configurar o eixo e alterar o tipo de configuracao do eixo ou o

ntimero de eixo, algumas informagdes de configuragao voltardo aos valores
padrdo. Isto pode fazer com que alguns dados inseridos anteriormente sejam

reiniciados a configuracao padrao.
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Agora que vocé definiu os eixos como eixos de malha de posi¢ao com
realimentagao dupla, as caixas de didlogo Motor, Motor Feedback e Load
ficarao disponiveis.

4. No menu Data Source, escolha Catalog Number.

5. Clique em Change Catalog e selecione seu motor.

Nesse caso, um motor MPL-B310P-M foi escolhido.

Exemplo 2: Malha de posi¢ao com realimentacao dupla, caixa de didlogo Motor

‘::) Axis Properties - Axis 1

= [@ =]

Categories:
* . General Motor Device Specification
* ————————
#* i Model Data Source: |Catalog Number - | | Parameters...
* e —

""" Motor Feedback Catalog Number:  MPL-B310P-M [Change Cataiog...]
* . Scaling _—

----- Hookup Tests Motor Type: Rotary Permanent Magnet

----- Polarity L -

. Autatune Units: Rev
=5 Lc:ad Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters

i~ Backlash
Rated Power: 077 leW Pole Court: 8
Rated Yoltage: 4600 Volts (RMS)
i.. Observer

..... Position Loop Rated Speed: 5000.0 RPM Max Speed: 5000.0 RFM

""" Welocity Loop Rated Cument: 1.7 Amps (RMS) Peak Cument: 502 Amps (RMS)

----- Acceleration Loop ) S nnn o

_____ Torque/Cument Loop Rated Torgue: 158 N-m Motor Owveroad Limit: ~ 100.0 “ Rated

----- Flanner

----- Homing

----- Actions

- Drive Parameters

----- Parameter List

----- Status

----- Faults & Mams

..... Tag
Manual Tune... QK | | Cancel | | Apply | | Help

58

Quando vocé seleciona Data Source para a especificagiao do motor, o
motor MPL-B310P-M estd no banco de dados do motor, portanto, vocé
pode selecioné-lo pelo cédigo de catédlogo. Observe que os dados de
especificacdo para este motor ¢ automaticamente preenchido para vocé.

Se o motor que estiver usando nao estiver listado em Change Catalog, ele
nio estd no banco de dados de movimento. Vocé precisara inserir os dados
de especificagao.

Para mais informacées, consulte Escolha a placa de identificacio na

pagina 46.

Na caixa de didlogo Motor Feedback, as informagdes sio automaticamente
preenchidas com base em suas selegoes na caixa de didlogo Motor.
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Exemplo 2: Malha de posi¢ao com realimentacao dupla, caixa de didlogo Motor Feedback

% Axis Properties - CIPAxis - 10| x|

Categories:

* . Gereral P iMotor Feedback Device Specification
Device Function: otor Mounted Feedback EE— |

] Feedback Channel: Feedback 1

- Load Feedback Type: I Hiperface 'l
* .. Gcaling .

----- Hookup Tests Urafse ey —

..... Folarity Hiperface

""" .ﬁ;:jtune Cycle Resolution: |'|D24— Feedback Cucles/Rewv
Cycle Interpolation: lznqs— Feedback Counts per Cycle
Effective Rezolution: IW Feedback Counts per Rev
Startup Method: Im

----- Pasition Loop Tumsz |4095—

----- Welocity Loop

----- Acceleration Loop

----- Torgue/Current Lo

----- Planner / 0 inversor obtém o offset de
comutagdo diretamente do motor. -

Commutation

----- Dirive Parameters Alignment: IMotor Offzet 'I
----- Parameter List

..... Status Offset: ID-D Degrees Tiest Commutation... |
----- Faults & .ﬁlarrlns | Polarity: I Narmal vI
»

Manual Tune... | ok I Cancel | Apply | Help |

-

Para informagdes sobre comutagio, consulte Atribuicio do motor de

realimentacio na pagina 48 e Teste de comutacio na pagina 142.

O cixo agora estd configurado como um eixo de realimentagio primdrio.
A préxima tarefa ¢ configurar a realimentagio 2 na caixa de didlogo Load

Feedback.

6. Clique no link Define feedback device para atribuir o dispositivo de
realimentagio da carga.

Exemplo 2: Malha de posi¢ao com realimentacao dupla, caixa de didlogo Load Feedback,
Load-side Feedback

% Axis Properties - CIPAxis -3 x|
Categories:
* . General P llLoad Feedback Device Specification
Cl M?tm Device Function: Load-Side Feedback. Parameters. |

Feedback Channel: Feedback 2
Type: i ~| ¥ Device Type cannot be configured until

* ) HetEpotied feedback device is defined for this Feedback

..... Hockup Tests Uriiks: Rev - Channel in Azsociated Module.

..... Polarity Define feedback device.

----- Autotune

- Load

- Backlash
Compliance
Friction
Observer

----- Pozition Loop

----- “Welocity Loop

----- Acceleration Loop
----- Torque/Curent Lo
----- Flanner

Manual Tune... | ok I Cancel Apply Help
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7. No menu Load Feedback Device, selecione a porta AUX Feedback.

8. Clique em OK para aplicar suas alteragdes ¢ voltar para a caixa de didlogo

Load Feedback.

Exemplo 2: Propriedades do médulo Kinetix 6500, guia Associated Axis

Bl Module Properties: EN2T_KBK (2094-END2D-M01-51 2.1) _lol x|

Generall Connectionl Time S_I,Jncl Modulelnfol Intermet F'rotocoll Port Configurationl Metwork,  Associated Aves IF'owerl Dic 4 I ’I

A 1 [P s | J Newnxis...l

Motor/Master Feedback Device: Mator Feedback Port

Load Feedback Device: <none = j

Axis 2 (Auxiliary Axis):

J Mew Axis, .. |

Master Feedback Device: <hone = j

Statuz: Offline QK I Cancel | Apply Help

9. Escolha o tipo de realimentagao e as unidades.

Exemplo 2: Malha de posi¢ao com realimentacao dupla, caixa de didlogo Load Feedback

is Properties - CIPAxIS ;IEILI
Categories:
* . General PYliLoad Feedback Device Specification
& Mom;\dodel Dievice Function: Load-Side Feedback E—
- Motar Feedback Feedback Channel: Feedback 2
[+ P ———
N LLI.:H Feedback Type: lm
- Sealing
- Haokup Tests Units: R hd
- Polarity Sine/Cosine
- Autatune Cycle Resolution: 1024 Feedback Cycles/Rev
- Load
- Backlash Cycle Interpolation |2048 Feedback Counts per Cycle
. Egm.pliance Effective Resalution: 2097152 Feedback Counts per Rev
-~ Friction
- Observer Startup Method: Incremental 'l
- Pogition Loop
- Welocity Loop
Acceleration Loop
 Torque/Cunent Lo 0s valores padrao para Resolution e Interpolation
P - . . A . .
H:;':g’ sdo fornecidos automaticamente. Vocé deve inserir
.. Actions aresolucdo real do dispositivo de realimentagdo da
- Diive Parameters | qrga.
- Pararneter List
Status
- Faults & Alarms %
1 | &

Manual Tune... | ok I Cancel | Apply I Help
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Exemplo 2: Malha de posi¢do com realimentacao dupla, caixa de didlogo Scaling

His Properties - CIPAXis = |

Categories:
[ B

PS5 caling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units

Load Type: IDirect Coupled Rotary 'l Parameters. .. |

----- M ator Feedback Tr

"
L Loadlicedback Fiatio [:0: |1 : |1 Few.
..... Hookup Tests Actuator
""" Eola'it.'r' Type: I <none - l
----- utotune
& Load Lead: [io |Milimeter/Rey 7|
Backlash Digmeter: 1.0 | Milimeter =l

- Compliance 0s valores de Scaling estao nas unidades

~Fiction el / de realimentagdo da carga.
- Observer Units: ILoad Feedback

\Piglsoltcl;?t: tzzg Scaling: |1 ] Load Feedback per I‘I.D ILoad Fev j
----- Acceleration Laop Travel

----- Torque/Current Lo Mode: Im

----- Planner

..... Harming Fiarge: |1 0000 Load Feedback

""" Actions 1 Fwind: |1 .0 el B e pEr I‘I.D Cicle

----- Drive Parameters
..... Parameter List [T Soft Trawel Limits

""" Status I Ewimum Positive: ID.D LLoad Feedback
----- Faults & Alarms ¥ . .
| » I &wimum Hegative: ID_D LLoad Feedback

Manual Tune... | ok I Cancel | Apply | Help |

-

Agora, vocé acabou de configurar o eixo como um eixo de malha de
posicao com realimentagao dupla.

10. Clique em OK para que suas alteragoes tenham efeito e feche Axis
Properties.
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Exemplo 3: Realimentacao

somente

Neste exemplo, vocé criar metade de um eixo do tipo AXIS_CIP_DRIVE

usando a porta de realimentagio AUX do inversor para realimentagiao mestre.
Vocé precisa conectar o cabo do dispositivo de realimentagio mestre  porta de
realimentacio auxiliar do inversor Kinetix 6500.

1.

DICA

Vocé pode usar os eixos de realimentacdo somente, por exemplo, como uma
referéncia de mestre para o equipamento, com movimento PCAM e CAMs de
saida MAOC.

No menu Feedback Configuration, selecione Motor Feedback Only.

2. No menu Feedback Configuration, selecione Master Feedback.

3.

Isto determina o modo de controle.

Para mais informagoes, consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP
Network Reference Manual, publicagio MOTION-RMO003.

No menu Module, selecione o médulo associado ao que vocé quer usar
para o dispositivo de realimentagao mestre.

Exemplo 3: Realimenta¢ao somente com realimentagao mestre, caixa de dialogo General

% Axis Properties - Axis_IY¥_FeedbackOnly

Categories:

----- b aster Feedback
----- Sealing

----- Hookup Tests

----- Puolarity

Az Configuration;

Feedback, Configuration:

Application Type:
Loop Responze:;

M otion Group:

Associated Module
iodule:
Module Type:
Power Structure:

Axig Mumber:

~1olx|

IFeedhack Orily j

I M aster Feedback j

I Custom j

I Low j

IMotion_gmup_.& ﬂ _l e Group |
| KE500_Diive3 |

2094-EWOZ0-M0T-50

2094-AMP5-M

E =l

!

0 ndmero do eixo serd definido como 2, porque eixo
1jd esté atribuido para o eixo primério do inversor.

I arual Tume... |

QK. I Cancel Help

Appl
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4. Clique no link Define feedback device para associar o inversor ao eixo.

Exemplo 3: Realimentacdao somente com realimentagao mestre, caixa de didlogo Master
Feedback

% Axis Properties - Axis_I¥_FeedbackOnly

(] 3|
Categories:
Master Feedback Device Specification
Device Function: Master Feedback [ —
Feedback Channel: Feedhack 1
T - -] ¥ D Ti it b figured until
H?E o Speciied fez‘tg‘g:ckyg:vll:ca; Il"sods:n';glnfcllgrl#l?s Fuenel:lback
Urits: lh Channel in Associated Module
Drive Parameters Define feedback device.
Parameter List
tatus
- Faults & Alarms
- Tag Feedback 1é a porta légica para este eixo que é
atribuido para a porta 2 fisica ou a porta de
realimentagdo Aux do inversor Kinetix 6500.
Manual Tume, oK I Cancel I Apply I Help |

5. No menu Axis 2 (Auxiliary Axis), selecione Axis_IV_Feedback Only para

associar o eixo.

Exemplo 3: Caixa de dialogo Master Feedback

Module Properties: EN2T_for_CIP_Motion_rev3_1 (2094-ENOZD-M01-50 1.1) = | Ellil

Generall Cunnecliunl Time S_l,lncl Module InfUI Internet PmlUcUII Fart Cunfiguraliunl Metwork  Associated Anes® | Puwerl Did]*

Axis 1 s _1_Position | J Mew Axis. . |

MokorfMaster Feedback Device: Motor Feedback Port

Load Feedback Device: I <none> j

Axis 2 (Auiliary Axis): IAxis_IV_FeedbackOnIy j J Mew Axis... |
£ -

Master Feedback Device:

Statuz: Offline akK I Cancel | Apply | Help |

6. No menu Master Feedback Device, selecione a porta de realimentacio Aux
p ¢
para mapear a porta para o dispositivo.

7. Clique em OK para que suas altera¢des tenham efeito e volte para Axis
Properties.
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Exemplo 3: Realimentagdo somente com realimentacao mestre, caixa de didlogo Master
Feedback

% Axis Properties - Axis_I¥_FeedbackOnly = |EI|5|

Cateqaries:
[

M aszter Feedback Device Specification

Device Function: Master Feedback Parameters. |

Feedback Channel: Feedback 1 -
Esta é Feedback 1 do eixo 2 e estd conectada na
Tupe: i - : N - o X
_ | igial 48 = porta de realimentacio do eixo primario. Este eixo
& il [Rev =l de realimentagdo somente também é conhecido
como 1/2 do eixo.

Digital AgE

Cucle Resolation: Imgg— Feedback Cycles/Rew
Cycle Interpolation: |4— Feedback Counts per Cycle
Effective Rezalution: |4000— Feedback Countz per Rew
Startup Method: / W

0s valores padrao sao preenchidos para vocé.

fd anwal Tune... | 0K I Cancel | Apply | Help |

8. No menu Type, selecione Digital AqB como o tipo de realimentagio.
9. No menu Units, selecione Rev.

10. No campo apropriado, insira as resolucoes de seu dispositivo de
realimentacio especifico.
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Exemplo 3: Realimentagdo somente com realimentacao mestre, caixa de didlogo Scaling

is Properties - Axis_I¥_FeedbackOnly o ] S|
Categaries:

- General Scaling to Convert Motion from Controller Unitz to User Defined Units
* . Master Feedback

ling Load Type: IDirect Coupled Rotary 'l FParameters. .. |
-Hookup Tests Transmission

Pola[_'t-"' Fratio [:0; |1 : |1 Fey

- Haming

.. Actiong Actuator

- Dirive Parameters Tivpe: |<n0ne> vl

- Parameter List

- Slatus Lead! |1 il IMiIIimetew’H ey j

- Faults & Alarms Diameter: Jio I Millimeter =l

- Tag

Scaling

Uit IW
Scaling: |1 o Pozition Lnits per |1.D Feedback Rew j

Travel

Mode: I Urlimited = l
Frange: |1 Qo000 Pogition Units
(i I‘I 0 Pasitior Lrits QEr |1.D LCycle

[~ Soft Travel Limits

b amimur Fozitive; ID.D Faosition W nits
I i M eqative; ID_D Fosition I nitz

I anual Tune... | ak. I Cancel | Apply Help

11. No menu Load Type, selecione seu tipo de carga.
12. Insira as unidades de conversao de escala.

13. No menu Mode, selecione seu modo de percurso.

Para mais informacdes sobre conversio de escala,
consulte Caixa de didlogo Scaling na pégina 132.
14. Clique em Apply.

Vocé terminou de configurar um eixo para realimentagio somente.
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Exemplo 4: Inversores Nesse exemplo, vocé estd configurando um servo-drive Kinetix 5500, céd. cat.
Kinetix 5500. malha de 2098-H025-ERS, com realimenta¢io de motor usando um motor de ima
X ! permanente rotativo c¢éd. cat. VPL-A1001M-P.
velocidade com
realimenta;éo do motor Vocé precisa conectar o cabo de realimentag¢io do motor na porta de
realimentagio do motor do inversor Kinetix 5500 e configurar a porta de
realimentagio.
1. Uma vez que vocé adicionou um inversor em seu projeto e criou um
AXIS_CIP_DRIVE, abra Axis Properties.
@ Axis Properties - ax_CIP_V1_on_K5500 =) @
General
Axis Configuration: [‘u"eloc:i‘ry Loop VJ
Feedback Corfiguration: [Motor Feedback ~|
Application Type: lBasjc vJ
Loop Response: [Medium 'J
Mation Group: [Motion_qrp vJ _ New Group
i~ Compliance Associated Module
- Friction
Module: | K5500_HO25_8A_240V -]
""" Observer Esse é o tipo de inversor selecionado em
----- Velocity Lo Module Type: 2198-H025-ERS R . L
_____ Az;;? mtiu:an:uc:p ss €| propriedades do mddulo Kinetix 5500.
_____ e Vet Power Structure: 2138-HO25-ERS Para mais informagdes, consulte Adicione um
_____ Planner fxis Number: [1 vJ inversor Kinetix EtherNet/IP na pagina 26.
----- Homing
----- Actions
----- Drive Parameters 0 nome do mddulo do inversor Kinetix 5500 criado
----- Parameter List recentemente é o padrdo. O nimero de eixo padrdo é 1,
----- Status indicando o eixo do inversor.
----- Faults & Alams
----- Tag
Manual Tune... | OK | [ Cancel Apphy Help

DICA Depois que configurar o eixo e alterar o tipo de configuracao do eixo ou o
niimero de eixo, algumas informag6es de configuracdo voltarao aos valores
padrdo. Isto pode fazer com que alguns dados inseridos anteriormente sejam
reiniciados a configuracao padrao.

Ao selecionar malha de posi¢ao com realimenta¢ao do motor somente, as
caixas de didlogo Motor e Motor Feedback ficam disponiveis.

2. Clique na caixa de didlogo Motor.

3. Em Data Source do motor, selecione Catalog Number.
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4. Clique em Change Catalog ¢ escolha seu motor, por exemplo, o ¢6d. cat.

VPL-A1001M-P.
% Axis Properties - ax_CIP_V1_on_K5500 = @
Categories:

- Genersl Motor Device Specification

e Model Data Source: [Catalog Mumber v]
e Catalog Number:  VPL-ATDDTM-P
----- Mator Feedback ? Change Catalog...

----- Scaling Mator Type: Rotary Permanent Magnet
----- Hookup Tests .
_____ Polarity Lpits: Rev
""" ‘E;rt‘j””e Mameplate [ Datasheet - Phase to Phase parameters
= =]
= Compliance Rated Power: 1.075 kW Pole Count: 8
- Friction Rated Votage:  230.0 Volts (RMS)
- Observer
_____ Velocity Loop Rated Speed: 4000.0 RPM Max Speed: 6500.0 RPM
""" Acceleration Loop Rated Current: 494 Amps (RMS) Peak Cument: 1427 Amps (RMS)
""" Torque/Curent Loop Rated Torqus: 158 N-m Motor Overoad Limt:  100.0 % Rated
----- Planner
----- Homing
----- Actions
----- Drive Parameters
----- Parameter List
----- Status
----- Faults & Alamms
..... Tag

o) Com) [ ) e

Ao selecionar o c4digo do catdlogo para a especificagao do motor, o motor
VPL-A1001M-P esta no banco de dados de movimento. Os dados de
especificagdes serdo preenchidos automaticamente para vocé.

Se o0 motor que estiver usando nao estiver listado em Change Catalog, ele
nao estd no banco de dados de movimento. Vocé precisara inserir os dados
de especificagao ou adicionar um motor personalizado ao banco de dados
do motor para pode ser selecionado.

Para mais informacdes, consulte Escolha a placa de identificacio na

pagina 46.
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5. Clique na caixa de didlogo Motor Feedback.

1% fuds Properties - ax_CIP_V1_on_K5500 o[ E ] E]
Motor Feedback Device Specification
Device Function: Motor Mounted Feedback
Feedback Channel: Feedback 1
Type: i
lllll Seaing , Hiperface DSL
----- Hookup Tests Units: Rev
Hiperface DSL
Cycle Resolution: 262144 Feedback Cycles/Rev
Cycle Interpolation: 1 Feedback Counts per Cycle
Effective Resolution: 262144 Feedback Counts per Rev
Startup Method: Absolute
Tums: 4096
Commutation
Dffget: 0.0 Degrees
o] (o] (o ] (Che

Com essa combinagio de motor ¢ inversor, o Motor Mounted Feedback
que fica disponivel no tipo Hiperface DSL. Os dados sao preenchidos
automaticamente com base nessa selegao. Vocé pode atribuir o
alinhamento da comutagao.

Commutation
Alignment : iﬂntorﬂ?set - I
Cffset:

Mot Aligned
Degrees
Motor Offzet h
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6. Clique na caixa de didlogo Scaling para ajustar os atributos da conversio de

escala.

&% Axis Properties - ax_CIP_V1_on_K5500

10 Matar

Categories:
- General Scaling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units
Load Type:
Transmission
1 1
Actuator
<None
1.0 Millimeter,/Fev
1.0 Millimeter
Scaling
----- Velocity Loop Units: Position Units
----- Acceleration Loop ) . )
Scaling: Position Unit
_____ Torque/Curent Loop caling 10 osition Units
----- Planner Travel
----- ode
----- Actions
----- Drive Parameters 000.0
----- Parameter List 10
..... Status
..... Faults & Alams [] Soft Travel Limits
""" Tag 0.0

Manual Tune...

l [ Cancel

Rev

.'-1_'-|_'-|;.'

= &=

Help

10.

Selecione o tipo de carga

Insira as unidades de conversio de escala.

Escolha o modo de percurso.

Para mais informagdes sobre conversao de escala,

consulte Caixa de didlogo Scaling na pégina 132.

Clique em Apply.

Agora, vocé acabou de configurar o eixo do Kinetix 5500 com

realimentagio do motor.
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Exemp'o 5:Inversores Nesse Txcmp6lo, Vozé criaria um projeto c;om co?itrolador CompactLogix, por ;

: : exemplo, 1769-L36ERM. Vocé esta configurando um inversor Kinetix 350, cod.
Klnet.lx 350, malha de cat. 2097-V33PR6-LM, com motor de realimentagio usando motor de ima
velocidade com permanente rotativo, cod. cat. MPAR-AlxxxB-V2A.

realimentacao do motor

Vocé precisa conectar o cabo de realimentag¢io do motor na porta de
realimentagio do motor do inversor Kinetix 350 e configurar a porta de
realimentacio.

1. Uma vez que vocé adicionou um inversor em seu projeto e criou um
AXIS_CIP_DRIVE, abra Axis Properties.

@' Axis Properties - ax_CIP_P1_on_K350_elect_cylinder = @
Categories:
General
Axis Configuration: ’F‘osﬂion Loop V]
Feedback Configuration: [Mcﬂor Feedback V]
Application Type: ’Basic V]
Loop Response: [Medium ']
Mation Group: [MUﬁDnjl‘p '] [:] New Group
5-----C0mp|iance Associated Module
----- Position Loop Module:
_____ T odule: [K350_12A_240v ~| —— _
----- Torque/Current Loop Module Type: 2037-VIIPRE-LM Esseé Odtlgo dg '"V%SOIF S;!eﬂandg em
----- Planner — ~—— propriedades do mddulo Kinetix 350.
W : 2097-VIIPRE-LM . - -
..... Horming e Para mais informagdes, consulte Adicione um
..... Actions iz Number: [ 1 v] inversor Kinetix EtherNet/IP na pagina 26.
----- Drive Parameters
----- Parameter List
----- Status 0 nome do mddulo do inversor Kinetix 350 criado
----- Faults & Alams recentemente € o padrao. 0 nimero de eixo padrao é 1,
----- Tag indicando o eixo do inversor.
OK | [ Cancel Appy Help
DICA Depois que configurar o eixo e alterar o tipo de configuracao do eixo ou o

ntimero de eixo, algumas informacdes de configuracdo voltardo aos valores
padrao. Isto pode fazer com que alguns dados inseridos anteriormente sejam
reiniciados a configuracdo padrao.

2. Clique na caixa de didlogo Motor.

3. Em Data Source do motor, selecione Catalog Number.
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4.

Clique em Change Catalog ¢ escolha seu motor, por exemplo, o ¢6d. cat.
MPAR-A1xxxB-V2A.

L% Auis Properties - ax_CIP_P1_on_K350_elect_cylinder

SR ECE =53

Categories:
- General Motor Device Specification
'
T Mode! Data Source: [ Catalog Number -]

g""“l?r Feedback Catalog Number:  MPAR-AToxB-V2A

. Sealing

- Hookup Tests Mator Type: Rotary Pemanert Magnet

- Polarity . :

- Autotune - i

- Lo:ad Nameplate |/ Datasheet - Phase to Phase parameters

Backlash
Compliance Rated Power: 0113 kW Pole Count: g

-~ Position Loop Rated Votage: 2300 Votts (RMS)

- Welocity Loop

 Torque/Carent Loop Rated Speed: 31500 RPM Max Speed: 3150.0 RPM
- Planner Rated Cument: 081 Amps (RMS) Pezk Cument: 205 Amps (RMS)
u :;T,':i Rated Torue:  0.34 Nem Motor Overioad Limt:  100.0 % Rated
- Drive Parameters
- Parameter List

- Status
- Faults & Mlams

- Tag

o] (o [ Ao | [
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Ao selecionar o c4digo do catdlogo para a especificagao do motor, o motor
MPAR-A1xxxB-V2A esta no banco de dados de movimento. Os dados de
especificagdes serdo preenchidos automaticamente para vocé.

Se o0 motor que estiver usando nao estiver listado em Change Catalog, ele

nao estd no banco de dados de movimento. Vocé precisara inserir os dados
de especificagao ou adicionar um motor personalizado ao banco de dados

do motor para pode ser selecionado.

Para mais informacdes, consulte Escolha a placa de identificacio na

pagina 46.
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4% Axis Properties - ax_CIP_P1_on_K350_elect_cylinder

5. Clique na caixa de didlogo Motor Feedback.

Categories:
...... General Motor Feedback Device Specification
& M??;\dodel Device Function: Motor Mounted Feedback
..... Mator Feedback Feedback Channel: Feedback 1
----- Scaling Type: ;
ype:
----- Hookup Tests . Hiperface
_____ Polarity Units: Rev
----- Autotune Hiperface
- Load Cycle Resolution: 128 Feedback Cycles/Re
.. Backlash e Resolution: ack Cycles/Rev
i.... Compliance Cycle Interpolation: 2048 Feedback Courts per Cycle
""" ‘I:":Isnci;t: LLz"p Eifective Resalution: 262144 Feedback Counts per Rev
----- o op
_____ Torque/Cument Loop Startup Method: Absolte
----- Planner Tums: 4096
----- Homing
----- Actions
----- Drive Parameters
----- Parameter List
----- Status .
----- Faults & Alarms SITITEETT
..... Tag
Offset: 00 Degrees
o) [cas ]
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6. Clique na caixa de didlogo Scaling para ajustar os atributos da conversio de

escala.

% Axis Properties - ax_CIP_P1_on_K350_elect_cylinder

Cah:..g.l.oG"::;,d Scaling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units
Load Type: Linear Actuator
Transmission
Ratio 1:0: 1 1 Rev
Actuator
Type: Screw
Lead: a0 Millimeter/Fev
1.0 Millimeter
Scaling
Units: Paosition Units
Scaling: 1.0 Position Units per 10
Travel
Range: 1000.0 Position Units
1.0 1.0
[ Soft Travel Limits
o] [omos )

Load Milimeter

Apply

o o

O tipo de carga padrio ¢ um atuador linear.
7. Insira as unidades de conversio de escala.

8. Digite a faixa de distincia de percurso.

Para mais informagoes sobre conversao de escala,

consulte Caixa de didlogo Scaling na pégina 132.
9. Clique em OK.

Agora, vocé acabou de configurar o eixo do Kinetix 350 para malha de

posi¢ao com realimentagio do motor.

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012

73



Capitulo3  Exemplos de configuracdo para um inversor Kinetix

Observagoes:
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Capitulo 4

Configure 0 movimento integrado usando um

inversor PowerFlex 755

Este capitulo fornece procedimentos sobre como configurar o movimento
integrado no controle da rede Ethernet/IP usando um inversor PowerFlex 755

com EtherNet/IP incorporada.

Topico Pagina
Sobre os inversores PowerFlex 755 76
Adicdo de um inversor PowerFlex 755 77
Selecao de um dispositivo de realimentacao periférico e atribuicao do slot 79
Atribuicao de uma estrutura da alimentacao 80
Criacdo de um eixo para um inversor PowerFlex 755 82
Configuracdo do eixo associado e do modo de controle 88
(riacao de um grupo de movimento 91
Ajuste do periodo de atualizaco bruta 9%
Selecao de cddigo de catélogo como fonte de dados do motor 9
Selecione a placa de identificacdo como a fonte de dados do motor 98
Selecdo de Drive NV como fonte de dados 99
Opcoes de configuracdo de realimentagdo para o inversor PowerFlex 755 102
IMPORTANTE Quando vocé realiza a importagao/exportacdo em um projeto no software

RSLogix 5000, versao 19 ou anterior, a posicao absoluta do eixo ndo serd
recuperada ao descarregar para o controlador.
Consulte Recuperacéo da posico absoluta (APR) na pagina 166.
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Sobre os inversores
PowerFlex 755

76

O movimento integrado na rede Ethernet/IP suporta servo-drives de malha
fechada e inversores de frequéncia. O inversor PowerFlex 755 contém um médulo
adaptador EtherNet/IP embutido na placa de controle principal. Os inversores
PowerFlex 755 suportam os tipos de configuragao do eixos: malhas de posicao, de
velocidade, de torque e controle de frequéncia.

O inversor PowerFlex 755 tem cinco opg¢oes de porta capazes de aceitar um
combinagio de op¢des para controle, comunicagao, E/S, realimentagao,
seguranca e tensio de comando auxiliar.

Esse modulo adaptado embutido permite que vocé configure, controle e colete os
dados do inversor nas redes Ethernet. O inversor pode operar também no modo
de movimento integrado ou no modo de E/S existente.

Quando um PowerFlex 755 ¢ usado no modo de movimento integrado da
EtherNet/IP, o controlador Logix e o Logix Designer sao as leituras de controle
exclusivas do inversor (assim como o Kinetix). Uma IHM ou outras ferramentas
de software do inversor, como o DriveExplorer e o DriveTools SP, nio podem ser
usadas para controlar o inversor nem alterar a configuragao. Essas ferramenta
podem apenas ser usadas para monitoragao.

Consulte estas publicagdes para mais informagoes:
o PowerFlex 750-Series AC Drives Programming Manual,
publica¢ao 750-PM001
o PowerFlex 755 Drive Embedded EtherNet/IP Adapter User Manual,
publicagao 750COM-UMO001
o PowerFlex 755 Drive Embedded EtherNet/IP Adapter Installation
Instructions, publicacio 750COM-IN001

o Integrated Motion on the Ethernet/IP Network Reference Manual,
publicagio MOTION-RMO003, para informagdes sobre quais atributos sio
replicados no inversor
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Adicao de um inversor
PowerFlex 755

Existem seis inversores PowerFlex 755 Ethernet que vocé pode configurar para
movimento integrado na rede Ethernet/IP.

DICA Quando adiciona mddulos de inversores a uma rede SERCOS, vocé verd
todas as estruturas de alimentacdo e cddigos de catdlogos. Com o
movimento integrado na rede Ethernet/IP, vocé atribuird a estrutura de
alimentacao ao processo de configuragdo posteriormente.

Consulte Atribuicao de uma estrutura da alimentacao na pagina 80.

Siga estas instru¢des para adicionar um inversor PowerFlex 755 ao seu projeto.

1. Clique com o botao direito do mouse na rede Ethernet (né) e selecione

New Module.

Bﬁ 170 Configuration
- 1756 Backplane, 1756-A10
.fa [0]1756-L71 PowerFlex_Example
fia p
I

(EO. 0 (1] 1756-EN2T EN2T_to_PowerF |=

e Ethernet f|  New Module...
Discover Modules...

L

2. Desmarque as caixas de verificagao ‘select all, Module Type Category e
Vendor Filters.

3. Najanela Module Type Vendors Filters, marque Allen-Bradley.

4. Najanela Module Type Category Filters, marque Drive.
'Se\ecl Module Type L] Y ‘W—

Catalog | Module Discovery | Favortes
Eter Search Teat for Modie Type.
= Module Type Category Fiters @ Module Type Vendor Fiters =
[ Digtal [E| ¥ Aentradey H
[0 DPlto BherNet/IF “| [0 Cognex Comporation B
Drive [7]  Endress+Hauser
[T DSlto BherNet/IF [ FLIR Systems
[7] General Purpose Discrete 110 ~|[] MetlerToledo o
~  Catalog Number Desarition Vendor Category 2
PowerFlex 700S-600V-E 600V AC Drive via 20-COMM-E Allen-Bradley Drive
FowerFlex 70 AC Drive via 20COMMLE Allen-Bradiey Drive
| Powerflex 753ENETR AC Drve via ENETR Alen-Bradiey Drive
| PowerFlex 753NET-E AC Drive via 20COMM-E Alln-Bradiey Drive
(| PowerFlex 755 HiPwr-EENET AC Drive Alen-Bradiey Drive
PowerFlex 755 HiPwr-ENETR AC Drive Allen-Bradiey Drive
(| PowerFlex 755 HiPwr-NET-E AC Drive via 20COMMLE Alen-Bradiey Drive
\ Powerflex 755-EENET AC Drive Alen-Bradiey Drive
\ Powerflex 755EENET-CM Powerflex 755 AC Diive via Embedded Ehemet -CIP ... Allen-Hradiey Drive.Motion
\ PowerFlex 755-EENET-CH-S Powerflex 755 AC Dive via Embedded Ethemet -CIP .. Allen-Bradiey Drive,Motion
\ Powerflex 755EENET-CM-51 Powerflex 755 AC Diive via Embedded Ethemet -CIP ... Allen-Bradiey Safety Drive. Motion
FowerFlex 755ENETR AC Drive Alen-Bradiey Drive
PowerFlex 755-HiPwr-EENET-CM PowerFlex 755 High Power AC Drive via Embedded Et. Allen-Bradley Drive, Motion
PowerFla 755 HiPwr EENETCM S owerFlax 755 High Power AC Drive via Embedded Et...  Alen- Bradley Drive. Motion
Powerflex 755 HiPwr- EENETCM-S1  PowerFlex 755 High Power AC Drive via Embedded Bt Alen-Bradiey Safety Drive, Motion
PowerFlex 755NET-E AC Drive via 20COMM-E Alln-Bradiey Drive T
Powerflex DC-200V-E 208/240V DC Drive via 20COMM-E Alen-Bradiey Drive
PowerFlex DC-400V-E 400/480Y DC Drive via 20COMM-E Allen-Bradiey Drive =
PowerFlex DCS00V-E 600V DC Diive via 20COMM-E Alen-Bradiey Drive
SMC-50-E Fully Solid-State: Smart Motor Controlier via 20COMM-E  Allen-Bradley Drive =
i 52 of 312 Module Types Found
ET——

5. Selecione o inversor e clique em Create.
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6. Insiraum nome para o médulo.

# | New Module

=

General | Connection | Time Sync | Module Info [ Intemet Protocol | Port Configuration | Associated Axes | Power | Digital input [ [« [

Vendor: Allen-Bradley
Parent. EN2T_to_PowerFlex_755
Mame:

Descrption L

Module Definition
Revision: 6.1

Blectronic Keying: Compatible Module
Connection: Motion
Power Structure: <one>

Type PowerFlex 755-EENET-CM PowerFlex 755 AC Drive via Embedded Ethemet - CIP ...

Ethemet Address
) Private Network:
@ IP Address

) Host Name

1921681

Status: Creating

0K

][ Caneel | [ ek

7. Insirauma descrigéo, se quiser.

8. Atribua um endereco EtherNet/IP.

Consulte estes manuais para informagdes sobre a configuragao dos

enderecos IP:

o PowerFlex 755 Embedded EtherNet/IP Adapter User Manual,

publicagio 750 COM-UMO001

o Ethernet User Manual, publicagao ENET-UMO001

9. Em Module Definition, clique Change.

Module Definition

Revision: 6.1

Blectronic Keying: Compatible Module
Connection: Hotion

Power Structure: <none>

A caixa de didlogo Module Definition aparece.

Module Definition

Peripheral Devices: Revision:
Electronic Keying:
Connection:

Power Structure:

1B

&

Module - ]

[ Matian

)

[ <none:

Verfy Power Rating on Connection

ok |

[ Cancel

ATENCAO: 0 recurso de codificacdo eletronica compara
automaticamente o médulo esperado com o mddulo fisico antes de
comegar a comunicagao, conforme mostrado na drvore de configuragdo.
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10. No menu pull-down Electronic Keying, selecione a opgao.

A\

ADVERTENCIA: Quando usar os médulos de movimento, a codificacio
eletrdnica deve ser ‘Exact Match’ ou ‘Compatible Keying'

Nunca use ‘Disable Keying” com médulos de movimento.

Selecao de um dispositivo de realimentacao periférico e atribuicao

do slot

Os dispositivos de realimentagao nos inversores PowerFlex 755 sao chamados de
dispositivos periféricos. Vocé deve atribuir a porta/canal para cada dispositivo que

estiver usando.

Siga estas etapas para selecionar um dispositivo de realimentagao.

1. Clique com o botdo direito no dispositivo ¢ escolha um novo New

Peripheral Device.

.
Module Definition

5
=~ X o
Peripheral Devices: Revigion: 1=
E' PowerFlex_7jEataat - = ]
MNew Peripheral Device... odule M
Connectan: Mation ']
Power Structure: [cnone)

[&] Verify Power Rating on Connection

-

oK |

[ Cancel ] [

Help

O dispositivo periférico refere-se ao tipo de dispositivo de realimentagio
vocé estd usando com o inversor PowerFlex 755.

2. No menu Port, selecione a porta/slot adequado.

-
Peripheral Device Definition

(S

Fort:

Peripheral Device:

[<none>

[ ok |

[ Cancel ]

[

Hep |

\

3. No menu Peripheral Device, escolha o cédigo de catdlogo correto.

W

4. Clique em OK.

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P —

i Peripheral Device Definition &J‘

Por:

Peripheral Device: [mme> ']
<none
20-750-DENC-1
20-750-UFB-1

[ ok ] [ Cancel | [ hHep |
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O dispositivo foi adicionado. Note que o dispositivo de realimentagio

aparece.
[ Module Definition* [=x=)
Peripheral Devices Revision: 1
E’ _799_fuds_ Blectronic Keying [E.ompauble Module ']
Connection [Mnuon v]
Power Structure: [<nune> ']

Verify Power Rating on Connection

ok | [ Cameel | [ Hep

Atribuicao de uma estrutura da alimentacao

Quando selecionar um cdédigo de catédlogo do inversor, vocé estd especificando
somente uma classe de inversores. E necessario atribuir a estrutura de alimentagao
adequada que vocé instalou.

Vocé pode localizar os nimeros de referéncia da estrutura de alimentagio destas
maneiras:

o No produto real, geralmente, no lado direito do inversor

e Nadocumentagio do dispositivo

e Em um pedido de compra
Siga estas instru¢des para preencher a configuragio do inversor.

1. No menu Power Structure, escolha a estrutura de alimentagio adequada.

Module Definition™ 3
Peripheral Devices: Revision: 14
-3y PowerFlex_755_fds_1 e ;
- =PAET ] Beat : Compatibl -
"Bl 4 20 T50ENC-1 ronic Keying [ Module ]
Connection: [Moilon v]
Power Structure: [mﬂne) ']

| Verify Power Rating on Cor Snens>

= R 00,2 54 Noms Duty. Frame 1
200V, 4.2A, Heavy Duty, Frame 1 Ly
200V, 4.8A, Normal Duty
200V, 4.8A, Heavy Duty
240V, 4.2A, Mormal Duty, Frame 1
240V, 4.2A, Heavy Duty, Frame 1
240V, 428, Normal Duty

[ 240V, 4.2A, Heavy Duty i
400V, 2 1A, Mommal Duty, Frame 1

1L 400V, 2 1A, Heavy Duty, Frame 1

T 400V. 2.1A. Normal Duty

m

2. Clique em OK.

Se vocé acessar a guia Associated Axis antes de clicar em OK e fechar a
caixa de didlogo Module Properties, a opgao para criar um eixo estard
indisponivel. Uma vez que vocé sai da caixa de didlogo, vocé pode voltar
para a guia Associated Axes e criar um eixo. Vocé também pode criar um
eixo clicando com o botao direito do mouse em Motion Group no
organizador do controlador.

Consulte Criagio de um eixo para um inversor PowerFlex 755
na pagina 82.
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IMPORTANTE

Quando vocé altera a estrutura de alimentacado, a revisao principal, a
estrutura de alimentacao ou o dispositivo de realimentacao periférica no
inversor PowerFlex 755, o eixo ndo estara mais associado aos modulos.

Ao mudar parAmetros, outros parAmetros relacionados mudario também.

r

===

These changes will cause module data types and properties to change.
Data will be set to default values unless it can be recovered from the existing module properties.
Verify module properties before Applying changes.

Change module definition?

Esta mensagem aparece sempre ap0s alterar uma configuragio. Ela serve
para lembré-lo que quando vocé altera a estrutura de alimentagio, a
identidade do inversor também muda. Se seu inversor estiver associado a
um ¢ixo, a alteracio da estrutura de alimentacio desassociaré o eixo.

Embora um cartio de realimentagio tenha sido selecionado, o inversor nio

estd configurado. Primeiro, vocé deve associar o eixo e depois vocé terd as

opgoes para configurar um médulo de realimentagio.

# New Module I&
General® | Connection® | Time Sync* | Module Info* | Intemet Protocol® | Port Corfiguration® | Associsted Axes® | Power* I Diigital | * | *
Type PowerFlex 755-EENET-CM PowerFlex 755 AC Drive via Embedded Bthemet - CIP ...
Vendor: Allen-Bradley
Parent EN2T_to_PowerFlex_755 Ethemet Address
Mame: PowerFlex_755_Axis_1 @) Private Network: 152.168.1. 55
Description: - |P Address:
- ) Host Name:
Module Definition
Revision: 6.1
Bectronic Keying: Compatible Module
Connection Motion
Power Structure 200V, 4.8A, Normal Duty, Fr...
Status: Cresting l QK ] I Cancel J I Help

I

3. Naguia General, clique OK para que a alteragoes tenham efeito.
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Criagao de um eixo para um Uma vez que vocé adicionou um inversor, selecionou a estrutura de alimentagéo e
. atribuiu um dispositivo de realimentacio, vocé pode criar e configurar um eixo.
inversor PowerFlex 755 X P reaimenitagao, voce pe onngra
Vocé deve aplicar as alteragdes e sair a caixa de didlogo Associated Axis antes de
op¢ao para criar um eixo ficar disponivel.

Hé duas abordagens que vocé pode usar para criar e configurar um eixo. Vocé
pode criar um eixo primeiro e depois adicioné-lo ao seu grupo de movimento ou
vocé pode criar seu grupo de movimento e adicionar um eixo posteriormente.

O procedimento descrito nesta se¢io adota a abordagem para criar seu eixo
primeiro, configuré-lo e adiciona-lo ao seu grupo de movimento.

Siga estas etapas para criar um eixo.

1. Clique duas vezes no inversor no organizador do controlador.
2. Clique na guia Associated Axes.
3. Clique em New Axis.

! 5| Module Properties: EN2T_to_PowerFlex_755 (PowerFlex 755-EENET-CM 6.1) (=N =R 7
‘ General IConnectlnn Time Sync I Module Info I Intemet Protocol | Port Cﬂnﬁgurﬁtmnl Associated Axes | Power I Digtal Input | | * |~
Adis 1 I<nona> '] [ MNew .ﬂuﬂst]“>
Motor Feedback Device: I <none > 7 I
Load Feedback Device: [ <none 7 ]
DICA Vocé também pode criar um eixo diretamente em Motion Group no

organizador do controlador.

=15 Mation Groups "l

&
T pis | Mew Axis BRI5_CONSUMED. ..
5 puis, Mew Coordinate System... ARI5_SERYO...
-3 Ungroup ’ &¥15_SERMO_DRIVE. ..
3 Add-on Instt Manitor Group Tag

A15_GEMERIC. ..
E1-E5 Data Types -
L[ User-Def Fault Help AXI5_GENERIC_DRIVE. ..

Ly Strings Clear Mation Group Faults ARIS_CIP_DRIVE...
gy Addd-ton-l ARIS_WIRTUAL...

Cﬂ, Predefine b

il

uk Chrl+x

A caixa de didlogo New Tag aparece.

[ New Tag M
Name: Create |w
Description: A

Help
Usage: <nomal
Type Base x| | Connection..
Alias For:
Data Type: ~ AXIS_CIF_DRIVE D
Scope: ﬁl PowerFlex_Example -
s
Style:
[C]Constant
[] Open AXIS_CIP_DRIVE Configuration

4. Insira o nome.
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5. Insirauma descrigéo, se quiser.
Os campos nas proximas etapas sao automaticamente preenchidos para o
tipo de dado AXIS_CIP_DRIVE.

6. Altere Tag Type, Data Type, Scope e External Access, se necessério.

7. Clique em Create.
Para mais informagdes sobre constantes e controle de acesso de dados

externos, consulte Logix5000 Controllers I/O and Tag Data Programming
Guide, publicagao 1756-PM004.

@ Auis Properties - PF_755_Awis 1 = @
Categories:
P eneral] General
=) Mator ——
o Model Huds Configuration Position Loop -
Analyzer Feedback Configuration Motor Feedback =
- Motor Feedback ) ———
- Scaling Application Type Basic h
- Hookup Tests Loop Response: Medium -
Polarity . Wotion 1 ~| [ | New Groun
i Motion Group: Metion_1 b U ew Group
= Load
- Backlash Associated Module
- Compliance P ———
Observer Module: PowerFlex_755_fuwds_1 hd
Posttion Loop Module Type: PowerFlex 755-EENET-CM
- Velocity Loop Pawer Stichre: 200V, 4.8A, Normal Duty. Frame 1
- Torque/Cumert Loop —_—
- Planner Fods Number: 1 7
Homing
Actions
- Drive Parameters
- Parameter List
- Status
Faults & Alams
Tag
Manual Tune... Cancel Apply Help

Os parimetros que vocé configurou na caixa de didlogo General resultam na
apresentagao dos atributos ¢ dos parAmetros que estao especificamente
disponiveis para a combinagao de suas selecoes.

IMPORTANTE As caixas de didlogo de propriedades do eixo AXIS_CIP_DRIVE aparecem e
desaparecem de acordo com a configuragao do eixo, exceto para Tag, Status,
Faults, Dynamics e Homing que estao sempre presentes.

Os atributos opcionais e as caixas de didlogo relacionadas a cada eixo de
movimento integrado que vocé cria aparecem ou ndo com base na
combinacdo de caracteristicas do eixo que vocé define.

Os modos de controle dos atributos do eixo sao obrigatdrio, opcional ou
condicional. Os elementos da caixa de didlogo General sio dependentes do modo
de controle selecionado. O atributo do eixo que vocé usa determinar a defini¢io
de uso internamente.

Consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP network Reference Manual,
publicagio MOTTON-RMO003 para mais informagées sobre os modos de
controle e os atributos do eixo.
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Mapeamento da atribui¢do da porta do inversor PowerFlex 755 ao eixo
Siga estas instrugdes para mapear a porta do inversor ao eixo.

1. Vaaté Module Properties do inversor.

2. Clique na guia Associated Axis.

| Madule Properties: EN2T_PowerFlex 755 (PowerFlex 755-EENET-CM6.1) =N =N <=

‘ General | Connection I Time Sync I Module Infa I Intemet Protocol I Port Corfiguration | Associated Axes” | Power I Digital Input I o 12

Aois 1: [PP_ais_1 =) [ [(ewas ]
Motor Feedback Device: [ <none ~ I
Load Feedback Device: [ <none - ]

Axis 1 na guia Associated Axes em Module Properties corresponde a Axis 1
listado na guia General em Axis Properties, consulte etapa 2 na pagina 82.

Associated Module

Module: [ PowerFlex_755_fuis_1 -
Module Type: PowerFlex 755-EENET-CM

Power Structure: 200V, 4.8A, Normal Duty, Frame 1
Moz Number: [1 v]

Para exemplos mais detalhados, consulte Exemplos de configuracio do eixo
para o inversor PowerFlex 755 na pégina 107.
3. Clique em OK.

Estabelecer atribuic6es da porta de realimentacao para o inversor
PowerFlex 755

Estas sao as duas maneiras para estabelecer as associagoes do inversor/eixo:
e A primeira maneira ¢ atribuir o inversor ao eixo na guia Associated Axis na
caixa de didlogo Module Properties.

o A segunda maneira ¢ atribuir o eixo ao inversor na caixa de didlogo General

Category.

Diferentemente de um inversor Kinetix 6500 em que a associagio da
realimentac¢io do motor ¢ automdtica, vocé deve estabelecer manualmente a
atribui¢ao da realimentagio do motor (porta/canal), para o inversor
PowerFlex 755.

Siga estas instrugdes para associar um eixo ao inversor usando a caixa de didlogo
Module Properties do inversor.

1. Clique com o botao direito do mouse em PowerFlex 755 e selecione
Properties.
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2. Clique na guia Associated Axes.

7 | Module Properties: EN2T_PowerFlex_755 (PowerFlex 755-EENET-CM6.1) =2 =
‘ General | Connection I Time Sync I Module Info I Intemet Protocol I Port Configuration | Associated Axes” | Power I Digital Input I 1)
Axis 1: [PP_ms_1 =) [ [(ewas ]
Motor Feedback Device: [ <none hd ]
Load Feedback Device: I <none > A l

3. No menu Axis 1, selecione o eixo para associar o inversor a ele.

Quando vocé seleciona o eixo, a estrutura de alimentagio do inversor é
verificada. Se vocé nio tiver atribuido uma estrutura de alimentagao, esta
mensagem aparece na caixa de didlogo General.

¥ Unable to perform calculations in axis until Power
Structure iz defined for Aszociated Moduls.
Define power_structure,

Clique no hyperlink para ir para as caixas de didlogo Module Properties do
inversor para que vocé possa atribuir uma estrutura de alimentagao.

4. No menu Motor/Master Feedback Device, selecione a combinacio de
¢
porta que se aplique & configuragio de seu hardware.

Nesse caso, Port 4 Channel A estd associado ao dispositivo de
realimentagio do motor.

| Module Properties: EN2T_PowerFlex_755 (PowerFlex 755-EENET-CM 6.1) =nE=E

| General I Connection I Time Sync I Module Info I Intemet Protocol I Port Configuration ‘ Associated Axes | Powsr | Digital Input | | 4| *

pods 1 [PP_is_1 o) [ [newass... |

Motor Feedback Device: [ <none:> 2 ]

<NONE >
Load Feedsack Device

Esta mensagem significa que sem definir totalmente o inversor com uma
estrutura de alimentagio, os ajustes de fébrica nao podem ser computados.

Consulte Atribuicao de uma estrutura da alimenta¢io na pdgina 80.

Da mesma forma, se vocé nio atribuiu o dispositivo de realimentacio na
caixa de didlogo Module Properties do inversor, esta mensagem serd
exibida na caixa de didlogo Motor Feedback para informar que vocé precisa
definir o dispositivo de realimentagao.

£ Avis Properties - PF_Axis 1 =R
Categories:
- General Motor Feedback Device Specification
[ Mator
i Model Device Function Motor Mounted Feedback
... Analyzer Feedback Channel. Feedback 1
Motor Feedback Type: Net Specfied | ¥ Device Type cannot be configured unti
- Scaling feedback device is defined for this Feedback
- Hookup Tests Units Channel in Associated Module.
Polarty Define feedback device
- Autotune

Clique no link para definir o dispositivo de realimentagdo.

Consulte Configuracio do eixo associado e do modo de controle

na pagina 88.
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As portas ¢ 0s canais que vocé pode selecionar estao relacionados ao hardware que
vocé instalou. As escolhas dependem da instalagio ¢ aparecem automaticamente.

| Module Properties: EN2T_PowerFlex_755 (PowerFlex 755-EENET-CM 6.1) == =]

e Sevocé estiver configurando uma malha de posigao, vocé pode
selecionar escolher entre Motor Feedback, Dual Feedback e Dual
Integrated Feedback.

e Sevocé estiver configurando uma malha de torque ou velocidade, vocé
terd apenas a opgao Motor Feedback.

e Sevocé estiver configurando controle de frequéncia, nenhuma
realimentagio estd disponivel.

Para uma configuragao do eixo de malha de posi¢ao e um configuragio de
realimentacio de realimentagao do motor usando um dispositivo periférico

UFB, consulte Exemplo 1: Malha de posi¢io com realimentacio do motor
usando um dispositivo de realimentacio UFB na pagina 108.

Axis 1 na guia Associated Axes em Module Properties corresponde a Axis 1
listado na guia General em Axis Properties, consulte etapa 2 na pagina 82.

O campo de tag de campo aparece como Axis 1, por exemplo,
Axis_I_Position_Motor. A op¢io Motor/Master Feedback Device (porta
de realimentagio do motor) estd preenchido com base no tipo de
configuragio de realimentagio.

Para mais informagoes sobre os modos e os métodos de controle, consulte
Integrated Motion on the Ethernet/IP network Reference Manual,
publicagago MOTION-RMO003.

Se vocé escolher Dual Feedback como o tipo de configuragio de
realimentagao para o eixo na guia General, selecione o dispositivo de
realimentagio de carga.

Para uma configuragio do eixo de malha de posi¢ao e uma configuragio de
realimentagao dupla (ou carga), consulte Exemplo 2: Malha de posicao

com realimenta¢io do motor dupla via um dispositivo de realimentacio
UFBem111.

| General I Connection I Time Sync I Module Info | Imtemet Protocal I Port Corfiguration | Associated Axes™ | Power | Digital Input I Aafex

Axis 1 [PF_axis 1 o) [ [vewass.. |

Motor Feedback Device: [Port 4 Channel A ']

Load Feedback Device: [<nme> ']

<none
Port 4 Channel & k

6.

Consulte Opcoes de configuragio de realimentacio para o inversor

PowerFlex 755 na pdgina 102.

Para mais informagoes, consulte Exemplos de configuracio do eixo para o
inversor PowerFlex 755 na pégina 107.

Clique em OK para aplicar as alteragdes e feche a caixa de didlogo.
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Se vocé nao habilitou a sincronia de tempo, esta mensagem aparece.

RSLogix 3000 l = "]

The axis cannot be associated to this medule. The CIP Motion Drive module requires Hard or Soft Time
Synchronization, and the parent scanner is not configured to support it.

oK ][ Hep

Vocé deve ir nas propriedades do médulo de comunicagao 1756-ENxT e
habilitar a sincronia de tempo.

Consulte Adicio de um médulo de comunicacio 1756-ENxTx na

pagina 20.
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Configuracao do eixo associado e do modo de controle

Agora que o eixo estd associado ao inversor, valores signiﬁcativos estao
disponiveis para outras propriedades de configuragao do eixo. A combinagio dos
atributos selecionado quando configurar um eixo e a realimentagao determina o
modo de controle.

Consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP network Reference Manual,
publicagio MOTTION-RMOQOQ3 para mais informagdes sobre os modos de

controle ¢ os atributos do eixo.
Siga estas etapas para configurar um eixo.

1. No organizador do controlador, clique duas vezes no eixo que vocé quer
configurar.

A caixa de didlogo General de Axis Properties aparece.

% Axis Properties - BL5_PF755 (o]

Categories:

iR —
[ Motar

- Miodel Axis Canfiguration Frequency Contral v
- Analyzer Feedhack Configuration: Mo Feedhack h
Scaling

Hookup Tests
Polarity
Planner
Frequency Control Moftion Group: CIP_Mation > _I Mew Group
Actions

Drive Parameters

Parameter List iated Module

Status
Faults & Alams Module 516_PF756 =

g Madula Type PowerFlex 755-EENET-Chd

Power Structure: 240%, 4.24, Normal Duty

Axis Number. 1 >

Ianual Ture... oK I Cancel Apply Help

2. Escolha uma configuragio do eixo.

General

Axis Canfiguratian: Fosition Loop LI

Frequency Control

Feedback Configuration:

Application Type: ‘elocity Loop
Torque Loop
Loop Response: hedium =

kotion Group: I{nDne> LI

DICA Oinversor associado determina quais as opgdes de configuracao de
realimentacdo e eixo sdo apresentadas.
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Esta tabela ilustra os tipos de eixo e de malha relacionados aos inversores.

Tipo de eixo Tipo de malha | PowerFlex 755
Malha de posicao P Sim

Malha de velocidade | V Sim

Malha de torque T Sim
Realimentacdo N Néo

somente

Controle de frequéncia | F Sim

3. Selecione um tipo de configuragio de realimentagio.

Agiz Configuration: I Position Loop ﬂ

Feedback Configuration: I Motor Feedback

Application Type:
RS Dual Feedback.
Loop Response: Dual Integral Feedback

I otion Group: CIP_Motion ﬂ | [ew Eraup |

Esta tabela descreve as comparagoes do tipo de realimentacio e do tipo de

malha.
Tipo de Tipo de malha | PowerFlex 755
realimentacao
Realimentacdo do PV,T Sim
motor
Realimentacdo da PVT Nao
carga
Realimentacdodupla | P Sim
Integrador duplo P Sim
Realimentacdo mestre | N Nao
Sem realimentacdo V. F Sim

Para mais informagoes, consulte Opcoes de configuracio de realimentagao
para o inversor PowerFlex 755 na pégina 102.

4. Escolha um tipo de aplicacgio, se aplicével.

Auis Configuration: IF'u:-siti-:n Loop j
Feedback Configuration: IMotor Feedback j
Application Type: Bazic j
Loop Response: Lustom

tation Group: Tracking |
Paint-to-Paint

Constant Speed

DICA 0 Application Type define a configuragdo da malha do servo
automaticamente. Estas combinac6es determinam como sao feitos os
cdlculos que podem eliminar a necessidade de vocé realizar um autoajuste
ou um ajuste manual.
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Application Type determina o tipo de aplica¢io de controle de movimento.
Este atributo ¢ usado para energizar os bits de configuragao de ajuste de

ganho.

Esta tabela fornece os ganhos estabelecidos com base no tipo de aplicacao.

Tabela 6 - Personaliza¢ao de ganhos para ajustar

Tipo de aplicacao Kpi Kvi ihold | Kvff Kaff | torqLPF
Personalizada'” - - } - -

Bésico (V20 e superior) | Nao Nao Nao Nao Sim Sim
Bdsico (V19 e anterior) | Nao Nao Nao Nao Nao -
Acompanhamento Nao Sim Nao Sim Sim Sim
Ponto a ponto Sim Nao Sim Nao Nao Sim
Velocidade constante Néo Sim Néo Sim Néo Sim

(1) Se vocé ajustar para o personalizado, vocé pode controlar os cdlculos de ganhos individuais alterando as
configuracdes do bit no atributo Gain Tuning Configuration Bits.

DICA Para mais informacdes sobre outros calculos de atributos, consulte a descricao
do atributo especifico em Integrated Motion on the Ethernet/IP Network
Reference Manual, publicagdo MOTION-RMO003.

5. Escolha uma resposta da malha, se aplicavel.

Auxis Configuratian:
Feedback Configuration:
Application Type:

Loop Response:

Motion Group:

|

IF'osition Loop j
I tator Feedback j
I Basic j
tedium j
Low

High

6. Clique em Apply.
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Criacao de um grupo de movimento

Todos os eixos devem ser adicionados ao grupo de movimento de seu projeto. Se
vocé nao agrupar os eixos, eles permanecem desagrupados e indisponiveis para
uso.

Vocé deve criar um grupo de movimento para um eixo a ser configurado
corretamente.

Tabela 7 - Eixos configurados da malha de posicao

Controlador Mddulos de comunicacdo | Eixos suportados("
Malha de posicao Malha de posicao CIP_Drives®?

1756-L6x% e L7x 1756-EN2T e 1756-EN2TF 8 Até 100
1756-L6x%) e L7x 1756-EN3TR 100 Até 100

1756-EN2TR 8 Até 100
1769-L18ERM Ethernet incorporada 2 Até 100 Max. de 8 na drvore da E/S
1769-L27ERM Ethernet incorporada 4 Até 100 Méx. de 16 na drvore da E/S
1769-L30ERM Ethernet incorporada 4 Até 100 Max. de 16 na drvore da E/S
1769-L33ERM Ethernet incorporada 8 Até 100 Max. de 32 na drvore da E/S
1769-L36ERM Ethernet incorporada 16 Até 100 Madx. de 64 na drvore da E/S

(1) Varios controladores podem controlar os inversores em um médulo 1756-ENxTx, com base no limite de conexdo TCP, até 128 podem ser suportados.

(2)  Se ultrapassar limite méximo de médulos de E/S configurados na drvore de E/S em Embedded Ethernet, vocé terd um erro de verificagao do projeto:
Erro: Nimero maximo de nds na porta Ethernet local foi excedido.

(3)  0Os controladores 1756-L6x ndo sao compativeis com a aplicagdo Logix Designer application, versao 21.00.00.

Vocé pode ter oito eixos de malha de posi¢ao por médulo 1756-EN2T. Cada
inversor requer uma conexao TCP e uma CIP. Se vocé tiver outros dispositivos
que consomem conexdes TCP no médulo, ele reduzird o niimero de inversores
que vocé pode suportar. Somente os inversores/eixos configurados para a malha
de posi¢ao sao limitados. Os inversores/eixos de controle de frequéncia, a malha
de velocidade e malha de torque configurados nao sao limitados.

1. Clique em New Group.

New Tag LJ&
e
Name: Mation_Group_101 Create |
Description A Cancel
Help
Usage: <nomm
Type Base ~ | [ Connection
Alias For:
Data Type:  MOTION_GROUP D
Scope: 0 Integrated_Motion_Control =
Beemal  [Read/ite -]
Style:
[ Constant
[#] Open MOTION_GROUP Configuration

2. Insira um nome.

3. Insirauma descrigéo, se quiser.
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Os campos nas proximas etapas sio automaticamente preenchidos para o
tipo de dado Motion_Group.

4. Altere Tag Type, Data Type, Scope e External Access, se necessério.
Para mais informagdes sobre constantes e controle de acesso de dados

externos, consulte Logix5000 Controllers I/O and Tag Data Programming
Guide, publicagio 1756-PM004.

5. Verifique a configuragio Open MOTION_GROUP e clique em Create.

O assistente Motion Group aparece com os eixos que nio estao atribuidos.

Motion Group Wizard Mation_Group_101 - Axis Assignment @
Unassigned: Assigned:
PF_fods_1
Add —» <— Remove
L i
Cancel < Back Nea> | [ Fnsh | [ Hep f
|
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Associacao do eixo ao grupo de movimento

Ha trés maneiras de atribuir os eixos a um grupo de movimento:

e Crie um grupo de movimento. O assistente Motion Group aparece e ird
orienta-lo pelas telas necessarias.

o Abra Motion Group Properties e faca as alteracoes.

e Arraste o eixo para Motion Group no organizador do controlador.

1. Selecione um eixo e clique em Add.

2. Verifique se o eixo foi atribuido ao grupo.

'& Mation Group Properties - Motion_Group_101 = @
Auis Assignment” |Pﬂributa I Tag ‘
Unassigned Assigned
[ ok [ cance |[ 2y |[ Hep

3. Clique em OK.

B@ Motien Groups
= ﬁ. Motion_Group_101

1 [

L3 Ungrouped Axes

O eixo aparece em Motion Groups.
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Ajuste do periodo de atualizacao bruta

O periodo de atualizagio bruta ¢ basicamente a taxa de RPI para a comunicagio
Ethernet entre o controlador ¢ 0 médulo de movimento, uma conexio Unicast.
Ele também define a realimentacao do motor retornada do inversor na conexao
inversor a controlador.

O periodo de atualizagio bruta determina com qual frequéncia o planejador de
movimento opera. Quando o planejador de movimento executa, ele interrompe a
maioria das outras tarefas independente de sua prioridade. O planejador de
movimento ¢ a parte do controlador que cuida das informagoes de posicao e de
velocidade para os eixos.

Siga estas etapas para ajustar o perfodo de atualizagio bruto.

1. Clique na guia Attribute na caixa de didlogo Motion Group Properties.
'C3 Motion Group Properties - Motion_Group_101 = @1

| Puds Assignment | Atribute” |Tag |

Coarse Update Period: 3.0 = | ms {in 0.5 increments.)

Auto Tag Update: Enabled hd
General Fault Type: Mon Major Fault -

Scan Times (elapsed time}:

Mazc: fus)

Last: fus)

o) (oo ) oy ] e

2. Ajuste Coarse Update Period para 3,0 a 32,0 ms.

Para o inversor PowerFlex 755, a taxa de atualizagao bruta é de 3 ms.

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012



Configure 0 movimento integrado usando um inversor PowerFlex 755  Capitulo 4

DICA Verifique se os valores de Last Scan time na guia Attribute sdo menores.
Geralmente, o valor é menor que 50% de Coarse Update Period.

Figura 4 — Exemplo de periodo de atualizacdo bruta

Planejador de movimento

Varreduras de seu cddigo e
atraso do sistema.

Oms 10 ms 20 ms 30ms 40 ms

Neste exemplo, periodo de atualizagdo bruta =10 ms. A cada 10 ms, o controlador para de varrer seu cddigo e tudo o que estiver fazendo
e executa o planejador de movimento.

O periodo de atualizagao bruta ¢ uma troca entre a atualizacio das posi¢oes dos
eixos e a varredura do c6digo. Para um controlador 1756-L6éx ou 1756-L6xS, vocé
pode ter 4 eixos/ms e 8 eixos/ms para o controlador 1756-L7x.

Integrated Architecture Builder

Para ajudé-lo a determinar o desempenho do sistema de movimento no

Integrated Architecture Builder (IAB).

A TAB ¢ uma ferramenta de software gréfica para configurar sistemas de
automagio embasados no Logix. Ela o ajuda a selecionar o hardware e a gerar
listas de material para aplica¢oes que incluem controladores, E/S, redes,
inversores Powerflex, cabeamento OnMachine, controle de movimento e outros
dispositivos.

O software pode ser encontrado em

htep://www.rockwellautomation.com/en/e-tools/configuration.html
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Selecione a fonte de dados do motor £ na fonte de dados do motor que vocé informa o cixo onde os valores de
configuragio do motor sao originados. Vocé pode selecionar um motor no banco
de dados, na placa de identificagiao ou na memoria nao volatil.

Selecao de codigo de catalogo como fonte de dados do motor

Siga estas etapas para identificar as informagoes de especificagao que estao sendo
originadas no banco de dados de movimento.

1. Sea caixa de didlogo Axis Properties nao estiver aberta, clique duas vezes
no eixo.
2. Clique na guia Motor da caixa de didlogo Axis Properties.

3. No menu Data Source, escolha Catalog Number.

Motor Device Specification

Data Source: Catalog Hurmber j
~ |Mameplate D'atashest

Catalog Number: Catalog Hurnber

Moter Type: Dirive M

N TES

4. Clique em Catalog Number.
5. Clique em Change Catalog.

6. Selecione um motor e clique em OK.

r

Change Catalog Number

Catalog Mumber:
MPL-B310P-M 0

ih g

MPL-B230P-Hwecd - Cancel
MPL-B230P-\hec2
MPL-B230P-\hecd
MPL-B310P-H Help
MPL-B310P-5 ]
MPL-B320P-H
MPL-B320P-M
MPL-B320P-5
MPL-B330P-H =
Fitters
Voltage Famity Feedback Type

<all> v] [<a||> v] [<a||> hd

96 Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012



Configure 0 movimento integrado usando um inversor PowerFlex 755  Capitulo 4

O caixa de didlogo Motor estd preenchido com todas as informagoes
relacionadas ao motor que vocé selecionou o banco de dados de
movimento.

Caixa de dialogo Motor

£ Axis Properties - Axis_L = @
Categories
* .. General Motor Device Specification
* 5.
+ 1 ol Data Source: | Catalog Number - [ Parameters
+ -
Motor Feedback Cotalog Number:  MPL-B310P-M [Change Catelog...|
* | Scaling = )
-~ Hoakup Tests Motor Type Rotary Pemanent Magrst
- Polarity —
- Autotune e o=
* - Load Nameplate [ Datasheet - Phase to Phase parameters
i Backlash
" Compliance Rated Power: 0.7 kW Polz Court 3
LB Rated Votage: 4600 Volts (RMS)
i Observer
 Position Loop Rated Speed 5000.0 RPM Max Speed: 5000.0 RPM
- Velocity Loop Rated Cument 17 Amps (RMS) Peak Cument: 502 Amps (RMS)
- Acceleration Loop C .
- Torque/Curent Loop Rated Torque 1.58 N-m Motor Overload Limit: ~ 100.0 * Rated
- Planner
Homing
Actions
Drive Parameters
- Parameter List
- Status
- Faults & Alams
- Tag
|Manua\ Tune... ‘ 0K | ‘ Cancsl | | Apply | ‘ Help

7. Clique em Apply.

Caixa de dialogo Motor Model

A caixa de didlogo Motor Model exibe os parimetros Motor Model Phase to
Phase. Os parAmetros que estao disponiveis dependem da fonte de dados do
motor. Nameplate Datasheet ¢ a tinica fonte de dados do motor que permite que

vocé insira os valores. O Motor Analyzer ¢ ttil quando configurar a caixa de
dialogo Motor Model.

Consulte Caixa de didlogo Motor Model na pdgina 100.

Caixa de dialogo Motor Analyzer

O Motor Analyzer fornece o teste do motor dinimico para um inversor, como o
inversor PowerFlex 755.

Consulte Caixa de didlogo Motor Analyzer na pagina 100.
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Selecione a placa de identificacao como a fonte de dados do motor

A opg¢ao Nameplate requer que vocé insira diretamente as informagoes de
especificagio do motor. Vocé pode encontrar as informagdes na placa de
identificacao do hardware ou nas folhas de dados do produto.

1. Na caixa de didlogo Motor de Axis Properties, escolha Nameplate

Datasheet.
% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1
Categaries:
o General Motor Device Specification
- Motar

Model Data Saurce: Nameplate Datashest j Parameters...
Analyzer Catalog Mumber: [0 - Lhange Catalog,.. |

- Motor Feedback

- Load Feedback Motar Type. ||Dv'\!|\{e U:unuu |
- Sealing
; - Hookup Tests Wil Rev j
i Palarity

2. Escolha um tipo de motor.

% Axis Properties - PowerFlex_JKL

Categories:

- General Motor Device Specification

= Motor
. Model Data Source, INamepIale Datashest j Parameters. .. |
- Analyzer Catalog Number: |<nnne) LChange Catalog,..

- Scaling

-+ Hookup Tests Motor Type: Rotary Induction j

- Polarity Urits: Mot Specified

e Planmer (L5 otary Permanent Magnet

Frequency Control Mameplate / Dat3 fis

Esta tabela descreve os tipos de motor disponiveis.

Tipo de motor PowerFlex 755
ima permanente rotativo Sim
ima permanente linear Nao
Inducdo rotativa Sim

Observe que todos os campos de informagio do motor exibem zeros.

% Axis Propetties - PowerFlex_JKL

i [=] 3]
Categories:
Motor Device Specification
Model Data Source: INamapIate Datashest j Parameters...
o dnalyzer Catalog Number:  [<nane> Charge Catalog |
- Saling
- Hookup Tests Hotor Type: I Rotary Induction j
- Polarity
Planner Uniits: IF\av j
- Frequency Cantrol Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
- Aclions
.. Drive Parameters Rated Power. 0 (A% Pole Count; 0
o ;‘alameter List Rated Yoltage: i) Yalts [RMS) Rated Freguency: 0 Heitz
tatus
- Faults & Alarms el St (Y
- Tag Fiated Current: 0 Amps [RMS]
Moatar Overload Limit: ~ |100.0 ¥ Rated
i anual Tune... oK I Cancel | Apply | Help |

3. Insira as informagoes dos parimetros que estdo na folha de dados da placa
de identificacio do moto.
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% Axis Properties - PowerFlex_Axis_L =] ]
Categaries
Gereral [Motor Device Specification
=

Model Data Saurce: Nameplate Datashest - Parameters

Analyzet Catalog Mumber:  [<none> Lhange Catalog
Scaling
Hookup Tests Motor Type: Flatary Induction -
Polarity .
s Units: Flev T
Z'E_WE"W Contidl  Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters

clions

Drive Parameters RatedPower  [0.025 Kt Fale Count: 4
Parameter List RatedVoltage: 2300 Vaolts [AMS] Rated Freguency: 5.0 Hertz
Status
Fanths st RaledSpeed:  [1600.0 FiPM
Tag Rated Curnert 022 s [AMS)

Muotor Overload Limit: | 100.0 % Rated

Manual Ture....

oK I Cancel Apply Help

4. Clique em Apply.

Selecao de Drive NV como fonte de dados

Quando vocé seleciona Drive NV, os atributos do motor sio derivados da
memoria nio voldtil de um inversor. Somente um ajuste minimo nos atributos do
motor ¢ de realimentagio do motor (Feedback 1) sao necessdrios para configurar

o inversor.

Siga estas instrugdes para escolher uma fonte de dados.

1. No menu pull-down Data Source, escolha Drive NV.

% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1

Cateqgories:
General Motor Device Specihication
Matar
o Model Data Source: Catalog Mumber
- tnalyzer (T Nam;eplate Datashest
Motor Feedback
Load Feadhack Mator Type:
Scaling .
Hookup Tests Urits:

is Properties - PowerFlex_Axis_1

Categories:

- General

Mator Device Specification

* = Moter
Diata Source:

Model [Drive b

ﬂ Parameters... |

- finalyzer

- Mator Feedback
- Load Feedback.
- Secaling

- Hookup Tests

- Palarity

Catalog Mumber: |<none>

Ui T - |

Lhange Catalog,.. |
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Caixa de dialogo Motor Model

A caixa de didlogo Motor Model exibe as informagées adicionais baseadas no tipo
de motor, eixo e realimentacio que vocé selecionou.

i Avi % Axis Properties - PowerFlex_915

0 asterisco proximo >
auma categoria Cofegaries:

. R [ General
significa que vocé 6 Vot

- . MDE‘EA
nao apINICOU as N Voltage Gonstant (Ke) 33948196 Volts(RME)/KRPM
alteragoes. Sealing Resistance (Rs) 47 Ohms

EDD‘DB':‘"’; Tests Inductence (Ls) 0025 Henrias

Autotune
= Load
Backlash
Compliance
Observer
Fosition Loop
Velocity Loop
Torque/Curent Loop
Planner
Horming
Actians

I3
pm’

e Seafonte de dados do motor for Catalog Number, os campos sdo
preenchidos automaticamente no banco de dados e sio somente leitura.

o Seafonte de dados do motor for Nameplate Datasheet, vocé pode inserir
as informagdes.

DICA Vocé pode deixar os valores padrao, ficar on-line e executar um teste do motor
para obter os valores corretos do inversor.

Consulte Caixa de didlogo Hookup Tests na pagina 136.

e Seafonte de dados do motor for Drive NV, os dados vém da meméria nio
volatil do inversor.

o Sevocé selecionar Catalog Number, Motor NV ou Drive NV, os valores
exibidos sao somente leitura.

Caixa de dialogo Motor Analyzer

O Motor Analyzer fornece os trés testes a seguir:
e Dynamic Motor
o Static Motor
e Calculate Model

Os testes analisam os pardmetros do motor para motores de indugio rotativos e
lineares e motores com ima permanente. Os pardmetros que aparecem nos testes
dependem do tipo de motor que vocé escolheu.

DICA Se 0 motor que vocé estiver usando for Permanent Magnet, Dynamic Motor é 0
Gnico teste que aparece.

Caixa de didlogo Motor Analyzer
Tabela 8 — Parametros do Motor Analyzer

Parametro Descri¢ao
Motor Resistance Especifica a resisténcia fase a fase de um motor de ima permanente.
Motor Inductance Especifica a indutancia fase a fase de um motor de imé permanente.

Motor Rotary Voltage Constant | Especifica a tensao ou a forca eletromotriz reversa, constante de um motor de ima
permanente rotativo em RMS Volts por KRPM fase a fase.
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% Auis Properties - PowerFlex_Axis_1 o =]}
Categories:
o Gieneral Analyze Motor to Determine Motor Model
= Matar -
- Model Dynamic Motor Test | Static Motor Test | Caleulate Mods |
lyzer
- Matar Feedback Stark I Stop I ) DANGER: Starting test with controller in
£\ Program or Run Made initiates axis mation.
- Sealing
~ Hookup Tests ;
Test State: Failed
- Polarity
- futotune he: axis is not configured,
= Load
Backlash
- Compliance
.Dhselvar Model Parameters: Current Test Results
- Position Loop
Velacity Loop Mokor Stator Resistance: 0.0 Ohms Ohms
- Tarque/Current Loop Matr Statar Leakage Reackance: 0.0 Ohms Ohms
Planner
- Homing Motor Rotor Leakage Reactance: 0.0 Ohms Ohms
Actions IMotor Flux Current: 0.0 Amps Amps
- Diive Parameters
- Parameter List Rated Slip Speed: 1800.0 RPM RPM
- Status
- Faults & Alams Accept Test Results €
Tag
Manual Tune. oK Cancel Apply Help
Tabela 8 — Parametros do Motor Analyzer
Parametro Descri¢ao
Motor Stator Resistance Especifica o circuito Y, a fase neutra e a resisténcia do enrolamento do estator como

mostrado em R1 no modelo de motor IEEE.

Motor Stator Leakage Reactance | Especifica o circuito Y, a fase neutra, a reatancia de fuga do enrolamento do estator,
na frequéncia nominal como mostrado em X1 no modelo de motor laEEE.

Constante torque do motor Especifique o constante torque de um motor de ima permanente rotativo em
Newton-metro por ampéres de corrente eficaz.

Motor Rotor Leakage Reactance | Especifica o circuito Y, a fase neutra, a indutancia de fuga referenciada pelo estator
equivalente do enrolamento do rotor, na frequéncia nominal como mostrado em X2
no modelo de motor IEEE.

Motor Flux Current A referéncia de corrente Id que € necessdria para gerar todo o fluxo do motor. Este
valor é aproximado pela corrente nominal do motor sem carga comumente
encontrada nas folhas de dados do motor de indugdo.

0 Kinetix 350 ndo suporta este pardmetro.

Rated Slip Representa a quantidade de escorregamento na corrente nominal do motor (plena
carga) e na frequéncia nominal do motor.

Consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP Network Reference Manual,
publicacio MOTTION-RMO003, para todas as informagoes sobre os atributos do

eixo.
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Realimentacao do motor O inversor PowerFlex 755 requer um dispositivo de realimentagao periférico.
Da mesma forma que com todos os parAmetros, os tipos de realimentagio
dependem do que vocé seleciona na caixa de didlogo General para a configuragao
de realimentagao.

Tipo de configura¢ao do eixo Parametros
Controle de frequéncia Sem realimentacao
Malha de posicdo « Realimentacdo do motor, um dispositivo montado

« Realimentacao dupla, dois dispositivos montados
« Realimentacdo dupla integral, dois dispositivos montados

Malha de velocidade « Sem realimentagdo
« Realimentacdo do motor, um dispositivo montado

Malha de torque « Realimentacdo do motor, um dispositivo montado

Op¢oes de configuracao de realimentacao para o inversor
PowerFlex 755

As combinag¢des de médulos de realimentagao a seguir sao suportadas.

Opcao Mddulo suportado Codigo de catalogo | Portas validas

Duas opgdes de Encoder incremental simples 20-750-ENC-1 4.8

realimentacdo -
Encoder incremental duplo 20-750-DENC-1 4.8
(artdo de realimentacao universal | 20-750-UFB-1 4...6

Duas opgdes de Encoder incremental simples 20-750-ENC-1 4e5

realimentacdo e uma op¢ao -

Safe Torque Off Encoder incremental duplo 20-750-DENC-1 4e5
Realimentacdo universal 20-750-UFB-1 4e5
Safe Torque Off 20-750-S 6

Duas opgdes de Encoder incremental simples 20-750-ENC-1 4e5

realimentacdo e uma opcdo -

Safe Torque Monitor") Encoder incremental duplo 20-750-DENC-1 4e5
Realimentacdo universal 20-750-UFB-1 4e5
Safe Speed Monitor 20-750-S1 6

(1) 0 mddulo com opgdo Safe Speed Monitor deve ser usado com o médulo de encoder incremental duplo 20-750-DENC-1 ou
com 0 médulo de realimentacdo universal 20-750-UFB-1.

Para mais informagées, consulte PowerFlex 750-Series AC Drive Installation

Instructions, publica¢ao 750-IN001.
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H4 sete periféricos disponiveis:

« IHM
e E/S

o Comunicacio, Ethernet padrao

o Alimentacio auxiliar

e Seguranga

¢ Interface de encoder

o Realimentacio universal

Esta tabela lista os dispositivos periféricos e as portas validas para varios inversores

PowerFlex.

Tabela 9 - Dispositivos periféricos suportados pelos inversores

Inversor Portas Dispositivos periféricos
PowerFlex 755EENET-CM 4,5,6,7,8 « [HM, sequranga, interface do encoder,
realimentacdo universal.
PowerFlex 755EENET-CM-S 4e5 « |HMé Suportada apenas em P -
6 estd reservada para seguranca Control Mode.
+ 0 movimento integrado na rede
PowerFlex 755-EENET-CM-S1 4e5 Ethernet/IP ndo é compativel coma E/S,
6 estd reservada para seguranca alimentacdo auxiliar, COM-20-E.
PowerFlex 755EENET-CM 4,5,6,7,8
PowerFlex 755EENET-CM-S 4e5
6 estd reservada para seguranca
PowerFlex 755EENET-CM-S 4e5

6 estd reservada para seguranca

Consulte PowerFlex 755 Drive Enabled Ethernet Adapter User Manual,
publica¢ao 7S0COM-UMO001, e PowerFlex 755 Drive Embedded EtherNet/IP

Adapter Installation Instructions, publica¢ao 750-IN0O1.
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Capitulo 4

Configure 0 movimento integrado usando um inversor PowerFlex 755

A caixa de didlogo Motor Feedback representa as informagoes para o dispositivo
de realimentagio. Essa caixa de didlogo de categoria nio esta disponivel paraa
configuragio do eixo de frequéncia e depende do tipo de configuragio do eixo e
da selecao do motor.

% Axis Properties - PowerFlex_JKL _1o] x|
Categories:
* .. General Motor Feedback Device Specification
* 5} Motar -
[+ Model Dewvice Function Motor Mounted Feedback Parameters.
. Feedback Channel: Feedback1
* - Sealing Type: IH\per‘face LI
- Hookup Tests Wi
- Polarity IREV LI
Autotune Hiperface
*E] Load
Cycle Resolution: 1024 Feedback Cycles/Rev
- Cornpgliance
‘.. Ohsanver Cycle Interpolation: 1024 Feedback Counts per Cycle
Velocity Loop Eftective Resolutian: 1048576 Feedback Counts per Rev
Torgue/Current Loop
- Planner Startup Method Absolute -
-~ Homing X
*  Actions Turns: 4096
Drive Parameters
-~ Parameter List
- Status
Faults & Alarms
--Tag i
Commutation
Alignment Mot Aligned hd
Offset 0.0 Degrees Test Cammutation...
bdanual Tune... QK I Cancel | Apply | Help |

Nesse ponto, vocé precisa selecionar um tipo de realimentacao e as unidades.
Os tipos de realimentagio disponiveis dependem das configuragoes do eixo e de
realimentagio.

% Axis Properties - PowerFlex_Awxis_1

0 asterisco préximo a )
. Cateqgories:
uma Categorla * ... Gereral Motor Feedback Device Specification
igni éna * 5.
ﬂgplﬁca que VOCE~HHO = M?tm Device Function: Matar Mounted Feedback E— |
aplicou as alteracdes. =Lt =
\» “o Analyzer Feedback Channel: Feedback 1
i
Units: Mat 5 pecified
Hook.up Tests Diaital 5B
- Prolarity e
- Autotune Hiperface
* =1 Load EnDat 2.1
i Backlash Egll:)at 22
Compliance Stakl 551

- Observer

1. No menu Type, selecione o tipo adequado de realimentagio do motor.
2. Clique em Apply e OK para sair da caixa de didlogo Motor Feedback.

3. Defina o tipo de alinhamento de comutagio e o percentual de offset.

Commutation

Alignment: Motor Offset hd

Offest: Dtld Degrees
Controller Cffset

Palarity: totor Offset k
Self-Sense
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Se vocé estiver usando um motor que nio estd no banco de dados, o padrao
¢ Not Aligned. Se o motor estiver no banco de dados, o alinhamento ¢
definido como Controller Offset.

Tipo Descricao

Not Aligned Indica que 0 motor ndo estd alinhado e que o valor de Commutation Offset
nao é vélido. Se Commutation Offset nao for valido, ele ndo pode ser usado
pelo inversor para determinar o angulo de comutacdo. Nenhuma tentativa
de habilitar o inversor com um angulo de comutagdo invélida deve resultar
em uma condicdo de inibicdo de partida.

Controller Offset | Aplica-se ao valor Commutation Offset do controlador para determinar o
angulo elétrico do motor.

Motor Offset 0 inversor deriva de Commutation Offset diretamente do motor.

Self-Sense 0 inversor mede automaticamente o Commutation Offset quando passar do
estado de partida para o primeiro tempo apés ligar e desligar a alimentagdo.
Geralmente, isto se aplica a um motor PM equipado com um dispositivo de
realimentacao incremental simples.

4. Entre em comunica¢ao com o controlador e clique em Test Commutation.
Quando o teste estiver concluido, vocé vera o status da polaridade.

Consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP Network Reference Manual,
publicagio MOTTON-RMO003, para a descri¢io completa dos atributos do eixo.
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Observagoes:
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Capitulo 5

Exemplos de configuracao do eixo para o
inversor PowerFlex 755

Este capitulo fornece exemplos de configuragées dos eixos quando usar um
inversor PowerFlex 755.

Topico Pagina
Exemplo 1: Malha de posicao com realimentacao do motor usando um dispositivo de 108
realimentacdo UFB

Exemplo 2: Malha de posicao com realimentacao do motor dupla via um dispositivo de m
realimentacdo UFB

Exemplo 3: Malha de velocidade com realimentacdo do motor através de um dispositivo de 116
realimentacdo UFB

Exemplo 4: Malha de velocidade sem realimentacéo 120
Exemplo 5: Controle de frequéncia sem realimentacao 123
Exemplo 6: Malha de torque com realimentacéo 127

Os seis exemplos a seguir sao aplicagoes de configuragao para o inversor
PowerFlex 755:

o Malha de posi¢ao com realimentagio do motor

o Malha de posi¢ao com realimentagio dupla

o Malha de velocidade com realimentagio do motor

o Controle de velocidade sem realimentagio

o Controle de frequéncia sem realimentagio

o Malha de torque com realimentagao
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Exemplo 1: Malha de posicao

com realimentacao do motor

usando um dispositivo de
realimentacao UFB

108

Este exemplo descreve a criagao de um eixo AXIS_CIP_DRIVE associado a um
inversor PowerFlex 755 com realimentac¢io do motor através de um dispositivo de

realimentagio universal, codigo de catdlogo 20-750-UFB-1.

DICA

Lembre-se que vocé ja atribuiu o dispositivo de realimentacao quando

adicionou o inversor ao seu projeto.

Consulte Criagio de um eixo para um inversor PowerFlex 755 na pagina 82 para

mais informagdes sobre dispositivos de realimentacio.

1. Uma vez que vocé criou um AXIS_CIP_DRIVE, abra a caixa de didlogo
Axis Properties.

2. No menu Axis Conﬁguration, selecione Position Loop.

Isto determina o modo de controle.

Consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP Network Reference
Manual, publicagio MOTION-RMO003.

Exemplo 1: Malha de posi¢ao com realimentacao do motor, caixa de didlogo General

Categories:
* ..
EF- Matar
- Model
o Panalyzer
- Motor Feedback
Scaling
- Hookup Tests
-~ Polarity
- Autotung
* 2 Load
Backlash
- Compliance
- Observer
~- Paozition Loop
Welocity Loop
« T orgue/Current Loop
- Planner
~ Haming
Actiors
- Diive Parameters
- Parameter List
- Status
Faults & Alarms
Tag

tanual Tune |

% Axis Propetties - PowerFlex_Axis_1

[Fostinlooe ]
[Moor Fesdback =]
Baic =l
[Medum =]

Auis Configuration:
Feedback Configuration:
Application Type:

Loop Respanss:

Molion Group:

Associated Module

Mation_Group_101 'I i MNew Graup

=lol x|

Module: PowerFlex_755 1 ‘I

PowerFlex 755-EEMET-CH-S
Power Structure: 200V, 4.85, Homal Duty

Ais Humber. / 1 vI

Madule Type:

0 nome do mddulo do inversor PowerFlex 755
criado deve ser o padrao. O ndmero de eixo padrao
¢ 1, indicando o eixo primario do inversor. 0
niimero de eixo 2 serd usado somente para

Mostra o tipo de inversor que vocé
selecionou e a estrutura de
alimentacéo atribuida através da
caixa de didlogo Module Properties
do inversor PowerFlex 755.

Consulte Adicao de um inversor
PowerFlex 755 na pagina 77.

configurar um eixo de realimentagdo somente.

Co |

Cancel | Apply | Help I |

3. No menu Feedback Configuration, selecione Motor Feedback.

DICA

Depois que configurar o eixo e alterar o tipo de configuracao do eixo ou o
numero de eixo, algumas informacdes de configuracdo voltarao aos valores
padrdo. Isto pode fazer com que alguns dados inseridos anteriormente

sejam reiniciados a configuragdo padrdo.

Agora que vocé definiu os eixos como eixos de malha de posi¢io com
realimentagio do motor, as caixas de didlogo Motor, Motor Feedback

ficardo disponiveis.
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Exemplo 1: Malha de posi¢do com realimentacao do motor, caixa de didlogo Motor

% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1 =10l x|
Categonies:

*o

- General M otor Device Specification

Load Feedhack Motor Type: IF\ntaly Pemanent agnet ﬂ
Sealing ’
- Hookup Tests Wi IHev j
-~ Polarity Nameplate / Datasheet - Phase to Phase ers
- Autohune
Load Rated Power: 0.77 kW Pale Count: 8
- Backlash FstedVollage:  [460.0 Wolis [RMS)
i Compliance

-~ Position Loop Rated Current: 17 Amps [RMS] Peak Curent .02 Amps [RMS]

- Planner
~ Homing
- Actiong

- Slatus
-~ Faults & Alarms
o Tag

Data Source: ICatalog Mumber ﬂ Parameters, |

o Catalog Murber: IMF‘L-BEH OP-4 Change Catalog...
-~ Moter Feedback

L... Observer Rated Speed: 5000.0 RPM

Welaciy Laop Mator Dverload Limit: [1000 % Rated
Torque/Current Loop

Drive Parameters
Parameter List

Manual Tune. ok I Cancel Apply Help

4.
5.

Em Data Source do motor, selecione Data Source.

Clique em Change Catalog e selecione um motor.

Quando vocé seleciona cddigo de catédlogos para a especificagio do motor,
o motor MPL-B310P-M esta no banco de dados de movimento. Os dados
de especificagdo para este motor ¢ automaticamente preenchido para vocé.
Se o motor que estiver usando nao estiver listado em Change Catalog, ele
nio estd no banco de dados de movimento. Vocé precisara inserir os dados
de especificagao.

A caixa de didlogo Motor Feedback ¢ automaticamente preenchido com
base na selecao de seu motor.

Exemplo 1: Malha de posi¢ao com realimentacao do motor, caixa de dialogo Motor Feedback

% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1 _1olx]
Categories;
- General Motor Feedback Device Specification
=) Mator

- Position Loop Startup Method IAhsnIute 'I

‘elocity Loop Tums: IﬂlUBE—
~ TarquedCurent Loop

Flanner
~ Homing

Actions

- Drive Parameters

- Parameter List
- Status Alignment: INot Aligned 'I
- Faults & Alarms
Tag Offset IU-U Degrees Tiest Commutation

- Model Device Function: Mator Mounted Feedhack T -

Feedback Channel: Feedback 1
Type: m
Units: Rev ~
Hiperface
Cyele Resolution: |1024— Feedback Cycles/Rev
i Backlash Cyele Interpolation: Imza— Feedback Caounts per Cycle
- Compliance Effective Resalution: |1 048576 Feedback Counts per Rev

bserver

Commutation

Manual Tune... | oK I Cancel | Apply | Help

6.

Selecione o alinhamento da comutagio.

Para mais informagdes sobre comutagao, consulte Atribuicio do motor de

realimentacio na pégina 48 e Teste de comutacio na pagina 142.

Exemplo 1: Malha de posi¢ao com realimentacao do motor, caixa de dialogo Scaling
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% Axis Propetties - PowerFlex_Anis_1 _ 13l x|
Categories:
o General 5caling to Conveit Motion from Controller Units to User Defined Umits
=)~ Motar
Model Load Type IDirecl Coupled Rotary ¥ Parameters...
o tnalyzer Te issi
Motor Feedback Fatio :0: I1 ) I1 iy
g
- Hookup Tests Actuator
- Polanty Typ= I<none> E
- Autotune
= Load Lead [io [iimetersmes > ]
L .Backh‘ash Diameten: |1 0 |M\\Iimeler ﬂ
Compliahce 5
- Dbserver el
- Paosition Loop Units. IPos\lion Units
Velocity Laop :
- TorqueCurrert Loop Sealing |1.U Pasition Units per |1.U IMDtUr Faw j
Planier Travel
-~ Homing Mode: IUnIim\led -
Actiors
- Diiive Parameters Fange: |1DDD 1} Fositian Units
- Prarameter List o I I
- rwind: 1.0 el per |1.0 Cycle:
- Faults & Alarms ™ Soft Travel Limits
Tag Warimum Pasitive: 00 Fasitian Units
& K egative: 0o Fosition Urnits

Manual Tune. oK I Cancel Appl Help

7. No menu Load Type, selecione seu tipo de carga.
8. Insira as unidades de conversao de escala.

9. No menu Travel Mode, selecione seu modo de percurso.

Para mais informacdes sobre conversio de escala,
consulte Caixa de didlogo Scaling na pégina 132.
10. Clique em Apply e em OK para sair de Axis Properties.

O cixo agora estd configurado para malha de posi¢ao com realimentagao do
motor.
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Exemplo 2: Malha de posicao

com realimentacao do motor

dupla via um dispositivo de
realimentacao UFB

Este exemplo descreve a criagao de um eixo AXIS_CIP_DRIVE associado a um
inversor PowerFlex 755 com realimentagao do motor dupla através de um
dispositivo de realimentagio universal, c6digo de catalogo 20-750-UFB-1.

DICA Lembre-se que vocé ja atribuiu o dispositivo de realimentacao quando
adicionou o inversor ao seu projeto.

Consulte Criagio de um eixo para um inversor PowerFlex 755 na pagina 82 para

mais informagoes sobre dispositivos de realimentacio.

1. Uma vez que vocé criou um AXIS_CIP_DRIVE, abra a caixa de didlogo
Axis Properties.

2. No menu Axis Conﬁguration, selecione Position Loop.

3. No menu Feedback Configuration, selecione Dual Feedback.

Isto determina o modo de controle. Consulte Integrated Motion on the
Ethernet/IP Network Reference Manual, publicagio MOTTON-RMO003.

Exemplo 2: Malha de posi¢ao com realimentacao dupla, caixa de didlogo General

JRI=TE
Categories:
- General T
= M
2 :olo;w odel Az Canfiguration: Position Loop hd
* L finalyzer Feedback Configuratian: Maotor Feedback. -
-~ Motar Feedback Motar Feedback
* L Sealing Rl Dual Feadhack ; ;
Hookup Tests Loop Response: MOS}I’ﬂ 0 t|p0 de inversor que
- Folsty Motion Group [eon G tnt =] .|| VO selecionou e a estrutura de
- Butotune B 5 i, A
- Load alimentacao atribuida através
EECHiﬁSh Associated Module da caixa de d|é|090 Module
oo Lomphance . .
- Dbserver Mo PawerFles_7551 = Properties do inversor
Position Laop Madule Type: PowerFlex 7A5-EENET-Ch-51 POWerFleX 755
-+ Velosity Loop 240, 4.28, Nomnal Dut % o .
- Tarque/Curent Loop :ow: Str:clule " Bt Consulte Adicdo de um inversor
- Planner wis Number. < 1
Homing PowerFlex 755 na pdgina 77.
- Sctions
- Drive Parameters - - - —
Fotanae L 0 nome do mddulo do inversor PowerFlex 755 criado deve ser o padrdo. 0
| T niimero de eixo padrao é 1, indicando o eixo primdrio do inversor. 0 nimero de
~Teag eixo 2 serd usado somente para configurar um eixo de realimentacao somente.
Manual Tune... 0K I Cancel | Apply | Help

IMPORTANTE  Depois que configurar o eixo e alterar o tipo de configuracao do eixo ou o
ntimero de eixo, algumas informacdes de configuracao voltarao aos valores
padrdo. Isto pode fazer com que alguns dados inseridos anteriormente sejam
reiniciados a configuracao padrao.

Agora que vocé definiu os eixos como eixos de malha de posi¢io com
realimentagio dupla, as caixas de didlogo Motor, Motor Feedback e Load
Feedback ficardo disponiveis.
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4. No menu Data Source, escolha Catalog Number.
Exemplo 2: Malha de posi¢ao com realimentacao dupla, caixa de didlogo Motor
% Axis Properties - PowerFlex_Anis_1 =10] x|
Categories:
Data Source: ICala\og Number j Parameters...
o fnalyzer . K Y
e Mot Feedback Catalog Number: IMPL BI10P-M Change Catalog, |
Load Feedback Mator Type: IF!otarp Permanent M agnet d
Secaling .
- Hookup Tests Wit [Rev =
:olarity Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
i
+ 5 L;;une Rated Pawer: 077 kit Pale Count B
‘éack';ash RatedVokage:  [460.0 Valts [RMS)
» Dnb:;f;ce Rated Speed  [5000.0 RPM
POSiU?n Laop Rated Curent: |1T— Amps [RMS] Peak Current: IEUZ— Amps [RMS]
\T"::zzg';ﬁgm - Meter Overload Livit. [100.0 % Rated
Planner
~ Homing
- Actions
- Diive Parameters
Parameter List
Status
- Faults & dlaims
- Tag
Manual Tune... QK I Cancel Apply Help
5. Clique em Change Catalog e selecione seu motor.
Nesse caso, um motor MPL-B310P-M foi escolhido.
Quando vocé seleciona c6digo de catalogo para a especificagao do motor,
o motor MPL-B310P-M estd no banco de dados de movimento. Os dados
de especificagao para este motor ¢ automaticamente preenchido para vocé.
Se o motor que estiver usando nio estiver listado em Change Catalog, cle
nio estd no banco de dados de movimento. Vocé precisard inserir os dados
de especificagao.
A caixa de didlogo Motor Feedback ¢ automaticamente preenchido com
base na selecao de seu motor.
Exemplo 2: Malha de posi¢ao com realimentacao dupla, caixa de didlogo Motor Feedback
% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1 _ |E||5|
Categories:
T
- Mator Device Function: Motor Mounted Feedback Parameters
Feedback Channel: Feedback 1
- Type: IHipellace -
- Hookup Tests Units: Fev >
- Polarity Hiperface
i Autalune Cyele Resolution: [ioz Feedback Cycles/Rev
Cycle Interpolation: |1 024 Feedback Caounts per Cycle
H Effective Resolution: IW Feedback Counts per Rev
“o Observer
-~ Position Loop Starlup Method IAbsqute 'I
- Welocity Loop Turms: Igmgg—
- T orguedCurent Loop
- Planner
- Homing
-~ Achions
- Diive Parameters .
- Parameter List Commutation
- Status Alignment INol Aligned 'I
?Z;“S  flame Offset ID o Degrees Teest Commutation
Matual Tune... oK I Cancel | Apply | Help
6. Selecione o alinhamento da comutagio.
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Para mais informagdes sobre comutagio, consulte Atribuicio do motor de
realimentagio na pagina 48 e Teste de comutagio na pagina 142.

Exemplo 2: Malha de posi¢ao com realimentacao dupla, caixa de didlogo Motor Feedback

% Axis Properties - PowerFles_Axis_L 1ol x|
Categaries:
* .. General Motor Feedback Device 5pecification
s MEOtO'M i Disvioe Functiorr Motor Mounted Feedback p—

Analyzer Feedback Channel: Feedback 1

Feedback

ack - lﬁ
- Load Feedback 6= Hiparisce -
* i Soaling Unils: Rev -
- Hookup Tests Hipetface
:da"w Cycle Resolution: IWU24— Feedback Cycles/Rev
wutotune
= Load Cycle Interpolation: 1024 Feedback Counts per Cycle

Backlash Effective Resalution: 1048576 Feedback Counts per Rew
Compliance

Observer Startup Method Ahsolute >

- Pogition Loop Turhs: lmgs—
Velocity Loop
Torque/Curent Loop

- Planner

~ Homing

- Actions

- Diive: Parameters oot ek
Parameter List Alignment: lm
Status

... Faults & Alarms Wik ne Degress Tiest Commutation...

- Tag

Manual Tune... aK I Cancel | Apply | Help

Na caixa de didlogo Motor Feedback, as informagoes sao autométicas com
base em suas selecoes na caixa de didlogo Motor.

% Axis Properties - PowerFler_Axis_1

Categornies:
* . General Motor Feedback Device Specification
Device Function: Mator Mounted Feedback E— |
Feedback Channel Feedback 1
Tppe: i +| ¥ Device Type cannat be configured until
- Sealing § Mot Specified feedback device is defined for this Feedback.
- Hookup Tests Units Rev - Channel in Associated Module.
- Polariy Define feedback device
- Autatune

Se vocé ndo definiu um dispositivo de realimentacdo, a caixa de didlogo
Motor exibird um link para a definicao do médulo para o inversor.

O cixo agora esta configurado como uma malha de posi¢ao com dois
dispositivos de realimentagao. A préxima tarefa é configurar a
realimentagio 2 na caixa de didlogo Load Feedback.
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Siga estas instrugdes para definir a realimentagao carga.

1. Na caixa de didlogo Load Feedback, clique no link Define feedback device.

Exemplo 2: Realimentacao no lado da carga, caixa de dialogo Load Feedback

% Auis Propetties - PowerFlex_Axis_1 o =[5}

Categories

* . General Load Feedback Device Specification
£l Mator

 Modsl Device Function: Load-Side Feedback E——

- tanialyzer Feedback Channel: Feedback 2

* : Motor Feedback Tope: Mot Speciied +| ¥ Device Type cannat be configured untl

teedback device is defined for this Feedback
- Sealing Units Fev - Channel in Associated Moduls
- Hookup Tests Define feedback device.
Polarity
Autotune
- Load
- Backlash
- Compliance
Observer
- Position Loap
- Welocity Loop
~ Torgue/Curent Loap
Flanier
- Homing
- Actions
- Diiive Parameters
Parameter List
Status
- Faults & Alams
- Tag

I+

(0

Monual Tune._| ok | Camcel | apy | Hep

2. Clique em Associated Axes na caixa de didlogo Module Properties.

3. No menu Load Feedback Device, selecione a porta/canal adequado para o
dispositivo de realimentagio da carga.

Exemplo 2: Propriedades do modulo PowerFlex 755, guia Associated Axis
101X

Generall Eonnectionl Time Syncl Madule Infol Internet Protocoll Part Configuration  Assaciated Axes™ |F'0wer| Digital Inpull 1 I L4

Aixis 1 [PawerFlex_axis_1 =l J Mew Axis. .. |
=

MotorMaster Feedback Device: IPort 4 Channel A J

Load Feedback Device:

4. No menu Type, selecione o tipo de realimentagao.
5. No menu Units, selecione as unidades adequadas.

6. Clique em Apply.
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Exemplo 2: Realimentagdo no lado da carga, caixa de dialogo Load Feedback
% Anis Propetrties - PowerFlex_Axis_1 = ll
Categories:
F Gororal Load Feedback Device Specification
M Device Function LoadSide Feedback Ee———
e Analyzer Feedback Channel Feedback 2
Motor Fesdback i
* - Load Feedback i
* . Scaling Urits: Rev -
- Hookup Tests Sine/Cosine
Polarity Cycle Resolution [iozs | Feedback Cycles/Rev
Autotune
- Load Cycle Interpolation; 1024 Feedback Counts per Cycle
- Backlash Effective Resolution: 1048576 Feedback Counts per Rev
- Compliance
*- Observer Startup Method: Incremental ¥
- Pagition Loop
- Velocity Loop
Torque/Curent Loop
- Planmer
~ Haming
- Actions
Drive Parameters
- Parameter List
- Ghatus
- Faults & Alarms
Tag
Manual Tune... 1] I Cancel | Lpply I Help
Exemplo 2: Malha de posi¢do com realimentacao dupla, caixa de didlogo Scaling
% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1 _|O 5'
Categories;
- General 5caling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units
=l Matar
- Model Load Type: Direct Coupled Fiatary ¥ Farameters...
. Analyzer Tr issi
ictoifeedbacy Fiatico [10; I I Fey
Hookup Tests Actuator
- Palanty Tipe <noner z
- Autohune
5 Load Liead ] [Milimeter/Rev ~]
- Backlash Diameier — [1.0 [Milimeter =l
ff= Compliance 5
“o Obgerver Scaling
Position Loop Units: Position Units
- Welogily Laop :
. Torque/Cunert Loop Scaling: 1.0 Pasition Units per |1.U I obor Rey j
- Planner Travel
[oring Made: Uniimited |
- Actions
- Drive Parameters Frange: 1000.0 Fostion Units
Parameter List o
Tl wind: 1.0 Ere per (1.0 Cycle
- Faults & &larms ™ Soft Travel Limits
- Tag b i Poslive 00 Posilion nits
W avimum HNegative: 0.0 Fasition Urnits
Manual Ture... oK I Cancel Lpply Help

No menu Load Type, selecione seu tipo de carga.

Insira as unidades de conversio de escala.

No menu Travel Mode, selecione um modo de percurso.

Consulte Caixa de didlogo Scaling na pdgina 132 para mais informagoes
sobre conversao de escala.

10. Clique em Apply e em OK para sair de Axis Properties.

Agora, vocé acabou de configurar o eixo de um inversor PowerFlex 755 como
malha de posi¢ao com realimentagao dupla.
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Exemplo 3: Malha de
velocidade com
realimentacao do motor

através de um dispositivo de

realimentacao UFB

Este exemplo descreve a criagio de dois eixos AXIS_CIP_DRIVE associados a
um inversor PowerFlex 755 com realimentagiao do motor dupla através de um
dispositivo de realimentagio universal, c6digo de catalogo 20-750-UFB-1.

DICA Lembre-se que vocé ja atribuiu o dispositivo de realimentacao quando

adicionou o inversor ao seu projeto.

Uma vez que vocé criou um AXIS_CIP_DRIVE, abra a caixa de didlogo
Axis Properties.

Conecte a porta 1 de realimentagio com um cabo de realimentagio
conectado ao inversor PowerFlex 755.
3. No menu Axis Configuration, selecione Velocity Loop.

4.

No menu Feedback Configuration, selecione Motor Feedback.

Exemplo 3: Malha de velocidade com realimentagao do motor, caixa de didlogo General

Cateqories:

[* M
=N otor

- Model

% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1

Az Configuration:

+ M;""'A;alydzsr . e ol Lo o [ otor Feedback = Ethernet/IP Network Reference
- Motar Feedbac . - L
* . Sealing Application Type: | Basic =] Manual, publicacdo MOTION-RM003.
- Hookup Tests Loop Response: b edium j
- Polarity . ) -
tation Group: - | |
- Autotune ouan Laraup, tation_Group_107 J e GEraup
*

Associated Module

~1ol| x|

Isto determina 0 modo de controle.
Consulte Integrated Motion on the

I\r"elocity Loop

i ;i;ciw Loop Module: | PowerFlex_7551 =]
- TonguedCurrent Loop Module Type: PowerFlex 755-EEMET-CM-51 \
ﬁ'f;?neg' Fower Stiucture: &Y, 225, Rl Dy Mostra o tipo de inversor que vocé selecionou e
- Actions Ayis Number: | 1 =] aestrutura de alimentagdo atribuida através da
. Drivee Parameters / caixa de didlogo Module Properties do inversor
- Parameter List 0 nome do médulo do inversor PowerFlex 755 PowerFlex 755.
- Shatug criado deve ser o padrdo. O niimero de eixo Consulte Adicdo de um inversor PowerFlex 755
- Faults & Alarms padrao é 1, indicando o eixo primario do inversor. na pagina 77.
- Tag 0 niimero de eixo 2 serd usado somente para
configurar um eixo de realimentacdo somente.
Manual Tune. .. | 0Ok, I Cancel Apply Help

116

IMPORTANTE  Depois que configurar o eixo e alterar o tipo de configuracao do eixo ou o
ntimero de eixo, algumas informacdes de configuracao voltarao aos valores
padrdo. Isto pode fazer com que alguns dados inseridos anteriormente sejam

reiniciados a configuracao padrao.

Agora que vocé definiu os eixos como eixos de malha de velocidade com
realimentacio do motor, as caixas de didlogo Motor, Motor Feedback
ficarao disponiveis.
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Exemplo 3: Malha de velocidade com realimentacao do motor, caixa de didlogo Motor

% Anis Properties - PowerFlex_Anis_1 ]3]
Categaries:
- General Motor Device Specification
=8
" el Data Source: [Nameplate Datasheet =1 Parameters...
* Analyzer Catalog Murnber: |<none) Lhange Catalog.. |
- Sealing
- Hookup Tests Hotor Type |Rotary Induction 4|
Paolarity .
Flanner Uiz I Fiee j
- Frequency Contral Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
- Actions
Drive Paramelers Rated Power 10.025 Kw Pale Count 1
Parameter List RatedWoltage:  [230.0 Valts [RMS) Rated Freguency: 0.0 Herlz
- Shatus
(= N— Rated Speed  [1600.0 RPM
Tag Rated Curent:  [0.22 Amps [RMS)

Matar Dverlaad Limit: ~ |100.0 % Rated

i arual Tune.... akK I Cancel | Apply Help

5. No menu Data Source, escolha Nameplate Datasheet.
6. No menu Motor Type, selecione Rotary Induction.

7. Insira os pardmetros usando as informagoes da placa de identificagio ¢ a

folha de dados do motor e clique em Apply.

& Axis Properties - PowerFlex_Axis_1

Categories:

Motor Model Phase to Phase Parameters

Rated Flux Current: ID.D Arnps (RMS)
Rated Slip Speed: |1BUU.U FiFtA
----- Scaling Stator Leakage (x1): ID.D Ohms

----- Hookup Tests

-~ General
= tator

_____ Polarity Fotor Leakage (+2): IU.D Ohms
----- Autatune
=-Load

-Compliance Stator Resistance (R1); IU.U Chms

- Ohserver
----- Welocity Loop

8. Insira os parAmetros na caixa de didlogo Motor Model usando as
informagoes da placa de identificagio e a folha de dados do motor e clique

em Apply.
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Exemplo 3: Caixa de dialogo Motor Feedback, malha de velocidade com realimentacdo do motor

% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1

Categories:
*;---GT Motor Feedback Device Specification
Device Function: Mator Mounted Feedback Parameters |
Feedback Channel Feedback 1
. Soaing L= Net Speciied -]
_____ Hookup Tests LUriits: Mat Specified
..... Falarity gital A l_ "
----- Autotune Hiperface
* £ Load EnDat2.1
EnDat2.2
581
Stahl 551

9. No menu Type, selecione o tipo de realimentagao.

Os campos sao preenchidos com os dados relacionados os tipos de motor e
de realimentagao que vocé escolheu.

Exemplo 3: Malha de velocidade com realimentacao do motor, caixa de dialogo Motor Feedback

% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1 I _ | [m] 5"
Categories:
* . General M otor Feedback Device Specification
e &
[=)- Motor 5
[+ " Model D evice Function: Motor Mounted Feedback Parameters
o Analyzer Feedback Channel: Feedback 1
* - Motor Feedback Type:
* i Soaling i
- Hookup Tests Units:
Polarity Sine/Cosine
- Autotune
* (- Load Cycle Resolution: 1024 Feedback Cycles/Rev
i~ Compliance Cycle Interpalation: 1024 Feedback Counts per Cycle
- Obeerver Effective esolton: To4e57E Feedback Courts per Rev
- Yelocity Laop
- Torue/Cunent Loop Startup Methad: Absolute -
Planner Tums: 095
~ Homing
- Actions

Drive Parameters
- Parameter List

- Gatug

- Faults & Alams
Tag

Manual Tune... oK I Cancel Apply Help

10. Clique em Scaling.
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Exemplo 3: Malha de velocidade com realimentacdo do motor, caixa de didlogo Scaling

% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1 10 il
Categaries:
- General 5 caling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units
= Motor
o Model Load Type: Direct Coupled Rotary = Parameters.
o nalyzer Te issi
Hoicnfeedback Fatio [:(0; [ [ e
q
Hookup Tests Actuator
- Polanty Tipe <nonex E
- Autotune
& Load Lead; [io |Milmeter/Rev <]
- Backlath Diameter: 1o IMi\Iimetel =l
- Compliance 5
- Observer Scaling
Position Laop Uniits: Position Units
Velncity Loap ) S
Sealing: Pasition Unit 1.0 -
Torque/Cunent Loop ceing 0 eelmallis par | MoorRer 7|
- Planner Travel
-~ Homing Mode Unlimited 2
- Actions
- Ditive Parameters Frange: 10000 Fasition Writs
- Prarameter List
Status Wriind, 1.0 Position Urits per 1.0 Cycle
Faults & Alams ™ Soft Travel Limits
Tag Maimumn Pasitive: 0.0 Fasitiar Units
M arimum Negative: oo Fasitian Units
tanual Tune... oK I Cancel | Lipply Help

11. No menu Load Type, selecione o tipo de carga adequado.

12. Insira as unidades de conversao de escala.

13. No menu Travel Mode, selecione um modo de percurso adequado.

Consulte Caixa de didlogo Scaling na pdgina 132 para mais informagoes.
14. Clique em Apply e em OK para sair de Axis Properties.

Agora, vocé acabou de configurar o eixo para a malha de velocidade com

realimentag¢ao do motor.
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Exemplo 4: Malha de Neste exemplo, vocé cria um AXIS_CIP_DRIVE configurado para um eixo de
. malha de velocidade sem realimentagio e associe os eixos para o inversor

velo.qdade S?m PowerFlex 755.

realimentacao

1. No menu Axis Configuration, selecione Velocity Loop.

2. No menu Feedback Configuration, selecione No Feedback.

Exemplo 4: Malha de velocidade sem realimentacao, caixa de didlogo General

% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1 = |E||£|
Cateqaries:
Motor wis Configuration: |V —— Isto determina o modo de controle.

-~ Model ' Focty —oee Consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP
i Ainalyzer Feedback Configuration: INo Feedback Network Reference Manual, publicacdo

""" Sealing o i : - MOTION-RMO003

_____ Hoakup Tests Application Type: IBasu:: j

----- Palarity Loop Responze: IMedium j

[—] 'ﬁs:june Motion Group: IEIIF'_MnliDn j | e Graup |

----- Compliance
i Observer Associated Module

----- Welozity Loop

----- Tarque/Current Loop Module: I CIP_PowerFlex ﬂ Mostra o tio de i 5 seledi
----- Flanner Madule Type: PowerFlex 755-EENET-CM 0stra 01po de INVErsor que Voce selecionou &
_____ Actions aestrutura de alimentacdo atribuida através da
_____ Drive Paramaters il Le L 240V, 4.2 Nomal Duty caixa de didlogo Module Properties do inversor
..... Parametar List Ayxis Mumber: I‘I | PowerFlex 755.
..... Statuz / Consulte Adicao de um inversor PowerFlex 755
..... Faults & Alams ; X - na pdgina 77.

0nome do mddulo do inversor PowerFlex 755 criado

deve ser o padrao. O nimero de eixo padrao é 1,
indicando o eixo primdrio do inversor. 0 nimero de
eixo 2 serd usado somente para configurar um eixo
de realimentagao somente.

tanual Tune... | QK Cancel | Apopl I Help
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3. No menu Data Source, escolha Nameplate Datasheet.

Exemplo 4: Malha de velocidade sem realimentacao, caixa de dialogo Motor

% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1 JEIEI

Categories:
* . General Motor Device Specification

Data Source:

Parameters

Catalog Mumber:  |MPL-A3T0P-b

* - Mutor Feedback
- Sealing

Change Catalog...
- Hookup Tests

Potnis Uris [Rer = Neste caso, o inversor ja foi
- Autotune configurado para o motor pelo

* 2 Load software DriveExecutive™ ou as
- Compliance

" Olbserver Quando vocé seleciona No ferramentas de configuragdo da IHM.
- Velocly Loop Feedback, a caixa de didlogo Motor

;fm”e’&‘”e"t Locp Feedback ndo aparecera.
Clylgl=

- Haoming

- Aetions

- Drive Patameters
- Parameter List

- Gtatug

- Faults & Alarns
Tag

tanual Tune... Ok I Cancel | Apply | Help

Exemplo 4: Malha de velocidade sem realimentacao, caixa de dialogo Scaling

% Axis Properties - PowerFlen_fxis_1 — ol x|
Categaries:
Scaling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units
Load Type: Direct Coupled Rotary = Parameters.
Tr issi
Fiitic [:0 |1 |1 Fieyv.
Palarity Actuator
A f“'“;“"’e Tiype: <none> -
‘... Compliance Lead: [1.0 [HilimeterFier =]
+ Observer Diameter: 10 il -
ey Loop : I IMI"ItheI J
- Torque/Curent Logp | S€aling
- Planner Units: Pasition Units
- Actions
. Diive Parameters Scaling 1.0 Position Linits/s per [1.0 [Moter Fewrs =]
Parameter List Travel 4
Status Mode: Urlimited -] /
Faults & &larms
Tag
Para conversdo de escala com realimentacdo = [sem
realimentacéo], o denominador do fator de escala é
forcado para ter unidades fixas = [Motor Rev/s]
porque o controlador estard simulando internamente
T — a realimentacdo (Configuracao =[No Fdbk]).

4. No menu Load Type, selecione o tipo de carga adequado.
S. Insira as unidades de conversao de escala.
6. No menu Travel Mode, selecione um modo de percurso adequado.

Consulte Caixa de didlogo Scaling na pdgina 132 para mais informagoes.
7. Clique em Apply.

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012 121



Capitulo5  Exemplos de configuracdo do eixo para o inversor PowerFlex 755
Exemplo 4: Malha de velocidade sem realimentacao, caixa de didlogo Load
% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1 | = il
Categories
e
* & Motor
a Mode! Load Inertia/Mass
MD;Q”;‘Q‘V;;;EEK Load Coupling Rigic -
Scaling I Use Load Ratio
Egm; Tests Load Patio 00 e e
Autotune
omploncs
Observer
Velocity Laop
Torque/Current Laap Inertia/Mass C
E‘;”n”‘; System Inerta: 0.0 % Rated/(Rev/s"2)
Actions System Acceleration 00 Rev/s™2 @100 % Rated
Drive Parameters
Farameter List
Status Active Load C
i:‘ugks Lajems Toreue Offset [ % Rated
Marnual Tune. oK I Cancel | Apply | Help |
8. No menu Load Coupling, selecione o acoplamento da carga adequado.
9. Insira a inércia do sistema.
10. Insira o offset do torque, se aplicavel.
Para mais informagoes sobre as caracteristicas da carga,
consulte Caixa de didlogo Load na pdgina 150.
11. Clique em Apply.
Agora, vocé acabou de configurar um eixo para a malha de velocidade sem
realimentacio.
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Exemplo 5: Controle de

frequéncia sem

realimentacao

3

Cateqgories:

Hookup Tests
Polarity

Planner
Frequency Control
Actions

Dirive Parameters
Pararneter List

* Axis Properties - PowerFlex_Axis_1

Auiz Configuration:

Feedback Configuration:

tation Group:

Associated Module
Module:
Module Type:

Porer Struchure:

Ais Humber: / |1

Neste exemplo, vocé estd configurando um eixo para controle de frequéncia sem
realimentagio.

1. Uma vez que vocé criou o eixo AXIS_CIP_DRIVE, abra a caixa de didlogo
Axis Properties.

2. No menu Axis Configuration, selecione Frequency Control.

3. No menu Feedback Configuration, selecione No Feedback.
Exemplo 5: Controle de frequéncia sem realimentacao, caixa de dialogo General

=13l %]

Isto define 0 modo de controle do controlador.
Consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP
Network Reference Manual, publicacao
MOTION-RMO003.

<=
IND Feedback -

IFlequenc_l,l Control

| CIP_Motion

j _l Wew Eroup |

I CIP_PowserFlex

PowerFlex F55-EEMET-Ch
-
2400, 4,24, Narmal Dty

=

Mostra o tipo de inversor que vocé selecionou e a
estrutura de alimentacdo atribuida através da caixa de
didlogo Module Properties do inversor PowerFlex 755.
Consulte Adicdo de um inversor PowerFlex 755 na

0 nome do médulo do inversor PowerFlex 755
criado deve ser o padrdo. O niimero de eixo padrao
é 1, indicando o eixo primdrio do inversor.
0 ndmero de eixo 2 serd usado somente para
configurar um eixo de realimentacdo somente.
f anual Tume... | OF. I Cancel Apply Help
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4. No menu Data Source, escolha uma fonte de dados.

Neste caso, Nameplate Datasheet ¢ a fonte de dados.

Consulte Especificacio da fonte de dados do motor na pagina 44 para mais
informagao sobre origens de dados.

Exemplo 5: Controle de frequéncia sem realimentacao, caixa de diadlogo Motor

% Axis Properties - B15_PF755 I -0 il
Cotegories
S I ot Device Specification
Model Data Source [Mamepiate Detashest ~| Paramaters.
Analyzer
Scaling Catalog Nurber;  [<nane> Change Catalog
Hookup Tests TS =
ey [Ratery Induction ~|
PR Units: [Rev =l
Frecuency Contral
Actions Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
Drive Parameters
Parameter List Rted Power 0o K Pole Count 4
- Status Rated Voltage: 00 Valts (RMS) Rated Freguency, 600 Hertz
Faults & Alarms
Teg Roted Spesd 0o RPM
Riated Current o Amps (FMS)
Motor Overload Limit ~ [100.0 % Rated
Manual Tune oK cancel | Aply Help

5. No menu Motor Type, selecione Rotary Induction.

6. Na caixa de didlogo Motor Model, insira os valores do parimetro.

Neste caso, a fonte de dados ¢ Catalog Number e os valores para estes
campos sao fornecidos pelo banco de dados de movimento.

Consulte Exibicio das informacoes do modelo do motor na pdgina 47 para
mais informagio sobre origens de dados.

Exemplo 5: Controle de frequéncia sem realimentacao, caixa de dialogo Motor Model

% Axis Properties - PowerFlex_Axis_1 — O Ll
Categories
v a0 0 Model Phase to Phase Paramelers
* = Motar
Model
e o] Valtage Constart (Ke) 33948198 Valts(AMS)/KRPM
Scaling
Hookup Tests Resistancs (Rs) 47 Ohms
Polari
oy Inductance (L) 0025 Henries
Freguency Control
Actions
Drive Paramsters
Parameter List
Status
Feults & Alams
Tag
Manual Tune oK. Cancel Apply Help
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7. No menu Frequency Control Method, selecione o método adequado.

8. Clique em Apply.

Exemplo 5: Controle de frequéncia sem realimentacao, caixa de didlogo Frequency Control

| I
Categories:
* . General Frequency Control
=) Mator
WModel Erequency Control Method - Parameters...
" -~ Analyzer Basic Yolts/Hertz
- Sealing
Haokup Tests Maximurn Yoltage: Yalts [RMS]
- Palarity Marimum Fraquancy Heilz
Flanner
- Frequency Control Break Vollage Yolts [RMS]
Actions Break Freguency: Hertz
- Diive Param.etels Start Boost Volts [RHS]
- Parameter List
Status Run Boost: Walts [RMS)
- Faults & Alaims
Tag Limits

Welocity Limit Positive: Postion Units/s

Velacity Limit Negative Pastion Units/s

vl T oK | Cancsl fpply Help

Exemplo 5: Método de controle de frequéncia, Volts/Hertz basico

% Asiis Properties - PowerFlex_xis_1 =lolx|

Categories:

Frequency Control
. Frequency Control Method IBaswc Wolts/Heitz d Parameters...
o pnalyzer

Basic Yolts/Hertz
Sealing
- Hookup Tests Masimum Valtage: [460.0 Vialts [RMS)
- Polarity Masimum Frequency: |1 30.0 Heitz
- Planner
Break Voltage: |23U.D Yolts [RMS)
Actions EBreak Frequency: IBD.U Hertz
- Diive Paremeters Start Boast: s Volts [RMS)

- Parameter List

- Status Run Boost: IB 5 Walts (RMS]

Faults & Alams
Tag Limits

Welocity Limit Positive: |1 B2.5 Position Units/s
WVelocity Limit Megative: |-152 5 Pasition Units/s

Manual Tune. oK I Cancel Apply Help
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Exemplo 5: Controle de frequéncia sem realimentacao, unidade de conversao da caixa de dialogo

Scaling
o]
Categories
[* ... Gereral 5 caling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units
2 Motor
|- o e [, |
o Analyzer Tr issi
[+
BLaliy Ratio 1:0: |1 g IT Rev
- Hookup Tests
- Polarity Actuator
- Planner Type: <honey 2
- Frequency Control
. Betions Lead; [0 |Milimeter/Rev <]
- Drive Parameters Diameter: 1o [Milimeter =l
- Parameter List
Chatus Scaling
Faults & Alarms Units: Position Lrits
Tag Secaling: 1.0 Pasition Urits/s per |1.D ILuad Meter/s j
Travel
Mode: lm
anual Ture: | ak I Cancel | Apply Help

9. No menu Load Type, selecione o tipo de carga adequado.
10. Insiraa taxa de transmissao.
11. No menu Actuator Type, selecione o atuador adequado.
12. Insira as dimensdes em Diameter.

13. Insira as unidades de conversio de escala.

Consulte Caixa de didlogo Scaling na pdgina 132 para mais informagoes.

14. No menu Travel Mode, selecione um modo de percurso adequado.

15. Clique em Apply.

Agora, vocé acabou de configurar o eixo para o controla de frequéncia sem
realimentagio.
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Exemplos de configuracdo do eixo para o inversor PowerFlex 755

Capitulo 5

Exemplo 6: Malha de torque
com realimentacao

% Axis Properties - PowerFlex_JKL

Categonies:
i M General
[ Motar
.. Model Axis Configuration:
L Analyzer . .
Wotor Feedback Feedback Configuration
* . Scaling
- Hookup Tests
Palarity
=-Load ration Group:
- Compliance
Torgue/Current Loop
- Homing Associated Module
* .. Actions
Drive Parameters Module:
- Parameter List taodule Type:
- Status
Faults & Alarms Fower Structure:

- Tag

Axis Murnber:

Neste exemplo, vocé estd configurando o eixo para a malha de torque com

realimentagio.

1. Uma vez que vocé criou o eixo AXIS_CIP_DRIVE, abra a caixa de didlogo
Axis Properties.

2. No menu Axis Configuration, selecione Torque Loop.

3. No menu Feedback Configuration, selecione Motor Feedback.

Exemplo 6: Malha de torque com realimentagéo do motor, caixa de didlogo General

=lof x|

Isto define 0 modo de controle do controlador.

ITorque Loop

Consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP

IMotorFeedback

Network Reference Manual, publicacao
MOTION-RMO003.

[

LI W] e Graug |

|PF?85_Tomue_Feedback
PowerFlex 755-EENET-Ch-51
240%, 4.24, Normal Duty

|1

“—__| Mostraotipo deinversor que vocé selecionou e
a estrutura de alimentacdo atribuida através
=l da caixa de didlogo Module Properties do

/ inversor PowerFlex 755.
0 nome do médulo do inversor PowerFlex 755 (onsyltg Adicdo de um inversor PowerFlex 755
criado deve ser o padréo. 0 nimero de eixo padrao na pagina 77.
€1, indicando o eixo primario do inversor.
0 nlimero de eixo 2 serd usado somente para
configurar um eixo de realimentacdo somente.
IdEnual Tune | Ok I Cancel | Apphy | Help
Exemplo 6: Malha de torque com realimentacao do motor, caixa de dialogo Motor
~lofx]
Categaries:
] IMotor Device Specification
B
Mode! Deta Source: [Nameplate Datasheet | Parameters
ey Cotalag Humher [<none> Ghenge Catelng
Scalin
Hwkugp T Motor Type: |Rotary Incluction =l
& :ﬂw Units; [Rev =l
Compliance Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters:
;zmjcmm e Rated Power 0.0 ki Pole Count 4
__S:‘i”g”;ﬁmmmm Rated Valtage: [0 \alts (RMS) Rated Frequency: 60.0 Heriz
Parameter List Rated Speed: 0.0 RPM
B E:‘u‘:z 4 Aorme Rated Current 0o Amps (RMS)
Tag Matar Overload Limit: 1000 % Rated
Menuel Tune oK Cancel | Apply Help
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Capitulo 5

Exemplos de configuragdo do eixo para o inversor PowerFlex 755

Exemplo 6: Malha de torque com realimentacao do motor, tipo de realimentacao

- Pow

Categories:

* . Gereral

£ Motor
- Model
Analyzer
- Motor Feedback
- Sealing
Hookup Tests
- Palarity
~Load
- Compliance
- Torgue/Current Loop
Homing
- Actions
- Drive Parameters
Parameter List
- Slatus
Faults & Alarms
~Tag

erFlex_JKL

tor Feedback Device Specification

Parameters.

Device Function
Feedback Channel:
Tvpe:

Units:

otor Mounted Feedback

Feedback 1
Mot Specified hd

Mot Specified
igital AgB

Hiperface
EnDat21
EnDat22
551

Stahl SS1

=1ol x|

i arval Ture. .

o]

Cancel | Apply I Help
4. No menu Type, selecione o tipo de realimentagio adequado.
Exemplo 6: Malha de torque com realimentagao do motor, tipo de realimentacao
g =

Categaries:

¥ - General

=R

Scaling
- Hookup Tests
- Polarity
[ Load
Compliance
~ Tarque/Current Loap
- Homing
Actions
- Dirive Parameters
- Prarameter List
Status
Faults & Alarms
-~ Tag

Device Function:
Feedback Channel
Type:

Urits:

Sine/Cosine

Motor Feedback Device Specification

Cycle Resolution:

Cycle Interpolation:

Effective Resolution:

Startup Method:

Motor Mounted Feedback. Parameters...
Feadback 1

Rev -~
024 Feedback CyclesiRev
|1[|24— Feedhack Courts per Cycle:

|1U4857B Feedback Counts per Rev
Ilncremanla\ <

b anual Tune,

-

Cancel

Apply

Help
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Exemplos de configuracdo do eixo para o inversor PowerFlex 755

Capitulo 5

Exemplo 6: Malha de torque com realimentagdo do motor, tipo de conversao de escala da carga

% Auis Properties - PowerFlex_IKL

Categaries:

¥ . General

[* - Motor Feedback

S caling
. Hookup Tests
- Polarity
= Load
L Compliance
- T orguedCurrent Loop
- Homing
- Actions
- Diivve Parameters
-~ Parameter List
-~ Status
-~ Faults & Alarms
o Tag

Scaling to Convert Motion from Contioller Units to User Defined Umits

Direct Coupled Ratary  +

Load Type:

Parameters...

~lol x|

Transmission

Fiation [:0: Few
Actuator

Tupe |

Lead; [ro [MilimetereRer ]

Dizmeter: 1.0 |Millneter |
Scaling

Sealing: lw— Pozition Units per IW.U Motor Rey j
Travel

hode: lm

Fange: 1000.0 Fosition Writs:

Urird 1.0 Pasition Units per 1.0 Cycls

™ Soft Travel Limits
I avimumm Fositive:

i arimum [ egative:

IEI o Fasitior Uhits:
IEI o Fasitior Uhits:

i anual Tune... akK I Cancel | Lpply Help
5. No menu Load Type, selecione o tipo de carga adequado.
Exemplo 6: Malha de torque com realimentacao do motor, conversoes de escala
% Axis Properties - PowerFlex_JKL 10| x|

Calegories
* - General
= Motor
o Model
. Analyzer
* - Motor Feedback
Scaling
Hookup Tests
- Palarity
- Load
' Compliance
~- Tarques/Current Loop
- Haoming
- Actions
Drive Patameters
- Parameter List
- Slatus
- Faults & Alarms
Tag

-
o

Scaling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units

Load Type: Rotary Transmission 'I Parameters...
Ie .

Fiatio [:0: il 1 Rev
Actuator

Type: |

Lgad; e [MilmeterRer ~]

Diameter: — [i0 [Miimeter =
Scaling

Urits: W

Scaling I1D— Position Urits per |1 1) Load Rev j
Travel

M [Unimiea =]

Fange 1000.0 Fasition it

Unind: 1.0 il Ui per |1.U Cycle

™ Soft Trawel Limits
M avimur Pasitive:

b awimurn Negative:

0.0 Pasitiorm Units:
0.0 Fasition Units

I anual Tiure:

Cancel Apply

o]

Help

6.
7.
8.

Insira a taxa de transmissio.

Insira as unidades de conversao de escala.

No menu Travel Mode, selecione um modo de percurso adequado.

Consulte Caixa de didlogo Scaling na pdgina 132 para mais informagoes.

9.

Agora, vocé acabou de configurar o eixo para a malha de torque com

Clique em Apply.

realimentac¢ao do motor.
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Observagoes:
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Capitulo 6

Comissionamento

Este capitulo discute como comissionar um eixo para uma aplicagao de
movimiento. O comissionamento inclui as configuragoes de conversio de escala
off-line, download de um projeto, execugao de um teste de interligagao, sintonia e

uso dos comandos diretos de movimento.

Topico Pagina
(aixa de didlogo Scaling 132
(aixa de didlogo Hookup Tests 136
Testg das conexdes do cabo, fiagao e polaridade de 137
movimento

Teste de comutacdo 142
Caixa de didlogo Polarity 146
(aixa de didlogo Autotune 146
(aixa de didlogo Load 150
Configuracdo do Load Observer 153
Teste de um eixo com comandos diretos de movimento 156

Uma vez que vocé seguiu as etapas em Exemplos de configuracdo para um
inversor Kinetix na pagina 53 ou Exemplos de configuracio do eixo para o
inversor PowerFlex 755 na pagina 107, vocé precisa comissionar os eixos.
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Caixa de dialogo Scaling

132

O movimento do ¢ixo pode ser especificado em qualquer unidade que vocé
queira. A caixa de didlogo Scaling permite que vocé configure o sistema de
controle de movimento para converter entre as unidades de movimento interno
bruto. Por exemplo, as contagens de realimentagio ou do planejados podem ser
convertidas em sua unidade de medida preferida, seja rotagio, grau, metro,
polegadas ou barras de chocolate.

Essa conversao envolve trés dos principais atributos de fator de conversao de
escala: constante de conversao, resolucao de movimento e desenrolamento de
posi¢ao. Se vocé usar a caixa de didlogo Scaling, o software calcula os fatores de
conversao de escala para vocé. A tnica tarefa que vocé precisa fazer ¢ selecionar o
tipo da carga que melhor combina com a ligagio mecénica entre o motor ¢ a
carga.

Existem quatro tipos de carga:
¢ Direct Coupled Rotary
A carga ¢ diretamente acoplada ao motor rotativo que movimenta a massa.
* Direct Coupled Linear
A carga ¢ diretamente acoplada ao motor linear que movimenta a massa.
¢ Rortary Transmission
A carga rotativa ¢ acoplada ao motor através de uma transmissio engatada.
o Linear Actuator
A carga linear ¢ acoplada a um motor rotativo através de um sistema

mecinico rotativo a um linear.

Esta ¢ a caixa de didlogo Scaling padrao para um tipo de carga Direct Coupled
Rotary. Por padrio, a caixa de didlogo Scaling ¢ configurada como 1 ‘Position

.
Unit’ por Motor Rev.
% Axis Properties - CIPAXis _ o] x|
Categaries
General [Scaling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units
El-Motor
Model Load Type: Direct Coupled Potary  » Parameters.
Motor Feedback Lo
Hookup Tests Ratio |0 I i N R =
Ry Actuator Por padrdo, a caixa de didlogo |
2 Lond Ty = Scaling é configurada como 1
Backlash I et -
Compliance ] [ [iim==e] “Position Unit’ por Motor Rev.
Friction Dismeter 1.0 illimeter
Observer I I — |
Position Laop Scaling
Vel Loop Unis oo yd
Acceleration Loop
TorquefCurrent Loop Sealing 1.0 Position Units per 10V Mator Rev =l
Flanner
Travel
Horming
Actions hMode Unlimited -
Drive Parameters
Ferameter List Pange 10000 Pasiion Unite
Status
Urwind: 1.0 er |1.0 Cle
Faulls & Alarms Position Units p Oy
Tag [~ Soft Travel Limits
Iesirurn Pasitive 00 Pasitian Units
W murm Negative 00 Pasitian Units
tanual Tune oK | Cancal | Apply Help |

Quando vocé clica em Parameters, vocé verd os valores para a constante de
conversao e resolu¢io de movimento, cada um tem um valor de 1 milho. Esses
valores sao gerados por uma calculadora do software.

Em muitos casos, a calculadora de conversao de escala do software gera os valores
do fator de conversio de escala que sio adequados para a aplicagao. Porém, em
casos raros como aplica¢oes que requerem alteragoes on-line de receitas do
produto, o atributo Scaling Source pode ser ajustado para Direct Scaling Factor
Entry, permitindo assim que vocé insira diretamente os fatores de conversao de
escala.
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Capitulo 6

% Axis Properties - CIPAXiS

Categories
General
£ Motar
Model
* - Motor Feedback
* . Scaling
Hookup Tests
Polarity
Autotune
B Load
Backlash
Compliance
Friction
Observer
Position Loop
Velacity Loop
Acceleration Loop
Torgue/Cunent Loop
Planner
Homing
Actions
Drive Parameters

Status
Faults & Alarms
Tag

[Motion Axis Parameters
Scaling -

Parameter Group:

Assacisted Page

-

Name o | Walue Unit

| ActuatorDiameter 1.0

| ActuatorDiameterUnit Millimeter

ActuatarLead 10

| ActuatorLeadUnit Millimeter/Re

ActuatorType <none>

CanversionCanstant 1000000.0 | Motion Counts/Pasition Units
LoadType Direct Coupled Rotary

MotionResoluti 1000000 | Mation Ci Rev

MotionSealingConfiguration

Control Scaling

MotionUnit

Motor Re:

PositionSealingDenominator

1.0 |Motor Rev

PogitionScalinghlurmerator

1.0 |Position Units:

PositionLnits

Position Units

PositionUnwind

1000000 Mation Counts/Unwind Cycle

PasitionlJnwindDenaminator

1.0 |Unwind Cycles

PositionlnwindNumerator

1.0|Position Units

SealingSource

C_ From Calculator

SoftTravelLimitChecking

0

SofiTravelLimitNegative

0.0 Position Units

|| SofTravelLimitPositie

0.0 Position Units

K

=lofx]

Ianual Tune.

o]

Cancel | Appaly

Help

DICA

Em uma aplicacdo SERCOS, os fatores de conversdo de escala sdo constantes

de conversdo, resolucao do inversor e desenrolamento de posi¢do.

Direct Coupled Rotary

Para uma carga do tipo Direct Coupled Rotary, vocé pode expressar as unidades
de conversao de escala para o motor rotativo, por exemplo, graus.

Aqui estd um exemplo da carga Direct Coupled Rotary com escala convertida em

graus e os valores resultantes para a constante de conversao e resolugao de

movimento.
Scaling
Units Degrees
Scaling: 360 Degrees per 1.0 Iotor Rew j
CanversionCaonstant 1000.0 |Motion Counts/Degrees
LoadType Direct Coupled Rotary
MotionResalution 360000 |Motion Counts/Maotor Rey
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Direct Coupled Linear

Para uma carga do tipo Direct Coupled Linear, vocé pode expressar as unidades
de conversao de escala para o motor linear em polegadas por exemplo.

Aqui estd um exemplo da carga Direct Coupled Linear com escala convertida em
polegadas graus ¢ os valores resultantes para a constante de conversio e resolugio
de movimento.

Scaling

Units: IW
Scaling: IWD Inches per |254 IMUtUrMiIIimeter LI

ConversionConstant 254000.0 |Motion Countsflnches
LoadType Direct Coupled Linear
MotionResolution 10000 |Mation CourtsMotor Millimeter

Para mais informagdes sobre constante de conversao e resolucio de movimento,
consulte movimento integrado no manual de referéncia da rede Ethernet/IP,

publicagio MOTTION-RMO003.

Rotary Transmission

Parauma carga do tipo Rotary Transmission , vocé insere o sistema mecinico da
taxa de transmissao. Quando vocé permite que a calculadora de conversao de
escala do software calcule os fatores de conversio de escala usando a taxa de
transmissao, ela elimina o potencial de erros cumulativos devido a nimeros
irracionais.

Aqui estd um exemplo da carga Rotary Transmission com escala convertida em
pacotes (trés pacotes por rotagio de carga) ¢ os valores resultantes para a
constante de conversio e resolu¢io de movimento.

% Axis Properties - CIPAxis [l 3]
Categaries
~ General Scaling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units
=) Motor
Model Load Type: Rotary Transmission v Parameters
Motor Feedback .
. "
g
Hookup Tests Ratio .0 |3 . I1 Fev
Polarity
e Actuator
) Load Type: <none> ~
Backlash
s Lezd [ra [Mitimeter/Fev =1
Friction Diameter [ro [Milimeter

As unidades de conversdo de escala paraa
Scaling . .. s
B s = ~®—— carga do tipo Rotary Transmission é

Observer

e e (O expresso em termos de rotacdes de carga,
P Travel por exemplo, pacotes.
Actions Maode: Cyclic -~
Drive Parameters
- Poramster List Range [1000.0 Packages
- Wi 1.0 Packages per [10 Oycle
Tag I SafiDirawel Lifits
Il murm Positive: 0.0 Packages
Emmlete [P P
Manual Tune OK I Cancel | Apply I Help
CanversionCaonstant 100000.0 |Mation Counts/Packages
LoadType Ratary Transmission
MWationResalution 300000 | Mation Counts/Load Rew
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Linear Actuator

Com a carga do tipo Linear Actuator, vocé pode especificar as caracteristicas dos
mecanismos do atuador linear especificando o tipo de atuador primeiro.

% Axis Properties - CIPAXxis i [=] 3|
Categaties
- General [Scaling to Convert Motion fram Controller Units to User Defined Units
=-Motar
L. Model Load Type: Linear Actustor - Parameters.
- Motor Feadback L
ling o
- Hookup Tests Ratio [0 [ [i Rev
- Polarity
- Autotune Actuator
[E-Load Type: Screw -
i Backlash
- Compliance E=a [50 [MilimererfPer ]
+Friction Diarneter; [io [Milimeter =l
‘o Obsenver
- Position Loop sealing
- Velacity Laop Units: [Centmeters
- Acceleration Laop
- Torque/Current Loop Sealing: K Centimeters per [10.0 Losd Milimeter |
- Planner
Travel
- Homing
- dctions, Mode: Limited -
- Drive Parameters,
Parameter List Range: 1000.0 Centimeters
Stat
F;:E&A\armg Uniaint [l Gerfimetsrs per [10 Gyele
Tag [~ Soft Travel Limits
Ifexirmm Pasitive 0.0 Cenfimeters
it [ Egative: 0.0 Cenfimeters
Manual Tune oK. | Cancel | Apply. Help |
ConversionConstant 100000.0 | Motion CountsfCentimeters
LoadType Linear Actuator
MotionResolution 10000 | Motion CountsfLoad Millimeter

Alteragdo da conversdo de escala

Alterar os fatores de configura¢io de conversio de escala pode ter um impacto
significativo nos célculos dos ajustes de fabrica para conversao de escala que
dependem dos atributos de configuragio do eixo.

Quando determinados critérios forem atendidos, descritos abaixo, a caixa de
didlogo a seguir aparece quando aplicar as alteragoes.

R5Logix 5000 JE3|

'E Scaling Factors settings have been modified which may affect other attributes,
L] Do you want to automatically update all dependent attributes?

Refer to Help for a list of dependent attributes.

Yes ko | Help |

Esta caixa de didlogo permite que vocé opte por recalcular os ajustes de fabrica
para conversao de escala que dependem dos atributos.

1. Clique em Yes para recalcular e aplicar todos os valores dos atributos
dependentes.

2. Clique em No para aplicar somente as alteragoes aos atributos de conversao
de escala.
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Caixa de dialogo Hookup
Tests

136

Uma vez que vocé aplicou suas configuragdes, os ajustes de fibrica para os
atributos de configuracio dinimica, por exemplo, ganho, limites e ajuste dos
filtros sao automaticamente calculados. Os célculos sio baseados nos ajustes de
configuragio de seu inversor e de seu motor ¢ a sele¢io do tipo de aplicagio e da
resposta da malha.

Estes ajustes de fabrica devem render um sistema operacional estével que pode ser
personalizado de acordo com as necessidades especificas para muitos tipos de
aplicagoes da maquina.

Se vocé achar que o ganho ajustado fornecido a vocé pelos ajustes de fabrica nao
satisfazem as especificagoes de configuracio de seu sistema, vocé pode usar o
autoajuste para melhorar o desempenho.

Consulte Caixa de didlogo Autotune na pagina 146.

Use a caixa de didlogo Hookup Tests para verificar seu cabeamento, ajustar a
polaridade de realimenta¢ao e do motor, estabelecer o sentido de direcao de
movimento positivo e, se aplicavel, verificar a funcao de comutagao e o marcador
do encoder. Para executar um dos testes de interligacao, vocé deve fazer download
de seu programa primeiro.

ATENCAO: Esses testes podem mover ativamente o eixo mesmo que o

controlador esteja no modo de programacao remota:

» Antes de fazer os testes, certifique-se de que nao ha nada no caminho
dos eixos.

» Alterar o motor ou a realimentacao depois de executar o teste de
interligacao pode resultar em uma condicdo de fuga do eixo quando o
inversor for habilitado.

Estas sdo tarefas para executar o teste na caixa de didlogo do teste de interligacao.
o Download de um programa.

o Execugio de um teste de interligagio para testar a fiagao do dispositivo do
motor ¢ do dispositivo de realimentagio.

o Execucio de um teste de marcador para verificar o pulso do marcador.

o Execugio de um testo de realimentagio do motor para verificar a contagem
da realimentagao.

o Ajuste da distincia de teste e executar um teste de motor e de
realimentacio.

o Execugio de um teste de realimentagio da carga.

o Execucio de um teste de comutagio.

A combinacio dos tipos de eixo e de realimentacio que vocé escolhe determina
¢ ¢a0 q
quais testes de interligacio estao disponiveis.
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Teste das conexdes do cabo, fia¢ao e polaridade de movimento

Virios tipos de testes de interligagao sio disponibilizados de acordo com os tipos
de inversor que vocé estd usando e das combinagoes dos tipos de configuragio do
eixo e de realimentagio que vocé escolhe.

Tabela 10 — Tipos de testes de interligacao

Teste Descri¢ao

Marcador Verifique se o inversor tem o pulso do marcador. Vocé deve mover o eixo
manualmente para este eixo.

Motor e realimentagdo Testa a polaridade do motor, do movimento, da carga e da realimentacao do
motor.

Realimentacéo do motor Testa a polaridade da realimentagdo do motor.

Realimentacdo da carga Testa a polaridade da realimentacdo da carga do motor.

Comutacéo Testa o offset de comutacdo e a polaridade de um inversor.

Realimentacdo mestre Testa a polaridade de realimentacéo do mestre.
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Tabela 11 - Tipos de testes de interligacao

Esta tabela lista os testes de interligagio com base na configuragio do eixo e no
tipo de inversor.

Tipo de eixo Tipo de Inversor Realimentacao | Motore Realimentacao | Realimentaca | Marcador | Comutagao
realimentacao mestre realimentacao do motor oda carga
Realimentacdo Realimentacdo | Kinetix 5500
somente mestre
Kinetix 6500 X X
Controle de Sem Kinetix 5500 X
frequéncia realimentacdo
PowerFlex 755 X
Malha de posicao | Realimentacdo | Kinetix 350 X X X
do motor
Kinetix 5500 X X X
Kinetix 6500 X X X X
PowerFlex 755 X X X X
Realimentagdo | Kinetix 6500 X X X X
da carga
Realimentacdo | Kinetix 6500 X X X x (motor) X (motor)
dupla
P PowerFlex 755 X X X X (motor) X (motor)
Realimentacdo | PowerFlex 755 X X X x (motor) x (motor)
integrada dupla
Malha de Realimentacdo | Kinetix 350 X X X
velocidade do motor -
Kinetix 5500 X X X
Kinetix 6500 X X X X
PowerFlex 755 X X X X
Realimentagdo | Kinetix 6500 X X X X X
da carga
Malha de torque | Sem PowerFlex 755 X
realimentado
Realimentacdo | Kinetix 350 X X X
do motor -
Kinetix 5500 X X X
Kinetix 6500 X X X X
PowerFlex 755 X X X X
Realimentagdo | Kinetix 6500 X X X X X
da carga
Sem PowerFlex 755 X

realimentacdo
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Execucao de um teste de motor e de realimentacao

O teste do motor e de realimentagio ¢ o teste de interligagio usado mais
frequentemente porque ele testa automaticamente a fiagio do motor ¢ de
realimentacio e determina os valores corretos de polaridade.

Siga estas etapas para executar um teste de interliga¢io do motor e de
realimentagio.

1. Viaté a caixa de didlogo Hookup Tests.

% Axis Properties - PowerFlex_#fxis_1 1ol x|
Categaries:
General Test Motor and Feedback Device Wiring
= Motor
Model Motor and Feedback I Mator Feedbackl Malkerl
e Binal
b ahar ;‘:;;:;ck Test Distance: | 1.0 & Position Units
Scaling Start | Ew | ' DANGER: Starting test with controller in
4 M Program or Run Mode initiates axis motion.
Polarity
- utahung Test State:  Ready
[z Load
Backlash ressing Start initiates motion.
- Compliance atch motion direction during test,
- Observer
Pasition Loop
- Velocily Loop Current Test Results
T /Curment L
Pg:::, LR Mator Feedback Polarity: Normal
+ Homing
Ac.llons Mokor Palarity: Mormal
Dive Parameters
. Parameter List WMation Palarity: Normal
- Statug
Faults & Alarms Accept Test Results | -
- Tag
Manual Tune. | aK Cancel I Apply I Help |

Lembre-se de que uma seta azul préxima a um campo significa que quando
vocé altera seu valor, o valor novo ¢ escrito automaticamente no
controlador quando vocé sair do campo.

2. Insira a distancia de teste.

Esta é a distAncia que o teste movera o eixo.

3. Clique em Start para executar o teste do motor e de realimentagao.

RSLogix 5000 - Motor Feedback Test
Test State: Executing K.
tdowe axis in forward direction. Stop |
Checking for feedback countz.
Help |

Iu

4. Mova manualmente o eixo por, pelo menos, a distancia de teste.
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O inversor determina se o dispositivo de realimentagao estd funcionando
corretamente e que passou no teste.

RSLogix 5000 - Motor Feedback Test

Test State: Paszed oK

Test complete. Stop

Help

L,

5. Clique em OK.
&

] '_\ Did the axis mowve in the Forward direction?
-

Yes Mo | Cancel |

6. Se seu eixo se move na diregao de avango, clique em Yes e vocé verd que o
resultado do teste ¢ Normal.

Se 0 motor nao se move na diregao de avanco, de acordo com sua aplicagao,

o resultado do teste serd invertido. Uma vez que vocé aceita os resultados
do teste, o Current se mostrara invertido.

Consulte Caixa de didlogo Polarity na pdgina 146.

Se estiver satisfeito com os resultado, vocé pode aceitar os resultados do

teste.
Current Test Results
Motor Feedback Polarity: Mormal Mormal
Motar Polarity: Mormal Mormal
Motion Polarity: Mormal
| Accept Test Resulks I *

O teste pode passar, mas o resultado nio serd o que vocé espera. Neste caso,
vocé pode ter um problema de fiacao.

Consulte a documentagio do inversor relacionado listada no Preficio na
pagina 7.
7. Espere o teste terminar, aprovar ou reprovar.

RSLogix 5000 - Motor Feedback Test

Test State: Paszed 0k

T ezt complete. Stop

Help

dii
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8. Clique em OK.
x

L ] E Did the axis move in the Farward direckion?
L

es I Mo | Cancel |

9. Dependendo se o eixo se moveu na dire¢io ou nio, clique em Yes ou No.

10. Clique em Accept Results, se o teste foi executado corretamente.

Execucao de um teste de realimenta¢ao do motor

O teste de realimentagao do motor testa a polaridade da realimentagio do motor.
Siga estas etapas para executar um teste de realimentagio do motor.

1. Na caixa de didlogo Hookup Tests, clique na guia Motor Feedback.

% Axis Properties - Axis_101 i =[]
Categories:
o General Test Motor and Feedback Device Wiring
=) Mator
Modsl Mator and Feedback  Motor Feedhank I Marker |
etk Test Distance: ll.ﬂ— « mm
- Soaling
okup Tests
DAMGER: When manually moving the axis
Start Stoy b
- Polarity | " | ! '\ observe standard safety precautions when
Autotune inkeracting with equipment.
- Load TestState:  Ready _ty IFmotor braks is present, starting test
- Backlash releases brake.
Compliance love axis in forward direction during test.
Friction tart test when ready.
- Pasition Loop
Welocity Loop
Acceleration Loop Current Test Results
- Torque/Current Loap Motor Feedback Polarity: Maormal
Planner
Harming
- Ations
Drive Parameters
- Parameter List
- Status
Faults & Alarms Accept Test Results *
. Tag
Ml Tune| T Aol Help

2. Insira a distincia de teste.

ATENCAO: Estes testes movem o eixo mesmo que o controlador esteja
no modo de programagao remota. Antes de fazer os testes, certifique-se
de que nao ha nada no caminho dos eixos.

3. Clique em Start.

Execucao de um teste do marcador
O teste do marcador verifica se o inversor recebe o pulso do marcador do
dispositivo de realimentagio de posi¢ao. Vocé deve mover o eixo manualmente

para este eixo. Slga cstas etapas para ¢xecutar um teste dO marcador.

1. Na caixa de didlogo Hookup Tests.
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2. Clique na guia Marker.

3. Clique em Start para verificar o pulso do marcador.

[ % Axis Properties -PowerFlen Awis 1 =lolx|
Categories
e MM Test Motar and Feedback Device Wiring
& Motor
Model Motar and Feedback | Motor Feedback  Marker |

Analyzer
Motor Feedback

Start | Stop | } DANGER: When manually moving the azis,

=

T\ cbserve standard safety precautions when
interacting with equipment.
Autotune Test State:  Ready _fy IF motor brake is present, starting test
=) Lead relsases brake.
Backlash love axis through marker during test.
Compliance tart best when ready.
Observer
Position Loop
Welocity Loop

Torque/Current Loop
Planner

Hering

Actions

Diive Parameters
Parameter List
Status

Faults & Alarms

Tag

Manual Tune ok | Concel | | Help

4. Mova manualmente o eixo até conseguir o pulso do marcador.

RSLogix 5000 - Marker Test

Test State: Executing oK

Mave axis ko generate marker pulze. Stop
Checking far marker pulse.

il

Help

O inversor recebe o pulso do marcador ¢ o teste aprovado.

RSLogix 5000 - Marker Test

Test State: Paszed oK.

Test complete. Stop I
Help |

Im

5. Clique em OK.

Teste de comutacao

O teste de comutagao determina um offset de comutacio desconhecido e,
potencialmente, a polaridade desconhecida da fiagao de comutacio de partida.
O teste de comutacio pode ser usado para verificar também um offset de
comutagao conhecido, bem como a fia¢ao de comutacio da partida de polaridade.
Geralmente, este teste ¢ aplicado a motores de terceiros ou ima permanente
personalizados que nio estio disponiveis como um cédigo de catalogo no banco
de dados de movimento.

Quando um motor precisar de um offset de comutagao e nao estiver usando o

cddigo de catdlogo como a fonte de dados do motor, vocé nao pode habilitar o
eixo.
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Aplicacao do teste de interligacao de comutacao

Ha diversos casos diferentes em que o teste de interligagio de comutagao pode ser
aplicado a um motor PM:

o Offset de comutacio desconhecido

o Verificacio do offset de comutacio conhecidoVerificacio do offset de

comutacio conhecido
o Fiacdo fora do padrio ou incorreta

Offset de comutagdo desconhecido

O uso principal para o teste de interligagio de comutagao ¢ o caso em que a
maquina ¢ equipada com um motor PM que tem um offset de comutagao
desconhecido.

O offset de comutagio e, potencialmente, a polaridade de comutagao podem ser
desconhecidos por diferentes razdes, incluindo um “encoder inteligente”
desprogramado ou qualquer encoder genérico de terceiros em que o offset de
comutagao for desconhecido.

DICA Os inversores Kinetix 350 e o Kinetix 5500 nao suportam o atributo da
polaridade da comunicacao.

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012 143



Capitulo 6

Comissionamento

144

Verificagdo do offset de comutagéo conhecido

Um outro uso do teste de comutagio ¢ verificar se 0 motor estd corretamente
fiado e se tem o offset de comutagio esperado. Um engenheiro de méquina pode
nao querer corrigir um erro de fiagio no software, mas sinalizar um erro de fiagio
para que ele seja fisicamente corrigido. A fiagio incorreta das fases de alimentagio
do motor, a fiagao de sinal do encoder ou de comutacio pode exibir como um
offset de comutagao inesperado.

Por exemplo, presuma que um motor foi fiado em uma sequéncia “WUV’ em vez
da sequéncia ‘UVW’ normal. O motor ainda deslocar4 na dire¢ao correta, mas o
teste de comutagio indicard que o offset de comutagio foi desabilitado por um
fator de 120 graus elétricos.

Apos executar os testes de interligagao de realimentagio e do motor, vocé pode
executar um teste de comutagio para determinar a polaridade da comutagio e o
offset de comutagao. O inversor executar o teste de comutagio, que inclui a
rotagao do motor na dire¢ao positiva por, pelo menos, uma rotagao. Os resultados
do teste de comutagao sio reportados de volta para comparar o offset de
comutagao e a polaridade de comutagao para determinar se existe um problema de
fiacdo.

Fiagdo fora do padrdo ou incorreta

O teste de comutagao também pode ser aplicado a0 um motor PM que esta fiado
de maneira fora do carvao ou incorretamente. No caso de fiagio incorreta,
algumas vezes, ¢ desejavel reduzir o problema através do software. Este pode ser o
caso de mdquinas grandes em que a alteragio da fiagio seria dificil devido ao
tamanho e 4 localizacio da fiacio.

Apds executar os testes de interligagao de realimentagio e do motor, vocé pode
executar um teste de comutagio para determinar a polaridade da comutagio e o
offset de comutagao. O inversor executar o teste de comutagio, que inclui a
rotagao do motor na dire¢ao positiva por, pelo menos, uma rotagao. Os resultados
do teste de comunicagio sio reportados para revisao e, se forem satisfatérios, vocé
pode aceitar os resultados como parte da configuragao do eixo armazenado do
controlador que ¢ enviada para o inversor durante a inicializa¢io para estabelecer
a polaridade correta.
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Execucao de um teste de comutacao

A configuragio da polaridade do motor e da realimentagio usando o teste do
motor e de realimentagio antes de executar o teste de comutagio assegura que as
rotagdes do motor estejam na diregdo correta para o teste de comutagio para
monitorar o Angulo de comutagao.

DICA Vocé deve executar o teste do motor e de realimentagao primeiro para
determinar se sua realimentacdo esté funcionando. Se a realimentacao nao
estiver funcionando, o teste de comutacao ird gerar resultados incorretos ou
o teste ird expirar.

Siga estas etapas para executar um teste de comutagio.

1. Clique em Start para executar o teste de comutagio para determinar o
offset e a polaridade da comutagao.

DICA Os inversores Kinetix 350 e o Kinetix 5500 ndo suportam o atributo da
polaridade da comunicagao.

% Axis Properties - K6K_Position_Loop I _ | [m] 1'
Categories:
. General Test Motor and Feedback Device Wiring
- Motor -
- Model Hator and Feedhackl Motor Feedback ~ Commutation | Malkarl

- Motor Feedback.
Sl

Shart | Siep | [y, R gt with controller in
& Program or Run Mode initistes axis motion,
Autotune
Bl Load Test State:  Ready
Backlash

- Compliance rEssing start initiates mation,

- Friction tart test when ready.

- Observer
- Pasition Loop
- Velacity Loop Current Test Results

- heceleration Loop

Torque/Cunent Loop Commutation OFfset: 0.0 Degrees Degrees
Platner Commutation Polarity: Mormal
Haoming
Actions
- Diive Parameters
- Parameter List
- Satug Accept Test Results -
- Faults & Alarms
- Tag
tanual Tune... ’TI Cancel Lipply Help

O inversor executar o teste de comutagio, que inclui a rotagao do motor na
dire¢ao positiva por, pelo menos, uma rotagio.

Os resultados do teste de comutagio aparecem.
2. Se os resultados forem satisfatorios, clique em Accept Test Results.
Os resultados do offset e da polaridade de comutagio sao armazenados no

controlador como parte da configuragio do eixo que ¢ enviada ao inversor
durante a inicializacao.
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Caixa de d|é|ogo Polarity Se vocé executou o teste de interligagio do motor e de realimentagio, as
configuragio na caixa de didlogo Polarity j4 estao corretas para a aplicagio. Se as
configuragoes de polaridade sao conhecidas e os cabos aos dispositivos do motor e
de realimentagao sao pré-fabricados e testados, as configuragoes de polaridade
podem ser inseridas diretamente nesta caixa de didlogo.

Motion, Motor. and Feedback Polanty

b cticn Paolarity: f* Momal Inverted
b ctar Polarity: * Momal € [hverted

! "_n DAMNGER: Modifving polarity zetting may cause axis runaway condition,

Neste ponto do processo de comissionamento, o eixo estd pronto para operagao.
Vocé pode usar os comandos diretos para iniciar o movimento do eixo ou vocé
pode executar seu programa aplicativo. Se vocé achar que o desempenho
dinimico de seu eixo nao atende as especificagoes de seu sistema, vocé pode fazer
o autoajuste para melhorar o desempenho.

Caixa de dia’logo Autotune Uma vez que vocé configurou os parimetros e realizou as tarefas nas caixas de
didlogo General, Motor, Motor Feedback, Scaling, Hookup Test e Polarity, vocé
estd pronto para o autoajuste, se necessario. Estas sao as etapas incluidas no
Autotune.

e Selecao do tipo de aplicagio, a resposta da malha e 0 acoplamento.
e Defini¢ao de um limite de percurso, velocidade, torque e diregao.
o Execucio da sintonia.

o Revisao dos resultados.

Autoajuste ¢ opcional. Geralmente, vocé nio precisaré fazer o autoajuste ou o
ajuste manual. Quando vocé selecionar seu inversor e usar o banco de dados de
movimento como fonte de dados, os padroes fornecem o desempenho de ajuste
adequado geralmente.

Em muitos casos, os célculos padrio do software RSLogix sao adequados e o
autoajuste ¢/ou a sintonia manual no devem ser necessirio. Dependendo do tipo
de aplicagio e da configuragio do eixo, vocé pode precisar usar o ajuste manual.

Consulte Ajuste manual na pagina 179.

ATENGAO: Quando vocé ajusta um eixo, ele se move mesmo se 0
controlador estiver no modo de programagao remoto. Neste modo, seu
c6digo nao esta no processo de controle do eixo. Antes de ajustar um
eixo, certifique-se de que nao ha nada no caminho dos eixos.

1. Clique na caixa de didlogo Autotune.
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% Axis Properties - B15_K6500 — o] x|
Categories:
oo
- Motar
- Madel #pp\n:ﬁmn Basic - Perform Tune
Motor Feedback yRe
. . - Soaling Loop Mediurm - il &
Se esta caixa estiver marcada, o Hookup Tests IREE(EEREE Tune Sialus
autoajuste movera o motor tnniz\mg Rigid - Loop Parameters Tuned
B Mame Current Tuned Unit o
usando um perfil de ajuste para et B S TS e = :|
med“’ alnercla. - Cormpliance l_ Basitinn [nt2gratar Ban sl Puositionintegrator.. Hz
Se esta caixa ndo estiver marcada, [ Fiden I el eyt Bl Mot empiSend i I5]

0s calculos da largura de banda do
filtro e de ganho ainda sao feitos,

|eration Loop Marne Current Tuned Unit ﬂ
P ST . T t L
mas a inércia nao é med|da. orgue, gntlLoop [¥ Torgue Low Pass Filter MaximumAcceler.. P..
Planner MaximumDeceler.. P..
i;mmg [ | easure Ineriia using Tune Prafilz Systemlnertia % ;I
ions

Decida se 0 motor estd
acoplado a carga ou ndo.

Paosition Loop
. velocity Loop

Drive Parameters

Parameter List

Status Travel
fis & Alarms Limit,

L —"T - Tag

As configuragoes de Application Type, Loop Response e Load Coupling
sio convenientemente agrupadas na parte esquerda da caixa de didlogo
Autotune. Estes trés atributos controlam o ganho da malha do servo de
autoajuste ¢ dos célculos da largura de banda dos filtros.

Advanced Co
Load Parameters Tuned

f on

[ | “elocity Feedfonvard

[~ Acceleration Feedforward

@ Motorwithload e

[to " ¢ Posiion Unit
Speed: |00 & Paosition Units/s
Torque:  [II00 ¢ %Rewed

Direction: IW -

Accept Tuned Values e

Manual Tune

Ok I Cancel Apply Help

Estas sao as mesmas configuragdes que vocé fez na caixa de didlogo
General. Vocé pode altera-las aqui, se quiser.

Tune Control Loop by Measuning Load Charactenztics

Application - -
o I Basic J
Loop : -
Responze: I Medim J
Load - -
Coupling: IHIgId J

O autoajuste normalmente se aplica a um perfil de ajuste para acelerar e
desacelerar brevemente o motor para medir sua inércia. A inércia medida
normalmente ¢ usada para estabelecer a inércia geral do sistema. Porém, se
a caixa Uncoupled Motor estiver marcada, a inércia medida ¢ aplicada ao
atributo de inércia do motor.

Para configurar o perfil de ajuste, vocé preenche os campos Travel Limit,
Speed, Torque e Direction.

¥ Measure Inertia using Tune Profile

i Motorwith Load £« ¢ Uncoupled Mator

Travel 4 f
Limit |1 0.0 « Position Units
Speed: IEU.U & Position Units/s
Torque: 1000 € ¥ Rated

Directian: IForwaldUni-directionaI i

2. Ajuste Travel Limit com base nas restri¢oes de percurso da maquina.

3. Ajuste Speed com a velocidade de operagao esperada.

4. Ajuste Torque para o nivel que vocé quer aplicar a0 motor durante o
autoajuste.
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O padrio de 100% do torque nominal geralmente dd bons resultados.

5. Ajuste Direction com base nas restri¢des da maquina.

O perfil de ajuste unidirecional mede a inércia e o atrito. O perfil de ajuste
bidirecional adicionar a medigao do carregamento de torque ativo.

DICA As setas azuis préximas a um campo significam que estes valores sdo
imediatamente aplicados. Ao colocar um valor no campo e sair do campo,
ele é automaticamente enviado ao controlador.

6. Clique em Start.

Esta mensagem aparece se vocé tiver edi¢es que nio foram aplicadas.
Se vocé nao salvar as edi¢oes pendentes, o autoajuste nao ¢é executado.

RSLogix 5000 =l

] Pending edits must be saved prior ko executing online command,
) Save pending edits?

fes Mo |

Autotune status deve exibir Success. Uma falha na configuragio de ajuste
pode ocorrer se algum nimero de atributos for zero.

Falha Descricao

Falha de configuracdo de | Uma falha na configuracdo de ajuste pode ocorrer se algum
ajuste ntimero de atributos for zero. Isso ocorrera somente quando
vocé usar os dados da placa de identificagdo como fonte.

Os atributos a sequir sao marcados como zero:

+ Ajuste de torque
« (onstante de conversdo
« (onstante de tempo do modelo do inversor
« Amortecimento do sistema (fator de amortecimento)
« Inércia do motor rotativo
« Massa do motor linear
— Oinversor Kinetix 350 ndo suporta este atributo.
« Corrente continua nominal do motor
« (onstante de tensao rotativa do motor PM
« (onstante de tensao linear do motor PM
« Velocidade nominal do motor rotativo
« Velocidade nominal do motor linear

O perfil de autoajuste acelera e desacelera o motor de acordo com a diregao
de ajuste.

Uma vez que o autoajuste estiver concluido, o estado de teste muda.

RSLogix 5000 - Autotune |
Test State: Complete
it for command to complete after axiz motion. Stop |
Check for erors if command Fails.
Help |

7. Clique em OK.
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Apbs concluir o autoajuste do perfil, as medi¢oes feitas durante este
processo sdo usadas para atualizar os campos nas grades Gains Tuned e
Inertia Tuned.

Verifique Tune Status
Tune Status: Success
Gaing Tuned
Matne Current | Tuned Unitz ﬂ
* | PostionLoopBandwicth 19.469... 19.479... Hz
PositionintegratorBancywvicth 0.0 o.n Hz
* WelocityL oopBandwvidth TTE7TET4 |77 HME.. |Hz LI
/ Advanced Compenszation
. Inertia Tuned
Qualquer valor que tiver um -
asterisco na coluna mais a HET ST U | S ﬂ
esquerda tiver um valor * | hzximumAccelerstion 1710637 |[10245.... |Pa...
diferente do Valorajustado. * | MaximumbDeceleration 17106.37 |[12930.... |Pa...
* | Systeminertia 0.0143... 0.0 % . LI
accept Tuned Yalues | [

8. Neste onto, vocé OdC comparar valores existentes e a'ustados com seus
]
ganhos e inércia com os valores dC ajuste esperados.

L Se o valor ndo se encaixar na
Tur_'ue Status:  Succesz coluna, uma dica de
Gains Tuned
ferramenta aparece para
Mame Current | Tuned  |Units j// exibir o valor completo.
* |PostionLoopBandswicth 1 9.451\ 19.47... |Hz Vocé também pode alterara
PositionintegratorBandywvicth (0.0 : a0 H |argura das colunas.
* |%WelocityLoopBandwvicth 77.87 |19, 469685 Hz LI
Advanced Compensation

Tune Status: Success

Gainz Tuned
Matme Current Tuned Unit= ﬂ
* |PositionLoopBandwicth 19489685 |19.479559 |Hz
PaostionintegratorBand... 0.0 0.0 Hz
* NelocityLoopBandwidth |77 87574 TrA18236 |Hz ;I

9. Opte por aceitar os novos valores e aplicé-los ao controlador.

Accept Tuned Walues %l [

Agora, vocé pode executar o sistema com o novo ganho ajustado e avaliar o
desempenho. Vocé pode melhorar o desempenho ajustando o tipo de
aplicagio, a resposta da malha e/ou as sele¢oes de acoplamento da carga.

DICA Se sua aplicacdo precisar de um desempenho mais robusto, vocé pode
melhorar ainda mais o desempenho com o ajuste manual.

Consulte Ajuste manual na pagina 179.
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Caixa de dm’logo Load A caixa de didlogo Load contém as caracteristicas da carga do motor. Vocé
também pode usar os valores fornecidos pelo autoajuste. A maior destes valores
s30 automaticamente ajustados pelo autoajuste:

o Sevocé usar Catalog Number como fonte de dados, os campos Motor
Inertia, Total Inertia e System Inertia s3o pré-preenchidos com os valores
corretos.

e Sevocé souber os valores de Load Ratio, vocé pode inserir estas
informagdes na caixa de didlogo Load ou vocé pode usar os valores
fornecidos pelo autoajuste.

Caixa de dialogo Load do Kinetix 6500

% Axis Properties - CIPAXis =i E]]
Categories:
General [Characteristics of Motor Load
B Motor
Model Load Inertia/Mass
Motar Feedback Load Coupling Rigict -
Sealing
Hookup Tests [ Use Load Ratio
Polari
A.,mm“njg Load Ratie: 0.0 Load Inertia/Mator Inertia
] Motor Inertic: 0.000044 Kgrm™2
Backlash
|- Compliance Total lneria: 0.000044 Kgrm™2
*--Friction
Observer
Position Loop Inertia/Mass C i
Velocity Loop 5 I r—
stem Ineria: 0.01434175 9 -
Acceleration Loop & % Reted/(Rev/s"2)
Toreue/Current Laop System Accelerstion 637265 Rev/s"2 @100 % Rated
Planner
Haming
Actions Active Load G i
Drive Parameters
Parameter List Targue Offset 0.0 % Rated
Status,
Faults & Alams
Tag
Manual Tune oK Cancel | Anply Help

Tabela 12 — Descri¢des do parametro de massa/inércia da carga

Parametro Descri¢ao

Load Coupling Permite que vocé controle quanto o sistema estd fisicamente acoplado. Suas opgdes séo:
+ Rigid (padréo)
« (ompliant

0 acoplamento da carga parece desativado quando o eixo for Servo On.

Inertia Compensation A compensacao de inércia controla a relagao dos motores rotativos.

Taxa de carga 0 valor do atributo Load Ratio representa a taxa da inércia da carga ou massa para a
inércia do motor ou massa.

Motor Inertia 0 atributo Motor Inertia é flutuante que especifica a inércia descarregada de um motor
rotativo.

Esse controle é calculado com base na taxa de inércia da carga. Geralmente, nao é igual a
0 para os inversores Kinetix e igual a 0 para os inversores PowerFlex 755.

Total Inertia Total Inertia representa a inércia combinada do motor rotativo e a carga em unidades de
engenharia.

Inertia/Mass A compensagédo de inércia controla a relagdo dos motores rotativos. A compensagao de

Compensation massa controla a relacao dos motores lineares.

System Acceleration System Inertia é recalculado a qualquer momento em que a aceleracdo do sistema muda:

« System Inertia =0, se System Acceleration =0
« System Inertia = 1/System Acceleration
« Asunidades sdo Rev/sA2 @100% Rated
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Tabela 12 - Descri¢oes do parametro de massa/inércia da carga

Parametro Descri¢ao
Inércia do sistema 0 valor de torque ou ganho de conversdo de escala e de forca converte a aceleracao
comandada em torque/forca nominal. Devidamente ajustado, este valor representa a
massa ou a inércia total do sistema.
System Inertia é um campo somente leitura baseado em Total Inertia. O software
recalcula System Acceleration a qualquer momento e os atributos dependentes mudam:
« Seafonte de dados for Catalog Number do motor, o valor de System Acceleration € lido
diretamente do banco de dados de movimento.
« Seafonte de dados for Nameplate Datasheet, o valor de System Acceleration é
calculado.
« Seafonte de dados for Drive NV ou Motor NV, este campo fica em branco.
Torque Offset 0 atributo Torque Offset fornece a polarizacdo do torque quando realizar o controle da
malha fechada.
Mass Compensation A compensacao de massa controla a relacdo dos motores lineares.
Motor Mass A massa do motor € exibida em Kg. Este controle € calculado com base na taxa de inércia
da carga. Geralmente, ndo é igual a 0 para inversores Kinetix.
Total Mass Total Mass representa a massa combinada do motor linear e a carga em unidades de
engenharia.
Load Backlash Fornece as opdes de configuracdo de folga para a carga do motor.

0 Kinetix 350 ndo suporta este pardmetro.

Load Compliance

« Oatributo Torque Low Pass Filter Bandwidth é a frequéncia de quebra para o filtro
passa baixa de 22 ordem aplicado ao sinal de referéncia de torque.

« 0 atributo Torque Notch Filter Frequency é a frequéncia central do filtro de encaixe
aplicado ao sinal de referéncia torque. Um valor 0 para este atributo desabilita este
recurso.

« 0 atributo Torque Lag Filter Gain define 0 ganho de alta frequéncia do filtro Lead-Lag
de referéncia de torque. Um valor maior que 1 resulta em uma fungdo Lead e um valor
menor que T resulta em uma funcdo Lag. Um valor de 1 desabilita o filtro.

« O atributo Torque Lag Filter Bandwidth define a frequéncia do polo para o filtro Lead-
Lag de referéncia de torque. Um valor de 0 desabilita o filtro.

0 Kinetix 350 ndo suporta este pardmetro.

Load Friction

A compensacdo de atrito de escorregamento é o valor adicionado ao comando de
corrente/torque para o offset dos efeitos de atrito de coulomb.

« Compensation Window define uma janela ao redor da posicao do comando.
0 Kinetix 350 ndo suporta este pardmetro.

Load Observer

Configura a operagdo de Load Observer.
0 Kinetix 350 ndo suporta este pardmetro.

Consulte Integrated Motion on the EtherNet/IP Network Reference Manual,
publicagio MOTTON-RMO03, para a descri¢ao detalhada dos atributos do
AXIS_CIP_DRIVE.
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Load Observer

152

O controle de aceleragio pode incluir um Load Observer opcionalmente.
Alimentar a Acceleration Reference (inversor Kinetix 350 nio compativel) pelo
Load Observer, junto com o sinal de realimentagio de velocidade, ¢ eficiente para
compensar a folga mecénica e os diversos disturbios da carga. Por exemplo, a
eficiente de Load Observer pode ser considerada como um resultado do Observer
adicionando inércia virtual ao motor.

% Axis Properties - K6K_Axis_D (=] |
Categories
rreera— ad Obseiver
£ Motar
Lo Model Configuration; ID\sah\Ed ﬂ Parameters
Mutor Feedback Bandwidth 0.0 Heite
. Scal
H:ZITU?: Tasts Iteqraton Bandiwidth: 0.0 Hertz
Polarity

- Autatune
= Load

- Backlash
Compliance
i Friction

Load Observer

. Prsiton LD Canfigur ation: Digabled 'I
Welocity Loop . Dizabled
emeloration L B aticltwictt sabie
cosleralion Loop Load Obgerver Onl

- TorquedCurrent Loap

Planner Integrator Bandiwidth: Load Observer with Velocity Estimate
- Homing Welocity E stimate Orly k
- ctions Acceleration Feedback

Drive Parameters
- Parameter List
- Statug

Faults & Alarms:
- Tag

Manual Tune.. | oK I Cancel Apply Help

As fungoes de Load Observer como uma malha de realimentacao interna, como a
malha de corrente, mas diferente da malha de corrente em que a malha de
controle do observador inclui a mecinica do motor. Devido ao trabalho do Load
Observer, as variagoes de inércia de carga, a massa e mesmo a constante de torque/
for¢a do motor podem ser praticamente eliminadas como visto pela malha de
velocidade.

Como Load Observer inclui o sinal de Acceleration Reference como uma
entrada, ele pode fornecer um sinal estimado de velocidade que tem menos atraso
que a realimentagdo de velocidade gerada pelo dispositivo de realimentagao real.
Assim, aplicar a estimativa de velocidade do Load Observer a malha de velocidade
pode melhorar o desempenho da malha de velocidade.

Seledo de realimentagdo de aceleragdo

A realimentagao do Load Observer pode derivar do dispositivo de realimentagio,
Feedback 1 ou Feedback 2. A fonte de realimentagio ¢ usada pela malha ¢
determinada pelo modo de realimentagio. Em geral, Load Observer trabalha
quando usar um dispositivo de realimentagao de alta resolugao.

Estimativas de aceleragdo e de torque

A saida do Load Observer ¢ o sinal Acceleration Estimate que é
subsequentemente aplicado 4 jun¢io de soma da referéncia de aceleragio.
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Quando configurado para a operagao Load Observer, o sinal Acceleration
Estimate representa o erro entre a aceleragio real como visto pelo dispositivo de
realimentagio e a aceleragio estimada pelo Load Observer que ¢ baseado no
modelo ideal do motor ¢ da carga.

Ao subtrair o sinal de Acceleration Estimate do resultado de Acceleration
Limiter, o Load Observer estd forgando o motor ¢ a carga reais para que se
comportem como o modelo ideal, como visto pela malha de velocidade. Desta
perspectiva, o sinal Acceleration Estimate pode ser visto como uma medida
dinimica de quanto o motor e a carga reais estao desviando do modelo ideal.

Como os desvios do modelo de motor ideal pode ser modelado como distarbios
de torque. A conversao de escala do sinal Acceleration Estimate de Load Observer
pela inércia do sistema resulta no sinal Torque Estimate do Load Observer. Este
sinal representa uma estimativa do distarbio do torque do motor.

DICA Os inversores Kinetix 350 e o Kinetix 5500 ndo suportam o atributo da
polaridade da comunicagdo.

Quando configurado para operacio Acceleration Feedback, Acceleration
Estimate de Load Observer representa um sinal de realimentagao de aceleragao.
Aplicar este sinal a0 4 juncdo de soma de referéncia de aceleragao forma uma
malha de aceleracio fechada. A conversao de escala do sinal Acceleration Estimate
de Load Observer pela inércia do sistema resulta no sinal Torque Estimate do
Load Observer. Este sinal representa uma estimativa de torque do motor.

Configuragdo do Load Observer

O Load Observer pode ser configurado em uma variedade de maneiras usando o
atributo de configura¢io do Load Observer. Selecione ‘Load Observer Only’
quando quiser habilitar a fun¢ao Standard Load Observer.

Load Observer Only: Inversor Kinetix 6500

|l oad Observer

Configuration: ILDad Observer Only ;I
Bandwidth: IU.D Herz
Inte grator Bandwidth: IU.D Hertz

Load Observer Only: Inversor PowerFlex 755

Load Observer

Canfiguration: ILDad Dbserver Only ﬂ
Bandwidth: 11465289 Hertz
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Ao selecionar Load Observer com Velocity Estimate ou Velocity Estimate Only,
vocé pode aplicar o sinal Estimated Velocity do Load Observer como
realimentacio para a malha de velocidade.

Load Observer com Velocity Estimate: Inversor Kinetix 6500

Configuration: ILDad Observer with Welocity Estimate LI
Bandwicith: oo Hertz
Integrator Bandwidth: ID.EI Hertz

Escolher Acceleration Feedback degenera o Load Observer para uma malha de
realimentacio de aceleragio ao desconectar a entrada Acceleration Reference do
observador. A estimativa de velocidade nao esta disponivel neste modo de
operagao.

Realimentacao acelerada: Inversor Kinetix 6500

Configuration: IAu:u:eleratiDn Feedback LI
Bandwidth: ID.D Herz
Integrator Bandwidth: IEI.EI Hertz

Realimentacao acelerada: Inversor PowerFlex 755

Load Observer

Caonfiguration: IAcceleratiDn Feedback LI
Banduwidth [11.465289 Hertz
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Software Motion Analyzer

A taxa da carga também pode ser encontrada através de Autotune no Motion
Analyzer.

Axis Data - Gantry Product Family : KINETIX 6000

v Axis Setup | v Cycle Profile | + Mechanism |  Transmission Stages | Selection Solutions | Axis Stop |

component Details Axis System Performance

Summary | Motar | Diive | Geatbos | Torque - Speed | Power -Speed| Load | Themsl | RBM |

Wotor <| MPL.B540K [=]

Wotor - Drive
Motor Capacity (Temp) [N 3195
Peak Speed I e
Peak Torque | 139
Inertia Ratio (4.6 469
LIl | 2004.BC04-M03-S |>]
AC3ph, 480 D% 10% -
Drive Capacity (Temp) N Ta% ?E_
Average Current | Too g
Peak Current || 150% g .
Bus Utilzation 6%
Gearbox( 40:1) <[« SP100-MF2-40-051 [>]>]
Peak Input Welocity [ eson
RME Torgue I seon
Peak Torgue 6690 1‘;\\\\\‘ =3200 2400 7600 B0 [ B00 7600 2400 3200 4000
Norminal Speed T 319 Speed (rpmr)

Cuadrant Terque
((‘ Single (+ Four ( Peak  RMS

[, segmentoata|

Graph Detail| ¥17

= | [

[ | Add to Solutions List

L., simulation

| Ratio/Design | T, Tolerance/Design
£ Analysis [_. Analysis

F Torque Analysis

Se vocé quiser executar o autoajuste, vocé pode ir até o software Motion Analyzer
e obter a taxa de carga ou a inércia total.

Inetia Ratio (4.6

I 6%

Consulte Ajuda para selecio dos inversores e motores na pigina 12 ¢ 155 para

mais informacdes sobre o software Motion Analyzer.
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Teste de um eixo com Os comandos diretos de movimento permitem que vocé emita comandos de
. movimento enquanto estiver on-line sem precisar gravar ou executar um
comandos diretos de nan X P 5 . .
. programa aplicativo. Vocé deve estar on-line um comando direto a0 movimento.
movimento Ha vérias maneiras de acessar o comando direto de movimento.

Os comandos diretos de movimento sao especialmente uteis quando estiver
comissionando ou localizando falhas em uma aplicacio de movimento. Durante o
comissionamento, vocé pode configurar um eixo e monitorar o comportamento
usando Trends no organizador do controlador. O uso dos comandos diretos de
movimento pode ter o ajuste fino do sistema com ou sem carga para otimizar seu
desempenho. Quando testar e¢/ou localizar falhas, vocé pode emitir comandos
diretos de movimento para estabelecer ou restabelecer as condi¢oes como posi¢io
inicial. Frequentemente, durante o desenvolvimento inicial, vocé precisa testar o
sistema em pequenas dreas gerencidveis. Estas tarefas incluem o seguinte:

e Levar na posicio inicial para estabelecer condi¢oes iniciais
e Mover incrementalmente para uma posigao fisica

e Monitorar a dinimica do sistema em condigoes especificas

Acesso aos comandos diretos de movimento para um eixo ou grupo

Para acessar os comandos diretos de movimento para o grupo de movimento ou
eixo, clique botao direito do mouse em Group ou Axis no organizador do
controlador e selecione Motion Direct Commands.

ES Maotion Groups
=58 Mation_group_4

@ Axis_II_Position Goto Module
‘@ Axis_I¥_Feedbackonly _sus
- Axis_I_Position_Mokar

3 Ungrouped Axes Fault Help
23 add-on Instructions
= £5] Data Types

Monitor Axis Tag

Clear Axis Faults

- O user-Defined $ oo Chri+i
4 %
L Copy Chrl+C
E. 2094-END2D-MO1-S0 KBS0 Drive [ Faste Ctrl+v
AR pxis 1 - 1921681 3 B Bl
Type KIS _CIP_DRIVE
Description Axis Cnnfig:Pnsl il [EHee: CammEneEo. .
Axis State 12
axio Foult Manal Tune...
Module Faults Motion Generatar. .,
Group Fault Cross Reference CErl+E
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Figura 5 — Caixa de didlogo Motion Direct Commands

Motion Direct Commands - Axis_101:2 10|

Commands:
..... T M50 ;I Ais: |Axis_1D1 LI J

----- @y MAFR

..... [P Y] =]=] ;l _:B DAMGER: Executing motion command with controller in
Frogram or Run Mode may causze axis mation.

Mation Group Shutdawn | Execute | Claze I Help |

O contetido da caixa de didlogo Motion Direct Command variard de acordo com
o comando que vocé selecionou. Na lista Command, vocé pode inserir o
mnemonico e a lista avanca para a correspondéncia mais préxima ou vocé pode
escolher um comando no menu Axis. Escolha o comando desejado e sua caixa de
didlogo aparece.

Vocé também pode obter os comandos clicando com o botio direito do mouse no
eixo e selecionando Motion Generator ou na caixa de didlogo Manual Tune.

IMPORTANTE Se vocé estiver usando um inversor PowerFlex 755 e ele estiver configurado
para o modo de velocidade, e vocé tiver configurado o atributo Flying Start
Enable em verdadeiro, o dispositivo inicia a rotacao na velocidade do
comando imediatamente apds vocé executar um comando MDS.

Para mais informagoes sobre o atributo Flying Start, consulte Integrated Motion

on the EtherNet/IP Network Reference Manual, publicagio MOTION-RMO003.
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Observagoes:
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Posicao inicial de um eixo

O retorno a posicao inicial coloca seu equipamento em um ponto de partida
especifico para operacao. Este ponto de partida é chamado de posicao inicial.
Geralmente, vocé coloca seu equipamento na posicao inicial quando vocé
reinicializa a operacao.

Quando usar o movimento integrado na rede Ethernet/IP, todas as posi¢oes
iniciais ativas e passivas sio configuradas para posi¢oes absolutas desde que um
dispositivo absoluto esteja sendo usado.

Topico Pagina
Orientag0es para retorno a posicdo inicial 159
Retorno a posicao inicial ativo 160
Retorno a posicdo inicial passivo 160
Exemplos 161
Recuperacdo da posicao absoluta (APR) 166

Consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP Network Reference Manual,
publicagio MOTION-RMO003, para mais detalhes sobre os atributos de retorno a

posicao inicial.

Orientagf)es para retorno a Esta t;lbela descreve as orientagoes para os procedimentos de retorno a posi¢ao
posicao inicial inicial.

Tabela 13 - Orientacdes para os procedimentos de retorno a posicao inicial

Orientacao Descricao

Para mover um eixo para a posicdo inicial, use o retorno | 0 retorno a posicao inicial ativo aciona a malha do servo e move o eixo para a posicao inicial. O retorno a posicdo inicial ativo
a posicao inicial ativo. também faz o sequinte:

« Para qualquer outro movimento.
+ Usa um perfil trapezoidal.

Para um dispositivo de realimentacdo somente, use o | O retorno a posicao inicial passivo ndo move o eixo:

retorno a posicao inicial passivo. « Use o retorno a posicao inicial passivo para calibrar um eixo de realimentacdo somente até seu marcador.
»Sevocé usar retorno a posicao inicial passivo em um servo-eixo, acione a malha do servo e usa uma instrucdo MOV para
mover o eixo.
Para um equipamento de volta nica, considere A sequéncia de retorno a posicdo inicial passivo do marcador é dtil para aplicacdes de encoder rotativo de volta dnica e linear
retorno a posi¢do inicial passivo até um marcador. porque estas aplicagdes tém somente um marcador de encoder para o percurso completo do eixo.

Para equipamentos multivoltas, inicio para uma chave | Estas sequéncias retorno a posicdo inicial passivo usam uma chave fim de curso para definir a posicdo inicial:

ou chave e marcador. » Vocé precisa uma chave fim de curso de posi¢do inicial se o eixo mover mais que uma rotacao quando ele opera. Caso
contrdrio, o controlador pode informar qual pulso do marcador usar.

» Pararetorno a posicdo inicial mais preciso, use a chave e o marcador.
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Tabela 13 - Orientacdes para os procedimentos de retorno a posicao inicial (Continuagao)

Orientacao

Descri¢ao

Se seu equipamento ndo puder ter um reserva, use
retorno a posi¢do inicial unidirecional.

Com o retorno a posicdo inicial unidirecional, o eixo no reverte a direcao para mover para a posicao inicial. Para maior
precisao, considere usar um offset:

+ Use um offset de retorno a posicdo inicial que esta na mesma dire¢do que a direqdo de posicdo inicial.

+ Use um offset de retorno a posi¢do inicial seja maior que a distancia de desaceleracéo.

+ Seum offset de um retorno a posicdo inicial for menor que a distancia de desaceleracdo, as aces abaixo ocorrem:

- 0 eixo simplesmente reduz até parar. 0 eixo ndo reverte a direcdo para mover para a posicdo inicial. Neste caso, a
instrucdo MAH nao energiza o bit PC.

- Em um eixo rotativo, o controlador adiciona uma ou mais rotaces para mover a distancia. Isto garante que o
movimento até a posicao inicial é unidirecional.

Escolha uma direcdo inicial para a sequéncia de retorno
a posicdo inicial.

Decida em qual direcdo vocé quer iniciar a sequéncia de um retorno a posicdo inicial:
» Direcdo positiva — escolha uma direcao de avanco.
» Direcao negativa — escolha uma direcdo negativa.

160

Retorno a posi¢ao inicial ativo

Quando o modo de Retorno 4 posigao inicial do eixo estiver configurada como
ativa, o eixo fisico ¢ ativado primeiro para a operagio do servo. Como parte deste
processo, todos os outros movimentos em andamento sao cancelados ¢ os bits de
status adequados sao desenergizados. O eixo retorna para a posicao inicial usando
a sequéncia de retorno a posigio inicial que pode ser Immediate, Switch, Marker
ou Switch-Marker. A trés sequéncias de retorno a posicao inicial resultam no eixo
que estd em jog na direcio da posi¢ao inicial configurada e depois a posigao ¢
redefinida. Com base na detecgao do evento da posi¢ao inicial, o eixo é
automaticamente movido para a posigio inicial configurada.

IMPORTANTE Quando o retorno a posicdo inicial ativo unidirecional é realizado em um
eixo rotativo e o valor de Home Offset for menor que a desaceleracdo
quando o evento de retorno a posi¢ao inicial for detectado, o controle move
0 eixo até a posicao zero de desenrolamento. Isto assegura que o
movimento resultante para a posi¢ao inicial seja unidirecional.

Retorno a posicao inicial passivo

Quando o modo de retorno a posi¢ao inicial do eixo estiver configurado como
passivo, a instru¢io MAH redefine a posi¢ao real de um eixo fisico na préxima
ocorréncia do marcador do encoder. O retorno a posicio inicial é usado com mais
frequéncia para calibrar os eixos de realimentag¢io somente em seus marcadores,
mas também pode ser usado em servo-eixos. O retorno a posi¢io inicial passivo é
idéntico ao retorno a posigao inicial ativo para um marcador de encoder, exceto
porque o controlador de movimento nao comanda o movimento de nenhum eixo.

Apds iniciar o retorno a posi¢ao inicial passivo, o eixo deve ser movido apds o
marcador do encoder para a sequéncia de retorno a posicao inicial para concluir
corretamente. Para servo-eixos de malha fechada, isto pode ser alcan¢ado com
uma instrucio MAM ou MAJ. Para eixos fisicos de realimentacio somente, o
movimento nao pode ser comandado diretamente pelo controlador de
movimento e deve ser realizado por outros meios.
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Exemplos

Retorno a posi¢ao inicial ativo

Estes exemplos mostram diferentes maneiras de usar o retorno a posi¢ao inicial
ativo.

Tabela 14 - Exemplos de retorno a posicao inicial ativo

Sequéncia

Descri¢ao

Posicdo inicial ativa imediata

Esta sequéncia define a posicao do eixo para a posicao inicial sem mover o eixo. Se a realimentacdo ndo for habilitada, esta
sequéncia permite a realimentacéo.

A posicdo inicial ativa para a chave em avanco
bidirecional

A sequéncia de retorno a posicdo inicial da chave é dtil para aplicac6es rotativas multivoltas e lineares.

Active Bidirectional Home with Switch then Marker

Homing Vel
1

Axis Position
K«—OZ—J

Return Vel

Axis Velocity
|
w>

1: Home Limit Switch Detected
2: Home Limit Switch Cleared
—+1 3: Home Position

Estas etapas ocorrem durante a sequéncia.

1. 0 eixo se move na direcdo da posicao inicial na velocidade de posicdo inicial para a chave fim de curso de posicdo inicial e
para.

2. O eixo reverte a direcdo e se move na posicao inicial na velocidade de retorno da posicao inicial até que desenergize a
chave fim de curso da posicdo inicial e para.

3. 0eixo se move de volta a chave fim de curso da posicdo inicial ou se move para a posicdo offset. O eixo se move na
velocidade de retorno da posicdo inicial. Se o eixo for um eixo rotativo, 0 movimento volta para a posi¢do inicial pelo
caminho mais curto (ou seja, sem mais de meia rotaco).

Se 0 eixo passar a chave fim de curso de posicao inicial no inicio da sequéncia de retorno a posico inicial, o eixo reverte a
direcdo e inicia o trecho de retorno da sequéncia de retorno a posicao inicial.

Use a velocidade de retorno a posicdo inicial mais lenta que a velocidade de posicdo inicial para aumentar a preciséo do
retorno. A precisao da sequéncia depende da velocidade de retorno e o atraso detecta a transi¢ao da chave fim de curso de
posicdo inicial.

Imprecisdo = velocidade de retorno a posicao inicial x atraso para detectar a chave fim de curso de posicdo inicial.
Exemplo: Supondo que sua velocidade de retorno inicial é de 0,1 pol./s e leve 10 ms para detectar a chave fim de curso da
posicdo inicial.

Impreciséo = 0,1 pol./s x 0,01 s = 0,001 pol.

Aimprecisdo mecanica da chave fim de curso de posicdo inicial também afeta a precisdo do retorno a posicdo inicial.
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Tabela 14 — Exemplos de retorno a posicao inicial ativo (Continuagao)

Sequéncia

Descri¢ao

A posicdo inicial ativa para o marcador em avanco
bidirecional

A sequéncia de retorno a posicdo inicial passivo do marcador é (til para aplicacdes de encoder rotativo de volta tnica e
linear porque estas aplicacoes tém somente um marcador de encoder para o percurso completo do eixo.

Active Bidirectional Home with Marker

Homing Vel

1

Axis Position

Axis Velocity

Return Vel

1: Encoder Marker Detected
2: Home Position

Estas etapas ocorrem durante a sequéncia.

1. 0 eixo se move na direcdo da posicéo inicial na velocidade de posicdo inicial para o marcador e para.

2. 0 eixo se move de volta a0 marcador ou se move para a posicao offset. O eixo se move na velocidade de retorno da
posicdo inicial. Se o eixo for um eixo rotativo, o movimento volta para a posi¢do inicial pelo caminho mais curto (ou seja,
sem mais de meia rotacdo).

A precisao da sequéncia de retorno a posicao inicial depende da velocidade de retorno e o atraso detecta a transicao do

marcador.

Imprecisdo = velocidade inicial x atraso para detectar o marcador.

Exemplo: Suponha que a velocidade inicial é de 1pol./s e leva 1 us para detectar o marcador.

Imprecisdo = 1 pol./s x 0,000001 s = 0,000001 pol.
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Tabela 14 — Exemplos de retorno a posicao inicial ativo (Continuagao)

Sequéncia

Descri¢ao

Aposicdoinicial ativa para chave e marcador em avanco
bidirecional

Esta ndo é a sequéncia de retorno a posicdo inicial ativa mais precisa disponivel.

Active Bidirectional Home with Switch then Marker

Homing Vel
1

Axis Position

Axis Velocity

3 Return Vel

1: Home Limit Switch Detected
2: Home Limit Switch Cleared
S 3: Encoder Marker Detected

4: Home Position

Estas etapas ocorrem durante a sequéncia.

1. 0 eixo se move na direcdo da posicdo inicial na velocidade de posicdo inicial para a chave fim de curso de posicéo inicial e
para.

2. 0O eixo reverte a direcdo e se move na posicao inicial na velocidade de retorno da posicao inicial até que desenergize a
chave fim de curso da posicdo inicial.

3. 0eixo continua se movendo na velocidade de retorno a posicdo inicial até que chegue ao marcador.

4. 0 eixo se move de volta a0 marcador ou se move para a posicao offset. O eixo se move na velocidade de retorno da
posicdo inicial. Se o eixo for um eixo rotativo, o movimento volta para a posi¢do inicial pelo caminho mais curto (ou seja,
sem mais de meia rotacao).

Se 0 eixo passar a chave fim de curso de posicdo inicial no inicio da sequéncia de retorno a posicdo inicial, o eixo reverte a

dire¢do e inicia o trecho de retorno da sequéncia de retorno a posicdo inicial.

A posicdo inicial ativa para a chave em avanco
unidirecional

Esta sequéncia de retorno a posicao inicial ativa é util para quando um marcador de encoder nao estiver disponivel e se 0
movimento unidirecional for necessario ou a chave de proximidade estiver sendo usada.

Estas etapas ocorrem durante a sequéncia.
1. 0 eixo se move na direcdo da posicdo inicial na velocidade de posicdo inicial para a chave fim de curso de posicdo inicial.
2. 0 eixo se move para a posicdo de offset da posicdo inicial se for na mesma direcao que a direcdo da posicdo inicial.

A posicdo inicial ativa para 0 marcador em avanco
unidirecional

Esta sequéncia de retorno a posicao inicial é util para as aplicacdes de encoder rotativo volta tnica e linear quando o
movimento unidirecional for necessario.

Estas etapas ocorrem durante a sequéncia.
1. 0 eixo se move na direcao da posicdo inicial na velocidade de posicao inicial para o marcador.
2. 0 eixo se move para a posicao de offset da posicdo inicial se for na mesma direcdo que a dire¢do da posicdo inicial.

Aposicdoinicial ativa para chave e marcador em avanco
unidirecional

Esta sequéncia de retorno a posicdo inicial é til para as aplicagdes de encoder rotativo multivoltas quando o movimento
unidirecional for necessario.

Estas etapas ocorrem durante a sequéncia.

1. 0 eixo se move na direcdo da posicdo inicial na velocidade de posicdo inicial para a chave fim de curso de posi¢do inicial.
2. 0 eixo continua se movendo na velocidade de posicao inicial até que chegue ao marcador.

3. 0eixo se move para a posico de offset da posicdo inicial se for na mesma direcéo que a dire¢do da posicdo inicial.
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Tabela 14 — Exemplos de retorno a posicao inicial ativo (Continuagao)

Sequéncia Descri¢ao

Posicdo inicial ativa ao torque A sequéncia de posicdo inicial no nivel de torque é um tipo de retorno a posicdo inicial é um tipo de retorno a posicao inicial
usado quando uma parada dificil for usada como a posicdo inicial, como em um atuador linear, por exemplo.

0 retorno a posiao inicial de nivel de torque é muito semelhante ao retorno a posicdo inicial da chave de posicdo inicial,
exceto que o nivel de torque € usado no lugar da entrada da chave de posicdo inicial. Este gréfico ilustra a posicdo/
velocidade para retorno a posicao inicial por nivel de torque.

Torque Level Homing

Homing Vel 1

[
-

Axis Velocity

\—4// Axis Position

3
Return Vel

1. End of Travel / Hard Stop

2: Homing Torque Above Threshold = TRUE
—+ 3: Homing Torque Above Threshold = FALSE
4: Home Position

0 retorno a posicdo inicial nivel de torque-marcador é muito semelhante ao retorno a posicdo inicial da chave de posico
inicial-marcador, exceto que o nivel de torque é usado no lugar da entrada da chave de posicao inicial. Este graficoilustra a
posicao/velocidade para retorno a posicdo inicial por nivel de torque-marcador.

Torque Level - Marker Homing

Homing Vel 1

[
-

— 2
m5
Axis Position
1 \_4_‘—/j3

4 Return Vel

Axis Velocity

1: End of Travel / Hard Stop

2: Homing Torque Above Threshold = TRUE

—+ 3: Homing Torque Above Threshold = FALSE
and Arm Regestration for Encoder Marker

4: Encoder Marker Detected

5: Home Position
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Retorno a posi¢ao inicial passivo

Estes exemplos mostram diferentes maneiras de usar o retorno a posi¢ao inicial

passiva.

Tabela 15 — Retorno a posicao inicial passiva

Sequéncia

Descricao

Posicdo inicial passiva
imediata

Este é o tipo mais simples de sequéncia de retorno a posicao inicial passiva. Quando esta
sequéncia é realizada, o controlador atribui imediatamente a posicdo inicial a posicdo
real do eixo atual. Esta sequéncia de retorno a posi¢ao inicial nao produz nenhum
movimento do eixo.

Posicdo inicial com chave

Esta sequéncia de retorno a posicdo inicial passivo é til quando um marcador de
encoder ndo estiver disponivel ou uma chave de proximidade estiver sendo usada.
Quando esta sequéncia é executada no modo de retorno a posicdo inicial passiva, um
agente externo move o eixo até que a chave de posicao inicial seja detectada. A posi¢ao
inicial é atribuido a posicdo do eixo no momento em que a chave fim de curso for
detectada. Se vocé estiver usando um offset de posicdo inicial, a posi¢do inicial é
desviada do ponto em que a chave é detectada por este valor.

Posicdo inicial passiva com
marcador

A sequéncia de retorno a posicdo inicial passiva da chave é dtil para aplicacdes de
encoders rotativos volta Unica e lineares.

Quando essa sequéncia é executada no modo de retorno a posicdo inicial passiva, um
agente externo move o eixo até que o marcador seja detectado. A posicao inicial €
atribuida a posicdo do eixo na posicao precisa em que o marcador foi detectado. Se vocé
estiver usando um offset de posicdo inicial, a posi¢do inicial é desviada do ponto em que
a chave é detectada por esse valor.

Posicdo inicial passiva com
chave e marcador

Esta sequéncia de retorno a posicao inicial passiva é util para aplicagdes rotativas
multivoltas.

Quando esta sequéncia é executada no modo de retorno a posicdo inicial passiva, um
agente externo move o eixo até que a chave de posicdo inicial e o primeiro marcador do
encoder seja detectada. A posicdo inicial é atribuido a posicdo do eixo na posicao precisa
em que o marcador foi detectado. Se vocé estiver usando um offset de posi¢do inicial, a
posicdo inicial é desviada do ponto em que a chave é detectada por esse valor.
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Recuperacao da posicao
absoluta (APR)

APR ¢ a recuperagao da posi¢io absoluta de um eixo que estava na maquina
referenciada depois de desligar ¢ liga a médquina ou de reconecté-la. Os termos
posi¢ao absoluta e posi¢ao de referéncia da miquina sao sinénimos.

Terminologia APR

Esta tabela descreve a terminologia relacionada ao recurso APR.

Termo

Descricao

Posicdo de realimentacdo absoluta

Valor da posicdo lido de um dispositivo de realimentacao absoluta.

Posicao de realimentacdo incremental

Valor da posicao lido de um dispositivo de realimentacao incremental.

Posicao de realimentacéo

0 valor lido de um dispositivo de realimentagdo, absoluto ou incremental.

Posicdo absoluta
Posicao absoluta de referéncia de maquina
Posicao de referéncia da maquina

0s registros de posicao nos controladores 1756-Lex", 1756-L6x5 e
1756-L7x depois que as instrucdes a seguir forem executadas em uma
méquina com um dispositivo de realimentacdo absoluto ou incremental:

« MAH, posicdo inicial da méquina
« MRP, posicdo redefinida da maquina

Uma posicdo inicial/referéncia da mdquina

Estabelece um offset de referéncia da maquina como segue:
HomeOffset =
ConfiguredHomePosition — AbsoluteFeedbackPosition

AbsoluteMachineReferencePosition = AbsoluteFeedback Position
+ HomeOffset

Recuperacao da posicao absoluta (APR)

Recupera a posi¢do absoluta de referéncia da magquina ao manter o offset
da posicdo inicial em varias situagdes como descrito na pagina

pdgina 167.

(1) Os controladores 1756-L6x ndo sdo compativeis com a aplicagdo Logix Designer application, Version 21.00.00 ou outra versdo mais
recente.

Componentes suportados pela APR

Hé diferengas na maneira em que os controladores 1756-L6x, 1756-L6xS e
1756-L7x recuperam a posi¢ao da méquina:

166

Os controladores 1756-L6x e 1756-L6xS tém uma bateria e usam um
cartaio CompactFlash para salvar as informacoes.

O controlador 1756-L7x tem um médulo 1756-ESMxxx e usa um cartio
Secure Digital (SD) para salvar as informagdes.

Os controladores 1756-L6x e 1756-L6xS da série A tém uma bateria para
recuperar a posi¢ao apos desligar e ligar, mas nao suportam a APR.

Os controladores 1756-L6 ¢ 1756-L6xS série B recuperam a posi¢ao depois
de fazer download ou recuperar o cartio do software CompactFlash ou
atualizacio do firmware no utilitdrio ControlFLASH™. Uma bateria nio ¢
necessaria.

O controlador 1756-L7x com um médulo de armazenamento de energia
(EMS) do controlador ControlLogix funciona como um controlador
1756-L6x da série B com uma bateria.

O controlador 1756-L7x sem um médulo de armazenamento de energia
(EMS) do controlador ControlLogix (ESM) funciona como um
controlador 1756-L6x série B sem bateria.
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Funcionalidade da
recuperacao da posicao
absoluta

A APR fornece suporte para manutengio da posicao absoluta referenciada para
uma méquina especifica, geralmente chamada de posigao absoluta referenciada da
maquina ou apenas de posicao absoluta, apds uma perda de poténcia, download
de programa ou atualizacio do firmware.

A posicao absoluta ¢ estabelecida por um procedimento de retorno a posicao
inicial que comegou pela execugao correta de uma instrugaio MAH. Uma vez que
o procedimento de retorno a posicao inicial estabeleceu corretamente uma
referéncia de maquina, o bit Axis Homed ¢é energizado no atributo Motion
Status, indicando que a posi¢ao real e a posi¢ao de comando agora referem-se a
maquina associada.

E boa pritica de programa aplicativo qualificar a operagao dinamica da maquina
com o bit Axis Homed a ser energizado. Caso contririo, o movimento absoluto
para uma posi¢ao especifica pode nao ter nenhuma rela¢ao com a posi¢ao do eixo
na miquina atual.

Como, geralmente, o procedimento de retorno a posigio inicial requer que
mdquina esteja off-line e colocado em um modo de operagao manual, por
exemplo, sem fabricar um produto, qualquer coisa que precise queria que vocé
volte um ou mais eixos & posi¢ao inicial na mdquina no ¢ desejével. Isto é tempo
parado e custa dinheiro. O recurso APR mantém posicio absoluta ou referéncia
da médquina através de ciclos de alimentagao, downloads de programas e
atualizacoes de firmware em determinadas condigoes.

Consulte Condi¢oes de falha de APR na pégina 168 e Situagoes de recuperacio
da posi¢ao absoluta na pigina 171 para mais detalhes.

Dispositivo de realimentacao absoluta

O dispositivo de realimentagao absoluta permite que a posigio absoluta seja
mantida através de um ciclo que alimentagio. Estes dispositivos assumem virias
formas, mas eles sao capazes de manter a posicao de realimentacao absoluta
enquanto a alimentagio do inversor e do dispositivo de realimentagio estd

desligada.

Quando a alimentagio voltar, o inversor ¢ a posi¢ao absoluta referenciada e, a0
aplicar um offset absoluto salvo para esta posi¢ao de realimentacao absoluta, o
sistema de controle de movimento pode recuperar a posicio absoluta referenciada
pela méquina.

Muitos produtos de inversores fornecem este recurso. Porém, a posi¢ao absoluta
¢ geralmente perdida se o inversor for trocado ou se seu firmware for atualizado.
O movimento integrado na rede Ethernet/IP permite que vocé recupere a
posicao absoluta através de ciclos de alimentagao, downloads de programas e
atualiza¢oes de firmware.
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Falhas de APR

168

SERCOS versus CIP

Para um eixo SERCOS com realimentagio absoluta, a fungio de conversao de
escala do inversor ¢ a posi¢ao absoluta sio mantidas no inversor e, portanto,
podem ser facilmente restauradas no controle depois que um ciclo de alimentagao
ou download de um novo projeto apenas lendo a posi¢ao do inversor.

Por contraste, um movimento integrado no eixo da rede Ethernet/IP suportaa
conversio de escala baseada no controlador em que a posi¢ao absoluta ¢ mantida
no firmware do controlador. Sem o trabalho do recurso APR, a posicao absoluta
seria perdida apds um ciclo de alimentagao ou download do projeto.

As falhas de APR sao geradas durante os eventos ¢ quando uma das condigoes
definidas nas Condicées de falha de APR a seguir estiver presentes.

Condicoes de falha de APR

O cixo deve estar no estado de posi¢ao inicial para uma falha de APR ocorrer.
O bit Axis Homed Status deve estar energizado.

Alteragdes dos atributos

Um atributo Motion Resolution ou Axis Feedback Polarity foi alterado e feito
download ao controlador. Isto também pode acontecer durante a execu¢ao de um

SSV.

Alteragbes da realimentagdo do eixo

O dispositivo de realimentagio foi substituido. Isto cria uma falha de APR devido
a diferenca no nimero de série de realimentagao de eixo.

O modo de realimentagao do cixo foi alterado, por exemplo o eixo com
realimentagio mudou para o eixo sem realimentagio ou vice-versa e descarregado
para o controlador.

o Fez-se downoad de um programa do usudrio.

o Um programa do usudrio e os tags sao restaurados do cartio

CompactFlash.
- Recuperagao manual
- Recuperagao da energizagio, quando configurada
o O firmware est4 atualizado através do software ControlFLASH.

e Um SSV para alterar a polaridade de realimentagio ou um dos atributos
que resulta em uma mudanga para o atributo Motion Resolution.

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012



Posicdo inicial deumeixo  Capitulo 7

Geracao de falha da APR

Uma falha da APR ¢ causada pelo download de um projeto, recuperagio de um
cartao CompactFlash, uma restauragao de um cartao Secure Digital ou uma
atualizagao de firmware ControlFLASH apds um destes eventos:

o Configuragio do eixo
- Altera qualquer atributo do eixo que afete a posi¢ao absoluta da
maquina.
o Alteragoes dos atributos

- Edigoes off-line dos atributos do eixo ou a configuragio nio causa uma
falha de APR até que o download ocorra.

- Asedigoes on-line de determinados atributos resultarao em uma falha
APR imediata. Alterar o dispositivo de realimenta¢ao do eixo ou a
polaridade de realimentagao sem fazer download do projeto também ird
gerar uma falha de APE imediata.

o Alteracio ou falha do hardware do cixo.
e O recurso do hardware do eixo ¢ insuficiente.

— A insuficiéncia do recurso do hardware ¢ detectada somente durante o
download ou a atualiza¢io do firmware ControlFLASH.

e Reconexio do eixo do inversor.

Quando ocorrer uma falha de APR, a posicio real do eixo é configurada paraa

posi¢ao de referéncia de realimentacio do eixo. Este valor ¢ lido no encoder
absoluto do eixo. A falha de APR desenergiza o bit Axis Homed Status.

Download de um projeto
As verificagoes a seguir so feitas durante o download de um projeto.
1. O eixo ji existe? Se nio, ele ¢ um novo eixo e nenhuma a falha de APR sera

gerada.

2. A assinatura da conversdo de escala corresponde com a assinatura de
conversio de escala salva?

3. O numero de série de realimentag¢iao combina com o nimero de série de
realimentacio salvo?

Se estas trés verificagoes estiverem ok, a posicao absoluta é recuperada.

Durante a operagio, os monitores do sistema mudam para os atributos que nao
afetam a assinatura da conversao de escala ou resultam na perda da referéncia de
maquina absoluta e, portanto, nao gera uma falha de APR.

o Constante de conversao
o Desenrolamento de posi¢io

e Modo de percurso
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Tenha muito cuidado quando alterar estes valores para que os novos valores
estejam corretamente relacionados a unidade de posigao e os dispositivos
mecanicos do sistema. Geralmente, isto ¢ feito como parte de uma alteracio da
receita do produto. Por exemplo, quando vocé embrulhando barras de chocolate
com tamanho regular e vocé precisa alterar e fazer barras tamanho gigante, vocé
deve alterar a constante de conversio.
Se o bit Axis Homed status estiver desenergizado, indicando que a posigao nio foi
absolutamente referenciada para a maquina, a fun¢ao APR estd em bypass e
nenhuma tentativa de recuperar a posi¢ao absoluta.
H4 dois tipos de falhas de APR: Falhas de APR padrio e falhas especificas de RA.
As indicagoes de falhas de APR na caixa de didlogo Axis Properties, Faults
Alarms.
Tabela 16 — Descri¢oes de falha de padrao
Valor Excecao Descri¢ao
1 Erro de gravacdo da memdria Erro ao salvar os dados de posicao absoluta na memdria ndo volatil.
2 Erro de leitura da memdria Erro na leitura dos dados de posi¢ao absoluta na memdria nao
voldtil.
3 Diferenca do nimero de série de 0 niimero de série de realimentacao de posicdo nao combina com o
realimentacdo ntimero de série de realimentagdo salvo.
4 Falha de alocagdo do buffer Causada quando ndo ha memdria RAM suficiente disponivel para
salvar os dados de APR.
5 Configuracao de conversao de A configuragdo dos atributos de conversao de escala para este eixo
escala alterada ndo corresponde a configuracdo de conversdo de escala salva.
6 Alteragdo do modo de 0 modo de realimentagdo foi alterado e ndo corresponde a
realimentacdo configuracao do modo de realimentacdo salva.
Tabela 17 — Descri¢oes de falhas especificas da Rockwell Automation
Valor Excecao Descri¢ao
1 Falha persistente de midia (L6x) — Significa que todos os seis setores reservados para APR na
memoria persistente estao marcados como ruins. Esta é uma condicao
de falha recuperdvel:
« Depois de ter esta falha, o recurso APR para de funcionar até que
vocé substitua o controlador 1756-L6x ou 1756-L6xS.
« Este erro nunca ocorrera se vocé usar um controlador 1756-L7x.
2 Erro do firmware Usado para capturar erros do firmware que ndo devem ocorrer nunca.
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Situacoes de recuperacao da posicao absoluta

ATENCAO: Sempre que amemoéria se corromper, vocé perderd a posicdo, ainda
que a tenha armazenado no cartao SD.

Esta tabela fornece informagoes detalhas sobre quando o recurso APR recupera a
posi¢ao absoluta. As situages a seguir precisam ser levadas em consideragao. Em
cada um destes casos, o recurso APR recupera a posi¢ao absoluta e preserva o
estado do bit Axis Homed, indicando que o eixo tem uma posigao absoluta
referenciada pela maquina:

o Todos os eixos relevantes sio eixos CIP

o Sim, indica a referéncia da méquina é recuperada (para eixos que estiverem
na posicao inicial)

o Nio, indica a referéncia da maquina nio ¢ recuperada (para eixos que
estiverem na posi¢ao inicial)
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Esta tabela descreve as situagoes independentemente do recurso APR recuperar a posicao absoluta. Em cada um destes casos
marcados com Yes, o recurso APR recupera a posicao absoluta ¢ preserva o estado do bit Axis Homed, indicando que o eixo
tem uma posi¢ao absoluta referenciada pela maquina.

Tabela 18 - Situacoes de recuperacao de APR

Controlador Evento Referéncia da maquina mantida

Remocdo e insercdo sob alimentacao (RIUP) do controlador com uma bateria”. | Sim

Ciclo de alimentacdo do controlador com bateria. Sim
Atualizacao do firmware do controlador. Sim
Atualizacdo do controlador com cartao CompactFlash. Sim
Troca do controlador (cartdo CompactFlash também trocado). Sim
Etapas Sim

1. Os eixos estao na posi¢ao inicial.

2. Projeto salvo no CompactFlash ou no cartao SD.

3. 0s eixos foram movidos e referenciados.

4. Sistema recuperado do CompactFlash ou do cartéo SD.
Resultado

A posicao absoluta do sistema é recuperada para as posicdes referenciadas e o bit
da posicdo inicial permanece no local.

Etapas Sim
1. Os eixos estdo na posi¢ao inicial.

2. Projeto foi salvo no CompactFlash ou no cartdo SD.

3. 0 mesmo CompactFlash ou cartao SD usado nas maquinas 2, 3, 4 ...

4. 0s eixos estdo alojados em diferentes posicdes iniciais nas maquinas 2, 3,4 ...
5. Sistema recupera do CompactFlash ou do cartdo SD em cada mdquina.
Resultado

A posicdo absoluta do sistema em cada maquina é recuperada corretamente para
suas respectivas posicdes e o bit da posicao inicial permanece no local.

Troca do controlador (cartdo CompactFlash ndo trocado). Néo
Troca do controlador sem um cartdo CompactFlash. Nao
Ciclo de alimentacdo do controlador sem bateria. Nao
Remogdo e insercdo sob alimentagdo (RIUP) do controlador sem uma bateria. Néo
Remocdo dos controladores de dois sistemas com uma bateria ou médulo de Nao

armazenamento de energia e troca o controlador. Néo hé cartdes SD ou
CompactFlash nos controladores.

1. 0 controlador permanece energizado. Nao
2. Ciclo de alimentagdo dos inversores.
3. Altera o dispositivo de realimentacdo, mas ndo do motor.

Etapas Nao
1. Os eixos estdo na posi¢ao inicial.

2. Projeto foi salvo no CompactFlash ou no cartdo SD.

3. A'memdria é corrompida.

4. Sistema recuperado do CompactFlash ou do cartéo SD.
Resultado

Quando a posicdo absoluta do sistema estd perdida, os eixos devem retornar as
suas posicdes iniciais e o bit da posicdo inicial deve ser limpado.

Ciclo de alimentagao do controlador ou remocdo e insercdo sob alimentacdo sem | Néo
uma bateria ou médulo de armazenamento de energia.

1. 0 controlador e os inversores permanecem desenergizados. Ndo
2. Falha de realimentacdo do hardware em um eixo.

1. Controlador com bateria. Nao
2. Programa do usudrio executando com um eixo que ndo estd na posi¢ao inicial.
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Tabela 18 - Situacdes de recuperacao de APR

0 controlador e os inversores permanecem
desenergizados

Evento Referéncia da maquina mantida
Desconecte e reconecte o cabo da Ethernet. Sim
Desconecte e reconecte 0 mesmo cabo de realimentacdo e/ou motor em um eixo. | Sim
Inibicdo ou desinibicao de um eixo ou inversor. Sim

Controlador com bateria

Evento

Referéncia da maquina mantida

Salve em um CompactFIash(Z) ou em um carto SD®) com um eixo na posicao
inicial, entdo comece a recuperagao.

Sim

Controlador RIUP.

Sim

Desligar e ligar a alimentacdo no controlador.

Sim

Desligar e ligar a alimentacao no controlador que estd configurado para
recuperar o programa do usudrio de um cartéo SD ou CompactFlash na
energizacao.

Sim

A memdria RAM se corrompe e o programa do usudrio é recuperado do cartdo SD
ou CompactFlash.

Nao

A mdquina precisa ser referenciada novamente se a memoria RAM for
corrompida. Nao ha como recuperar as posicdes de referéncia da maquinas nem
do cartdo SD ou CompactFlash apds ter a memdria da mdquina corrompida.

Nao

0 programa do usudrio executando com um eixo na posicdo inicial e vocé
recupera manualmente o programa do usudrio de um cartao SD ou
CompactFlash.

Se vocé reinicializar a referéncia da maquina usando MAH ou MRP apés
armazenar o programa do usudrio para um cartao SD ou CompactFlash, as
alteracdes em MAH e MRP ndo serdo perdidas. O APR serd recuperado para a
referéncia armazenada no cartdo SD ou CompactFlash. O APR serd recuperado
para a referéncia armazenada na meméria RAM.

Sim

Controlador com bateria: Recupera ao usar o cartao CompactFlash ou SD para
outro controlador.

0 APR serd recuperado para a referéncia armazenada no cartdo se o outro
controlador tiver: a mesma identidade de eixo; as mesmas constantes de
conversdo de escala dos eixos do cartdo SD ou CompactFlash; e os eixos na
posicao inicial. 0 APR serd recuperado para a referéncia armazenada na memdria
RAM.

0 atributo da identidade do eixo é gerada automaticamente quando vocé criaum
eixo na aplicacdo Logix Designer. Consulte a descricao do atributo da identidade
do eixo no Integrated Motion on the EtherNet/IP Network Reference Manual,
publicagdo MOTION-RM003 para mais informagdes.

Sim

Troca do controlador Evento Referéncia da maquina mantida
Transfere o cartdo SD ou CompactFlash do primeiro controlador para 0 sequndo | Sim
com as sequintes pré-condicoes.
1. Esvazia o segundo controlador. Nao ha um programa do usudrio no sequndo
controlador.
2. 0 programa do usudrio foi salvo em um cartdo SD ou CompactFlash com
movimento integrado nos eixos da rede Ethernet/IP na posicdo inicial.
Transfere o cartdo SD ou CompactFlash do primeiro controlador para o sequndo | Sim
com as sequintes pré-condicoes.
1. 0segundo controlador tem 0 mesmo programa do usudrio com o controlador
trocado.
2. 0segundo controlador tem eixos na posicdo inicial.
Mesmo controlador Evento Referéncia da maquina mantida
Recarregue 0 mesmo programa do usudrio de um cartao SD ou CompactFlash. Sim
Este cendrio presume que o eixo estd na posicdo inicial na RAM antes de
recarregar.
Atualize o controlador com cartdo SD ou CompactFlash. Sim
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Tabela 18 - Situacdes de recuperacao de APR

0 controlador permanece energizado ou a
alimentacao desligada e ligada com bateria e
alimentacao desligada e ligada do inversor

Evento Referéncia da maquina mantida
Altera o inversor com a mesmo ou com outro cddigo de catalogo. Sim
Altera 0 motor, mas ndo o dispositivo de realimentacdo. Sim

Download do mesmo programa sem
alteracoes de hardware

Evento Referéncia da maquina mantida
Altera 0 nome de um eixo. Sim
Faz download do mesmo programa para o controlador. Sim
Salvar como um nome de arquivo diferente. Sim
Exportacao parcial e importacao de um eixo. Sim
Ldgica de aplicacdo adicionada. Sim
Faz download de um projeto de um eixo existente. Sim

Download do mesmo programa e sem
alteracdes de hardware

Evento

Referéncia da maquina mantida

Adicdo de um eixo.

Nenhum para o eixo novo.

Copiar ou recortar e colar ou arrastar/soltar o eixo no mesmo projeto ou em outro
projeto.

Nenhum para o eixo novo ou colado.

Exportar e importar no mesmo ou em outro projeto. Néo
Dica: Salvar o projeto como um arquivo .ACD para recuperar a posicdo absoluta.
Néo ha alteracdes para os atributos de conversao de escala do eixo. Néo

Realimentacao de posicdo

Evento

Referéncia da maquina mantida

Desconectar/reconectar o dispositivo de realimentacdo de posicdo.

Sim

Dispositivo de realimentacao

Evento Referéncia da maquina mantida
0 dispositivo de realimentagdo de posicao foi desconectado ou reconectado. Sim
0 dispositivo de realimentacdo mudou. Néo
0 dispositivo de realimentagao de posicdo foi trocado. Néo
0 dispositivo de realimentagao de posicao falhou. Nao
A polaridade de realimentacdo de posicdo mudou. Nao
0 modo de realimentacao mudou. Néo

Quando uma dessas condi¢des ocorrer com o bit Axis Homed energizado, ele é desenergizado indicando que a posi¢do do eixo nao é mais referenciada pela maquina. 0 flag da
condicdo é que o bit Axis Homed for desenergizado e que a posicdo absoluta referenciada pela maquina foi perdia, uma falha de APR € gerada. Esta falha é recuperavel e pode ser
removida através de qualquer instrucdo de reinicializacdo de falha ou reinicializago de encerramento.

Recuperacdo

Evento

Referéncia da maquina mantida

Recupera do cartdo SD ou CompactFlash.

Sim

Inibicao ou desinibicao

Evento Referéncia da maquina mantida
Inibir ou desinibir um eixo. Sim
Inibir ou desinibir um mddulo de E/S. Sim

Projeto Logix Designer Evento Referéncia da maquina mantida
Importa ou exporta o download do projeto. Néo
Faz download do projeto de eixo novo ou copiado. Néo
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Tabela 18 - Situa¢des de recuperacao de APR

Inversor Evento Referéncia da maquina mantida
A alimentagdo do inversor é desligada e ligada com a realimentacdo incremental. | Néo
0 firmware do inversor atualizado com a realimentacdo incremental. Néo
Trocar o inversor. Sim
Desligar e ligar a alimentacdo do inversor. Sim
Desligar e ligar a alimentacdo do inversor com realimentagdo absoluta. Sim
Trocar o motor, presumindo que ele ndo possui um dispositivo de realimentagdo. | Sim
0 firmware do inversor foi atualizado com realimentacdo absoluta. Sim
0 inversor foi desconectado ou reconectado. Sim
0 inversor foi inibido ou desinibido. Sim
0 inversor foi trocado com a mesma realimentagéo. Sim
Conversao de escala Evento Referéncia da maquina mantida
Assinatura de conversao de escala alterada. Nao
A assinatura de conversao de escala foi alterada. Isto inclui alteragdes nos
atributos Transmission, Linear Actuator, Motion Resolution e Motion Unit.

(1) 0 termo bateria nesta tabela presume que o controlador 1756-L6x ou 1756-L6xS com uma bateria ou 0 modulo de armazenamento de energia 1756-L7x e 1756-ESMxxx.

(2) controlador 1756-L6x ou 1756-L6xS.

(3) controlador 1756-L7x.

Conversao de escala

Alterar os parimetros de Scaling pode potencialmente gerar uma falha de APR
devido a constantes internas computadas destes dois parAmetros que podem gerar
uma alteragio na resolugio do movimento. Se isto acontecer, uma falha de APR ¢

gerada.
% Axis Properties - CIPAXis _|o] %]
Categories.
General Scaling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units
[=}-Motar
hodel Load Type Direct Coupled Rotary — »
i Feedhack -
L+ q Tr
Hoakup Tests Fatioli0; IT |1 Fey
Polarity
Aoiune Actuator
[=-Load Tiype: <none» v
Backlash —
Complnce Liead fro [Millmeter/Rey— ~]
Friction Diaeter i [Milirneter =
Obsenver
Position Loop Scaling
Velocity Loop Units Fosiion Units
Acceleration Loop
Torcue/Current Loop Sealing 10 Pasition Units per |1 | IMntmRev ﬂ
Planner
Travel
Harming
Acfions Mocle:
Drive Parameters
Parameter List Rarge: Pasitian Units
Status I— l—
Unwind 10 er |10 cle
Faults & Alarms Position Units o Oy
Tag [” Soft Trave! Limits
fifgxirmumm Positive; 0.0 Pasition Units
i Negative: 0.0 Pasitian Units
Ianual Tune... QK | Cancel Apply Help
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Conversao de escala on-line

Qualquer alteragio ou mensagem SSV que resultar em uma mudanca na
resolucio do movimento ird gerar um falha APR.

% Axis Properties - CIP_Axis =101 x|
Categories:
- General
= Motar
L Model Parameter Group Sealing = Associated Page..
Motor Feedback
Scaling Mame & | Walue Uniit =
- Hookup Tests ActustorDiameter 1.0
- Polarity ActustorDismeterLni hilimeter
- Autotune Actustorlead 10
= Load ActuatorLeadUnit Milimeter Rev
i Backlash ActuatorType =none=
i Compliance ConversionConstant / 2000000.0 Motion Counts/Position Units
+ Friction LoadType / Direct Coupled Ratary
Position Loop MotionResolution = 1000000 Matian CourtsMator Rev
Velocity Loop MationScalingConfiguration Cortral Scaling
- fooeleration Loop Mationlnit hiotor Rev
- TorquedCurrent Loop PosttionScalingDenominator 20 Motor Rey
- Planner PosftionScalinghumerator 110 Position Units
- Homing PositionUnits Position Units
- Actions PositionUmwind 2000000 Motion Counts/Rev
- Drive Parameters PositionUnvvindDenominator 1.0 Unwind Cycles
- Parameter List PositionUnyvindhumerstor 1.0 Fosition Units
Statugz ScalingSource From Caloulator
Fauilts & Alarms TransmissionRaticnput 1
Tag TransmizsionRatioOutput 1 o
|| Travelvode Cyclic LI
Manual Tune... 1] Cancel Lpply | Help I

Remocdo de uma falha de APR

Ha trés maneiras de remover uma falha de APR:

o Executando a instrugio:

Executando uma MAFR
Executando uma MGSR
Executando uma MASR
Executando uma MCSR

o Faca o seguinte no organizador do controlador:

- Remova a falha do grupo, o software RSLogix uma MGSR

— Remova a falha do eixo, o software executa uma MASR

L] Descarregue O mesmo pI‘OthO pela segunda VeZ

Perda de posicao absoluta sem falhar de APR

A recuperagao da posi¢ao absoluta nio ¢ mantida depois que:

o Um projeto foi exportado, salvo como .L5K e importado (download)

¢ Ocorreu uma falha grave irrecuperavel (MNRF)

o Houve uma perda de poténcia

DICA Quando vocé realiza a importacao/exportacdo em um projeto no
software RSLogix 5000, versao 19 ou anterior, a posi¢ao absoluta do eixo

nao serd recuperada ao descarregar para o controlador.

APR pode ser potencialmente recuperado de um cartao CompactFlash no
controlador 1756-L6x ou 1756-L6xS (se uma bateria ndo estiver

presente) ou um cartdo SD em um controlador 1756-L7x (se um médulo
1756-ESMxxx ndo estiver presente) como descrito na pagina pagina 166.
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o O download de um eixo que nio tem o bit home energizado

e Desligar e ligar a alimentagio de um encoder incremental

Comportamento de uma APR para encoders incrementais

APR para encoders incrementais significa retengio da posigio de referéncia da
méquina absoluta. Quando um encoder incremental estiver na posi¢ao inicial, o
bit homed estard energizado.

Quando um dos eventos e/ou condi¢oes que gerem uma falha de APR para um
encoder absoluto ocorrer para um encoder incremental, uma falha de APR ¢
gerada e o bit home do eixo ¢ desenergizado.

Por exemplo, o comportamento de falhas APR para um encoder incremental é
idéntico ao do encoder absoluto, exceto quando um encoder incremental ¢
desligado e ligado e sua posicao passa a ser 0. Sua posicao absoluta de referéncia de
maquina ¢ perdida. Uma falha de APR nio ¢ gerada.
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Salvar um arquivo ACD versus carregar um projeto

A seguir estd um exemplo de uma sequéncia de eventos que podem gerar uma

falha APR.

1. Faga uma alteragio on-line em um atributo do eixo que gera uma falha de
APR.

2. Recoloque o eixo na posicio inicial.
Normalmente, isto ¢ feito porque APR ird recuperar as posi¢oes dos eixos
depois do download.

3. Salve seu projeto.

4. Faca download de seu projeto.

Vocé ainda terd uma falha de APR porque salvar o projeto apenas carrega
os tags, mas nao altera os atributos.

IMPORTANTE Vocé deve fazer upload do projeto para que os atributos alterados
sejam salvos e evitar uma falha APR em um download
subsequente.
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Ajuste manual

A funcao de ajuste manual permite que vocé melhore manualmente o
desempenho de movimento ao ajustar a largura de banda do sistema, o fator de
amortecimento, os ganhos da malha do inversor, os filtros e as compensagoes
através do controle direto on-line. Execute um ajuste manual quando vocé estiver
on-line com um controlador para fazer o ajuste de um eixo em tempo real.

Topico Pagina
Ajuste manual de um eixo 179
Tipos de configuragdo do eixo 180
Configuracdo do ajuste atual 180
Ajuste adicional para o mddulo Kinetix 6500 185
Ajuste adicional para 0 modulo PowerFlex 755 188
Motion Generator e comandos diretos de movimento 183

Se o autoajuste nao atender as especificagdes de seu sistema, o recurso de ajuste
manual permite que vocé personalizar seus parAmetros de ajuste. Execute um
ajuste manual quando vocé estiver on-line com o controlador para ajustar um eixo
em tempo real. O tipo de aplicacio padrio ¢ basico o que significa que o ajuste
manual modifica os ganhos proporcionais.

Se vocé ndo tem certeza se precisa do ajuste manual, use este processo:

o Seos padroes de célculo do software forem aceitdveis, o ajuste estd
concluido.

e Seos padroes de calculo do software nio forem aceitdveis, faga o AutoTune.
Se o resultado do autoajuste for aceitdvel, o ajuste estd concluido.

Consulte Caixa de didlogo Autotune na pagina 146 para detalhes.

e Se o resultado do autoajuste nao for aceitdvel, faga um ajuste manual.
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Tipos de configuracao do eixo

O ajuste manual aplica-se as configuragoes do eixo de malha de posicio e de
malha de velocidade. O ajuste manual nio esta disponivel para nenhuma outra
configuragio do eixo. Se vocé altera a configuragao do eixo para um valor
diferente da malha de posi¢ao e da malha de velocidade enquanto o ajuste manual
estiver aberto, o contetido do expansor de ajuste manual fica desabilitado. Isto
também se aplica as func¢es de ajustes adicionais.

Configuracao do ajuste atual

A tela Manual Tune exibe a configuragao de ajuste atual. Todos os parAmetros na
caixa de didlogo Manual Tuning estao disponiveis enquanto estiver on-line.

DICA No software RSLogix 5000, versdo 20 e posterior, vocé pode fazer edicdes
quando estiver on-line. No software RSLogix 5000, versao 19 e anterior, as
alteracbes podem ser feitas somente quando estiver on-line e o SERVO estiver
habilitado.

Quando vocé ajusta botoes deslizantes, ¢ informado quais ganhos vocé precisa
atualizar. Quando servo estiver ligado, a drea 4 esquerda da caixa de didlogo ficard
ativa. Isto fornece um recurso real de ajuste manual. Quando expandir Tuning
Configuration, serao exibidos o tipo de aplicagio ¢ 0 acoplamento (a resposta da
malha afeta 0 amortecimento do sistema) que vocé selecionou. Estes valores
determinam os valores exibidos.

Ha trés configuragoes de Loop Response na caixa de didlogo General.

Loop Response relaciona os
Axiz Configuration: IF‘osition Loop j \lgaalr?,]reisna seguirpara SyStem
Feedback Configuration: ILoad Feedback ﬂ Low p_ 195
Application Type: IBasic j Medium,: 10
Loop Response: ILow j H|gh =08 ,
i

Mation Group: m
edium
High

Motion Console - CIPAxis

Manual Tuning Reset |

«|  Syste i
: B;idﬁdml |D.07 )I € Hor System Damping
2 : 0 60 0000 0 0o configura os valores de
s 0.0 Rl / Bandwidth e Error
g ssEem T | « Tolerance
@ Damping: 00 o ) v o )
i 0.8 15
B Tuning Configuration
Application Basic
Coupling: Rigid

Gains To Tune
2 position Integrator Bandwidth

8] Yelocity Integrator Bandhwidth
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Respostas da malha

Aqui, vocé pode inserir diretamente os valores para a largura de banda e
amortecimento do sistema que afetam todos os ganhos da malha. Vocé também
pode modificar os ganhos individualmente. Os ganhos e os filtros que vocé
ajustou usando os valores de fébrica padrao ou o autoajuste serio os valores
iniciais da caixa de didlogo Manual Tune. Coupling exibe a precisio do ajuste e
como voceé escolheu o sistema para ajustar.

A caixa de didlogo Motion Console exibe Manual Tuning e Motion Generator.

Use a parte esquerda da caixa de didlogo para testar um estado inativo. Conforme

vocé executa o ajuste, vocé pode testar em uma estado ativo com o Motion

Generator.

Motion Console - Axis_101

Manual Tuning

Reset |

g g:ﬁje»;?dth: [19.470559 — I— T e
% 0.0 50.0

2 omang 0 T = o

3 0.8 1.5

Tuning Configuration

Paosition Loop
Laop Bandwidth: I 19.469685 3: #Hertz
Integrator Bandwidth: ID.D 3: €Hertz
IDisabIed vl €

I 1.3624167 3: Position Units
I??.8?8?4 3: +Herkz

Integrator Hold:

Error Tolerance:

¥elocity Loop
Loop Bandwidth:

Motion Generator

=10lx|

tare Commands...

N

Commands
Label Operand -
Move Type Abzolute
Pasition 1]

Speed 1]

Speed Unitz Unitz per sec

Accel Rate 100

Accel Units Units per sec?

Decel Rate 100

Decel Units Units per sec?

Prafile Trapezoidal j

DAMGER: Executing motion command with controller in
Frogram or Run Mode may cause axis motion.

Integrator Bandwidth: I 0.0 3: €Hertz Axiz State: Running E xecute |
Inkegrator Hold: IDiSab|Ed 'l €« Aiz Fault Mo Faults

Disable Axis |

I 37.039695 3: +Position Units/s

3 DAMGER: Tuning may result in unstable axis motion,

Error Tolerance:

As setas azuis indicam um registro imediato. Quando
vocé altera um valor e sai do campo, 0s valores sao
automaticamente enviados ao controlador incluindo as
alteracdes feitas nos valores dos botdes deslizantes.

(& Additional Tune

—

Feedforward | Compensation  Filkers |Limits IPIannerI -
Torque Low Pass Filker Bandwidth: I 389.3937 3: € Hertz

Torque Motch Filker Frequency: I 0.0 3: € Hertz
Torque Lag Filter Gain: I 1.0 3: -

As guias Additional Tune estéo disponiveis para os
inversores Kinetix 6500 e PowerFlex 755. 0 tipo de
inversor determina quais atributos vocé pode configurar.

Consulte Ajuste adicional na pagina 185.

Torque Lag Filker Bandwidth:

Cloze I

Help

ATENGAO: Antes de ajustar ou testar o movimento de um eixo,
certifique-se de que nao ha nada no caminho dos eixos.

Geralmente, 0 movimento ndo ocorre no modo Program, mas vocé pode
testar um eixo no modo Remote Program usando os comandos diretos de
movimento.

Quando vocé ajusta um eixo, seu cédigo nao estao no controle do eixo.
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O procedimento de ajuste configura os ganhos proporcionais. Geralmente, ajuste
os ganhos proporcionais primeiro e veja como seu equipamento trabalha.

Siga estas instrugdes para ajustar um eixo manualmente.

1. Para abrir Manual Tune, faga o seguinte:
e Clique duas vezes no eixo enquanto estiver on-line com um controlador.
¢ Clique com botao direito do mouse e selecione Manual Tune.

¢ Clique em Manual Tune na parte inferior esquerda de qualquer caixa de
didlogo de categoria.

A caixa de didlogo Manual Tune aparece.

loix
Manual Tuning Reset Motion Generator More Commands. ..
€ e o —— Comnards
= Bandwidth: 19.479553 L Ay € Hertz
: 00 50,0 R ME0 Label Operand -
Bl smen o . B MSF Move Type Absolle
2|  Damping: - B MaH Fosition 1
£ I
o« 0.3 i3 Speed a
Tuning Configuration M Speed Units Units per sec
Position Loop Qg MaS Accel Rate 100
Loop Banduwidth: 19.469685 = eter - B MAFR Aecel Units Units per sec2
Decel Rate 100
Integrator Bandwidth: | 0.0 3: *Hertz Decel Units Units per sec2
Integrator Hold: Disabled 'I . IFED lizpszcida] i
Errar Tolerance: 1.3624167 3: #Position Uniks 1 DANGER: E xecuting motion command with contraller in
Velocity Loop + Y Program or Run Mods may cause s motion
Loop Bandwidth; 77.67874 33 «Hertz
Integrator Bandvidthy [0.0 =] Herte iz Slate. Running Execute
Inkegrator Hold: Disabled 'I IS iz Fault Mo Faults
Disable Axis
Errar Tolerance: 37.039696 33 «Position Uniks/s
1, DANGER: Tuning may result in unstable axis motion.
(A& Addtionsl Tune N
Feedforward | Compensation Fikters | Limits | Planner |
Torque Low Pass Filker Bandwidth: | 389,3937 H: «Hertz
Torque Mokch Filter Frequency: 0.0 3: « Hertz
Tarque Lag Filker Gain: 1.0 3: -
Torque Lag Filker Bandwidth: 0.0 =] eHertz
Cloze I Help
DICA Quando a caixa de didlogo Manual Tune aparece, vocé pode achar que ndo

pode ver todo o painel. Vocé pode criar mais espaco para o painel reduzindo
0 tamanho do organizador do controlador ou ajustando as barras de
ferramentas.

2. Ajuste suas configuragoes de acordo com sua aplicagio.

3. Quando voct faz uma alteragio a um valor, ele é enviado imediatamente ao
controlador.

4. Execute um comando.
5. Veja o resultado.

6. Faca ajustes ¢ execute um comando.

DICA Vocé pode clicar em Reset para voltar aos valores padrao.
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Motion Generator e comandos diretos de movimento

Os comandos do Motion Generator dio a vocé o controle basico de um servo-
eixo de malha fechada.

Motiun Console - CIPAxis | il
Motion Generator More Comrmands
§ Commands Motion Servo On
5 | MO 0Os comandos também sdo
3 B MSF . ~
@ MAH chamados de instrugdes.
B MA
B hAAM
. MAS
Guia Manual Tune § =
Clique em Axis State para ir para a caixa de
didlogo de categoria Status.
(lique em Axis Fault para ir para a caixa de
didlogo de categoria Faults and Alarms.
Axis State: e
Axis Fault . .
Disshle Axis
Close I Help |

As instrugdes a seguir estao disponiveis na caixa de didlogo Motion Generator.

Tabela 19 - Instrugées disponiveis

Comando Descri¢ao

MDS Motion Drive Start
MSO Motion Servo On

MSF Motion Servo Off

MAH Motion Axis Home

MAJ Motion Axis Jog

MAM Motion Axis Move

MAS Motion Axis Stop

MAFR Motion Axis Fault Reset

Quando clicar no link More Commands em Motion Generator, vocé serd levado
para a caixa de didlogo Motion Direct Commands. Nesta caixa de didlogo, vocé
pode observar os efeitos do ajuste manual. Vocé pode ligar e desligar o eixo, mové-
lo e coloca-lo na posi¢ao inicial, bem como remover as falhas.

R Motion Direct Commands - CIPAxis:2

Cormrnands

Motion Axis Jog

T MS0
@ MSF
T MASD
T MASR
T MDO
@ MDF
T MDS
T MAFR
£-L3 Motion Mave
T MAS
T MAH
o [V
T MAM
T MAG
@ MCD
- Bg MPP
=-C3 Mation Group

:I Axis:

|C\PAx\s

= ]

Label

Operand

-

Direction

Forward

Speed

0

Speed Units

Units per sec

Accel Rate

1o

Accel Units

Units per secZ

Decsl Rate

100

Decel Units

Units per secZ

Profile

Trapezaidal

[Accel Jerk

100

Decel Jerk

100

Jerk Units

% of Time

harna

[

Piicmhlar

b mticn Group Shutclowr

Execute

| Close I

Help
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Siga estas instrugdes para usar um comando direto de movimento.

1. Selecione MSO (Motion Servo On) e clique em Execute.

ion Direct Commands - CIPAxis:4 | il

Commants
[N, 50 | o] s [cPasis =l

B MSE
By MASD

G MASR

Bz MDD
B MDF
By MDS

Oy MAFR
=-E3 Mation Move
By WAS

T MAH
-V
B WA

G MAG
B MCD
B MRF
=163 Motion Group ﬂ

I ticn Group Shutclawn | Execute | Cloge I Help

2. Clique em Reset.

Reset recupera todos os valores que j4 estavam 14 quando vocé abriu
Manual Tune pela primeira vez.

3. Selecione MAM (Motion Axis Move) e clique em Execute.

Motion Direct Commands - CIPAxis:4 (=]
Cormands:
By MSOD :I Axis |CIPAst LI _I
B MSF
By WMASD Label Operand -~
B MASH Move Type Absaolute
=g viule] Position 1]
- MDF Speed ]
% MDS Speed Units Units per sec
R MAFR Accel Rate 100
& 3 Mation Move Accel Units Units per sec?
- MAS Decel Rate 100
B MAH Decel Units Units per seci
- Mal Frofile Trapezoidal B
- NAG Docar e I
- MCD ;iel‘ \mir % i Tima LI
By MRP =
=-£3 Motian Group LI

ldotion Group Shutdawn | Execute | Cloze I Help

4. Clique em Execute.

Seu inversor deve ter se movido de acordo com os ajustes de configuragio.
5. Ajuste suas configuragoes, se desejado.

6. Sclecione outro comando e clique em Execute.
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Ajuste adicional

As guias Additional Tune estdo disponiveis para os inversores Kinetix 6500 e
PowerFlex 755. Os atributos que aparece nas guias sio determinados pelo tipo de
inversor que vocé esta usado.

Consulte Integrated Motion on the Ethernet/IP Network Reference Manual,
publicagago MOTION-RMO003, para informagoes detalhadas sobre os atributos
do AXIS_CIP_DRIVE.

Ajuste adicional para o médulo Kinetix 6500

A secao Additional Tune permite que vocé acesse os pardmetros de ajuste
adicional, geralmente, necessérios para configuragdes mais avancadas da malha do
servo. Additional Tune para o médulo Kinetix 6500 fornece acesso a cinco guias
de parimetros:

o Feedforward
o Compensation
o Filters
e Limits
o Planner
DICA Vocé pode precisar desativar todas as barras de ferramentas para ver toda

a tela. Quando vocé estiver pronto, selecione View>Toolbars>Factory
Defaults, ou ative as barras de ferramentas que vocé quer ver.

A guia Feedforward permite que vocé ajuste o feedforward de velocidade e de
aceleragao.

(A Addtional Tune B

Feadforward |Cnmpensat\nn I Filters | Limits I F‘\annerl

welocity Feedforward: on E “q4
Acceleration (alli] 3: g
Atributo Descri¢ao
Comando Velocity Feedforward Um sinal de comando que representa uma versao redimensionada do perfil de

velocidade de comando.

Comando Acceleration Feedforward | Um sinal que representa uma versao redimensionada do perfil de aceleracdo
de comando.
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A guia Compensation permite que vocé insira os valores de ganho da conversao

de escala e offset de atrito.

(& Adcitional Tune B
Fesdforward Compensation |Fitters | Limits | Planner |
Syster Inertia: [00 =] e %Rated/Revjs"®) Backlash Compensation o0 =] <Positontnis
Taorgue Offset: 0.0 3: < % Rated Load Cbhserver Configuration: Load Observer with elocity Estimate
Friction [ao = e%rRatd Lnad Observer Bandwidth: [zzossr o erere
Friction Compensation 0.0 3: <Fosition Units Load Ohserver Integrator Bamdwidth:| 0.0 3: « Hertz

Atributo

Descricao

Inércia do sistema

0 valor de torque ou ganho de conversao de escala de forca que converte
a aceleracdo comandada em torque/forca nominal.

Torque Offset

Fornece a polarizagdo de torque quando executar o controle de malha
fechada.

Friction

Valor adicionado a0 comando de corrente/torque para offset do efeitos
do atrito coulomb.

Friction Compensation

Valor adicionado ao comando de corrente/torque para offset do efeitos
do atrito.

0 inversor Kinetix 350 nao suporta este parametro.

Backlash Compensation

Define uma janela ao redor da posicao de comando.

Load Observer Configuration

Configura a operagdo de Load Observer.

Load Observer Bandwidth

Determina o ganho proporcional, Kop, do Load Observer.

Load Observer Integral Bandwidth

Determina o ganho integral do Load Observer, Koi, que junto com Kop,
multiplica o sinal de erro integrado ao Observer.

A guia Filters permite que vocé insira os valores de torque.

(A Additional Tune

FEEdﬁJrWardlCumpensatlon Filters |L\m\l‘s IPIanngrl

Taorque Low Pass Filter Bandwidth:| 124.583115 3: & Hertz

Torgue Motch Filter Frequency: 0o 3: € Hertz
Tarque Lag Filter Gain: 10 3: e
Torque Lag Filter 0.0 3: € Hertz
Atributo Descricao
Torque Low Pass Filter Bandwidth Frequéncia de quebra para o 2°filtro passa-baixa aplicada ao sinal de
referéncia de torque.
Torque Notch Filter Frequency Frequéncia central do filtro de encaixe aplicada ao sinal de referéncia de
torque.
Torque Lag Filter Gain Ajuste o ganho de alta frequéncia do filtro Lead-Lag de referéncia de torque.
Torque Lag Filter Ajusta o filtro lag aplicado ao filtro de referéncia de torque.

A guia Limits permite que vocé insira os valores de pico, velocidade e aceleragao/

desaceleracio.
(A Additional Tune B
Feedforward | Campensation | Filters ~Limits |P|anner |
Peak Torque Limit 0.0 3: « % Rated welocity Limit oo 3: + Position Units/s
Pesk Torgue Limit lm € % Rated ‘Welocity Limit lm < Position Unitz/s
Accaleration [o0 = «Position unitssr2
Deceleration lm « Position Units/s™2
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Atributo Descri¢ao

Peak Torque Limit Ponto flutuante baseado nos calculos que usam os atributos Max Motor Torque,
Max Drive Torque, Motor Peak Current, Motor Rated Current e Drive Peak
Current.

Velocity Limit Valor positivo ou negativo de referéncia de velocidade.

Acceleration Define a aceleragdo maxima (aumento da velocidade) permitida para o valor

de referéncia de aceleracdo na jungdo de soma de aceleracdo.
0 Kinetix 350 ndo suporta este atributo.

Deceleration Define a desaceleracdo maxima (redugdo da velocidade) permitida para o sinal
de referéncia de aceleracdo na jungdo de soma de aceleracdo.

A guia Planner permite que vocé insira os valores maximos para aceleragio e
desaceleracio.

(& Additionsl Ture B

Feedforward I Compengation I Filters: I Limits  Flanner |

Matirnurm 0o 3: € Position Units/s Maximurm Acceleration 0.0 3: € Position Units/s ™2
Maximurn 0.0 3: < Position Units/s ™2 Maxirmurm Deceleration 0.0 3: < Position Units/5°3
Maximum 0.0 3: € Position Units/s"2
Atributo Descricao
Maximum 0 valor do atributo Maximum Speed é usado por vérias instrucoes de
movimento para determinar a velocidade no estado estavel do eixo.
Maximum Acceleration 0s valores de Maximum Acceleration e Maximum Deceleration sao
e frequentemente usados pelas instrucdes de movimento, por exemplo, MAJ,
Maximum Deceleration ;,Y‘oAé\iAxg MCD, para determinar a taxa de aceleracdo/desaceleracdo a aplicar
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Ajuste adicional para 0 modulo PowerFlex 755

A secao Additional Tune permite que vocé acesse os parAmetros de ajuste
adicional, geralmente, necessérios para configura¢des mais avangadas da malha do
servo. Additional Tune para o inversor PowerFlex 755 fornece acesso a cinco
guias de parimetros:

o Feedforward
o Compensation
o Filters
e Limits
e Planner
DICA Vocé pode precisar desativar todas as barras de ferramentas para ver toda

atela. Quando vocé estiver pronto, selecione View>Toolbars>Factory
Defaults, ou ative as barras de ferramentas que vocé quer ver.

A guia Feedforward permite que vocé ajuste o feedforward de velocidade e de
aceleracao.

(A Addtional Tune B

Feedforward |C0mpensatmn I Filters I Limits | Plaﬂﬂerl

Welocity Feedforward: oo 3: €
Acceleration 0.0 3: 9
Atributo Descri¢ao
Velocity Feedforward Um sinal de comando que representa uma versao redimensionada do perfil de
velocidade de comando.
Acceleration Um sinal que representa uma versao redimensionada do perfil de aceleracao
de comando.

A guia Compensation permite que vocé insira os valores de ganho da conversao
de escala e offset de atrito.

(A Additional Tune A

Feedforward  Compensation |F\Iter3 I Limits I F‘|aﬂﬂEf|

Systam Inertia; 0.0 3: « % Rated/(Rev/s~2)  Barklash Compeneation 0.0 3: « Position Lnits
Torgue Offset: 0.0 3: 9% Rated Load Observer Configuration Load Observer Only
Friction (ali] 3: €% Rated Load Cbserver Bandwicith: 11.468289 3: & Hertz
Friction Campensation 0.0 E € Positin Units Loz Chserver Integrator Bandwidth;| 00 32 & Hertz
Atributo Descri¢ao
Inércia do sistema 0 valor de torque ou ganho de conversdo de escala de forca que converte a
aceleracdo comandada em torque/forca nominal.
Torque Offset Fornece a polarizaéo de torque quando executar o controle de malha fechada.
Load Observer Configuration Configura a operacao de Load Observer.
Load Observer Bandwidth Determina o ganho proporcional, Kop, do Load Observer.
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A guia Filters permite que vocé insira os valores de torque.

(& Acditional Tune b

Feedforward | Compensation  Filters |L|mms |P\amner|

Torgue Low Pass Filter Bandwidth:| 57.341442 3: « Hertz

Taorque Motch Filker Frequency: on 3: € Hertz
Terque (&g Filter Gain 10 3: -
Torgue Lag Filter (alli] 3: + Heriz
Atributo Descri¢ao
Torque Low Pass Filter Bandwidth Frequéncia de quebra para o 2° filtro passa-baixa aplicada ao sinal de
referéncia de torque.
Torque Notch Filter Frequency Frequéncia central do filtro de encaixe aplicada ao sinal de referéncia de
torque.

A guia Limits permite que vocé insira os valores de pico e velocidade.

(A Additional Tune A

Feedforward | Compensation | Fiters Limits. | planner |

Peak Torque Limit 100.0 3: € % Rated ‘elocity Limit: 53.333332 3: € Position Units/s
Peak Torque Limit -100.0 3: € % Rated Welocity Limit -53.333332 3: € Position Units/s
Acceleration 0.0 3: € Position Units/z2
Deceleration 0.0 3: € Position Units/z2
Atributo Descri¢ao
Peak Torque Limit Ponto flutuante baseado nos calculos que usam os atributos Max Motor Torque,
Max Drive Torque, Motor Peak Current, Motor Rated Current e Drive Peak
Current.
Velocity Limit Valor positivo ou negativo de referéncia de velocidade.

A guia Planner permite que vocé insira os valores méximos para aceleracio e
desaceleracio.

(A Arditional Tune N

Fegdﬁ:lrwardl Compensation I Filters | Limits  Planner |

Maxirnurn 22,6666856 E « Position Units/s Maxirum Acceleration 0.0 3: € Position Units/s3
Maximurm 0.0 E « Position Units/s"2 Maximum Deceleration 0.0 3: € Position Units/s~3
Masirmum 0.0 3: « Position Units/s~2
Atributo Descri¢ao
Maximum 0 valor do atributo Maximum Speed é usado por vérias instrugdes de
movimento para determinar a velocidade no estado estavel do eixo.
Maximum Acceleration 0s valores de Maximum Acceleration e Maximum Deceleration sao
e Maximum Deceleration frequentemente usados pelas instrugdes de movimento, por exemplo, MAJ,
MAM e M(D, para determinar a taxa de aceleracdo/desacelerado a aplicar ao
eixo.
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Quick Watch

A janela Quick Watch permite que vocé monitor os tags em seu programa
enquanto estiver executando os comandos. Para abrir Quick Watch, pressione
ALT+3 ou selecione-o no menu View.

EEMotion Console - Axis_101 [ m] 5[.
Manual Tuning Reset Motion Generator Mare Commands
<« System — J— Commands Motion Axis Move
2| Bancwich; | 19479559 U * Hertz
z 00 0.0 ;e WSO Label Operand -
= i i i
g s o — p———— i~y MSF Move Type Ebsoluie
2 Damping: : oy MAH Fasition 0.0
B LT
© 0.3 1.5 B Ma) Speed 0.0
Tuning Configuration B MAM Speed Units Units per sec
Position Loop 1By MAS Accel Rate 100.0
Loop Bandwidth: | 19469685 3: €Hertz B MAFR Accel Units Units per sec
Decel Rate 1oon
Inkegrator Bandwidth: IIJ.IJ 3: €Hertz Decel Units Units per sec?
Integrator Hold: IDlsahIEd x| e Profile T rapezoidal =

Error Tolerance: I 1.3624167 3: #Position Linits ) DAMGER: Executing motion command with contraller in

velocity Loop 1\, Program or Flun Mode may ause as motion

Laop Bandwidth: I 77.87ETG 3: €Hertz

Integrator Bandwidth: IIJ.IJ 3: &Hertz Axis State:  Aunning
Integratar Hold: IDlsahIEd | e Az Fault Mo Faults : ;
Disable Axis

Error Tolerance: I 37039696 3: €Position Units/s

A DANGER: Tuning may resulk in unstable axis motion.

I@Qu\ck Watch j I QI

Mame —2 7| Scope Walue =
[=l-Awis_101 Contraller {oaa}
—Axiz_101.WatchPosi... | Contraller 0.0

0

Farce Mask *® | Description
{oaa}

—is_101 watchEvent | Contraller

[T TSR S P

| : i |
@] Errors [&] Search Results |&7) watch

Vocé cria listas do Quick Watch selecionando Quick Watch no menu.

I actCmdPaositions j IaCTCmdPDSitiDnS ﬂ

FﬁCurrentRoutme =5 & | Scope Walue *|Force Mask  ®|Descrigtion
Contraller o.o
Contraller o.o
CIPAxiS.Average\»’elociQ Controller [+, o.o
ClPAxis.CommandPosition Contraller o.o

Uma vez que vocé atribui um nome a uma lista Quick Watch, ela fica disponivel
nos arquivos ACD, L5K ¢ L5X. Certifique-se de nomear suas listas. As listas que
ndo tiverem nomes sao perdidas quando vocé fechar o software RSLogix.

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012



Ajuste manual  Capitulo 8

Motion Generator

Este exemplo presume o seguinte:

e O servo esta desativado com a sessiao on-line

o Axis State: Stopped
o Axis Faults: No Faults

1. Escolha MSO (Motion Servo On).

Ele prepara o inversor para movimento e permite o malha do servo.

2. Clique em Execute.

O estado do eixo passa para Servo = On.

Manual Tuning

<« System l—

= bandwidth: | 1917 R S * etz
T

z 0.0 50.0

= System . IID— p— J— -

g|  Damping: e d

o 0.8 15

J Tuning Configuration

Position Loop

Loop Bandwidth: 19.469685 3: €Hertz
Inkegrator Bandwidth: m *Herkz
[T36z4167 =] ePosition Lnits

Integrator Hold:

Etrar Tolerance:

velocity Loop
Loop Bandwidth:

77.87874 | eHertz

Inkegrator Bandwidth: m €Hertz
Inkegrator Hold: Disabled 'I &

370395096 3: «Position Units/s

1% DANGER: Tuning may result in unstable sxis motion,

Error Tolerance:

ESrotion Console - Axis_101
Reset

Motion Generator

Commands

[) DANGER: Executing motion cammand with contraller in
« % Program or Fun Mode may cause axiz mation,

Auis Slate Running

Ais Fault Mo Faults

(ol ]
More Commands.

Execute
Disable Avis

(¥ Additional Tune

-

Close I

Hep |

A caixa de didlogo Motion Console exibe o seguinte:

e Axis State: Running
o Axis Faults: No Faults

A janela Results exibe a seguinte mensagem.

Going online with controller. ..

Complete — 0 erroris).
Hotion Console — Axis 101,

0 warningi{s)
MS0,

(lex0000)

Ho Error

3. Selecione MAH (Motion Axis Home) e clique em Execute.

Esta etapa € necessaria para executar o comando Homing para estabelecer
uma referéncia posicional de realimentagao, se a malha de posicio, estiver

sendo ajustada.
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aun [enuep &

O estado do eixo ird para Servo-On e o controlador executard o
procedimento Axis Home, com base nos ajustes de Home configurados.

A caixa de didlogo Motion Console aparece

o Axis State: Running
o Axis Faults: No Faults

Manual Tuning

e | 1947955 B— |— T e e
0.0 50.0
?:n:;?;g: II'D 0o 0% 00000 o0 <
0.8 15

Tuning Configuration

Position Loop
Loop Bandwidth: I 19469685 3: £Herkz
Integrator Bandwidth: ID.D 3: £Herkz
IDisabIed vl -

I 1.3624167 3: +Pasition Lnits
¥elocity Loop

Loop Bandwidth: I??.S?S?ﬂl 3: &Herkz
Integrator Bandwidth: ID.D 3: eHerkz

Integrator Hold:

Error Tolerance:

Integratar Hold:
Error Tolerance:

Q DAMGER: Tuning may result in unstable axis maotion,

IDisabIed 'l +
|3?.039696 3: +Position Units)s

Motion Console - Axis_101

~=lolx|

Motion Generator
Cammards

'E DANGER: Executing motion command with contraller in
-

Program or Run Mode may cause awiz mation.

iz State: Running

Axis Fault Mo Faults

More Commands...

Disable Axis |

T

As setas azuis préximas a um campo significam

Going online with controller. ..

Complete — 0 error(s).

0 warning(=)

Ao colocar um valor no campo e sair do campo,

que estes valores sdo imediatamente aplicados.

ele é automaticamente enviado ao controlador.

ﬁ

Hotion Console — Amis_ 101, MS0O, {(16#0000) Ho Error
Hotion Console — Amis_ 101, MAM, {16#0000) Ho Error
Hotion Console — Azmi=s_ 101, MAH, (16#0000) Ho Error

A janela Results nao exibe nenhum erro.

Selecione MAM (Motion Axis Move).

Esta etapa inicial o movimento do eixo na velocidade selecionada,

aceleracio/desaceleracio, perfil e posicio de ponto final e permite que vocé

observe a resposta do eixo.

Antes de executar este movimento MAM, vocé pode querer iniciar um

método para observar a resposta do eixo durante o movimento.
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Alguns exemplos incluem:
o Janela Watch:
Nome do tag Quick Watch = Axis_y.ActualPosition ou =
Axis_y.Actual Velocity
¢ Nova tendéncia com tags:
Axis_y.ActualPosition ou = Axis_y.Actual Velocity
e Propriedades do eixo:
Caixa de didlogo de status = Axis_y.ActualPosition ou =
Axis_y.ActualVelocity
5.  Clique em Execute.
=ioi
Manual Tuning Reset Motion Generator More Commands.
« gt e —J—  torg | Commands
g i S0 % mg? Label Operand B
2 Spsh T Move Type Absolute
g Comping: |10 . J - T MaH Position 00
© 0.6 1.5 =3 Speed 0.0
Tuning Configuration 3 Speed Units Units per sec
Position Loop - B MAS Accel Rate 100.0
Loop Bandwidth: 19.469685 3: £Herkz T MAFR Accel Units Units per sec2
Decel Rate 100.0
Integrator Bandwidth: | 0.0 3: “Hertz Decel Units Units per sec2
Integrator Hold: Disabled MES Profile Trapezoidal =
Errar Tolerance: 1.3624167 33 +Position Units DANGER: Executing motion command with controller in
P 3 Program or Run Mode may cause axis molian,
Loop Bandwidth: 7787874 3: €Hertz
Integrator Bandwickhy [0.0 = eHertz AsisSlate:  Running Execute
Inkegrator Hold: Disabled T e Az Fault Mo Faults Disable Asis
Errar Tolerance: 37.039696 3: «Position Units/s
1% DANGER: Tuning may result in unstable axis motion.
Going online with controller. ..
Complete — 0 erroris). 0 warning(s)
Motion Console - A=mis 101, MSO, (16#0000) Ho Error
Motion Console — A=is 101, MAM. (16#0000) Ho Error

O controlador realiza o movimento do eixo controlado.

A caixa de didlogo Motion Console aparece
e Axis State: Running
o Axis Faults: No Faults

A janela Results nao exibe nenhum erro.

Observe e verifique a resposta do eixo.

O movimento do eixo deve mover de acordo com os ajustes MAM
configurados:

— Se os ajustes ¢ as respostas forem satisfatdrios, o ajuste ¢ concluido e
vocé pode fechar Manual Tune.

— Se 0s ajustes ¢ as respostas nao forem satisfatérios, fique em Manual
Tune e ajuste os parAmetros.

Também ¢ atil para fins de diagndstico sao os hyperlinks Axis State e Axis
Fault.

Az State: Running

Az Fault: Mo Fauls

- Axis State leva A caixa de didlogo Status de Axis Properties.

- Axis Faults ¢ um hyperlink para a caixa de didlogo Faults and Alarms de
Axis Properties.
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Observagoes:
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Programacao

Este capitulo descreve como programar um perfil de velocidade e a taxa de jerk.

Topico Pagina
Programacdo de um perfil de velocidade e taxa de jerk 195
Insercdo da ldgica bésica 206
Selecdo de uma instrucdo de movimento 208
Localizacdo de falhas de movimento do eixo 21
Localizagdo de falhas de movimento do eixo m
Por que meu eixo dispara até sua velocidade alvo? 212
Por que ha um atraso quando eu paro e reinicio um jog? 215
Por que meu eixo inverte a dire¢do quando paro ou inicio? 217
Programagdo com a fungao MDSC 219

Programag&o deum perfi' de Vocé pode usar um destes perfis de movimento para varias instrugoes:
velocidade e taxa de jerk o Trapezoidal - perfil para aceleracio e desaceleracio lineares para

o Curva§ - perfis para jerk controlador
Definicao de jerk

Jerk ¢ a taxa de mudanca da aceleragao ou da desaceleragao.

Os parametros de jerk se aplicam somente ao perfil Curva S que se move usando
as seguintes instrugoes:

« MAJ « MG

+ MAM « M
« MAS « M(M
« MO « MM

Por exemplo, se a aceleragio mudar de 0 a 40 mm/ sZem 0,2 segundo, o jerk ¢:

(40 mm/s*> - 0 mm/s> ) / 0,2 s = 200 mm/s°
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Selecao de um perfil

Considere o tempo do ciclo e suavidade quando escolher um perfil.

Se vocé quiser Escolha este perfil Consideragdo
« Tempos de aceleracdo e desaceleracao Trapezoidal 0 jerk nao limita o tempo de aceleracdo e de
mais rdpidos desaceleracdo:
« Mais flexibilidade na programacdo do + Astaxas de aceleracao e desaceleracdo
movimento sequinte | | | | controlam a mudanca méxima da
velocidade.
3 + Seu equipamento e a carga fazem mais
2 | | | | esforco que com um perfil Curva S.
§ » Jerk é considerado infinito e é mostrado
l L I | como uma linha vertical.
T 1 1 T
Tempo
o
! | |
S
v
2 | |
<
| | Tempo

Jerk
-
__-....

A aceleragdo e a desaceleracdo mais suaves
que reduzem o esfor¢o do equipamento e da
q@rga

Curva$

Velocidade

| | | | Tempo

Aceleracao

! ! \/ Tempo
| | | |
|

Jerk

Tempo

0 jerk limita o tempo de aceleracdo e de

desaceleracdo:

« Ele leva mais tempo para acelerar e
desacelerar que um perfil trapezoidal.

+ Seainstrugdo usa um perfil Curvass, o
controlador calcula a aceleracdo, a
desaceleragdo e o jerk quando vocé inicia a
instrugao.

« 0 controlador calcula perfis triangulares de
aceleracao e desaceleracdo.
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Use % de tempo para facilitar a programacao de jerk

Use % de tempo para especificar quando tempo de aceleragao e desaceleragio serd
colocado em jerk. Vocé nio precisa calcular os valores de jerk reais.

Exemplo Perfil
100% do tempo Em 100% do tempo, a aceleracao ou a desaceleracao muda o tempo todo que o eixo acelera ou desacelera.
& |

|
|/ Velocidade

\
\ |

| N

100% do tempo

r
[ 1740 N
yaa

=20 00 dotempo

60% do tempo Em 60% do tempo, a acelera¢do ou a desaceleragdo muda 60% do tempo que o eixo acelera ou desacelera. A aceleracdo ou a
desaceleracdo é constante para os outros 40%.

I
/i/ Velocidade

60% do tempo

|
|
|
|
|
I

\ |/Jerk

| |\ Deceleration

Cpeef

! e
30% 40% 30%
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Efeitos do perfil de velocidade

Esta tabela resume as diferencas entre os perfis.

Perfil Aceleracao/ Motor Prioridade de controle
desaceleracao
Tipo Tempo Esforco Mais alto para mais baixo
Trapezoidal Mais rdpido Pior Aceleragao/ Velocidade Posicao
desaceleracdo
Curva S 2X mais lento Melhor Jerk Aceleragao/ Velocidade Posicao
desaceleracdo

Calculo da taxa de jerk

Seainstrugao usa ou altera um perfil Curvas, o controlador calcula a aceleragio, a
desaceleragio e o jerk quando vocé inicia a instrugao.

O sistema tem um planejador de prioridade de jerk. Em outras palavras, o jerk
sempre tem prioridade sobre a aceleracio e a velocidade. Portanto, vocé sempre
tem o jerk programado. Se um movimento tiver a velocidade limitada, o
movimento nio alcanga a aceleragio e/ou velocidade programadas.

Os parimetros de jerk para MAJ programada em unidades de % de tempo sao
convertidos em unidades de engenharia conforme segue:

Se velocidade inicial < velocidade programada em MAJ

)

Taxa de aceleracio programada? 200
Jerk de aceleragéo(Unidades/s3)= Lk * (

Velocidade programada % de tempo
A
Velocidade programada
<
£ —
é’ Jerk de aceleragdo
Tempo

Se a velocidade inicial > velocidade programada por MAJ

Taxa de desaceleracdo programada2

Jerk de desaceleragdo (Unidades/s) =

)

200
Max. (velocidade programada, [velocidade inicial — velocidade programada])* ( % de tempo

A
Jerk de desaceleragdo
=]
[a~3
=
§ Velocidade programada
Tempo
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Os jcrks para os movimentos programados, como as instru¢ées MAM ou
MCLM, em unidades de % de tempo sao convertidos para unidades de
engenharia conforme segue:

Se velocidade inicial < velocidade programada

Taxa de aceleracao programada2 ( 200 1 )
N _

Jerk de aceleracdo (Unidades/s3) =

Velocidade programada % de tempo
Taxa de desaceleragio programada? 200
Jerk de desaceleragao (Unidades/s’) = - - - ¢ .p. .g - * -1
Max. (velocidade programada, [velocidade inicial — velocidade programada]) % de tempo
A

< Velocidade programada

E Jerk de desaceleracdo

=

Jerk de aceleragao
Tempo
Se velocidade inicial > velocidade programada
Taxa de desaceleracdo programada2 200
Decellerkl = - - —— - * -1
Max. (velocidade programada, [velocidade inicial — velocidade programada]) % de tempo
Taxa de desaceleragdo programada2 200
Decellerk2 = - * -1
Velocidade programada % de tempo
A
;é ~—— Decellerki
<
< Velocidade programada
Decellerk2 —>\
Tempo -

DecelJerk1 é usado quando velocidade atual > velocidade programada
DecelJerk2 € usado quando velocidade atual < velocidade programada
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Dependendo do parimetro de velocidade da instrugao, o mesmo jerk ‘% de
tempo’ pode resultar em diferentes curvaturas para o perfil de aceleragao que o
perfil de desaceleracio.

7
G
L)
O N s Velocidade
60% do tempo
B e REneERt, CELERIS PR
D Lttt
Jerk
’ L |
. . . ; Deceleration
e e e o S
Do 1 400 4 0% 3004 400 13004
* Ll L Ll I“—.:‘—.:‘—.‘I
N
MAJL MAJ2

O algoritmo do planejador de movimento ajusta a taxa de jerk real de forma que
tanto o perfil de aceleragao quanto o de desaceleragao contenham, pelo menos, o
tempo de rampa de ‘% de tempo’ Se a velocidade inicial estiver préxima do
parimetro de velocidade programado, o percentual real do tempo de rampa pode
ser maior que o valor programado.

Em muitos casos, a condi¢io é:

se: (velocidade inicial ¢ == 0,0) OU
(velocidade inicial é > 2 * velocidade max.)

ento: vocé tem o percentual programado do tempo de rampa

ou: vocé tem o percentual mais alto que o programado do tempo de
rampa

Conversdo de % de tempo em unidades de engenharia

Se vocé quiser converter o % de tempo em unidades de engenharia, use estas
equagoes.

Para jerk de aceleragao:

2
j; [% de tempo] = 100
’ ji [EV/S%T Vg, [EU/S]

1+
Ay [EU/s2]
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Para jerk de desaceleragio:

2
jq [% de tempo] = 100
‘ i [EU/5%] vy [EU/S]

Aoy, [EV/S2]

1+

Programacdo de jerk em unidades/s*

Se vocé quiser especificar o jerk em ‘Unidades/ s> em vez de ‘% de tempo, ajuste
seu valor de jerk conforme segue para que vocé tenha o valor programado.

Taxa de desaceleracdo prcgramada2

Velocidade tempordria =
Valor desejado de jerk de desaceleracdo em unidades/s’

Velocidade inicial — velocidade programada

k=
Max. (velocidade programada, velocidade tempordria)
sek<1)
+ Jerk de desaceleracdo do frontal da instrugao em unidades/s* = jerk desejado de desaceleragao em unidades/s*
ou:
« Jerk de desaceleracdo do frontal da instrugdo em unidades/seq® = jerk desejado de desaceleraio em
unidades/seg® * k

Consideracoes de programacgdo exclusivas

Se vocé programa um movimento usando as unidades % de tempo, o software de

programagio computa um jerk de aceleragao = a%/v onde a = a taxa de
aceleracao programada e v = velocidade programada.

Portanto, quanto mais alta a velocidade programada, mais baixo o jerk calculado.
O sistema tem um planejador de prioridade de jerk. Em outras palavras, o jerk
sempre tem prioridade sobre a aceleracio e a velocidade.

Portanto, vocé sempre tem o jerk programado. Se um movimento tiver a
velocidade limitada, o movimento nao alcanga a aceleracao e/ou velocidade
programadas. Uma vez que vocé alcangou o limite de velocidade para o
comprimento do movimento, 0 movimento leva cada vez mais tempo para ser
concluido conforme a velocidade aumenta.

O jerk de desaceleragao ¢ calculado de forma semelhante ao jerk de aceleragao
descrito acima. A tnica diferenca é que em vez de a®/v, jerk de desaceleracio =

d?/v, onde d = taxa de desaceleragio programada.
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EXEMPLO Exemplon®1
Velocidade inicial = 8,0 pol./s
Velocidade desejada = 5,0 pol./s

Taxa de desaceleracio desejada = 2,0 pol./s2
Jerk de desaceleracdo desejada = 1,0 pol./s*

Velocidade temporria = (taxa de desaceleracio desejada)’ / Valor de jerk
desejado em unidades/s®

=202/1,0=
=4,0pol./s
k=(8,0-5,0)/ méx.(5,0;4,0)=3,0/50=
=06
Como k < 1, vocé pode inserir o jerk de desaceleracao desejado
diretamente no frontal

Jerk de desaceleracdo do frontal da instrucio em unidades/s> = 1,0 pol./s*

EXEMPLO Exemplon°®2
Velocidade inicial = 13,0 pol./s
Velocidade desejada = 5,0 pol./s
Taxa de desaceleracdo desejada = 2,0 pol./s”
Jerk de desaceleragdo desejada=1,0 pol./s>
Velocidade tempordria = (taxa de desaceleracdo desejada)2 / Valor de jerk
desejado em unidades/s’
=20%/10=
=4,0pol./s
k=(13,0-5,0)/ méx.(5,0;4,0)=8,0/50=

=16

Como k > 1, vocé precisa calcular o jerk de desaceleracdo para usar no
frontal da instrucdo como:

Jerk de desaceleracdo do frontal da instrucdo em Unidades/s® =
=1,0pol./s>*1,6=
=16 poI./s3

Qual revisio vocé tem?
e 15 ouanterior — % de tempo ¢ fixo em 100.

e 16 ou posterior — % de tempo padronizado em 100% de tempo em
projetos convertidos das versoes anteriores. Para novos projetos, vocé deve
inserir o valor de jerk.

202 Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012



Programacao  Capitulo 9

Operando do perfil

Este operando tem dois tipos de perfil:
o DPerfil de velocidade trapezoidal
o Perfil de velocidade Curva S

Perfil de velocidade trapezoidal

O perfil de velocidade trapezoidal ¢ o perfil usado com mais frequéncia porque
ele fornece maior flexibilidade na programagao do movimento subsequente os
tempos de aceleragio e de desaceleragao. A alteragao em velocidade por tempo de
unidade ¢ especificada pela aceleragao e pela desaceleragao. O jerk nao ¢ um fator
para perfis trapezoidais. Portanto, ¢ considerado infinito e ¢ exibido como uma
linha vertical no grafico a seguir.

Tempo de aceleracao/desaceleragao trapezoidal

% I I
g | | I
- ! I I ! Tempo
g L |
g | |
—it —it
Tempo
I I I I
. | T
I + + I Tempo
I I
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204

Perfil de velocidade Curva S

Os perfis de velocidade Curva S sao usados com mais frequéncia quando o esfor¢o
no sistema mecénico e na carga precisa ser reduzido. O tempo de aceleracio e de
desaceleracio ¢ equilibrado ao comparar o esfor¢o da méquina usando dois
pardmetros adicionais: jerk de aceleragao e jerk de desaceleracio.

Dependendo das configuragées de jerk, o perfil de aceleragao pode ser ajustado
para retangular quase puro, consulte Tempo de aceleracio/desaceleragio

trapezoidal na pdgina 203 (mais répido e esforco maior) ou triangular, consulte
Tempo de aceleracio/desaceleracio curva S programavel, jerk de aceleracio =
60% de tempo na pégina 205 (mais lento, menos esforco).

O perfil de aceleragio tipico estd entre o esforco e a velocidade, como mostrado
em Tempo de aceleracio/desaceleragio em curva S, configuragio da

compatibilidade reversa: Jerk de aceleracio = 100% de tempo na pdgina 206.

O jerk ¢ especificado pelo usudrio (unidades/s> ou como um percentual mximo)
ou ¢ calculado a partir do percentual de tempo. (Percentual de tempo ¢é igual ao
percentual do tempo de aceleragio em rampa no perfil de aceleragao/
desaceleragio).

L i [BU/S) 200
i, [EU/s7] = 1
n ] Vinax, [EU/s] i, [%o de tempo]

o i [BU/) 200
i, [EU/s7] = -1
n ] Vinax. [EU/s] ja [Yo de tempo]

Compatibilidade reversa

O jerk de 100% de tempo produz perfis triangulares de aceleragio e desaceleragio.
Estes perfis foram previamente produzidos como mostrado em Tempo de

aceleracio/desaceleracio em curva S, configuracio da compatibilidade reversa:
Jerk de aceleracio = 100% de tempo na pdgina 206.
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Taxas de jerk muito pequenas, menores que 5% do tempo, produzem perfis
de aceleragio e desaceleragao préximos aos retangulares, como mostrado em

Tempo de aceleragio/desaceleragio trapezoidal na pdgina 203.

IMPORTANTE

0s valores mais altos de % de tempo resultam em valores mais baixos dos
limites da taxa de jerk e, portanto, perfis mais baixos. Consulte a tabela a

sequir para referéncia.

Tabela 20 — Velocidade versus jerk

Perfil de velocidade Perfil de velocidade em Perfil de velocidade em
trapezoidal forma de S com 1< =jerk forma de S com !'erk =
<100% do tempom 100% do tempo 3)
Jerk de aceleracao/ o0 .2 (2
desaceleracio em Acel méx. - Acel méx.
unidades/s — P Tl
Velocidade max. Velocidade méx.
Jerk de aceleragao/ NA 0-100% NA
desaceleracao em %
de méaximo
Jerk de aceleracao/ 0% 1-100% 100%
desacelera¢doem %
de tempo

(1) 0 exemplo na pagina 203 (chamado tempo de aceleracdo/desaceleracdo trapezoidal) usa um perfil de aceleracdo retangular.

(2) 0 exemplo na pagina 205 (chamado tempo de aceleracdo/desaceleracdo em curva S, jerk de aceleracdo = 60% de tempo) usa um
perfil de aceleragdo trapezoidal.

(3) 0 exemplo na pagina 206 (chamado tempo de aceleragdo/desaceleracdo em curva S, configuracao da compatibilidade reversa: jerk
de aceleragdo = 100% do tempo) usa um perfil de aceleracao triangular.

Os célculos sao realizados quando um movimento do eixo, altera¢io dindmica ou
uma parada de MCS de StopIype = mover ou jog for iniciado.

Tempo de aceleracao/desaceleracdo curva S
programavel, jerk de aceleracdo = 60% de tempo

. | |
g I I I I
= . | | .
Tempo
g | | | |
E | — I I
= | I | |
| | | \ / | Tempo
} | | | |
= I I
I I
| I I_I I_I | Tempo
|| |
| |

30% 40% 30%

% do tempo = 60%
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Tempo de aceleragao/desaceleracao em curvas, configuracao da
compatibilidade reversa: Jerk de acelera¢ao = 100% de tempo

s | ' i |
g | | | |
= | | | |
Tempo
s L L
: N o
| | | |
Tempo
L N
) | |
= | |
| |
Tempo
|
|nser§ao da |6g|ca basica O controlador fornece um conjunto de instrugdes de controle de movimento para
seus eixos:

o Usec estas instrugoes da mesma forma que o resto das instrugoes Logix5000.
Vocé pode programa o controle de movimento nestas linguagens de
programagao:

- Diagrama de ldgica ladder (LD)
- Texto estruturado (ST)
- Controle sequencial de fun¢oes (SFC)
o Cainstru¢io de movimento trabalha em um ou mais eixos.

o Cadainstrugio de movimento precisa de um tag de controle de
movimento. O tag usa um tipo de dado MOTION_INSTRUCTION.

O tag armazena as informagdes de status da instrugio.

kS0
— Mation Serva On L EMT——
Bis 7 []% —DN>—
Tag de controle de movimento —— gt otior conitral 7 L T ER—

instrucao de movimento somente uma vez. A operagdo acidental das
varidveis de controle pode acontecer se vocé reutilizar o mesmo tag de
controle de movimento em outras instrugdes.

C ATENCAO: Use o tag para o operando de controle de movimento da
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Exemplo de programa de controle de movimento
Este ¢ um exemplo de légica ladder que move o eixo, coloca-o0 na posigao inicial
em jog.
Se Initialize_Pushbutton = on e o eixo = off (My_Axis_X.ServoActionStatus = off) entdo
ainstrucdo MSO energiza o eixo.

‘ Initialize_Pushbutton  My_fewiz = ServobctionStatus h S0
] E J/E Moation Servo On EM
Az by iz El DI e
I atiar Caontral by _Awiz_ ¥ On ER>—

Se Home_Pushbutton = on e o eixo ndo esta na posicdo inicial (My_Axis_X.AxisHomedStatus = off) entdo
ainstrucdo MAH coloca o eixo na posicao inicial.

‘ Home_Puzhbutton My _Asis_ AsisHomedStatus bt H
1 E J/E Motion Axiz Home EM
s by iz D DN Ze
Mation Contral My_Awiz_ ¥ Home ER>—
[Po—
PLo=
Se Jog_Pushbutton = on e o eixo = on (My_Axis_X.ServoActionStatus = on) entdo
ainstrugdo MAJ coloca em jog o avano do eixo em 8 unidades/s.
Jog_Pushbutton  My_dwiz ¥ ServobdctionStatus P, )
] ] = Muolion Awis Jog ENI—
Az by iz El DI e
tatian Caontral My Awiz_# Jog ER>—
Direction bdy_iz_#_Jog_Direction |[F—
ne
Speed bduw_twiz_ ¥ Setlp ManuallogSpeed
aoe
Speed Units nitz per sec
tdore >>|
Se Jog_Pushbutton = off entdo
ainstrucdo MAS para o eixo em 100 unidades/s?.
Certifique-se de que Change Decel é Yes. Caso contrério, o eixo desacelera em sua velocidade maxima.
Jog_ Pushbutton AS
—— tuotion Axiz Stop HCEM 32—
A My_Awiz ¥ L] HCDN>—
tdotion Control by dimiz_ = RAS HCER—
Stop Type Jiog HCIP—
Change Decel ez —CPC—
Decel Rate tu_gwiz_#_ SetUpManuallogDecel
1000«
Decel Units Urits per zec?
44 Lessl
Se Move_Command = on e o eixo = on (My_Axis_X.ServoActionStatus = on) entdo
ainstrugdo MAM move o eixo. O eixo move a posicdo de 10 unidade a 1 unidade/s.
Mowve_Command by fwiz = ServodchionStatus o o
— ] e | Muolion Axiz Mave EEN}—
iz My_fwiz_x ] R DNI==
tation Caontral FAy_dumiz_3_bonee —CER2—
tove Type 1] P —
B PLI=
Pozition 1
Speed kuy_Awiz_¥ SetlpAutoSpeedCommand
10
Speed Units |Inits per zec

b are >>|
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Download de um projeto e execucao do Logix

Siga estas etapas para fazer download de seu programa para um controlador.
1. Com a chave seletora, coloque no controlador no modo Program ou

Remote Program.

No menu Communications, selecione Download.

Confirme que vocé quer concluir o procedimento de download.

Clique em Download.

Wk D

Uma vez que o download estiver concluido, coloque o controlador no
modo Run/Test.

Depois que for feito download do arquivo do projeto, as mensagens de
status ¢ do compilador aparecem na barra de status.

SEIE;&O deuma instrugéo de  Useesta tabela para escolher uma instrugio e verificar se ela estd disponivel como

movimento

um comando direto de movimento.

Tabela 21 — Comandos diretos de movimento disponiveis

Se vocé quiser E Use esta instrucao Comando direto
de movimento
Alterar o estado de um eixo Habilitar o inversor e ativar a malha do eixo. MSO Sim
Motion Servo On
Desabilitar o inversor e desativar a malha do eixo. MSF Sim
Motion Servo Off
Forca um eixo no estado de encerramento e bloqueia todas as MASD Sim
instrugdes que iniciam o movimento do eixo. Motion Axis Shutdown
Reinicializar o eixo do estado de encerramento. MASR Sim
Motion Axis Shutdown Reset
Ativar as malhas de controle do inversor para o eixo CIP e executa o MDS
motor na velocidade especificada. Motion Drive Start
Remover todas as falhas de movimento para um eixo. MAFR Sim
Motion Axis Fault Reset
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Tabela 21 - Comandos diretos de movimento disponiveis
Se vocé quiser E Use esta instrucao Comando direto
de movimento
Controlar a posicao do eixo Parar o processo de movimento em um eixo. MAS Sim
Motion Axis Stop
Colocar um eixo na posi¢do inicial. MAH Sim
Motion Axis Home
Colocar um eixo em jog. MA) Sim
Motion Axis Jog
Mover um eixo para uma posicdo especifica. MAM Sim
Motion Axis Move
Iniciar a engrenagem eletronica entre dois eixos. MAG Sim
Motion Axis Gear
Alterar a velocidade, aceleracao ou desaceleracao de um movimento | M(D Sim
ou um jog em andamento. Motion Change Dynamics
Alterar o comando ou a posicdo real de um eixo. MRP Sim
Motion Redefine Position
Calcular um perfil de came com base nem um vetor de pontos do Mccp Nao
came. (alcular o movimento do perfil do came
Iniciar o came eletronico entre dois eixos. MAPC Nao
Motion Axis Position Cam
Iniciar o came eletrdnico como um fungdo de tempo. MATC Ndo
Motion Axis Time Cam
(alcular o valor do escravo, a curvatura e a derivativa da curva paraum | MCSV Nao
perfil de came e valor mestre. Motion Calculate Slave Values
Iniciar agdo em todos os eixos Parar o movimento de todos os eixos. MGS Sim
Motion Group Stop
Forcar todos os eixos no estado de encerramento. MGSD Sim
Motion Group Shutdown
Passar todos os eixos para o estado pronto. MGSR Sim
Motion Group Shutdown Reset
Travar o comando real e a posicdo real de todos os eixos. MGSP Sim
Motion Group Strobe Position
Armar e desarmar fungdes de verificacdo | Armar a verificagdo da observacdo de posicdo para um eixo. MAW Sim
de eventos especiais, como registro e Motion Arm Watch Position
observacdo de posicdo — - — - -
Desarmar a verificacdo da observagdo de posicdo para um eixo. MDW Sim
Motion Disarm Watch Position
Armar a verificagdo do evento de registro do médulo para um eixo. MAR Sim
Motion Arm Registration
Desarmar a verificagdo do evento de registro do médulo para um eixo. | MDR Sim
Motion Disarm Registration
Armar um came de saida para um eixo e saida. MAOC Nao
Motion Arm Output Cam
Desarmar um ou todos os cames de saida conectados a um eixo. MDOC Ndo
Motion Disarm Qutput Cam
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Tabela 21 - Comandos diretos de movimento disponiveis

Se vocé quiser E Use esta instrucao Comando direto
de movimento
Ajustar um eixo e executar testes de Executar um ajuste de perfil de movimento para um eixo MRAT Nao
diagndsticos para seu sistema de Motion Run Axis Tuning
controle. Estes testes incluem o seguinte: — - -
« Teste de interligagio do motor/ Executar um dos testes de diagnésticos em um eixo. MRHD Nao
encoder Motion Run Hookup Diagnostic
- Teste deinterligagio do encoder Iniciar um movimento coordenado linear para os eixos de um sistema | MCLM Nao
« Teste do marcador . . .
) coordenado. Motion Coordinated Linear Move
Controlar o movimento coordenado de
vdrios eixos Iniciar um movimento circular para os eixos de um sistema MM Nao
coordenado. Motion Coordinated Circular Move
Alterar a dinamica de caminhos para 0 movimento ativo em um MCCD Nao
sistema coordenado. Motion Coordinated Change Dynamics
Parar os eixos de um sistema coordenado ou cancelar uma MCS Nao
transformacdo. Motion Coordinated Stop
Encerrar os eixos de um sistema coordenado. MCSD Nao
Motion Coordinated Shutdown
Iniciar uma transformacgo que liga dois sistemas coordenados. Isto é | MCT Nao
semelhante ao equipamento bidirecional. Motion Coordinated Transform
(alcular a posi¢do para um sistema coordenado em relago a outro MCTP Nao
sistema coordenado. Motion Calculate Transform Position "
Transitar por eixos de um sistema coordenado para o estado prontoe | MCSR Nao

remover as falhas do eixo.

Motion Coordinated Shutdown Reset

(1) Vocé pode usar somente esta instrucdo com controladores 1756-L6x ou 1756-L6xS.
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Localizagao de falhas de Esta se¢ao ajuda a localizar as falhas em algumas situa¢oes que podem acontecer
movimento do eixo enquanto vocé estiver executando um eixo.

Exemplo de situacdo Pagina

Por que meu eixo acelera quando eu paro? 21

Por que meu eixo dispara até sua velocidade alvo? 212

Por que h& um atraso quando eu paro e reinicio um jog? 215

Por que meu eixo inverte a direcdo quando paro ou inicio? 217

Por que meu eixo acelera quando eu paro?

Vocé tenta parar o eixo enquanto ele estd acelerando. O eixo continua acelerando
por um curto perfodo antes que comece a desaceleragio.

Exemplo
Vocé inicia uma instrugio Motion Axis Jog (MAJ). Antes que o eixo atinja a sua

velocidade alvo, vocé inicia uma instru¢io Motion Axis Stop (MAS). O eixo
continua a acelerar ¢, eventualmente, reduz até parar.

Procure por
Jog_PB
=Local 4| Data 0= My_Axis_ Ok hl &,
— —— Motion Axis Jog HCEM ——
Axiz Wy _Axis | ...
Motion Contral Jog_1 B Dn) e
Direction 0
R 3 —
Speed Jog_1_Speed
S-Curve profile in the . o Booe  OPD—
instruction that starts Speed Unts  Unis jper sec
_ Accel Rate Jog_1_Accel
the motion 200 €
Accel Units Unitz per sec2
Decel Rate Jog_1_Decel
200«
Decel Units Unitz per sec?2
™1 Profile B
Merge Disabled
Merge Speed Programmed
=< Less
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Causa

Quando vocé usa um perfil Curva S, jerk determina o tempo de aceleragio e de
desaceleragao do eixo:

o Um perfil Curva S tem que acelerar até 0 antes que o eixo possa desacelerar.
o O tempo que isso leva depende da aceleragao e da velocidade.

. Enquanto isso, o eixo continua a acelerar.

As tendéncias a seguir mostram como o eixo para com um perfil trapezoidal e um

perfil Curva S.

Parar durante a aceleragao

Trapezoidal Curva$

10C

er

&C

’fn"’

100 24 T
speed goes up

o . 8
\\\_ 80 | until acceleration | |

9|

Esli:;p_ jog | 1 is 0

B0 B0

L

=

B

Target

speed

40 target {
speed _ /
f\ /l speead 20

// -20
£, i acceleration
acceleration top
-40
-4C | |
0 eixo desacelera assim que vocé inicia a instrucao de parada. 0 eixo continua a acelerar até que o perfil Curva S traz a taxa de aceleracdo em 0.

212

Acdo corretiva

Se vocé quiser que o eixo desacelere imediatamente, use um perfil trapezoidal.

Por que meu eixo dispara até sua velocidade alvo?

Enquanto um eixo esta acelerando, vocé tenta para-lo ou alterar sua velocidade. O
eixo mantém a aceleraco e passa para sua velocidade alvo inicial. Eventualmente,
ele comega a desacelerar.

Exemplo

Vocé inicia uma instrugio Motion Axis Jog (MAJ). Antes que o eixo chegue &
velocidade alvo, vocé tenta pard-lo com outra instrugao MAJ. A velocidade da
segunda instrugao ¢ ajustada em 0. O eixo continua a acelerar e dispara até sua
velocidade alvo inicial. Eventualmente, ele reduz até parar.
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Procure por
Jog_PB
=Local4:1 Data 0= My _Axiz O bl
F— [ — — Mation Axis Jog I EM —
Axiz by _Axis
Mation Contral Jog_1 Dk =
Direction o
—(ER>—
Speed Jog_1_Speed
0.0« HCIP—
Speed Units Units per sec
The MAJ instruction that starts Accel Rate Jog_1_Accel
the axis has a higher acceleration m___,—-— 200«
rate than the instruction that —— mits  Units per sec?
staps the axis. Decel Rate Jog_1_Decel
200«
Decel Units Unitz per sec2
r Profile S-Curve
S-Curve profile % Merge Disabled
Merge Speed Programimed
== Less
Jog_PB
=Local4: Data 0= My _Axis OK hia.)
—— f—— — hotion Axis Jog BN ——
Axiz My _Axis | .
hotion Control Jog_2 LDk —
Direction 1]
HERI—
Speed Jog_2_Speed
0o+ [HIP—
Speed Units Units per sec
The MAJ instruction that stops Accel Rate Jog_2_Accel
the axis has a lower acceleration ﬁcm-n'ﬁ"'__—;m L3
rate than the instruction that —— mits Units per zec2
starts the axis. Decel Rate Jog_2_ Decel
20«
Decel Units Unitz per sec2
- Profile S-Curve
S-Curve profile I,Lf/”";?f Merge Disabled
Merge Speed Programmed
== Less
Causa

Quando vocé usa um perfil Curva S, jerk determina o tempo de aceleragio e de
desaceleragao do eixo:

o Um perfil Curva S tem que acelerar até 0 antes que o eixo possa desacelerar.
o Sevocé reduzir a aceleragio, levard mais tempo para chegar a aceleragio 0.

o Enquanto isso, o eixo continua a passar para sua velocidade alvo inicial.

As tendéncias a seguir mostram como o eixo para com um perfil trapezoidal e um

perfil Curva S.
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Parar enquanto acelerar e reduzir a taxa de aceleracao

Trapezoidal Curva$
it 60
—
a0 .—-fﬁ# &0
109 stop jog
&0 =)

40 Target »| 0H  target d t \
speed gel speed goes pas
spaed ’Ip—[ speed its larget \\
/m \
‘ u
.20 20 \ \E‘t“_‘ \ p
acceleralion acceleration |_stop
-40 -40

0 eixo desacelera assim que vocé inicia a instrucdo de parada. Ainstrucdo de parada reduz a aceleragdo do eixo. Agora, leva mais tempo para
A aceleragao mais baixa ndo muda a resposta do eixo. trazer a taxa de aceleracdo em 0. 0 eixo continua a passar sua velocidade alvo até
que a aceleracdo seja 0.
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Acdo corretiva

Use uma instrugio Motion Axis Stop (MAS) para parar o cixo ou configurar suas

instrugdes como esta.

Jog_FB
«localkd: Data.O= My_Sxis_OK

Use the same acceleration rate as
the instruction that stops the axis.
Or use a lower acceleration.

Jog_PB
=Local 4| Data 0= My_Axis_Ok

—— —— —

Use the same acceleration rate as
the instruction that starts the axis.
Cr use a higher acceleration.

]
IMotion Axiz Jog BN ——
Axis My _Axis | .. |
Mation Contral Jog_1 EDN =
Direction 0
—ER>—

Speed Jog_1_Speed

B00e |IP»—
Speed Units Units per sec
Accel Rate Jog_1_Accel

200«
Accel Units Units per sec2
Decel Rate Jog_1_Decel

200«
Decel Units Units per sec2
Profile S-Curve
et Dizabled
Merge Speed Programmed

== Less|
)
Motion Axis Jog HEM 3——
Axis My_sxis | ... |
Motion Condrol Jog_2 (DN D—
Direction (1]
HER}—
Speed Jog_2_Spesd
one HP—

Speed Units Units per sec
Accel Rate Jog_2_Accel

200«
Accel Units Units per sec2
Decel Rate Jog_2_Decel

200«
Decel Units Units per sec2
Profile S-Curve
Merge Dizabled
Merge Speed Programmed

== Less

Por que ha um atraso quando eu paro e reinicio um jog?

Enquanto um eixo estiver em jog em sua velocidade alvo, vocé para o eixo. Antes
do eixo parar completamente, vocé reinicia o jog. O eixo continua a desacelerar

antes de acelerar.

Exemplo

Vocé usa uma instrugio Motion Axis Stop (MAS) para parar um jog. Enquanto o
eixo estiver desacelerando, vocé usa uma instrugio Motion Axis Jog (MA]) para
iniciar o eixo novamente. O eixo nao responde imediatamente. Ele continua a
desacelerar. Eventualmente, ele acelera até a velocidade alvo.
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Procure por
Jog_PB
=Local 4:1.Data.0=  My_Axis_OK fl 2
—— e — hotion Axis Jog HCEN>——
Axis My _Axis | ... |
hotion Contral Jog_1 [ Dn =
Direction 1]
HER—
Speed Jog_1_Speed
BODe  |IP—
Speed Units Units per sec
Accel Rate Jog_1_Accel
200 %
Accel Units Units per sec2
Decel Rate Jog_1_Decel
. ’ 200«
The InstrL'J ction that Decel Units: Units per sec2
starts the axis uses an Frafie S-Curva
5-Curve profile. Merge Disabled
Merge Speed Programmed
== Less
Jog_PB
=Local 4. Data.0= WAS
J'E Mation Lxis Stop BN e=—
Axis My_Axis | .. |E(DN)==
) ) . Motion Contraol Stop_1 ER>—
The instruction that stops the axis keeps the L Stop Type Jog Py—
S-Curve profile. Suppose you use an MAS LA T PC =
instruction with the Sfop Type set to Jog. In / —
that case, the axis keeps the profile of the

MAJ instruction that started the axis.

Causa

Quando vocé usa um perfil Curva S, jerk determina o tempo de aceleragio e de
desaceleracio do eixo. Um perfil Curva S tem que acelerar até 0 antes que o eixo
possa acelerar novamente. As tendéncias a seguir mostram como o eixo para e
inicia com um perfil trapezoidal e um perfil Curva S.

Iniciar enquanto desacelera

Trapezoidal Curva$
100 100

&0 -/f’/' & &0
stop Eﬂ jog ———
B0

40 Q_speed 40H speed goes down /

\/r until acceleration /

. 20| is 0 N

D D \ |/ /\

7 of L

-20 | acceleration I

acceleration
—l_l_‘ ~ |

-40

[]

3

v

0 eixo acelera novamente assim que vocé reinicia o jog. 0 eixo continua a desacelerar até que o perfil Curva S traz a taxa de aceleracdo em 0.

Acdo corretiva

Se vocé quiser que o eixo acelere imediatamente, use um perfil trapezoidal.

216 Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012



Programacao  Capitulo 9

Por que meu eixo inverte a dire¢ao quando paro ou inicio?

Enquanto um eixo estiver em jog em sua velocidade alvo, vocé para o eixo. Antes

do eixo parar completamente, vocé reinicia o jog. O eixo continua a desacelerar e
inverte a direcdo. Eventualmente, o eixo muda de dire¢ao novamente e se move na
dire¢ao programada.

Exemplo

Vocé usa uma instrugao Motion Axis Stop (MAS) para parar um jog. Enquanto o
eixo estiver desacelerando, vocé usa uma instrugao Motion Axis Jog (MA]J) para
iniciar o eixo novamente. O eixo continua a desacelerar e se move na dire¢ao
oposta. Eventualmente, ele volta a dire¢io programada.

Procure por
Jog_PB
=Local4:|Data 0= My_~Axis_OK Pl
Motion Axis Jog HCEM>—1
Axis iy _Axis
otion Cortrol Jog_1 DM =
Direction 1]
HCER>—
Speed Jog_1_Speed
S-Curve profile in the _ I o
instruction that starts i’;i‘;?;;gs 5'0”;31'3"?;5;;
the maotion e
Accel Units Units per sec2
Decel Rate Jog_1_Decel
200«
Decel Units Units per sec2
™ Prafie L)
Merge izabled
Stop Typeis set to a specific type Merge Speed  Programmed
of maotion, such as Jog or Move. << Less
Jog_PB
=<Local 41 Data 0= MAS:
FE Mation Axis Stop ; Nd—
Axis My_Axis
Motion Control Stop_1 R—
The stopping instruction changes Stop Type Jog —
the deceleration. For example, - Change Deczl 5= |
the Change Deceloperand of an Decel Rate Stop_1_Decel
MAS instruction is set to Mo. This 200
means the axis uses its RECEILIAE mwm
maximum deceleration rate. <=Less

Causa

Quando vocé usa um perfil Curva S, jerk determina o tempo de aceleragio e de
desaceleragao do eixo:

e Um perfil Curva S tem que acelerar até 0 antes que o eixo possa acelerar
novamente.

\ . - fo \ -
e Sevocé reduzir a aceleragio, levard mais tempo para chegar a aceleragao 0.

o Enquanto isso, o eixo continua até a velocidade 0 ¢ se move na dire¢io
oposta.
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As tendéncias a seguir mostram como o €ixo para € inicia com um perﬂl

trapezoidal e um perfil Curva S.

Iniciar durante a desaceleragao e reduzir a taxa de desaceleragao

Trapezoidal Curva$
o= 100 — 7_7;_.1 -
0
g0 t \k&.—. &0 b I 1 I
S1op_| jog | 0
E0 B0 B0
\ / A\
40 \ rﬁee‘j 40 A w{%, jog l /
0 20 L
1] 0 \
% speed overshoots 0
-20 . -20 — - and alxis gloes‘in
acceleration - opposite direction
deceleration
-40 40 ¢ha nges
0 eixo acelera novamente assim que vocé reinicia o jog. Ainstrugdo de jog reduz a desaceleracdo do eixo. Agora, leva mais tempo para
A desaceleragao mais baixa nao muda a resposta do eixo. trazer a taxa de aceleracao em 0. A velocidade dispara 0 e o eixo se move na dire¢ao
oposta.
Acdo corretiva

Use a mesma taxa de desaceleragao na instrugao que inicia o eixo e a instrucio que

~ o=

HCENI—

—CER—
P 3—

para o eixo.
Jog_PB
=Locab 4| Data = My_Axis OK hl
—— === == Motion Lxis Jog
Axis My _Axis
Motion Control Jog_1
Direction 1]
Speed Jog_1_Speed
60.0 &
Speed Unitzs Units per sec
Accel Rate Jog_1_Accel
200«
L Accel Units Units per sec2
Use the same deceleration rate Decel Rate Jog_1_Decel
in both instructions. a0«
|_ Decel Units Units per sec2
Profile S-Curve
Merge Digakled
Merge Speaed Programmed
== Less
Jog_PB
=Local 4.1 Data.0=
"Ilf E
¥ T
In a MAS instruction, set Change
Decel to ¥es. The axis uses the
Decel Rate of the instruction.
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Programacao com a func¢ao
MDSC

Este ¢ um exemplo de programagio de movimento com a funcionalidade MDSC.
Neste exemplo, ilustramos um movimento de 50,0 mm.

Figura 6 — Controle de velocidade do escravo a partir do mestre com travamento de posicao,

MDSC baseada em tempo
Velocidade
A Velocidade do escravo? ou mestre
20mm/s | —
/ \
/ Mestre \
10mm/s —— —t '
/ | Velocidade operacional \
7 / \ A
/ \
/ / \
/ / \
L 1 Mg Tempo
Iniciar travar posicao Posicao alvo
0,0 mm 50,0 mm
0,2s  Tempo total de movimento programado do mestre 0,25

Tempo total de movimento programado 1,2 s

Escravo: Velocidade= 2,02 MasterUnits, aceleragdo/desaceleracdo = 2,0 [unidades do mestre]

Bloqueio da posi¢do = 10,0

Tabela 22 — Comparacao das enumeragdes para as instru¢ao de movimento

Revisao Operando Unidades Tipo Perfil
V19 e Velocidade Unidades/s Taxa Trapezoidal, curva S
anterior
(Plerk) Aceleracdo/desaceleracdo Unidades/s? Taxa
Jerk Unidades/s® Taxa
% de tempo Tempo
Velocidade, aceleragdo/ % de max. Taxa
desaceleracdo e jerk 9% de unidades/s
Para instrucdes: MAM, MAJ, MCD e MAS
V20 Velocidade Unidades/s Taxa Trapezoidal, curva S
Segundos Tempo Trapezoidal, curva S
Unidades do Rea]imen Trapezoidal, curva S
mestre tacdo
Aceleracdo/desaceleracdo Unidades/s? Taxa Trapezoidal, curva S
Segundos Tempo Trapezoidal, curva S
Unidades do Reajimen Trapezoidal, curva S
mestre tacdo
Jerk Unidades/s? Taxa Trapezoidal, curva S
Segundos Tempo Trapezoidal, curva S
Unidades do Rea]imen Trapezoidal, curva S
mestre tacdo

Para instrugdes, MDSC, MAM, MAJ e MATC
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Nesta figura, estamos programando a taxa. O controlador calcula o tempo do
movimento: Velocidade e aceleragao/desaceleragio como unidades = unidades
(segundos).

Figura 7 - Taxa de programacao no software RSLogix 5000 versao 19 e anterior

Velocidade

A

Velocidade programada
Aceleracdo 4 A Desaceleracdo
/| I\
7 IR
/ | AN
/ 47, 5mm
/ [ I \
1,25mm Distancia programada por taxa 1,25mm
y ] 1 > Tempo
Distancia do percurso @ velocidade = taxa ‘|
Inicio 0,0 Fim=50,0 mm Velocidade =10mm/s  Aceleragdo/desaceleragao = 40,0 mm/s>
Equivalentea:  Taxa de distancia
MAM Software RSLogix 5000 versdo 19 e anterior
T een st w e Instrugio MAM programada como taxa.
=ax_\_master_M= Sl
Motion Control b - ..
MEJZ"WEZ B | eER— Posicao 50,0 mm (inicio 0,0)
Position posttion1 HIP— VeIOCIdane 10,0 mm/s
50.0¢ Aceleragio 40,0 mm/s?
. et | FFES Desaceleragio 40,0 mm/s?
Speed Units  Units per sec
Accel Rate 40.0 . , .
_ Portanto, Travel_Distance = drea abaixo da
| poceltnts Unts persec? | curva [accel + at_speed + decel]

ecel Hate

Travel_Distance = 50 mm
Travel_Distance = 50 mm [1,25 mm + 47,5 mm + 1,25 mm

Decel Unitz  Unitz per sec2

Profile Trapezoidal
Accel Jerk 10000
Decel Jerk 10000

Jerk Units  Units per sec3

Merge Dizabled
Merge Speed Programmed
Lock Position 0.0
Lock Direction Nene
Event Distance 0
Calculated Data 0

s
F3
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Nesta figura, estamos programando o tempo. O controlador calcula a velocidade
do movimento: Velocidade e aceleragio/desaceleragio como tempo [segundos]

Figura 8 — Tempo de programacao no software RSLogix 5000 versao 20 e posterior

Velocidade

A

Velocidade calculada
Aceleragdo 4 \  Desaceleracdo
/] I\
7 IR
/
;| 4755 I\
I \
/ 0,25s ! Distancia alvo por tempo 0,255
I | > Tempo
Distancia do percurso @ velocidade = tempo ‘|
Inicio 0,0 Fim=50,0mm Velocidade =10mm/s  Aceleracdo/desaceleracdo =0,25s
Equivalentea:  Tempo da distancia
A Software RSLogix 5000 versao 20 e posterior
| s tove & ME Instrugdo MAM programada como tempo.
<a_x_‘J_s\a‘.fei-_re‘.'erse_l,l:- B DN e
Hoe moonretcomamiZ | L Posigo 50,0 mm (inicio 0,0)
- N Velocidade 5,255
Position position1 = P e

e Aceleracdo 0,25s

S fime MAMZ |7t Desaceleragdo 0,25
525« ’
Speed Units Seconds
A | Rat o MAMZ . s .
e e e Portanto, Travel_Distance = drea abaixo da
Accel Units Seconds
e ate ace den A3 curva [acFeI + at_speed + decel]
025 ¢ Travel_Distance = 50 mm
Decel Unitz Seconds . _
& e Travel_Time =5,255[0,25+4,75+0,25¢]
Accel Jerk 10000
Decel Jerk 10000

Jerk Units Units per gec3
Merge Dizabled
Merge Speed  Programmed
Lock Position 0.0

Lock Direction None
Event Distance 0
Calculated Data 0

P
S
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Observagoes:
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Caixa de dialogo Faults and Alarms

Falhas e alarmes

H4 quatro maneiras de encontrar e visualizar falhas e alarmes:

o Registro de falhas e alarmes

o Tela Quick View

o Tag Monitor, consulte os atributos relacionados a falhas individuais

¢ Indicadores de status do inversor

Topico

Péagina

Localizagdo de falhas

226

Gerenciamento de falhas de movimento

227

Configuracdo das acdes de excecdo para AXIS_CIP_DRIVE

228

Inibicdo de um eixo

231

A caixa de didlogo Faults and Alarms exibe o status atual das falhas e dos alarmes
no controlador para um eixo. A tela é somente leitura exceto para a capacidade de

apagar os registros. As entradas de falhas e de alarmes sao exibidas somente

quando vocé estiver on-line com um controlador.

Quando estiver on-line, marque ou desmarque as caixas de verificagao na linha

Show para alternar entre exibir e ocultar o grupo especifico de entradas. Apenas as

ultimas 25 falhas e alarmes sao exibidos.

Show v Faults

¥ Alarms

¥ Resets

Figura 9 — Registro de falhas e alarmes

% Axis Properties - Axis_09

=1o] x|

Categories:
General
£l Motor
‘o Model DatelTime & Source Condition Action End State
- Motor Fesdback 4% 10/27/200817-11:11 388 Faults Cleared Fault Resst Mo Action Mo Action
- Sealing /2772009 17:11:12.281 Fautts Cleared Fault Log Reset Mo Action Ho Action
Hookup Tests M2T/200917:11:12.325 Mo Alarms Alarm Loy Reset Alarm Off
Palarity Q2772009 171113670 Fautts Cleared Connection Reset Mo Action Mo Action
Autotune 02742009 17:41:13 670 Fautts Cleared Fault Reset Mo Action Mo Action
= Load 2772009 171113 670 Fautts Cleared Shutdowen Reset Mo Action Mo Lction
i Backlash
Lo Compliance
- Friction
Pasition Loop
Welocity Loop
- Acceleration Loop
-~ TorquesCurrent Laop
- Planner
Homing
Actions
Drive Parameters
- Parameter List
- Status
Show ¥ Fauls [ Alam: ¥ Ressts Clear Log

ManuaITune..l

oK Cancel | [ 20w | Help
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Esta tabela descreve os parAmetros para a caixa de didlogo Faults and Alarms.

Tabela 23 — Descri¢oes da caixa de didlogo Faults and Alarms

Parametro Descri¢ao

Indicator Exibe os icones a sequir para indicar o estado de uma falha ou alarme:

« Alarme ativado
« Alarme desativado
« Ocorreu uma falha
« Ocorreu o reset

Date/Time Exibe a data e a hora em que o evento ocorreu. 0 registro de data e hora é a configuracéo da
estacdo de trabalho.

Source Exibe a origem do evento, por exemplo:

« Falha de sequranca
« Falha do médulo

« Falha do grupo

« Falha do eixo

« Alarme do eixo

Condition Exibe informacdes detalhadas especificas para a categoria de evento e o cddigo.

Para condicdes de exceco do inversor, as informacdes tém o mesmo texto usado para a
condicdo. Esse campo pode conter informagdes adicionais quando o campo Subcode foi
usado para aquela entrada e é uma entrada mais detalhada se ambos os cédigos forem
usados no registro, por exemplo:

« Falha de sincronia do grupo

« UL de sobretensao do barramento
« Falha de todos os eixos

« Sobrevelocidade do motor

« Falha de partida do eixo

Action Exibe 0 comando de agdo que foi executado em reagdo ao evento conforme configurado no
eixo. Por exemplo, em muitos casos, isto indica um comando enviado para um inversor, por
exemplo:

« Parada planejada
» Parada em rampa
« Parada limitada
» Parada por inércia
« Semacdo

+ Alarme desativado
« Alarme ativado

End State Exibe o resultado da a¢do que retornou do eixo, que pode ser mais detalhadas que o
comando enviado. Por exemplo, 0 envio de comando para desabilitar o inversor pode
resultar nos status de retencdo, encerramento entre outros, por exemplo:

« Parada — Reter

« Parada — Desabilitar

« Encerramento

« Reset de encerramento

Faults Alterna entre exibir ou ocultar as falhas.
Alarms Alterna entre exibir ou ocultar os alarmes.
(lear Log Apaga os registros de falha e de alarmes no controlador para este eixo.
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Tela Quick View

A tela Quick View fornece um resumo rapido das falhas e alarmes relacionados ao
eixo que vocé seleciona no organizador do controlador. As informagoes incluem o
tipo de eixo, a descri¢ao, o estado do eixo, as falhas e os alarmes.

E; 2094-EMO20-MDM -51 KEK_11_09

LA Axis 1 - 1921681 21

Type AXIS_CIP_DRIVE

Description

Az State Rurinirg

Axis Fault o Faults

hodule Fauts Mo Faults

Group Fault Mo Faults

Mation Fauft Mo Faults

Initizlization Fautk o Faults

Attribute Error Mo Faults

Guard Fauft Mo Faults

Guard Lock Status Unlocked

Start Inhibited Mot Inkibited

hator Catalog MAPL-2351 0P-hl

4| ]
.

Data Monitor

Data Monitor ¢ onde vocé pode ler e gravar os valores atribuidos a tags
especificos, on-line e off-line.

Vocé pode fazer o seguinte:

o Definir a descrigao de um tag,

e Alterar um estilo de exibi¢ao do valor.

e Alterar um valor da mascara de force.

o Classificar seus em ordem alfabética.

Scope: Iﬁﬂ CIP_Mation j Shaw: IAll Tags j I .
Mame ==|& |Walue * | Force Mask Style Diata Type Des
[=I-CIP_Asis Hooalh flooo AxIS_CIP_DRIVE
[FH-CIP_Awis AwisFault 1640000_0000 Hex DINT
—LIP_Axiz. PhysicaldxisF ault i] Drecimal BOOL
—LIP_Axis. ModuleF ault 1} Decimal EOOL
—LCIP_Axis. ConfigF ault 1} Drecimal BOOL
—LCIP_Awis. GroupF ault 1} Diecimal EBOOL
—LCIP_Axiz. M ationF ault 0 Decimal BOOL
—LIP_Axiz. GuardF ault 0 Drecimal BOOL
—LIP_Axiz. InitializationF ault i] Drecimal BOOL
—LIP_Axiz. APRFault i] Drecimal BOOL
[H-CIP_Awis AxisStatus 164#0000_0000 Hex DINT
—LIP_Axis. ServodctionStatus 1} Drecimal EOOL
—LIP_Asis. DriveE nableStatus 1] Drecimal EOOL
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Indicadores de status do inversor

Para informagdes completas sobre os indicadores de status do inversor consulte as

seguintes publicagoes:

Inversor Kinetix 6500

¢ Kinetix 6500 Control Modules Installation Instructions,
publicagao 2094-IN014

¢ Kinetix 6000 Multi-Axis Drive User Manual,
publica¢ao 2094-UMO001

Inversor Kinetix 350

o Kinetix 350 Single-axis EtherNet/IP Servo Drives User Manual,
publicagao 2097-UM002

Inversor Kinetix 5500

e Kinetix 5500 Servo Drives User Manual,
publicagao 2198-UM001A-EN-P

Inversor PowerFlex 755

o PowerFlex 755 Drive Embedded EtherNet/IP Adapter Installation
Instructions, publica¢ao 750-IN001

o PowerFlex 755 Drive Embedded EtherNet/IP Adapter User Manual,
publicagio 750COM-UMO001

o PowerFlex 750-Series AC Drives, publicagao 750-PM001

Localizacao de falhas

O controlador tem estes tipos de falhas de movimento.

Tipo

Descricao

Exemplo

Erro de
instrucao

(Causado por uma instrucdo de movimento:

« 0serros de instrucdo ndo afetam a operacdo do controlador.

« Veja o cddigo de erro no tag de controle de movimento para ver porque
uma instru¢ao tem um erro.

« (orrija os erros de instrucdo para otimizar o tempo de execugdo e
certificar-se de que seu codigo estd preciso.

Consulte Error Codes (ERR) for Motion Instructions,
publicagdo MOTION-RM002.

Uma instrugao Motion Axis
Move (MAM) com um
pardmetro fora da faixa.

Falha

Causado por uma anomalia com a malha do servo:

« Vocé pode escolher se as falhas de movimento fornecem ao
controlador falhas graves ou ndo.

« Pode encerrar o controlador se vocé nao corrigir a condicdo de falha.

« Perda de realimentacdo.

« Posicdo real que excede
uma ultrapassagem de
limite.
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Gerenciamento de falhas de  Por padrio, o controlado se mantém cmdoperafc.;z';ﬁ)1 qu:lmdo houver uma falha de
. movimento. Como uma opgao, vocé pode ter falhas de movimento que causem
movimento uma falha grave e encerram o controlador.

ot

. Selecione um tipo de falha geral.

2. Vocé quer que qualquer falha de movimento cause uma falha grave e
encerre o controlador?

o SIM - Selecione Major Fault.

e NAO - Selecione Non-Major Fault. Vocé deve gravar o cédigo para
manipular as falhas de movimento.

3. Clique com o botio direito do mouse em Motion Group e selecione

Properties.
+-£23 Controller My_Controller
+ [0 Tasks Mation Direct Commands, ..
= Mation G
=1 Motion ru:uups ” Cross Reference CLrl+E
= ﬁ- [ _Group
o My Bis x Print ,
55 My_fuis_Y
+-[[3 Ungrouped Axes :
Properties
+-[3 Trends m

21 Data Tvpes
{27 1/ Configuration

F

F

4. Clique na guia Attribute.
5. No menu General Fault Type, selecione o tipo de falha geral.
|7 Motion Group Properties - Group 09 o [=]

Az Assignment  Attribute I Tag |

Coarse Update Period: |2.0 _:I ms [in 0.5 increments. |

Auta Tag Update: Enabled 'I
General Fault Type: Nan Major Fault ‘l

Scan Times [elapsed time]
Max: I [uz] Fieset ax |
Last: I [us]

oK. I Cancel Lpply Help
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cOnfiguragao das agﬁes de Use as agoes de excegao para configurar como um eixo responde a tipos diferentes
2 de falhas. Os tipos de falhas dependem do tipo de eixo e como vocé o configura.
excec¢ao para

AX|S_C| P_DRWE DICA Se vocé usou 0 movimento SERCOS, eles sao chamados de agdes de falha.

As agdes disponiveis para cada excecao sao controladas pelo inversor ao qual o
eixo estd associado. Quando uma falha ou alarme ocorrer, os atributos
correspondentes ao eixo de falha ou alarme sao definidos.

Consulte Exception, Fault, and Alarm Attributes in the Integrated Motion on the
Ethernet/IP Network Reference Manual, publicagio MOTTON-RMO003.

Abra a caixa de didlogo Axis Properties Actions para um eixo para configurar as
acoes de excegao.

% Axis Properties - Axis_101 —lalx]
Categories:
~ General
(=] Motor
Lo Model Stop Action: Disable & Coast = Parameters.
-+ Motor Feedback Motor Overload Action: | <nones -
izz':fugp — Inverter Dveroad Action. [crene> 7]
Folarity
- Adsune Shtdowncion [oRae =]
EF-Load aiming Modiying faul actions
- Backlash '3 recu.urez| uszr éq eg‘st.:jle awis is
i 0 stopped and disabled to protect
- E,‘,]:.Elf i G e e e
contoon faceplioniSondion AL ﬂ Please reference user manual for
‘elocity Loop Bus Overvoltage Factory Limit StopDrive = T o e
- Aoceleration Loop Bus Power Fuse Blown StopDrive had
Torgue/Current Loop Bus Regulstor Faiure StopDrive =l
- Planner Buz Reguistor Thermal Owerload Factory Limit | StopDrive hd
Horming Bus Regulstor Thermsl Overload User Limt | StopDrive =
Bus Undervottae Factory Limit StopDrive hd
Drive Parameters Bus Undervottags User Limit StopDrive ~|
- Parameter List Commutation Startup Failure ElnpDrive -
Status Control Module Overtemperature Factory Limit | StopCrive Jhd|
o Faults & Alarms Control Module Overtemperature Uiser Limit |§IDpDrivE Jhd
~ Tag Cantroller Initisted Exception |StopDrive had
Corverter AC Power Loss |Stopbrive ==l
tanual Tune oK I Cancel Apply Help

As opgoes para cada uma das agdes e a lista Exceptions podem mudar de acordo
com a maneira que vocé configura o inversor. Se uma exce¢ao nio for possivel
para um inversor especifico (conforme definido pelo perfil do inversor), ela nao
sera exibida na lista.
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A lista de agoes tomadas pode ser restringida pelo inversor. Quando uma entrada
selecionada anteriormente nio for mais suportada devido a uma mudanca na
configuragio, a maioria das entradas padrao sao Stop Drive. Em poucos casos em
que Stop Drive nao se aplicar, o padrio ¢ Fault Status Only. Por exemplo, Stop
Drive nao se aplica ao tipo de configuragio Feedback Only.

Figura 10 — Caixa de dialogo Action Parameter Group

%4 Axis Properties - Axis_101 =13l x|
Categories:
B
£ Mator
o Modsl Parameter Group: Actions - Associated Page
Mator Feedback.
- Scaling Mame & | Walue Uniit
Hookup Tests FeedbackSignalLossUserLimit 1000 % FL “ottage Drop
- Polarity InwerterOverload Aotion <nones
- Autotung Ireeerter ThermalCverloadUserLimit 1000 % Motor Rated
(= Load MechanicalBrakeControl Brake Release
- Backlash MechanicalBrakeEngageDelay 0.0 s
i+ Compliance MechanicalBrakeReleaseDelay 0.0 g
+- Friction MotorOverloadction =none=
Paosition Loop hctor ThermalOverloadUserLimit 1000 % Matar Rated
- Yelocity Loop ProgrammedStophode Fast Stop
Acceleration Loop ResistiveBrakeCantactDelay 0.0 =
- Tarque/Current Loop ShutdownAction Disable
Planner StoppingAction Dizable & Coast
- Homing StoppingTimeLimit 1.0 =
Actions StoppingTargue 260.62973 % Motor Rated
- Drive Parameters
Parameter List
- Slatus
Faults & Alarms
- Tag
Matual Tune. .. [a].9 Cancel Apply Help

Tabela 24 — Tarefas de acao e falhas relacionadas

Tarefa

Selecione

Descricao

Encerrar o eixo e deixe-o que
para por inércia.

Encerramento

E a acdio mais severa. Use-o para falhas que podem colocar a
mdquina ou o operador em perigo caso a alimentacao nao seja
removida rdpida e totalmente.
Uma falha acontece quando o seguinte ocorrer:
« Aacdo do servo-eixo estd desabilitada
« Asaida do amplificador do servo estd zerada
« Asaida correta de habilitacdo do inversor estd desativada
« (ontato OK do servo-mddulo abre. Use isto para abrir
astring de parada de emergéncia da fonte de alimentagdo do
inversor

Pare o eixo e deixe o inversor
parar o eixo em que vocé usa o
atributo Stopping Action para
configurar como parar o inversor.

Stop Drive

Uma falha acontece quando o seguinte ocorrer:

« Aacdo do servo-eixo esta desabilitada

« Asaida do amplificador do servo estd zerada

« Asaida correta de habilitacdo do inversor estd desativada

« Qinversor passa para o controle da malha do servo local e 0
eixo desacelera até parar usando o torque de parada

« Aacdodoservo e a estrutura de alimentagao sdo desabilitadas
se 0 eixo nao parar no tempo de parada

Deixe a malha do servo acionada
e pare 0 eixo na taxa de
desaceleracdo maxima.

Stop Planner

Use esta acdo de falha para falhas menos graves. Estd é a maneira
mais tranquila de parar. Uma vez que o eixo para, vocé deve
remover a falha antes de poder mover o eixo. As excecdes sao
falhas Hardware Overtravel e Software Overtravel em que vocé
pode colocar em jog ou mover o eixo para fora do limite.

Uma falha acontece quando o sequinte ocorrer:

« 0 eixo desacelera até parar na taxa de desaceleracdo maxima
sem desabilitar a acdo do servo ou a saida Drive Enable do
servo-médulo

« 0 controle da malha do servo-drive é mantido do

« 0 eixo desacelera até para na taxa de desaceleracdo méxima
sem desabilitar o inversor
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Tabela 24 — Tarefas de acdo e falhas relacionadas

Tarefa

Selecione

Descricao

Grave seu prdprio cédigo de
aplicagdo para manusear a falha.

Fault Status
Only

Use esta acdo de falha somente quando as acdes padrdo da falha
nao forem adequadas. Com esta acdo de falha, vocé deve gravar o
cddigo para manipular as falhas de movimento. Para Stop Motion
ou Status Only, o inversor deve permanecer habilitado para o
controlador para continuar a controlar o eixo. Selecionar Status
Only permite que o movimento continue somente se o proprio
inversor ainda estiver habilitado e rastreando a referéncia de
comando.

Ignore

Ignore instrui o dispositivo a ignorar completamente a condiao
de excecdo. Para algumas excecdes que sdo fundamentais para a
operagao do eixo, pode ndo ser possivel ignorar a condicdo.

Alarm

A acdo de alarme instrui o dispositivo a configurar o bit associado
na palavra Axis Alarm, mas ndo afeta o comportamento do eixo
de outra maneira. Para algumas excecdes que sao fundamentais
para a operacdo do dispositivo, pode ndo ser possivel selecionar
esta ou qualquer outra agdo que ndo afete a operacdo do
dispositivo.
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Inibicao de um eixo

Siga estas instrugdes para determinar quando inibir um eixo e como bloquear o
controlador para que nao use um eixo.

Vocé quer bloquear o controlador que ndo +-23 Contraller My _Controller

use um eixo porque o eixo esta com falha ou +- [ Tasks

ndo instalado. - [ Mation Groups
\ﬁ. My _Motion_Group

Vocé quer permitir que o controlador use @ My &

outros eixos. —_— @ My Asxis ¥

3 ungrouped Axes

Tabela 25 - Inibicao de eixos

+- [0 Trends
+- [0 Data Tvpes

+- {23 [} Configuration

Antes de inibir ou desinibir um eixo, desligue todos os

eixos.

mesmo inversor.
1. Pare todo 0 movimento do eixo.
2. Use uma instrucao como Motion Servo Off (MSF) para o eixo.

ou desinibe um deles.
Somente as conexdes CIP com o inversor com eixos

de todos os outros eixos do inversor continuarao
ininterruptos.

Ethernet

Switch
| Ethernet

Controlador 1756-ENXT

0 controlador reinicia automaticamente as conexdes.

Antes de inibir ou desinibir um eixo, esteja ciente de que inibir/desinibir um eixo afetara todas as metades do eixo no

afetados serdo encerradas. As conexdes e 0 movimento

Inversores Kinetix 6500

Isto permite que vocé pare 0 movimento sob seu controle. Caso contrario, 0s eixos se desligam sozinhos quando vocé inibe

Para inibir todos os eixos, iniba 0 médulo de
comunicacao.

Vocé quer inibir todo 0 movimento integrado nos eixos da rede Ethernet/IP?
+ SIM—Iniba os médulos de comunicagdo 1756-ENT.
« NAO - Iniba os eixos individuais.

vez inibindo o mddulo.

Vocé pode inibir todos os eixos de um mddulo individualmente. Porém, é mais eficiente inibir todos os eixos de uma

Importante: Se vocé inibir um eixo em um inversor, vocé inibe todas as acdes do inversor, incluindo qualquer metade
do eixo. Certifique-se de que vocé estd ciente de todas as acdes em um inversor antes de inibir o eixo.
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Exemplo: Inibi¢ao de um eixo

1. Certifique-se de que todos os eixos estao ativados.

Este eixo estd desativado. E esse eixo estd desativado. Todos os eixos estdo desativados.
by _Axiz ¥ ServolctionStatus  My_Axis Y ServolctionStatus All_Axes Off

— e —

2. Use uma instrucao one-shot para disparar a inibicao.

Sua condigdo para inibir o eixo Sua condicdo para desinibir o
estd ativada. eixo estd desativada. Todos os eixos estdo desativados. Dé 0 comando para inibir os eixos.

v v ' ]

‘ Py _Axiz W _Inhibit My _Sxis X _Uninhibt  AIL_Axes Off

] F e e 1 One Shit Rizing
Storage Bit by _Axg ¥ Inkibit_SB  H{SE 73—
Output Bt My _sxis? ¥ Inkibit_Cmd 0B —

3. Iniba o eixo.

0 comando de inibicdo estd ativado.

'

by _Acciz X Inhibit_Cmd S

] [ Set System Yalue
Clazs Mame Axs
Inibaesteeixo. — P Instance Mame My_&xis_X
Attribute Mame  Inhibit&xis

Source Cne
Iniba o eixo. P 1
4, Espere o processo de inibicao terminar.
Tudo isso aconteceu:
+0 eixo € inibido.
+Todos os eixos desinibidos estao prontos.
+As conexdes para 0 médulo do inversor de movimento estdo operando novamente.
0 quer fazer depois?
| My _Asis ¥ InhibitStatus
1E I
| 1 { MCP
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Exemplo: Desinibicao de um eixo

1. Certifique-se de que todos os eixos estao ativados.

Esse eixo estd desativado. E esse eixo estd desativado. Todos os eixos estdo desativados.
by _Axiz ¥ ServolctionStatus  My_Axis Y ServolctionStatus All_Axes Off

— e —

2. Use uma instrucao one-shot para disparar a desinibigao.

Sua condi¢do para desinibir o Sua condigdo para inibir o eixo
eixo esta ativada. estd desativada. Todos os eixos estdo desativados. Dé o comando para desinibir os eixos.
| My _Axiz_#_Uninhikit  My_Axis_X_Inhikit  Al_&xes_Off R
] F s ] | One Shot Rizing

Storage Bit Wy _AxiagH Lninkibt_SB HCSB—
Outout Bt My _Ais ¥ Uninkibit_Cmd - H00B—

3. Desiniba o eixo.

My _Axiz_¥_Lninhikit_Cmd ooy
— [ Set Syatem Walue
? Class Name AXIS
o Desiniba este eixo. ——— gt Instance Mame by _Axis_
0 comando de desinibicéo estd ativado. Aftribute Mame  Inbilitdas
Source Zero
Desiniba o eixo. i

4, Espere o processo de inibicao terminar.

Tudo isso aconteceu:
+0 eixo é desinibido.
«Todos os eixos desinibidos estao prontos.
«As conexdes para 0 mddulo do inversor de
movimento estdo operando novamente.

Este eixo estd ativado. Este eixo estd OK para operar.
My _Axiz_ R InhibtStatuz  My_Axis_ ¥ ServodctionStatus My _Axis_ W 0K |

[ [— ] F - |
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Observagoes:
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Apéndice A

Module Properties

Propriedades do modulo de inversor CIP

Use este apéndice para obter uma descri¢ao de cada uma das guias das caixas de
didlogo Module Properties do inversor CIP.

Tépico Pagina
Guia General 236
Guia Connection 238
Guia Time Sync 239
Guia Module Info 240
Guia Internet Protocol 242
Guia Port Configuration 244
Guia Network 248
Guia Associated Axes 251
Guia Power 254
Guia Digital Input 257
Guia Motion Diagnostics 258

As caixas de didlogo Module Properties fornecem as informagdes de configuragao
necessarias para configurar o seu médulo de inversor CIP. Em todas as guias,
quando clicar em Apply, o software RSLogix ird aceitar e aplicar as suas edi¢oes e
vocé poderd dar continuidade 4 configuragio de seu médulo. Se vocé estiver on-
line, as informagdes serao automaticamente enviadas ao controlador. O
controlador ir4 tentar enviar as informagdes a0 médulo se a conexao deste tltimo
nio estiver inibida. Os exemplos abaixo ilustram as paginas de propriedades do
mddulo de inversor Kinetix 6500. As demais pdginas de propriedades do médulo
para inversores, tais como PowerFlex 755, Kinetix 350, and Kinetix 5500, sao
citadas onde for apropriado.
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Guia General

A guia General contém a descrigio do tipo de inversor interno, o fornecedor ¢ o
mddulo de comunicagio 1756-EnxT. Aqui, devera ser feito o seguinte:

e D¢ um nome ao médulo de inversor.
o Escreva uma descri¢io para o médulo de inversor.

o Configure o médulo.

Figura 11 — Guia General

Module Properties: To_K6K (2094-END2D-M01-51 1.1) = IEIIﬂ

General | Connectionl Time: Syncl Modulelnfol Internet F'mtoc:oll Part Eonfigurat\onl Networkl Azsociated AHESI Powerl Diﬂ_’|

Type: 2094-EMOZD-M01-57 Kinetix B500 Single Axis Ethernet Safety Drive

Wendar: Allen-Bradley

Parent: Ta_KBK Ethernet Address

Mame: IKBKJLDS % Private Metwork: 192.168.1. 2=

=l

Dezcription: ;I P sddress: I . . o
LI = Host Hame I

Change ... |

Module Definition

Revision: 11

Electronic Keying: Compatible Module
Connection: Mation

Paower Structure: 2094-AC09-+402-M

Clique em Change na 4rea de defini¢io do mddulo para selecionar o seguinte:

e Revision do médulo.

o Tipo Electronic Keying, nio use Disable Keying para aplicagoes de
movimento.

. Tipo de conexao, neste caso Motion.

o Corrija Power Structure que estd acoplada a0 médulo de inversor. Vocé
também poderd verificar a poténcia nominal da estrutura de alimentagao
quando entrar em comunicagio.

x
Rievisian: I "I I 13:

Electronic Keying: | Compatible Module =]
Conmection: I I otior j
Power Structure: |<n0ne> j

v “erify Power Fating on Connection
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Figura 12 — Guia General

Module Properties: To_K6K (2094-EN02D-MD1-51 1.1) i =] |

General | Conneclionl Time Syncl Madule Infol Internet Protocoll Port Configurationl Natworkl Aszociated Axesl F'Dwerl Di;l_’l

Type: 2094-END2D-M01-51 Kinetix B500 Single Axiz Ethernet 5 afety Drive

endor: Allen-Bradley

Parent: To_KEK Ethernet Address

Mame: IKBK_‘I 1_09 % Private Metwork: 192.168.1. 21 _:I

Description: =] ' |P Address: I . .
= " Host Name: I

Change |

Maodule Definition

Revision: 11

Electronic Keying: Compatible Module
Connection; Iotion

Power Structure: 2094-AC09-M02-k

Tabela 26 — Propriedades do modulo: Descri¢des dos parametros da guia General

Parametro Descricao

Revisao Atribuir as revisdes principal e secunddria do inversor.
A revisao principal é definida automaticamente e ndo pode ser alterada.

Se a revisao principal for alterada, todos os eixos associados com o inversor serdo
perdidos e as definicdes de configuragdo do médulo sdo reinicializadas conforme os
valores padrao.

A revisdo secunddria é uma valor entre 1 e 255.

Ela é habilitada quando a Electronic Keying ndo estiver definida como Disable Keying e 0
controlador estiver off-line ou quando o controlador estiver no modo de operacao
remoto. Ela ndo estara disponivel quando o controlador estiver em modo de operacéo.

Electronic Keying Defina a codificacdo eletronica como Exact Match ou Compatible Module. Nunca use
Disable Keying em aplicacdes de posicionamento.

Power Structure Define a corrente e a tensdo do inversor. Trata-se de uma combinagdo de ciclo de
trabalho tensdo-corrente. Se a estrutura de alimentacdo for alterada, as configuraces
dos eixos associadas serdo removidas e os valores sdo reinicializados conforme o padrao.

Power Ratings Verifica se a estrutura de alimentacdo no perfil é a mesma daquela do inversor
conectado. Vocé podera verificar uma diferenca de alimentacdo dependendo do estado
da caixa de selecdo.

Verifique se Power Rating em Connection esta marcado por padrdo. Isto é habilitado no
modo off-line. Vocé podera acessar Verify Power Rating clicando em Change.

Connection Somente disponivel off-line. 0 valor padrdo e tnico é Motion.

Ethernet Address Atribua um endereco Ethernet para o inversor de posicionamento integrado.
Dependendo das suas especificacdes de aplicacdo, vocé pode atribuir um endereco de
rede privada ou um endereco IP geral.

Vocé também pode atribuir um nome de host. Um nome de host pode possuir até 64
caracteres ASCII.

Este sdo os valores vélidos:

- 0a9

« AaZ

« Letras maidsculas ou minusculas

« -(traco)

. (ponto)

Para informagdes especificas sobre a configuracdo da rede Ethernet I/P para o médulo de
controle Kinetix 6500, consulte Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Modular Servo Drive User
Manual, publicagao 2094-UM002.

Para informagdes especificas sobre a configuracdo da rede Ethernet I/P ou outras
consideracdes sobre a rede Ethernet, consulte Ethernet User Manual, publicacao
ENET-UMO001.
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Guia Connection

A guia Connection fornece informagdes sobre a condigao da conexio entre o
controlador e um médulo. A informagio vem do controlador.

Figura 13 — Guia Connection

-ioix]
General Connection | Time Syncl Madule Infol Internet F‘rotocnll Fort Configurationl Netwolkl Aszsociated Axesl Powerl Di;l_’l
Requested Packet Interval (RFPI): [iTi] E S
I Inkibit Madule

I~ Major Fault On Contraller IF Connection Fails 'hile in Bun Mode

¥ | Use Unicast Connestion over Etherlet/F

Tabela 27 — Propriedades do modulo: Descri¢des dos parametros da guia Connections

Parametro

Descri¢ao

Requested Packet
Interval (RPI)

(ada controlador possui a sua prépria configuracdo RPI. A guia Connection referente a cada
médulo ird exibir o seu préprio valor. Isto também é verdade para um adaptador virtual.

Inhibit Module

Marque para inibir a sua conexao ao mddulo. A inibicdo do médulo causa uma desconexdo ao
mddulo.

Quando vocé entra em comunicagdo, um icone aparece no s 2094-En020-H01-51 K_i01_ |
estado do modulo indicando que 0 mddulo esta inibido.

Inibir on-line

Se vocé inibir o mddulo enquanto estiver on-line e conectado ao mddulo, a conexao ao médulo
serd fechada e as saidas irdo para o estado de modo de programa que foi configurado por
Gltimo.

Inibir on-line, mas conexao nao estabelecida

Se vocé inibir o médulo enquanto estiver on-line, mas uma conexdo ao médulo no tiver sido
estabelecida devido a uma condicao de erro ou falha, o mdulo serd inibido. A informagao de
estado do mddulo se altera para indicar que 0 médulo estd inibido e ndo com falha.

Desinibir on-line

Se vocé desinibir um mddulo on-line e ndo ocorrer nenhuma condicao de falha, serd feita uma
conexdo ao mddulo e este dltimo serd reconfigurado. Se vocé ndo for a leitura de controle e
estiver no Modo de escuta, 0 mddulo nao serd reconfigurado.

Desinibir on-line e ocorréncia de uma falha

Se vocé desinibir um mddulo enquanto estiver on-line e ocorrer uma condicdo de falha, ndo
serd feita uma conexdo ao médulo.

Major Fault

Configure o controlador de modo que uma perda de conexdo a este médulo causa uma falha
grave.

Falhas do médulo

Exibe o cédigo de falha retornado pelo controlador e fornece detalhes sobre a falha.

A tabela a seguir descreve os erros de conexido comuns.

Tabela 28 — Erros de conexao comuns

Erro Descri¢ao

Erro de solicitado de conexao 0 controlador esta tentando fazer uma conexao com o médulo e recebeu um
erro. A conexdo ndo foi feita.

Erro de solicitacdo de servico 0 controlador estd tentando solicitar um servico do mddulo e recebeu um erro.

0 servico nao foi executado com sucesso.

Configurado invalida do médulo A configuracdo do médulo é invélida. Configuracdo do médulo rejeitada —

estrutura de alimentagdo invalida.

Diferenca na codificacdo eletronica | A codificagao eletronica estd habilitada e alguma parte da informagao de

codificacdo apresenta divergéncia entre o software e 0 médulo.

238 Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012



Propriedades do médulo de inversor CIP Apéndice A

Guia Time Sync

Quando vocé estiver com o controlador on-line, serd possivel revisar todos os
dados de estado de sincronia de tempo relacionados a rede. Quando vocé estiver

off-line, nenhum valor serd exibido.

Figura 14 — Guia Time Sync

Module Properties: To_KBK {2094-END2D-M01-51 1.1) = =] |
Generall Connection  Time Syne |M0dule Infol Intemet Prntocoll Port Eonfigurationl Networkl Azzociated Axesl Powerl bi 4 I L4
CIP Sync Time Synchronization: Enabled
UTLC System Time: 1731970 12:00:34 Ak
Grandmaster Clock Local Clock
Deszcription: Synchronization Status: Synchronized
User Name: ﬂ Offzet to b aster: 930 rs
|Jser Location: Ethernet State: Slave [Part 1)
Protocaol Address: 00.00.00.01
Physical Address: 00-00-00-01 ;I
Identity: O0DOBCFFFE3ET1448 Identity: 0200BCFFFE QOO 7E
Class: 248 Class; 255
Accuracy: 254 Accuracy: 254
Wariahce: B5535 W ariance: B5535
Source: Ozcillatar Source: Ozcillator
Priciity 1: 128
Pricrity 2: 128
Statuz: Running OF I Cancel | Lpply Help

Tabela 29 — Descricdes da guia Time Sync para o relégio Grandmaster

Parametro

Descricao

|dentity

Especifica o identificador exclusivo do relégio Grandmaster. O formato ird depender
do protocolo da rede. A rede Ethernet codifica o endereco MAC no identificador,
enquanto que as redes ControlNet e DeviceNet codificam o ID do fornecedor e o
niimero de série no identificador.

Class

Especifica a medida da qualidade do relégio Grandmaster. Os valores sdo definidos de
04 255, com zero (0) sendo 0 melhor reldgio.

Accuracy

Indica a precisao absoluta esperada do relégio Grandmaster em relaao a época PTP. A
precisao é especificada como uma escala graduada iniciando em 25 ns e terminando
em maior que 10 segundos ou desconhecido. Quanto menor for o valor da precisdo,
melhor serd o reldgio.

Variance

Exibe a medida das propriedades de estabilidade inerentes do reldgio local. O valor é
representado em unidades de registro redimensionadas em offset. Quanto menor a
varidncia, melhor o relégio.

Source

Especifica a origem de tempo do reldgio Grandmaster (por exemplo, GPS, NTP e
manual). Priority 1/Priority 2 especificam a prioridade relativa do relégio
Grandmaster em relacao aos demais reldgios no sistema. Estes campos podem ser
usados para suprimir o melhor mestre no sistema.

Tabela 30 — Descri¢des da guia Time Sync para o relégio local

Parametro Descricao

Local Clock Especifica as informagdes das propriedades para o reldgio local. Os valores do reldgio
local aparecem obscurecidos no modo off-line ou quando o PTP estiver desabilitado.

Synchronization Status Especifica se o reldgio local estd sincronizado com o reldgio de referéncia

Grandmaster. 0 valor serd 1 se o reldgio local estiver sincronizado e zero (0) se 0
reldgio local ndo estiver sincronizado. Um reldgio estard sincronizado se possuir uma
porta no estado escravo e estiver recebendo atualizacdes do mestre de tempo.
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Tabela 30 — Descri¢oes da guia Time Sync para o reldgio local

Offset Master Especifica o montante do desvio entre o reldgio local e o relégio Grandmaster em
nanossegundos.

Backplane State Especifica o estado do backplane.

Ethernet State Especifica 0 estado da porta Ethernet.

e Para maiores informagoes sobre a guia Time Sync, consulte
Ajuste da sincronia do tempo na pégina 18.

o Parainformagoes detalhadas sobre o CIP Sync, consulte Integrated
Architecture and CIP Sync Configuration Application Technique,
publicagao IA-AT003.

Guia Module Info

A guia Module Info exibe informagdes sobre 0 médulo e o estado. Também ¢é
possivel reinicializar um médulo ao estado de energizagio. Use esta guia para
determinar a identidade do médulo. Os dados nesta guia sio recebidos
diretamente do médulo. Se tiver sido selecionado um formato de comunicacio
modo de escuta ao criar o médulo, esta guia nao estara disponivel. Vocé nio verd
nenhum valor quando estiver off-line ou ao criar um maédulo.

Quando vocé estiver on-line com o controlador, serd possivel revisar as
informacoes do status do inversor em tempo real. Quando vocé estiver off-line,
nenhum valor sera exibido.

i
Generall Connectionl Time Synz  Module Info | Internet Protocoll Port Configurationl Networkl Associated Axesl Powerl Di;l_’l
i ldentification — Status
Wendor: Allen-Bradley I ajor Fault: MHone
Froduct Type: CIP kotion Drive Minar Fault: Mone
Product Code: 2094-EM02D-M01-51 Internal State: Unconnected
Revision: 110
Serial Mumber: 0000024C Configured: Mo
Product Mame:  2094-EN02D-M01-51 Owned: Mo
Module Identity:  Match

Fiefresh I Reset Module |

Tabela 31 - Propriedades do médulo: Descri¢oes da guia Module Info

(Categoria Parametro Descricao
Identificacdo Fornecedor Fabricante do médulo.
Product Type Tipo de médulo.
Product Code Geralmente 0 mesmo do nome.
Revisdo Revisao do firmware do médulo.
Serial Number Ntmero de série do médulo.
Product Name Este valor é recebido do médulo. Ele deve estar relacionado ao
inversor Kinetix 6500 que vocé configurou como parte de sua rede.
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Tabela 31 - Propriedades do médulo: Descri¢des da guia Module Info

(Categoria Parametro Descricao
Status Major Fault Irrecuperdvel.
Minor Fault Recuperdvel.

Internal State

Estado operacional atual.

Configured

Exibe um valor sim ou ndo indicando se o médulo foi configurado
por um outro controlador de leitura de controle conectado a ele.
Apés a configuracdo de um mddulo, este permanecera configurado
até ser realizada reinicializacdo ou a alimentagdo ser desligada e
ligada ou se o dispositivo de leitura de controle perder a conexao
com o mddulo.

Owned

Exibe um valor sim ou ndo indicando se um controlador de leitura
de controle esta conectado ao médulo naquele momento.

Module Identity

Match

Para que Match seja exibido, todos os abaixo deverao concordar:

« Fornecedor

« Tipo de mddulo, a combinagdo entre o tipo de produto e o
cddigo de produto para um fornecedor especifico

« Revisao principal

« Diferenca

0s valores retornados pelo médulo ndo correspondem ao que

aparece na guia General.

Este campo ndo leva em consideracdo as selegdes de codificacdo

eletrdnica ou revisao secundaria feitas para o médulo e que foram

especificadas na guia General.

Refresh Retine dados atualizados do mddulo.
Reset Module « Reinicializa um mddulo conforme o estado de energizacao através da emulagdo do ciclo de
alimentacdo.

+ Areinicializacdo de um mddulo faz com que todas as conexdes para e através do médulo
sejam fechadas e isto pode resultar em perda do controle.
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Guia Internet Protocol
A guia Internet Protocol permite configurar os parAmetros EtherNet/IP.
E necessario estar on-line para configurar os parimetros EtherNet/IP. Estes
parimetros aparecerao obscurecidos quando vocé estiver off-line. Eles também
aparecero obscurecidos quando vocé estiver on-line e existir uma diferenga de
modulo ou se ocorrer um erro de comunicagao. BOOTP ou DHCP nao sio
suportados.
Se forem utilizadas as chaves no médulo para definir o endereco EtherNet/IP, o
IP sera definido automaticamente. Se 0 médulo nio suportar a defini¢io do
enderego IP através das chaves, esta op¢ao nao sera exibida.
Para desabilitar as configuragoes IP definidas através das chaves no médulo, altere
as defini¢oes das chaves no médulo e, entéo, reinicialize o médulo desligando e
ligando a alimentagio a0 médulo ou clicando em Reset na guia Module Info.
Figura 15 - Internet Protocol
_aix
Generall Connectionl Time Sync' Module Info  Internst Protocal | Part Configuration' Netwolkl Agzociated Axesl Powerl Did I L4
Internet Protocol [IP] Settings
IP zettings can be manually configured or can be automatically configured
if the network, supports this capability
! tanually carfigure [P settings
" Obtain P setlings automatically wsing EOOTE
! Ohtain P setings automatically wsing DHEE
& |P settings et by switches on the module
IP Settings Configuration
Physical Module IP Address: | 192 0 168 . 1 . 21 Subnet Mazk: I 285 255 .85 . 0
Gateway Address: o.o. 0.0
Dlomair M ame: I Frirmary DMNS Server
panane Address: CRRE
o l— Secondary DNS
Host Hame: Server Address: vn.Uw.0.0
Refresh communicatio Sef -
Statuz: Running u]: I Cancel | Lippliy | Help
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Tabela 32 — Propriedades do mddulo: Descri¢des da guia Internet Protocol

Parametro Descricao

Physical Module IP Address Exibe 0 endereco IP do mddulo fisico ou, se vocé tiver selecionado a
configuracdo manual dos parametros IP, insira um endereco IP valido para o
mddulo fisico. Consulte os enderecos IP para valores validos.

0 endereco IP do madulo fisico aparecerd obscurecido e ndo ird possuir nenhum
valor se vocé estiver off-line ou se estiver on-line com uma diferenga de médulo
ou se ocorrer um erro de comunicacdo. 0 endereco IP do mddulo fisico também
aparecera obscurecido quando for configurado através da utilizagao das chaves
no médulo.

Tanto uma mensagem de adverténcia como o endereco IP inserido na guia
General irdo aparecer se for inserido um endereco IP do mddulo fisico que ndo
corresponda ao endereco IP inserido na guia General.

A mensagem de adverténcia ndo serd exibida se vocé estiver off-line ou se vocé
estiver on-line com uma diferenca de médulo ou se ocorrer um erro de
comunicagdo. E possivel clicar em Copy IP address na guia General para que o
endereqo [P do mddulo fisico corresponda ao enderego IP contido na guia
General.

S0 aparecerd se vocé escolher configurar os parametros IP manualmente ou
quando existir uma diferenqa entre o enderego IP no mddulo fisico e 0 enderego
IP inserido na guia General.

Subnet Mask Exibe a mdscara de subrede do médulo ou, se vocé tiver selecionado a
configuracdo manual dos pardmetros, insira uma méscara de subrede valida.
A mdscara de subrede aparecera obscurecida e estard em branco quando vocé
estiver off-line ou se vocé estiver on-line com uma diferenca de médulo ou se
ocorrer um erro de comunicagao.

A mdscara de subrede aparecerd obscurecida quando o médulo suportar a
op¢do de configuracdo do endereco IP através do uso das chaves e vocé tiver
escolhido configurar o endereco IP usando estas chaves.

Gateway Address Exibe o enderego IP do conversor de protocolos do médulo ou, se vocé tiver
selecionado a configuracdo manual dos pardmetros, insira um endereco valido
de conversor de protocolos.

0 endereco do conversor de protocolos aparecera obscurecido e estard em
branco quando vocé estiver off-line ou se vocé estiver on-line com uma
diferenca de mdulo ou se ocorrer um erro de comunicagao.

0 endereco do conversor de protocolos aparecerd obscurecido quando o médulo
suportar a op¢ao de configuracao do endereco IP através do uso das chaves e
vocé tiver escolhido configurar o enderego IP usando as chaves no médulo.

Domain Name Exibe 0 nome de dominio do médulo ou, para configurar os pardmetros IP
manualmente, insira um nome de dominio vélido. Consulte Nomes de dominio
para valores vélidos para 0 nome de dominio.

0 nome de dominio s6 aparecera se 0 mddulo suportar um nome de dominio.
Ele aparecerd obscurecido e estard em branco quando vocé estiver off-line ou se
vocé estiver on-line com uma diferenca de médulo ou se ocorrer um erro de
comunicacao.

0 nome de dominio aparecera obscurecido quando o médulo suportar a op¢éo
de configuragao do endereco IP através do uso das chaves e vocé tiver escolhido
configurar o enderego IP usando as chaves no médulo.

Host Name Exibe 0 nome do host do mddulo ou insira um nome de host vélido. Uma
mensagem de adverténcia aparecera quando o nome do host no médulo fisico
nao corresponder ao nome do host na guia General. Certifique-se de que o
nome do host aqui inserido corresponde ao nome do host contido na guia
General e clique em Set.

0 nome do host s6 aparecerd se o médulo suportar um nome de host. Ele
aparecerd obscurecido e estara em branco quando vocé estiver off-line ou se
vocé estiver on-line com uma diferenga de médulo ou se tiver ocorrido um erro
de comunicacdo.

Primary DNS Server Address Exibe 0 endereco IP do servidor DNS primdrio do médulo ou, se vocé tiver
selecionado a configuracdo manual dos parametros, insira um enderego vélido
de servidor DNS primério.

0 endereco do servidor DNS primdrio s apareceré se 0 médulo suportar um
enderego de servidor DNS primario. Ele aparecerd obscurecido e estard em
branco quando vocé estiver off-line ou se vocé estiver on-line com uma
diferenca de médulo ou se ocorrer um erro de comunicagdo.

0 endereco do servidor DNS primdrio aparecera obscurecido quando 0 médulo
suportar a op¢do de configuracdo do endereco IP através do uso das chaves e
vocé tiver escolhido configurar o endereco IP usando as chaves no médulo.
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Tabela 32 — Propriedades do modulo: Descri¢des da guia Internet Protocol

Parametro Descri¢ao

Secondary DNS Server Address Exibe o enderego IP do servidor DNS secundério do médulo ou, se vocé tiver
selecionado a configuracao manual dos parametros, insira um endereco valido

de servidor DNS secundario.

0 endereco do servidor DNS secunddrio s6 aparecera se 0 médulo suportar um
endereco de servidor DNS secunddrio. Ele apareceré obscurecido e estard em
branco quando vocé estiver off-line ou se vocé estiver on-line com uma
diferenca de médulo ou se ocorrer um erro de comunicacdo.

0 endereco do servidor DNS secunddrio aparecerd obscurecido quando o
mddulo suportar a op¢do de configuracao do endereqo IP através do uso das
chaves no mddulo e vocé tiver escolhido configurar o endereo IP usando estas
chaves.

Refresh Communication Aparece quando a comunicagdo com 0 médulo apresenta falha. Clique em

Refresh communication para tentar atualizar a comunicagdo.

Set Confirma as modificacdes para o médulo.

Set aparecera obscurecido quando vocé estiver off-line ou se vocé estiver on-
line com uma diferenca de mddulo ou se tiver ocorrido um erro de comunicagdo.

Guia Port Configuration

Através da habilitagao de Auto-negotiate, a comunicagio entre os médulos de

comunicagao ¢ os inversores se d4 de forma automatica.
Figura 16 — Autonegociacao habilitada

Module Properties: To_K6K (2094-ENDZD-M0D1-51 1.1) = Ellll

Generall Eonnect\onl Time Syncl Module Infol Internet Protocol - Port Configuration | Network' Aszociated Axesl Powerl Dic 4 I 4

. Auto- Speed Duplex Port
Port | Enahle| Link Stati a . "
° i |5 | Negotiste | Selected | currert | Selected] Current | Disgnostics
F 1 W |Active I = = |
2| r = 2 =

efresh communication, § Set «
Statuz: Running 0k I Cancel Lol Help
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Observe acima que vocé nao pode visualizar a velocidade ou duplex atuais. E
necessario clicar em Refresh communication apés selecionar Auto-Negotiate para
que estes campos sejam preenchidos.

Module Properties: To_K6K (2094-END2ZD-MD1-51 1.1) -0l x|
General | Connection | Time Sync | Module Info | Intemet Protocal ~ Part Configuration | Network | Associated dues | Power | Dic 4 I
) Auto- Speed Duplex Port
Port | Enable | Link Stats
o | e [T =SS nepptiste | Selected | _Current | Selected] Current | Diagnostics
i 1 W |Active I = |1100 Mbps = || Full =
2 | O r i i B

Apos clicar em Refresh communication vocé
poderd ver que esta porta de comunicacao
do inversor estd definida em 100 Mbps para
a velocidade e Full para duplex.

Hefresh communicatio

(licando em Set, as suas alteracdes serdo confirmadas.

Status: Running 0K I Cancel | Apply | Help |
IMPORTANTE E necessario realizar a reinicializacio do inversor para fazer uso das novas

configuracoes. A reinicializacdo do inversor causa uma perda de conexdo e 0
Motion ird parar. O inversor estard no estado PARADO.
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Sevocé clicar em ... abaixo de Port Diagnostics, vocé podera visualizar os valores
para os Interface and Media Counters.

zl
i~ Interface Counters i~ Media Counters
Octets Inbound: 1] Alignment Errors: 1}
Octets Outbound: o FC5 Errors: 0
Unicast Packets Inbound: 1] Single Collizions: 1]
Unizast Packets Outbound: 12285 tultiple Collizians: i)
Non-unicast Packets Inbound 0 SOE Test Erors: ]
Non-unicast Packets Outbound: 3627 Detenied Transmissions: ]
Packets Discarded Inbound: o Late Collisions: 0
Packets Dizcarded Outbound: o Excessive Collisions: 0
Packets Yith Emors Inbound: 0 MAC Transmit Errors: ]
Packets %ith Erors Dutbound: 0 MAC Receive Erors: ]
Unknown Protocal Carrier Sense: 0
Packets Inbound: il Frame Too Long: ]

Rieset Counters | «

Cloze I Help |

Tabela 33 — Propriedades do madulo: Descri¢des da guia Port Configuration

Parametro Descricao
Port Nome da porta.
Enable Estado habilitado da porta ou marcar para habilitar a porta.

Enable apareceré obscurecido quando vocé estiver off-line ou se vocé estiver
on-line com uma diferenca de médulo ou se tiver ocorrido um erro de
comunicacao.

Link Status Exibe 0 estado do link como Inactive ou Active.

Link Status aparecerd obscurecido quando vocé estiver off-line ou se vocé
estiver on-line com uma diferenca de médulo ou se tiver ocorrido um erro de
comunicacao.

Auto-Negotiate Exibe o estado de autonegociagdo da porta.

+ Marque Auto-Negotiate para que o modulo seja habilitado para negociar
automaticamente a velocidade da porta e o duplex.

« Desmarque a caixa de selecdo Auto-Negotiate para definir manualmente a
velocidade da porta e o duplex.

+ Auto-Negotiate aparecerd obscurecido e marcado quando a porta do
médulo e o duplex ndo puderem ser especificados manualmente.

« Auto-Negotiate aparecerd obscurecido e ndo marcado quando a velocidade
da porta e o duplex forem especificados pelo médulo.

Auto-Negotiate estard desmarcado e apareceré obscurecido quando vocé

estiver off-line ou se vocé estiver on-line e Enable ndo estiver marcado ou se

vocé estiver on-line com uma diferenga de mddulo ou se tiver ocorrido um erro

de comunicacdo.

Selected Speed Exibe a velocidade selecionada da porta se Auto-Negotiate ndo estiver

marcado. Vocé também pode selecionar a velocidade da porta.

As velocidades validas sao:

+ 10 Mbps

100 Mbps

1000 Mbps

A velocidade selecionada aparecerd obscurecida e ndo terd nenhum valor se

ocorrer um dos abaixo citados:

+ Vocé estiver off-line

+ On-line e Enable ndo estiver marcado

+ On-line e Auto-Negotiate estiver marcado

« On-line e Auto-Negotiate aparece obscurecido

+ On-line com uma diferenca de médulo ou tiver ocorrido erro de
comunicagdo
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Tabela 33 — Propriedades do médulo: Descri¢des da guia Port Configuration

Parametro

Descri¢ao

Current Speed

Exibe a velocidade atual da porta.

A velocidade atual ndo terd nenhum valor quando vocé estiver off-line ou se
vocé estiver on-line e Enable nao estiver marcado ou se vocé estiver on-line com
uma diferenca de médulo ou se tiver ocorrido um erro de comunicagao.

Selected Duplex

Exibe o duplex selecionado da porta se Auto-Negotiate ndo estiver marcado.

Vocé pode selecionar o duplex da porta. Os duplex vélidos sdo Half e Full.

0 duplex selecionado aparecera obscurecido e ndo tera nenhum valor se ocorrer

um dos abaixo citados:

« Vocé estiver off-line ou on-line e Enable ndo estiver marcado

« On-line e Auto-Negotiate estiver marcado

« On-line e Auto-Negotiate aparece obscurecido

+ On-line com uma diferenca de médulo ou tiver ocorrido erro de
comunicagdo

Current Duplex

Exibe o duplex atual da porta.

0 duplex atual estara em branco quando vocé estiver off-line ou se vocé estiver
on-line e Enable nao estiver marcado ou se vocé estiver on-line com uma
diferenca de mddulo ou se tiver ocorrido um erro de comunicagdo.

Port Diagnostics

0 diagndstico da porta aparecerd obscurecido quando vocé estiver off-line ou se
vocé estiver on-line e Enable ndo estiver marcado ou se vocé estiver on-line com
uma diferenca de médulo ou se tiver ocorrido um erro de comunicagao.

Reset Module

Uma mensagem de reinicializar médulo aparecerd informando que o médulo
precisa ser reinicializado para que as modificagdes sejam aplicadas. Apds fazer
modificacdes em:

« Estado Auto-Negotiate

« Velocidade selecionada

« Valores de configuracao do duplex selecionado

Ao clicarem Reset Module, é iniciada a operacdo de reinicializacao do médulo, o
que retorna 0 modulo ao seu estado de energizacao através da emulacdo do
rearme da fonte de alimentagao.

Refresh Communication

Aparece quando a comunicagdo com o mddulo apresenta falha. Clicando-se em
Refresh communication, é feita a tentativa de atualizar a comunica¢do com o
mddulo.

Set Confirma as suas modificagoes.
Set aparecera obscurecido quando vocé estiver off-line ou se vocé estiver on-
line com uma diferenca de médulo ou se tiver ocorrido um erro de comunicagdo
ou se ndo existirem edi¢des pendentes na guia.

Apply Aceita e aplica as suas edi¢des em todas as guias e vocé poderd dar

continuidade a configuracdo. Se vocé clicar em Apply ou OK, as informagdes
serdo automaticamente enviadas ao controlador. O controlador ird tentar enviar
as informagdes ao mddulo se a conexdo deste dltimo nao estiver inibida.
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Guia Network
A guia Network fornece as informagoes sobre a rede para a porta.
DICA A guia Network ndo existe nas propriedades de médulo de inversor
PowerFlex 755 ou Kinetix 350.
Figura 17 — Guia Network
=T
General I Connection | Time Syncl Module Info I Internet Protocol I Port Configuration  Metwork. | Aszociated Axes I Power | Dit I 4
Metwork Topology: LinearStar
Advanced...
Metwiork Status: Mormal LI
Active Ring Supervisar:
Active SUpEryisar
Brecedence:
™| Enable Superyvisor Modz: &
Ring Faults Detected: Reset Counter | -
Superyvisor Status:
Ring Fault
Refresh communication.
Tabela 34 — Propriedades do médulo: Descri¢des da guia Network
Parametro Descricao
Network Topology Exibe a topologia atual da rede na forma de Linear/Star ou Ring.
A topologia da rede ndo terd nenhum valor quando vocé estiver off-line ou se vocé
estiver on-line com uma diferenca de médulo ou tiver ocorrido erro de
comunicagao.
Network Status Exibe o estado atual da rede em uma das sequintes situacoes:
« Normal
+ Falhado anel
« Deteccao de malha ndo esperada
0 status da rede ndo terd nenhum valor quando vocé estiver off-line ou se vocé
estiver on-line com uma diferenca de mddulo ou tiver ocorrido erro de
comunicacao.
Active Ring Supervisor Se a topologia da rede estiver operado em um modo de anel, serd exibido o
endereqo IP ou endereco MAC do supervisor de anel ativo.
Active Ring Supervisor aparecerd obscurecido em uma das sequintes situagdes:
« Off-line
« On-line com uma diferenca de mddulo ou tiver ocorrido erro de comunicagdo
« Atopologia da rede ndo estd operado em modo de anel
Active Supervisor Precedence Se a topologia da rede estiver operando em um modo de anel, serd exibida a
precedéncia do supervisor de anel ativo.
Active Supervisor Precedence aparecerd obscurecido em uma das sequintes
situacoes:
« Off-line
+ On-line com uma diferenca de médulo ou tiver ocorrido erro de comunicagdo
« Atopologia da rede ndo estd operado em modo de anel
Enable Supervisor Mode Exibe 0 modo de supervisor do mddulo ou marcar para que o médulo seja
configurado como um supervisor na rede.
Enable Supervisor mode aparecera obscurecido em uma das sequintes situagdes:
« Off-line
+ On-line com uma diferenca de médulo ou tiver ocorrido erro de comunicagdo
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Tabela 34 — Propriedades do médulo: Descri¢des da guia Network

Parametro Descri¢ao

Ring Faults Detected Quando o médulo estiver configurado como um supervisor de anel na rede, serd
exibido 0 ndmero de vezes que uma falha de anel foi detectada pelo anel.

Ring Faults Detected ndo terd nenhum valor nas sequintes situagdes:

« Off-line

+ On-line com uma diferenca de médulo ou tiver ocorrido erro de comunicacéo
0 mddulo ndo estd configurado como um supervisor de anel

Reset Counter Quando o médulo é configurado como supervisor de anel na rede, clique em Reset
Counter para reinicializar a contagem de falhas de anel do médulo em zero.

Reset Counter apareceré obscurecido em uma das sequintes situagdes:

« Off-line

+ On-line com uma diferenca de médulo ou tiver ocorrido erro de comunicacéo
0 mddulo ndo estd configurado como um supervisor de anel

Supervisor Status Quando o médulo estiver configurado como supervisor de anel na rede, sera

exibido o estado do supervisor de anel do médulo como seque:

« Active, o mddulo é o supervisor de anel ativo

« Back up, 0 mddulo € o supervisor de anel reserva

« (annot support current Beacon Interval or Timeout, o médulo ndo pode
suportar os valores de intervalo do sinalizador luminoso ou de tempo-limite do
atual supervisor de anel ativo

Supervisor Status nao terd nenhum valor nas seguintes situaces:

« Off-line

+ On-line com uma diferenca de médulo ou tiver ocorrido erro de comunicaéo

0 mddulo ndo estd configurado como um supervisor de anel

Ring Fault Last Active Node on Port 1

Quando o médulo for o supervisor de anel ativo na rede, seré exibido o endereco IP
ou 0 endereco MAC do Gltimo nd ativo na porta 1 se ocorrer uma falha de anel.
Last Active Node on Port 1 ndo serd exibido em uma das sequintes situages:

« Off-line

+ On-line com uma diferenca de mddulo ou tiver ocorrido erro de comunicagdo

« On-line e 0 médulo nao for um supervisor de anel

+ On-line e 0 mddulo néo for o supervisor de anel ativo

Last Active Node on Port 2

Quando o médulo for o supervisor de anel ativo na rede, sera exibido o endereco IP
ou 0 endereco MAC do dltimo né ativo na porta 2 se ocorrer uma falha de anel.
Last Active Node on Port 2 ndo serd exibido nas seguintes situacdes:

« Off-line

« On-line com uma diferenca de modulo ou tiver ocorrido erro de comunicacéo

+ On-line e 0 médulo ndo estd configurado como um supervisor de anel

« On-line e 0 mddulo nao for o supervisor de anel ativo

Verify Fault Location Verify Fault Location faz com que o supervisor de anel ativo verifique a dltima
localizacéo de falha de né na porta 1 e na porta 2 do mddulo. A dltima localizacéo
de falha ocorrida continuard a ser exibida até que vocé verifique a falha.

Verify Fault Location ndo serd exibido nas sequintes situacdes:

« Off-line

« On-line com uma diferenca de mddulo ou tiver ocorrido erro de comunicagdo

+ On-line e 0 médulo ndo estd configurado como um supervisor de anel
+On-line e 0 mddulo ndo for o supervisor de anel ativo

Status Quando o médulo for o supervisor de anel ativo na rede, Status ird exibir a condicdo

de falha de anel na rede em uma das seguintes situagdes:

« Falha parcial da rede

+ Ciclos rapidos de falha/recuperacdo

Status ndo serd exibido nas sequintes situacdes:

« Off-line

« On-line com uma diferenca de mddulo ou tiver ocorrido erro de comunicagdo

« On-line e 0 médulo ndo estd configurado como um supervisor de anel

«On-line e 0 mdédulo ndo for o supervisor de anel ativo

« A condicdo de falha de anel ndo for uma falha parcial de rede ou ciclos répidos
de falhas/recuperacao
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Tabela 34 — Propriedades do médulo: Descri¢des da guia Network

Parametro Descri¢ao

Clear Fault Clear Fault faz com que o supervisor de anel ativo apague a falha de ciclos répidos
de falhas/recuperacdo.

(lear Fault ndo serd exibido nas seguintes situaces:

« Off-line

+ On-line com uma diferenca de médulo ou tiver ocorrido erro de comunicacéo

« On-line e 0 mddulo ndo estd configurado como um supervisor de anel

+ On-line e 0 mddulo néo for o supervisor de anel ativo

« A condicdo de falha de anel ndo for devido a ciclos répidos de falha/recuperacao

Advanced Configuragdo de propriedades avancadas da rede.

Advanced aparecera obscurecido em uma das seguintes situagoes:

« Off-line

« On-line com uma diferenca de mddulo ou tiver ocorrido erro de comunicado

Refresh Communication Refresh communication aparecera quando a comunicagdo com o médulo apresenta
falha. Refresh communication tenta atualizar a comunicacdo com o mddulo.

Apply Se vocé clicar em Apply ou OK, as informagdes serdo automaticamente enviadas ao

controlador em uma das sequintes condicdes:

« Vocé estiver on-line em programa, programa remoto ou modo de operacdo
remoto

« 0 controlador for o controlador de leitura de controle

« Vocé alterou a configuracdo do médulo no software

0 controlador ird tentar enviar as informagdes ao médulo (se a conexdo deste

dltimo ndo estiver inibida). Se vocé ndo clicar em Apply, as suas modificagdes nao

serdo enviadas aos controlador.
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Guia Associated Axes

A guia Associated Axes possibilita diferentes fun¢oes dependendo do inversor
sendo configurado.

Inversores Kinetix 6500 e PowerFlex 755

Para Kinetix 6500 e PowerFlex 755, use a guia Associated Axes para executar o
seguinte:

e Associar um eixo a partir de uma lista de tags de eixo.
o Criar novos tags de eixo.

o Escolha o dispositivo de realimentacio do motor.

o Escolher o dispositivo de realimentagio de carga.

e Escolher o dispositivo de realimentagao mestre.

Cada médulo de inversor Kinetix 6500 pode possuir um e¢ixo cheio ¢ um meio-
eixo. Vocé atribui o eixo cheio (primario) como Axis 1: o eixo secundério
(metade) como Axis 2. Se forem alteradas as propriedades listadas da revisao
principal, a configura¢io da realimentagio ou a estrutura de alimentagao, a
associac¢io dos eixos serd removida.

DICA Somente o inversor Kinetix 6500 suporta um meio-eixo.

Quando for removida uma associagao, seja através da alteragio da definigao do
modulo ou selecio de um eixo diferente, ocorrerd a reinicializagio do seguinte:

¢ Associagao no eixo
o Referéncias aos motores no eixo
e Referéncias aos dispositivos de realimentagio no eixo

o Acesse as caixas de didlogo de categorias de propriedades do eixo
Inversor Kinetix 350

Para Kinetix 350, use a guia Associated Axes para executar o seguinte:
e Associar um eixo a partir de uma lista de tags de eixo.

e Criar novos tags de eixo.

Cada médulo de inversor pode possuir um eixo cheio. Se a propriedade de
mddulo Major Revision do inversor for alterada, a associagio do eixo serd
removida. As propriedades do médulo de configuragio de realimentagao e
estrutura de alimentagao sao fixas.

Quando for removida uma associagio, seja através da alteragio da definigao do
mddulo ou sele¢io de um eixo diferente, ocorrera a reinicializagio do seguinte:

o Associagio no eixo.
o Referéncias aos motores no eixo.
o Referéncias aos dispositivos de realimentagio no eixo.

o Acesse as caixas de didlogo de categorias de propriedades do eixo.
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Inversor Kinetix 5500
e Associar um eixo a partir de uma lista de tags de eixo.

e Ciriar novos tags de eixo.

Cada médulo de inversor pode possuir um eixo cheio. Se a propriedade de
mddulo Major Revision do inversor for alterada, a associagio do eixo serd
removida. As propriedades do mddulo de configuragio de realimentagao e
estrutura de alimentagao sao fixas.

Quando for removida uma associagao, seja através da alteragao da definicao do
mddulo ou sele¢io de um eixo diferente, ocorrera a reinicializagio do seguinte:

e Associacio no eixo.
o Referéncias aos motores no cixo.
o Referéncias aos dispositivos de realimentagio no eixo.

o Acesse as caixas de didlogo de categorias de propriedades do eixo.
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Figura 18 — Guia Associated Axes

x|
Generall Connectionl Time Syncl Modulelnfol Internet F'rotocoll Port Configurat\onl Metwark ~Associated Axes | F‘owerl Di 4 I L4
Axis 1 J Mew Axis.., |
MotorfMaster Feedback Device: Motor Feedback Port
Load Feedback Device: I <none= j
Axis 2 (Auxiliary Axis): |<none> j J Mew Axis... |
Master Feedback Device: I <none= j
Tabela 35 — Propriedades do médulo: Descri¢des da guia Associated Axis
Parametro Descricao
Axis 1 Selecione o tag AXIS_CIP_DRIVE que vocé deseja associar como eixo cheio para
0 mddulo de inversor.
Axis 2 Selecione 0 eixo que vocé deseja como meio-eixo, se necessario.
New Axis Abre a caixa de didlogo New Tag onde € possivel criar um eixo AXIS_CIP_DRIVE.
Motor Feedback Device 0 dispositivo de realimentacdo do motor é definido na porta de alimentagao do

motor e ndo pode ser alterado.

Load Feedback Device Clique para selecionar a porta para o dispositivo fisico de realimentacao usado
pela realimentacdo de carga do eixo 1.

Porta de realimentacdo auxiliar

Master Feedback Device Escolha a porta para o dispositivo fisico de realimentacdo usado pela
realimentacdo de mestre do eixo 2.

Figura 19 — Guia Associated Axes para inversor Kinetix 5500

5 Module Properties: En2T_rev5_1 (2198-H025-ERS 1.1) =8 =R

|Gene|a| IConnection Time Sync I Module Info I Intemet Protocol I Port Configuration I Netwark | Associated Axes Powerl Mot * ] *

fads 1: [ax_ctP_v1_on_xs500 - B [ Mew asis.. |

Motor Feedback Device: Motor Feedback Port

Figura 20 — Guia Associated Axes para inversor Kinetix 350

Il Module Properties: B15 (2097-VY32PR4-LM 1.1)

Genera\l Curmec\\uml Time Sym:l Module \niul Internet Pmlucu\l Port Configuration Associated Axes |Puwer | Motion Diagnostics

s 1 |p15_xas0 = J New Axis.

Motor AMaster Feedback Device: Motor Feedback Port

Figura 21 — Guia Associated Axes para inversor PowerFlex 755

Il Module Properties: B15 (PowerFlex 755-EENET-CM 3.1) -0 1[

Genera\' Cannection | Time Sym:' Module In1a| Internet Pmto:al' Part Configuration  Associated Axes |Power | Digital Input | Mation Diagr 4] ¥

A 1 |p15_pFrss | J Mew Axis...
=

Motor Master Feedback Device: IPnrt4 Channel & _I

Load Feedback Device: IF‘Drt 4 Channel B LI

Para mais informacoes sobre a associagao de um eixo, consulte Associagio dos

inversores e eixos na pdgina 34 para inversores Kinetix ¢ Configuracio do eixo
associado e do modo de controle na pégina 88 para inversor PowerFlex 755.
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Guia Power
Os parimetros exibidos nesta guia serao diferentes dependendo do inversor sendo
configurado, mesmo dentro de uma mesma familia de inversores. Ir4 variar de
acordo com a estrutura de alimentacao selecionada.
Figura 22 — Guia Power para o inversor PowerFlex 755
Time Syncl Module Infol Internet Protocoll Fort Eonfigurationl Agsociated Axes  Power | Digital Inputl I otion Diagnostice
Power Skructure: 240Y, 4,26, Mormal Duty
(6digo de catdlogo P 20G11NE4PZ
Regenerative Power Limit: I -50.000 e Regulator Rated
Bus Regulator Action: IShunt Requlatar j
Shunt Requlator Resistor Type: { External % Internal
External Shunt: |<none> j
External Shunk Resistance: I 31,000 Ohms
External Shunt Power: I 0.1000° Kilowatts
External Shunt Pulse Power: I 2,000 Kilowatts
Figura 23 — Guia Power para o inversor Kinetix 6500
-ioix
Generall Connectionl Time Syncl Modulelnfol Internet Protncoll Port Configulat\onl Netwolkl Agsociated Awes  Power |Di 1 I L4
Povwer Structure; 2094-AC09-MOZ-11
Advanced..,
/ Kinetix 6500, 2304 AC, TAM, kW PS, 10,64 —I
COdlgo de (atalOgO Bus Requlatar Action: IShunt Regulatar j
Shunt Requlator Resistar Type: { External (¢ Internal
External Shunk: |<none> j
Bus Capacitance: I 0,000 pF
Figura 24 — Guia Power para o inversor Kinetix 5500
# | Module Properties: Time_Sync_Test (2198-H008-ERS 1.1) =0 E=h =
|Genem| IC.onnedinn Time Sync I Module Info I Intemet Pratocol I Port Configuration I Network IAgsndated Poes™ | Power lﬁ s uks
Power Structure: 2198-H0O08-ERS
Kinetix 5500, 2.54, 195-528 Volt, Safe To...
e (400460 vac - (édigo de catélogo
AC Input Phasing: [Three Phase V]
Bus Configuration: [Shared DC ']
Bus Sharing Group: [Groupl V]
Bus Regulator Action: [Shunt Regulator v]
shunt Regulator Resistor Type: (7 External @ Internal
External Shunt: <none:
Figura 25 — Guia Power para o inversor Kinetix 350
Il Module Properties: B15 (2097-¥32PR4-LM 1.1)
Gemgra\l Connection | Time Syncl Module InfDl Internet Prutucull Fort Configuration | Associated Axes Power |Motion Diagnostics
Power Structure:  2097-V32PR4-LM 1 .
i < \-{ (ddigo de catalogo
Kinethc 350, 84, 2404, Intagral Filter
Bus Regulator Action: |Shunt Regulator LI
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Tabela 36 — Propriedades do médulo: Descri¢oes da guia Power

Parametro

Descricao

Power Structure

Exibe o cédigo de catélogo do inversor e a poténcia nominal do inversor.

ACInput Phasing

Especifique a fase da entrada CA.
0s valores validos sdo trifasico e monofésico.

Regenerative Power Limit

Insira o valor em percentagem negativa para o limite de poténcia regenerativa.

Bus Regulator Action

Leitura ou escrita da acao do regulador de barramento em relagdo a um tag de
configuracdo. Os valores vélidos incluem:

« Disabled

« Regulador de shunt

« CommonBus Follower

Shunt Regulator Resistor Type

Selecione shunt interno ou externo.

Shunt Regulator Resistor Type aparecerd obscurecido no modo on-line e
quando Bus Regulator Action estiver desabilitado (definido como CommonBus
Follower).

0 inversor Kinetix 350 nao suporta este parametro.

External Shunt

0s seguintes valores de shunt externo estardo habilitados quando Shunt
Regulator Resistor Type é definido como External.

Se for selecionado External para Shunt Regulator Resistor Type, escolha o valor
shunt externo.

Os valores validos incluem:

+ <none>

 (ustom

« 0s cédigos de catdlogo do regulador shunt externo

External Bus Capacitance
Inversor Kinetix 6500

0 Kinetix 350 e o Kinetix 5500 nao
suportam esse pardmetro

Quando Bus Regulator Action for definido como Shunt Regulator ou
CommonBus Follower, insira a capacitancia do barramento externo em pf.

A capacitancia do barramento externo estard habilitada quando Bus Regulator
Action for definido como Disabled ou Shunt Regulator.

0s valores validos sdo determinados de acordo com o tipo de inversor sendo
configurado. 0 valor digitado é validado ao pressionar OK. Vocé receberd uma
mensagem de erro se o valor estiver acima ou abaixa da faixa permitida pelo
inversor.

External Shunt Resistance Inversor PowerFlex 755
External Shunt Power Inversor PowerFlex 755
External Shunt Pulse Power Inversor PowerFlex 755

E possivel alterar os limites de sobrecarga e tensao quando vocé estiver off-line.
Nao sera possivel realizar nenhuma alteragio enquanto vocé estiver on-line, mas

os valores serdo exibidos.

Figura 26 - Kinetix 6500, tela off-line da caixa de didlogo Advanced Limits

%
Carverter Thermnal Overload Linit: I 100,000 %
Bus Regulatar Thermal Cverload Limit: I 100, 000 %
Bus Under Valkage Limik: I 15.000 %,
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Figura 27 - Kinetix 5500, tela off-line da caixa de didlogo Advanced Limits

r =
Advanced User Limits — lﬂ
Converter Thermal Overload Limit: 100,000 | =g
Bus Regulator Thermal Overload Limit: 100,000 =g
Bus Under Voltage Limit: 0.000 =g

Figura 28 — PowerFlex 755, tela off-line da caixa de didlogo Advanced Limits

Advanced Limits x|
Bus Under Yoltage |m %

0K | Cancel | Help |

O inversor Kinetix 350 nao possui uma caixa de didlogo Advanced Limits.

256 Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012



Propriedades do médulo de inversor CIP Apéndice A

Guia Digital Input

Use a guia Digital Input entrada digital para inserir os valores da entrada digital
para o médulo de inversor. Estas telas off-line s3o os valores padrao para os
inversores Ethernet Kinetix 6500 e PowerFlex 755. Os inversores Kinetix 350 e
Kinetix 5500 nao tem guia de entrada digital.

Figura 29 — Guia Digital Input para o inversor Kinetix 6500

-5
Time Syncl Module Infol Internet Protocoll Port Configurationl Networkl AssociatedAxesI Power  Digital Input | Muotion Diagﬂ_’
Digital Input 1: -
Digital Input 2: lﬁ

Digital Input 3:  |Registration 1 'l
Digital Input 4:  [Regiskration 2 'l

Figura 30 — Guia Digital Input para o inversor PowerFlex 755

Time Syncl Module\nfol Internet Protocoll Port Eonfigulationl Azzociated Axesl Power Digital Input | Motion Diagnosticsl ‘I L4

Digital Input 1: IEnabIe i l

LUnassigned

Enable

Tabela 37 — Propriedades do modulo: Descri¢des da guia Digital Input

Parametro Descricao

Digital Input 1 Escolha um destes valores para as entradas digitais 1, 2, 3 e 4:
Digital Input 2 + Unassigned

Digital Input 3 « Enable

Digital Input 4 + Home

« Registration 1

« Registration 2

« Positive Overtravel
« Negative Overtravel
« Regeneration 0K
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Guia Motion Diagnostics

Quando on-line, a guia Motion Diagnostics exibe as informagoes bésicas de
conexao relacionadas s taxas de transmissao do pacote Motion Ethernet. Vocé
também poderd ir para a caixa de didlogo Transition Statistics para visualizar
transmissoes perdidas e atrasadas, bem como as estatisticas de temporizacio.
Nenhum valor serd exibido durante as condi¢oes abaixo:

e Modo off-line

¢ Nenhum eixo estd atribuido a0 médulo

Figura 31 - Guia Motion Diagnostics

Module Properties: To_K6K (2094-ENDZD-M0D1-51 1.1) - | Dlﬂ

Module Infol Internet Prntocoll Part Configurationl Networkl AssociatadAxesI F‘owerl Digital Input  Motion Diagnostics | A I 4

Coarze Update Period: 2000 ps
Connection Size
Controller to Drive: 44 hytes
Dirive to Contraller: 36 bytes

™ Enable Transmission Timing Statistics

Transmission Statistics |

Tabela 38 — Propriedades do mddulo: Descri¢des da guia Motion Diagnostics

Parametro Descricao

Coarse Update Period Exibe o periodo de atualizacao bruta do grupo Motion associado.
Controller to Drive Exibe as dimensdes atuais da conexdo CIP ao inversor.

Drive to Controller Exibe as dimensdes atuais da conexao CIP a partir do inversor.

Enable Transmission Timing | Visualizar os dados em transmissdes perdidas e atrasadas e estatisticas de

Statistics temporizacao.

0 padrao ndo estd marcado, 0 que significa que as estatisticas de temporizagdo ndo sdo

exibidas na caixa de didlogo das estatisticas de transmissao. A marcacdo desta caixa

exibe a caixa de didlogo das estatisticas de transmissao.

+ Vocé pode aprimorar o desempenho ndo marcando esta caixa, 0 que limita a
quantidade de dados de diagndstico que aparecem na caixa de didlogo das
estatisticas de transmissao.

« Enable Transmission Timing Statistics aparecerd obscurecido no modo de operagdo
Hard.

» Transmission Statistics aparecerd obscurecido no modo off-line ou quando existir
um erro de comunicagdo.

Figura 32 - Caixa de dialogo Transmission Timing Statistics

Transmission Statistics x|
Lost Transmissions Late Transmissions
Contraller To Drives 0 Cantroller To Drive: 0
Drive To Controller: 0 Drive Ta Controller 0

Timing Statistics

Last Ayerane Masimu el
Contraller Tio Drive: Time:
Drive Ta Cantraller Tirme:
System Clack Jitter
Reset Transmission Statistics | « Close I Help
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Apéndice B

Listas de caixas de dialogo
Parameter

Caixas de dialogo Parameter Group

Este apéndice descreve as caixas de didlogo Parameter Group. Vocé poderd acessar
todos os parimetros associados com cada caixa de didlogo de categoria clicando
em Parameters na caixa de didlogo.

Cada lista de caixas de didlogo de parAmetros pode conter mais atributos do que a
caixa de didlogo de categorias associadas. Em alguns caso, os atributos que estao
contidos na caixa de didlogo Parameter List nao estdo contidos na caixa de
didlogo de categoria associada.

Figura 33 — Parameters Scaling

% Axis Properties - CIPAXis

Categories
General
£ Motar
Madel
- Motor Feedhack
Scaling
Hookup Tests
Polarity
- Autotune
Load
Backlash
Compliance
Friction
Ohserver
- Position Loop
Velacity Loop
Acceleration Loop
Torque/Current Loop
Planner
- Horming
- Adfions
Drive Parameters

Status
- Faults & Alarms
~Tag

Motion Axis Parameters
Sealing -

Parameter Group

Aszociated Page.

-

Name o[ Value Unit

ActuatorDiameter 10

ActuatorDiameterlUnit Millimetel

Actuatoread 10

ActuatorLeadUnit Iillimeter/Re:

ActuatorType <nones

ConversionCenstant 1000000.0  Motion Counts/Position Units
LoadType Direct Coupled Rotary

IationResalution

1000000 | Motion Counts/iotor Rev

MotionScalingConfiguration

Control Scaling

IlationUnit

Iator Rex

PusitioncalingDenominator

1.0 |Motor Rev

PasitionScalingHumerator

1.0|Pasition Units

PositionUnits

Pasition Units

PasitionUmwind

1000000 | Motion Counts/Urwind Cycle

PositionUnwindDenominator

1.0|Unwind Cycles

PaositionUnwindMumerator

1.0|Position Units

ScalingSource

From Calculato

SoftTravelLimitChecking

Mo

SoftTravelLimithegative

0.0 Pasition Units

| SoRTravelLimitPastive

0.0|Pasition Units

=lofx|

hfanual Tune.

Ay | Help

Vocé podera configurar parimetros avangados somente na caixa de didlogo para
este grupo e nem todos os parAmetros podem ser definidos em cada caixa de
didlogo de categoria.
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Esse ¢ um exemplo dos parAmetros disponiveis para um eixo configurado como
um Position Loop. Existem seis parimetros que vocé poderd definir nas caixas de
didlogo Position Loop e Position Loop Parameter Group.

% Axis Properties - KBK_Position_Loop

Categories:

Gains Parameters...j
|1 9.463655 Hertz

Bandwidth:
..... acaILng : lifepetian B oo Hew (lique em Parameters para
----- onkup Tests H N
..... Pl arity Integrator Hald: IDisabIed vl ab”! a ||St396m de grupos de
parametros.
""" Autotune Welocity Feedfonward: ID.D 4

Limits
Eror Talerance: |1 3624167 Positian Unitz
Lock Tolerance: ID.D‘I Paszition L nits

_Loop S [= ﬂ
Categories:
General M otion Axiz Parameters

[=]- Mator
Lo Model Parameter Group: IF'DSitiDn Loop j Azsociated Page... |

----- Mator Feedback.

----- Scaling Mame o | Walue Unit
----- Hookup Tests PositionError Tolerance 13624167 | Posttion Units
----- Palarity PositionError ToleranceTime 0.0|s
----- Avtobune PositionintegratorBandywidth 0.0|Hz
= Load PozitionintegratorHold Dizabled
Backlash PozitionLeadLagFiterBandwidth 0.0|Hz
Compliance PositionLeadLagFiterGain oo
Friction PozitionLockTalerance 0.01 |Posttion Units
Observer PositionLoopBandwicth ‘ 19 469685 |Hz
----- Paosition Loop PositiontotchFiterFrequency 0.0|Hz
----- Welocity Loop “elocityFeedforwardGain 00|%
----- Acceleration Loop
""" Tarque/Current Loop Nesta caixa de didlogo, a lista inclui parametros
""" E'a”f‘e' que estdo na caixa de didlogo Position Loop e
""" S também parametros adicionais avancados.
----- Actiohs
----- Drive Parameters
----- Parameter Lizst
----- Statuz
F o e
Marme & | Yalue LInit
PositionErrarTolerance 1.3624167 |Position Units
PositionErrorToleranceTime 0.0 |= Cancel Apply Help
PositionintegratorBandswvicth 0.0 |Hz
PositionintegratorHold Dizakbled hd |
PositionLeadLagFiterBandswicdth Hz
PositionLeadLagFiterGain Enahled %
PositionLockTolerance 0.01 |Position Lnits
PositionLoopBandwyicth 19.469655 |Hz
PositionMotchFiterFregquency 0.0|Hz
“YelocityFeedforewar dGain 0.0 %
——

Nesta caixa de didlogo, a lista inclui pardmetros que estao na caixa de didlogo
Position Loop e também parametros adicionais avangados.
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Figura 34 — Parametros Frequency Control
1ol

Categaries:

* . General

Sealing
Palarity

Planner
Frequency Contral
Actions

Drive Parameters
Parameter List
Statug

Faults & Alaims
o Tag

Motion Axis Parameters

Parameter Group:

IFrequency Contral ‘I

Azzociated Page..

Mame & | alue Unit
BreakFreguency 300 |Hz
Break\oltage 2300 |Yaolts (RMS)
FreguencyControMethoc Basic VioltsHertz)
MaximumFrecuency 1300 Hz
Maximumyoltace 4600 Yolts (RMS)
RunBoost 3.5 |volts (RMZ)
StartBoost 55 |Wolts (RMS)
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Observagoes:
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Glossdrio

Bloco de dados ciclicos

Bloco de dados de evento

Bloco de dados de servigo

CIP

CIP Sync

Conversor

Eixo

Get/Read

Inversor

Inversor

Inversor de frequéncia variavel

(VFD)

Os termos ¢ abreviagdes a seguir sao usados por todo este manual. Para defini¢oes
de termos nao listados aqui, consulte Allen-Bradley™ Industrial Automation

Glossary, publicagio AG-7.1.

oco de dados ciclico é um bloco de dados de alta prioridade em tempo rea
O bloco de dad 1 bloco de dados de alt dad t 1
que ¢ transferido por um movimento integrado na conexao da Ethernet/IP
periodicamente.

O bloco de dados ciclico ¢ um bloco de dados de média prioridade em tempo real
que ¢ transferido por um movimento integrado na conexao da Ethernet/IP
somente depois que um evento especificado ocorre. As transi¢oes de entrada do
marcador e registro sio eventos tipicos do inversor.

O bloco de dados de servigo ¢ um bloco de dados de baixa prioridade em tempo
real associado a uma mensagem de servigo do controlador que ¢ transferido por
um movimento integrado na conexao da Ethernet/IP periodicamente. Os dados
de servigo incluem as mensagens de solicitagao de servigo para acessar os
atributos, executar um planejador de movimento com base no inversor ou
executar varios diagndsticos do inversor.

Protocolo industrial comum.

CIP Sync define as extensoes para os perfis dos dispositivos e objetos CIP comum
para suportar a sincronia de tempo nas redes CIP.

Um conversor ¢ um dispositivo que geralmente converte a entrada CA a saida
CC. Um conversor também ¢ comumente chamado de fonte de alimentacio do
inversor. No contexto de um sistema de acionamento, o conversor ¢ responsével
pela conversao de entrada principal CA no barramento CC.

Unm eixo ¢ um elemento 16gico de um sistema de controle de posicionamento que
exibe algumas formas de movimento. Os eixos podem ser rotativos ou lineares,
fisicos ou virtuais, controlados ou simplesmente observados.

Um Get/Read envolve a recuperagio de um valor de atributo da perspectiva do
lado do controlador da interface.

Um inversor ¢ um dispositivo projetado para controlar a dinimica de um motor.

Um inversor ¢ um dispositivo que geralmente converte a entrada CC a saida CA.
Um inversor também é comumente chamado de amplificador do inversor. No
contexto de um sistema de acionamento, o inversor ¢ responsével por controlar a
aplicagao de alimentacio do barramento CC a um motor CA.

Inversor de frequéncia varidvel (VFD) é uma classe de produtos do inversor que
procura controlar a velocidade de um motor, geralmente um motor de indugao,
através de uma relagao proporcional entre a tensio de saida do inversor e a
frequéncia de saida comandada. Os inversores de frequéncia sao, portanto,
algumas vezes chamados de inversores Volts/Hertz.

DICA 0O inversor Kinetix 350 ndo suporta o atributo Output Frequency.
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Glossario

Inversor de vetor

Malha aberta

Malha fechada

Movimento

Movimiento integrado na conexao de
E/S darede Ethernet/IP

Movimento integrado na rede
Ethernet/IP

Movimento integrado no inversor da
rede Ethernet/IP

Offset de tempo

Registro de data e hora

Recuperacao da posicao absoluta
(APR)

Regulador de shunt

Regulador do barramento

O inversor de vetor ¢ uma classe de produtos de inversores que procuram
controlar a dinimica de um motor através do controle de malha fechada que
inclui, mas nao se limita a, controle de malha fechada dos componentes de torque
e vetorial de fluxo da corrente do estator do motor relativo ao vetorial de fluxo do
rotor.

A malha aberta ¢ um método de controle em que nao hé aplicagao de
realimentagio para forcar a dindmica real do motor para que corresponda a
dinidmica comandada. Os exemplos de controle de malha aberta s3o inversores
passo a passo ¢ inversores de frequéncia varidvel.

A malha fechada ¢ um método de controle em que hd um sinal de realimentagao
de algum tipo usado para acionar a dinimica real do motor para corresponder a
dinimica comandada pela a¢ao do servo. Em muitos casos, ha um dispositivo de
realimentacio literal para fornecer este sinal. Em outras situagoes o sinal ¢
derivado da excita¢ao do motor, por exemplo, operagao sem sensor.

Movimento refere-se a qualquer aspecto da dinimica de um eixo. No contexto
deste documento, ele ndo ¢ limitado a servo-drives, mas abrange todas as formas
de controle de motor baseado no inversor.

A conexdo de E/S ¢ a conexdo CIP periddica e bidirecional, classe 1, entre um
controlador e um inversor que ¢ definida como parte do movimento integrado na
rede Ethernet/IP padrao.

Define as extensoes para os perfis dos dispositivos e objetos CIP comum para
suportar o controle de movimento nas redes CIP.

Refere-se a qualquer dispositivo em conformidade com a CIP Motion padrio.

O offset de tempo ¢é o valor offset de tempo do sistema associado a0 movimento
integrado dos dados de conexao da rede Ethernet/IP que sao associados com o
dispositivo de origem. O offset de tempo do sistema ¢ um valor de offset de 64
bits adicionado a um relégio local do dispositivo para gerar o tempo do sistema
para aquele dispositivo.

O registro de data e hora é um valor de registro de data e hora do sistema
associado a0 movimento integrado nos dados de conexao da rede Ethernet/IP
que transporta o tempo absoluto quando os dados associados foram capturados
ou também podem ser usados para determinar quando os dados associados
precisarem ser aplicados.

Enquanto o retorno a posi¢ao inicial cria uma posigao de referéncia absoluta da
maquina, o bit APR ¢ destinado a manter a posi¢ao absoluta.

Um regulador de shunt ¢ um método de regulador de barramento que alterna o
barramento CC pelo resistor de dissipagao de poténcia para dissipar a poténcia
regenerativa de um motor que estd desacelerando.

Um regulador do barramento ¢ usado para limitar o aumento do nivel de tensao
do barramento CC que ocorre quando desacelera um motor.
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Set/Write

Sincronizado

Tempo do sistema

Um Set/Write envolve a configuragao de um atributo com um valor especificado
da perspectiva do lado do controlador da interface.

Sincronizado ¢ uma condig¢io em que o valor do relégio local no inversor ¢
travado no reldgio mestre de tempo do sistema distribuido. Quando
sincronizado, os dispositivos do inversor e do controlador podem usar registros de
data e hora associados a um movimento integrado nos dados de conexao da rede
Ethernet/IP.

O tempo do sistema ¢ o valor de tempo absoluto conforme definido no padrao
CIP Sync no contexto de um sistema de tempo distribuido em que todos os
dispositivos tém um relégio local que ¢ sincronizado com um rel6égio mestre
comum. No contexto de movimento integrado na rede Ethernet/IP, o tempo do
sistema ¢ um valor inteiro de 64 bits em unidades de microssegundos ou
nanossegundos com um valor de 0 corresponde a 1 de janeiro de 1970.
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estado do movimento 208
comandos diretos de movimento 183
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comandos diretos de movimento 131
teste de interligacao 131
CompactFlash 166, 176
CompactLogix 8, 23, 39, 91
contadores de interface e de midia 246
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assinatura 175
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on-line 176

D

desempenho do sistema 43, 95

desligar e ligar a alimentacéo 166
diagnastico 246

direct coupled rotary 132, 133

dispositivo de realimentacao absoluta 167

E

efeitos do perfil de velocidade 198
eixo
ajuste 179
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homed bit 167
inibicao 231
eixo unico 9
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F
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retorno a posicao inicial passivo 160

Motion Axis Jog (MAJ) 209
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Motion Redefine Position (MRP) 209
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L
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linear actuator 132, 135
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M

MAFR

Motion Axis Fault Reset 183
MAH 167
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MAJ
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Motion Axis Move 183
MAS

Motion Axis Stop 183
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dispositivo de realimentagao
do motor 253
dispositivo de realimentacao
mestre 253
eixo 1253
eixo 2 253
novo eixo 253
endereco ethernet 237
entrada digital 257
estrutura de alimentacao 236
informagdes sobre 0 médulo 240
atualizagao 241
identificacao 240
reset do médulo 241
status 241
poténcias nominais 237
propriedades 235
protocolo de internet 242, 244
atualizar comunicacdo 244
endereco do conversor
de protocolos 243
endereco do servidor DNS primario 243
endereco do servidor DNS
secundadrio 244

endereqo IP 243
nome de dominio 243
nome do host 243
subrede 243
rede 248, 250
apagar falha 250
avancado 250
estado da rede 248
falha de anel 249
falhas de anel detectadas 249
habilitar o modo de supervisor 248
reinicializar contador 249
Status 249
status do supervisor 249
supervisor de anel ativo 248
topologia 248
verificar a localizacdo da falha 249
revisao 237
sincronia de tempo 239
classe 239
estado da Ethernet 240
estado de sincronia 239
estado do backplane 240
fonte 239
identidade 239
mestre com offset 240
precisao 239
relégio local 239
variancia 239
Motion Arm Output Cam 209
Motion Arm Registration 209
Motion Arm Watch Position 209
Motion Axis Fault Reset 208
Motion Axis Gear 209
Motion Axis Home 209
Motion Axis Jog 209
Motion Axis Move 209
Motion Axis Position Cam 209
Motion Axis Shutdown 208
Motion Axis Shutdown Reset 208
Motion Axis Stop 209
Motion Axis Time Cam 209
Motion Calculate Slave Values 209
Motion Change Dynamics 209
Motion Coordinated Change Dynamics 210
Motion Coordinated Circular Move 210
Motion Coordinated Linear Move 210
Motion Coordinated Shutdown 210
Motion Coordinated Shutdown Reset 210
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precedéncia do supervisor ativo 248
produtos associados 7

Q

Quick Watch 190

recuperacao da posicao absoluta 171
retorno a posicao inicial

eixo 159

orientacbes 159
retorno a posicao inicial ativo 160
Rotary Transmission 132, 134

S

secure digital 166
cartao 176

sequéncia de retorno a posicao inicial do

marcador 159

shunt externo 255

sincronia de tempo 18
ajuste 18

software de programacao RSLogix 5000
instrucdes de movimento 156

Studio 5000 7

T

tipo de carga 132, 134

tipo de resistor de regulador shunt 255

tipos de configuracao de realimentacao
comparagao 37

tipos de configuracao do eixo
comparagao 37

trapezoidal 159

v

velocidade do escravo 219
velocidade do mestre 219

Publicacdo Rockwell Automation MOTION-UMO003D-PT-P — Outubro 2012






Suporte da Rockwell Automation

A Rockwell Automation oferece informagio técnica na web para ajudar vocé a usar nossos produtos.

Em http://www.rockwellautomation.com/support/, vocé pode encontrar manuais técnicos, uma lista de FAQs, notas técnicas e de
aplicagées, cddigo de amostra e links para os pacotes de servico de software, e um recurso MySupport que vocé pode personalizar para
melhor fazer uso destas ferramentas.

Para um nivel adicional de suporte técnico por telefone para instalagio, configuragio e localizagio de falhas, oferecemos programas de
Suporte TechConnects. Para mais informagdes, contate o seu distribuidor local ou o representante da Rockwell Automation ou visite

htep://www.rockwellautomation.com/support/.

Assisténcia na instalacao

Caso vocé tenha problemas com um médulo de hardware nas primeiras 24 horas da instalagao, por favor, reveja a informagao contida
neste manual.

Vocé pode também contatar o Suporte ao cliente através de um niimero especial para ser orientado sobre o funcionamento do seu
modulo.

Estados Unidos ou Canada 1.440.646.3434

Fora dos Estados Unidos ou Canadd | Use o Worldwide Locator em http://www.rockwellautomation.com/support/americas/phone_en.html, ou entre em contato com seu
representante Rockwell Automation local.

Devolucéo de produto novo

Nés testamos todos os nossos produtos para garantir total funcionamento quando so enviados das instalagoes industriais.
Porém, caso seu produto nio esteja funcionando e precisar ser devolvido, siga estes procedimentos.

Estados Unidos Entre em contato com seu distribuidor. Vocé deverd informar seu nimero de caso de Suporte ao cliente (ver telefone acima para obté-lo)
para seu distribuidor para que o processo de devolugao seja concluido.

Fora dos Estados Unidos Entre em contato com seu representante Rockwell Automation local para o procedimento de devolugdo.

Feedback sobre a documentacao

Seus comentdrio nos ajudario a atender suas necessidades de documentagio. Se vocé tiver alguma sugestio sobre como melhorar este

documento, preencha este formuldrio, publicagio RA-DU002, disponivel em http://www.rockwellautomation.com/literature/.
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