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1 Codificacéo e Partes Basicas

11

Codificacéo Servo Motor

SGMPH-01AAA2S

Nome do Servomotor Sigma Il _J
SGMAH
SGMPH

SGMGH
SGMSH
SGMUH

Capacidade do Servomotor

(Veja a tabela 1.1)

Alimentagéo

A: 200V
B: 100Vv*
D: 400V

*Apenas servomotores 100V sdo de 0.2kW ou menos

Modelos SGMAH e SGMPH .

Esp. do Encoder Serial (Veja a Tabela 1.2)

C: Com freio 24Vpc

E: S+C

—l_— Especificacdes de Freio e Selo de Oleo

1: Padréo
S: Com retentor de 6leo

Especificacéo do Eixo do Motor
(Veja a Tabela 1.3)

Reviséo do Design
A SGMAH
SGMPH
SGMGH (1500rpm)
SGMSH
SGMUH
E: SGMPH (IP67 esp. protecdo a agua)

Table 1.1: Poténcia do Servomotor (kW)

Simbol SGMAH SGMPH SGMGH SGMSH SGMUH Simbol SGMAH SGMPH SGMGH SGMSH SGMUH
imbolo imbolo
3000rpm | 3000rpm | 1500rpm | 3000rpm | 6000rpm 3000rpm | 3000rpm | 1500rpm | 3000rpm | 6000rpm
A3 0.03 — — — — 15 — 15 — 15 15
A5 0.05 — — — — 20 — — 1.8 2.0 —
01 0.1 0.1 — — — 30 — — 2.9 3.0 3.0
02 0.2 0.2 — — — 40 — — — 4.0 4.0
04 0.4 0.4 — — — 44 — — 4.4 — —
05 — — 0.45 — — 50 — — — 5.0 —
08 0.75 0.75 — — — 55 — — 5.5 — —
09 — — 0.85 — — 75 — — 7.5 — —
10 — — — 1.0 1.0 1A — — 11 — —
13 — — 1.3 — 1E — — 15 — —
Table 1.2: Encoderes Seriais
Cod. Especificagcbes SGMAH | SGMPH | SGMGH | SGMSH | SGMUH
1 16-bit Encoder absoluto Padréo Padréo — — —
2 17-bit Encoder absoluto — — Padréo Padréo Padréo
A |13-bit Encoder incremetal Padréo Padréo — — —
B  |16-bit Encoder incremetal Opcional | Opcional — — —
C |17-bit Encoder incremetal — — Padréo Padréo Padréo
Table 1.3: Especificagbes do Eixo
Cod. Especifica¢cbes SGMAH SGMPH SGMGH SGMSH SGMUH
2 |Reto sem chaveta Opcional Opcional Opcional Opcional Opcional
4  |Reto com chaveta Padrédo Padrdo — — —
6 |Reto com chaveta e rosca Opcional Opcional Padréo Padréo Padréo
8 |Reto com rosca Opcional Opcional Opcional — —
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Codificacéo do Servo Pack

SGDH - 10 AE -

Série Sigma Il
Servo Pack SGDH

Cap. Maxima Aplicavel ao Servomotor ~ —
(Veja a tabela abaixo)

Alimentagao
A: 200V
B: 100Vv*
D: 400V
*Apenas servomotores 100V sédo de 0.2kW ou menos
SGMAH e SGMPH

Tipo
E: Para controle de torque, velocidade, e posi¢édo

Opcoes
R: Montado em Rack

S: Monoféasico

P: Duto-Ventilado (6 a 15kW apenas)

Tabelal.4: Capacidade Maxima Aplicavel ao Servomotor

Capacidade Maxima Aplicavel ao Servomotor

. Capacidade . Capacidade
Simbolo (kW) Simbolo (kW)
A3 0.03 08 0.75
A5 0.05 10 1.0
01 0.10 15 1.5
02 0.20 20 2.0
04 0.40 30 3.0
05 0.50 50 5.0
1A 11.0 60 6.0
1E 15.0 75 7.5
Partes basicas do Servo Motor
Encoder Carcaca Flange

Eixo




14  Partesdo Servo Pack
A figura abaixo mostra o nome das partes do servo pack

Suporte da Bateria
Utilizado para segurar a bateria de backup do
Encoder absoluto.

CN5 Conector de Monitor Analégico
Utilizado para monitorar a velocidade do motor
a referéncia de torque e outros valores.

CN8 Conector da Bateria

Utilizado para conectar a bateria de bakup ao
Encoder absoluto.

EIN|
N

Panel Display

S Display de cinco-digitos 7-segmentos usado
para mostrar o status do servo, alarmes, e
oturos valores de acordo com o parametro

Teclas do Painel
Utilizado para ajustar parametros

e (P
ma I
5a)
Iy
E=

L —
,
‘1 : v

POHER
!! HARGE ot Q—»y

Indicador de Power ON
Acende quando a alimentacéo esta ligada

Indicator de Carga

Acende quando a alimentacéo esta ligada
e permanece assim engquanto o capacitor
estiver carregado. Portanto, se este indicador
N estiver ligado, ndo toque no servo pack
”” mesmo com a alimentacgao desligada.
i

| CN10 Conector para Unidade Opcional

Conecta o servo pack a unidades opcionais

k)

=

.
I
‘ g
—w—
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e e
e e
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CN3 Conector para PC ou Operador Digital

Utilizado para comunica¢do com um PC ou conex@o
com um Operador Digital Opcional

CN1 Conector de Sinais de I/O

Usado para entrada de sinais referéncia e sequéncia de 1/0

N

Placa de Identificacéo
Indica o Modelo do Servo pack e suas especifica¢des

CN2 Conector de Encoder

Conecta ao encoder do servomotor.

Terminal de Terra
Deve ser conectado para prevenir choques elétricos.

Terminal de Alimentacao Principal
Utilizado para alimentag&o do circuito principal

Terminal de Alimentacdo Controle

Conectado a alimentacdo de controle e ao reistor regene-
tivo (quando aplicavel).

Terminal do Servomotor
Conectado a alimentacédo do servomotor.




2 Ingtalacdo

2.1 Servomotores

Os servomotores SGMOH podem ser instalados tanto horizontalmente como verticalmente. A vida Gtil do ser-
vomotor pode ser encurtada ou apresentar problemas inesperados se 0 mesmo for instalado incorretamente ou
em local inapropriado. Siga as instrugdes de instal agc&o cuidadosamente.

A\ CUIDADO

* Nao conecte 0 servomotor diretamente
naredecomercial. Istoiradanificar o
servomotor.

O servomotor ndo pode operar sem 0 Servo
pack apropriado.

Nota:Prioridade na I nstalacdo: A terminacdo do eixo do mator é pintado com tintaanti corrosiva. Antes
de instalar, remova cuidadosamente toda a tinta utilizando um pano umedecido com tiner. Evite passar o
tiner em qualquer outra parte do servomotor.

Tinta anti-corrosiva

2.1.1 Temperatura de Armazenagem

Armazene o0 servomotor nafaixa de temperatura de -20 a 60°C e com o cabo de alimentacdo desconectado.

2.1.2 Local delnstalacdo

Os servomotores sdo designados para uso interno. Instale o servomotor em ambientes que satisfacam as
seguintes condicdes:
* Livrede Gases Corrosivos ou Explosivos.

« Bemventilado elivre de sujeira e umidade.
e Temperatura Ambiente de 0° a 40°C.
* Umidade Relativa de 20 a 80% sem condensacao.

» Acessivel para inspegdo e limpeza.



2.1.3 Alinhamento

Alinhe o eixo do servomotor com o eixo do equipamento, e entdo acople-os. Instale o servomotor de modo que
o dinhamento atinja 0 seguinte range.

Meca esta distancia em quatro posicdes diferentes da circunferéncia. A diferenga entre 0 maximo e o mini-
mo deve ser de 0.0012in (0.03mm) ou menos. (Rotacione com o eixo acoplado).

Meca esta distancia em quatro posicoes diferentes da circunferéncia. A diferenca entre o
maximo e o minimo deve ser de 0.0012in (0.03mm) ou menos.
(Rotacione com o eixo acoplado)

Nota:
» VibragOes que danificaréo os rolamentos ocorreréo se 0s eixos ndo forem devidamente alinhados.

* Aoinstalar o acoplamento, evite impacto direto no acoplamento (eixo). Isto podera danificar o encoder
montado no servomotor.

2.1.4 Orientacdo

Os servomoters SGMOH podem ser instal ados tanto horizontal mente como verticalmente.
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Cargas permitidas no Eixo do Servo M otor

Desenhe o sistema mecénico de forma a atender as especificagOes da Tabela 2.1.

Table2.1: Carga Radial e Axial max. permitida para o eixo do Servomotor

Carga Radial (F,):Carga aplicada a pontado eixo per-
pendicularmente ao eixo do mesmo.

Carga Radial | Carga Radial
Permitida Permitida LR Diagramas de
Servomotor Modelo = = a
r s em (mm) Referéncia
Lbs (N) Lbs (N)
A3
A5 15.29(88) | 1514 (54 0.79 (20)
SGMAH 8% 17.54 (78)
0a 55.1 (245) 16.63 (74) 0.98 (25)
08 88.1 (392) 33.0 (147) 1.39 (35)
01 17.54 (78) 11.02 (49) 0.79 (20)
02
SGMPH 04 55.1 (245) 15.29 (68) 0.98 (25)
(1)2 88.1 (392) 33.0 (147) 1.39 (35)
05A0A
05DOA 110 (490) 22.0 (98)
09ACIA 2.28 (58)
09DOA '
13A0A
13D0A 154 (686) 77.1(343)
20A0A
SoDOA | 2643 (1176)
gggg’; 110 (490) 3.1 (79) |_Li|
SGMGH JAADOA | 330-4(1470) i
44DOA
55ACIA (‘ ) TPt
55DOA
e 4.45 (113)
TAADIA 396.5 (1764) 132 (588)
1ADOA
1EAOA
1EDOA (116)
10A
10D
igg 154 (686) 44.1 (196) 1.77 (45)
20A
SGMSH 50D
g’gg 220 (980)
T 88.1 (392) 2.48 (63)
ZOA 264.3 (1176)
10D 110 (490) 22.0 (98) 1.77 (45)
SGMUH 15D ' '
30D 154 (686) 44.1 (196) 2.36 (60)
Fr
Nota: Cargasradiaiseaxiais: ‘
Carga Axial (FS): Carga aplicada a ponta do eixo para- Servomotor :l -
lelamente ao centro do mesmo.
Eixo




2.1.6  Manuseando Oleo e Agua

Instale capa de protecdo sobre o servomotor se 0 mesmo for utilizado em locais sujeitos a respingos de dgua e
6leo. Utilize também servomotor com retentor quando necessario protecéo no eixo do servomotor.

Instale 0 servomotor com o conector virado para baixo.

Envolto ao eixo

o

Nota: Secdo Transpassante do eixo: Isto refere-se ao ponto onde 0 eixo projeta-se para fora do motor.

2.1.7 Tensdono Cabo

Assegure-se que os cabos de alimentag&o estejam livres de torgdes e tensoes.
Cuide especialmente dos cabos de sinai s para que 0s mesmos ndo sejam sujeitos a tensdo devido a espessurade
sua fiagdo interna, medindo apenas de 0.0079 a0.012in (0.2 2 0.3mm).

2.2 Servo Pack

Os servo packs SGDH sdo servo acionamentos montados em base. Instalac8o incorretaird causar problemas.
Siga asinstrugdes de instalacdo abaixo.

2.2.1 Condicdes de Armazenagem

Armazene o servo pack dentro da faixa de temperatura de -20 4 85°C, sem o cabo de alimentacao.

2.2.2 Local delnstalacdo

As seguintes precaucdes aplicam-se ao local de instalagéo.

Situagéo Precauc@es de Instalacéo

Defina o tamanho do painel de controle, layout da
unidade, e refrigeracdo de modo que a temperatura do
servo pack ndo exceda 55°C.

Minimize a radiag&o de calor proveniente da uniddade
de aquecimento bem como qualquer causa natural de
modo que a temperatura ndo exceda 55°C.

Instale um isolador de vibrag&o abaixo do servo pack de
modo a evitar vibracdes.

Gases corrosivos nao tem efeito imediato no servo
pack, porém podem, eventualmente causar o mal funci-

Instalagdo em Painel de
Controle

Instalag&o proximo a
Fontes de calor

Instalagéo proximo a fon-
tes de Vibragéo

Instalag&do em locais

expostos a Gases
Corrosivos

onamento de componentes eletrdnicos e contatores.
Tome a acéo apropriada para evitar gases corrosivos.

Outras Situacodes

N&o instale o servo pack em locais umidos, quentes ou
sujeitos a excesso de sujeira ou limalha de ferro no ar.




2.2.3 Orientacédo

Instale o servo pack verticalmente como mostrado na figura, assegurando a ventilac&o por convecgao natural
ou por ventilador. Fixe o servo pack utilizando os furos de montagem. O nimero de furos varia (de 2 a4) de
acordo com o tamanho do servo pack.

N E]

A0 TR T |

1 I
L}/:Tﬁi‘ == o
| t 1

Ventilagdo

2.24 Instalacdo

Siga o procedimento abaixo parainstalar varios servo packs lado alado em um painel de controle.

a
N T N T 1.97in (50mm) minimo
ven ven
A 4
4 4 4 4
(Gl[S]) QU
o o o o o 0 o [
28 B B BB
ESJI ESJI ESJI ESJI
& [ﬂ 3 ﬂ 3 | 4
s e 2l 3l il
[@ele [® e @) [@ el
. | | | . | 1.97in (50mm) minimo
1.18in |(30mm) 0.39in (10mm) v
minimo

B Orientacdo do Servo Pack

Instale o servo pack verticalmente de modo que a frente do painel contendo o os conectores fique livre.
B Refrigeracio

Como mostrado nafigura acima, deixe espaco suficiente em volta do servo pack para ventilagéo.

B [nstalacdo lado alado

Ao ingalar lado alado como nafigura acima, deixe no minimo 10mm lateralmente e no minimo 50mm acima
e abaixo de cada servo pack. Instale ventiladores acima dos servo packs para evitar aguecimento e manter a
temperatura dentro do painel de controle.

B Condicdes Geraisno Painel de Controle

»  Temperatura Ambiente: 0ab5°C

e Umidade: 90% r.h., ou menos
«  Vibracso: 0.5 G (4.9m/s9)

»  Condensacdo e Congelamento: Nenhum

e Temperatura Ambiente para Vida util longa: 45°C maximo



3 Conexbes

31

Conex8es do Circuito Principal M onoféasico (100V ou 200V)

(Contactora Moldada\

(MCCB)

Protege a linha de
alimentagdo, des-
ligando a alimenta
¢ao do circuito

quando sobrecor-
rente é detectada.

fFiItro de Ruido \

Usado para eliminar ruido ex-
terno na linha de alimentacéo

Filtro de
Ruido

Série HI )

Liga e desliga o

Servo.

Instale um su-

pressor de pico |

no contactor |

magnético I I
1

' Alimentagéo de Freio l

Usado para servomotor
com freio.

Alimentagdo
Trifasico 200Vac

RST

) /

[
]
I
|
1
L]
]
i
]
|
1
I
I
I
I
]
I
I

| Contator
Magnético

fControIe

Conecta o servo pack SGDH \
periféri ao controlador externo Yaskawa ou a
€rierico  ym fabricado por outra empresa
. MEMOCON GL120, GL130
# com médulo de motion.

r

Operador Digital \

JUSP-OPO2A-1
e JZSP-CMS00-1
(cabo)
Permite ao usuario
setar parametros ou
referéncias de ope-
racdo e para mostrar
alarmes de operagao
Comunicagéo e con-
trole também séo
possiveis com um
PC (Computador).

Computador

j WSS

—= = __ (opcional) | |

Resistor Regenerativo

Conecte um resistor regenerativo externg
nos terminais B1 e B2 se
a poténcia regenerativa "
for insuficiente. "
Para 6Kw ou mais, é neces \
sario resistor externo. 2

= Cabo de

-'-..::-_"--—:_z_.: — Encoder
| F——r o]
B
: I
H |
i |
il
i 1
1

Resistor Rege] I
nerativo




3.2

Conexfes do Circuito Principal Trifasico (200V)

’Controle Conecta o servo pack SGDH

Periféri ao controlador externo Yaskawa ou
erierico  m fabricado por outra empresa.
MEMOCON GL120, GL130
com modulo de motion.
Alimentagéo
Contactora Moldada e £
Trifasico 200V,
(MCCB) AC i f \
i ;ﬂggsﬁ;yh&ge R8T F Operador Digital
i , des- #
ligando a alimen- £ J%??P%TW%%@%
tagdio do circuito oo e ~cabo)
quando for detec- ’ ” Permite ao usuario
tada uma sobre- . setar parametros ou
# corente ) F referéncias de ope-
# racéo e para mostrar
f alarmes de operagao
I Comunicag&o e con-
( \ I trole também sé&o
I possiveis com um
Filtro de Ruido I PC (Computador,
Usado para eliminar ruido ex| I
terno na linha de alimentagad I i s L Computador
I
I F e =
I .
i
0l = .
k ) | Rl T
' : : i,
] C ::ﬂ it Cabo modelo: YS-12
N - = \ /
Contator Magnético : -':.r. {
Série HI 1 L
Liga e desliga o Lt :
Servo. = B |
Instale um su- .
pressor de pico N h
no contator i\ %
magnético. Contator o . i
\ y magnético e

’ Alimentacéo de Frem

Usado para servomotor
com freio.

E Cabo de

Encoder

generativi
T b

= (Opcional)
=--,.._"' i A

-— ——

Resisfor Re- 4

Resistor Regenerativo

Conecte um resistor regenerativo externg
nos terminais B1 e B2 se

a poténcia regenerativa

for insuficiente.

Para 6Kw ou mais, é neces-
Sario resistor externo.
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3.3

Conexfes do Circuito Principal Trifasico (400V)

’Controle

Periférico

Conecta o servo pack SGDH ao \
controlador externo Yaskawa ou a
um fabricado por outra empresa.

fAIimentagao do Freio \

Alimentado por 100V, or 200V,
Alimentado po 24Vp para

servomotor com freio 24Vpc. \ [

MEMOCON GL120, GL130
com mddulo de motion.

Operador Digital \

r ) \.

Disjuntor

Alimentagdo -
Trifasico 200Vac -

RST

igando a alimenta
40 do circuito

JUSP-OPO2A-1
and JZSP-CMS00-1
(cabo)
Permite ao usuario
etar pardmetros ou

eferéncias de ope-
acdo e para mostrar
larmes de operacéo
omunicagao e con-
role também s&o
ossiveis com um

C (Computador.)

MCCB

Filtro de Ruido
Usado para eliminar ruido ex

terno na linha de alimentagaq Computador

k ) Filtro de [I
(. )

Ruido R
Contator Magnético
Liga e desliga o

Servo.

Instale um
pressor de pico
no contator
magnético.

[

f Alimentacéo de Freio \

Encoder

Usado para servomotor I jAlimenta-
com freio. | |c&o do
| |Freio 1
|
I
1 Alimentagao :
k ) L e 24Vpe i
e )
i = Resistor Re- |
T P generativg
— = opcional)
esistor Regenerativo B ™ |

Conecte um resistor regenerativo exte
no nos terminais B1 e B2 se
a poténcia regenerativa

for insuficiente.

Para 6Kw ou mais, é neces-
Sario resistor externo.
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3.4 Cabeamento do Circuito Principal

Esta secdo mostra exemplos tipicos de cabeamento do circuito principal para os servos dalinha Sigmall ,
funcdes dos terminais do circuito principal, e a sequéncia de power ON.
Observe as seguintes precaucdes antes de iniciar asinterligacoes.

A\ CUIDADO

N&o enrole ou passe cabos de alimentacdo e sinais juntos (no mesmo duto). Mantenha os cabos de
sinal ealimentacgdo separados por pelo menos 30cm.

N&o fazendo isto pode causar mal funcionamento.

Utilize fiosde par trancado ou cabo multiplo com malha de aterramento pararealimentacdo desinal e
encoder (PG).

O comprimento maximo € de 3m paralinhas de entrada de referéncia e de 20m para sinais de falha

N&o toque nosterminais de for¢a por 5 minutos apés dedligar a alimentacéo porque alta tensdo pode
permanecer no servo pack.

Eviteligar ededigar frequentemente a alimentacdo. N&o ligue e desligue a alimentacdo maisde UM A
vez por minuto.

O servo pack possui capacitores na entrada de alimentagdo. Ligar e desigar frequentemente a aimentagéo

poderé deteriorar os capacitores e fusiveis, resultando em problemas inesperados.

» Apropiado para utilizagdo em circuitos com capacidade curto circuito méxima de 5K A(simétrico).
Deve ser instalado com fusiveis ou disjuntores apropriados, reduzindo a corrente de curto circuito parao
nivel acima especificado.

» Paraacionamentos de 7.5kW ou maiores (200V) ou 5kW ou maiores (400V):
Utilizar terminais olhal apropriados para cabeamento de alimentac&o e saida de forga.

34.1 Nomese Descricdes dos Terminaisdo Circuito Principal
Descricéo e Nomes do Circuito Principal
Terminal Nome Descrigcéo
30W a 200W Monofasico 100 a 115V (+10%, -15%), 50/60Hz
L1, L2 N L
or Terminais de entrada 30W a 400W MOI‘lOfaSICO 200 to 230V (+10%, '15%), 50/60HZ
Lk AC 500W & 15kW 200V | Trifasico 200 & 230V (+10%, -15%), 50/60Hz
500W a 15kW 400V | Trifasico 380 & 480V (+10%, -15%), 50/60Hz

U,V,W | Alimentacéo Alimentagdo externa do Servomotor..
L1C, 30W a 200w Monofésico 100 to 115V (+10%, -15%), 50/60Hz
L2C Terminal de Alimen- [ 30y 3 15KkW Monofasico 200 to 230V (+10%, -15%), 50/60Hz

tacdo do Controle -
24V, OV 500W a 15kw 24Vpc (¥15%) para os acionamentos 400V somente
@ Terminal de Terra Terminal de conex&o de terra da alimenta¢&o e do motor.
B1, B2 N Normalmente nédo conectado. Ligagao para resistor

' 30W a 400W : : :

or Terminal de Resistor externo opcional. Nota: Sem Terminal B3.

regenerativo Normalmente fechado entre B2 e B3.
B1,B2, | €xterno, opcional 500W a 5.0kw Remova o fio entre B2 e B3 e conecte o resistor regene
B3 rativo externo entre B1 e B2 se necessario.

Conecte um resistor regenerativo externo entre os termi-
B1, B2 — 6.0kW-15.0kW nais B1 e B2. Veja 5.6:
Selecionando o Risistor Regenerativo para detalhes.
01, 02 Terminal de conex&o Se necessério conecte um reator DC entre 01 e 02.
' do reator DC. O acionamento sai de fabrica com esses terminais jumpeados. .

Circuito principal .
S Terminal Negativo Normalmente ndo conectado.

Circuito principal x
@ Terminal Positivo Normalmente ndo conectado.

12




3.4.2 Exemplo Tipico de Conexao ao Circuito Principal

A figura a seguir mostra um exemplo tipico de conexao ao circuito principal.

Servo Acionamento
RL sk 7 Vo Acionament
=¥+ 1mMceB |
SGDH-OOAE -

U
\2

FIL W
@

-
[N
(@]

N
(]

[N

S

1R
@ o ()
\ oS
) N
:OFE 3_21'0% ® 1
mc 1SUP - - J
R 1Ry: Relé
IMCCB: Disjuntor 1PL: Lampada de Indicagéo
FIL: Filtro de Ruido 1SUP: Supressor de Pico
1MC: Contator - Sup

1D: Diodo de Flyback

B Desenhando a Sequéncia de Power ON

Observe 0 seguinte quando desenhar a sequéncia de power ON.

Desenhe a sequéncia de power ON onde a alimentacéo é desligada (power OFF) quando um sinal de arme é
externado. (Veja o circuito dafiguraacima).

Segure 0 botdo de power ON por pelo menos dois segundos. O servo pack iraacionar o sinal de
alarme por dois segundos ou menos quando a alimentacéo é ligada.

Isto é necessério parainicializar o servo pack.

Alimentagéo

Max. 2 seg.

—>

Sinal de Saida de
Alarme do Servc (ALM)

343  Egspecificacdo de Cabos e Periféricos
Recorraao Catalogo Suplementar do Servo S&rie Sgma Il (No. G-M1#99001)
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3.4.4 Dissipacdo termica no Servo Pack

A tabela a seguir mostra as perdas de carga do servo pack na saidanominal.

Dissipacao Termica no Servo Pack operando em poténcia nominal

Poténcia Corrente | Perda de Perda de Ez:g: gg
Alimentag&o Méaxima de Saida | Poténcia | Poténcia no e Perda
9 - Modelo do —_ - Circuito | Total de
do Circuito | Aplicavel ao Servo Pack (Valor |no Circuito Resistor de Potencia
Principal Servomotor Efetivo) | Principal | Regenerativo Controle | [W]
(kW] (Al (W] (W] W]
0.03 SGDH-A3BE 0.66 35 16.5
Monoféasico 0.05 SGDH-A5BE 0.95 5.2 o 13 18.2
100V 0.10 SGDH-01BE 2.4 12 25
0.20 SGDH-02BE 3.0 16.4 29.4
0.03 SGDH-A3AE 0.44 3.1 16.1
0.05 SGDH-A5AE 0.64 4.6 17.6
. 0.10 SGDH-01AE 0.91 6.7 — 13 19.7
Moggg"\?'c" 0.20 SGDH-02AE 2.1 13.3 26.3
0.40 SGDH-04AE 2.8 20 33
0.75 SGDH-08AE-S 4.4 47 12 15 74
1.50 SGDH-15AE-S 7.5 60 14 89
0.45 SGDH-05AE 3.8 27 54
0.75 SGDH-08AE 5.7 41 12 68
1.0 SGDH-10AE 7.6 55 82
1.5 SGDH-15AE 11.6 92 14 15 152
2.0 SGDH-20AE 18.5 120 28 163
Trifasico 200V 3.0 SGDH-30AE 24.8 155 198
5.0 SGDH-50AE 329 240 56 311
6.0 SGDH-60AE 46.9 290 27 317
7.5 SGDH-75AE 54.7 330 357
11.0 SGDH-1AAE 58.6 360 - 30 390
15.0 SGDH-1EAE 78.0 490 520
0.45 SGDH-05DE 1.9 19 48
1.0 SGDH-10DE 3.5 35 14 64
1.5 SGDH-15DE 5.4 53 82
2.0 SGDH-20DE 8.4 83 o8 126
Trif4sico 400V 3.0 SGDH-30DE 11.9 118 15 161
5.0 SGDH-50DE 16.5 192 36 243
6.0 SGDH-60DE 20.8 232 247
7.5 SGDH-75DE 25.4 264 279
11.0 SGDH-1ADE 28.1 288 - 303
15.0 SGDH-1EDE 37.2 392 407

NotaPerdas de poténcia (carga) sdo permitidas. Tome as seguintes acdes se estes valores forem excedidos.
» Disconecte o resistor regenerativo no servo pack removendo o jumper enter osterminais B2 e B3.

* Instale um resistor regenerativo entre osterminais B1 e B2.

» Umresitor regenerativo deve ser conectado ao servo pack com capacidade de 6kW ou maior.

Veja 5.6 Selecionando o Resistor Regenerativo para mais detalhes sobre o resistor.

14



345 Conexao dos Cabos ao Bornedo Circuito Principal

Observe as seguintes precaucdes quando conectar os cabos ao borne principal.

A\ CUIDADO

Remova o borne do servo pack antes de conectar os cabos.

Insira apenas um fio por terminal no borne.

Assegure-se que a malha de protecéo ndo esta ligada a outras mal has adjacentes.
Reconecte qualquer fio que acidentalmente tenha se desconectado.

Servo packs com poténcia abaixo de 1.5kW terdo terminais tipo conector para o borne do circuito principal.
Siga os procedimentos abaixo quando conectar os fios ao borne.

B Procedimentos de Conexao

»  Decape apontado fio deixando-os (torcidos) enrolados juntos.

|

e
0.31 a 0.35in (8 a 9mm)

» Abraotermina de conex&o (do borne) com uma ferramenta uitlizando qualquer um dos dois procedimen-
tos mostrados naFig. A e Fig. B na pagina seguinte.

1. Fig. A: Utilizeaaavancafornecida paraabrir o terminal de conex&o.

Fig. B: Utilizando umachave de fendacomercial de 1/8in (3.0 a3.5mm), pressione a chave firmemente
parabaixo paraliberar o termina de conexdo.

Fig. A

2. FigsA eB: Insiraapontado fio (cabo) naaberturae"trave-0" firmemente liberando a alavancaou a
chave de fenda do terminal de conexéo.

15



35 Sinaisdel/O
Esta secéo descreve sinaisde 1/O para o servo pack SGDH

35.1 Exemplo de Conexéo Tipica de Sinal de1/O(1CN)
Servo Acionamento SGDH

V-REF L5 37
LPF*I— . o
yy 4_7-” ALO1 Saidas de codigo de falha:
T— v SG 46 38 aLo2> Tens@o maxima: 30Vdc
AID Corrente maxima: 20mAdc

g Ln )
d <]
v

PULS puLs |,  190Q

[ cw] _R 'p — ol 4:
AD v /PULS |8 T

i 33 N

SIGN sieN bg —| >——=% PAO

[ CCW] —R P I s 244 pao
BO [SIGN_l12 [ ‘

Entrada de * =L s Saida do emulador de

9 5 PBO

pulsos CLR e S I SEE I/\zi : \ encoder

P ‘Y- 4- IPBO

y ICLR 4 | !

19
—| G: PCO
Fonte para o | & |
3 /PcoJ

gerador de pul- PL1 4

r

X

SOS Com open pp2 4 . 18
Utilize —| G Pso Pulso S (encoder abso-
~ collector PL3 4 somente com " lut (
Bateria para , BAT (+) um encoder absoluto /pso  luto)
encoder absoluto  + 21 §H sc
(2,8 até 4,5V) -T_¥BAT() 2
it 5 ; SEN
Hablhtagao do sinal ~T 4
incremental oy ¥ SG ,
(Encoder absoluto) " ¢ J7
3.3kQ
+24VIN A7 .
+[ :’—1 Ji
+24V 'y gl
Servo ON =~ -{-5o/SON g0 N

Controle — * 4:

proporcional -5 s/B-CON_gAl o ”s

U Y Y & B e 15-- (N Deteccéo de velocidade
Fim-de-curso ) 41 * ! N-CMP+ = g
reVerso N-OT 43 ] ! ! , 26 | (ICOIN+) COINCI ente

=-=== | SR —
————— IN-CMP- .

: ! Posicionamento completo
Fim-de-curso bor a2 ; 4: (COIN-) P
avante o T o 27 ) )

":'_“: i 4: ] f‘ : ITGON+ Salde_l de sobre-
Reset de alarmes | 55 /ALM-RSTA4 e 284 on. Vvelocidade
_____ ppiipil X
L. 1 ! 1 ! /IS-RDY+ .
Limite de corrente — ol s :1| - 4: Y- Saida Servo Ready
reverso o ottt leietsl | /S-RDY-
o — ]l 4: oA ALM+ Saida de Alarme
Limite de corrente L 55 /P-CL__J45 I R N ¢ ALM-
avante .
‘:q_ Connector shell Foto-:’;tcop!ador.
o G Tenséo max: 30vVdc
$P: Indica fios em par trancado Corrente max: 50mAdc
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352

Lissade Terminaisdo CN1

O seguinte diagrama mostra o layout e especificagdes do CN1 terminal.

Layout do Terminal CN1

Saida de
IV-CMP- | deteccdode
1 SG GND 26 | (ICOIN | velocidade
Sinal de coincidente
2 SG GND 27 | ITGON+ >
Referéncia saida TGON Saida
3 PL1 Open-collec- 28 | [/TGON TGON
4 SEN Sinal de tor 29 IS- Saida Servo
entrada SEN Entrada de RDY+ Ready Saida
5 V-REF referéncia de ) 30 | /S-RDY Servo
6 SG GND velocidade 31 ALM+ Sgllfr?n ge Ready
Entrada de Saida de
Entrada de 7 PULS refegﬁlr;colg de 32 ALM alarme
8 [PULS pulsos de 33 PAO Fase A
referéncia Entrada de
9 T-REF referéncia de 34 [PAO Fase A
10 SG GND torque 35 PBO Fase B
Entrada Saida do
12| sien | EWwada 1l SIGN /SIGN 37 | AL | codigode || 36 | /PBO Fase B
alarme .
13| pLo | Referénca- 38 | ALO2 csozg%% P
Entrada Open-colletor Saida Open-
14 ICLR Clear 39 ALO3 collector alarmet
Entrada
" _ _ 15 CLR Entrada Clear a | pcon Entradade | 40 | /S-ON Senvo-ON
operagédo P
— Entrada de
Rt |77 - | - eriscage | 42 POT | fmdecuso
18 PL3 Open-collec- 43 N-OT fim de curso
P or reverso /ALM. | Entradade
19 PCO Pulso C 44 RST reset de
Entrada de alarmes
20 /PCO Pulso C 45 /P-CL lrltrenrgg ge cor- Entrada de
vante limite de
21 | BAT(+) Bateria (+) 46 IN-CL corrente
. +24V Entrada
22 | BAT(-) Bateria (-) 47 N +24V reverso
Saida
23 — — ; 48 PSO "
Saida Sinal S
24 — — 49 IPSO Sinal S
Saida de
25 /(\/C%'}ANF:; Velocidade 50 — —
coincidednte
Nota 1. N&o utilize terminais ndo usados por relé.
2. Conecte o cabo de terra do cabo de 1/0O a capa do conector.
Conecte o FG (Terra) no conector do servo pack
u Especificagdes do CN1
o Receptaculos Aplicaveis
EspecificagBes para Conectores do Servo Pack — -
Tipo de Solda Case Fabricante

direito

10250-52A2JL ou Equivalente plug 50-pinos &ngulo

10150-3000VE

10350-52A0-008

Sumitomo 3M Co.
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3.5.3 NomeseFuncgdesdos Sinaisdel/O

A secdo seguinte descreve os Nomes e Fungdes dos Sinais de /0 do servo pack.
B Sinaisde Entrada (I nput)

Pino

Nome do Sinal No Funcéo Referéncia
/S-ON 40 |[Servo ON: Energiza o servo motor 5.5.2
* Funcao selecionada via parametro. g%%
. Chaveia a malha de controle de velocidade de PI
Referéncia de Opera (proporcional/integral) para controle P (proporcional) 5.2.1
¢éo Proporcional quando ligado
Referéncia de Com referéncia interna de velocidade selecionada: 5.2.6
Direcdo chaveia a direcédo de rotacao. o
Posicédo <> Velocidade
/P-CON | 41 . .
Chaveamento d<|9 Velocidade <> Torque Habilita Modo de Controle 527
Modo de Controle Torque < Velocidade
A Controle de Velocidade com funcdo de controle de
ggfrﬁlroenma de Zero- zero-clamp: velocidade de referéncia é zero quando 5.4.3
ligada
A~~~ |Controle de Posi¢do com referéncia de pulso de
Comum Pulso de Referéncia parada: pulso de referéncia de parada quando ligado. 5.2.10
P-OT 42 R%ciig[jévante Proibicdo de Overtravel: para o servomotor quando
N-OT 43 Eodar Reverso partes movem-se abaixo da faixa permitida de movi- 5.1.2
proibido mentacéo.
* Funcao selecionada por parametro. —
Limite de Corrente
/P-CL 45 Avante ON Funcéo de Limite de Corrente quando,ligado (ON). 5.1.3
Limite de Corrente
/N-CL | 46 Reversa ON
Selecéo Interna Com a referéncia interna de velocidade selecionada: 526
de Velocidade chaveia os ajustes de velocidade. o
/élél\_l/_l 44 |Reset de Alarm: Reseta a condi¢éo de alarme do servo. 5.5.1
w24V | 47 Qg\rreepc}%g:ge?gfgggg%gg dCeoLwtzrg\l/e. para sinais de sequéncia: o usuario 5.2.4
SEN | 4 (2) |Sinais de dados iniciais necessarios quando utilizando encoder absoluto. 5.2.3
BATT(+)| 21 Conectando os pinos para a bateria de backup do encoder absoluto. 5.2.3
BATT(-) | 22
Referéncia Referéncia de velocidade: +2 a £10V/velocidade nominal do motor (O ganho
de V-REF |5 (6) ode ser modificado com o pardmetro.) 521
\Velocidade P P )
Referéncia : Referéncia de Torque: +1 a +10V/velocidade nominal do motor (O ganho
de Torque T-REF 19 (10) pode ser modificado com o paradmetro) 521
PULS 7 > » Codigo + pulse string
Corresponde a refe
/EI%L,\? 181 réncia ge pulsos * Pulso de CCW/CW 5.2.1
/SIGN | 12 |Open-collector * Pulso de Duas fases(90° diferencial de fase)
Referéncia CLR 15
de Posi¢édo ICLR 12 Clear: Limpa o erro do contador durante o controle de posi¢&o. 5.2.1
E::% 133 Alimentacgdo de +12V pull-up quando os sinais de PULS, SIGN e CLR séo 5.2.1
PL3 18 saidas de open-collector (a alimentagdo de +12V é interna do servo pack). o

Notal. Asfuncdes alocadas paraossinais/S-ON, /P-CON. P-OT, N-OT, /ALM-RST, /P-CL, e /N-CL

podem ser alteradas por parametros. (Veja 5.3.3 Alocagdo dos Snais do Circuito de Entrada)
NUmeros de pino entre parénteses () indicam sinais aterrados.

O range da tensio de entrada para referéncia de velocidade e torque € no maximo +12V.

2.
3.
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B Sinaisde Saida

Nome dos Sinais l?mo Funcéo Referéncia
NUmero
ﬁth' g% Alarme: Desliga quando um erro é detectado. 551
TGON+ 27 Deteccdo durante rotagcdo do servomotor: detecta quando o servomotor
TGON- 28 esta rodando a uma velocidade mais alta que a definida. Detegéo de 555
Velocidade do Motor pode ser ajustada via parametro.
/S-RDY+ 9 Servo ready: Liga quando ndo existe alarme no servo assim que a ali- 55.6
/S-RDY- 30  |mentag&o do circuito principal é ligada. >
PAO 33 (1)
/Eg‘g gg Sinal Fase A |Converte duas fases de pulsos (Fase A e B) do sinal de
Comum /PBO 36 Sinal Fase B |saida do encoder e pulso de origem (Fase C): RS-422 ou
Sinal Fase C |equivalente.
PCO 19 5.2.3
/PCO 20
PSO 48 Com um encoder absoluto: saida de dados serial cor-
Sinal Fase S  |respondente ao nimero de revolugdes (RS-422 ou
/PSO 49 "
equivalente).
ﬁtg% gg Saida do Cadigo de Alarme: Saida de cpdigo de alarme de 3-bits.
ALO3 39 (1) Open-collector: 30V e 20mA nominal maximo. el
G C Conectado ao terra se o fio de aterramento do cabo de sinais de 1/0
apa \estiverem conectados & capa do conector.
: Velocidade coincidente (Saida em Modo de Controle de Velocidade):
Vel%%lda %EMEJ' %g detecta quando a velocidade do motor estiver com o range ajustado e se 554
a velocidade coincide com o valor de referéncia.
Posicionamento completo (Saida em Modo de Controle de Posic¢ado): Liga
Posicio /COIN+ 25 guando o nimero de pulsos atinge o valor definido. O valor definido é o 553
¢ /COIN- 26 namero de erro de pulsos ajustado em unidades de referéncia (unidade ~
de entrada de pulsos definida pela engrenagem eletronica).
16
N&o %g Estes terminais ndo sao utilizados. o
usado. oa N&o conecte relés a estes terminais.
50
Nota 1. O ndmero do pino entre parénteses () indica os sinais aterrados.
2. Asfuncdes alocadas para /TGON, /S-RDY, e/V-CMP (/COIN) podem ser aterados via

parédmetros. Funcdes /CLT, /VCT, /BK, /WARN, e/NEAR sinais podem ser alterados. (Veja
5.3.4 Alocagéo dos Snais do Circuito de Saida).
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3.5.4 Circuitosdelnterface

Esta secdo mostra exemplos de conexdo de sinais de I/O do servo pack ao controlador remoto.
B [nterface para Circuitos de Entrada de Referéncia

Circuito de Entrada Analdgica

Sinais anal 6gicos sdo sinais de referéncia de velocidade ou de torque em baixaimpedancia
A tensdo méaxima permitida para sinais de entrada é de +12V
Servo Acionamento

1.8kQ (¥W) no minimo

3 V-REF or
2 T-REF
) I 14kQ
1000:1 SG $

ov

25-HP-10B
12v 2kQ

Circuito de Entrada de Referéncia de Posicdo

Recebe pulsos e sinal de clear externo. A entrada pode receber sinal de line-drivers ou open-collectors.
* Exemplo de Saida Line-driver:

Lado do controlador remoto Lado do servo acionamento

150Q 4.7kQ

SRS

2.8V < (nivel alto-nivel baixo) | < 3.7V

e  Saida Open-collector, Exemplo 1: Fonte Externa

Lado do

controlador Lado do Servo Acionamento
remoto R1 ; 150Q 4KQ
Je :

IR
ol ]

Selecione o resistor pull-up R1 para que a corrente de entrada (1) caiaentre 7 e 15mA.

Exemplos de Aplicacao
R1 = 2.2kQ with R1 = 1kQ with R1 = 180Q with
Vee = 24V 5% Vee = 12V 5% Vee =5V 5%

e Saida Open-collector, Exemplo 2: Utilizando um servo pack com fonte interna de 12V

Este circuito utiliza fonte interna no servo pack de 12V. A entradando é isolada neste caso.

Lado do controlador Lado do servo acionamento
remoto /— PL1, PL2, PL3
1.0kQ
+

150Q

| p— | o

2 B ﬂ] *jé

no maximo 1,5V quando acionado \%

20



B CircuitodeInterface de Sequéncia de Entrada

O circuito de interface de sequéncia de entrada sdo conectados através de relé ou circuito de transistor open-
collector. Selecione um relé de baixa corrente, sendo rasultard em falha de contato.

Servo acionamento Servo acionamento

24Vpe 24Vpc
50mA nominimo| 24V)y 3.%Q 50mA no minimo 24V, 3.%Q

SO O £ L

B |[nterfacesde Circuito de Saida

Qualquer um dos trés circuitos de saida dos servo packs a seguir podem ser utilizados.

» Conectando aum circuito Line-driver de Saida.
O sinal de posic¢ao do encoder serial é convertido em pulsos de duasfases (Fase A e B) (PAO, /PAO, PBO, /
PBO), sinais de pulso de origem (PCO, /PCO) e sinal de fase derotagdo S (PCO, /PCO) e seussinaisde
saida sdo feitos através de circuito line-driver, permitindo a conexdo a controladores remotos.
Sinais de codigo de Alarme sdo feitos a partir de circuitos de saida de transistor open-collector.

Conecte um circuito de saida open-collector a um fotoacoplador, relé, ou circuito de entrada.

5a12 mvdc

He [E—
Lado do servo 56—o
acionamento

b

ov

Lado do servo
acionamento

Lado do servo
acionamento

A capacidade maxima de tensdo e corrente permitidas pra circuitos open-collector séo: 30V pc
20mA DC

» Conectando aum circuito de saida por Fotoacoplador.
Circuitos de saida por Fotoacoplador sdo utilizados para alarmes de servo, servo ready, e outros sinais
Conecte um circuito de saida a fotoacoplador aum circuito de entradaarelé.

— 5al2Vpc 5a12Vpe
e —0 Lado do servo
Lado do servo acionamento .
acionamento : i
124l iEi<I| £ \% L

ov
ov

NN

As capacidades maximas permitidas para os fotoacopladores sé0: 30V pc, 50mApc

21



3.6 Conexdes ao Encoder (para motores SGMGH e SGM SH apenas)
A seguinte se¢8o descreve 0 procedimento para conectar o servo pack ao encoder.

3.6.1 Conexdesde Encoder

Os diagramas a seguir mostram as conexdes de saida do encoder a partir do motor ao CN2 do servo pack, e
sinais de saida de PG a partir do CN1 ao controlador. 1sto aplica-se tanto ap encoder incremental quanto ao
absoluto dos motores SGMGH e SGM SH apeneas.

B Encoders|ncrementais

Servo Acionamento

CN1 P
Fase A 1-33 PAO .
Encoder incremental 1-34 /PAC ' IP ! ai>—
,' S _Fase B_ {}\1-35 PBO . X
' [ 1-36 IPBO 1P J>_
' ! CN2 :
c@® ' : & o5 _FaseC_ . 1-19 PCO . '
D (6) i 26 12 N Ao R c|'>—
(1) ! : 2-1 » ' !
T » PG5V . :
€2 X/* L 22 > PGOV Co
: ' ov. 1-1 SG ov
22AWG ' :
) 1
(Carcaga) Cabos com Malha Carcaca
J__ do conector
B Encoders Absolutos
Encoder Absoluto Servo Acionamento
- CN1 e
A cN2 Fase A n.133 |, PAO «
N 3471 IPAC ' 1P | J>—
Lo 25 Fase B r 135 | PBO +
1P 26 T 1-36 1, /PBO_' [P , J>—
; ! Fase C 1-19 | PCO !
' A A 120 1 /PCO ' 1P . J>—
o FaseS |, 148 | PSO ' .
Lo 1-49 1, /PSO_, [P : J>—
X ' 21 o . T
T ; 55 » PG5V ' .
: T » PGOV X '
22AWG! Lo
L LAGSEN Ly sy
Lo Tl 1o]se [P,
: ' 11 %4,SG___, ] ov
M 2-3 OVy 1217 BAT(H)' . .
' ' 2.4 1-22 [ BAT() ! Ip '"| - Bateria
B o _w-L\ 1-50 }
(Carcaga)’| Cabos com malha L
= Carcaca

IP: Indica cabos em par trangado do conector
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3.6.2 TiposeLayout dos Terminaisdo Conector de Encoder CN2

A tabela a seguir descreve o layout e tipo de terminais do conector CN2.
B | ayout dos Terminais do Conector CN2

Pino Sinal Funcéo Pino Sinal Funcéo
1 PG 5V Alimentacdo do PG +5V 2 PG 0OV | Alimentacéo do PG 0V
Bateria (+) \ | Bateria (-)
3 BAT (+) (Para encoder absoluto) 4 BAT () (Para encoder absoluto)
Sinal serial de entrada do Sinal serial de entrada do
5 PS PG (Encoder) 6 /Ps PG(Encoder)

B Modeosde Conector CN2

Plug Aplicavel (ou Soquete)
Conector do
Servo Pack Plug Soldado Plug Soldado Fabricante
(Conector do Servo Pack) | (Conector do Servo Pack)
55100-0600 54280-0600
53460-0611 (NUmero Yaskawa: (NUmero Yaskawa: Molex Japan Co., Ltd.
JZSP-CMP9-1) JZSP-CMP9-2)

Nota: 1. FA1394 é o nimero do produto para o plug do servo pack e para 0 soquete do servomotor da
Molex Japan Co., Ltd.

2. O soquete de relé do servomotor conectao encoder parao servomotor SGMAH e SGMPH.
3. Os seguintes conectores de encoder sdo para o servomotor SGMGH e SGM SH:

Plug tipo L: MS3108B20-29S
Reto: MS3106B20-29S
Grampo de Cabo: MS3057-12A

Nota: Cabos de encoder estdo disponiveis na Yaskawa Elétrico do Brasil. Paramais detalhes sobre 0s
cabos, vejao Catalogo Suplementar do Servo Série Sgma |l (No. G-MI1#99001).
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3.7

Exemplos de Conexdes Padr&o

Os diagramas a seguir mostram exemplos de conexdes padrdo do servo pack por especificacdo e tipo de con-

trole.

3.7.1 Especificagdes de Alimentagdo Monofasica

Monofésico 200 até 230V,, ou Monofasico 100 até 115V,

(50/60Hz)

iMCCB

Referéncia de posicéo

Bateria para encoder absoluto
(2,8 até 4,5V)

Habilitacéo do Sinal incremental
(encoder absoluto)

Servo ON

Controle Proporcional
Fim de curso avante

Fim de curso reverso
Reset de alarme

Limite de corrente avante

Limite de corrente reverso

| Tenha certeza de anexar um supressor

para acionar o contator magnético e o relé.

Fonte para
referéncia de
open-collrctor

Y N N R NN AR N N A R

5 T
= /P-CONj41 3
P-LS '_D_1 2
5 o P-oTla2

(50/60Hz)
) o)
- — Processamento
Filtro de ruido Desliga Liga de alarme
o imMC rooo
210 J 0 O——
IMC  SUP™____ |
o—0
1mMC Bl B2

Fatlilatil a O atr atratilat

ALOL1 |Niveis maximos de saida

Tensé&o: 30Vpc
ALO3 Corrente: 20mApc
ALO3

Saida do emulador de encoder

Pulso S (encoder absoluto)

V-CMP+ Deteccéo de velocidade
K/COIN+) coincidente
{ V-CMP- L

Posicionamento Completo
(/COIN-)

F
Conecte a malha a carcaga do conector

24

/T-GON+ Saida TGON
/T-GON-

Saidas méximas do foto-acoplador
Tens&o méxima: 30Vpc
Corrente méaxima: 50mApc



4 Operacdes de Teste

4.1 Operacao de Teste em Dois Passos

Este capitulo descreve operacdes de teste em dois passos (two-step). Assegure-se de completar 0 passo 1 antes
de executar 0 passo 2. .

Realize a operacdo de teste na ordem dada abaixo (passo 1 e 2) para sua seguranca. Veja4.1.1 Operacéo de

Teste para Servomotor sem Carga e 4.1.2 Operacao de Teste para Servomotor conectado a uma Carga para
mais detal hes sobre a operacdo de teste..

Passo 1: Teste com um servomotor sem carga

Tenha certeza que o0 os cabos do servomotor foram ligados
corretamente e entdo energize acionamento.

Verifique a
ligagdo dos
cabos

=z
oy

o ligue o eixo a maquina

Passo 2: Teste com o servomotor acoplado ao equipamento

Ajuste 0 servomotor de acordo com com as caracteristicas
do equipamento. Conecte 0 servomotor ao equipanento, e
execute o teste.

Ajuste a velocidade pelo auto-tuning

+—>
SGMOH
servomotor
Acionamento | | I I
L

Conecte a maquina
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411  Passo 1. Teste com um Servomotor sem carga

A\ CUIDADO

» N&o opere o servomotor enquanto este estiver conectado ao equipamento.
Para prevenir acidentes, realize inicialmente o passo 1 quando a operacéo de teste for realizada sem carga
(com todos os acoplamentos desconectados).

No passo 1, assegure-se que 0 servomotor esta conectado adequadamente como mostrado abaixo. Conexdes
erradas sdo a principal causa de falhas e/ou queima do equipamento.

* Veifigque o cabeamento de Alimentacdo principal.
* Veifique o cabeamento do servomotor.
* Verifigue o cabo de sinais de I/O do CNL1.

Assegure-se que o controlador remoto e outros gjustes estéo tdo completos quanto possivel no passo 1 (princi-
palmente a conex&o do servomotor ao equipamento).

Verifique a
ligag&o dos
cabos

N&o ligue o eixo a maquina

Nota Verifique os items nas paginas seguintes na ordem dada durante a operacéo de teste do servomotor.

Vea 4.2.1 Servomotores com Freio, se vocé estiver utilizando um servomotor com freio.

1. Prendao servomotor.
Prenda o motor a maquina,
mas ndo o acople

do conecte nada ao eixo

/ teste sem carga).

Prenda o servomotor ao equipamento de modo a preveni-lo de partes méveis durante operacao.
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2. Verifigue o cabeamento.

Disconecte o
conector CN1

Desconecte o conector CN1e verifique o cabeamento do servomotor no circuito de alimentacdo. Ossinaisdel/
O do CN1 néo séo utilizados, portanto deixe-o desconectado.

3. Ligueaaimentagéo.

Display normal

| T 1 1=]=
1 ol 1 o

Il

Exemplo de um display de Display alternado

alarme

— (| [
1 [

Ligue aalimentacdo do servo pack. Se o servo pack tiver sido ligado normalmente, o display aparecera
como o mostrado acima. O servomotor ndo é alimentado porgue o servo pack esta desligado.

Se ocorrer algum alarme, como mostrado acima, o circuito de alimentacdo, ainterligagdo do servomotor ou
do encoder estdo incorretas. Dedligue a alimentacdo e corrijaa conexdo.

Se um encoder absoluto for utilizado, o mesmo deve ser definido. Vga"Definicdo do Encoder Absoluto”:

4. Operagdo com o painel do operador.

YASKAWA 200V
SERVOPACK

SGDH-

31518518]

@ ciere POWE.

Operador do painel

5. Conecteaslinhasde sina.

Prenda o motor & méquina,
mas ndo o acople

()

Conecte o
conector CN1
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6. Verifigue os sinais de entrada.

Verifique o cabeamento do sinal de entradano Modo Monitor utilizando o painel do operador. Veja 7.1.7
Operacéo em Modo Monitor para mais detalhes sobre o procedimento.
Dedligue e ligue os sinais e verifique se o bit no display muda como mostrado abaixo.

Display dos sinais de entrada

P-OT

/P-CON

N-OT ﬁ I_J_— /S-ON

——
— —

|
|1

b —
b ——
b —

Il
I 1

L—— SEN

.L.I-_ /ALM-RST
/P-CL
IN-CL

4—— Led superior aceso: nivel alto

<€4— Led inferior aceso: nivel baixo

Sinal de Entrada

Display de LED

OFF (nivel alto)

Acende o LED superior.

ON (nivel baixo)

Acende o LED inferior.

O servomotor ndo operara corretamente se os sinai's abaixo ndo estiverem corretamente conectados.
Elimineos sinais ndo utilizados. A selecdo dos sinais de entrada (pardmetros Pn50A ao Pn50D) podem ser
utilizados para eliminar a necessidade de curto circuito externo (alteracfes externas).

Sinal Terminal Descricao
O servomotor pode rodar avante quando esta
P-OT CN1-42 linha de sinal estiver baixa (0V).
N-OT CN1-43 O servomotor pode rodar reverso quando esta
linha de sinal estiver baixa (0V).
O servomotor liga quando esse sinal estiver
/S-ON CN1-40 baixo (0V). Deixe o servomotor desligado.
+24VIN CN1-47 T_ermmal deAAI|.m'enta<;a0 de Controle para
sinais sequénciais.

Se um encoder absoluto estiver sendo utilizado, o servo néo ligara quando o sinal de entrada (/S-ON)
estiver ligado a menos que o sinal de entrada de SEN também estiver ligado.

Quando o sinal SEN é verificado em modo monitor, o LED do topo ird acender porque o sinal SEN estiver

ligado ON.
7. Ligueo Servo.

Servo Acionamento

/S-ON
O

CN1-40

Servomotor

ov

Ligue o servo utilizando o seguinte procedi mento.

a. Assegure-se que ndo existe sinais de referéncia (entrada).

O

Energiza o motor

» Energize V-REF (CN1-5) e T-REF (CN1-9) em OV para controle de velocidade e torque.
* Energise PULS (CN1-7) e SIGN (CN1-11) em nivel baixo para controle de posi¢éo.
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b. Ligueosina deservo ON.

Display com Servo-on
acionado

Iy

Energize/S-ON (CN1-40) em OV. Seestiver normal, o servomotor ligarae o display iraaparecer como acima.
Se um display de alarme aparecer, tome a acdo apropriada como descrito em 9.2 Solugdes (Troubleshooting).

Se existir ruido natenséo de referénciade velocidade, o LED “-” aesguerdado dislpay devera piscar.

B Operacao utilizando Referéncia de Entrada

O procedimento de operagdo aqui depende do gjuste dos pardmetros (selecdo do modo de controle no memory
switch Pn000.1). Utilize o seguinte procedimento para operagdes com controle de vel ocidade e posi ¢&o.

Procedimento de Operacdo em Modo de Controle de Velocidade: Ajuste o Pn000.1 para0

O gjuste padrdo de controle de velocidade é descrito aqui.
Servopack

Servomotor
V-REF

oo
SG (CN1-6) Servomotor roda numa velocidade pro-

porcional a referéncia de tensédo L

1. Graduamente incremente a referéncia de velocidade (V-REF, CN1-5). O servomotor irarodar.

2. Verifigue os seguintesitems em Modo Monitor. Veja 7.1.7 Operacdo em Modo Monitor.

Un000 Velocidade do Motor

Un001 Velocidade de Referéncia

» A referénciade velocidade foi inserida?

* O Motor esta navelocidade correta?

» A velocidade dereferéncia coincide com avelocidade atual do motor?
* O motor paraquando areferéncia de velocidade é 0?

3. Seo servomotor rodar a uma velocidade extremamente baixa com tenséo de referéncia especificada para
0V, corrijao offset do valor de referénciaem

7.2.3 Ajuste Automatico do Offset da Referéncia de Velocidade e Torque ou

7.2.4 Ajuste Manual do Offset da Referéncia de \elocidade e Torque.

4. Resete 0s seguintes pardmetros para aterar a velocidade ou direcdo de rotac&o do Motor.

PN300 De_fine 0 ganho da e'ntrada de rgferéncia de velocidade
Veja 5.2.1 Referéncia de Velocidade.
Pn000.0 Se!eciona a direcdo de Rotagéo.
' Veja 5.1.1 Mudando o Sentido de Rotag&o do Servomotor.

Procedimento de Operacdo em Modo de Controle de Posicdo : Ajuste o Pn000.1 para 1

1. Ajuste o pardmetro Pn200.0 para que areferéncia de pul so tenha a mesma forma dos pulsos de saida do
controlador remoto.
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Selecionando aforma do pulso de referéncia: Veja 5.2.2 Referéncia de Posi¢ao.

2. Entre com baixa velocidade pulsos a partir do controlador externo e execute a operacao de baixa
velocidade.

Servo acionamento

Seryomotor
PULS
Gerador - suLs JCNL) _@
CN1-8)
de pulsos ™ SIGN I

(CN1-11)
/SIGN (ON1-12)

3. Verifique os seguintes dados em Modo Monitor. Veja 7.1.7 Operacdo em Modo Monitor.

Un000 Velocidade Atual do Motor
Un007 Display de Velocidade de Pulsos.
Un008 Offset de Posicao

» A referénciade Pulsos foi inserida?

» A velocidade do motor esta como definida?

» A referéncia de velocidade coincide com a velocidade atual do motor?
» O servomotor para quando areferéncia de velocidade é OV ?

4. Resete 0s parémetros mostrados abaixo para aterar a velocidade e direcéo de rotagdo do motor.

Relacdo da Engrenagem Electronica

Veja 5.2.5 Usando a Fun¢éo de Engrenagem Eletronica.
Seleciona a direcéo de rotacao.

Veja 5.1.1 Mudando o Sentido de Rotacdo do Servomotor.

Pn202, Pn203

Pn000.0

Se ocorrer um alarme ou a operacdo do servomotor falhar durante a operacdo acima, a conex&o dos cabos
do CN1 estaincorreta ou o gjuste dos pardmetros ndo se encaixa com as especificagcdes do controlador remoto.
verifique o cabeamento e revise 0 gjuste dos parémetros e entdo repita o passo 1.

Nota: Referéncias
» ListadeAlarmes: Veja 9.2.3 Tabela de Display de Alarmes.
» Listade pardmetros: Veja Apéndice B Lista de Parametros.

4.1.2 Passo 2: Operacdo de Teste para Servomotor Conectado a uma Carga

A AVISO!

Siga o procedimento abaixo para a operacéo do passo 2 exatamente como descrito
abaixo.

Se malfuncionamento ocorrerem depois que o0 servomotor for conectado ao equipamento
ndo danificara simplesmente o equipamento, mas, também causara ferimentos ou morte.

Antes de executar 0 passo 2, repita o passo 1 (operacdo de teste do servomotor sem carga) até que todos 0s
cuidados incluindo os parémetros e o cabeamento tenham satisfeito plenamente as expectativas.

Apbs o passo 1 ter sido completado, proceda a passo 2 de operacao de teste com 0 servomotor conectado ao
equipamento. O servo pack é agora gjustado das seguintes maneiras para encontrar as caracteristicas especifi-
cas do equipamento.

e Utilizando o autotuning para encaixar o servo pack as caracteristicas do equipamento.

» Encaixando adirecdo de rotacdo e velocidade as especificacdes do equipamento.
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» Verificando aformafinal de controle.

SGDH Servomotor

| | | ]
| S|

Conecte a maquina

Siga os procedimentos abaixo pararealizar a operacdo de teste.
1. Assegure-se que aaimentacdo esta dedigada.

2. Conecte 0 servomotor ao equipamento.
Vea 2.1 Servomotores para mais detal hes sobre as conexdes do servomotor.

3. Use autotuning para engquadrar (equiparar) o servo pack as caracteristicas do equipamento.
Vegja 6.3 Autotuning.

4. Opere o servomotor por sina de referéncia.

Como no passo 1 (Operacao de Teste do Servomotor sem Carga), execute a operacdo por sinal de referén-
ciacomo descrito no 4.1.1 Passo 1: Operacéo de Teste para Servomotor sem Carga. Rode para equiparar o
controlador externo neste momento, como se desgja.

5. Ajuste e grave os valores do usuario.
Ajuste os parémetros como solicitado e grave todos os valores para utilizac8o posterior em manutencao.

Nota: O servomotor ndo estara completamente testado durante a operacéo de teste. Portatnto, deixe o
sistemarodar por uma quantidade de tempo suficiente apds a operacao de teste ter sido completada para
assegurar-se que 0 mesmo esta apropriadamente testado.

4.2 Procedimentos Adicionais de Ajuste na Operacéo de Teste

Antesdeiniciar aoperacdo de teste, procedimentos de ajustes de precaucéo devem ser seguidos quando as duas
configuragdes do equipamento sdo usadas. Estas sdo delineadas nas duas segdes subsequéntes.

421 Servomotorescom Freio

Utilize um servomotor com freio para aplicages com eixo navertical ou quando uma forca externa deve ser
aplicada ao eixo para prevenir rotagdo causada por gravidade ou forga externa durante perda de alimentag&o.

O servo pack usa o sinal de saida de intertravamento de freio (/BK) para controlar a operacédo de acionamento
de freio quando utilizando servomotores com freio.

« Eixo vertical « Eixo sob a agé&o de forca externa

—— Servomotor
Forca
Freio externa

:> Servomotor
lPrevine 0 servomotor

de girar causado pela
forca de gravidade

Nota: Para prevenir falhas nas operacOes causadas por gravidade ou forca externa, assegure-se primeira-
mente que o servomotor e freio operam adequadamente. Quando assegurado que cada um (freio e servo-
motor) operam adequadamente, conecte 0 servomotor ao resto do equipamento parainiciar a operacdo de
teste.
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A figura a seguir mostra o cabeamento para 0 servomotor com freio. Veja 5.4.4 Usando o Freio para detalhes

sobre 0 cabeamento.

servo | TETEEE T
Acionamento '

Trifasico 220V
L1,L2, L3
#

CN2

Servomotor com freio

0

Contator magnético

Monofasico
220V ,7 | | [>|

/

I/
24Vpe
Fonte do freio

Relé do Freio

4.2.2 Controle de Posi¢éo pelo Controlador Remoto

Se o controle agoritimico de posi¢éo do controlador remoto néo tiver sido estabelecido ou finalizado,
desconecte o servomotor do equipamento antes de redlizar a operacdo de teste. Isto ird prevenir 0 servomotor

de rodar fora de controle e danificar o equipamento.

carga
Controle de velocidade 9

Controle de posicéo

Verifique a operacdo do servomotor como descrito na seguinte tabela.

Referéncia
de veloc.
Contro- —_—
lador SGDH @
Remoto
Teste de operagdo sem

Referéncia do

Controlador Procedimento

Verifique

Descricao

Verifique a velocidade do motor

OperacdoJOG

(Referéncia
Constante de
Velocidade do
Controlador
Externo)

Velocidade do Motor

como indicado:

» Use o monitor de velocidade
(Un000) no painel do operador.

* Rode o servomotor em baixa
velocidade. Entre com uma
referéncia de 60rpm, por exem-
plo, para ver se o servomotor
realiza uma volta por segundo.

Verifiqgue o valor do
parametro Pn300 para
ver se 0 ganho da refe-
réncia de velocidade
esta correto.

Posicionam-
neto Simples

Numero de rotacdes
do motor

Entre com uma referéncia equiva-
lente & uma rotacéo do servomotor
e visualmente verifique se o eixo
realiza uma revolugéo (volta).

Verifique o valor do
Parametro Pn201 para
ver se 0 nimero de pul-
S0s esta correto.

Overtravel
(P-OTe
N-OT Usados)

Verifigue se o servo-
motor para de rodar
se os sinais P-OT e

N-OT séo aplicados

Verifigue se o servomotor para
quando os sinais P-OT e N-OT
sdo acionados durante operacdo
continua do servomotor.

Reveja 0 cabeamento
de P-OT e N-OT se o
servomotor ndo parar.
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4.3 Parametrose Sinaisde Entrada Minimos
Esta sec@o do manual descreve os pardmetros e sinais minimos necessarios para operacéo de teste.

4.3.1 Parametros
Veja 7.1.6 Operacdo em Modo de Ajuste de Parametro para mais detal hes sobre gjuste de paréametros.

Dedligue a alimentacdo sempre que modificar qualquer parédmetro exceto o parametro Pn300. A alteracdo ndo
seravélida até que a alimentacdo seja restaurada.

Par&metros Bésicos
Pn000.1 Funcéo de Selegdo de Switches Basicos: Sele¢do de Modo de  Veja 5.3.5
Controle
Controle de Velocidade
Pn300 Referéncia de Velocidade Veja5.2.1
Pn201 Utilizando o sinal de saida do Encoder Veja5.2.3
Position Control
Pn200.0 Referéncia de Posicao Veja 5.2.2
PN202 (LJl\'jilIJirzneg:caig;)Fungéo de Engrenagem Eletrénica Veja 5.2.5
Pn203 ?Sigﬁgnmc;ﬁa%grl;ngao de Engrenagem Eletrénica Veja 5.2.5

Mudando o Sentido de Rotacdo do Servomotor

O cabeamento pode estar incorreto se adirecéo especificadafor diferente dadirecdo atual derotacdo. Verifique
novamente o cabeamento e corrija se necessario. Use 0 seguinte par@metro parareverter o sentido de rotacéo.

| Pn000.0 | Inversdo do Sentido de Rotagao Veja 5.1.1 |

43.2 SinaisdeEntrada

O gjuste de selecdo de sinais de entrada através de parametros pode ser usado para eliminar a necessidade de
curto circuitos externos (alteracdes externas).

Nome do Sinal Pino Descricéo
/S-ON Servo ON CN1-40 :{)?ja 5.5.2 para mais detalhes sobre ligar e desligar o servomo-
Rodar Avante
P-OT Proibido CN1-42

Veja 5.1.2 para mais detalhes sobre o limite de overtravel..
N-OT | Rodar Reverso | oy 43

B Antesdeler este capitulo

Este capitulo descreve o uso de cada sinal do conector de I/O CN1 no servo amplificador SGDH bem como o
procedimento para gjustar os Parametros relacionados a estes sinais.

As se¢des que se seguem podem ser usadas como referéncias para este capitulo.
» Listadossinaisdel/O (CN1): Vea3.4.3 Nomes e fungdes dos sinais de 1/0.
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Layout dos terminais dos sinais de I/O(CN1): Veja 3.4.2 Lista dos terminais do CNL1.

Lista de Par&metros: Apendice B Lista de Parametros.

Procedimento para gjustar Parametros: 7.1.6 Operacdo em modo ajuste de Parametros

O conector CN1 é usado parainterfacear sinais com umainterface de controle ou circuitos externos.

B Configuractes dos Par ametros

Os Pardmetros sdo divididos em tipos mostrados na tabela que segue. Veja Apendice B Lista de Parametros.

Tipo Numero do Descricdo
P Parametro ¢
Constantes de Selegdo das PNnO00 a Pn003 Selegdes bésicas e funcdes de aplicacdo como o tipo de
Funcbes controle ou 0 método de parada quando um alarme ocorre.
Ganhos do Servo e outras con- Ajusta valores numericos como os ganhos das malhas de
stantes Pn100aPnl23 | \eiocidade e posicao.
Ajuste dos Paradmetros do controle de posi¢cdo como a
Cgsr}stgla:)ntes do Controle de Pn200 a Pn208 | forma da entrada de referéncia por pulsos e faixa de
posie reducdo mecanica(gear ratio).
Ajuste dos Parametros do controle de velocidade como o
Sg%itiadggg do Controle de Pn300 a Pn308 | ganho da entrada de referéncia de velocidade e o tempo
de desaceleracao.
Ajuste dos Parametros do controle de torque como o
_IC_Zgrnsutgntes do Controle de Pn400 a Pn409 | ganho da entrada da referéncia de torque e os limites de
q torque avante / reverso.
: Ajusta as condi¢Bes de saida para todo o sequenciamento
Constantes de Sequenciamento Pn500 a Pn512 de sinais e muda a selegédo e alocagéo dos sinais de 1/0.
Outros PN600 a Pn601 Especifica a capacidade para um resistor regenerativo

externo e constantes reservadas.

Execucdo de FungBes Auxiliares

Fn000 a Fn014

Executa funcBes auxiliares como Operagdo em Modo JOG.

Modo Monitor

Un000 a Un0OD

Habilita a monitoragdo das referéncias de velocidade e
torque, bem como monitorar se os sinais de 1/0 estdo ON
ou OFF.




5 Ajuste dos Parametros e Funcdes

5.1 Ajustando de Acordo com as Caracteristicas do Equipamento

Esta secdo descreve o procedimento para gjustar os Pardmetros de acordo com as dimensdes e caracteristicas de

performance do equipamento usado.

5.1.1 Mudando o Sentido de Rotagdo do Servomotor

O servo amplificador possui um Modo de Rotag&o Reversa que altera o sentido de rotagdo do servomotor sem
precisar mudar afiac80.A rotacdo avante no gjuste standard é definida no sentido anti-horario(CCW), olhando

apartir do eixo .

Com o Modo de Rotagcdo Reversa, a direcéo de rotacéo do servomotor pode ser revertida sem mudar outros
Parametros. Apenas adirecdo (+, —) do eixo do motor é revertida.

Ajustes Standard

Modo de Rotagédo Reversa

Referéncia avante

Saida de Encoder do
% cow Servo a cionamento

PAO (Phase A)

Saida de Encoder do

servo acionamento
cw

C PAO (Phase A)
4=

ki Bt M
PAO (Phase B)

E _ nnn nnn
o — JL nnnr
PAO (Phase B) PAO (Phase B)
Saida de Encoder do Saida de Encoder do
@ CW Sservo acionamento C@ccw Sservo acionamennto
Referéncia reversa ¢ PAO (Phase A) o) PAO (Phase A)
ﬂ — EpSpupiniy Halgighy B

e s
PAO (Phase B)

B Ajustando o Modo de Rotacéo Reversa

Use 0 Par@metro Pn000.0.
Parametro Sinal Ajuste Modo de Controle
Pn000.0 Seleciona Dire¢do Ajuste Standard: 0 %)rgtﬂgli \Szlgic(:;iédgde,

Use 0s seguintes gjustes para selecionar a direcdo de rotagdo do servomotor.

Ajuste Descrigéo
Rotagdo avante € definida no sentido anti- :
0 horario (CCW) visto a partir do eixo. (Ajuste Standard )
1 Rotacgdo avante é definida no sentido horariio (Modo de Rotagéo
(CW) visto a partir do eixo. Reversa)

5.1.2 Ajustando a Funcdo deLimitede Fim-de-Curso

A funcao de limite de fim-de-curso forca as partes da maquina que se movimentam a pararem se excederem o

curso de movimento permitido.

B Usando a Funcéo de Fim-
Para usar afuncéo de fim-de-curso, conecte os switches de limite de fim-de-curso aos sinais de entrada(os

de-Curso

sinais sdo mostrados abaixo com a pinagem correta do conector CN1 do servo amplificador)
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Input = P-OT CN1-42

Rodar Avante Proibido
(Fim-de-Curso Avante)

Controle de velocidade,
torque e posi¢do

Input = N-OT CN1-43

Rodar Reverso Proibido
(Fim-de-Curso Reverso)

Controle de velocidade,

torque e posicdo

Conecte os fins de curso como mostrado abaixo para prevenir danos aos dispositivos durante o movimento li-
near.

H———

Servomotor [Fim- de- Fim-de-
:CUrso curso

P-OT | cni-42

NOT_{ cn1-a3

Status do drive com um sinal de entrada ON ou OFF é mostrado na tabela seguinte.

Sinal Status Nivel da entrada Descricdo

. ON CN1-42: baixo gggggﬁgré\éﬁr?te Per.m.itida, (status de oper-
OFF CN1-42: alto E:rt%?ggaﬁvante Proibida (rotac&o reversa

o ON CN1-43: baixo gggtlggr?gr rrrgez\a/l()a.rsa per.m.itida, (status de oper-
OFF CN1-43: alto Fl?grtr?]??garfversa proibida (rotagdo avante

B Habilitando/Desabilitando os Sinais de Entrada

Ajuste os seguintes Par@metros para especificar se 0s sinais de entrada serdo usados para fim-de-curso ou
nd0.0 gjuste standard é "used" (usado)

Parametro Sinal Ajustes Método de Controle

Mapeamento do sinal P-OT Controle de velocidade,

PnS0A.3 (Sinal de proibigdo rodar avante)

Ajuste Standard: 2
torque e posicao

Mapeamento do sinal N-OT Controle de velocidade,

Pn50B.0 (Sinal de proibigao rodar reverso)

Ajuste Standard: 3

torque e posicdo

Parametro Sinal Ajuste Descricdo

Sinal P-OT usado para prevenir rotagdo avante.
Mapeamento do sinal Ajuste Standard: 2 | (Rotacdo avante € proibida quando CN1-42 esta
P-OT aberto e permitida quando CN1-42 esta em 0V).

PnS50A.3 (Sinal de proibicéo Sinal P-OT n&o € usado para prevenir rotacio
rodar avante) 8 avante. (Rotagdo avante é sempre permitida
Tem o mesmo efeito de um curto-circuito do
CN1-42 para 0V).
) Sinal N-OT usado para prevenir rotagdo reversa.
Mapeamento do sinal Ajuste Standard: 3 | (Rotacdo reversa € proibida quando CN1-43
N-(gT esta aberto e permitida para CN1-43 em 0V).
Pn50B.0 (Sinal de proibicéo Sinal N-OT n&o é usado para prevenir rotacio

rodar reverso) 8 reversa. (Rotac&o reversa é sempre permitida

Tem o mesmo efeito de um curto-circuito do
CN1-43 para 0V).
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Ajuste os seguintes Parametros para especificar o modo de parada quando algum dos sinais de entrada (P-OT
ou N-OT) é usado durante a operacdo do servomotor.

» Entrada proibicdo rodar avante (P-OT,CN1-42)
»  Entrada proibicéo rodar reverso (N-OT,CN1-43)

Parametro Sinal Ajustes Método de Controle
Pn001.1 Modo de Parada por Fim-de-curso Ajuste Standard: 0 Controle de velocidade,
torque e posi¢ao

modo de parada Apos parada  Pn001.1
ajuste

im-de-curso

I

Pn001.1=0

Coaststatus |—> 0

Para por inércia

Zeroclamp |[—> 1

Pn001.1=1or 2

Para por rampa

Coast status | — 2

Nota: Paracontrole de torque, o servomotor iraficar livre apds desacelerar por rampa ou por inér-
cia(de acordo com o modo de parada gjustado em Pn 001.0) sem obedecer o gjuste feito em

Pn001.1.
Parametro Sinal Ajuste Descricao

0 Para o servomotor da mesma forma que pararia em servo OFF.
(de acordo com Pn001.0).
Desacelera o servomotor até parar, mantendo-o energizado apos

PN001.1 Modo de parada por 1 a parada. Usa o valor de Pn406 como valor maximo de torque.
) fim-de-curso Pn406:Torque de parada de emergencia

Desacelera o servomotor até parar,deixando-o livre apoés a

2 parada. Usa o valor de Pn406 como valor maximo de torque,
Pn406:Torque de parada de emergencia

Pn406 especifica 0 méximo torque aplicado para parada por fim-de-curso quando os sinais de entrada (P-OT,
N-OT) sdo usados.

O limite de torgque é especificado como uma porcentagem do torgue nominal.

A . Aj p
Parametro Sinal J(g/:; € Método de Controle
Torque de Parada de Emergencia Faixa: 0% a0 torque Controle velocidade/
Pn406 Valido quando Pn001.1 & 1 ou 2 maximo -
(Valido quando 1élou2) Ajuste standard: 800 | torque,Controle de posig&o

Stop Mode
_| Para por fren. dinAmica |

—— ) [
P-OT (CN1-42)
o——| Para por inércia |
°
]

)
N-OT (CN1-43) _| Para por rampa l

Torgue maximo na
parada de emergéncia

Pn406
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5.1.3 Limitando o Torque
O servo acionamento SGDH limita o torque como segue:

* Nivel 1: Limitao maximo torque de saida para proteger o equipamento ou a ferramenta de trabal ho.
* Nivd 2: Limitao torque apos o servomotor atingir a posi¢éo especificada (limite de torque interno).
* Nivel 3: Sempre limita o torque de saida preferivelmente a velocidade

* Nivel 4: Selecionaentre limite de torque e vel ocidade.

Aplicactes dos niveis 1 e 2 nafuncéo de limite de torque estéo descritas abaixo.

B Ajustando Nivel 1. Limitesde Torque I nterno
Maximo torque é limitado para os valores gjustados nos seguintes Parametros.

A . Aj .
Parametro Sinal J(l(;l/os)t € Método de Controle
- Faixa: 0to 800 Controle velocidade/torque,Con-
Pn402 Limite de Torque Avante : .
Ajuste Standard: 800 trole de posicao
PNn403 Limite de Torque Faixa: 0to 800 Controle velocidade/torque,Con-
Reverso Ajuste Standard: 800 trole de posicao

Ajusta o limite maximo de torque para rotacdo avante e reverso.

Usado quando o torque deve ser limitado devido as condicdes do equipamento.

A funcdo de limite de torque sempre monitora o torgue e aciona 0s sinais de saida abaixo quando o limite é
acancado.

Os seguintes sinais de saida sdo acionados pela funcéo de limite de torque.

Sinal Descricéo

/CLT Gerado quando Pn50F.0 aloca um terminal de saida de SO1 a SO3.
Modo Monitor (Un006) Monitor de sinal de saida

Os limites de torque séo especificados como uma porcentagem do torque nominal.

Nota: Se o limite de torque € gjustado maior que o torque maximo do servomotor, o torque maximo do
servomotor sera o limite.

Exemplo de Aplicacdo: Protecdo do Equipamento

Limite de . o »

torque Um valor baixo no limite de torque ira resultar
Velocidade emum torclque insuficiente na aceleragéo e
do motor na desaceleragédo

Torque
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Usando o Sinal /CLT

A sec80 seguinte descreve o uso do sinal de saida/CLT como sinal de saida paralimite de torque.
alimentacéo de 1/0

Servo acionamento —_ 24V

Niveis maximos por fotoacoplador de ONi-T1 | oLT+ |
saida: N Lf\:j
+ Tensdo maxima de operagao: 30Vpc ¢ B [ } 3< T

' ). CcN1-f2 | cLt— 1
+ Corrente maxima de saida: 50mApc C ¢
Controle velocidade/
Output = /CLT CN1-T1 Saida de Limite de Torque torque,Controle de

posicao
Este sinal indica que o torque de saida (corrente) do servomotor esta sendo limitado.

Status Condicdes Descricao
O circuito entre CN1-T1 e T2 esta O torque de saida do servomotor esta sendo
ON fechado. limitado.
(A referéncia de torque interno esta maior que
CN1-'1 esta em nivel baixo. o limite ajustado).
O circuito entre CN1-T1 e T2 esta O torque de saida do servomotor nédo esta
OFF aberto. sendo limitado.
(A referéncia de torque interno esta menor do
CN1-T1 esta em nivel alto. que o limite ajustado).

Ajustes:  Pn402 (Limite de Torque Avante)
Pn403 (Limite de Torque Reverso)
Pn404 (Limite Externo de Torque Avante): apenas pela entrada /P-CL
Pn405 (Limite Externo de Torque Reverso):apenas pela entrada/N-CL
Quando o sinal /CLT € usado, o seguinte Parametro deve ser ajustado para selecionar a saida.

Parametro Sinal Ajuste Método de Controle

Pn50F Seleg¢do Sinal de Saida 2 Ajuste Standard: 0000 Controle de velocidade,

torque, e posi¢ao
Use atabela seguinte para selecionar qual terminal serdo sina de saida/CLT .

Pn50F.0

oLT ﬁ— CN1-25, 26 (SO1)
—d  o2——1 CcN1-27, 28 (SO2)

o—3——1— CN1-29, 30 (SO3)

Terminal de Saida (CN1-)
Parametro Ajuste

1 2
0 — —
1 25 26

Pn50F.0

2 27 28
3 29 30

Nota: Multiplos sinais alocados no mesmo circuito de saida sdo utilizados com légica OU. Definaoutro
valor diferente do alocado parao sinal / CLT . Veja 5.3.4 Alocacéo dos Sinais do Circuito de saida..

B Ajustando o Nivel 2: Limite de Torque Externo

Um sina de contato de entrada € usado para habilitar o limte de torque (corrente) previamente ajustado por
parémetros. O limite de torque pode ser gjustado separadamente para rotacdo avante e reversa.
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Servo acionamento

—1 Limite de torque
{ Pn402
Rotacéo Veloc. )
/P-CL reversa de
‘ rotacéo
CN1-45 --- —— Limite de torque
—3 (] Pn402 ou Pn404
(limitado pelo
ggloc. menor valor)
rotacao
y Limite de torque
Rotag&o Veloc, [ ) Pnaos
avante de
IN-CL rotagcéo
CN1-48 T Limite de torque
—1_| Pn403 or Pn405
Veloc. (limitado pelo
de menor valor)
rotacédo

= Input /P-CL CN1-45

Entrada de Limite de Torque Externo
Avante

Controle de velocidade,
torque e posicao

= Input /N-CL CN1-46

Entrada de Limite de Torque Externo
Reverso

Controle de velocidade,

torque e posicao

Este é o limite de torque externo para rotagao avante e reverso.
Caso hagjaalguma duvida dobre sinais de entrada, por favor, veja 5.3.3 Alocacao dos Snais do Circuito de

Entrada.
Parametro Status do Sinal Comentarios Descricao
CN1-45 ON em nivel baixo Usa o limite de torque avante. Limite por Pn404
/P-CL . N&o usa o limite de torque avante
CN1-45 OFF em nivel alto Operaco normal —
CN1-46 ON em nivel alto Usa o limite de torque reverso Limite por Pn405
IN-CL . N&o usa o limite de torque
CN1-46 OFF em nivel alto reverso.Operac¢do normal o

Os sinais de saida e monitores seguintes sdo usados quando o torque esta sendo limitado.

Sinal

Descricdo

ICLT

Gerado quando Pn50F.0 é alocado para um terminal de saida de SO1

a SO3.

Modo Monitor (Un006)

e 7 (com ajustes
standard)

¢ Un005: Numeros 6

referéncia 7.1.7 Operagdo em Modo Monitor.

e Un006: Depen-
dente das

condicdes de alo-
cacao do terminal
de saida.




Exemplos de Aplicacéo:
» Parada Forcada.

*  Robb segurando uma ferramenta de trabal ho.

Parametro Sinal Aj(l(;l/f)t € Método de Controle

Pn404 Limite de Torque Externo Faixa: 0 a 800 Controle velocidade,
Avante Ajuste Standard: 100 forque e posicao

PN405 Limite de Torque Externo Faixa: 0 a 800 Controle velocidade,
Reverso Ajuste Standard: 100 torque e posicao

Ajusta o limite de torque quando o torque é limitado por um contato de entrada.

Ajuste Descricéo
Entrada /P-CL (CN1-45) Pn404 limite de torque aplicado.
Entrada /N-CL (CN1-46) Pn405 limite de torque aplicado .

Veja5.2.10 Limitando o Torque por referéncia Anal 6gica de Tensao.

Usando sinais/P-CL e/N-CL
O procedimento para usar os sinais de entrada/P-CL e/N-CL como limite de torque éilustrado abaixo.

Servo Acionamento

Fonte Externa

+24V
3.3kQ Foto-acoplador

CN1-47
Controlador Remoto IP-CL 5mA§ 3 .
0o CN1-45 | €= “=7f====" :
... o
ity H
— /N-CL CN1-46 ! l-E:;lfL_’

[¢} :

1

1

52 Ajustando de Acordo com a I nterface de Controle

Esta secéo descreve o procedimento para conectar um servo da Série Sigma |l a umainterface de controle,
incluindo o procedimento de gjuste dos Par&metros rel acionados.

52.1 Referénciade Velocidade

Injete uma referéncia de velocidade usando o sinal de Entrada de referéncia de Velocidade. Este sinal pode
assumir varios valores, gjuste o0 melhor valor de referéncia de entrada para o sistema criado.
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Servo amplificador

Entrada referéncia de torgue TREF Chit-9 {}referéncia
(entrada analdgica tensdo) sc tP CN1-9 torque
I . V-REF CN1-5 I
Entrada referéncia velocidade {}referenua
(entrada analdgica tensdo) sG P CN1-6 velocidade
v

tP representa cabos com par trangado.

Entrada de referéncia de controle de

= = - . .
Input V-REF CN1-5 Velocidade velocidade
= Input SG CN1-6 Comum do Sinal Sg[gg?ézgf

As entradas acima sdo usadas para controle de velocidade(referéncia anal6gica). (Pn000.1=0, 4, 7, 9, ou A).

referéncia 7.1.7 Operag&do em Modo Monitor. A velocidade do motor é controlada proporcionamente a
tensdo de entrada entre os terminais V-REF e SG

Velocidade nominal
Ajuste de fabrica {

12 -8 \-4

. \ 1 4 8 12
. | Tens&o de entrada

' Velocidade nominal
Esta inclinacéo é ajustada em Pn300

B Exemplosde Ajustes
Pn300 = 600: Este gjuste indicaque 6V € equivalente a velocidade nominal do motor.

prosiall It Velosdade do oo
+6V Rotacdo avante Velocidade nominal 3000rpm
+1V Rotacgéo avante (1/6) da velocidade nominal 500rpm
-3V Rotacao reversa (1/2) da velocidade nominal 1500rpm

Parémetro Pn300 pode ser usado para mudar a faixa da tensdo de refencia de vel ocidade (ganho).

B Exemplo de Circuito de Entrada
Servo Acionamento

470Q, ¥2W minimo = -

k0 VREF
+12v ] ‘ Atp CN1-5

Sq| CN1-6

»  Sempre use cabo com par trancado para controle de ruido.

Conecte V-REF e SG aos terminais de saida de referéncia de velocidade da interface de controle, quando
usando uma interface controladora para o controle de posig&o.
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Controlador remoto Servo acionamento

V-REF
terminais b ' CN1-5
de saida ) SG CNLS
de referéncia
de velocidade

L PAO
terminais d P Ao CN1-33
feedback de) | PBO gmigg

P___/PBO -
pulsos CN1-36

tP representa cabos com par trancado.

Ajuste Pn300 de acordo com as especificacdes da tensdo de saida da interface de controle.

Ajuste o fator da entrada de referéncia de velocidade (ganho) no Pardmetro seguinte.

Parametro Sinal Ajuste Método de
Controle
Pn300 Fator de Ajuste da entrada de Faixa: 150 a 3000 x (0.01V/ Controle de
referéncia de velocidade velocidade nominal motor) velocidade

Ajuste afaixa de tensdo para aentrada V-REF no terminal CN1-5 de acordo com a faixa de tenséo da inteface
de controle.

Referénciade
velocidade Ajuste alnclinagdo

Referéncia
detensdo (V)

No gjuste standard 6V equivalem a velocidade nominal do motor.

Nota: A tensdo méaximapermitidaparasinal de referéncia de velocidade (entre CN1-5€e6) €+ 12V .

Usando o Sinal /P-CON

N . trol loci ,
= Input P-CON CN1-41 referéncia do Controle Proporcional Controle de velocidade

Controle de posi¢édo

O sinal de entrada /P-CON muda o modo de controle de velocidade de Pl (propocional-integral) para controle
P (proporcional)

O Controle Proporcional (/P-CON) pode ser usado de duas formas:

* Quando areferéncia de velocidade é fornecida por um controlador externo, 0 mesmo podera selecionar o
uso do controle P apenas para condicdes particulares. Este método pode prevenir a ocorréncia de overshaot.

* Seomodo de controle Pl € usado quando existe um offset na referéncia de velocidade, o motor pode rodar
auma velocidade muito baixa e causar falha se areferéncia de vel ocidade especificada for 0. Neste caso, use 0
controle P para parar o motor.

5.2.2 Referénciade Posicdo

A referénciade pulso(/PUL S,PUL S),sentido de rotacdo(/SIGN, SIGN) e clear (/CLR,CLR) séo entradas usadas
parareferéncia de posicionamento.



B Referéncia por Entrada de Pulsos

O posicionamento é controlado enviando pulsos de referéncia para executar um movimento.
Servo Acionamento

Relferéncia de PULS CNl—E L
puisos { [PULS cnig T lH‘? :
Sentido SIGN CNL11  ....
{ ISIGN CN1-E+ IH‘?

CLR CN1-15 :

Clear ICLR cN114 T l’,]+§ ;

Alguma das seguintes formas podem ser usadas para referéncia de posi ¢éo:
e Sdidaline-driver

e +12V em saida coletor aberto

» +5V em saida coletor aberto

Exemplo 1: SaidaLine-driver
Line driver aplicavel: SN75174 produzido por Texas Instruments Inc., MC3487 ou equivalente

Controlador Remoto Servo acionamento

PULS |CN1-7_
| S

1500 |

CN1-8

Line-driver }

i

P /PULS

SIGN
$p ision

CLR
ip cir

CN1-11

CN1-12 II g™ |4
CN1-15
CN1-14 T '% 14

Exemplo 2. Saida em Coletor Aberto
Escolha o valor do resistor R1 para limitar a corrente de entrada dentro da seguinte faixa:

Servo Acionamento

Vce
ERl —Lp PULS [CN1-7_
[ 1500 ol
1P puLs|enie | qﬂ
Trl K
1
il SIGN CN1-1:1|______:
e ssion[eniz t 1,;-4
Kl‘l R0 ClR [entas
1r cir|onia J,eﬂ
1

Os exempl os abaixo mostram como selecionar o valor do resistor limitador de corrente R1(resistor de pull-up),
paraque aqueda de corrente naentrada sejaentre 7 e 15mA.(corrente de funcionamento do foto-acopl ador)

Exemplos de Aplicagcéo de V = IR
R1=1kQ com Ve = 12V #5% | R1=180Q com V¢ =5V 5%
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Nota: A tabela seguinte mostra aldgica de sinal para uma saida em coletor aberto.

Nivel Saida Tr1 Logica do Sinal

ON

Equivale a entrada em nivel alto

OFF

Equivale a entrada em nivel baixo

Este circuito usa afonte de 12V do proprio servo amplificador. A entrada, neste caso, ndo é isolada.

Controlador remoto

Servo acionamento

Trl

PL1 CN1-3 1KQ 4412

Approx. PULS 0O K
omA 150Q L '+ .
AL /PULS _|CN1-8 N :dd .

g

Ir

CN1-13
o

PL2 =
SIGN B ST 5
ON: 1.5V _maximuy Ip /SIGN__|CN1-12 ; QM :

CN1-18

PL3 =T
CLR [CJcnLis R

/CLR  |CNI1-14

—

i CoNL-L eEitE
3

Nota: A margem de ruido do sinal de entradaira aumentar se a referéncia de pulsos for proveniente de sai-
das em coletor aberto. Ajuste o Parémetro Pn200.3 para 1 se houver um "drift" de posi¢éo devido ao ruido.

v |
Olenit Fotoacoplador

I p Representa fios de par trangado

B Selecionando a Forma darefer éncia de Pulsos

Use 0s seguintes Par@metros para selecionar aforma dareferéncia de pulsos usada.

= Entrada PULS CN1-7

Entrada de referéncia de pulsos

Controle Posicdo

= Entrada /PULS CN1-8

Entrada de referéncia de pulsos

Controle Posicdo

= Entrada SIGN CN1-11

Entrada de referéncia de pulsos

Controle Posicdo

= Entrada /SIGN CN1-12

Entrada de referéncia de pulsos

Controle Posicdo

O servomotor apenas se movimentara em um angulo proporcional aos pulsos de entrada.

Controlador-Remo

Parametro Sinal

Faixa de Ajuste

Método de Controle

Pn200.0 Referéncia de Pulsos

Ajuste Standard: 0 Controle Posi¢do

Ajuste aformadareferéncia de pulsos de entrada para o servo amplificador vinda dainterface de controle.

Controlador Referéncia
Remoto ~  deposicdo Servo acionamento
PUSG T [T
10N PuLs
P cNi7
> CN1-11
SIGN




Apenas areferéncia de pulsos pode ser selecionada dentre estas listadas abaixo, gjuste uma de acordo com as
especificacdes dainterface de controle

A Forma da Multi- . N . ~
Parametro P plicador : Referéncia rotacéo Referéncia rotacéo
referénciade Logica
Pn200.0 de avante reversa
pulsos
entrada
Sinal Sign + PULS 1.0 nnn
0 Trem de pul- — (CN1-7) (Pcurxlfls-n )
sos SIGN Alto sy | L—Baxo
(CN1-11) (CN1-11)
L. . PULS Baixo
1 Pulso CW + Ldgica Posi- (CN1-7) puLs —JL LM
Pulso CCW '_ tiva siGN T 1 (CN1-7) —__ Baixo
(CN1-11) SIGN
(CN1-11)
2 Dois canais de x1
trem de pulsos PULS o
3 i 115 X2 —H—o90 PULS  —h—o0°
diferenciais CNL-7) Y (CN1-7) _,—a—‘_
4 defasados de x4 SIGN SIGN
90° (CN1-11) LT LT L (CN1-11) LI LT L
Sinal Sign + PULS ———— PULS  —— 11—
5 Trem de pul- — (CN1-7) (CN1-7)
S0s siIGN  |___Baxo siGN _[ Al
(CN1-11) (CN1-11)
Pulso CW + . PULS Alto PULS U
6 Pulso CCW '_ Logica Ne- (CN1-7) —r 11— (CN1-7)
gativa SIGN SIGN I Alo
(CN1-11) (CN1-11)
7 Doi s d x1
ois canais de Ll qgpe
8 trem de pulsos x2 PULS _,_fg—l_ PULS 90°
diferenciais (CN1-7) (CN1-7) I
9 defasadoos de x4 SIGN T SIGN T LI L
90 (CN1-11) (CN1-11)
Multiplicador da Entrada de Pulsos
Mumerao de
pulzos
mavimentados
FULS Pulzos de referéncia
(CW1-T)
1
2IGH '
(CHA-11) TUT

A funcdo multiplicadora da entrada de pul sos s6 pode ser usada se for selecionado dois canais de trem de pul-

sos diferenciais defasados de 90°.
A funcdo de engrenagem el etronica tambem pode ser usada para converter a entrada de trem de pulsos.
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Cartade Tempo dos Sinaisde /O

Servo ON ] ON [
i Release ] t1 < 30ms
Baseblock _:x'fﬂ'_“ = ©2<6ms
; H (quando o Parametro
CN1-1 *r—[ " Pn506 é ajustado para 0)
Sign+pulse ! [ '.___ﬂ” UL e JUUUUnn t3 = 40ms
train CN1- ]
7 |
! H
PAO : " i t {471,>t52,0t6 <2ms
PG pulse S I T I =<0ms
PBO : :
; t5 ]
AN j‘« t 1
COIN 4 : tJON "4"_5_0N 1

CLR

S

Nota: 1. E necessario um minimo de 40ms para entrar com a referéncia de pulsos apds o sinal servo ON.
2. Osina paralimpar o erro do contador (clear input) deve ser de pelo menos 20us.

Carta de Tempo da Entrada de Refer éncia de Pulsos

Referéncia de Pulsos Especificacbes Eletricas
Sinal Sign + entrada de tly t1,t2<0.1us
trem de pulsos (SIGN + SIGN 1 Sl t3, t7 < 0.1us ( )
Sinal PULS) Sign (SIGN
Frequencia Maxima da PULS—7ST1e Ieol_/-\—/_\— t4; tf’otG > 3US | {2 Referéncia avante
referéncia: 500kpps (.,,l | t5 lolot6 T2 1.0ps L=Referéncia reversa
(200kpps para saida em T (U/T) x 100 <
coletor aberto) —Leferencia___ | referencia 50%

tl

Pulso CW e pulso CCW t1,12<0.1ps
Frequencia Maxima da t3 > 3ps
referéncia: 500kpps ccw t2_)| le |<T->| — 1=1.0us —
(200kpps para saida em (UT) x 100 <

coletor aberto) cw Sl 50%
referéncia ¢ referéncia
avante ’ reversa

Dois canais de trem de -

pulsos diferenciais defa- €
sados de 90° (Canal A + :I/—\Ii/_\_/_\_
Canal B) Canal A t1,t2<0.1us Parametro Pn200.0 é

Frequencia Maxima da Canal B_/_\_/_\—/_\_ 121.0ps usado para mudar o

referéncia x 1: 500kpps <L)| (t/T) x 100 = modo multiplicador de
(200kpps para saida em 50% pulsos de entrada
coletor aberto) referéncia J | referéncia

%x2: 400kpps < -

x4: 200kpps e el Veanat 8 adiantado
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B EntradaparalLimpar o Errodo Contador(Error Counter Clear)
O procedimento para limpar o erro do contador é descrito abaixo.

= Entrada CLR CN1-15 Entrada Clear Controle posi¢éao
= Entrada /CLR CN1-14 | Entrada Clear Controle posicéo

O seguinte ocorrera quando o sinal CLR estiver em nivel alto.
Servo acionamento

CLR
Clear
Limpador

de erro

* O ero do contador dentro do servo amplificador vai paraO.
» O controle da malhade posic&o € proibido.

Use este sinal paralimpar o erro do contador pela interface de controle ou selecione aformade limpar o erro
atraves do Par@metro Pn200.1.

R . . . Método
Parametro Sinal Faixa de Ajuste
Controle
Forma do sinal para limpar o ; . Controle de
Pn200.1 sinal do contador Ajuste Standard: 0 POSICAO
Selecione aformado pulso paralimpar o erro do contador CLR (CN1-15).
Pn200.1 . .
: Descrigéo Carta de tempo do sinal CLR
Ajuste
Limpa o erro do contador quando o
sinal CLR vai para n~|vel~alto. CLR Alto
0 Os pulsos de erro ndo séo acumula- (CN1-15) |<—
dos enquanto o sinal se mantém em Limpa o erro
nivel alto.
Limpa o erro do contador apenas Alto
; . CLR
1 umavez na borda de subida do sinal _ A
'8 (CN1-15)
CLR. Limpa apenas neste ponto
Limpa o erro do contador quando o .
sinal CLR vai para nivel baixo. CLR Baixo
2 Os pulsos de erro n&o s&o acumula- (CN1-15) .
dos enquanto o sinal se mantém em Limpa o erro
nivel baixo.
Limpa o erro do contador apenas CLR ~ ] Baixo _
3 uma vez na borda de descida do (CN1-15) A
sinal CLR. Limpa apenas neste ponto




5.2.3 Usando os Sinaisde Saida do Encoder

Ossinais de saida do encoder sdo divididos dentro do servo e podem ser usados externamente.
Estes sinais podem ser usados para fechar uma malha de posi¢cdo em alguma interface de controle.
Servo acionamento Controlador remoto

(Servomotor)
Encoder

Serial data Phase A
PG | Phase B
Phase C

Os sinais de saidasdo vialine-driver. Conecte cadalinha de sinal de acordo com o circuito seguinte.

CN2 CN1

A 4

L\ A 4

ov oY +5V
+
{ o— 0V

CN1-1

T
J .
ov
Carcaga Malha
R =220 a 470Q

tP representa cabo par trangado. C = 0.1pF (capacitor desacoplamento)

Servo acionamento Controlador remoto
I -
Canal A cN1-33 | Ao : : Ry 2 1S b canala
CN1-34 I JPAO .ip' I D 1
Y 1 hd
: I
Canal B - R 6 5
CN1-35 | PBO : : —— Canal B
>\CN1—3GI/PBO 'ip. I D 7
: I
Canal C - !
cNi-19 L pco : , | R 10 L5 canalc
>\CN1—20 I /PCO ip' I D i
2\ T r
: 8] ¢ [i6
1
1
1
]

Nota: Dividirnsignificaconverter um trem de pulso de entrada do encoder montado no servomotor de
acordo com a densidade e saida de pulsos convertidas. As unidades sdo pulsos por revolucéo (PPR).

m Sinaisdel/O

Os sinais de /O so descritos abaixo.

Controle torque/

Saida = PAO CN1-33 Saida do Encoder, Fase A velocidade e posic&o

: : Controle torque/
Saida = /PAO CN1-34 Saida do Encoder, Fase /A velocidade e posico

: : Controle torque/
Saida = PBO CN1-35 Saida do Encoder, Fase B velocidade e posico

Controle torque/
velocidade e posi¢édo

Saida = /PBO CN1-36 Saida do Encoder, Fase /B

. . Controle torque/
Saida= PCO CN1-19 Saida do Encoder, Fase C velocidade e posic&o

. . Controle torque/
Saida = /PCO CN1-20 Saida do Encoder, Fase /C velocidade e posic&o

Ossinais divididos do encoder sdo sinais de saida. Sempre conecte 0s terminais destes sinais quando a malha
de posicdo é fechada em umainterface de controle para controle de posi¢éo.

Ajuste arelacéo de divisdo no seguinte Par@metro.

| Relagao de Diviséo do PG | Pn201 |

O gjuste darelacao de divisdo do PG ndo é relacionada com o gjuste darel acdo de engrenagem eletronica (gear
ratio, Pn202 e Pn203) do servo amplificador durante o controle de posi¢ao.
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Forma das Fases de Saida

Rotagéo avante

~H-
Fase A _‘_l_l_,_
Fase B | | | I |
Fase C |

Rotacgéo reversa

Fase A

Fase B

Fase C

>t

= Entrada SEN CN1-4

Entrada sinal SEN

Controle Velocidade/
Torque

=Entrada /SEN CN1-2

Comum do sinal

Controle Velocidade/
Torque

Saida = PSO CN1-48

Saida do encoder,Fase S

Controle Velocidade/
Torque e Posicéo

Saida = /PSO CN1-49

Saida do encoder, Fase /S

Controle Velocidade/
Torque e Posigao

= Entrada BAT (+) CN1-21

Bateria (+)

Controle Velocidade/
Torque e Posigao

= Entrada/BAT (-) CN1-22

Bateria (-)

Controle Velocidade/
Torque e Posigao

Use ossinais SEN aBAT (-) para encoder absoluto. Veja 5.7 Encoders Absolutos para maiores detal hes.

Saida = SG CN1-1

Terra dos sinais

Controle Velocidade/
Torque e Posigao

SG: Conecte ao OV dainterface de controle.

IMPORTANTE

* Quando usar o pulso C do servo amplificador pararetornar a maquina a origem, semprerode o ser-
vomotor pelo menos duas vezes antes de executar a operacao deretorno original .
Se a configuracdo do sistema mecanico prever o giro do servomotor antes da operacdo de retorno origi-
nal ,entdo execute a operacdo de retorno com o servomotor a uma vel ocidade de 600rpm ou abaixo.0 pulso C
pode ndo ser corretamente localizado se 0 servomotor rodar mais rapido que 600rpm.

B Ajustando o Divisor de Pulsos

Ajuste o valor dos pulsos no seguinte Parametro.

Parametro Sinal Ajuste (PPR) Método de Controle
. Controle Velocidade/
. Faixa: 16 to 16384
Pn201 Divisor do PG Ajuste Standard: 16384 ;g;?ggé Controle de

Ajuste o nimero de pulsos para os sinais de saida do PG (PAO, /PAO, PBO, /PBO).

Servomotor
encoder

(79

Servo Acionamento

divisor de

P |
frequéncia

A\ 4

50

PAO (CN1-33)
/PAO (CN1-34)
PBO (CN1-35)
/PBO (CN1-36)

-~ Saida das fases A e B




Os pulsos do encoder do servomotor (PG) séo divididos por um numero presetado antes de irem para a saida.

O numero de pulsos de saida por revolugdo é gjustado neste Parametro.Ajuste o valor usando as unidades de

referéncia do equipamento ou do controlador usado.

A faixa de gjuste varia de acordo com o tipo do encoder usado.

Exemplo de Valor setado: 16
ajuste pao L
pBOj'H'LI'U'U'LI'LI'U'LI'U'LI'U'I.I'U'U'U'U:II.I'IJ'
! 1 volta !
Modelo do Numero de Pulsos do
Ser\_/t_)mot~or e Reso_lugao Encoder por Faixa de Ajuste
Especifica¢des do (Bits) Revolucao
Encoder (PPR)
A 13 2048 16 a 2048
B, 1 16
16384 16 a 16384
C 2 17

Nota: 1. Dedligue eligue aaimentacéo apds modificar este Parametro.
2. Um encoder de 13 bitsirarodar a 2048PPR se 0 gjuste de Pn 201 for maior que 2049.

5.2.4 Sequenciamento dos Sinaisde /O

O sequenciamento dos sinais de |/O é usado para controlar a operacao do servo amplificador .Conecte estes
sinais conforme requerido.

B Conexdesdos Sinaisde Entrada
Conecte os sinais de entrada como mostrado abaixo.

Servo Acionamento

Fonte
T + 24V
foto acoplador
Controlador remoto w2avy Lonay 33 P
D@_ -
o /S-ON_J.CN1-40 _
—© p ——
’—D—} I
C_O /P-CON L:Nl-zu I " :_: |
1 o |
; ; P-OT | CN1-42 ! = |
y e
’—D—? I
N-OT | CN1-43 ! 3 |
1 T
~—1 /ALM-RST | CN1-44 | :: |
—O O o
< _————
v 2!
\ C_O /P-CL_LCN1-45 O A
= IN-CL | CN1-46 ! _E:__:
—O O — - o
Vov

Nota: Providencie uma alimentacdo externa paraos sinais de I/O, 0 servo amplificador ndo possui uma
fonte de 24V interna.

» Especificacbes da fonte de alimentagéo externa: 24V +1 Ve, 50mA minimo.
Recomenda-se 0 uma fonte de alimentacdo externa do mesmo tipo usada para os circuitos de saida.
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A funcéo de alocacdo dos terminais para o circuito de sequenciamento dos sinais de entrada pode ser mudada.

Veja 5.3.3 Alocacéo dos sinais do circuito de entrada para maiores detal hes.

= Entrada +24VIN CN1- [ Entrada da Alimentacéo Controle de Velocidade/
a7 Externa dos Sinais de 1/O Torque e Posigéo

O termina de entrada da fonte de alimentagdo externa € comum as entradas dos sinais de sequenciamento.

Servo acionamento

Alimentagéo /0

+24V
T

+24V;,
%" CN1-47

Conecte uma alimentagéo externa para os 1/0Os

Contato dossinaisde entrada: /S -ON (CN1-40)
/P-CON (CN1-41)
P-OT (CN1-42)
N-OT (CN1-43)
IALM-RST (CN1-44)
/P-CL (CN1-45)
IN-CL (CN1-46)

B Conexdesdossinaisde saida
Conecte 0 sequenciamento dos sinais de saida como mostrado na figura seguinte.

Servo Acionamento Fonte
T +2av$ ov
[end
C r———= 314 Al M+ YN
1 1 — >
~ I* 4 '50mA max.
L 1 : 328 ALM-
; | 50mA ] [
Niveis de saida por fotoacoplador: o OmAmEC | b
+ Tens&o maxima de operagdo: 30Vpc - < CIIo 5 . |
+ Corrente maxima de saida: 50mApc L :* 4 ! J mbtin
L - ,I 28 TGON.-
o
~
! S-RDY-
L ==
E
37LALO1L
{>_ Controlador
_K 20mA max. Remoto
Niveis de saida por open colector: 28l ALO2 ,l: . 4
+ Tensdo méaxima de operagdo: 30Vpc - 5
+ Corrente maxima de saida: 20mApc E
390AL 03 >_
-Q 1 1SG
Vov I M

Nota: Providencie uma alimentacéo externa para os sinais de 1/0, o servo amplificador ndo possui uma
fonte de 24V interna.

A Yaskawa recomenda o uso de uma fonte de alimentac&o externa do mesmo tipo da usada para os circui-
tos de entrada

A funcdo de alocac&o dosterminais para o circuito de sequenciamento dos sinais de saida pode ser mudada.

Vegja5.3.4 Alocacdo dos sinais do circuito de saida para maiores detal hes.
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5.25 Usando a Funcéo de Engrenagem Eletronica

A func&o de engrenagem eletronica habilita o servomotor & percorrer uma distancia em funcéo do valor setado
de pulsos de entrada. Isto permite que os pulsos gerados pelainterface de controle sejam usados para controlar
0 equipamento sem ter que levar em consideracdo o numero de pulsos do encoder

Quando a engrenagem Quando a engrenagem
eletronica ndo € usada eletronica é usada

Unidade de referéncia: 1pm

:Fﬂ]IIIIIIIIIIIIIIII
ol L%

Numero de pulsos :2048 **Passo do fuso: 6mm NUmero de pulsos: 2048  Passo do fuso: 6mm
Para mover a pega em 10mm: Para mover a pecaem 10mm
volta = 6mm. Entéo, As condicBes e as unidades de

0/6=1,6667 voltas. referénciadevem ser definidas para
2048+ 4)pulsos=1volta. Entdo, afuncdo de engren. eletronica
1,6667* 2048* 4)=13653pul sos aunid. deref. € 1um . Entéo
3563pulsos sdo entrados como a 10mm/1jum = 10000pulsos
eferéncia.

B Ajustando a Engrenagem Eletronica

Calcule o valor da proporgdo da engrenagem eletronica (B/A) usando o seguinte procedimento, e gjuste os
valores nos Parémetros Pn202 e 203.

1.  Checar as especificagfes do equipamento relacionadas a engrenagem eletronica:
. Desaceleracéo
. Passo do Fuso de Esfera

. Diametro das Polias

|
L

Passo do fuso

:[ Taxa de desaceleracéo

2. Checar o numero de pulsos do encoder para o servomotor SGMOH .

Modelo do
Servomotor e Tipo do Encoder Numero de Pulsos de Encoder
Especificagbes do por Revolugéo (PPR)
Encoder
A 13-bit 2048
B Encoder Incremental 16-bit 16384
C 17-bit 32768
1 16-bit 16384
Encoder Absoluto -
2 17-bit 32768

Nota: O numero de bits representam a resolucéo do encoder e ndo s&0 iguais ao numero de pulsos (fases A
e B) de saida do servo amplificador.

3. Determine a unidade de referéncia usada.
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A unidade de referéncia é o dado minimo de posi¢éo usado para mover acarga.
(Minima unidade de referéncia da interface de controle).
Para mover a mesa em 0,001mm

Unidade de ref.: 0,001mm
«—>

L1

LT

Determine a referéncia de acordo com as especifica¢des
da méaquina

Exemplos (em mm):

* Unidade de referéncia pode ser 0.1pol. ou 0.01pol. ou 0.01mm ou 0.001mm, €tc.
Um pulso por unidade de referéncia movimenta a carga uma unidade de referencia.

* Quando aunidade dereferénciaé 1um
Se é dada uma referéncia de 5000 unidades na entrada, a carga movera 50mm (1.97pol.)
(50000 % 0.001mm = 50mm).

4. Determinar a distancia percorrida pela carga por revolucéo do eixo em unidades de referéncia

Distancia percorrida por revolugéo do eixo
Unidade de referéncia

Distancia percorrida por revolucdo do eixo =

*  Quando o passo do fuso de esferas € 0.20pol. (5mm) e a unidade de referéncia € 0.00004pal. (0.001mm),

0.20 . o
= 5000 (unidades de referéncia)
0.00004 ( )
Fuso de Esferas Mesa Rotativa Correia
Eixo 4—p p Eixo A
\
P: Passo EiXO % D: PoIia
1 revolucio = P 1 revolugdo = LOA ~ i)
cao = Unid referéncia Unid. referéncia 1 revolugéo = Unidreferancia

B
5. A proporgdo da engrenagem eletronica é dada por: (Z)

m
Se aredugdo entre 0 motor e 0 eixo édadapor:

onde m éarotacdo do motor e n € arotacado do eixo,

_ (%) Numero de pulsos do encoder X 4 m
Engrenagem Eletronica = Distancia percorrida por revolugéo do eixo(Unid. referéncia) n

Nota: Faga com que a proporcdo de engrenagem el etronica satisfaga a seguinte condicéo:

B
0.01 < Proporc¢édo engrenagem eletronica (/K) < 100

O servo amplificador ndo iratrabalhar corretamente se a proporcdo da engrenagem eletronica exceder esta
faixa. Neste caso, modifique a configuracéo da carga ou a unidade de referéncia.
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6. Ajuste os Par&metros.

Reduza a proporcéo da engrenagem eletronica aos menores termos de formaque A e B sejam menores que
65535, e entdo gjuste A e B nos respectivas Parémetros:

B| — Pn202 Engrenagem Eletronica (Numerador)

A T Pn203 Engrenagem Eletronica (Denominador)

Parametro Sinal Ajuste Método de Controle
: Faixa: 1 to 65535 o
Pn202 Engrenagem Eletronica (Numerador) Ajuste Standard: 4 Controle Posi¢do
Engrenagem Eletronica (Denomina- Faixa: 1 to 65535 Cx
Pn203 dor) Ajuste Standard: 1 Controle Posicao

Ajuste a propor¢éo da engrenagem eletronica de acordo com as especificagdes do equipamento.
Servo acionamento__ _

—— e e e

ntrada

e pulsos Engr. A
e referén- S . eletroni | SGMOH
ia "l ca M) servomotor

Engren. Eletronica:® = %8%

* B =[(numero de pulsos do encoder) x 4] x [velocidade do motor]

e A =[Unid. referéncia (distancia percorrida por revolucado do eixo)] x [Velocidade de revolucéo do eixo]

B Exemplosde Ajuste da Engrenagem Eletronica
Os seguintes exemplos mostram os ajustes da engrenagem el etronica para diferentes mecanismos de carga.

Fuso de Esferas
Unid. referéncia 0.00004pol (0.0001mm . . . . . i
_ pol( ) Distancia percorrida por revolucdo do eixo = % 6000
Eixo \ 0.00004in
Encoder incremental  Passo fuso esferas: 0.24pol (6mm) B 2048 x 4 x 1 Pn202
13-bits Engren. Eletronica = ;) = =

9 ( 6000 Pn203
Valores | Pn202 8192
Ajustados | pn203 6000
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M esas Rotativas

H Ancia- o ©
Unid. referéncia: 0.1 Taxade  Distancia percorrida por revolucdo do eixo = Loo = 3600
desacele- 0.1
Eixo ragdo: 3:1
x 4 x
Encoder incremental Engren. Eletronica :(E) = 2048x 4 %3 = Pn202
3bits 3600 Pn203
Valores Pn202 24576
Ajustados | pn203 3600
Correias
Unid. referéncia: 0.0010pol (0.0254mm) . ) ) ) 3.1416 x 4pol
, Distancia percorrida por revolucéo do eixo = . D = 12566
Eixo 0.0010poal
Diametro polia ®4pol (101.6mm) . B 16384 X 4 X 3 Pn202
Engren. Eletronica = (;) = =
12566
Redugdo 3:1 Pn203
Encher Absoluto = 196608 = w
16-bits 12566 1309
Valores Pn202 20480
Ajustados | pn203 1309
B Diagrama dos Blocos de Controle
O seguinte diagrama ilustra os blocos de controle para controle de posi¢éo.
ervo acionamento (controle de posi¢éo)
Pn109 Pn202 Pn10A
R L Pn107
Differentiation||Feed- . B [|primary
forward gain A [iag filter Bias Pn108
Referén- Pn203 5 Bias addition
cia de pul- Pn200.0 P202 SJ‘ range
S0s X1 B| . Pn102 ol Servomotor
== > X2 A Error | + Speed || current |_|
X4 - counter [| KP loop loop
:
Emulador ‘ @
de
encoder Pn201 Encoder
< Frequency
- dividing
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5.2.6 Controlede Velocidade por Contatos de Entrada

Esta funcdo permite ao usuério inicialmente gjustar tres vel ocidades diferentes via parémetro, e entdo selecio-

nar uma das vel ocidades externamente usando contatos de entrada.

Servomotor

Servo acionamento

/P-CON (IVEL-D) —— (O—|CN1-41
Contatos § p-ci(veL-a) ——Q OQ—]cN1-45
de entrada —_—

IN-CI((VEL-B) ——O (O—{CN1-46

Selecgao velocidades

SPEED1 Pn301

O servomotor opera na velocida-

SPEED2  Pn302 de ajustada no Parametro.

Dispositivos externos pa-
ra ajuste de velocidade e
geradores de pulsos
n&o s&o necessarios.

ISPEED3 Pn303

B Usando Contatos de Entrada para Controle de Velocidade
Sigaos passos 1 a3 abaixo para usar 0s contatos de entrada com afunc&o de controle de velocidade.

1. Ajuste os contatos de entrada para controle de velocidade, como mostrado abaixo.

Parametro Sinal Ajuste Metodo de Controle
x . . . Controle de velocidade,
Pn000.1 Selecéo do Método de Controle | Ajuste Standard: O forque € posicao

A funcdo dos seguintes sinais mudam quando é usado o controle de vel ocidade por contatos de entrada.

Pn000.1 Descricao Sinal de Entrada
Funcgdo de con- | /P-CON (CN1-41) Usado para chavear entre controle P ou PI.
trole de
; Usado para chavear entre ON e OFF o
0,1,2,7,8, | velocidade por /P-CL (CN1-45) -0
9AB contatos de limite externo de torque avante.
entrada néo Usado para chavear entre ON e OFF o
usada. IN-CL (CN1-46) limite externo de torque reverso.
/P-CON /P-CL IN-CL Ajuste das
(/VEL-D) (/VEL-A) (/VEL-B) Velocidades
Funcao de con- 0 0 :;(f:erenua 0,
trole de -
velocidade por | Direcdo de VELOCIDADE1
34,56 contatos de rotagéo 0 (Pn301)
entrada usada. | g- Avante VELOCIDADE2
: 1: Reverso 1 (Pn302)
1 VELOCIDADE3
(Pn303)

Nota: 1. O: OFF (nivel ato); 1: ON (nivel baixo)

2. Asfungdesdosterminais/P-CON, /P-CL e/N-CL sdo diferentes das mostradas natabela acima
guando Pn000.1 é gjustado para 3, 4, 5, ou 6. A funcdo € mudada automati camente quando

Pn50A. 0 é gjustado para 0.

3. Ossnais/VEL-D, /VEL-A, and /VEL-B podem ser usados apenas quando alocados no circuito

deentrada.

Vegja5.3.3 Alocacdo dos Snais do Circuito de Entrada.
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2. Ajuste as velocidades nos seguintes Parametros.

Parametro Sinal Ajuste Método de Controle
(rpm)

eraot | fcontto de enac comvole e | A Q21000 | Conole e

eravz | fcontto de envada convole e | AL Q21000 | Conole e

eraoa | (contto de enrada comvole e | L Q21000 | Conole e

Estes Paréametros sdo usados para gjustar a vel ocidade do motor quando a func&o de controle de velocidade
por contatos de entrada € selecionada. Se o gjuste é maior que amaxima velocidade do servomotor, ent&o o ser-

vomotor ird rodar na sua maxima vel ocidade.

Os sinais de entrada para selecdo de velocidade /P-CL (VEL-A)(CN1-45) e /N-CL (/VEL-B) (CN1-46) eo

Servo acionamento

——0 O Servo opera na
oo velocidade ajus-|

— | tadainterna-
—0 O

mente
Servomotor

velocidadel

velocidade2

velocidade3

sinal de selecdo do sentido de rotacdo /P-CON (/VEL-D)(CN1-41) habilitam o servomotor arodar nas
vel ocidades pré-gjustadas.

3. Ajuste do tempo de partida suave.

Parametro Sinal A(J#]S;)e Método de Controle
~ Faixa de Ajuste: 0 to 10000 Controle de

Pn305 Tempo de Aceleragéo Ajuste Standard: 0 Velocidade

Pn306 Tempo de Desaceleragao iﬁj)é?edgtaArj\lézt%: %to 10000 Sggé%géig

O servo amplificador controlainternamente a vel ocidade aplicando esta acel eracdo ajustada.

Referéncia de |

velocidade Partida Suave

» Velocidade méaxima
7z 1

Referéncia de ﬂ

velocidade interna do A

servo acionamento e—> )
Pn 305 ajusta este intervalo

Vel. max. ™

Pn 306 ajusta este intervalo
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Um controle de vel ocidade suave pode ser conseguido entrando com um valor de referéncia de velocidade pro-
gressivo ou usando o controle de velocidade por contatos de entrada. Ajuste cada constante para O paraum
controle de velocidade normal.

Ajuste cada Par@metro para os seguintes interval os de tempo.

» Pn305:Intervalo de tempo quando o servomotor parte até alcancar a velocidade maxima.
» Pn306:Intervalo de tempo quando o servomotor esta em velocidade maxima até a parada

B Operacdo Usando Contatos de Entrada para Controle de Velocidade
A seguinte descricdo é relativa a fungéo de controle de velocidade por contatos de entrada.

Partida e Parada
Os seguintes sinais de entrada so usados para partir e parar 0 servomotor.

Controle de velocidade,
torque e posicdo

Controle de velocidade,
torque e posicdo

Selecéo da velocidade 1
(Entrada de Limite Externo de Torque Avante)

Selecéo da velocidade 2
(Entrada de Limite Externo de Torque Reverso)

= Entrada /P-CL CN1-45

= Entrada /N-CL CN1-46

Use a seguinte tabela quando o controle de velocidade por contatos de entrada € usado.

Sinal dos Contatos Parametro
/P-CON /P-CL IN-CL -~ Velocidade Selecionada
(I\VEL-D) (IVEL-A) (\VEL-B) nowe.
3 Parado por uma referéncia de
velocidade 0 interna.
4 Entrada analdgica (V-REF) para
i 0 0 referéncia de velocidade
5 referéncia de entrada por pulsos
(controle de posicéo)
6 Entrada analogica para referéncia
de torque (controle de torque)
Direcdo de 0 1 VELOCIDADE 1 (Pn301)
rotacao 1 1 3,456, ["VELOCIDADE 2 (Pn302)
0: Avante Comum
1: Reverso 1 0 VELOCIDADE 3 (Pn303)

Nota: 1. O: OFF (nivel ato); 1: ON (nivel baixo)

2. Sinais de entrada indicados por uma barra horizontal (-) séo opcionais.

» Quando o controle de velocidade por contatos de entrada ndo é usado, 0s sinais de entrada séo usados como
limites externos de torque.

Nota: A funcdo de controle de velocidade por contatos de entrada é usada apenas quando os sinais estéo
alocados para /VEL-D, /VEL-A, e /IVEL-B.

Selecdo da Direcéo de Rotacéo
O sinal de entrada/P-CON(/VEL-D) é usado para especificar a direcdo de rotacéo do servomotor.

Controle de velocidade,
torque e posicao

* Quando o controle de velocidade por contatos de entrada € usado, o sina de entrada/P-CON (/VEL-D)
especifica adirec@o de rotagdo do servomotor.

Nivel /P-CON (/VEL-D)
0 Rotacdo Avante
1 Rotacdo Reversa

*  Quando o controle de velocidade por contatos de entrada ndo é usado, o sinal /P-CON é usado para con-
trole proporcional, zero clamping e chavear entre controle de velocidade/torque.

= Entrada /P-CON CN1-41 referéncia controle proporcional, etc.

Logica do Sinal
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B Exemplo de Operacéo em Controle de Velocidade por Contatos de Entrada

O seguinte exemplo mostra a operacéo em controle de velocidade por contatos de entrada.Usando a fungédo de
partida suave reduzira o chogue fisico quando a velocidade é mudada.

Velocidade
do motor

Speed 3

+SPEED 3 Ajuste a acel. e a desacel. no

PN305 e PN306

+SPEED 2

)
1
1
1
1
1
+SPEED 1 1
1
1

-SPEED 1 —

-SPEED 2 —

-SPEED 3 —

Speed 3

IP-CL USPD-A = ore T OFF ' ON_J4 ___ON I OFF OFFI ON__J1 _ON ' OFF
1 1 1

1
IN-CL (/SPD-B i } : 4 |
OFF OFF ; OFF OFF I  OFF
1

1 T
| ON | ON | oN § OFF , OFF I OFF , OFF ' OFF

/P-CON (/SPD-DY

Nota: A funcdo de partida suave é disponivel apenas no controle de velocidade, e se torna indisponivel
guando uma referéncia por pulsos de entrada for utilizada. Se o controle de velocidade por contatos de
entrada for mudado para 0 modo de referéncia por entrada de pulsos enquanto o servomotor estiver ope-
rando navelocidade 1, velocidade 2 ou velocidade 3, o servomotor ndo ira receber areferéncia de pulsos
até que o sinal de posicionamento completo (/COIN) for acionado. Sempre mande areferéncia de pulsos da
interface de controle para o servo amplificador apos 0 mesmo mandar o sinal de posicionamento compl eto.

Tempo de geracéo do sinal para o controle de posi¢éo

Velocidade
do motor
Orpm

/COIN

Referéncia
de pulso

[P-C| (/SPD-A) OFE | ON i ON : OFE

IN-CI gSPD-B)f ON | ON OFF | OFF '_ON

Selec. veloC. | speed1 i Speed2 i Speed3 . Referéncia de pulso | speed1
t1>2ms

1. A figuraacimailustraacarta de tempos dos sinais quando a fungdo de partida suave é usada

2. Ovaor detl ndo é afetado pelo uso da funcdo de partida suave. Um atraso maximo de 2ms ocorre
guando os sinais /P-CL (/VEL-A) ou /N-CL(/VEL-B) sfo ativados
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5.2.7 Usando o Controlede Torque

O servo amplificador SGDH limita o torque como mostrado abaixo

* Nivel 1: Limita o torque maximo de saida para proteger o equipamento ou a pega de trabaho

* Nivel 2: Limitao torque ap0s 0 servomotor se mover para a posi¢ao especificada (limite de torque interno)
* Nivel 3: Controla saida de torque preferivelmente a vel ocidade.

* Nivel 4: Chaveia entre controle de torque e velocidade.

A descricao seguinte explica o uso dos niveis 3 e 4 dafungdo de controle de torque.

B Selecdo do Controle de Torque
Ajuste 0 seguinte Parémetro para selecionar o tipo de controle descrito nosniveis 3 e 4

Parametro Sinal Ajuste Método de Controle

Controle de velocidade, torque e

Pn000.1 Selecdo do Método de Controle | Ajuste Standard: O de posicao

Exemplos de Aplicacéo
* Controle de Trag&o ou Presséo
Pn000.1 Método de Controle

Controle de Torque

*Uma referéncia de torque é dada em T-REF (CN1-
9). S :
*A entrada de referéncia de velocidade V-REF eIV aclonamento
(CN1-5) ndo pode ser usada para controle de

referéncia T-REF

velocidade se Pn002.1 é ajustado para 1. de Torque Cn1-9
eParédmetro Pn407 pode ser usado como limite de Limite de
2 velocidade durante o controle de torque. velocidade——2REF | cn1-5
Exemplo de Aplicagéo Servomotor Servo
Controle de Tens&o acionament

Tensao

Controle de Torque <-> Controle de Velocidade
(referéncia Analogica)

h . Servo acionamento
Chaveia entre o controle de torque e velocidade

*V-REF (CN1-5) Entre com uma referéncia de referéncia V-REF
velocidade ou limite de velocidade Velocidadge ———— Cn1-5
*T-REF (CN1-9) Entre com uma referéncia de ferénci
torque, referéncia feed-foward de torque ou limite reterencia  T-REF | cpi-9
Torque
de torque dependendo do modo de controle
*/P-CON (/C-SEL)(CN1-41) é usado para chavear Selecdo de /P-CON
entre controle de torque e velocidade referéncia ~(;c_SgL) | Cnl-41
Torque/Velo-
9 CN1-41 Seleciona cidade
Aberto Controle Torque
ov Controle Velocidade
Controle de Torque: Quando /P-CON (/C-SEL) esta
em OFF

* A referéncia em T-REF controla o torque.

*V-REF pode ser usado para limitar a velocidade
guando Pn002.1 é ajustado para 1. A tenséo V-REF
(+) limita a velocidade do servomotor durante a
rotagdo avante e reversa.

*O Parametro Pn407pode ser usado como limite de
velocidade durante o controle de torque
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Pn000.1 | Método de Controle
Controle de velocidade: Quando /P-CON (/C-SEL) esta em ON
Ajuste o Pardmetro Pn002.0 como mostrado abaixo.
Erltra(_ja Entrada referéncia
A referéncia de
Parametro Velocidade de Torque Comentérios
Pn002.0 (T-REF)
(V-REF) (CN1-9,10)
(CN1-5,6) '
9 Controle de velocidade
0 ~ .
{fé%gigggede N&o pode ser usado.
Controle de velocidade com limite de torque Veja 5.2.9 Fun¢éo Feed-For-
por referéncia analdgica ward de Velocidade para
1 . maiores detalhes e controle de
Referéncia de Limite de torque velocidade com limite de torque
Velocidade por referéncia analdgica
Controle Velocidade com Torque feed foward | Veja 5.2.8 Funcao Feed-For-
ward de Torque para maiores
2 Referéncia de detalhes e controle de
Velocidade Torque feed-forward velocidade com feed foward de
torque.
Controle de Posi¢cdo = Controle de Torque
Pode ser usado para chavear entre controle de torque e posigado.
*/P-CON (/C-SEL)(CN1-41) é usado para chavear o modo de controle.
8 CN1-41 Seleciona
Estado
Aberto Controle Posicao
ov Controle Torque
Controle de Velocidade (referéncia por Contatos) = Controle de Torque
Pode ser usado para chavear entre controle de torque e velocidade(referéncia por contatos).
*/P-CON (/C-SEL)(CN1-45) e /N-CL(VEL-B)(CN1-46) sdo usados para chavear o modo de controle.
Parametro Parametro
/P-CL (/VEL-A) IN-CL (/VEL-B)
6 CN1-45 CN1-46
Estado Estado
0 0 Controle de Torque
0 1 Controle de
1 1 Velocidade (referén-
1 0 cia por contatos)

Nota: O sinal de entrada /C-SEL pode ser usado apenas quando um sinal é alocado no circuito de entrada.
Vea5.3.3 Alocagdo dos Sinais do Circuito de Entrada.
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B Sinaisde Entrada

Entrada dereferéncia de Torque
Os seguintes sinais de entrada séo usados no controle de torque.

Servo Amplifier

Entrada de referén- T-REF CN1-9
cia de torque sG P CN1-10
Entrada da referén- { ——— IF’ ShLE
cia de velocidade SG NI
a Controle Torque/
= Entrada T-REF CN1-9 | Entrada de referéncia de Torque Velocidade
Comum da entrada de referéncia Controle Torque/
= Entrada SG CN1-10 de Torque Velocidade

O torgue no servomotor é controlado de forma proporcional atensdo aplicada entre osterminais T-REF e SG.

300

Torque de referéncia (%) ]
200 ;

1 0 4 8 12

\\ 4 100 Tensdo na entrada (V)

-200

Ajuste default ) T - T

-300

B Ajustes Padréo
O parémetro Pn400 estabel ece o nivel de tensdo que produzira torque nominal.

Por exemplo:
Com Pn400 = 30
VIN (V) Torque Aplicado
+3 100% do torque nominal na dire¢do avante
+9 300% do torque nominal na dire¢do avante
-0.3 10% do torque nominal na direcao reversa

B Exemplodeum Circuito de Entrada

Servo Acionamento
470Q
1/2W

Nota:
» Use sempre cabos com par trancado para controle de ruido.

Usando o Sinal /P-CON

Controle Velocidade/
Torque, Controle Posicéol

= Entrada /P-CON CN1-41 Referéncia Controle Proporcional, etc.

A funcéo do sinal /P-CON varia de acordo com o gjuste feito em Pn100.1.

63



|

/ |
P-CON

—% —<¢ o—Habilita e desabilita o Inhibit |

|

|

—| Troca entre controle P e Pl

O/—I Habilita e desabilita o Zero clamp

C\ Troca 0 modo de controle

—| Troca o sentido de rotagdo

(Pn000.1)
Pn000.1 Ajuste Funcéo /P-CON
0,1 Seleciona controle P (proporcional) ou PI (proporcional-integral) .
2 N&o usado.
3456 Seleciona a direcdo de rotagédo no controle de velocidade por contatos
P externos
7,8,9 Seleciona o método de controle.
A Habilita/Desabilita a fungdo zero clamp.
B Habilita/Desabilita a fungao inhibit.

Nota: A funcdo do sinal /P-CON muda automaticamente quando Pn50A.0 é gjustado para0.

B Parametrosdo Controlede Torque

O seguinte Parametro é usado para o controle de torque. Ajuste o Parametro de acordo com as necessidades do

sistema em que é usado

Parametro Sinal Ajuste . Método de Controle
(0,1V x torque nominal)
PN400 Ganho da Entrada de referéncia | Faixa de Ajuste: 10 to 100 Controle de
de Torque Ajuste Standard: 30 Velocidade/Torque

Este Parametro gjusta a faixa de tensdo para a entrada de referéncia de torque T-REF (CN1-9) dependendo da

faixa da tensdo de saida da interface de controle ou circuito externo.

O gjuste standard é 30, entdo o torque nominal de saidaéigua a3V (30 x 0.1).

Torque de referéncia

Torque nominal

|

Referéncia de tenséo(V)




Funcéo deLimite de Velocidade I nterno

Parametro Sinal Aluste Método de Controle
(rpm)
PN407 Limite de Velocidade Durante o Faixa de Ajuste: 0 to 10000 Controle Velocidade/
Controle de Torque Ajuste Standard: 10000 Torque

Este Parametro gjusta o limite de velocidade do motor quando o controle de torque é selecionado. Isto é usado
para prevenir a velocidade excessiva do equipamento durante o controle de torque.

O sinal de deteccéo do limite de velocidade /VLT tem fungdo apenas em modo de controle de torque e seu fun-
cionamento éigual ao dosinal /CLT .

Veja5.1.3 Limitando o Torque, onde o sinal /CLT é explicado

Faixa de Controle de Torque

velocidade do motor

limite de velocidade -
faixa de

controle
de torque

Torque

A maxima velocidade do servomotor seré usada se Pn407 for gjustado com um valor maior que a velocidade
maxima do servomotor

Funcdo deLimite de Velocidade Externo:

Esta fungdo gjusta uma faixa de tensdo para a entrada de referéncia de vel ocidade V-REF (CN1-5) de acordo
com a faixa da saida dainterface de controle ou circuito externo.

Quando o gjuste standard (600) é multiplicado por 0.01V, o resultado (6V) corresponde a velocidade nominal
do motor.

Ajuste
(0.01V /Velocidade Nominal)

Ganho da Entrada de referéncia de | Faixa de Ajuste: 150 a 3000 Controle Velocidade/
Velocidade Ajuste Standard: 600 Torque

Parametro Sinal Método de Controle

Pn300

O gjuste standard é 6V = velocidade nomina do motor.

Referéncia de
velocidade Ajuste a inclinacao
(RPM)

Referencia de tensdo

M)

Principio do Limite de Velocidade

Quando trabalhando em modo controle de torque, o sistema precisa de umafaixa de vel ocidade permitida para
poder reagir em funcéo de alguma variagdo de ordem mecanica, como por exemplo variacdo de carga,
diametro, etc. A esta velocidade maxima permitida para reacdo damos o nome de Limite de Velocidade,
fazendo com que a velocidade atual do motor no controle de torque dependa exclusivamente da condicéo de
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cargaatual.

Velocidade motor

velocidade
V-REF

5.2.8 Funcéo Feed-Forward de Torque

A funcao de Feed-Forward de torque é usada apenas no controle de velocidade (referéncia anal 6gica).
Esta funcdo é usada para:

 Diminuir o tempo de posicionamento.

» Gerar uma referéncia externa para Feed-Forward de torque em funcado de variacfes na referénciade
velocidade afim de diminuir o erro entre areferéncia de velocidade e a velocidade atual.

 Entre com esta referéncia junto com a referéncia de vel ocidade no servo amplificador.

Um valor muito alto de Feed-Forward de torque resultara em um overshoot ou um undershoot
Para prevenir isto, otimize um valor enquanto observa a resposta do sistema.

Conecte um sinal de referéncia de velocidade em V-REF (CN1-5 e6) eum sinal de referéncia de Feed-For-
ward de torque em T-REF (CN1-9 e 10).

B Usando a Funcao de Feed-Forward de Torque
Para usar afuncdo feed-forward de torque, ajuste o seguinte Par@metro para 2.

Parametro Sinal Ajuste Método de Controle
Opcéo do Controle de Velocidade : ) Controle de
Pn002.0 (Alocacéo do Terminal T-REF) Ajuste Standard: 0 velocidade/ torque

Este gjuste habilta afuncdo de feed-forward de torque.

Pn002.0 Ajuste Funcéo do Terminal T-REF
0 Nenhuma.
1 T-REF como entrada de limite de torque externo.
2 T-REF como entrada para feed-forward de torque.

A funcdo Feed-Forward de torque ndo pode ser usada junto com a funcgéo de limite de torque por referéncia
anal dgica, descritaem 5.2.10 Limitando o Torque por referéncia Anal égica.

B Ajuste
O Feed-Forward de torque € gjustado usando o Parametro Pn400.

O gjuste standard do Pn400 € 30. Se, por exemplo, o valor do Feed-Forward de torque € +3V, entdo o torque
estalimitado & +100% do torque nominal.

A . Ajuste .
Parametro Sinal (0.1V/Torque Nominal) Método de Controle
: A Faixa de Ajuste: 0to 100 | Controle velocidade/
Pn400 Fator Ajuste Entrada referéncia de Torque Ajuste Standard: 30 torque

5.2.9 Funcéo Feed-Forward de Velocidade

A funcado Feed-Forward de velocidade usa uma tensdo anal 6gica e é efetiva apenas no controle de posi ¢ao.
Esta funcdo é usada para:
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* Diminuir o tempo de posicionamento.

» Gerar umareferéncia externa para Feed-Forward de vel ocidade em funcdo de variaces nareferénciade
posicéo.

» Entre com esta referéncia junto com uma referéncia de posi¢do no servo amplificador.

Um alto valor de Feed-Forward de velocidade resultara em um overshoot ou undershoot. Para prevenir isto,
otimize um valor enquanto observa a resposta do sistema.

Conecte um sinal parareferéncia de posicdo em PULS e SIGN (CN1-7, 8, 11, e 12) eum sinal para Feed-For-
ward de velocidade em V-REF (CN1-5 e 6).

Interface de Controle Servo Acionamento SGDH

iferenciado Kep V-REFT pngoo Servomotor
referéncia o —o—Kp (Pn102 o

5 {rriv] -
Posicéo
Integrador

(Pn101)

Calculador
Velocidade

Kp: Ganho da Malha de Posigao
Kgg: Ganho Feed-Forward

B Usando a Funcéo Feed-Forward de Velocidade
Para usar afuncéo feed-forward de velocidade, ajuste o seguinte Pardmetro para 1.

Parametro Sinal Ajuste Método de Controle

Pn207.1 Opcéao do Controle de Velocidade Ajuste Standard: 0 Controle Posig&o

Esta gjuste habilita a fungo feed-forward de velocidade.

Pn207.1 Ajuste Funcéo Terminal V-REF
0 Nenhuma.
1 V-REF como entrada para Feed-Forward de velocidade.

B Ajuste
O Feed-Forward de vel ocidade € gjustado usando o Parametro Pn300.

O gjuste standard em Pn300 é 600. Se, por exemplo, o valor do feed-forward de velocidade é 6V, entdo a
velocidade esta limitada em £100% da velocidade nominal.

Ajuste
Parametro Sinal (0.01V/Velocidade Método de Controle
Nominal)

Fator de Ajuste da Entrada de referén- | Faixa de Ajuste: 150 to 3000

Pn300 cia de Velocidade Ajuste Standard: 600

Controle de Posicéo

5.2.10 Limitando o Torque por uma Referéncia Analdgica de Tensao

O limite detorque por referénciaanal 6gica de tensdo limita o torque por umareferencia de tensdo determinada
no terminal T-REF (CN1-9 e 10). Isto ndo pode ser usado em controle de torgue pois o terminal T-REF é
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usado como entrada da referéncia de torque.

O torgue avante é limitado quando o sinal P-CL esta ligado, e o torque reverso € limitado quando o sinal N-CL
esta ligado.

. : (/N-CL: ON)  (/P-CL: ON
Lim. de torque —»LTE@ ( )
# Pn402
Pn404
/P-CL: ON)
. ~ Speed loop (
Lim. de tensdo LV-REF ?3:1200) : Ref. de
torque
Integration
(Pnio1)
Pn405 Pn403
Speed feedback  (/N-CL: ON) Torque limit

B UsandooLimitede Torque por Referéncia Analdgica de Tenséo
Para usar esta funcéo, gjuste o seguinte Pardmetro para 3:

Parametro Sinal Aluste Método de Controle
(rpm)
Opcéo do Controle de Velocidade : ) Controle Velocidade e
Pn002.0 (Alocacao do Terminal T-REF) Ajuste Standard: 0 Controle Posi¢éo

Este paré@metro pode ser usado para habilitar o limite de torque por referéncia anal 4gica de tenso.

Pn002.0 Ajuste Funcéo do Terminal T-REF
0 Nenhuma.
1 T-REF como entrada do limite de torque externo.
2 T-REF como entrada para Feed-Forward de torque.
3 T-REF como entrada do limite de torque externo quando P-CL e N-CL estdo ativos.

Esta fungdo ndo pode ser usada com a fungdo Feed-Forward de torque, descrita em 5.2.8 Fungdo Feed-For-
ward de Torgue.

Para usar esta funcao, verifique como os sinais de entrada estdo alocados. (Referéncia seccdo 5.3.3 Alocacao
dos Sinais do Circuito de Entrada). A seguinte tabela mostra os gjustes standard.

Sinal de . . . -
Entrada Nivel do Sinal Descricao Comentarios
CN1-45 esta em nivel baixo | O torque € limitado na Yeer“girn%?'lr_-lggg En4u%4fgr
guando ligado rotagcdo avante 04
PcL menor.
. : O torque nao é limitado na —
dCé\lS:ILi-4§jgsta em nivel alto rotacio avante
9 Operacgéo Normal
CN1-46 esta em nivel baixo | O torque € limitado na :/e?:girn%?'lr_-lgg% zn4u%5f8lrJ
guando ligado rotacao reversa. 04
IN-CL menor.
) - : O torque n&o é limitado na —
g:é\gl 4£1§sta em nivel alto rotaco reversa
9 Operagdo Normal.
B Ajuste

O limite de torque € ajustado no parédmetro Pn400.
O gjuste standard em Pn400 é 30. Se, por exemplo, o limite de torque é +3V, entdo o torque esta limitado a
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100% do torque nominal. (Um valor de torque maior que 100%, o torque sera limitado em 100%.)

Parametro Sinal Ajuste (rpm) Método de Controle
PN400 Fator de Ajuste da Entrada de Faixa de Ajuste: 0 to 100 Controle Velocidade/
referéncia de Torque Ajuste Standard: 30 Torque

Quando o sinal P-CL ou N-CL sdo ligados, os seguintes limites de torque se tornam validos simultaneamente.

A . Aj .
Parametro Sinal uste Método de Controle
(rpm)
. . Controle de
- Faixa de Ajuste: 0 a 800 ;
Pn404 Limite Externo de Torque Avante Ajuste Standard: 100 \P/elo_chade, Torque e
osicéo
; - Controle de
. Faixa de Ajuste: 0 a 800 ;
Pn405 Limite Externo de Torque Reverso Ajuste Standard: 100 \ég!s?ggjoade, Torque e

B  Funcdo deInibicdo da Referéncia de Pulsos (/INHIBIT)

Esta fungdo inibe o contador de pulsos de referéncia do servo acionamento durante o controle de posi¢do. O

servomotor permanece travado enquanto afungdo estd em uso. O sinal /P-CON(/INHIBIT) é usado para habil-
itar ou desabilitar a funcéo.

Servo acionamento

Referéncia 10
de pulso —3 oY 4 OFF o—l—+>
O—* o_$ Error
B counter
P-CON P-CON (INHIBIT) TO
(INHIBIT) ™™ N L
Feedback pulse
Os seguintes gjustes habilitam afuncéo INHIBIT.
Pn000.1 Ajuste Descrigcéo
1 Desabilita a fung&o INHIBIT. Sempre conta a referéncia de pulsos.

Habilita a funcdo INHIBIT. O sinal /P-CON (/INHIBIT) é usado para habilitar ou
desabilitar a fungédo .

/P-CON (/INHIBIT) Descricdo

desligado Conta a referéncia de pulsos.

Proibe a contagem de pulsos do servo amplifi-
cador. O servomotor permanece travado.

Nota: Parénteses() nosinal /INHIBIT indicaque o mesmo estd aocado no circuito de entrada. Veja 5.3.3
Alocacéo dos Snais do Circuito de Entrada para maiores detal hes.

B Relacdoentreo Sinal INHIBIT e a Referéncia de Pulsos

Sinal /INHIBIT ~ ON | OFF L__on
(/P-CON) ~ : :

ligado

Pulso de SN S I I S

referéncia . I
>+ 0
t—>
Pulsos da entrada de referén- t1, t2 = 0.5ms
cia ndo serdo contados neste
periodo
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5.3 Ajustando o Servo Acionamento
Esta secéo descreve o procedimento para o ajuste dos pardmetros para operar 0 servo acionamento SGDH.

53.1 Parametros

Os servos acionamentos da Série Sigma ll disponibilizam vérias fungdes e pardmetros permitindo ao usuario o
uso de funcBes especificas e gjustes finos.

Parametros v Utilize o operador digital,
A pelo operador opcional
CRE[®)] )
°o o externo ou o software Sigma
= ] Win 100 para alterar os
oo| A (g A
gg J = parametros
A
il
oo| 1
oo| A
e
Os parametros sdo divididos nos trés grupos seguintes.
Parametro Funcéo
Pn000 ao Pn601 Especifica func¢des do servo, ajuste de ganhos, etc.

Executa fung8es auxiliares como operagdo em modo JOG e
busca de origem (pulso C)

Habilita a monitoragdo da velocidade do motor, referéncia
de torque, etc no proprio display

Fn000 ao Fn012

Un000 ao Un0OD

Nota: Veja 7.1.6 Operacdo em Modo Ajuste de Parametros para maiores detalhes no procedimento para
gjuste de parémetros.
53.2 Velocidade de JOG

Use 0 seguinte parametro para gjustar a vel ocidade do motor quando operando pelo operador digital do servo
pack,ou pelo operador digital opcional externo.

Parametro Sinal Aluste Descricdo
(rpm)
: Faixa de Ajuste: 0 to 10000 Controle de velocidade,
Pn304 Velocidade de JOG Ajuste Padrdo: 500 torque e posicédo

Se o vaor gjustado for maior que a maxima vel ocidade do servomotor, entdo o servomotor irdrodar na sua
velocidade méxima.
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5.3.3 Alocacdo dos Sinaisdo Circuito de Entrada

A funcdo de alocagdo dos sinais do circuito de entrada pode ser mudada. O sinais de entrada do conector CN1

estdo al ocados segundo os gjustes padréo como mostrado na tabela seguinte.

NuUmero Ajuste Padrao
dos Nome dos
Terminais Terminais de
Conector Entrada Simbolo Nome
CN1
40 SI0 /S-ON Servo ON
41 s /P-CON (()I;'E;fglr)épcia controle propor-
42 SI2 P-OT Proibido rodar avante
43 SI3 N-OT Proibido rodar reverso
44 Sl4 /ALM-RST Reset de alarme
45 SI5 /P-CL (Limite de corrente avante) *
46 SI6 /N-CL (Limite de corrente reverso)*

Nota:

par@metro Pn000.1 desde que Pn50A.0 seja gjustado para O.

* Asfuncgdes destes sinais de entrada sGo mudadas automaticamente de acordo com o gjuste do

O seguinte pardmetro € usado para habilitar a alocacdo dos sinais de entrada.

Parametro Sinal Ajuste Descricao
Modo de Alocacéo dos Sinais de : — Controle de velocidade,
Pn50A.0 Entrada Ajuste Padrdo: 0 forque e posicao
Pn50A.0 Descricao
0 Ajuste Padréo da alocagdo dos sinais de entrada.
Este ajuste € 0 mesmo dos servos acionamentos Yaskawa modelo SGDB-OOADO .
1 Habilita o ajuste da alocacéo dos sinais de entrada.

Nota: O Ajuste Padréo do

parédmetro Pn50A.0 € 0. Funces e aplicacbes neste manual geralmente sdo

descritas em seus gjustes padréo.

B Alocacdo dos Sinaisde Entrada

O seguinte sina pode ser alocado quando Pn50A.0 é gjustado para 1.

/S-ON CN1 - A
. 40 (SI0) < CN1-40 tem Ajuste Padrédo
Determinaa & --+d 41 (/1) para o sinal de entrada /S-ON .
1
alocacdo dos  r-- 42 (S12)
. . 1
;enftfgzzs de r-- 43 (SI3) Qualquer terminal deCN1-40 a

44 (S14)
45 (SI5)
46 (SI6)

46 pode ser alocado para o
sinal /S-ON através do
parametro Pn50A.1

71




A seguinte tabela mostra os ajustes padrdo para os sinais de entradade 1 a 4.

Parametro Sinal Ajuste Descricao

Pn50A Selecédo do Sinal de Entrada 1 Ajuste Padréo: 2100 gﬁgtég!g;oe velocidade, torque
Pn50B Selecdo do Sinal de Entrada 2 Ajuste Padrdo: 6543 gﬁgtég!g;oe velocidade, torque
Pn50C Selecdo do Sinal de Entrada 3 Ajuste Padrdo: 8888 gl?r;)gg!g;oe velocidade, torque
Pn50D Selecdo do Sinal de Entrada 4 Ajuste Padrdo: 8888 gl?r;)gg!g;oe velocidade, torque

Selecione o terminal de entrada no conector CN1 que serd usado para cada sinal de entrada.

m Exemplosde Alocacdo dos Sinaisde Entrada

O procedimento usado para alocar 0 sequenciamento dos sinais de entrada é descrito usando o sinal /S-ON
como exemplo tipico.

Pn_50A.1 Descricéo
Ajuste

0 Entra com o sinal /S-ON no terminal de entrada SI0 (CN1-40).
1 Entra com o sinal /S-ON no terminal de entrada SI1 (CN1-41).
2 Entra com o sinal /S-ON no terminal de entrada SI12 (CN1-42). ﬁ(i:ir;?jlec?l?rrﬂglé-
3 Entra com o sinal /S-ON no terminal de entrada SI3 (CN1-43). Sinal Servo ON ¢
4 Entra com o sinal /S-ON no terminal de entrada Sl4 (CN1-44). Il;%?)?oo(%ra)nlvel
5 Entra com o sinal /S-ON no terminal de entrada SI5 (CN1-45).
6 Entra com o sinal /S-ON no terminal de entrada SI6 (CN1-46).
7 Sinal /S-ON sempre ligado.
8 Sinal /S-ON sempre desligado.
9 Entra com o sinal S-ON no terminal de entrada SI0 (CN1-40).
A Entra com o sinal S-ON no terminal de entrada SI1 (CN1-41).
B Entra com o sinal S-ON no terminal de entrada SI2 (CN1-42). ﬁ(i:ir;?jlec?nweeg:-
C Entra com o sinal S-ON no terminal de entrada SI3 (CN1-43). Sinal Servo ON
D Entra com o sinal S-ON no terminal de entrada Sl4 (CN1-44). I(?lglg(c:li?/rgl alto)
E Entra com o sinal S-ON no terminal de entrada SI5 (CN1-45).
F Entra com o sinal S-ON no terminal de entrada SI6 (CN1-46).

Como mostrado natabelaacima, o sinal /S-ON pode ser alocado em qual quer terminal de entradade SI0 aSI6.
/S-ON esta sempre ligado quando Pn50A.1 é gjustado para 7, e um sinal externo ndo ser necessario pois o
servo amplificador ird determinar se o servo etaraem ON ou OFF.

O sinal /S-ON n&o é usado quando Pn50A.1 é ajustado para 8.
Ajustando com valores de 9 aF, apolaridade do sinal serainvertida.

Nota: Para um gjuste com polaridade invertida, uma possivel desconex&o do sinal pode ndo ser percebida
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B Alocando Outros Sinais de Entrada
Alocacéo dos sinais de entrada pode ser mudada como mostrado abaixo.

Sinal de Entrada Parémetro
Léai ) ' Descri¢éo
Nome ogica Numero | Ajuste
Aplicavel
0 Entra com o sinal especificado em SI0 (CN1-40).
1 Entra com o sinal especificado em SI1 (CN1-41).
2 Entra com o sinal especificado em SI2 (CN1-42).
3 Entra com o sinal especificado em SI3 (CN1-43).
4 Entra com o sinal especificado em S|4 (CN1-44).
5 Entra com o sinal especificado em SI5 (CN1-45).
6 Entra com o sinal especificado em SI6 (CN1-46).
Referéncia do Controle Propor- ON 7 Ajusta o sinal especificado para sempre ligado.
cional (nivel Pn50A.2 - - = ,
(/P-CON) baixo) 8 Ajusta o sinal especificado para sempre desligado.
9 Entra com o sinal especificado invertido em SI0 (CN1-40).
A Entra com o sinal especificado invertido em SI1 (CN1-41).
B Entra com o sinal especificado invertido em SI2 (CN1-42).
C Entra com o sinal especificado invertido em SI3 (CN1-43).
D Entra com o sinal especificado invertido em Sl4 (CN1-44).
E Entra com o sinal especificado invertido em SI5 (CN1-45).
F Entra com o sinal especificado invertido em SI6 (CN1-46).
Proibido Rodar Avante
Pn50A.3
(P-OT) OFF
Proibido Rodar Reverso (nivel alto) | pn50B.0
(N-OT)
Reset de Alarme Pn50B.1
(/ALM-RST)
Limite de Corrente Avante (rﬁ\’/\lel Pn50B.2
(P-CL) baixo)
Limite de Corrente Reverso Pn50B.3
(IN-CL)
Selecdo Controle de Velocidade Pn50C.0
por Contatos de Entrada
(/VEL-D)
Selecao Controle de Velocidade Pnsoc.1 | OtoF | Idemao Acima.*
por Contatos de Entrada —
(IVEL-A)
Selecdo Controle de Velocidade Pn50C.2
por Contatos de Entrada
(IVEL-B)
Selecdo do Modo de Controle Pn50C.3
(IC-SEL)
Zero Clamp Pn50D.0
(IZCLAMP) (QN |
nive
Inibicdo da Referéncia de Pulso haixo) Pn50D.1
(INHIBIT)
Chaveamento dos Ganhos Pn50D.2
(/G-SEL)

Nota: *Idem ao Acima’ significa que os sinais de entrada e os terminais de SI0 a SI6 s&o habilitados ou
desabilitados através dos gjustes de 0 a 8 no parémetro.
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5.34 Alocacdo dos Sinaisdo Circuito de Saida

B Alocagdo dos Sinais de Saida

Funcgdes dos terminais de saida que podem ser re-alocadas séo mostradas abaixo.

Terminais do Nome do Ajuste Padréo Comentarios
Conector CN1 Terminal Simbolo Nome
o5 N-CMP+ Detecgéo de O sinal de saida ira
so1 (/COIN+) velocidade concor- ser modificado
N-CMP— dante (posiciona- dependendo do
26 (SG) (/COIN-) mento completo) método de controle.
27 ITGON+ L ~
S0O2 Direcdo de Rotagéo
28 (SG) /TGON-
29 /S-RDY+
S03 Servo ready
30 (SG) /S-RDY—

B Ajustes Padrao da Selecdo dos Terminais de Saida

O parémetro de selecdo dos sinais de saida e seus ajustes padréo sdo mostrados abaixo

Pare(l)metr Sinal Ajuste Descricao

Pn50E Selecdes do Sinal de Saida 1 Ajuste Padrdo: 3211 Ctle Velocidade, Torque ou Posi¢ao
Pn50F Selecdes do Sinal de Saida 2 Ajuste Padrdo: 0000 Ctle Velocidade, Torque ou Posi¢céo
Pn510 Selecdes do Sinal de Saida 3 Ajuste Padrdo: 0000 Ctle Velocidade, Torque ou Posi¢do

Selecione os terminais do conector CN1 que ird usar os sinais de saida.

Sinal de

Pn50E.O até Pn510.00

SO1 (CN1-25, 26)

saida

ol
0/02
C3

SO2 (CN1-27, 28)

B Alocando Outros Sinais de Saida

SO3 (CN1-29, 30)

_ Parametro _
Sinal de Saida : Descricéo
Numero Ajuste
0 Desabilitado. (ndo usado para o sinal de saida
especificado.)
1 Sinal de saida especificado para o terminal de
- saida SO1 (CN1-25 and 26) .
Posicionamento Completo (/COIN) Pn50E.O - - — -
2 Sinal de saida especificado para o terminal de
saida SO2 (CN1-27 and 28) .
3 Sinal de saida especificado para o terminal de
saida SO3 (CN1-29 and 30).
Detecc¢édo de Velocidade Coincidente N
(V-CNIP) Pn50E.1 0a3
Deteccgédo de Rotagéo (/TGON) Pn50E.2 0a3
Servo Preparado (/S-RDY) Pn50E.3 083 | |dem ao Acima (Sinais de saida s&o desabilita-
Deteccao de Limite de Torque (/CLT) Pn50F.0 0as dos ou alocados para os terminais de saida
— — - - SO1 a SO3 através do ajuste de 0 a 3 no
Detecgéo de Limite de Velocidade (/VLT) Pn50F.1 0a3 parametro).
Intertravamento do Freiio (/BK) Pn50F.2 0a3
Pré Alarme de Protegdo (/WARN) Pn50F.3 0a3
Proximo a Posigdo (/NEAR) Pn510.0 0a3
N&o usado — — —
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Nota: Quando multiplos sinais sdo al ocados para umamesma saida, os mesmos funcionam segundo uma
I6gicaOU. Sinais que ndo sdo detectados sdo invalidos. Por exemplo, o sinal de posicionamento
completo /COIN éinvalido no modo de controle de velocidade.

O seguinte parametro pode ser usado parainverter 0s sinais nos terminais de saidade SO1 a SOS.

Parametro Sinal Ajuste Descricao
. . . . . .. Controle de velocidade,
Pn512 Ajuste Sinal de Saida Invertido Ajuste Padrdo: 0000 {OrqUe ou posicao

Estes ajustes especificam quais sinais de saida do conector CN1 serdo invertidos:

Terminal de Parametro -
Saida - : Descricao
a Namero Ajuste
SO1 0 N&o inverte o sinal.
Pn512.0
(CN1-25, 26) 1 Inverte o sinal.
sSO2 0 N&o inverte o sinal.
Pn512.1
(CN1-27, 28) 1 Inverte o sinal.
0 Nao inverte o sinal.
SO3(CN1-29, 30) Pn512.2 -
1 Inverte o sinal.
N&o usado. Pn512.3 — —

535 Selecdo do Método de Controle

O servo amplificador SGDH dispde de controle de vel ocidade, controle de posi¢do, controle de torque, e outros
meétodos de controle mostrados na tabela seguinte.

O seguinte parametro é usado para ajustar 0 método de controle.

Parametro Sinal Ajuste Descricao
Pn000.1 Selecédo do Método de Controle | Ajuste Padrdo: 0 E’?Sbrglgudgo\;?é%gdade,
Pn000.1 Ajuste Método de Controle
0 Controle de Velocidade (Referéncia Analégica )
1 Controle de Posicéo (Referéncia por Trem de Pulsos)
2 Controle de Torque (Referéncia Analdgica)
3 Controle de Velocidade por Contatos de Entrada(Referéncia por Contatos)
4 Controle de Velocidade por Contatos de Entrada (Referéncia por Contatos) ~ Controle
de Velocidade (Referéncia Analdgica)
5 Controle de Velocidade por Contatos de Entrada (Referéncia por Contatos) - Controle
de Posicdo (Referéncia por Trem de Pulsos)
6 Controle de Velocidade por Contatos de Entrada (Referéncia por Contatos) ~ Controle

de Torque (Referéncia Analégica)

7 Controle de Posi¢do (Referéncia por Trem de Pulsos) — Controle de Velocidade
(Referéncia Analdgica)

Controle de Posi¢do(Referéncia por Trem de Pulsos) — Controle de Torque (Referén-
cia Analdgica)

Ctle de Torque (Referéncia Analdgica) ~ Ctle de Velocidade (Referéncia Analégica)

Controle de Velocidade (Referéncia Analégica) - Fungéo Zero Clamp
Ctle de Posigdo (Referéncia por Trem de Pulsos) ~ Ctle de Posigao (Fungéo Inhibit)

|(>|©o|
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B Descricdo dos M étodos de Controle
Os métodos de controle sdo descritos abaixo.

Controle de Velocidade (Refer éncia Analdgica)

Este método controla a vel ocidade usando uma referéncia anal 6gica de tensdo. Veja 5.2.1 Referéncia de
Vel ocidade.

Controle de Posicéo (Referéncia por Trem de Pulsos)
Este método controla a posi¢do usando uma referéncia por trem de pulsos. Veja 5.2.2 Referéncia de Posicéo.

Controle de Torque (Refer éncia Analdgica)

Este método controla o torque usando uma referéncia anal6gica de tensdo. Veja 5.2.7 Usando o Controle de
Torque.

Controle de Velocidade por Contatos de Entrada (Refer éncia por Contatos)

Este método usa os sinais de entrada/P-CON (/VEL-D), /P-CL (/VEL-A), e/N-CL (/VEL-B) paracontrolar a
vel ocidade chaveando entre trés valores de velocidade pré setadas no servo amplificador. Veja 5.2.6 Controle
de Velocidade por Contatos de Entrada.

Controle de Velocidade por Contatos de Entrada (Referéncia por Contatos) ~ Controle de Velocidade
(Referéncia Analdgica)
Este método controla vel ocidade chaveando entre referéncia por contatos e referéncia analégica. O controle de

velocidade por referéncia anal 6gica de tensdo € habilitado quando ambos os sinais de entrada /P-CL (/VEL-A)
e/N-CL (/VEL-B) estdo em OFF (nivel alto). Veja5.2.6 Controle de Vel ocidade por Contatos de Entrada.

Controle de Velocidade por Contatos de Entrada (Referéncia por Contatos) — Controle de Posicéo
(Referéncia por Trem de Pulsos)

Este método chaveia entre controle de vel ocidade usando referéncia por contatos e controle de posi¢ao com
referéncia por trem de pulsos. O controle de posi¢do usando referéncia por trem de pulsos € habilitado quando
ambos os sinais de entrada /P-CL (/VEL-A) e/N-CL (/VEL-B) estdo em OFF (nivel alto). Veja5.2.6 Controle
de Velocidade por Contatos de Entrada.

Controle de Velocidade por Contatos de Entrada (Referéncia por Contatos) ~ Controle de Torque
(Referéncia Analogica)

Este método chaveia entre controle de vel ocidade usando referéncia por contatos e controle de torque usando
referéncia anal 6gica de tensdo. O controle de torque usando referéncia anal 6gica de tensdo € habilitado quando
ambos os sinais de entrada /P-CL (/VEL-A) e/N-CL (/VEL-B) estdo em OFF (nivel alto). Veja5.2.6 Controle
de Velocidade por Contatos de Entrada.

ControledePosicdo (Referénciapor Trem dePulsos) « Controlede Velocidade (Refer éncia Analbgica)

Este método chaveia entre controle de posi¢do e velocidade através do sinal /P-CON
(/C-SEL).

Controle de Posicéo (Referéncia por Trem de Pulsos) - Controle de Torque (Referéncia Analégica)
Este método chaveia entre controle de posicdo e torque através do sinal /P-CON (/C-SEL).

Controle de Torque (Referéncia Analégica) ~ Controle de Velocidade (Refer éncia Anal 6gica)

Este método chaveia entre controle de torque e velocidade através do sinal /P-CON
(/C-SEL). Vgja5.2.7 Usando o Controle de Torque.
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Controle de Velocidade (Referéncia Analégica) « Fungédo Zero Clamp

Este método de controle de vel ocidade é usado para gjustar a fungéo zero clamp quando o servo acionamento é
parado. A fungdo zero clamp opera quando o sinal /P-CON (/ZCLAMP) estd em ON (nivel baixo). Veja5.4.3
Usando a funcéo Zero Clamp.

Controle de Posicéo (Referéncia por Trem de Pulsos) « Controle de Posi¢cdo (Funcéo I nhibit)

Este método controla o posicionamento e usa afuncao de inibicao da referéncia de trem de pul sos através do
sinal /P-CON (/INHIBIT). Vga 5.2.11 Funcéo de Inibicao da Referéncia de Pulsos (INHIBIT)

54 Ajustando as Funcdes de Parada
Esta secéo descreve o procedimento usado para parar o servo amplificador adequadamente.

54.1 Ajustando o Offset

B Quando o Servomotor N&o Parar

O servomotor pode rodar a uma velocidade muito baixa e ndo parar mesmo quando OV é especificado como
referéncia nos controles de vel ocidade e torque(referéncia anal6gica). |1sto acontece quando areferénciade ten-
s80 vinda dainterface de controle ou circuito externo possui um pequeno offset (em unidades de mV). O ser-
vomotor ira parar se este offset for devidamente ajustado para OV.

Tenséo de ’
Tensdo de r Offset referéncia .
referéncia % — Offset
’ corrigido pelo
/ , servo
|::> L7 acionamento
’
/ Referéncia Ajuste do offset e Referéncia
velocidade ’ velocidade
ou torque ou torque

B Ajustede Offset na Referéncia
Os seguintes modos podem ser usados para gjustar o offset nareferéncia para OV.

Modo de Ajuste Resultado

O offset na referéncia é automaticamente ajustado
para OV.

O offset na referéncia pode ser ajustado para um
valor especificado.

Ajuste Automatico do Offset na Referéncia

Ajuste Manual do Offset na Referéncia

Nota: Use 0 guste manual primeiramente ao automatico se a malha de posicéo for fechada por umainter-
face de controle.

Veja a seguinte secéo no Capitulo 7 Utilizando o Operador Digital para maiores detalhes dos procedimentos
de gjuste.

Modo de Ajuste Fontes de Referéncia
Ajuste Automatico do Offset na 7.2.3 Ajuste Automatico do Offset nas Referéncias de Torque e
Referéncia Velocidade
Ajuste Manual do Offset na 7.2.4 Ajuste Manual do Offset nas Referéncias de Torque e
Referéncia Velocidade

77



54.2 Selecdo do Modo de Parada em Servo OFF

Para parar o servomotor aplicando o freio dindmico (DB), gjuste 0 modo desejado no seguinte pardmetro. O
servomotor ird parar devido ao atrito do equipamento se o freio dinamico ndo é aplicado.

Parametro Sinal Aluste Descricao
(ms)
Modo de Parada em Alarme ou . 2 Controle velocidade,
Pno01.0 Servo OFF Ajuste Padréo: 0 torque e posicdo

O servo acionamento SGDH desliga sob as seguintes condicoes:
e Osna deentrada Servo ON (/S-ON, CN1-40) é desligado.
* Um aarme ocorre no servo.

* A aimentacdo é dedligada.

Servo Método de Ap6s parado
OFF parada

0 - -
PN00L.0 =0 Mantém a frenagem ativa |
orl Frenagem
indmi -
dinamica Desaciona a frenagem |
1

Pn001.0

Inércia _| Desaciona a frenagem |

Especifique 0 modo de parada se alguma das situagdes acima acorrer durante a operacéo.

Pn001.0 Ajuste Resultado

Usa o freio dindmico para parar o servomotor.

0 . A )
Mantém o freio dindmico apds o servomotor parar.

Usa o freio dindmico para parar o servomotor.
Retira o freio dindmico apds o servomotor parar.

Servomotor para por inércia.* _ _ _ )
O servomotor é desligado e 0 movimento para devido ao atrito do equipamento.

Nota: * Quando aalimentacdo de controle ou alimentacdo principal dos seguintes servo amplificadores é
desligada,o circuito de freio dindmico (DB) é ligado:

30 a200W para 100V: SGDH-AS3BE a-02BD
30 a1500W para 200V: SGDH-A3AE a-04AE
0.5 a7.5kW para 400V: SGDH-05DE a-75DE

Se o circuito do freio dindmico (DB) precisa estar desligado quando a alimentagao de controle ou
principal estiver desligada, desconecte os cabos (U, V, e W) do servo pack

Nota: O freio dindmico é uma funcéo de parada de emergéncia. Nao se deve partir e parar o servomotor

repetitivamenteusandoosinal servoON (/S-ON) ouligandoedesligandorepetitivamenteaalimentacao.
Servo Acionamento  Seryomotor

Nota: O Freio Dinamico (DB) é umaformacomum de parada rgpida do C’
servomotor através de um curto nos enrolamentos.
O circuito de freio dinamico (DB) estaincorporado ao servo acionamento. C’
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54.3 UsandoaFuncéo Zero Clamp

B Funcdo Zero Clamp

A funcdo zero clamp € usada para sistemas onde a interface de controle ndo forma uma malha de posi¢do. Em
outras palavras, esta funcdo é usada para parar e travar 0 servomotor mesmo que atensdo de referénciade
velocidade V-REF ndo seja 0V. Uma mal hainterna de posi¢do é formada temporariamente para segurar o ser-
vomotor em uma posi¢ao quando afuncdo zero clamp éligada. Mesmo que o servomotor rode devido auma
forca externa, ele ainda assim iraretornar a posi¢ao zero clamp.

Uma referéncia de velocidade
menor que a ajustada em Para

Pn50. sera ignorada. .
" Y precisamente

Controlador remoto Referéncia de velocidade

H

©
B
B
O

—™  V-REF
»>

T S

= (IZ-CLAMP)

[dFTF] 0

D Lpdipal

0

B Parametro deAjuste

Ajuste 0 seguinte parametro para que o sinal de entrada /P-CON (/ZCLAMP) possa ser usado para habilitar ou
desabilitar afungdo zero clamp.

Parametro Sinal Ajuste (ms) Descricao

Pn000.1 Selecéo do Método de Controle | Ajuste Padrdo: 0 Controle de Velocidade

Controle de velocidade,

=Entrada /P-CON CN1-41 Controle Proporcional, etc. forque ou posicao

Nota: O sinal /ZCLAMP pode ser usado quando um sinal do circuito de entrada é alocado. Veja5.3.3 Alo-
cacao dos Snaisdo Circuito de Entrada para maiores detal hes.

Pn000.1 Ajuste Método de Controle

Modo de Controle Zero Clamp
Este modo permite a fungdo zero clamp ser ajus-

Servo amplifier

tada quando o servomotor parar.
* Areferéncia de velocidade é dada em Referénciade  V-REF
V-REF (CN1-5). velocidade ————— CN1-5
e /P-CON (/ZCLAMP)(CN1-41) é usado
para ligar e desligar a fungéo zero clamp. Zero clamp /P-CON | CN1-41
A IZCLAMP

CN1-41 esta Desliga a funcéo

aberto (OFF). | zero clamp. Zero clamp é ativado quando as duas
" - = seguintes condi¢des sao satisfeitas:
CN1-4lesta | Ligaafuncdo zero « IP-CON (/ZCLAMP)esta ligado.

em 0V (ON). clamp.

« Areferéncia de velocidade é
menor que a ajustada em Pn501.

B Ajustando a Velocidade do M otor
Use 0 seguinte parémetro para gjustar qual o nivel de velocidade em que afungdo zero clamp € ativada.

Parametro Sinal Ajuste (rpm) Descricdo

Faixa de Ajuste:0 a 10000
Ajuste Padrdo: 10

Controle de Velocidade

Pn501 Nivel do Zero Clamp

Se o controle de velocidade com a funcdo zero clamp € selecionada, gjuste a velocidade do motor ha qua a
funcdo zero clamp serd ativa. A velocidade méxima serdusada se o valor de Pn501 for ajustado com um valor
maior que a maxima velocidade do servomotor.

79



Condic¢Besdo Zero Clamp
Quando todas as seguintes condicdes forem satisfeitas, a funcéo zero clamp é acionada:

« E selecionado controle de vel ocidade com a funcéo zero clamp (pardmetro Pn000.1 é gjustado para A).
 /P-CON (/ZCLAMP)(CN1-41) estaligado (0V).
* A referéncia de velocidade cai abaixo do nivel gjustado em Pn501.

Velocidade Ref. de velocidade

Tempo

Entrada /P-CON (/ZCLAMP) ; (ON)

Open (OFF)
1
Zero clamp é ativado —>! <> S
1

! 1

1 1

1 1

: Closed 1

1

D .
1 1

Nota: Quando o sinal /ZCLAMP ¢é aocado, a operagéo zero clamp serd usada mesmo para controle de
velocidade (Pn000.1 = 0).

54.4 UsandooFreio

O freio € usado quando um servodrive controlaum eixo vertical. Em outras palavras, um servomotor com freio
evita o movimento do eixo devido aforca da gravidade quando a alimentacdo do sistema é desligada.

Servomotor

Freio

movel da maquina atuar pela forga
da gravidade, assim que a
maquina for desligada

l Previne o0 movimento da parte

Nota: Ofreio interno do servomotor SGMOH é um freio N.F (abre ao ser energizado), o qual é usado
somente para estacionamento e ndo pode ser usado parafrear acarga. Use o freio de estacionamento ape-
nas com o motor parado. O torque do freio € de pelo menos 120% do torque nominal do motor.

B Exemplo de Fiagcdo

Use 0 sinal de saida/BK do servo amplificador e a alimentacéo do freio paraformar um circuito queligae
desliga o freio. O seguinte diagrama mostra um exemplo de fiacdo padr&o.
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Servo acionamento Servo motor com freio

Alimentacéo

@§<c

CN2

BK-RY Blue or
— yellow Red

White | AC DC | Black

As tensdes de alimentagéo dos freios sdo

Fonte do Freio disponiveis em modelos de 100V e 200V

*CN1-T1/BK+ e CN1-T2/BK- sfo terminais de saida alocados no parametro Pn50F.2.

P . . Controle Velocidade/
Saida = /BK Saida Intertravamento do Freio Torque,Controle Posicio

Este sinal de saida controla o freio quando usando um servomotor com freio e ndo tem que estar ligado quando
usando um servomotor sem freio.

Estado Status Resultado
. Fechado ou em nivel . :
ON: baixo Libera o freio.
OFF: Aberto ou em nivel alto | Aplica o freio.
Parémetros Relacionados
Parametro Descricéo
Pn506 Tempo de atraso da referéncia do freio até o Servo OFF
Nivel de velocidade para referéncia do freio durante a operagdo do
Pn507
motor
Pn508 Tempo para referéncia do freio durante a operacgéo do motor

O seguinte pardmetro deve ser selecionado para determinar alocalizacdo do sinal de saida, quando o sinal /BK
€ usado.

Parametro Sinal Ajuste Descricao
~ .. . . ~ . Controle de velocidade,
Pn50F Selecdes dos Sinais de Saida 2 | Ajuste Padrdo: 0000 {OrqUe ou posicao

PnS0F.2

1
/BK °/o— CN1-25, 26 (SO1)
Saida intertrava- o2 CN1-27, 28 (SO2)

mento do Freio o—— CN1-29, 30 (SO3)
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Seleciona o terminal de saida/BK.

Terminal de Saida (CN1)
Parametro Ajuste

1 2
0 — —
1 25 26

Pn50F.2

2 27 28
3 29 30

Nota: Quando multiplos sinais sdo alocados para uma mesma saida, 0s mesmos funcionam segundo uma
I6gica OR. Ajuste a alocagdo dos sinais de saida de forma que o sinal /BK fique sozinho em uma saida.
Vea5.3.4 Alocagdo dos Sinais do Circuito de Saida.
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B Tempoparaligar oFreio

Se 0 equipamento se movimenta em uma vel ocidade muito baixa devido a gravidade quando o freio é aplicado,
gjuste 0 seguinte parametro para definir o tempo paraligar o freio.

A . Ajuste o
Parametr inal Descri
arametro Sina (10ms) escricédo
Pn506 Tempo de Atraso da Referéncia | Faixa de Ajuste: 0 to 50 Controle de velocidade,
do Freio até o Servo OFF Ajuste Padrdo: 0 torque ou posigcdo

Este paré@metro é usado para gjustar o tempo de saida do sinal de controle do freio (/BK) até a operacéo servo
OFF (desenergiza 0 servomotor) quando um servomotor com freio é usado.

Entrada /S-ON Servo ON I Servo OFF
Saida/BK | =2 [cgio acionado

Servomotor !

1
Status do servo- %r OFF

1 1
motor 1< >
- Servo OFF

time delay

Com o gjuste padréo , o servo € desenergizado quando o sinal /BK (controle do freio) esta ativo. O equipa-
mento pode se mover em velocidade muito baixa devido a gravidade dependendo da sua configuracéo e ca-
racteristicas do freio. Seisto acontecer, use este parémetro de tempo de atraso do freio.

Este gjuste especifica o tempo paraligar o freio quando o servomotor esta parado. Use Pn507 e 508 para
gjustar o tempo paraligar o freio durante a operagéo.

Nota: O servomotor ira dedigar imediatamente se um alarme ocorrer. O equipamento pode se mover de-
vido a gravidade enquanto o freio ndo operar.
B Ajustando o Freio de Estacionamento

Ajuste os seguintes parametros relativos ao tempo paraligar o freio, e entdo o freio de estacionamento é apli-
cado quando o servomotor para.

Parametro Sinal Ajuste Descricéo
Nivel de velocidade para referéncia ; : .
: X Faixa de Ajuste: 0 a 10000rpm Controle de velocidade,
Pn507 %OOH)?'O durante a operagdo do Ajuste Padrdo: 100rpm torque ou posicao
PN508 Tempo para referéncia do freio Faixa de Ajuste: 0a 100 x 10ms | Controle de velocidade,
durante a operagdo do motor Ajuste Padréo: 50 x 10ms torque ou posigcdo

Ajuste o tempo de freio usado quando o servo é desligado pelo sinal de entrada/S-ON (CN1-40) ou quando um
alarme ocorrer durante a operagéo do motor.

Entrada /S-ON M|—
Servo OFF

Para por frenagem dinamica
Vel. do motor ) ou inércia
1
(pm) || ____ 1D
L
1
1
1
1

Pn-507 :
Freio :
liberado - -
Saida /BK ﬂado
1
: Pn508 1
—Pp

O tempo paraligar o freio quando o sevomotor parar deve ser ajustado apropriadamente pois o freio do servo-
motor € um freio apenas para estacionamento. Ajuste este parametro enquanto observa a operacao do equipa-
mento.
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Condicdes do Sinal de Saida /BK Durante a Operacao do Servomotor
O circuito esta aberto sob uma das seguintes condigoes:

A velocidade do motor cai abaixo do gjuste feito em Pn507 ap6s 0 servo ser desenergizado.

» O tempo gjustado em Pn508 foi decorrido desde que o servo foi desenergizado.

A velocidade atual usada ser4 a maxima velocidade se Pn507 é gjustado para um valor maior que a
vel ocidade maxima, formando um sequénciamento de protecao.

545 Usando o Alarmedo Servo e os Cédigos de Alar me de Saida

O procedimento bésico para conectar os sinais de saida de alarme é descrito abaixo.

Alimentag&o 1/0

Servo amplificador
Tioav fov

Fotoacoplador cN1-31| ALM+
Niveis de saida por fotoacoplador: g S o 3 1 1
+ Tensdo maxima de opera¢do: 30Vpc <t }%ﬁ : %mé’mﬁ@

+ Corrente maxima de saida: 50mApc CN1-32| ALM-

. cN1-37] ALO1

_L

20mA

Lo . (maximo)

Niveis de saida por open colector: cn1-38] ALO2

HH-CH 14

+ Tens&o maxima de operagdo: 30Vpc <t < D—
+ Corrente maxima de saida: 20mApc | cniao| ALO3
L ‘ cni1] SG
Vov $ ov

Controlador Remoto

Uma alimentac&o adequada para os 1/0Os externos deve ser prevista pelo usuario separadamente pois ndo ha
uma fonte de 24V interna no servo amplificador.

O uso dos fotoacopladores dos sinais de saida é descrito abaixo.

Controle velocidade,
torque e posicao

Controle velocidade,
torque e posicao

Saida = ALM+ CN1-31 Saida de Alarme do Servo

Saida = ALM-CN1-32 Comum da Saida de Alarme do Servo

Esta saida de alarme é acionada quando um alarme no servo amplificador é detectado.
Servo acionamento

Deteccéo de i
pness —p Saida ALM

Desliga o acionamento

Crie um circuito externo de forma que o alarme de saida (ALM) desligue o servo amplificador.

Estado Condicdo Resultado
Circuito entre CN1-31 e 32 esta fechado, e CN1-
31 esta em nivel baixo.

Circuito entre CN1-31 e 32 esta aberto, e CN1-31 | Estado de
esta em nivel alto. alarme.

Oscédigosde darme ALO1, ALO2 e ALO3 sdo saidas que combinadas indicam cadatipo de alarme.
O uso dos sinais de saida open-collector ALO1, ALO2, e ALO3 é descrito abaixo.

ON Estado normal.

OFF




Controle velocidade,
torque e posicao

Controle velocidade,
torque e posicédo

Saida = ALO1 CN1-37 | Saida de Cddigos de Alarme

Saida = ALO2 CN1-38 Saida de Cédigos de Alarme

Controle velocidade,

Saida = ALO3 CN1-39 | Saida de Cddigos de Alarme forque e posicao

Controle velocidade,

Saida = /SG CN1-1 Comum da Saida de Cadigos de Alarme forque e posicio

Estes sinais de saida de cédigos de alarme indicam o tipo de alarme detectado pelo servo amplificador. Use
estes sinais paramostrar um codigo de alarme nainterface de controle. Veja 9.2.3 Tabela de Display de Alarme
para obter mais informagdes sobre o display de alarme e o codigo do alarme msotrado.

Quando um alarme (ALM) ocorre, elimine a causa do mesmo e coloque os seguintes sinais de entrada para
nivel alto (ON) pararesetar o dlarme /ALM-RST.

Controle de Velocidade/

Entrada = /ALM-RST CN1-44 | Alarm Reset Torque e, Posicao

O sinal de reset de alarme é utilizado para resetar o alarme do servo..

Forme um circuito externo para que o servo amplificador se desligue quando ocorrer um alarme. Alarmes sdo
resetados automéati camente quanto a fonte de alimentagdo de controle é desligada.
Alarmes também podem ser resetados usando um painel ou o operador digital.

Nota: 1. Alarmesdeencoder ndo podem ser sempre resetados utilizando o sinal de Input de ALM-RST.
Neste caso,desligue a fonte de alimentacdo do controle para resetar o alarme.
2. Quando um alarme ocorre, sempre elimine sua causa antes de restar o alarme.

54.6 Utlizando o Sinal de Entrada de Servo ON (/S-ON)

O procedimento bésico de utilizacdo e conex&o parao Sinal de Entrada (Input) de Servo ON (/S-ON) é descria-
baixo. Utilize estesinal paraforgar adesligar o servo motor apartir de um controle externo (ou periférico).

Fonte Servo Acionamento
+24V
T F24ViN | enar 3-3KQ
] - = 1
Contolador Remoto ! §<:
— 1S-OUT | cnpa0|qmat]f 2
ov \%

Controle velocidade,

= Input /S-ON CN1-40 Servo ON forque e posicao

Este sinal é utilizado paraligar (ON) e desligar (OFF) o Servomotor.

CN1-40 Condigéo Resultado

Liga o Servomotor: Opera de acordo com o

Fechado ou Nivel

ON Baixo sinal de entrada. Este é o estado padrédo
(default)
O Servomotor ndo pode operar.

OFF Aberto ou Nivel Alto N&o desligue o servomotor durante ope-

racdo, exeto em caso de emergéncia.
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A\ CUIDADO

« Nao utilize o sinal de entrada de Servo ON (/S-ON) paraparar ou partir o Motor. Sempre utilizeum
sinal dereferéncia (Input) como Refer éncia de Velocidade para partir ou parar o Servomotor.

« Utilizar osinal de Servo ON para partir ou parar o motor iradiminuir a durabilidade do amplifica-
dor do servo.

Coloque os seguintes parametros para 7 se 0 sinal de /S-ON néo for utilizado.

Parametro Sinal Padréo Descricao
. ~ . Controle velocidade,
Pn50A.1 Mapeamento do Sinal /S-ON Valor Padrdo: 0 {orque € pPosicao

Servo acionamento

CN-40 O curto-circuito externo mostrado na
| (/S-ON) figura pode ser omitido se o sinal
0 servo ON (/S-ON) néo for usado.
Pn50A.1 Condigéo Resultado
0 Habilita o sinal de entrada de Servo ON (/ | O servo estara desligado (OFF) quando o CN-40 estiver
S-ON) aberto, e, ligado (ON) quando o CN1-40 estiver com 0OV.
" : ) O servo estara sempre ligado (ON), tendo 0 mesmo efeito
7 Desabilita o sinal de Sevo ON (/S-ON). que conectar o CN1-40 para OV.

Nota Vea 5.3.3 Alocacéo dos Snais do Circuito de Entrada para outros gjustes do Pn50A. 1.

5.4.7 Utilizando o Sinal de Saida de Posicionamento Concluido (/COIN)

O procedimento basico para utilizacdo e conexdo para o sinal de saida (Output) para posicionamento cocluido
(/COIN) (Sinal de Saida por Fotoacoplador) sera descritaabaixo. O sina é externado paraindicar que a oper-
acdo do servomotor foi concluida.Este sinal indica que a movimentacdo do servomotor foi concluida durante o

Servo acionamento

Fonte
- +24v AoV

d

Niveis maximos de saida:

Tensdo: 30 Vdc +——
Corrente: 50mAdc

I

= CN1-29 /COIN+ |
3%‘;_' b T_’\:a_‘

! CN1-26 /COIN-

Saida = /COIN CN1-25

Sinal de Saide de Posicionamento Concluido

Controle de
Posicédo

controle de posi¢do. O Controlador remoto utiliza este sinal como intertravamento para confirmar que o posi-
cionamento foi concuido

Referéncia

Velocidade

Pulso de erro
(Un008)

/COIN
(CN1-25)

Servomotor

_______ TN

:
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/COIN .
Estado Condicéo Resultado
A Conexao entre o CN1-25 e 26 Posicionamento Concuido. (Erro de
ON estara fechada e o0 CN1-25 estara posicionamento esta abaixo do
em nivel baixo. definido.)
A Conexéo entre o CN1-25e 26 Posicionamento ndo concluido. (Erro
OFF estara aberta e , 0 CN1-25 estara de posicionamento esta acima do
em nivel alto. definido)

O seguinte parametro é utilizado paramudar o terminal de conexdo do CN1 queexternaosinal de/COIN.

Parametro Sinal Valor (rpm) Descricao

Pn50E Selecéo de Sinal de Saida 1 Valor padrdo: 3211 Controle de Posi¢édo

Os parémetros vem setados de fabrica, entdo o sinal de saida de /COIN sera externado entre o CN1-25 e 26.
Veja5.3.4 Localizacéo de Circuito de Sinal de Saida para mais detalhes sobre o par@metro Pn50E.

O seguinte par@metro é utilizado para determinar o nimero de pulsos de erro e para gjustar a sincronizacdo de
saida do sinal de posicionamento concluido.

Valor

Parametro Sinal (Unidades de Referéncia®) Descricao
Largura de Posicionamento Escala de Valores: 0 a 250 - x
Pn500 Concluido Valor Padrdo: 7 Controle de Posi¢do

Nota: * As unidades de referéncia para este parametro sdo o0 nimero de pulsos de entrada como definidos
na utilizac8o da funcdo de engrenagem eletronica.

Este par@metro € utilizado para definir a sincronizagdo de saida para o sina de posicionamento concluido
(/COIN) quando areferéncia de pul sos de posicionamento € acionada e a operacdo do servomotor é concluida.

Determine o nimero de pulsos de desvio em unidades de referéncia.

Definir um valor muito grande neste parametro pode resultar na saida de apenas um pequeno erro durante oper-
acdo em vel ocidade baixa (low-speed), causando um sinal de saida continuo de /COIN.

O valor de largura de posi¢éo concluida ndo afeta na precisdo de posicionamento final.

Nota: /COINé um sinal de controle de posicao.
Comovalor padréo, este sinal é utilizado para acelerar a sincronizacéo de velocidade de saida /V-CMP
para o controle de velocidade, estando sempre ligado para o controle de torque.
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54.8 Saidade Velocidade Coincidente (/V-CMP)

O procedimento béasico para utilizago e conexdo para o sina de saida de Velocidade Coincidente (/V-CMP)
utilizada para sincronizar com avelocidade de referéncia sera descrita abaixo. Um periférico utiliza este sina
como intertravamento.

Fonte
-+24v AoV

Servo Acionamento

d

+ Tensdo: 30Vpc - E’%li'i 2 T_A:a_'

+ Corrente: 50mApc CN1-26] /V-CMP-

1]

Niveis de saida maximos: [ CN1-25 | V-CMP+

. Sinal de Saida de Velocidade Controle de
Saida = /V-CMP CN1-25 Coincidente Velocidade

Este sinal é externado quando a velocidade atual do motor durante o controle de velocidade € o mesmo da
entrada de referéncia de velocidade .

/V-CMP -
ndi Resul
Estado Condicdo esultado
A conexéo entre o CN1-25 e 26 Velocidade Coincidente. (Erro de
ON estara fechado, e o CN1-25 estara | Velocidade abaixo do valor determi-
em nivel baixo. nado).
A conex&o entre o CN1-25 e 26 Velocidade N&o Coincidente. (Erro de
OFF estara aberta, eo CN1-25 estara Velocidade acima do valor determi-
em nivel alto. nado).

Velocidade do

motor Pn503

\ Referéncia de velocidade

Neste range /V-CMP é externado

O seguinte valor de parametrizacdo € utilizado para mudar o terminal de conexdo do CN1 que externao sina /
V-CMP.

Parametro Sinal Valor (rpm) Descricao

Pn50E Selecéo de Sinal de Saida 1 Valor Padrdo: 3211 %%rrzttrgle de Posiciona-

O parémetro é definido com valor padrdo, entéo o sinal de saida/V-CMP seraentreo CN1-25e26. Vegabs.3.4
Alocacéo dos Snais do Circuito de Saida para mais detalhes sobre o pardmetro Pn50E.

O seguinte parémetro é utilizado paradeterminar as condicdesdo sinal de Saidade vel ocidadde Coincidente.

Parametro Sinal Valor (rpm) Descricao
Largura de Sinal de Saida para Faixa de Valor: 0to 100 :
Pn503 Velocidade Coincidente Valor Padréo: 10 Controle de Velocidade

Este par@metro € utilizado para definir as condigdes do sinal de saida de vel ocidade coincidente /TGON.
O sinal /V-CMP é externado quando a diferenca entre a vel ocidade de referénciae avelocidade atual do motor
esté abaixo deste valor.
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Exemplo:O sina /V-CMP liga (ON) de 1900 a 2100rpm se o valor estiver definido para 100 e a
velocidade de referéncia € 2000rpm.

Nota: /V-CMP é um sinal de controle de velocidade. Com o valor padrdo definido este sinal é utilizado
como sinal de Posicionamento Concluido (/COIN) para controle de posicéo e estara sempre ligado parao
Controle de Torque.

5.4.9 Utilizando o Sinal de Saida " Operando" (/TGON)

O procedimento basico para utilizagao e conexdo para o sinal de saida de "Operando” (/TGON) que pode ser
ativado para indicar que o Servomotor estd em operacao. Este sinal é utilizado como um intertravamento
externo.

Fonte
—-+24v Aov

d

Servo acionamento

Niveis maximos de saida: CN1-27 | ITGON+

+ Tensdo: 30Vpc -« T'%li
¢ Corrente: 50mApc F 33

1

—
1]

1 CN1-28| /TGON-

Saida = /TGON CN1-27 Sinal de Saida Operando Controle velocidade, torque e

posicao
/ITGON -
ndi Resul
Estado Condicao esultado
. : Servomotor em operacgédo. (A velocidade do Motor
ON Fechado ou Nivel Baixo. esti acima do valor definido).
. Servomotor fora de Operacéo. (A velocidade do
OFF Aberto ou Nivel Alto. Motor esta abaixo do valor definido).

O seguinte valor de parametrizacao € utilizado paramudar o terminal de conex&o do conector CN1 que externa
o sinal de saida/TGON.

Parametro Sinal Valor (rpm) Descricao
Pn50E Selecdes de Sinal de Saida 1 Valor Padrdo: 3211 Controle de Posicéo

O parédmetro é definido de forma padréo, entdo o sinal /TGON ¢é externado entre 0 CN1-27 e 28. Veja5.3.4 Alo-
cacao dos Snais do Circuito de Saida para mais deta-lhes sobre o Parémetro PN50E.

Este par@metro € utilizado para definir as condi¢des de deteccdo do sinal de saida de "Operando” /TGON.

Vel. do motor
(Un000)
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Parametro Sinal Valor (rpm) Descricao

. Controle de Velocidade/
Pn502 Deteccgéo de Nivel de Rotacéo nggl?aggr\ég_lorz.ol to 10000 Torque, Controle de

Posicéo

Este paré@metro é utilizado para definir a velocidade na qual o servo pack determina que o servomotor esté ope-
rando e entéo externar o sinal apropriado. Os seguintes sinais séo gerados quando a vel ocidade do motor
excede o nivel determinado.

Sinais gerados quando a operacdo do servomotor é detectada:
 /TGON
* Modo de Indicagéo de Condicéo

 Modo de Monitoramento Un006
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5.4.10 Utilizando o Sinal de Saida Servo Ready (/S-RDY)

O procedimento béasico para utilizag&o e conexdo para o sina de saida de servo ready (/S-RDY) serddescrito
abaixo.

Servo ready significa que ndo existe nenhum alarme no servo e afonte de alimentacdo esta ligada. Uma
condicdo adicionada com as especificagdes de encoder absoluto € que o sinal SEN estard em nivel alto e 0
valor absoluto do encoder sera externado para o controlador externo.

Fonte
-+24v AoV

d

Servo acionamento

Niveis maximos de saida: —_— = CN1-29 | /S-RDY+ |
¢ Tensdo: 30Vpc 4__[ ' §<: = T_A:a_'

+ Corrente: 50mApc CN1-30]| /S-RDY-

Controle velocidade,

Saida = /S-RDY CN1-29 Sinal de Saida de servo ready forque e posicao

Este sinal indica que o servo pack completou todas as operactes bésicas e estd pronto parareceber o sinal de
Servo ON.

/S-RDY -

Estado Condicéo Resultado
ON Fechado ou Nivel Baixo. Servomotor OK
OFF Aberto ou Nivel Alto. Servomotor nao OK

O seguinte valor de parametrizacéo é utilizado para mudar o terminal de conexao do conector CN1 gue habilita
osna desaida/S-RDY.

Parametro Sinal Valor Descricéo

Pn50E Selecéo do Sinal de Saida Valor Padrdo: 3211 Controle de Posicéo

O parémetro é definido de forma padréo, entdo o sinal /V-CMP é externado entre 0 CN1-29 e 30. Veja5.3.4
Alocacéo dos Snais do Circuito de Saida para mais detalhes sobre 0 Parametro PN5SO0E.
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5.4.11 Utilizando o Sinal de Saida de Adverténcia (/WARN)

O procedimento béasico para utilizagdo e conexdo para o sina de saida de adverténcia (/WARN) sera descrito

abaixo. O sinal consiste de dois sinais de saida conforme a seguir.

Servo acionamento

Fonte
-+24v AoV

d

Niveis maximos de saida:
+ Tenséo: 30Vpc
+ Corrente: 50mApc

CNl-Tl* /WARN+

1

1]

CN1- 2*| /IWARN-

Nota; *Osterminais CN1-T1e CN1-"2 sdo determinados para a utilizagéo do parametro Pn50F3.

Saida = /WARN

Sinal de Saida de Adverténcia

Controle de velocidade
torque e posicao

Este sinal indica uma sobrecarga ou adverténcia de sobrecarga regenerativa.

/WARN L
Estado Condicdo Resultado
ON Fechado ou Nivel Baixo. Erro de Adverténcia
OFF Aberto ou Nivel Alto. Operagdo Normal. Sem adverténcia.

O seguinte valor de parametrizacéo é utilizado para mudar o terminal de conexao do conector CN1 gque habilita

o sinal de saida/WARN.

Parametro Sinal Valor Descricéo
x . . 5. Controle de velocidade
Pn50F Selecéo do Sinal de Saida 2 Valor Padrdo: 0000 fOrque € PosicAo

Pn50F.3 é utilizado para mudar o sinal de saida/WARN acima.

Pn50F.3 Terminais de Saida (CN1-)
Estado *1 *2
0 — —
1 25 26
2 27 28
3 29 30

Notas: *Osterminais 1 e *2 sdo determinados para a utilizagdo do parametro Pn 510.0.
Sinais MUltiplos determinados para 0 memso terminal seguem a L 6gica Booleana OU. Para uti-

lizar somente o sinal de saida de adverténcia, determine outro valor paraque determine o sinal de saidaque

selecionao sinal /WARN. Vga 5.3.4 Alocacéo dos Snais do Circuito de Saida.

Sinalde saida

PnS0F.3
1

e

Terminais de saida

CN1-25, 26 (SO1)

/WARN

CN1-27, 28 (SO2)

o—=| CN1-29, 30 (SO3)

O seguinte pardmetro € utilizado para externar detal hes de adverténciaem forma de cddigos de alarme.

Parametro Sinal Valor Descricdo
Cddigo de Selecdo de Saida de _— Controle de velocidade
Pn001.3 Adverténcia Valor Padréo: 0 torque e posicéao
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Pn001.3

Valor Resultado

0 Externa somente codigos de alarme para os
alarmes de cddigo ALO1, ALO2 e ALO3.

Externa ambos, codigo de alrme e advertén-
1 cia para os alarmes de cédigo ALO1, ALO2 e

ALO3 e externa um codigo de alrme quando
um alarme ocorre.

Os seguintes cadigos de adverténcia sdo externados em 3 bits.

Indicacéo de Cabdigos de Adverténcia (Saida) _ _
Advertanci Descri¢cdo de Adverténcia
vertencia ALO1 ALO2 ALO3
Sinal ON : :
p Sinal OFF Sinal OFF
A1 g\gi‘)’g') (Nivel Alto) | (Nivel Baixo) | Sobrecarga
A.92 Sinal OFF Sinal ON Sinal OFF Sobrecarga Regenerativa

(Nivel Alto) (Nivel Baixo) | (Nivel Alto)

5.4.12 Utilizando o Sinal de Proximidade (/NEAR)

O procedimento béasico para utilizac&o e conexdo para o sinal de Proximidade (/NEAR)é descrito abaixo. Este
sinal éum sinal sequéncial que geramenteé externado juntamente com o sinal de Posicionamento Completo
(/COIN), e é utilizado paraindicar que o servomotor esta proximo de completar a operacao.

Fonte

d

- +24v AoV

Servo acionamento

CN1- 2* | INEAR-
+ Corrente: 50mApc

:
Niveis maximos de Saida: — - CN1- 1 [/NEAR+ !
« Tensdo: 30Vpe 4__[ ! %i\ ¥ + T_W;m_1

Nota: * Osterminais CN1-1 e CN1-2 sfo determinados para a utilizacdo do parametro Pn 510.0

| Saida = /NEAR | Sinal de Saida de Proximidade | Controle de Posicédo |

O controlador externo pode utilizar o sinal de proximidade /NEAR para preparar a proxima sequéncia de mov-
imentagdo antes de receber o sina de Posicionamento Concluuido. Isto reduz o tempo necessério para comple-
tar a programacao definida de movimentag&o.

/INEAR

Estado Condicdo Resultado

O servomotor esta proximo de completar a operagao.
ON Fechado ou Nivel Baixo. (Erro de Posicionamento abaixo da faixa de valor
determinado do sinal.)

O servomotor néo esta proximo de completar a ope-
OFF Aberto ou Nivel Alto. racao (Erro de Posicionamento acima da faixa de valor
determinado do sinal)

Parautilizar o sinal /NEAR um terminal de saida deve ser determinado conforme o parémetro abaixo.

Parametro Sinal Valor Descricdo

Pn510 Selecéo do Sinal de Saida 3 Valor Padrdo: 0000 Controle de Posicéo
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O Pn510.0 é utilizado parafixar o sinal de saida/NEAR acima.

Pn510.0 Terminal de Saida (CN1-)

Estado tq s
0 — —
L 25 26
2 27 o8
3 29 30

Notas: Osterminais*1 e *2 sdo terminais de saida fixados com o parametro Pn 510.0.

Multiplos sinais sdo fixados ao mesmo terminal de saida seguindo a |6gica Booleana OU. Para utilizar
somente o sinal de saida de Adverténcia/WARN, determine outro sinal de saida para outro valor que fixe
a0 sinal de Adverténcia/WARN. Veja 5.3.4 Alocagao dos Snais do Circuito de Saida.

O seguinte parametro é utilizado para definir o sincronismo do sinal de saida/NEAR.

Parametro Sinal Valor Descricao
(Unidade de Referéncia*) &

Escala de Valor: 1to 250
Valor Padrao: 7

Pn504 Largura do Sinal /INEAR Controle de Posicéo

*Numero de pulsos de entrada definido utilizando a funcéo de engrenamento el etronico.

Geralmente define-se 0 sinal de NEAR com uma escala (Faixa) maior que alargura de posicionamento con-
cluido.

Vejatambém 5.5.3 Utilizando o Snal de Saida de Posicionamento Concluido (/COIN).

Referencia
Servomotor
Velocidade / ~
I—Pn504 |—Pn500
Pulso de erro ﬂ ¢
0} L T .............. ? ..... D\

INEAR J |
L

/COIN J

5.4.13 Lidando com Queda de Tensao

O seguinteparédmetro é utilizado paraespecificar quando gerar um alarme quando ocorre umaquedadetensio.

Parametro Sinal Valor Descricdo
(ms)

Controle de Velocidade/
Torque, Controle de
Posicéo

Escala de Valor: 20 to 1000

Pn509 Tempo Momentaneo de Espera Valor Padrao: 20

O servo amplificador desliga se detecta uma queda de energia na fonte de alimentacéo. O valor padréo de
20ms significa que o servomator continuard operando se a perda de energia for menor que 20ms.

Nas seguintes situagdes, entretanto, tanto um alarme de servo é gerado ou o controle é perdido (equivalente &
operacdo normal de power OFF - Desligado)de acordo com o valor do parémetro.

» Quando um alarme de tensdo insuficiente (A.41) ocorre durante a queda de tensdo com uma alta cargano
servomotor.

» A perda de aimentacdo dafonte de controle equivale a operacdo de "desligado”, este controle é perdido.



5.6 Sedecionando o Resistor Regenerativo

Quando o servomotor opera em modo gerador, tensdo € enviada de volta ao amplificador. 1sto é chamado de
tensdo regenerativa. A tensdo regenerativa é absorvida carregando-se o capacitor de regeneracéo, porém
guando acargado capacitor excede seu limite atensdo regenerativa é entdo reduzidapel o resistor regenerativo.

O servomotor atua em modo regenerativo sob as seguintes condicoes:

» Quando desacelerando para parar durante a operacdo de aceleracdo/ desaceleracéo.

» Com um carregamento em um eixo vertical.

» Durante operacdo continua com o servomotor atuando a partir do lado do carregamento (carregamento neg-
aivo).

A Poténcia do resistor regenerativo do servo acionamento € suficinte para uma operacéo de um curto periodo,
o tempo de desacel eracdo por exemplo. Operacéo sobre uma carga negativa nao € posivel.

Se atensdo regenerativa exceder a capacidade de regeneracdo do servo acionamento, instale um resitor regen-
erativo externo. A tabela seguinte mostra as resisténcias do servo acionamento, assim como a poténcia regen-
erativa que ele suporta.

Especificagfes Resistivas Poténcia
Regenerativa | Resisténcia
Servo Pack Aplicavel . . Processada Minima
Resistencia | Poténcia | o) Resistor |Permitida (Q)
Q) (W) Interno* (W)
Monoféasico, 100V SGDH-A3BE a -02BE — — — 40
Monofasico SGDH-A3AE a -04AE — — — 40
200V SGDH-08AE-S 50 60 12
SGDH-15AE-S 25 140 28 20
SGDH-05AE to -10AE 50 60 12 40
SGDH-15AE 30 70 14 20
s SGDH-20AE 25
Tifasico SGDH-30AE 125 140 28 12
SGDH-50AE 8 280 56 8
SGDH-60AE (6.25) (880)** (180)** 5.8
SGDH-75AE a -1EAE (3.13)*** (1760)** (350)*** 2.9
SGDH-05DE a -15DE 108 70 14 73
s SGDH-20DE a -30DE 45 140 28 44
Tﬂ%‘g{f" SGDH-50DE 32 180 36 28
SGDH-60DE a -75DE 18**** 880**+* 180**** 18
SGDH-1ADE a -1EDE 14.25%**** 1760***** 35(Q*x**x* 14.2

* %

* k%

A quantidade de tensdo regenerativa (valor médio) que pode ser processado tem umataxa de
20% da poténcia do resistor regenerativo interno do amplificador.
Os valores entre paréntese sdo para a Unidade de Resistor Regenerativo JUSP-RA04.
Os valores entre paréntese so para a Unidade de Resistor Regenerativo JUSP-RAQ05.
***% Qs valores entre paréntese so para a Unidade de Resistor Regenerativo JUSP-RA18.
**%** Qs valores entre paréntese so para a Unidade de Resistor Regenerativo JUSP-RA19.

Quando instalar um resistor regenerativo externo tenha certeza que aresisténcia € amesmado resistor regener-
ativo interno do servo amplificador. Se estiver combinando multiplos resistores regenerativos de baixa
capacidade para incrementar a poténcia do resistor, selecione resistores para que o valor segja pelo menos téo
alto quanto o valor minimo permitido, incluindo o erro, na resisténcia mostradas na tabela acima.
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5.6.1 Resistor Regenerativo Externo

Quando instalar um resistor regenerativo externo, os valores dos pardmetros devem ser modificados conforme
mostrado abaixo.

" . Valor .
Parametro Sinal Descricao
(x 10W) &
PN600 Poténcia do Resistor Regener- | Escala de Valor: 0 ao maximo Controle de velocidade,
ativo Valor Padrdo: 0 torque e posi¢do

O vaor padrdo de "0" natabelaacima é definido quando o servo amplificador utilizaresistor interno ou quando
o servo amplificador ndo utilizaresistor interno.

Quando for instalado um resistor regenerativo externo, defina a poténcia do resistor (W).

Exemplo:  Quando a poténcia de consumo de um resistor regenerativo for de 100W, defina o parémetro
para “10” (10 x 10W = 100W)

Notas. 1. Emgeral, quando o resistor é utilizado a taxa de de poténcia nominal, atemperaturado resis-
tor aumenta para valores entre 200°C e 300°C. O resistor deve ser utilizado com valores inferiores ou no
maximo iguais ao da taxa determinada. Verifique com o fabricante as caracteristicas de carga do resistor.
Utilize resistores a no maximo 20% dataxa de poténcianominal com ventilagdo convencional natural e, no
maximo (nuncaacima) de 50% com ventilacdo forcada. O pardmetro Pn600 deve ser setado para o valor de
cargado resistor.

2. A utilizag8o de resistores com chaves de temperatura sdo recomendados como medida de se-
guranga

B Conectando os Resistores Regener ativos
O método para conexdo de resistores regenetativo esta descrito abaixo.

Servo Amplificadores com Capacidade de 400W ou M enos
Conecte um resistor regenerativo externo entre os terminais B1 e B2 do Servo acionamento.

Servo Acionamento

Resistor regenerativo

o
B2

Servo Amplificadores com Poténcia de 0.5 & 5.0kW

Disconecte os fios entre os terminais B2 e B3 do Servo Amplificador e conecte um resistor regenerativo
externo entre osterminais B1 e B2.
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Servo acionamento

Resistor regenerativo

: . Retire os fios entre os terminais B2

e B3

Bl

Servo Amplificadores com Poténcia de 6.0kW ou Mais

Servo acionamentos com capacidade de 6.0kW ou mais ndo possuem resistores regenerativos internos, por-
tanto uma unidade externa se faz necessario. Os seguintes resistores regenerativos sdo designados para esta
necessidade.

Unidade de
. Resistor Resisténcia o
Servo Amplificador Regenerativo 0 Especificagcbes
Aplicavel

SGDH-60AE JUSP-RA04 6.25 25Q (220W) x 4 resistores em paralelo
SGDH-75AE até 1EAE JUSP-RA05 3.13 25Q (220W) x 8 resistores em paralelo
SGDH-60AE até 75AE JUSP-RA18 18 18Q (220W) x 8 resistores em série-paralelo
fgg;'lAAE ate JUSP-RA19 14.25 28.5Q (220W) x 8 resistores em série-paralelo

Conecte 0 Servo acionamento e a Unidade de Resistor Regenerativo como mostrado no seguinte diagrama.

Servo acionamento -
Unidade regenerativa

R1

R2

Nota: Deve ser utilizada uma refrigeracdo adequada para 0s resistores regenerativos devido as altas tem-
peraturas que estes atingem. Também utilize fiagdo resitente ao calor e a chama e asse-gure-se de que a
mesma n&o entre em contado com os resitores.
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5.6.2 Calculando a Energia de Regeneracéo

B Método de Calculo Simples

Quando "rodando” 0 servomotor normalmente ao longo do eixo horizontal, verifique as necessidades do
resistor regenerativo externo utilizando o método de calculo mostrado abaixo.

Servo Amplificadores com Capacidade de 400W ou M enos

Servo amplificadores com capacidade de 400W ou menos ndo possuem resistores regenerativos internos. A
energia que pode ser absorvida pel os capacitores é de-monstrada na tabela abaixo. Se a energia rotacional no
servo exceder estes valores, entdo conecte um resistor regenerativo externamente.

Energia Regenerativa
Voltagem Servo Pack Aplicavel gue pode ser Comentarios
Processada (joules)

SGDH-A3BE 7.8 Valor quando a tenséo de entrada é de
100V - 100V

SGDH-A5BE até 02BE 15.7 AC

SGDH-A3AE até ASAE 18.5 Valor quando a tens&o de entrada é de
200V ; 200V

SGDH-01AE até 04AE 37.1 AC

Calculando a energia rotacional no servo sistema utilizando a seguinte equagao:

J x (Ny)?
Eg = ™ Joules
182

Onde: J=Jutd

Ju: Inérciado rotor do servomotor (kg-m?) (0zin-s)
J : Conversdo da carga do eixo do motor (kg-mz) (oz-in-sz)
Ny: Rotacéo do servomotor (rpm)

Capacidade do Servo Amplificador de 0.5 a 5.0kW

Servomotores com capacidade de 500W a 5kW possuem resistores regenerativos internos. As frequéncias para
o0 servomotor durante a operacéo de acel eracao/desacel eracdo no ciclo de operacdo de 0 - velocidade méxima
derotacéo - 0, sGo demonstradas na tabela seguinte.

Converta os dados em val ores obtidos com a rotacdo atual mente utilizada e a carga da inércia para determinar
guando um resistor regenerativo externo é necessario.

Séries Frequéncias Permitidas no Modo Regenerativo (ciclos/min)
Voltagem
Potencia 03 05 08 09 10 13 15 20 30
SGMAH — — 89 — — — — — —
SGMPH — — 29 — — — 17 — —
200V
SGMGH-OAOA 34 — 13 — 10 — 12 8
SGMSH — — — — 39 — 31 48 20
SGMGH — 42 — 15 — 10 — 12 8
400V SGMSH — — — — 47 — 31 48 20
SGMUH — — — — 27 — 19 — 13
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Séries Frequéncias Permitidas no Modo Regenerativo (ciclos/min)
Voltagem
Poténcia 40 44 50
SGMGH-OAOA — 11 —
200V
SGMSH 29 — 22
SGMGH — 11 —
400V SGMSH 29 — 22
SGMUH 19 — —

Capacidade do Servo Amplificador de 6.0kW ou Mais

Servomotores com capacidade de 6.0kW ou mais ndo possuem resistor regenerativo interno. A tabela a seguir
demonstra as frequéncias para 0 servomotor durante o modo regenerativo, quando o Servo acionamento é com-
binado com a Unidade de Resistor Regenerativo JUSP-RA04 ou JUSP-RA05.

Séries Frequéncias Permitidas no Modo Regenerativo (ciclos/min)

Voltagem
Poténcia 55 60 75 1A 1E
200V SGMGH-OAOA 26 — 36 36 32
400V SGMGH-OD 26 — 18 36 32

Utilizando a equacdo na secéo seguinte para calcular afrequéncia a partir das condicfes de operacéo einércia.

Condicdes Operacionais para Calculo da Frequéncia
Taxa de inércia = 0 (somente o motor)

Referéncia de
velocidade

1
m-<. Méaxima rotagéo
: ' '\

L

Velocidade do 1
servomotor (rpm)! o f—
1
1

1
1
: 1
1 1! 1
1 ,Modo regenerativo,
1 " 1

'J ___I__.__q_MéximocicIo
Torque gerado pelo L._L.'T, .
servomotor - - Maximo ciclo

— 1 —>
(ciclo de operagéo)

anci i —1 Cycles
Fregéncia permitida T Minute

Utilizando a seguinte equacao para calcular afrequéncia regenerativa permitida para operacéio em modo regen-
erativo.

Frequéncia Permitida =

(1+n)

2
Frequéncia Permitida apenas ao Servomotor ( Vel. Max. rotagdo Ciclos
X
\Vel Rotagéo Utilizada| Minutos
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Quando: n=J/
J : Cargade Inérciano Eixo do Motor [0z-in-s? (kg-m?)]
Ju: Inérciarotacional do Servomotor [0z:in-s? (kg-m?)]

B Método de Calculo de Energia Regenerativa

Esta secdo mostra o procedimento para célcul o da poténcia do resistor regenerativo quando ocorre operagdes

de aceleracdo e desacel eracdo como mostrado no seguinte diagrama.
Np:Velocidade do motor (RPM)

A pr—
Velocidade
(RPM)
0 >
> <+ D
A
Torque do T.: orque da carga
motor v
° Tl :
< Torque rege-
nerativo
< T P

Procedimento para Célculo
O procedimento para calculo da capacidade como segue abaixo.

. Unidade .
Passo Procedimento . Equacéo
[in. (mm)]
2
X
Ec = [Joules] = [J]= .- (e + Ju) X Ny
1 Encontre a energia rotacional [ 0z-in-s2 (kg-mz-sz)] 182
do sistema de servo (Eg). o= Iy =J Quando: Ny = Vel. do Motor
Ny = rpm J_ = cargade Inércia
Ju = Inércia do Motor
Encontre a energia consumida | T = 0zin (N-m) -
pela perda do sistema car- E, = Joules=1J EL= _(NM X T % tD)
2 regado (E,) durante o periodo | Ny, = rpm 60
de desaceleracéo (tD) th = s Quando: T = Torque do Motor
{:alcu!e aenergia p‘?fd'da Ew |t = s= Qece!eratlon Em = (Valor da perda na "Resis
3 a partir da resisténcia do enrola- stopping time téncia de enrolamento do Motor”
mento do servomotor . Ey = Joules=J
Calcule a energia do servo £ e " .
o _ _ Ec = Gréfico do Valor da "Energia
4 a?pllflggdor (Ec) que pode ser Ec = Joules=J Absorvida pelo Servo aciona-
absorvido . mento.
Encontre a energia consumida Ex = Eg=E =Ey=Ec= _ .
5 pelo resistor regenerativo (E). Joules = J Bk =Es EL+*Em+Ec
= E
6 Calcule a capacidade exigida \év" _ gv les = J Wy = _*
do resistor regenerativo (Wy). | K = oules = 02xT
= s Quando: T = Time
Nota: 1. Ovdlorde “0.2" naequacdo paracacular Wy € o valor que o resistor regenerativo utiliza

como taxa de carga de 20%.
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Se o célculo prévio determinar que o valor de energiaregenerativa (W), ) que pode ser processada pelo resitor
regenerativo ndo for excedido, ent&o um resistor ndo é necessario.

Se o valor de energiaregenerativa que pode ser processada pelo resistor regenerativo interno for excedida,
instale um resistor regenerativo externo para gue se obtenha a poténcia a partir dos calcul os acima.

Se a energia consumida pela perda de carga do sistema (no passo 2 acima) for desconhecida, entéo execute o
calculo utilizando E =0.

Quando o periodo de operacdo em modo regenerativo for continuo, some 0s seguintes itens para proceder os
célculos acima de modo a encontrar a poténcia necessaria para o resistor regenerativo.

» Energia parao periodo de operagéo continua em modo regenerativo: Eg (joules)
» Energiaconsumida pelo resistor regenerativo: Ey - Eg- (E_ + Eyy + Eg) + Eg

» Capacidade exigida pelo resistor regenerativo: Wy = Ex/ (0.2 x T)

ACIUi, EG = (2T[/60) NMG XTg X tG
» Tg: Torque gerado pelo Servomotor [oz-in (N-m)] no periodo de operagdo continua em modo regenerativo.
* Nyg: Rotagéo do Servomotor (rpm) para o mesmo periodo de operagdo acima.

* tg: Mesmo periodo de Operagdo (8es) como acima.

Perda na Resisténcia do Enrolamento do Servomotor

Os diagramas a seguir mostram a relacdo entre o torque gerado e a perda na resisténcia do enrolamento para
cada servomotor.

e Servomotor SGMAH, 200V ¢ Servomotor SGMAH, 100V
300 200 SEMAH-
5GNAH 180 g;;
2 04A
>0 08A 160
3 140
&3 200
120
w) 014, 02 3 LASB
150 & 100
(W)
80 A3B
100 A5A ﬂ
)’ [A34_1 60 L1
L1 //[/ 40
50 T — 2 Pt
A
0 — 0
0 100 200 300 0 100 200 300
Torque (%) Torque (%)
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¢ Servomotor SGMPH, 200V ¢ Servomotor SGMPH, 100V

300 160
084 140
250 SGMPH-
. o 120 _—102H
S g 018
$200 $ 100
o
(W) 044 (W)
150 ¥ 80
014
100 ¥ 60
W24 40
50 g
=~ |
| = L= 20
| == =
0 100 200 300 0 100 200 300
Torque (%) Torque (%)

e Servomotor SGMGH, 200V, 1500rpm

2800
2600
2400
2200
g 2000 IGEFIGI:\
el
8 1800 =
() 1600 e
1400 { i
MAADCA]
1200 13040A]
1000 |70 EA
800 34
600 ;;’7 4¢é'5;5%
400 ] LA
==
200 = O5ATTA]
00
0 100 200 300
Torque (%)
¢ Servomotor SGMSH, 200V
1400
SGMSH-
1200, T ook
| —140p
1000 308,
3 120
[0)
% g0
(W)
60 15A
V4 L~
106"
400 ::f
// L1
200 Z A
1
005 100 200 300

Torque (%)
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e Servomotor SGMGH, 400V, 1500rpm

e Servomotor SGMSH, 400V

2500 JomvEn- $GMSH-
| | JFEQOA |_50D
| |—¥500A 1200 45D
2000 H——FsaEm 1 3pp
© I AQOIA 1000 2DD
© ’/ L P
[ =
21500 ﬁYV S 800 7
w) ‘4 ’
;ﬂ (24400A W) ¢00
1000 —RO0OCA /
%4 % (¥ _podoA vz / L
v 2783 ] 400 4
500 722 =0 Z zﬁk\lw
- ~
i ﬁff%%mc oA 200 % = ~<TpD
1 ~—~ps00A 0 -
0 100 200 300 0 100 200
Torque (%) Torque (%)
e Servomotor SGMUH, 400V
600 JGMUH
130D
15D
500 192
8 400 v o »
8 A LA
w30 .
L1 // =
200 — // =
L1 LA L
100 1+ T 1T 4+ |
=
OO 100 200 300 400

Torque (%)
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Energia Absorvivel pelo Amplificador

Os diagramas abaixo mostram arelagdo entre atensdo de entrada do Amplificador do Servo e sua energia
absorvida.

e Servo Pack para motor de 100V

18
[ Servo Padk
16 — SGDH-
— HBE to O2BE
_ —L
o 14
2 ™
2 12
o
210
[
B B AJBE
o I —
] e
c 6
L
@ 4
2
0
90 100 110 120
Tensé&o de entrada (Vns)
¢ Servo Pack para motor de 200V » Servo Pack para motor de 200V, continuacéo
120 700
Servq Pack < S SNGODT—LCk
100 g SGPH- > 600 e
2 |_20AE, 30AE >
2 ™~ |’//01AEto 04AE o 50 ™ FIAAE
o 80 [ —05AE o T0AE 2 ~ N r _A75A8
3 l [ 1sde g 400 L 60AA
A3AE, ASAE = N[ +50AE
S 60 - o \\ \\\
o 0 300
5 g N
G 40 \\ — () 200 — — - N~
S
@) T ———1 [Tt ~J
20 ——1 —¥- — 100 =
\\\—\§§ 00 T
0 180 200 220 240 260
180 ~ 200 220 240 260 Tens&o de entrada (V)
Tensé&o de entrada (Vis)
¢ Servo Pack para motor de 400V
140 ~ %eGrvo Pack
— DH+
$ 120 20DE,[ 30D
S 100 T 10DE,| 15DE
) 05DA
2 —~
8 80 \g
(U \\
D 60
g —t | \
40
. I
@ 20 —— ——
\-\
0
320 360 100 440 480 520

Tenséo de entrada (Vyyg)
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« Servo Pack para motor de 400V, continuagéo

800
T 700 -
> IS gmplifi
S — seo
£ 600
o \ | _——1ADE|1EDE
8 500 ] L A0DE [75DE
@© J — 50DE
8 400
o T
0 300
5 oot ™
o 1T |
100 — 1
0
320 360 400 440 480 520

Tensé&o de entrada (Vips)
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5.7 Encoders Absolutos

Se um Motor com encoder absoluto é utilizado, um sistema para detec¢ao da posi¢do absoluta pode ser for-
mado no controlador externo. Consegquentemente, operacfes automaticas podem ser realizadas sem o retorno a
posicdo de zeramento apds a alimentacdo ser ligada (ON).

M otor SGMOH-O0O010---Com encoder absoluto de 16-bits
SGMOH-O0O020---Com encoder absoluto de 17-bits

Sempre detecta .
a posicao Oper etorno a
absoluta origem

Encoder absoluto

A AVISO!

» Quando utilizando o0 "Sistemade Posicionamento de Largura Infinita" tenha certeza de colocar na conta as
mudancas realizadas no método de contagem continua quando os limites sdo excedidos, como comparado
na seguinte tabela. O range de saida dos dados de multi-voltas (multi-turn) para o sistema de detecgdo da
série Sigmal |l difere da utilizada convencionalmente em (Sigma) sistemas de encoder de 12 e 15-hits

Range de Saida
Tipo de Encoder Absoluto [ dos Dados de Quando o range excede o limite:
Multi-turn

¢ Quando o limite superior (+99999) é excedido na dire¢édo
positiva, o contador mostrara 00000 e iniciara a contagem

Sigma) tipo convencional crescente novamente.

(12-gand) 1§-bit encoder "99999 10 +99999 |, Quando o limite inferior (-99999) é execedido na direcédo
negativa, o contador mostrara 00000 e iniciara a contagem
crescente novamente.

¢ Quando o limite superior (+32767) € excedido na dire¢édo
positiva, o contador muda sua polaridade (-32767) e inicia a
contagem crescente (na direcdo de zero e a cima)

* Quando o limite inferior (-32767) € excedido na d ire¢céo ne-
gativa, o contador muda sua polaridade (+32767)e inicia a
contagem decrescente (na direcdo de zero e acima).

Nota: Apo6so limite ter sido mudado no valor do parametro de muti-turn (Pn205), a alimentacao deve ser
desligada e religada novamente. Isto gera um alarme de de Desacordo de Limite de Multi-turn (A.CC).
Certifigue-se que o valor inserido € o apropriado antes de resetar este dlarme. Paramais informagdes veja:
5.7.2 Configurando um Encoder Absoluto , € 9.2.1 Solugdes de Problemas com Display de Alarmes.

Séries Sigma Il
Encoder 16- e 17-bit ~32768 10 +32767
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57.1 Circuitodelnterface

O diagrama seguinte mostra as conexdes padrfes para um Encoder Absoluto montado em um servomotor.

Controlador Remoto Servo acionamento

+5VT cwl CN12
7406 D+ : 2 2 .
ov BAT 21 3 L BAT (+) oL(3)

Battery T

N
N
Ny

= i IBATOEIPE ] IBAT(-)EIPE .S (4)

Serial interface] Line drive
circuit

Clear

34
Up/d
35 5
- 36 6
Pco 1 7o
4 /PCO :¥p. |
R

Serial interface
circuit

1 Connector shell . 3J
-
T I Cabo com malha
B SinaisSEN
Cotrolador remoto Servo acionamento
+sv T SEN __ CN1-4

—
Aprox. ImA em
nivel ato

oV OSEN CN1-2T v oV

»  Espere pelo menos trés segundos apés ligar a alimentagéo antes de elevar o sinal SEN ao nivel alto (ON).

e Quando o sinal SEN for modificado do nivel baixo (OFF) para o nivel alto (ON), os dados de multi-turn e
pulsosincrementaisiniciais sdo transmitidos.

» O motor ndo pode operar antes que esta operago seja concluida, em atengdo a condicdo do sinal de servo
ON (/S-ON).

Nota: Se, por algumarazéo for necesséario dedigar o sina SEN (OFF) que jaestaligado (ON), e entéo
liga-lo novamente, mantenha o nivel alto por pelo menos 1.3 segundos antes de ligar e desligar (ON) e
(OFF).

SEN OFF ON OFF | ON

1.3s minimo | 15ms| Minimo

r rl r

5.7.2 Configurando um Encoder Absoluto

Selecione as aplicages dos encoders absol utos com o seguinte parametro.

Parametro Sinal Valor Descricdo
A Escala de Valor: 0or1 Controle de velocidade,
Pn002.2 Aplicacdo do Encoder Absoluto Valor Padrdo: 0 forque e posicao
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Ambos, “0” ou“1” naseguinte tabela devem ser definidos de forma a habilitar o encoder absoluto.

Valor de Pn002.2 Resultado

Utiliza-se o encoder absoluto como encoder absoluto.

1 Utiliza-se o encoder absoluto como encoder incremental.

O seguinte par@metro é utilizado paralimpar periddicamente o contador do encoder (retorna o valor para0)
ap0s a designada relacdo do motor para as revolucdes do eixo. Esta funcéo é chamada de limite de multi-turn.

Nota: O termo Limite de Multi-turn refere-se a0 maior nimero de rotagdes que o contador do encoder ira
mostrar antes de retornar o contador a 0.

Parametro Sinal Valor Descricdo
_ . Escala de Valor: 0 to 65535 Controle de velocidade,
Pn205 Valor de Limite de Multi-turn Valor Padrio: 65535 forque e posicao

*  Quando o Pn205 é definido para o padrao (65535), os valores de multi-turn variam de —32768 a+32767.

e Com qualquer outro valor inserido no Pn205, os valores variam de 0 ao valor definido.

Nota: Para areativacdo deste valor, o usuério deve primeiro entrar com a mudanga no parametro, e entdo
desligar e religar a alimentacéo.

Desde que o valor de limite é definido como padrao 65535, 0 seguinte alarme ocorre se 0 servo amplificador
for dedigado e religado novamente apds a mudanca do parémetro Pn205:

Alarme Codigo de Alarme Externado
M d Descricdo
ostrado ALO1 ALO2 ALO3
Valor Limite de Multi-turn ndo confere
ACC o X o com aquele do servo amplificador .

Nota: O: ON (“L") signa
X: OFF (“H") signa

de modo a determinar o valor limite do multi-turn para o encoder execute a funcéo de operacdo de ajuste do
limite de multiturn (Fn-013).
Esta operac&o pode ser executada utilizando o operador digital ou o operador do painel.

Nota: O valor limite de multi-turn é habilitado apenas durante o alarme de limite de "valor descasado”.
Dedlige ereligue a dimentacéo apds realizar esta operacao.

AAVISO!

» Conecteoterminal deaterramento aum terraclasse 3 (100Q ou menos).
Aterramento inapropriado pode resultar em chogue ou fogo.

57.3 Manuseando as Baterias

Para que 0 encoder absoluto possa manter os dados de posi¢éo quando a alimentacdo é desligada, os dados
devem ser mantidos por uma bateria.

B |nstalando a bateria no Periférico (dispositivo externo)
Bateriade Litio, Toshiba: ER6VC3, 3.6V, 2000mAh

B Bateriaparao Servo Amplificador
Bateriade Litio: JZSP-BAOL (inclui bateria e conector)
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Bateria: Toshiba, ER3V, 3.6V, 1000mAh

Espaco para a bateria
. / Ii . Conector da bateria
i iy N Conector da bateria | __(CN8)
Il / EI.V (CN8) E@ TS —— | ~Espago para a bateria
i [
F=nliE=1 gl " = o AR 7 /
pep——
A B oty &
HEHHH s
VOOEASET - A v b Para acionamentos de 6 até 15 kW

O cHarst poner O)

Acionamentos de 30W até 5kW

A AVISO!

 Instale asbateriasem qualquer um dosdois, controlador remoto e o servo amplificador, NUNCA nos
dois simultdneamente. Tal conexdo pode criar um curto entre as baterias, podendo causar choque €l étrico,

ferimentos, ou danos no equipamento.

5.7.4 Inicializagdo do Encoder Absoluto
Efetue a operacdo de incialagcdo do encoder absoluto nas seguintes circunstancias.
* Quando partir amaguina pela primeira vez.

» Quando um alarme de backup é gerado.

» Quando o encoder perder sua alimentacdo, geralmente por causa da desconexdo do cabo.

A operacéo de instalacdo pode ser realizada utilizando o operador digital manual, o painel do operador do
Servo acionamento, ou com um software de monitoramento via PC.

O procedimento de instalagdo mostrado aqui utiliza o operador digital. Para mais detalhes, veja o capitulo 7:
Utilizando o Operador Digital.

B [nicializacdo Utilizando o Operador Digital
1. Pressioneatecla MODE/SET paraselecionar afuncdo de Modo Auxiliar.

Cl_|mmr
' | (1 (] [

2. Selecione afuncdo do usuario FNO08. Pressione atecla Seta a Esquerda 1+ ou Seta & Direita para

selecionar o digito a ser definido, entéo pressione atecla Seta para Cima 1! ou Seta para Baixo para
mudar o0 nimero.

~

-I-

— i
[l [ [ [

3. Pressioneatecla DATA/ENTER. A seguintetela aparecera.

|
| i

——

I-
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4. Pressionando atecla Seta para Cima ir@mudar o display como mostrado abaixo. Continue pressio-

nando atecla Seta para Cima até aparecer no display “PGCL5". Se umateclaerroneafor pressionada, a
mensagem “nO_OP” ir4 piscar por um segundo e o display iraretornar a funcdo de modo auxiliar. Neste caso
volte ao passo 3 acima e realize a operacdo novamente.

¢ Seta para cima Quando uma tecla errada é pressionada

| S
[l (| [ [ l_]

1
1

—
-
——

——

I ,:,] Pisca por 1 segundo
LIl

|

(%)
o8
Q
Ee]
2
Q
Q.
3
Q
«

1|«

——
——

|

_
-
I

—— )
I
|

- |
|

|

_l
11

[,—| I ,—'] Retorna ao modo de fungdes

5. Quando amensagem “PGCL5" aparecer, pressine ateclaM ODE/SET. O display ira mudar conforme
mostrado a seguir, e os dados de multi-turn do encoder absoluto ser&o zerados.

1 - Pisca por 1 e
ol | sequndo P | |

6. PressioneateclaDATA/ENTER pararetornar a funcéo de modo Auxiliar.

|

-l

i
' ] I ]

Isto completa a operacéo de inicializagdo do encoder absoluto. Desligue e religue o servo acionamento.

——"

B |nicializagdo Utilizando o Painel do Operador Interno
1. PressioneateclaM ODE/SET para selecionar afuncéo de Modo Auxiliar.

|
' [ (] [

2. Pressionetecla Seta para Cima 1 ou Seta para Baixo para selecionar o parametro Fn0O08.

i
' (v T [ (]

3. Pressioneatecla DATA/SHIFT, segurando-a pressioneada por pelo menos um segundo. O seguinte dis-
play aparecera.

——"

o

i |i
" T ] I O

4. Pressione atecla Seta para Cima 1) | segurando-a pressionada até o display mostrar “PGCL5". Seuma
tecla erronea for pressionada a mensagem “nO_OP” ira piscar por um segundo e retornar afuncdo Modo Aux-
iliar. Neste caso, volte para o passo 3 acima e realize a operagao novamente.
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*Seta p/ cima

Ll

1 Seta p/ cima

B
(I |
5. Quando “PGCL5” émostrado, pressioneateclaM ODE/SET. O display iramudar conforme a seguir, e 0s
dados de multi-turn do encoder absoluto ser&o apagados.
=T
~(F

(-
i 1

6. Pressioneatecla DATA/SHIFT pararetornar paraafuncdo de Modo Auxiliar

)

Isto completa a operacdo de Inicializagdo do encoder absoluto. Desligue e religue a alimentacéo do Servo acio-
namento.

Quando uma tecla errada é pressionada:

1
1

——

I’ 'l:l] Pisca por 1 segundo

——

——

<!

I
_

1|«

(]
I

|

I
—
-

] Retorna ao modo de fungbes

_

—

1 |1
_ |

_
(N

I
I

I [ ]
1 I

I
Iy

——"

Nota: Se os seguintes alarmes de encoder absoluto aparecer, estes deverdo ser eliminados utilizando o
método descrito acima para a operacdo de inicializacdo. Eles ndo podem sereliminados pelo sinal de
entrada (/ARM-RST) de reset do servo acionamento.

» Alarme de backup do encoder (A.81)
» Alarme de check sum (A.82)
Assim sendo, se um alarme de monitoramento é gerado pelo encoder, o0 alarme deve ser eliminado desli-

gando-se (OFF) a alimentacdo.

B |nicializacdo de Multi-turn Utilizando o Operador Digital Manual
1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de Modo Auxiliar.

U

i
I

"
I

I
I

2. Selecione afuncdo do usuario FN013. Pressione atecla Seta a Esquerda 4 ou Seta a Direita [ para

selecionar o digito a ser definido, e entdo pressione atecla Seta para Cima 1l ou Seta para Baixo para
mudar o0 nimero.

| ]
il o

3. PressioneateclaDATA/ENTER. A seguinte telaira aparecer.
[l:l|l_ — l_]
[l ] ] | [

4. PressioneateclaMODE/SET. O display irAmudar conforme aseguir e os dados de multi-turn do encoder
absoluto sera apagado.
L
]l

r
I

Pisca por 1
segundo

I—
—"
—

=T=T=
"[t"'lq_:

_
_

_|
=
=
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5. Pressione atecla DATA/ENTER pararetornar paraafuncdo de Modo Auxiliar.

— [ ] ]
o] o

Isto completaainicializagdo de definicdo valor limite de operacéo de Multi-turn do encoder absoluto. Desligue
e religue a alimentagéo.

B [nicializacdo de Multi-turn Utilizando o Painel do Operador Interno
1. PressioneateclaMODE/SET para selecionar afuncdo de Modo Aukxiliar.

|
I

mlimli
'l (] (] [ T

2. Pressione atecla Seta para Cima 1 ou Seta para Baixo Lv! para dselecionar o parémetro Fn013.

i1 g
| 1|2

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT. O seguinte display apareceré.
[l:l|l_ —|C l_]
[l ] ] | 1

4. Pressione ateclaM ODE/SET. O display ira mudar conforme a seguir, e ada operacéo valor limite de
multi-turn do encoder absoluto sera realizada.

_ |~ | Piscaporl > E“— 1l
it | segundo |l zc |1z

5. Pressione ateclaDATA/SHIFT pararetornar para afuncéo de Modo Auxiliar.

i1 g
o] o

Isto completa a operagéo de definic¢&o de limite de multi-turn do encoder absoluto. Desligue e religue o servo
acionamento.

AAVISO!

* Ovalor limitede Multi-turn deve ser modificado apenas em aplicagdes especiais. Mudando inapropria-
damente ou unipotencial mente pode ser perigoso.

e Seoalarmede Valor Limite de Desacordo ocorrer, verifique os valores do parametro Pn205 no servo
amplificador parater certeza que esta correto. Se o Fn013 é executado quando um valor incorreto é
definido no parametro Pn25, o mesmo valro eraado sera definido no encoder. Nao existir & alarmes
adicionais, mesmo quando um valor incorreto é definido, por ém posicionamento incorreto sera
detectado. Isto resultara em em situagGes de risco potencia quando a maquina mover para uma posi¢ao
inesperada.

5.75 Sequéncia de Recepc¢do do Encoder Absoluto

A seguéncianaqual o servo acionamento recebe dados do encoder absoluto e a transmite-os para o periférico é
mostrado abaixo.

Certifigue-se de entender esta secéo para quando for desenhar o periférico.
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B Principiosdos Sinais Absolutos
O sinais de saida do encoder absoluto sdo PAO, PBO, PCO, e PSO conforme mostrado abaixo.

Servo acionamento

. »| Circuito PAO
@ PS Dad;ulssinai—> | Sivisor PEO
(Pn201)
& PCO
Dado —s Dadq =:[ PSO
Sinal Condigéo Contetdos
. Dado Serial
PAO Estado Inicial Pulso Incrementa Inicial
Estado Normal Pulso Incremental
PBO Estado Inicial Pulso Incremental Inicial
Pulso Incremental
PCO Estado Normal Pulso de Home Position
PSO Dados de Contagem Serial

B Contetdo do Dado Absoluto

» Dado Serial: Indica quantas voltas o motor deu a partir da posi¢cdo de partida (Home Position)(Posicdo espe-
cificada durante a Inicializag&o).

» Pulso Incremental Inicial: Externa os pulsos na mesma taxa de pulsos de quando o motor roda da posicéo
inicial (Home Position) para a posi¢do atual a aproximadamente 2500rpm (para 16 bits quando a divisdo de
pulsos for como o padréo definido).

Referéncia de posicao (setup) Posicéo corrente
Valor coordenado — 0 v +1 +2 +3
1 1 1 1 1 1 1
ValorM — +0 . S ! +2 L1 +3 :
! ! e MXR__,lpg !
: : : G T :
1 1 1 1 PE 1 1 1
! ! L PS 1 PM 1 . \
1 1 1 1 1 1

O dado absoluto final Py, pode ser encontrado utilizando-se as seguintes formlas:

Modo Rotagdo Avante: |Pe=M xR+ Pg Modo Rotagio Reversa)Pg = —(|\/| X R)+ Po
(Pn0000.0=1)

Pvm = Pg = Ps Py =P - Rg
Onde: Pe =  Ovador corrente lido pelo encoder.
M = Dados de Multi-turn (dados de contagem de rotacéo)
Po = O ndmero de pulsos incrementaisiniciais.
Ps = O numero de pulsos incrementais lidos na instalacéo.
(Isto € salvo e controlado pelo controlador remoto).
Puv = O valor atual requerido para o sistemado usuério.
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R = O ndmero de pulsos por volta do encoder.
(Pulsos contador apés a divisdo pelo valor de Pn201)

B Sequéncia de Transmissdo do Encoder Absoluto
1. Defineosinal SEN paranivel alto.

2. Apo6s 100ms, define o sistema para o estado de espera de recepcao serial de dados. Limpa os pulsos incre-
mentais do contador acima/abaixo para zero.

3. Recebe oito bytes dos dados seriais.

4. O sistemaentraem estado de operacéo normal incremental em aproximadamente 50ms apds o Ultimo dado
serial ser recebido.

i Rotation count Initial incremental pulses
SENsignal serial data P
PAO U-n-d(-ef-in-e:j L Incremental pulses
:::::::::::_ | (Phase A) (Phase A)
' Initial ) Incremental pulses
PBO U_”?‘if'_”f‘j ______ incremental pulses
_________ , (Phase B) | (Phase B)
PSO  Undefined Irlnogﬂ_‘ 60ms minimum Rotation count serial data
_______ ol 90ms typical 1to 3ms
260ms maximum )
'§O [1§ < > i ; > | O | 25msy Jmaximum

Approx. 15ms

B Egpecificagbes Detalhadas de Sinal

Especificacdes do Dado Serial PAO
O numero de voltas (revolugdes) é externado em cinco digitos.

Método de Sincronizacado de Parada-Partida
Tranferéncia de Dados (ASYNC)
Baud rate 9600bps
Start bits 1 bit
Stop bits 1 bit
Paridade Par
Cddigo de caracteres ASCII 7-bit
Formato do dado 8 caracteres .
v *oOU-  Qaté9 “Cr’

r N

0000010101

Dado T t Stop bit
Start bit Paridade PAR

Nota: 1. Dado é “P+00000" (CR) ou “P-00000" (CR) quando 0 numero de revolucgdes é zero.

2. Orangederevolugdo é “+32767" a“-32768.” Quando este range é excedido, os dados mudam
de “+32767" para“-32768" ou de “-32768" para“+32767"

Especificagbes do Dado Serial PSO
O numero de revolucdes e posi¢ao absoluta com uma revolugdo sdo sempre externados em cinco e sete digitos,
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respectivamente. O ciclo de sida de dados é de aproximadamente 40ms.

Método de . .
Transferaéncia de Smcro.nlzagao de Parada-
PartidaStart (ASYNC)
Dados
Baud rate 9600bps
Start bits 1 bit
Stop bits 1 bit
Paridade Par
Cédigo de caracteres ASCII 7-bit
Formato do dado 13 caracteres
“p” + 0ou - Oaté 9 “CR”

r N

00000102101
Dado T t Stop bit
Start bit Paridade Par

Nota: 1. O dado de posicdo absoluta com uma revolucéo € o valor antes da divisdo.
2. Dados deposi¢ao absoluta sdo incrementados durante a rotag&o positiva. (Nao é valido parao
modo de rotacéo reversa).

Pulsos I ncrementais e Origem de Pulsos

Apenas com pulsos incrementais normais, pulso inicial incremental que provém dados absolutos séo primeira
mente divididos pelo divisor de frequéncia dentro do servo acionamento e entdo externado.

Rotacéo avante Rotacéo reversa
Fase A Fase A

| I [N | I [
FaseB —__ [ ]I Fase B R N
Fase C ™ N
ase > Fase C —;

Definindo a Taxa de Divisdo de Pulsos
Use 0s seguintes pardmetros para definir a taxa de divisdo de pulsos.

A . Valor -
Parametro Sinal (PPR) Descricao
s Escala de Valor: 16 a 16384 Controle de velocidade,
Pn201 Divisor do emulador de encoder Valor Padrio: 16384 forque e posicio

Este parametro define o nimero de pulsos externados para o sinal de saida PG (PAO, /PAO, PBO, /PBO).
Pulsos do encoder do motor séo divididos pelo nimero de pulso definidos aqui antes de serem externados.

O valor definido é o nimero de pulsos de saida por rotacdo. Defina este valor de acordo com a unidade de
referéncia da méquina ou controlador a ser utilizado.

O valor de range varia de acordo com o encoder utilizado.
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Servo acionamento

Encoder
PS Terminais de saida
@ » Divisor L» PAO (CN1-33)
PBO  Saida /PAO (CN1-34)
PBO (CN1-35)
Exemplo de ajuste /PBO (CN1-36)

Valor setado: 16

revolugao do motor

B Transferindo Conteidosde Alarme

Quando um encoder absoluto € utilizado, o sinal SEN pode ser utilizado para transferir os dados de alarme
através da saida PAO para o periférico como dados seriais.

Exemplo de Saida de Conteldo de Alarme
SEN Sinal Alto: Detecgo de erros  |_Baixo]|
v
~hoalA Alarme de backup
Operador Digital Mostra ou— do encoder absoluto
BE Alg| !
Dado Serial PAO isisinl ALMS81
Pulsos incrementais

Nota: Vgao 9.2.3 Tabela de Display de Alarmes para a tabela de conteido de Alarmes.
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5.8 Cabeamento Especial
Esta secéo descreve métodos de conex&o especia incluindo uma para controle de ruido. Em adi¢do a0 5.8.1

Precaucdes de Conexd@o e 5.8.2 Cobeamento para Controle de Ruido, veja outras segfes se necessario.
5.8.1 Precaucdes de Conexéao
Para assegurar uma operagdo segura e estével, sempre observe as seguintes precaugdes de conexao.

1. Sempre utilize os seguintes cabos para entrada de referéncia e cabeamento de encoder.

Tipo de Cabo Cdbdigo Yaskawa Méax comprimento permitido
Entradade | Cabo de par
referéncia | trancado JZSP-CKI01 3m
Cabo de par JZSP-CMPOO SGMAH, SGMPH 20m
Encoder trangado, multi
condutor shieldado JZSP-CMP02 SGMGH, SGMSH 50m

» Corte a parte excedende dos cabos para minimizar o tamanho dos cabos.

2. Paraocabeamento deterra, utilize fiacdo maisgrosso quanto possivel : AWG14( 2.Omm2) OU MaiSgrosso.

» Aterramento classe 3 pelo menos € recomendado (100 Q no maximo).
» Aterre aapenas um ponto.

» Seo motor éisolado damaquina, aterre 0 motor diretamente.

3. Na&o torca ou aplique tensdo ao cabo.

O cabo de conducdo de sinal € muito fino (0.0079 a2 0.012in. (0.2 &40.3mm)), manuseie 0s cabos com
cuidado.

4. Utilizefiltro de ruido para prevenir interferéncia
(Paramais detalhes, veja 0 5.8.2 Cabeamento para Cotrole de Ruido).

»  Seoequipamento é para ser utilizado proximo de casas particulares ou pode receber interferéncia de rui-
dos, intale um filtro de um filtro de ruido do lado de entrada da linha de alimentac&o.

*  Quando este servo é designado como um dispositivo industrial , iste ndo provém de mecanismo para pre-
vencao de interferéncia de ruido.

5. Paraprevenir mal funcionamento através do ruido, tome as seguintes providéncias.

» Posicione o dispositivo de referéncia de entrada e filtro de ruido t&o préximo do servo amplificador quanto
possivel.

»  Sempreinstale um circuito de absor¢do de sobretensdo em rel és, solendides, e contatores el etromagnéticos.

» Adistanciaentre alinhade dimentacdo (como alinhade alimentacao ou cabo do motor) ealinhade sina
deve ser de no minimo 30cm. N&o coloque a alimentagdo e as linhas de sinal no mesmo duto ou enrole-o0s
juntos.
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* Na&o compartilhe alinha de aimetacdo com fontes de solda ou maguinas de descarga elétrica. Quando o
servo acionamento é colocado préximo de osciladores de alta frequéncia, instale filtros de ruido na entrada
dalinha de alimentagéo.

Notas: 1. Umavez que o servo amplificador utiliza elementos de comutacéo de alta-velocidade, linhas de
sinal podem receber ruido. Para prevenir isto, tome as precaucdes acima.

2. Paradetahes sobre aterramento e filtros de ruido, vejao 5.8.2 Cabeamento para Controle de
Ruido.

6. Utilize diguntores padréo UL (MCCB) ou fusivel emacordo com o Codigo Elétrico Nacional (National
Electrical Code) (NEC) para protejer aalinha de alimentac&o de alta voltagem.

» Este servo amplificador é conectado diretamente alinha de alimentacéo comercial sem transformador, por-
tanto sempre utilize o disjuntor UL (MCCB) ou fusivel para proteger o sistema de servo de altas tensbes
(Picos).

»  Selecione um disjuntor apropriado (MCCB) ou fusivel de acordo com a capacidade do servo amplificador e
0 numero de servo amplificadores a serem utilizados conforme mostrado na seguinte tabela.
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B Disjuntor MCCB ou fusivel de acordo com a poténcia de alimentacao
A seguinte tabela mostra a capacidade do disjuntor MCCB ou do fusivel para cada poténcia de alimentacao.

Modelo de servo Anci
Circuito acionamento alifnoéﬁ[‘:g:eor Corrente nominal
principal de Motor aplicivel S acao p MCCB ou Fusivel
alimentagdo | Poténcia SGDH ervo acionamento (Ame)* ™
(kW) - (kVA)*
0.03 A3BE SGMAH-A3B 0.15
0.05 A5BE SGMAH-A5B 0.25 4
Asi SGMAH-01B
Mooonofa3|co, 0.10 01BE 0.40
100V SGMPH-01B
SGMAH-02B
0.20 02BE 0.60 6
SGMPH-02B
0.03 A3AE SGMAH-A3A 0.20
0.05 ASAE SGMAH-AS5A 0.25
SGMAH-01A
0.10 01AE 0.40 4
SGMPH-01A
ifasi 0.20 02AE | SOMAR-02A 0.75
ZSZ)%'/SICO' ' SGMPH-02A '
SGMAH-04A
0.40 O4AE 1.2 8
SGMPH-04A
SGMAH-08A
0.75 08AE-S 2.1 11
SGMPH-08A
1.50 15AE-S SGMPH-15A 4.0 19

* Esteéovaor valor ligudo na carganominal. Quando selecionar fusiveis, determine a poténcia utili-
zando arelagdo prescrita.

** Caracteristicas de Operacdo (em 25°C): 2 segundosou mais para 200%, 0.01 segundo ou mais para
700%

Notas: 1. Um fusivel de operacdo rapidando pode ser utilizado porque a alimentac&o do servo aciona-
mento é do tipo capacitivo. O fusivel répido pode abrir quando a alimentacdo € ligada.
2. Servo acionamentos SGDH ndo possuem circuitos de aterramento de protecdo interna. Para
configurar um sistemamais seguro, instale um interruptor de fuga a terra para protecéo contra
condi¢Bes de sobrecarga e curto-circuito.
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Modelo de servo

Capacidade de

Circuito i . ~ Corrente nominal
principal de | T | otor aplcavel | _2IMen@sA0 pOr I yice o Fusive
alimentag&o P?Le\/r\}?a SGDH- (KVA)* (Arms)

SGMGH-05A0A
0.45 05AE 1.4 4
SGMGH-03AOB
SGMAH-08A
0.75 08AE SGMPH-08A 1.9
SGMGH-06AOB
SGMGH-09A0OA !
1.0 10AE | SGMGH-09ACB 2.3
SGMSH-10A
SGMPH-15A
1.5 15AE | SCMGH-13ATIA 3.2 10
SGMGH-12A0B
o SGMSH-15A
;’(r)lge{/slco, SGMGH-20A0A
2.0 20AE | SGMGH-20ACB 4.3 13
SGMSH-20A
SGMGH-30A0A
3.0 30AE SGMGH-30AOB 5.9 17
SGMSH-30A
SGMSH-40A
5.0 50AE | SGMGH-44ACA 75 28
SGMSH-50A
6.0 60AE SGMGH-55A0A 12.5 32
7.5 75AE | SGMGH-75A0A 15.5 41
11 1AAE | SGMGH-1AA 22.7 60
15 1EAE | SGMGH-1EAE 30.9 81

*  Esteéo valor valor ligudo na carga nomina. Quando selecionar fusiveis, determine a capacidade utili-
zando arelagdo prescrita.
**  Caracteristicas de Operagdo (em 25°C): 2 segundos ou mais para 200%, 0.01 segundo ou mais para

700%
Notas. 1.

Um fusivel de operacao rgpida ndo pode ser utilizado porque a alimentacdo do servo aciona-

mento é do tipo capacitivo. O fusivel répido pode abrir quando a alimentacdo € ligada.

2. Servo acionamentos SGDH ndo possuem circuitos de aterramento de protecéo interna. Para
configurar um sistemamais seguro, instale um interruptor de fuga a terra para protecéo contra
condi¢Bes de sobrecarga e curto-circuito.
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Qirpuito Mggsﬁadgesnigvo o alifnoéﬁ[‘;ég:gor Corrente nomi,nal
prlnmpal cie — Motor aplicivel Servo acionamento MCCB ou fg*swel
alimentagéo P‘zt(evr\‘/;:'a SGDH- (KVA)* (Arms)

0.45 O5DE SGMGH-05D 1.1
SGMGH-09D

1.0 10DE SGMSH-10D 2.3 34
SGMUH-10D
SGMGH-13D

1.5 15DE SGMSH-15D 3.2 4.6
SGMUH-15D

2.0 20DE | oOMGH-09D 4.9 7.1
SGMSH-10D

Trifasico, SGMGH-30D
400V 3.0 30DE | SGMSH-30D 6.7 9.7

SGMUH-30D
SGMGH-44DOA
SGMSH-40DOA

5.0 50DE 10.3 14.9
SGMSH-50DOA
SGMUH-40DOA

6.0 60DE SGMUH-55DOA 12.4 17.8

7.5 75DE SGMGH-75D0OA 154 22.3

11.0 1ADE SGMGH-1ADOA 22.6 32.7

15.0 1EDE SGMGH-1EDOA 30.9 44.6

*  Este éo valor valor ligudo na carga nomina. Quando selecionar fusiveis, determine a capacidade utili-
zando arelacdo prescrita.

**  Caracteristicas de Operacdo (em 25°C): 2 segundos ou mais para 200%, 0.01 segundo ou mais para
700%

Notas. 1. Um fusivel de operacdo rapida ndo pode ser utilizado porgque a alimentacdo do servo aciona-
mentos é do tipo capacitivo. O fusivel rdpido pode abrir quando a alimentacéo € ligada.
2. Servo acionamentos SGDH n&o possuem circuitos de aterramento de protecéo interna. Para
configurar um sistema mais seguro, instale um interruptor de fuga a terra para protecdo contra
condicdes de sobrecarga e curto-circuito.
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Conector da Boneira JUSP-TA50P

CN1
, _ +10%
_Om Comprimento do cabo fornecido: 500 _gq,
_O/_\J Conector 50 pinos
MR-50RMD?2

0 o Borneira 50 terminais
/Parafusos M3.5

- =T/ — —

@“1 elelelelelclelelelelelclclelelelelelelelelelelele] (|49 [Fl 2
2 !@I.®"®.“—®.I®“.@.®l®l.@|.®l®l.®|®".(’9—".®“®."9."®"®."—<’?"®"9“.®l®.@. 50
2475
Unidade conversora conector/borneira
JUSP-TA50P* (cabo incluso)
Diagrama de montagem
254.2
EE . . . . 35
- L
e i N f O Lo\
7.0 7.0

*Especifica¢cdes dos terminais: veja na proxima pagina
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B Numeracdo e Nomesde Sinaisna Borneira JUSP-TAS0P .

SGDH Servo acionamento Borneira JUSP-TA50P
- CN1 NUmero do Namero do
Nome sinal Numero Ping e conector borne
SG 1 L . Al 1
SG 2 T —§>—BL 2
PL1 3 + i A2 3
SEN 4 : ' B2 4
V-REF 5 . , T A3 5
SG 6 . . B3 6
PULS 7 : —t—Ad 7
/PULS 8 T : B4 8
T-REF 9 ; — A8 9
SG 10 , ' B5 10
SIGN 11 . : 17 1AS 11
/SIGN 12 , 1 B6 12
PL2 13 , + A7 13
/CLR 14 1 : g B7 14
CLR 15 , . A8 15
16 . ' B8 16
17 ' : A9 17
PL3 18 : . B9 18
PCO 19 . , 7 AL 19
/PCO 20 + , B10 20
BAT (+) 21 ! 5 All 21
BAT () 22 . L B1l 22
23 ; ; A12 23
24 : . B12 24
IV-CMP+ 25 T : r AL 25
/V-CMP- 26 ' . B13 26
ITGON+ 27 : — AL 27
ITGON- 28 . : B14 28
/S-RDY+ 29 - —fr 1AL5 29
/S-RDY- 30 : ; B15 30
ALM+ 31 . : g Al6 31
ALM- 32 . I B16 32
PAO 33 ; — ALY 33
/PAO 34 . : B17 34
BPO 35 : —15 A18 35
/PBO 36 , - B18 36
ALO1 37 ' : A19 37
ALO2 38 , T B19 38
ALO3 39 , 4 A20 39
/S-ON 40 . : B20 40
/P-CON 41 : . A21 41
P-OT 42 I - B21 42
N-OT 43 : : A22 43
/ALM-RST 44 L : B22 44
/P-CL 45 , L A23 45
IN-CL 46 ; : B23 46
+24V IN 47 : . A24 47
PSO 48 . L B24 48
/PSO 29 - P a5 29
50 — B25 50
Carcaca do conector |

Cabo: Fornecido com a borneira
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5.8.2 Cabeamento para Controle de Ruido

B Exemplo de Cabeamento

Este servo acionamento utiliza elementos de comutagdo de alta velocidade no circuito principal. Este pode
receber "ruido da comutagéo” (dos transistores) deste elemento de comutacdo de alta vel ocidade se conectado
ou aterrado préximo do servo acionamento ndo é apropriado. Para prevenir isto, sempre conecte e aterre corre-
tamente o servo acionamento.

Este servo acionamento possui um microprocessador interno (CPU). Para protegé-lo de ruidos externosinstale
um filtro de ruido no local apropriado.

Abaixo, um exemplo de cabeamento para controle de ruido.

| Servomotor

5

Servo amplifier

| Noise filter***

AC200V 2LH

]
I
1
minimo | I

3.5mm? (Casing)

minimd
»Sequéncia de op. 2mm? |
arelé

----- -+ «Circuito gerador
de sinal

|
144 |
|

1= - -I | J 7

i 7y \ ' minimo
‘ AVR

! é Pl ELFT {P | (croma) 3.5mm

1
1
1 Vv A 4
F]

2

1

I minimo 2mm? ** ]

N |

(CasinMsing) (Casing) :005in%(3.5mm?)minimum .

| Cabos de no minimo 3.5mm? |

Iplndica cabos de par trancado

Notas: * Quando utilizando um filtro de ruido, siga as precaucdes em Utilizando Filtro de Ruido na
pagina seguinte.
** Pgrafios de aterramento conectados a caixa, utilize cabos de diamtro de pelo menos 3.5mm?,
preferéncia mente fios achatados de cobre trangados.

Aterrando a Carcaca do Motor

Sempre conecte o terminal da carcaca do servomotor (FG) ao terminal de terra do servo amplificador. ©.
Tenha certeza também de aterrar o terminal de aterramento .

Se 0 servomotor € aterrado via méquina, o ruido de comutagdo (chaveamento) ira acarretar um fluxo de cor-
rente da unidade de alimentac&o do servo acionamento através da capacitancia parasita do motor. O aterra-

mento da carcaca do motor € necessario para prevenir efeitos adversos do ruido de chaveamento dos
transistores.
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Ruido na Linha de Referéncia de Entrada

A linha de referéncia de entrada é afetada por ruido, aterre alinhade OV nareferéncia de entrada. Se o cabea
mento do circuito principal parao motor for acomodade em conduite de metal, aterre o conduite e sua caixade

juncéo.

Todos os aterramentos devem ser feitos para apenas um ponto no sistema.

B Utilizando Filtrosde Ruidos

Utilize filtros de suprecdo de ruidos para previnir ruidos gerados pelalinhade alimentacdo. Instale filtro de

ruido nalinha de alimentacdo dos equipamentos periféricos conforme necessario.

A tabela seguinte recomenda filtros de ruido para cada modelo de servo acionamento. .

Tensao Mod_elo de servo Filtro recomendado
acionamento Modelo Fabricante
Monofasico, SGDH-A3AE to -01BE FN2070-6/07
100v SGDH-02BE FN2070-10/07
SGDH-A3AE to -01BE FN2070-6/07
Monofasico, SGDH-04AE FN2070-10/07
200V SGDH-08AE FN2070-16/07
SGDH-15AE FN350-30/33
SGDH-05AE to -20AE FN258L-7/07
o SGDH-30AE FN258L-30/07 Schaffner
] fasico, SGDH-50AE to -60AE FN258L-42/07
SGDH-75AE FN258L-55/07
SGDH-1AAE, -1EAE FN258L-55/07
SGDH-05DE to -15DE FN258L-7/07
Trif4sico, SGDH-20DE to -30DE FN258L-16/07
400V SGDH-20DE to -30DE FS5559-35-33
SGDH-20DE to -30DE FS5559-80-34

125




Instalando e Conectando um Filtro

Aplicagdes incorretas de filtros reduz drasticamente seus beneficios. Siga estas instrucdes para obter os mel-
hores resultados.

» Separe aslinhas de entrada das linhas de saida.

N&o coloque as linhas de entrada e saida enroladas juntas ou no mesmo duto (Conduite).

Filter

N/

Separe estes circuitos

» |soleafiacdo de aterramento do filtro das linhas de saida.

N&o coloque afiagdo de aterramento do filtro, linhas de saida ou outras linhas de sinal no memso duto ou

enrole-os juntos.
L Filter b

f

O cabo do P
terra pode
estar perto da

:E entrada
A

X O

N

m
(o]
X
o3
o
X
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» Conecte afiacdo de aterramento do filtro diretamente a placa de terra.

N&o conecte afiacdo de aterramento do filtro com outras fiaches de aterramento.

— L —
Filter [—» — Filter [
—> — —>

—
|
.Eﬁ) terra Finoe /*

shieldado ~ curto

BOX BOX

* Quando aterrando filtros, dentro de enclausuramentos:

Se um filtro estiver localizado dentro de um enclausuramento, conecte a fiagdo de aterramento do filtro ea
fiaco de aterramento de outros equi pamentos dentro do enclausuramento para a placa de aterramento do
enclausuramento primeiro, entdo aterre estes fios.

YYY
YYyYvy

Encapsulamento

:i: Citor
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5.8.3 Utilizando maisde Um Servodrive

O diagrama a seguir € um exempl o de cabeamento quando mais de um servodrive € utilizado.

Power supply
R ST

L

>'>" MCCB gﬂ%ﬂ Supply
% <% OFF

ON  1Rrv e
Filtro de
ruido iMC
Fusivel SupP

1MC Fusivel

|||—|

Il

L1 SGDH
2
(3

[1]1

Lic

TI
c
[ZX
<
@

il

470V """

Nota: Conecte osterminais de saida de alarme (ALM) para os trés servo acionamento em série para habil-
itar o relé de detectcdo de alarme 1RY paraoperar. O transistor de saida é dedigado quando o sinal de saida
ALM entra em estado de alarme.

Multiplos servos podem dividir um unico disuntor (MCCB) ou filtro. Sempre selecione um disjuntor (MCCB)
ou filtro que tenha poténcia suficiente para a alimentacéo (condicéo de carga) destes servos. Paradetalhes, veja
em 5.8.1 Precaucdes de Conex&o.
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5.8.4 Extendendo Cabos de Encoder

Cabos de encoder padr&o possuem um comprimento méaximo de 20m. Se um cabo maior for necessario, pre-
pare uma extensao de cabo como descrito abaixo. O comprimento maximo permitido para o cabo é de 50m.

Preparando 50m de Cabos de Encoder
* Modelo do Cabo Numero: UL2076-SB

e Conectores ou Kits de Conectores

Tipo do Conector Modelo

Terminacéo do Servo

acionamento Conector do Encoder (CN2) JZSP-CMP9-1

Conector do encoder para 0s motores

SGMAH e SGMPH JZSP-CMP9-2
Terminacéo do Servomo- Plug
tor Conector do encoder e prensa-cabo L: MS3108B20-29S
para motores SGMGH e SGMSH Reto: MS3106B20-29S

Prensa-cabo: MS3057-12A

Preparando os Cabos de Encoder

* Conector do ¢ Cabo » Conector do Encoder no Servomotor
Encoder no Servo
Acionamento

i Para motores SGMAH
e e SGMPH.

Para motores SGMGH,
SGMSH e SGMUH

TIT
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Comprimento méaximo: 50m

585  Tensdo de Alimentacdo de 400V

A\ CUIDADO!

» N&o conecte 0 servo acionamento diretamente a qualquer nivel detensio sendo a qual for especificada
no servomotor. Caso segjaconectado isto ira destruir 0 servo acionamento.

Existem quatro tipos de servo acionamentos SGDH. As tensdes de alimentagdo s&o: monoféasico 100V,
trifasico 200V,., monoféasico 200V e trifasico 400V .. Para servo acionamentos 100V e 200V que utilizam
fonte de alimentag&o trifasica 400V, , efetuam as seguintes conversdes de transformagéo de tensdo
(monofasico ou trifasico).

Tensao Primaria Tensao Secundaria
400V, or 440V 200V,
400V, or 440V 100V,

Recorra as poténcias mostradas na seguinte tabel a abaixo quando selecionar o transformador de conversdo de
tensdo.

Tens3o Modelo de servo Capacidade de tenséo
acionamento servo acionamento” kVA
SGDH-A3BE 0.15
L, . SGDH-A5BE 0.25
Monofasico 100V
SGDH-01BE 0.40
SGDH-02BE 0.60
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Tensio Mod_elo de servo Capacidade de ter:séo
acionamento servo acionamento kVA
SGDH-A3AE 0.20
SGDH-A5AE 0.25
SGDH-01AE 0.40
Monofasico 200V | SGDH-02AE 0.75
SGDH-04AE 1.2
SGDH-08AE-S 2.1
SGDH-15AE-S 4.0
SGDH-05AE 1.4
SGDH-08AE 1.9
SGDH-10AE 2.3
SGDH-15AE 3.2
SGDH-20AE 4.3
Trifasico 200V SGDH-30AE 5.9
SGDH-50AE 7.5
SGDH-60AE 12.5
SGDH-75AE 155
SGDH-1AAE 22.7
SGDH-1EAE 30.9

Quando utilizando alimentac&o de classe 400V, dedigue e ligue a aimentacdo do lado primario do transforma-
dor.

Nota: A induténcia do transformador ira causar uma sobretensio no secundario se a alimentaco for desli-
gada e religada, danificando o servo acionamento.

Exemplo de Conexdo de Alimentagéo M onofasica

Transformador para
conversdo de ten-  Seryo Acionamento
séo 7
mc 200V or 100V 11111~
U £ Il . . QEED
/ I % é ) o
5] o]
mc " = ] 0
[y(=
v A {1 . . 1B
2
i +
w f— — ‘-+ 1
Contator eletromagnético para ool J
energizar e desenergizar o

Servo pack

5.8.6 Reator para Supressido de Harménico

O servo acionamento SGDH possui terminais de conexéo para reator DC para supresséo de harmonicos da
fonte de alimentacéo.

B Conectando o Reator DC
O reator DC é conectado em série ao lado da saida do circuito retificador. Recorra ao 3.2 Bloco de Diagramas
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Internos do Servo acionamento.

Servo acionamento

Reator DC

A 01

Quando novo, 0 servo acionamento tem seus terminais (+)1 e (+)2 jumpeados. Remova o Jumper entre os dois
terminais e conecte o reator DC.

132



B Egpecificacdes do Reator DC

A seguinte tabela mostra as especificacOes para os reatores DC fornecidos pela Yaskawa.

Especificagbes do Reator
Servo acionamento aplica A Corrente Modelo do
plicavel Indutancia Normi Reator
(mH) ominal
(A)
SGDH-A3BE — — —
Monofasico, SGDH-ASBE — - -
100V SGDH-01BE 10.0 1.8 X5063
SGDH-02BE 4.7 35 X5062
SGDH-A3AE — — —
SGDH-ASAE — — —
. SGDH-01AE 22.0 1.0 X5071
monofasico, | SGDH-02AE 10.0 1.8 X5070
SGDH-04AE 4.7 35 X5069
SGDH-08AE-S 4 4.8 X5079
SGDH-15AE-S 2.5 10.5 X5078
SGDH-05AE
SGDH-08AE 2.0 4.8 X5061
SGDH-10AE
Trifasico, 200V | SGDH-15AE
15 8.8 X5060
SGDH-20AE
SGDH-30AE 1.0 14.0 X5059
SGDH-50AE 0.47 26.8 X5068
SGDH-05DE 4.7 1.5 X5074
SGDH-10DE
3.3 4.5 X5075
Trifasico, 400V SGDH-15DE
SGDH-20DE
SGDH-30DE 2.2 8.6 X5076
SGDH-50DE 1.5 14.1 X5077
5.9 Parametros Reservados
Os seguintes parametros sdo reservados.
N&o modifique nenhum deles a partir do valor default.
Parametro Niumero L|m|_te L|m|(_e Valor Padrao
Inferior Superior
Pn002.3 0 2 0
Pn004 — — 0000
Pn005 — — 0001
Pn110.3 0 3 0
Pn119 1 2000 60
Pn11A 1 2000 1000
Pn11B 1 150 50
Pn1iC 1 150 70
Pn11D 0 150 100
Pnl11E 0 150 100
PnllF 0 2000 0
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Parametro Nimero L|m|Fe L|m|g Valor Padréo
Inferior Superior
Pn120 0 51200 0
Pn206 513 32768 16384
Pn511 — — 8888

6 Ajustesdo Servo

6.1 Operacéo Suave
Esta secdo provém de informacdes técnicas sobre operacdo suave de servomotores.

6.1.1 Utilizando a Funcéo de Partida Suave (Soft Start)

A funcéo Soft Start ajusta om sinal de entrada de acel eracdo da vel ocidade de referéncia no servo acionamento,
desta forma a aceleragdo pode ser téo constante quanto possivel na aceleracdo e desaceleragdo. Para utilizar
esta funcdo, ajuste 0s seguintes parametos.

Parametro Sinal Valores Descricao
(ms)
Tempo de Aceleracdo do Soft Escala de Valor: 0to 10000 :
Pn305 Start valor Padrao: 0 Controle de Velocidade
Tempo de Desaceleracédo do Escala de Valor: 0to 10000 .
Pn306 Soft Start Valor Padrdo: 0 Controle de Velocidade

No Servo acionamento, a velocidade de referéncia é multiplicada pelo valor de aceleracdo ou desacel eracao
definido no pardmetro Pn305 ou Pn306 para proporcionar o controle de vel ocidade.

A funcdo de Soft Start hahilita o controle de vel ocidade suave quaando as referéncias de vel ocidade progres-
sivasdo inseridas ou quando o contato de entrada de controle de velocidade é utilizado. Definaambos Pn305 e
Pn306 em “0” para controle de velocidade normal.

Defina estes parametros conforme abaixo:
* Pn305: O intervalo detempo apartir do tempo de partida até a vel ocidade méxima al cancada.

» Pn306: O intervao detempo apartir do tempo que o motor esta operando em méaxima velocidade até a
parada.

Referéncia de
Velocidade

Soft start

Velocidade maxima

z

Referéncia interna de
velocidade e

Pn305: Ajusta este intervalo

a
41
1
]

Velocidade maxima [

Pn306: Ajusta este intervalo
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6.1.2 Suavizando

A funcéo de suavizagdo remete o filtro dentro do servo acionamento aum sina de entrada de frequéncia de
referéncia constante, para que a aceleracao e desacel eracéo sejatdo constante quanto possivel. Para utilizar
esta funcao, defina os seguintes parametros.

Utilize o seguinte pardmetro para definir o tipo de filtro a ser aplicado.

Parametro Sinal Valor Descricdo

Selecéo de Filtro de Referéncia de

Pn207.0 P0SICAO

Valor Padrdo: 0 Controle de Posi¢éo

Para ambos, aceleracdo e desaceleracdo ou filtro de média de movimentac&o pode ser selecionado.

Pn207.0 Valor Resultado
0 Habilita filtro de aceleragdo/desaceleracéo.
1 Habilita filtro de Movimentagao Média.

A constante de tempo e o0 tempo para estes filtros s8o definidos nos seguintes parémetros.

Constante de Tempo parafiltro de acel eracéo/desacel eracéo:

A : Valor .
Parametro Sinal (x 0.01ms) Descricao

Referéncia de Posi¢do na con-
Pn204 stante de tempo de Acel/
Desacel

Escala de Valor: 0 to 6400

Valor Padrdo: 0 Controle de Posi¢éo

Média de Tempo para Filtro de Movimentacéo Média:

A . Valor .
Parametr inal Descri
arametro Sina (x 0.01ms) escricao
Tempo médio de movimento a Escala de Valor: 0 to 6400 o
Pn208 posicéo de referéncia Valor Padrao: 0 Controle de Posicdo

Esta fungdo utiliza operacdo suave do motor nos seguintes casos:
* Quando o periférico que enviareferéncias ndo pode realizar o processo de acel eracéo/desacel eracao.
*  Quando areferéncia de frequéncia de pul sos € muito baixa. .

» Quando arelagéo de engrenagem eletrdnica é muito alta (por exemplo: 10 x ou mais).
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Esta funcdo ndo af eta a distancia percorrida (por exemplo: 0 nimero de pulsos).

Servo acionamento
Pulsos de ref. Servomotor

Bioon L™ 105

~ aceleracdo/desaceleragéo

Junnnrnnmnnn

[ 1

) Hz
Frequéncia dos
pulsos de referéncia

U Filtro aplicado
Quando utilizar o filtro
de acel./desac. — ~—>, Pn204
Hz| : : -
Frequéncia dos - N
pulsos de ref.
Jrnnnnnnnnnnnrr
quando usando filtro . . . .
de movimento médio <>, ~<—>  Pn208
Hz| | ; . .
Frequéncia dos 1 N~
pulsos de ref. LA L
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6.1.3 Ajustando Ganho

Se ao ganho da ma ha de velocidade ou malha de posi¢do excedam o limite de valor permitido pelo sistema
(incluindo amaguina a ser controlada), este vibrara ou se tornar muito sensivel. Operacéo suave ndo é possivel
nestas condicdes. Especifique cada valor de ganho de malha para valores apropriados.

Recorraa 6.2.1 Definindo 0 Ganho do Servo para detalhes relativos ao ajuste de ganhos do servo.
6.1.4 Ajustando Offset

O sistema ndo opera suavemente se a tensdo de referéncia do controlador externo ou eguipamento externo tem
valor de referéncia de offset préximaa OV. Neste caso, gjuste o valor de referéncia de offset para OV.

B Tensdo de Referéncia de Offset do Controlador Remoto ou Circuito Externo

Referéncia " Offset Referén~cia .~ Faz o ajuste do
de tensdo de tensdo ,', | offset no servo
/ , ‘ acionamento
/ Referéncia de e Referéncia de
velocidade Ajuste do offset .  velocidade
ou de s ou de
torque torque

B Ajuste de Referéncia de Offset
Os dois métodos seguintes sdo utilizados para limpar o valor de referéncia de offset para OV.

» Ajuste Automatico de Referéncia de Offset
* Ajuste Manual de Referéncia de Offset

Se amalha de posicéo for realizada no controlador remoto, tenha certeza de efetuar o ajuste manual de offset e
nado efetuar o gjuste de referénciamento automético de offstet.

Recorra as seguintes seces no capitulo 7 Utilizando o Operador Digital para a descri¢do detalhada do gjuste
de referéncia de Offset.

Método de Ajuste Desvrigdo Detalhada
Automatico 7.2.3 Ajuste Automatico de Referéncia de Offset de Velocidade e Torque
Manual 7.2.4 Ajuste Manual de Referéncia de Offset de Velocidade e Torque
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6.1.5 Definindo o Filtro de Referéncia de Torque

Se houver vibragdo na magquina que pode ser causada pelo acionamento, tente gjustar a constante de tempo do
filtro no Pn401. Isto pode eliminar a vibragdo.

A . Valor L
Parametro Sinal (x 0.01ms) Applicacéo
. A Escala de Valor: 0 to 65535 Controle de velocidade,
Pn401 Filtro de Referéncia de Torque valor Padrao: 100 forque e posicAo.

O valor acima é a constante de tempo do filtro de referéncia de torque a ser definido no servo acionamento.
Quanto menor o valor, mais répida sera a vel ocidade de resposta de controle. N&o existe, entretanto, um limite,
dependendo das condi¢bes da méguina.

6.1.6 FiltrodeFrequéncia

Vibragtes na méquina podem, algumas vezes, ser eliminadas utilizando um filtro de frequéncia parafrequéncia
naqual avibracdo esta ocorrendo.

Parametro Sinal Valor Descricao

Controle de velocidade,

Pn408.0 Selecéo de Filtro de Frequéncia | Valor Padrdo: 0 torque e posicAo.

Este paré@metro pode ser definido para habilitar o filtro de frequéncia.

Valor de Pn408.0 Resultado
0 Nada.
1 Habilita o filtro de Frequéncia para referén-
cia de torque.

Utilize o seguinte pardmetro para definir afrequéncianaqual o filtro é efetivo.

A . Valor -
Parametro Sinal (H2) Descricao
P — Escala de Valor: 50 to 2000 Controle de velocidade,
Pn409 Frequéncia Filtrada Valor Padrao: 2000 torque e posicao.
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6.2 Posicionamento Réapido
Esta secéo contém informagdes técnicas sobre posicionamento rapido.

6.2.1 Definindo o Ganho do Servo

Utilize de funcdo de ganho do servo nos seguintes casos.

» Parachecar cadavalor de ganho do servo que é automaticamente definido apds o auto-tuning.

» Paradefiinir diretamente cada um dos valores de ganho de servo acima em outro servo acionamento.
» Parao aperfeicoamento da resposta do servo apds o autotning (tanto para reduzi-la ou aumenta-1a).

B Definindo o Ganho da Malha de Velocidade
Defina o parémetro relativo a ganho de velocidade como solicitado:

Parametro Sinal Valor Aplicagéo

PN100 Ganho da Malha de Escala de Valor: 1 to 2000Hz Controle de velocidade,
Velocidade (K,) Valor Padréo: 40Hz torque e posicao.
Tempo Integral da Escala de Valor: 15 to 51200 X :

Pn101 Malha de Velocidade 0.01ms tC?nth“? de Yejocndade,
(T) Valor Padrdo: 2000 x 0.01ms Orque € posicao.

Quanto maior ganho da malha de vel ocidade (Pn100), ou menor o valor do tempo integral da malha de
velocidade (Pn101), maior sera aresposta de controle de velocidade. Existe, entretanto, um certo limite depen-
dendo das caracteristicas da méaquina.

Referéncia 1
—fo——Kv |1+ =—
Ganho da v ( " )
) TiS
malha de
velocidade Eeedback da velocidade

Ganho daMalhade Velocidade Kv, € gjustado em incrementos de 1Hz se o seguinte pardmetro for definido cor-
retamente.

A . Valor o
Parametro Sinal (%) Aplicacéo
x - Escala de Valor: 0 to 10000 Controle de velocidade,
Pn103 Relagéo de Inércia Valor Padrdo: 0 torque e posicao.

Inércia da carga do motor (J;)

Rel. deinércia=——
Inércia do rotor do motor (Jy;)

x 100%

Arelacdo de inérciado servo acionamento refletida no eixo do motor € definida de forma padrdo igualmente a
inércia do rotor do servo motor. Portanto, obtenha arelagdo deinércia a partir daférmula acima e definao
parémetro Pn103 corretamente.

Os parametros acima sao autométicamente definidos pela operacdo de auto-tuning.
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B Ganhoda Malhade Posicéo
Defina o parémetro de Malha de Posi¢ao conforme solicitado.

A : Valor L
Parametro Sinal (s Aplicacéo
PN102 Ganho da Malha de Escala de Valor: 0 to 2000 Controle de velocidade,

Posicéo (Kp) Valor PadrAo: 0 torque e posicéo.

Quanto maior o ganho de posicdo, menor sera o erro de controle de posicionamento. Existe, entretanto, um
certo limite dependendo das caracteristicas da maquina.

Ganho da malha de posigéo

Ref. de posi¢céo { —-_

Feedback da posicao

Este ganho também é valido para afungdo zero-clamp.

O paré@metro acima € autométicamente definido pelo auto-tuning.

A . Valor Ca
Parametr inal . Apli
arametro Sina (256 reference units) plicagao
. Escala de Valor: 1 to 32767 s
Pn505 Nivel de overflow Valor Padrio: 1024 Controle de Posi¢édo

Defina neste par@metro de nivel de erro de pulsos ha qual o alarme de erro de posicionamento (A.d0) é
detectado.

Pn505

Pulsos de erro g

F alarm (A.do)

Se amaguina permitir apenas um pequeno vaor de ganho na malha de posi¢do (Pn102), um alarme de over-
flow pode aparecer durante a operacdo de altavel ocidade. Neste case aumente o valor definido neste parametro
paraevitar alarmes desnecessarios.
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6.2.2 Utlizando o Controle de Feed-Forward

O tempo necessario para posicionamento pode ser encurtado com o controle de feed-foward definindo o

seguinte parametro.

Definicéo: Controle de Feed-forwar d faz necessario de antemao conexdes para prevenir o sistema de

receber os efeitos de distirbios externos. Incrementando o ganho efetivo do servo, o controle de

feed-foward aumenta a resposta do sistema.

" . Valor S
Parametro Sinal (%) Aplicacéo
Escala de Valor: 0to 100 Controle de velocidade
Pn109 Feed-forward Valor Padrédo: 0 e posigédo

O parémetro Pn109 é definido para aplicar a compensacao de frequencia de feed-foward dentro do servo acio-
namento. Utilizeisto para encurtar o tempo de posicionamento. Valores muito altos podem causar vibragfes na

maguina. Paraa maioria das aplicacdes, defina o parametro Pn109 para 80% ou menos.

Diferenca |

Pulso de ref.
Lo ge el

Pn109

pulso de feedback
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6.2.3 Utilizando o Controle Proporcional

Se 0 parémetro Pn000.1 € em para 0 ou 1 como mostrado abaixo, ainput /P-CON funciona como chave comu-
tadora de controle de PI/P.

» Controle PI: Controle Proporcional/Integral

» Controle P: Controle Proporcional.

Valor

Paametro Sinal Aplicacao
(%) plicas
Selecéo de Método de 5. Controle de velocidade
Pn000.1 Controle Valor Padrdo: 0 e posicao
Pn000.1 Modos de Controle
Valor
Controle Usual de velocidade ou con-
Controle trole de posigao selecionado.
0 de A entrada /P-CON (CN1-41) é uti-
Velocidade | lizada para selecionar controle Pl ou Servo Acionamento
Controle P.
CN1-41 | Controle Selecéo do
aberto PI controle /P-CON CN1-41
1 Controle P ou PI
de Posicéo CN1-41 | Controle
e ov P

B Méodos para Utilizar Controle Proporcionall
O controle Proporcional pode ser utilizado de duas maneiras.

* Quando aoperacéo é realizada pelo envio de referéncias de velocidade a partir do controlador externo para
0 Servo acionamento, o controlador externo pode sel etivamente utilizar o modo de controle P para condi¢es
particulares apenas. Este método pode suprimir overshooting e definicdes curtas de tempo. Recorraao 6.2.5
Utilizando o Mode Switch (Modo Chave) para condic¢des particul ares.

*  Seomodo de controle de Pl é utilizado quando a referénciia de vel ociadade possui um deslocamento de
referéncia (offset), o motor pode rodar em velocidade muito baixa e pode ndo parar mesmo gquando O é especi-
ficado como referéncia de velocidade. Neste caso, utilize o modo de conrole de P para parar 0 motor.
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6.2.4 Definindo o Biasde Velocidade

O tempo definido para posicionamento pode ser reduzido fixando-se o bias para o bloco de referénciade
velocidade no servo acionamento. Parafixar o Bias, utilizze as seguintes constantes.

Parametro Sinal Valor Aplicacéo
(rpm)
: Escala de Valor: 0 to 450 o
Pn107 Bias Valor Padrao: 0 Controle de Posi¢éo
Larguradoincrementode | Escala de Valor: 0 to 250 x
Pn108 Bias Valor Padrao: 7 Controle de Posi¢éo

Defina o parémetro para encurtar 0 tempo necessario para posicionamento de acordo com a aplicacéo.

A largurade incremento de bias (Pn108) é expressado como largura de pulsos de erro que determina o tempo
no qual aentrada de bias (Pn107) é ativada. A entrada de bias é acionada se a largura de pul sos de erro excede
o valor definido no par@metro Pn108.

nternal speed reference
Pn107

—»i [l4— Bias increment width
! Pn108
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6.2.5 Utilizando o M ode Switch (Modo Chave)
Utliize afunc&o de Mode Switch para 0s seguintes propdsitos.
» Parasuprimir overshoot durante a acel eracéo ou desaceleracdo (para controle de velocidade).

e Parasuprimir undershoot durante o posicionamento e para encurtar o tempo definido (para controle de
posicéo).

em a fungéo Mode-switch Com a fungdo mode-switch
i Overshoot

|:“> Velocidade
do motor
Undershoot

¥ N
Tempo *—V Tempo

Velocidade
do motor

A func&o de Mode switch torna possivel trocar automaticamente o controle interno do servo acionamento de
modo de controle Pl para P e vice versa quando as condi¢Oes especificas sfo satisfeitas.

Definicdo: Controle Pl significa controle proporcional/integral, e Controle P significa controle propor-
cional. Operacionalmente, chaveando "de controle de Pl para controle de P’ reduz o ganho efe-
tivo do servo, tornando o sistema mais estavel.

IMPORTANTE

1. O mode mode switch é aplicado para para a utilizag&o total da performance do servo drive para al cancar
posicionamento de atissimavelociidade. A forma de onda de resposta de velocidade deve ser observada
para agjustar o mode switch.

2. Parautilizacdo normal, o ganho da malha de velocidade e de posi¢éo definido pelo auto-tuning fornece
controle suficiente de posi¢do/velocidade. Mesmo se ocorrer overshoot ou undershoot, isto pode ser
suprimida setando-se ambos.

A constante de tempo de acel eracdo/desacel eracéo para o contolador externo.
A constante de tempo de soft start (Pn305, Pn306)
*A referéncia de posi¢ao de aceleragdo/desaceleragdo (Pn204) para o servo acionamento.

B Selecionando os Valores de M ode Switch

O servo acionamento incorpora quatro valores de mode switch (0 to 3). Selecione um mode switch com o
seguinte paréametro (Pn10B.0).

Parametro
Pn10B. -~ iliz r .
O. 0 Description ut . _ado para Unidade de Valor
Setting definir o ponto
de deteccédo
0 Utilize referéncia de torque como ponto de PN10C Porcentagem do valor
detecgdo. (Valor Padrao). de torque (%)
1 Utiliza a entrada de referéncia de velocidade como PN10D Velocidade do Motor
ponto de deteccéo. (rpm)
2 Utiliza aceleragéo como ponto de deteccéo. Pn10E x 10rpm/s
Utiliza entrada de pulso de erro como ponto de : A
3 deteccao. Pn10F Unidade de Referéncia
4 Funcdo Mode Switch néo é utilizada. — —
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Referéncia de Torque Utilizado Como Ponto de Deteccao.
Com esta parametrizagéo, se o valor de referéncia de torque exceder o torque definido no parémetro Pn10C, a
mal ha de vel ocidade muda para controle P.

Este modo funciona como default para o servo acionamento com a programacdo standard (Pn10C = 200).

el. d.e referenaa Vel. do motor

Y

Velocidade

+Pn10C /\( Referéncia interna de torque
Torque 0 \j
prioc | Es

Controle PI | 5555 Controle PI l Controle PI

Controle P ontrole P

Exemplo de Operacéo

Se 0 sistema estd sempre em controle Pl sem utilizar afun¢do de mode switch, a velocidade do motor pode
sobrepassar positiva ou negativamente a saturacdo de torque durante a acel eracdo ou desaceleracdo. A funcéo
Mode Switch ird suprimir a saturacdo de torque e eliminar vel ocidades de overshoot ou undershoot. (Vejagra

fico abaixo).

[Sem a fungdo mode switch] [ Com a fungdo mode switch |
Overshoot
Vel. do |:l‘> Vel. do
motor motor
Undershoot—* ~
Tempo *_V Tempo

Referéncia de Velocidade Utilizado como Ponto de Deteccdo
Com esta parametrizac&o, se a velocidade de referéncia exceder o vaor definido no pardmetro Pn10D, amaha
de velocidade muda para controle P.

Referéncia de velocidade
Velocidade : \ ) Vel. do motor
Pni10D [~ " ',~." """"""""""" "E\ Tempo
Controle Pl : Controle P : Controle PI

&
<

[ .
L >

Exemplo de Operacéo

Neste exemplo, 0 mode switch é utilizado parareduzir o valor de tempo. Geralmente, o ganho da malha de
velocidade deve ser incrementado parareduzir o valor de tempo. Utilizando o mode switch suprime-se a ocor-
réncia de overshoot e undershoot quando o ganho da malha de vel ocidade € incrementado.
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Sem mode switch

Sem mode switch

Referéncia de vel. Vel. do motor Aumenta o ganho da
\/ malha de velocidade

Vel.do
motor

Longo tempo de ajuste |<—>|

| Com mode switch |

. Suprime o
Vel.do ; R P
P overshoot e
motor . R
R undershoot

Tempo de ajuste _>| |<.

Aceleracdo Utilizada como Ponto de Detecgéo
Se aaceleragdo do motor exceder o valor definido no pardmetro Pn10E, a malha de vel ocidade muda para con-
trole P.

Ref. de velocidade

\.. B

Vel. do motor

Vel.

Aceleracédo 0

Aceleragéo do motor
+Pn10E ')f7§<f

-Pn10E_|""% N
Controle Pl : : Controle Pl : : Controle PI

Controle P Controle P

Exemplo de Operacéo
Se 0 sistema estiver sempre em controle Pl sem utilizar afuncdo de Mode switch, a velocidade do motor pode

sobrepassar positiva ou hegativamente durante a saturacéo de torque na acel eracéo ou desacele- racéo do
motor. A funcdo de Mode switch suprime saturagéo de torque durante a acel eracdo ou desacel eracéo do motor.
A funcdo de mode switch elimina a saturacdo de torque e 0 overshoot ou undershoot de velocidade.

[ Sem mode switch | | Com mode switch |
vershoot
Vel.do [::i:> veldo
motor motor
Undershoot—* ~
Tempo *—V Tempo

Erro de Pulso Utilizado como Ponto de Deteccéo

Este gjuste é habilitado apenas para oper¢do de controle de posi¢ao.
Seum erro de pulso exceder o valor definido no parémetro P10F, amalha de vel ocidade muda paracontrole P,

Velocidade Referéncia Vel. do motor
Pulsode Tempo
desvio

PR1OF _.:)?4f .................. :
Controle PI : Controle PI :  Controle PI

146



Exemplo de Operacéo
Neste exemplo, 0 mode switch é utilizado parareduzir o valor de tempo. Geralmente, o ganho da malha de
velocidade deve ser incrementado parareduzir o valor de tempo. Utilizando o mode switch suprime-se a ocor-
réncia de overshoot e undershoot quando o ganho da malha de vel ocidade é incrementado.

[ Sem mode switch | | Sem mode switch |

Ref. de velocidade Motor speed Aumenta o ganho %
: da malha de vel. Vel. do

) - motor Under
B |:: > shootin
< i 9 R4 \_/,\
Longo tempo de ajuste |<—>| Tempo *
[ com mode switch |
Vel. do Suprime o
motor overshoot e
undershoot

Tempo de ajuste ->| |<-
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6.2.6 Compensacdo da Realimentacdo de Velocidade

Utilize estafuncdo para encurtar o tempo de gjuste do sistema na operagao de posicionamento.

Controle integral
(PN-101)

Saida do con-

tador de erro Ganho da . Ganho da malha . + Filtro de referén- Referéncia de torque

»| malha de de velocidade cia de torque (PN- f—omm—p
posicéo (PN-100) 401)

Filtro do feedback| Compensagao do Feedback da velocidade
da velocidade < feedback da | —
(PN-308) velocidade (PN-111)

A

Sel. da funcéo de
comp. do feedback da
velocidade (PN-110.1)

Note: Estafuncdo é disponivel parapropocionar que ainércianominal definida no pardmetro Pn103 esteja
correta. Portanto, execute o auto-tuning online para obter e salvar os resultados em forma de
par@metros. Recorra ao 6.3 Auto-Tuning para mais detalhes. Ou entdo, defina diretamente ataxa
(relacdo) deinércia.

B Procedimento de Ajuste

Quando adicionando o valor de compensacéo do feedback da velocidade, tenha certeza de seguir o procedi-
mento descrito abaixo e gjuste 0 ganho do servo enquanto observa o monitor anal égico para verificar areferén-
ciade erro de posicdo e areferéncia de torque. Recorraao 6.5 Monitor Analdgico para detal hes.

1. Defina o parametro Pn110 para“0002" para desabilitar afuncdo de auto-tuning online. Recorraao 6.3.4
Parametros Relacionados ao Auto-Tuning Online e Apéndice B Lista de Parametros para detal hes refer-
entes ao Pn110.

2. Primeiramente, redlize os g ustes normais de ganho do servo com compensacdo de feedback. Neste caso,
gradualmente incremente o ganho da malha de vel ocidade no parémetro Pn101, e finalmente insirano
Pn100 o valor de ganho da malha de velocidade com 0 mesmo valor do ganho da malha de posicéo no
Pn102.

A relacdo entre o ganho da malha de velocidade e a constante de tempo integral € mostrado abaixo.
Pegue o valor obtido a partir daférmula abaixo como valor de referéncia para gjustar o tempo integral damalha
de velocidade no Pn101.

4
ixPN100

PN101 =

Unidade de ganho da malha de velocidade: [Hz]

Verifique a unidade quando definir aintegral de tempo da malha de velocidade no Pn101. O Pn101 é definido
em incrementos de 0.01ms.

A unidade de ganho da malha de velocidade (Hz) e o ganho damalha de posicdo (s1) sdo diferentes, contudo,
defina estes ganhos para 0 mesmo valor numeérico.

3. Repitao passo 2 paraincrementar o ganho da malha de vel ocidade enquanto observa-se o erro de posicio-
namento do monitor anal 6gico paraverificar o gjuste de tempo e referéncia de torque do monitor anal 6gico
para observar qualquer ocorréncia de vibragdo. Se houver qualquer ruido oscilatério ou vibragdo per-
ceptivel, gradualmente incremente a constante de tempo do filtro de referéncia de torque no Pn401.
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4. Graduamente incremente apenas o ganho da malha de posicdo. Quando este estiver incrementado tanto
guanto possivel, entdo decremante a compensacao de realimentacdo de velocidade no Pnl111 de 100% para
90%. Entdo repitaos passos 2 e 3.

5. Decremente a compensacdo de realimentacdo de entrada para um vaor menor que 90%. Entéo repita dos
passos 2 ao 4 diminuindo o tempo gjustado. Se arealimentacdo de compensacdo de velocidade estiver
muito baixa, de qualquer forma, ocerreravibracéo.

6. Encontre acondicdo naqual o ajuste do menor tempo é possivel com afaixaonde o erro de posi¢ao ou erro
de referéncia de torque observada atravéz do montior anal 6gico ndo esteja vibrando ou instavel.

7. O ajustedo ganho do servo é completado quando ndo hdmais como diminuir o tempo de posicionamento.

IMPORTANTE

A compensacdo de realimentacdo de velocidade usualmente tornapossivel incrementar o ganho da malhade
velocidade e posicdo. A maquina pode vibrar excessivamente se 0 valor de compensagéo sofrer grandes
variagdes ou se 0 pardmetro Pn110.1 for setado para “1” (compensacdo de realimentagado de vel ocidade
desabilitada) apds o incremento do ganho da malha de vel ocidade e posi¢éo.

6.3 Auto-Tuning

Se 0 posicionamento estiver demorando, o ganho da malha de posi¢éo ou da malha de vel ocidade pode ndo
estar corretamente definido. Se o valor do ganho estiver errado, ajuste-os corretamente de acordo com a confi-
guracdo e rigidez da méaquina.

Autotuning: as caracteristicas sdo
ajustadas automaticamente para
um ajuste otimizado

/ Inércia da carga
+—>

Servomotor Atrito
LI

Servo acionamento

O servo amplificador incorporaa funcéo de auto-tuning online, a qual verifica as caracteristicas da méaquina
automaticamente e efetua os ajustes necessarios nos ganhos do servo. Estafuncéo éfécil de ser utilizadae
torna possivel até mesmo parainiciantes redizar os gjustes de ganho do servo e definir todos os parémetros de
ganho de servo.

Os seguintes parametros podem ser automati camente utilizandoa fungdo auto-tuning.

Parametros Descricéo
Pn100 Ganho da Malha de Velocidade
Tempo Integral da Malha de
Pn101 Velocidade
Pn102 Ganho da Malha de Posicdo
Pn401 Filtro da Referéncia de Torque

6.3.1 Auto-Tuning Online

O auto-tuning online é uma funcédo de controle que habilita o servo amplificador a verificar as mudancas de
carga de inércia durante a operacdo de modo a manter o valor alvo para o ganho da malha de velocidade ou
mal ha de posi¢éo.
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O auto-tuning online pode n&o funcionar corretamente nos seguintes casos:

* Quando o ciclo de carregamento de inércia muda a cada 200ms ou menos (quando o carregamento muda
rapidamente).

*  Quando aaplicagdo tem aceleracdo ou desacel eracdo lenta utilizando afuncéo de soft start, e quando o erro
de velocidade do servo motor sendo utilizado é pequeno.

*  Quando gjustando o servomotor manualmente e operando com um ganho baixo (rigidez da méaquina de 1
OuU Menos).

Desabilite afuncdo de auto-tuning se este ndo for possivel. (Veja 6.4.3 Efetuando Ajustes Manuais.).

IMPORTANTE

» N&o utilize 0 auto-tuning nos seguintes casos:

¢ Quando utilizando o Modo de Controle de Torque.

e Quando utilizando controle I P (apenas quando utilizando o parémetro Pnl10B.1 = 1)paramahade
velocidade.

* Quando utilizando afuncdo de torque feed—forward.

¢ Quando chaveando o ganho utilizando /G-SEL.
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Ajustando os par ametros para o Auto-Tuning Online

O fluxograma a seguir mostra o procedimento para ajustar 0s parametros de auto-tuning online.

Inicio

1

Trabalhando com valores

de fabrica (default)

Sim

Operacao

OK?

udancas na
inércia da earga

Ajuste para sempre realizar
o0 autotuning (PN110.0 em 1)

A4

Ajuste arigidez do
motor (FNOO1)

A 4

Ajuste a compensacao
de atrito (PN110.2)

Sim
Operacao

OK?

N&o

Ajuste para que o autotuning
ndo seja mais executado
(PN110.0 em 2)

'

Ajuste os ganhos do
servo manualmente

A4

Salve os resultados do auto-
tuning nos parametros. Da
proxima vez execute o autotun-
ing usando o valor calculado
como inicial (FN0OO7)

A

Fim

Antes de ajustar manualmente os ganhos do servo, va para 6.4
Ajustes de ganho ou 6.2 Posicionamento de Alta velocidade
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6.3.2 Ajustando a Rigidez M ecanica para o Auto-Tuning Online

Para 0 gjuste de rigidez mecénica durante o auto-tuning online, selecione o valor alvo para o ganho damalhade
velocidade e posicdo do sistema. Qualquer um dos 10 niveis seguintes podem ser selecionados.

Fnoo1 | GanhodaMalha | Ganho daMalha Tempo Integral Filtro da
de Posicio . da Malha de A
Aiustes ¢ de Velocidade ) Referéncia de
! 1 H Velocidade T 0.01
de [s™] [Hz] [0.01ms] orque [0.01ms]
Rigidez
Pn102 Pn100 Pn101 Pn401
1 15 15 6000 250
2 20 20 4500 200
3 30 30 3000 130
4 40 40 2000 100
5 60 60 1500 70
6 85 85 1000 50
7 120 120 800 30
8 160 160 600 20
9 200 200 500 15
10 250 250 400 10

Note: O vaor derigidez padréo é setado para4.

Como o valor derigidez éincrementado, o0 ganho da malhado sistema éincrementado e o tempo requerido para
posicionamento é diminuido. Se arigidez for excessivamente ata, de qualquer modo, isto pode causar vibragcao
améquina. Neste caso diminua o valor definido.

O valor derigidez gjustado automati camente muda os parametros na tabela acima.
Note: Se os parametros Pn102, Pn100, Pn101, e Pn401 séo gjustados manual mente com a funcéo de auto-
tuning online habilitado, o tuning (sincronizagéo) é realizado com os valores definidos como valor alvo.

B Mudando o Ajuste de Rigidez

Utilize o paré@metro Fn0OO1 no modo de fungdo auxiliar para mudar o gjuste de rigidez.
Veja abaixo o procedimento para modificagdo do valor gjustado.

Utilizando o Operador Manual
1. PressioneateclaMODE/SET e selecione Fn001 na fung@o de modo auxiliar.

_ | — ]

I i
—raff] o

2. Pressione ateclaDATA/ENTER. O seguinte dado sera mostrado

I ][
|

| _
] |

——

I

3. Pressioneatecla Cima ™) ou Baixo L¥J para selecionar o gjuste de rigidez.
i

(] (] ] (]

Tecla p/ cima ¢ f Tecla p/ baixo

-
o 2

~
I

——

|
——
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4. PressioneateclaMODE/SET. O seguintedisplay ira piscar por 1 segundo e entéo o gjuste derigidez sera
mudado.

——

A_1_1
'] (] (] =

— | piscapor1s | I i—
| (] (] [

I—_

5. Pressione ateclaDATA/ENTER pararetornar paraafuncdo de modo auxiliar.

I
i

i
_rj_r 1

Isto completa o procedimento de modificagdo do valor de gjuste de rigidez.

Utilizando o Painel do Operador.
1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar Fn007 na fungéo de modo auxiliar.

S

[} i
o

2. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo. O seguinte dado sera mostrado.
III_I =il )
i

I——

[ TN ]

3. Pressioneatecla Cima 1 ou Baixo l¥) paraselecionar o gjuste de rigidez.

|

- Hllll_l
_y_jenen] 1

Tecla p/ cima * f Tecla p/ baixo

——

NiINIIN
1l 2

—
——

|
i

4. PressioneateclaMODE/SET. O seguinte display ira piscar por um 1 segundo e ent&o o valor de gjuste de
rigidez sera mudado.

——

|
'mlin] il

1| ][] |

——

— |'piscaporis | I )|IT 1|1 —
: i 1|

5. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo pararetornar afuncdo de modo auxiliar.

-
I~

i
iy 1

Isto completa o procedimento de modificac&o do vaor de gjuste de rigidez.
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6.3.3 Salvando os Resultados do Auto-tuning Online

O Auto-tuning online sempre processa a Ultima carga da inércia pararenovar os dados, entdo, o ganho damalha
de velocidade ira atingir o valor alvo que definido. Quando o servo acionamento é desligado, todos os dados
processados sdo perdidos. Portanto, quando o servo acionamento € religado, o auto-tuning é realizado pelo pro-

cessamento dos val ores definidos de fébrica

Para salvar os resultados do auto-tuning online e utilizalos como valoresiniciais definidos no servo amplifica
dor quando o mesmo éreligado, € necessario utilizar a constante Fn007 na funcéo de modo auxiliar. Neste caso,

o valor de inércia gjustado no parémetro Pn103 ser4 mudado.

Na base do rotor de inércia do servomotor, ataxa de carga € expressa em termos de porcentagem pela carga de
inércia. O vaor gjustado no parémetro Pn103 é utilizado para calcular o carga de inércia durante o auto-tuning

online.
A . Valor -
Parametro Sinal (%) Descricao
x - Escala de Valor: 0 to 10000 Controle de velocidade,
Pn103 Relagdo de Inércia Valor Padrdo: 0 torque e posigdo

A relacdo (taxa) padréo é definida para 0%.

Taxadeinércia =

Inérciadacarga(J)

0,
Inérciado rotor (Jy) x 100%

IMPORTANTE

Antes defazer ajustes manuais do ganho do servo, assegure-se de definir arelacdo deinércia

no parémetro Pn103.

Se arelagdo de inércia estiver incorreta, 0 ganho da malha de vel ocidade (em incrementos de 1Hz)
definido ne par&metro Pn100 estara errado.

Para detalhes dos valores do Pn103, recorra ao capitulo 7.1.6 Operacdo no Modo de Definicdo de Parametro.
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B Procedimento para Salvar os Resultados do Auto-tuning Online
O procedimento para salvar os resultados do Auto-tuning Online sdo demonstrados a seguir:

Utilizando o Operador Digital
1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar o parémetro Fn007 na fungdo de modo auxiliar.

Zl_lr
] o

2. Pressione ateclaDATA/ENTER. Se arelacdo de Inérciafor 200%, por exemplo, a seguinte informagao
serd mostrada.

i e
] T ] [ T

3. Pressione ateclaM ODE/SET. O seguinte display ir& piscar por 1 segundo e entdo arelagdo deinércia
serasava

_ i i
1 1[N

_ = I
] L

[
|

—

'wilm el Pisca por 1s [

4. Pressione ateclaDATA/ENTER pararetornar afuncéo de modo auxiliar.

—Zl_li
] oo

Isto completa o porcedimento para salvar os resultados do auto-tuning online. Quando 0 servo acionamento é
ligado novamente, arelacéo de inércia definida no parametro Pn103 serd usado como valor padréo.

Utilizando o Painel do Operador
1. Pressione ateclaMODE/SET e selecione Fn007 nafungdo de modo auxiliar.

Z|_lrri| "
I 1]

I
wi

2. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo. Se arelacdo deinérciafor 200% por exemplo,
0 seguinte dado ser& mostrado.

i
o o

3. PressioneateclaM ODE/SET. O seguinte display irapiscar por 1 segundo e entdo arelacdo deinérciasera
sava.

i
i

—I—

I i iz
||| | Piscarerts |, _III N (]

4. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo pararetornar afuncdo de modo auxiliar.

——

iy
I [ T [

Isto completa o procedimento para salvar os resultados do auto-tuning online. Quando o servo acionamento é
ligado novamente, arelacdo de inércia definidano parametro Pn103 serd utilizada como valor padréo.
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6.3.4 ParametrosRelacionadosao Auto-Tuning Online

Esta secdo contém informagdes de uma variedade de par@metros rel acionados ao auto-tuning online.

B Método de Auto-Tuning Online

O seguinte parameto é utilizado para definir as condicBes de auto-tuning.

Parametro

Sinal Valor

Descricdo

Pn110.0

Método de Auto-Tuning

Online

Valor Padréo: 0

Controle de Velocidade
e Posicéo

Pn110.0 Valor

Resultado

Auto-Tuning é realizado apenas quando o sistema roda pela primeira vez apés a ali-

0 mentacdo ser ligada. Apoés a carga da inércia ser calculada, o dado calculado nao é
alterado.

1 Auto-Tuning é continuamente realizado (calculo do valor de inercia).

2 A funcéo de auto-tuning online néo é utilizada.

Este paré@metro € definido para*“0” como padréo. Se acarga dainérciamudar o minimo ou se a aplicagdo rea-
lizar pequenas alteragdes, ndo ha necessidade de continuar calculando ainércia enquanto o sistema estiver em
operacdo. Ao invéz disso, continue utilizando o valor que foi anteriormente calculado quando o sistema reali-

Zou seu start up inicial.

Defina este par@metro para“1” se a carga dainércia sempre flutuar durante as condicdes de carregamento.

Ent&o as caracteristicas de resposta podem se manter estéveis pelaatualizacéo continua dos dados do calculo de

inércia e refletindo assim no ganho do servo.

Se o resultado da flutuacéo da cargadainérciafor de até 200ms, o calculo dainércia pode ndo ser atualizada

corretamente. Seisto ocorrer, definao Pn110 para “0” ou “2.”

Ajuste 0 Pn110.0 para “2” se afuncdo de auto-tuning ndo estiver disponivel ou se afuncéo de auto-tuning néo

for utilizada se a carga dainérciajafor conhecido e 0 servo acionamento for manual mente ajustado pela
relacdo de inérciano Pn103.
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B Selecdo de Compensacdo de Realimentacdo de Velocidade
Utilize o seguinte parametro para habilitar ou desabilitar a compensacao de realimentacéo de vel ocidade.

Recorra ao capitulo 6.2.6 Compensacgao de Realimentacdo de Velocidade.

Este paré@metro pode ser deixado como esta se 0 auto-tuning online for realizado. Se este parametro for gjus-
tado manua mente, entretanto, o valor é reflatido para o valor operacional realizado durante o auto-tuning
online.

Parametro Sinal Valor Descricdo

Sele¢do de Compensacédo
Pn110.1 de Realimentagao de Valor Padrdo: 1
Velocidade

Controle de Velocidade,
Controle de Posicéo

Pn110.0 Setting Result

Habilita a compensacéo de realimentacéo
de velocidade.

Desabilita a compensacao de realimen-
tagdo de velocidade.

0

1

B Sdecdo de Compensacdo de Atrito
Utilize o seguinte parémetro para habilitar ou desabilitar afuncdo de compensagdo de atrito para determinar
guando a atrito do sistema de servo deve ou ndo ser levado em consideracdo parao cdculo dacargadainércia.

Se esta funcdo de compensacéo for habilitada, selecione uma peguena ou grande compensacéo de atrito de
acordo com a extensdo da mesma de modo a garantir a alta precisdo do calculo da cargadainércia

Parametro Sinal Valor Descricdo

Selecéo de Compensacéo Controle de Velocidade,

Pn110.2 Valor Padrdo: 1

de atrito Controle de Posi¢édo
Valor de Pn110.0 Resultado
0 Compensacdao de atrito Habilitada
1 Compensacdao de atrito: Pequena

Compensacéo de atrito: Grande

Nota: 1. N&o selecione a compensacdo de atrito para carregamentos com baixo atrito (Relacdo torque /
velocidade de 10% ou menos).

2. O Auto-Tuning serarealizado como se acarga dainérciado motor seja de 30 vezes ainérciado
motor.

6.4 Ajustesdo Ganho do Servo

Esta secéo descreve informacdes de regras bésicas sobre gjustes do ganho no servo acionamento, métodos de
gjuste numa variedade de casos, e referencia de definicéo de valores.

157



6.4.1 Parametrosde Ganho do Servo

Os seguintes parametros devem ser ser propriamente definidos para ajustar 0 ganho do servo.
* Pn100: Ganho daMalha de Velocidade

* Pnl01: Tempo Integral da Mahade velocidade

* Pnl02: Ganho daMaha de Posi¢éo

» Pn401: Tempo do filtro dareferéncia de torque

Se 0 servo acionamento for utilizado para o modo de controle de vel ocidade com referéncia anal 6gica de ten-
sd0, amalha de posi¢do sera controlada por um periférico. Portanto, o ganho da malha posi¢éo sera gjustado
através do periférico.

Se o periférico ndo estiver disponivel para gjustes do ganho da malha de posicao, gjuste o ganho da entrada de
referéncia de vel ocidade no paré@metro Pn300. Se o vaor for gustado imprépriamente, 0 servomotor pode ndo
rodar na velocidade méxima.

6.4.2 RegrasBasicasde Ajuste de Ganho

O servo possui trés malhas de realimentacdo (malha de posicéo, malha de velocidade e malha de corrente). A
menor malha (malha de corrente) deve ter a maior resposta de vel ocidade que a malha média (velocidade) e
estaque amaior malha (posicéo). Seeste principio ndo for seguido, resultard em vibracéo ou baixaresposta

O servo acionamento € destinado a assegurar que a malha de corrente tenha uma boa performance de resposta.
O usuério necessita apenas gjustar a malha de posicdo e a malha de vel ocidade.

O diagrama de bloco do sistema de servo consiste de malha de posic¢do, velocidade e corrente, como mostrado

abaixo.
Controle de Posicdo  Controle de Velocidade

|

Cont. Kp 1 bloco Kv | Bloco bloco de | 1

| de erro conversor [ Analog. ! de contr. limit. conv. h
. d/a 1 ’_’ da vel. Ti r da corr. de pot. "

I

I "
: 1| Malha de velocidade I @
I . \
L

Malha de posicdo

Vel. ulsos
padréo de vel. P

Tempo

Contr. remoto (progr. pelo usuério) _: Servo acionamento

Controle de Vel.

Servo acionamento

Controle de Posi¢édo :
Contr. Remoto

(progr. pelo usuario) Kp = Ganho da malha de posigédo

Ky = Ganho da malha de velocidade
T, =Tempo integral

»  Genericamente falando, a resposta da malha de posicdo néo pode ser maior que a malha de vel ocidade.
Portanto, paraincrementar o ganho da malha de posi¢édo, vocé deve incrementar o ganho da malha de
velocidade. Se apenas a malha de posicéo for incrementada, oscilagfes resultardo num incremento de tempo da
referéncia de vel ocidade e posi¢do, ndo um decremento.

O ganho da malha de posicéo pode ser incrementado apenas para o ponto onde a oscilagdo comeca no
sistema mecani co.

» Seamalhade posicdo responder mais rdpido que a malha de velocidade, areferéncia de velocidade
externada a partir da malha de posi¢cdo pode ndo seguir a resposta desta malha durante uma resposta mais lenta
da malha de velocidade. Portanto, a malha de posicéo ira continuar acumulando erros, isto incrementa o valor
de saida de referencia de velocidade.

Como resultado, a velocidade do motor sera excessiva e amalha de posi¢éo ira tentar decrementar a saida de
referencia de velocidade. A resposta da malha de velocidade decai, e 0o motor ndo sera capaz de seguir. A refer-
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énciade velocidade ird oscilar como mostrado no gréfico aseguir. Seisto ocorrer, reduza o ganho damahade
posicéo ou incremente o ganho da malha de vel ocidade.

Referéncia = =
de
velocidade 4 —— Referéncia de velociadade (saida) atual no acionamento
~ 77 Referéncia de velocidade resultada dos calculos
no acionamento

Tempo

» O ganho damalha de posi¢cdo ndo deve exceder afrequéncia natural do sistema mecanico. Por exemplo, se
0 sistema mecanico for um robd articulado, arigidez do mecanismo mecanico é baixa devido ao mecanismo ter
incorporado reducdes harmonicas e a frequéncia natural do sistema mecanico é de 10 a20Hz. Neste caso, 0

ganho da malha de posi¢&o pode ser setado de 10 420 (s'l).

Se 0 sistema mecénico for uma maguina de montagem de chip, méquina de montagem de circuito integrado,
tornos de alta precisdo, afrequencia natural do sistema é de 70Hz ou mais. Portanto, o ganho da malhade
posicao pode ser setada para 70(5'1) ou mais.

Quando respostas rdpidas sao necessarias, Ndo € apenas importante se assegurar da resposta do sistemade

servo(controlador, servo acionamento e encoder), porém também é necessario se assegurar que o sistema
mecanico possui altarigidez.

6.4.3 Realizando Ajustes Manuais

A funcdo de auto-tuning utiliza gjustes de ganho com umalarga margem comparativa de seguranga conside-
rando a variedade de sistemas mecanicos com o qual o servo acionamento é aplicado. Portanto, o amplificador
pode ndo responder satisfatériamente as caracteristicas de algumas aplicacfes. A funcdo de Auto-tuning ndo
esta disponivel para méaquinas com baixarigidez ou alta flutuacéo.

Nestes casos, observe 0 sistema mecanico e gjuste manualmente os parametros.

B Controlede Velocidade

Par ametros Necessarios
Os seguintes parametros sdo utilizados:

e Ganho da Malha de Velocidade (Pn100)

Este par@metro € utilizado para determinar o grau de resposta da malha de velocidade. Para uma resposta me-
Ihor, defina este par@metro parao maior valor possivel, sem exceder o ponto de vibragdo do sistema mecanico.
O valor do ganho da malha de velocidade € o mesmo que o definido no Pn100 se arelacdo de inércia definida
no Pn103 estiver correta.

Ganho da Mahade Velocidade Kv = valor definido no Pn100 (Hz)

Definaao Pn103 o seguinte valor:
Inércia da cargado motor (J,)

Inércia do rotor (Jyy)

Pn103 = x 100%

Nota: No caso de guste manual dos parametros, o usuario deve setar o valor do parametro Pn103. A
relacdo de inércia pode ser obtida se a constante de ganho do servo for escrita pelo parametro Fn007
ap0s o auto-tuning ser realizado. Para detalhes sobre o Fn007, recorra ao capitulo 6.3 Auto-Tuning.
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» Tempo Integral da Malha de Velaocidade (Pn101)

A malhade velocidade possui um elemento integral de modo que a malha de vel ocidade responda as entradas
minimas. Este elemento integral atrasa a operacéo do servo, resultando em um tempo de posicionamento mais
longo. Quanto maiof for o valor do tempo integral mais lenta sera sua resposta. Se a carga dainércia for muito
grande o0 o0 sistema mecanico estiver quase vibrando, assegure-se que o tempo integral da malha de velocidade
esta sulficientemente grande. Utilize a seguinte formula para calcular o melhor valor para o tempo integral:

Ti >2.3x% 2T[—XKV
Onde: T; = Tempo Integral [
Ky = Ganho daMalha de Velocidade (calculado acima)) [Hz]

» Constante do Filtro de Referéncia de Torgue (Pn401)

Se o sistemamecanico utilizar fuso de esfera, pode resultar em ressonanciatorcional. A oscilagdo pode ser
minimizadaincrementanto a constante do filtro de referéncia de torque. Damesmaformaque o tempo integral,
este filtro causa atraso na operacdo do servo. Portanto, esta constante ndo deve ser gjustada para um valor
excessivamente alto.

» Ganho da Entrada dareferéncia de Velocidade (Pn300)

Mudando o ganho da entrada de referéncia de vel ocidade definido no Pn300 é equivalente a mudar o ganho da
mal ha de posicdo. Em outras palavras, um incremento no ganho de entrada da referéncia de vel ocidade definida
no parémetro Pn300 é equival ente a um decremento no ganho damaha de posicéo e vice versa. Utilize este
parémetro nos seguintes casos:

» Quando o controlador remoto ndo tiver afuncdo de gjuste de ganho da malha de posic&o. (O periférico
incorpora um conversor D/A paramudar o nimero de bits porém ndo pode fazer gjuste fino do ganho damalha
de posicao)

» Quando é necessario atingir todo o range (faixa) da saida de referéncia da de velocidade do periférico para
uma especificada rotacgéo.

Em operagdo normal, o valor pode ser utilizado como esta

Nota: Se o servo acionamento for utilizado para controle de velocidade, o ganho da malha de posicéo
definido no pardmetro Pn102 é habilitado em modo zero—clamp apenas. Em operacdo normal de
controle, atere o ganho da maha de posicéo através do periférico ou altere o ganho da entrada de
referéncia da vel ocidade no Pn300 do servo amplificador. O ganho da malha de posi¢cdo mantém-
se 0 mesmo se o valor do Pn 102 for modificado.

Método de Ajuste

1. Ajuste o ganho da mahade posi¢do para um valor menor no controlador remoto. Entdo incremente o
ganho da malha de vel ocidade definido no Pn100 para atingir uma faixa onde ndo haja ruido ou oscilagéo.
Se 0 ganho da malha de posi¢ao ndo puder ser modificado através do controlador remoto, incremente o
ganho da entrada de referéncia de vel ocidade ajustado no Pn300 para um valor maior.

2. Diminuao ganho da malha de velocidade um pouco a partir do valor gjustado no primeiro passo. Entdo
incremente o ganho da malha de posi¢éo através do controlador remoto para umafaixaonde néo hagjaruido
ou oscilacdo. Decremente o valor gjustado no Pn300 mesmo se 0 ganho da malha de posi¢céo ndo puder ser
modificado através do controlador externo.

3. Ajuste o tempo integral da malha de velocidade no Pn101 enquanto se observa o gjuste de tempo de posi-
cionamento e avibragdo do sistemamecanico. Se a cosntante for muito grande, o tempo de posi cionamento
gjustado sera muito longo.

4. Ajuste o filtro de reférencia de torque para um valor pegueno no Pn401 se o sistema mecanico nao tiver
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ressonéciatorcional aparente no eixo. Se o sistema mecanico gerar ruido auditivo, este pode provocar res-
sonanciatorcional. Neste caso, ajuste 0 Pn401 para um valor ato.

5. Finalmente, progressivamente faca gjustes finos para parametros como o ganho da malha de posic¢ao,
ganho da malha de velocidade, tempo integral da malha de vel ocidade para encontrar o ponto ideal.

B Controle de Posi¢cdo

Par&metros
Os seguinte par@metros sdo utilizados:

»  Ganho da Malha de Velocidade (Pn100)

Este parémetro é utilizado para determinar a vel ocidade de resposta da malha de velocidade. Paraamelhor res-
posta, gjuste este par@metro o mais alto possivel, sem exceder o ponto onde o sistemamecanico vibra. O valor
do ganho da malha de vel ocidade é o mesmo do gjustado no parametro Pn100 se arelacdo de inércia definido
no Pn103 estiver correto.

Ganho daMalha de Velocidade Kv = Defina o valor do Pn100 (Hz)

Ajuste 0 Pn103 para o seguinte valor:

Inérciada cargarefeletidano eixo (J,)
Pn103 = — x 100%
Inérciano rotor do servomotor (Jy,)

Nota: Em caso de gjustes manuais dos parémetros, o usuério deve ajustar o valor do parédmetro Pn103. A
relacdo de Inércia pode ser obtida sse a constante de ganho do servo for escrita com o parametro
Fn0O7 ap6s a realizacdo do auto-tuning. Para detel hes referentes ao Pn007, recorra ao capitulo 6.3
Auto-Tuning.

» Tempo Integral da Malha de Velocidade (Pn101)

A malhade velocidade possui um elemento integral, podendo assim responder a minimas entradas. Este ele-
mento integral atrasa a operagdo do sistema, resultando em um gjuste longo do tempo de posicionamento.
Como o valor da constante de tempo é incrementada, a resposta se tornamais lenta.

Seacargadainérciafor muito grande ou o sistema mecanico estiver quase vibrando, tenha certeza que o tempo
integral da malha de vel ocidade é suficientemente grande. Utilize a seguinte formula para calcular amelhor
constante de tempo.
Ti >2.3X 21'[—><KV
Onde: T; = Tempo Integral [9]
Ky = Ganho daMalhade Velocidade (calculada acima) [Hz]

» Filtro da Referéncia de Torgque (Pn401)

Se 0 sistema mecénico utilizar fuso de esfera, pode resultar em ressonanciatorcional. Neste caso, 0 ruido osci-
latério pode ser minimizado incrementando-se o tempo integral ou filtro de referéncia de torque. Da mesma
forma que o tempo integral, este filtro causa atraso na operagéo do sistema de servo. Portanto, esta constante
ndo pode ser gjustada para um valor excessivamente alto.

* Ganho da Mahade Posicéo (Pn102)

A resposta do sistema é determinada pelo ganho da malha de posic&o. A resposta € mais rapida se o ganho da
mal ha de posicéo for definido com um valor ato, e 0 tempo necesssério para posicionamento serd encurtado.
Para poder gjustar o ganho da malha de posic¢éo paraum valor ato, arigidez e frequéncia natural do sistema
mecanico deve ser ata.
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A resposta do servo pode se tornar instével se apenas o ganho damalhade posi¢do for aumentado. Por causada
referéncia de velocidade, como saida damalha de posicao, o sistemase tornarainstavel. Incremente o ganho da
mal ha de vel ocidade enquanto observa-se a resposta.

Método de Ajuste

1. Ajuste o ganho da mahade posi¢éo para um valor comparativamente baixo. Entdo aumente o ganho da
malha de vel ocidade do Pn100 em uma faixa onde n&o hajaruido ou oscilagéo.

2. Reduzaum pouco o ganho da malha de velocidade a partir do valor definido no passo 1. Entdo aumente o
ganho da malha de posic¢éo para uma faixa onde ndo haja overshooting ou oscilagéo.

3. Ajuste o tempo integral da malha de velocidade no Pn101 enquanto se observa o tempo definido para posi-
cionamento e vibracao do sistemamecanico. Se a constante for muito alta, o tempo de posicionamento definido
serdmuito longo.

4. Finalmente, progressivamente realize gjustes finos para parametros como ganho da malha de posi¢éo,
ganho da malha de velocidade e tempo integral para encontrar 0s pontos desjados.

B Funcdo paralncrementar ascaractersticas de Resposta

O mode switch, feed-forward, e funcdo de bias podem incrementar a resposta do servo apenas se estes forem
utilizados apropriadamente. Se eles forem utilizados incorretamente, eles podedo inclusive, piorar aresposta.
Recorra as seguintes instrugdes e gjuste-as enquanto observa a mudanga na resposta atual.

M ode Switch

Utilize afunc&o de mode switch para se houver saturac8o da referéncia de torque durante a aceleracéo e
desacelerac@o. A malhade velocidade em controle Pl (proporcional eintegral) é chaveado para controle P (pro-
porcional) quando a operagéo excede o valor gjustado para esta funcéo.

Funcéo Feed-forward

A resposta é incrementada utilizando a funcdo de feed-forward. Estafuncdo ndo é efetiva se 0 ganho damalha
de posicéo for gjustado paraum valor ato. Ajuste o valor do feed-forward definido no Pn109 como descrito
abaixo.

1. Ajuste amalha de velocidade e posicdo de acordo com o método descrito nesta pagina.

2. Graduamente incremente o valor gjustado no Pn109 desta maneira o sinal de posicionamento completo
(/COIN) seré externado muito rapidamente.

Assegure-se que o sina de posicionamento completo (/COIN) ndo alterne (Ligue e Dedligue repetidamente em
um periodo curto). Isto irdocorrer se o valor do feed-foward estiver muito alto.

E possivel adicionar um filtro delay (a ser definido no Pn10A) para afunc&o de feed-forward. O filtro delay
previne o sina de posicionamento completo de aternar, além de proteger o sistema contra overshooting de
velocidade.

Funcéo deBias

Esta funcéo adiciona o bias gjustado no Pn107 na saidado contador de erro se 0 nimero de pul sos acumul ados
exceder afaixa de incremento de bias agjustado no Pn108. O bias néo sera adicionado se a saida estiver dentro
desta faixa. Como resultado,o nimero de pulsos acumulados do contador de erro decrementa e o tempo
reguerido para o posicionamento pode ser encurtado.

Se o vaor de bias do Pn107 for muito alto, avelocidade do motor ficarainstavel. O valor ideal de biasvariade
acordo com a carga, ganho, e faixa de bias. Ajuste o bias enquanto observa aresposta. Quando nédo estiver uti-
lizando esta funcéo, defina o Pn107 paraO.
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Velocidade

Referénciade —
velocidade

\ \e¢— Rotacdo do motor sem a func. BIAS
\

X /\I\ Tempo
! : Largura do incremento de bias

Bias
Pn107 OFF ON OFF

6.4.4 Valoresde Referéncia de Ganho

Pn108

Esta se¢céo descreve os valores de referéncia de ganho do servo.

Utilize estes valores como referéncia para gjustar os ganhosideais de acordo com arigidez de seu sistema
mecanico. Observe aresposta monitorando aresposta e realize 0s gjustes até encontar o ganho ideal. Searigi-

(ajuste de pulsos acumulados)

dez da méquina estiver ata, é possivel gque o incremento do ganho esteja excedendo a faixa descrita

B Maquinascom Alta Rigidez
Estas maguinas sdo diretamente conectadas aos fusos de esfera.

Exemplos: Méguina de Montagem de Chip, maquinas de carga e méquinas ferramentas de alta precisdo.

Ganho da Malha de
Posicdo (Pnl102)

Ganho da Malha de velocidade
(Pn100)

Tempo Integral da Malha de
Velocidade (Pn101)

50 a 70Hz

50 a 70s?t

5a20ms

B Maquinascom Rigidez Média

Estas maguinas sao operadas por fuso de esfera através de redutores de velocidade o méguinas de longa exten-

sdo diretamente operadas por fuso de esfera.

Exemplos: Tornos em Geral, rob0s transversais e esteiras.

Ganho da Malha de Posicao
(Pnl102)

Ganho da Malha de Velocidade
(Pn100)

Tempo Integral da Malha de
Velocidade (Pn101)

30 a50s?

30 a 50Hz

10 a 40ms

B Maqunascom Baixa Rigidez

Estas maguinas sdo operadas por correias, correntes, ou magquinas com reducdo harmonica.

Exemplos. Esteira, e robb articulado.

Ganho da Malha de Posicéo
(Pn102)

Ganho da Malha de Velocidade
(Pn100)

Tempo Integral da Malha de
Velocidade (Pn101)

10 a 20s?

10 a 20Hz

50 a 120ms
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IMPORTANTE

. Quando arelacdo de inérciafor maior que 10, inicie os gjustes de ganho com os ganhos
da malha de velocidade e posi¢éo ligeiramente abaixo das faixas apresentadas acima e 0
tempo integral da malha de velocidade ligeiramente acima da faixa.

. Quando arelacdo de inércia € muito maior, inicie os g ustes de ganho com os ganhos das
mal has de posi¢&o e velocidade ajustados para 0 menor valor e o tempo integral damalha
de velocidade para 0 maior valor nas faixas apresentadas acima.

Em operagdes de controle de velocidade, o ganho da malha de posi¢do € gjustado através do controlador
externo. Se isto ndo for possivel, gjuste o ganho da malha de posicionamento com o ganho da entrada referén-
ciade velocidade no Pn300 no servo acionamento. Na operacdo de controle de velocidade, o ganho damalha
de posicao definido no Pn102 € habilitado apenas no modo zero-clamp. O ganho da malha de posicéo K, €

obtido a partir da seguinte formula:

Kp> s
€

p
Onde: K (s1)=Ganho daMalha de Posicéo
V¢ (pps)=Constante de Referéncia de Velocidade.

€ (Pulso)=Constante de Erro: NUmero de pulsos acumulados do contador de
erro na constante de velocidade acima.

164



6.5 Monitor Analogico

O monitor analdgico pode ser utilizado para observar a variedade de sinais de tensdo anal dgica.
Sinais do monitor anal gico podem ser observados através do conector CN5 utilizando o cabo DE9404559.

Branco Vermelho
! [/
i [
=1 =1 CN5
EEEEEE L\
MODERET & vV DATA] Preto Preto
O crrree rowerQ)
Cor do Cabo Nome do Sinal Descricao
Branco Monitor Analdgico 1 Ref. de torque: 1V/100% torque nominal
Vermelho Monitor Analégico 2 Velocidade do motor:1 V/1000rpm
Preto (dois fios) GND (0V) —

Os sinais do Monitor Analdgico podem ser selecionados com os parametros Pn003.0 e Pn003.1.

Parametro Sinal Valor Descricéo
. L. ~ . Controle de torque,
Pn003.0 Monitor Analdgico 1 Valor Padréo: 2 velocidade e posicio
. L. ~ . Controle de torque,
Pn003.1 Monitor Analdgico 2 Valor Padréo: 0 velocidade e posicéo

Os seguintes sinais de monnitor podem ser observados.

Valores em Pn003.0 e Descricéo
Pn003.1 Sinal Monitorado Observacgéo de Ganho
0 Velocidade do Motor 1Vv/1000rpm
1 Referéncia de Velocidade 1Vv/1000rpm
2 Referéncia de Torque 1V/100% torque nominal
3 Erro de Posicédo 0.05 V/1 unidades de ref.
4 Erro de Posigdo 0.05 V/100 unidades de ref.
5 \I?;ft%gn;;?adﬁ)rir)equéncia de Pulso (con- 1V/1000rpm
6 Velocidade do Motor 1V/250rpm
7 Velocidade do Motor 1V/125rpm
8-E Minitor de Sinal Reservado —

Nota: 1. No caso de modo de controle de torque ou de velocidade, 0 monitor de erro de posi¢éo ndo tem util-
idade.

2. A escalade tensdo de saida do monitor analégico é de 8V no maximo. A polaridade datensdo de
saida ser alterada se o valor de 8V for excedido.
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7 Operacao Basica do Operador Digital

Esta secéo fornece informagtes sobre operacdo basica do operador digital para condigdes de ajustes operacio-
nais.

711 Conectando o Operador Digital

Existem dois tipos de operador digital. Um é o operador digital que esta no painel frontal do servo aciona
mento. O outro € o operador externo (JUSP-OP02A-1), o qual pode ser conectado ao servo acionamento
através do conector CN3.

N&o ha necessidade de desligar 0 equipamento para conectar este operador manual no servo acionamento.
Recorra ailustragdo seguinte para conectar o operador digital.

Operador digital externo Operador digital Built-in
YASKAWA 200V
@ SERVOPACK
pd— SGDH-
oofofo)o
EEEEE ) ) ] ]
B @ee®
JUSP-OP02A-1

DATA
VA em | |

w VASKAVA o \Q\—>

oo \"'\
oo
ool A CN3
oo ;
0o J = Servo acionamento
0] 1

Um cabo dedicado é g A

utilizado para conec- 1] il

tar o operador digital oo] 1

ao acionamento ool A
oo| ]

:
O

Nota: Se o operador digital manual for conectado ao servo acionamento, o operador digital (do painel) ndo
mostrara nada em seu display.
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7.1.2 Funcéo
O operador digital pode ser utilizado para ajustar parémetros, referéncias de operacéo, e mostrar condicdes.

Esta secdo apresenta informacdes sobre as teclas e suas funcbes disponiveis a partir dastelasiniciais.

0
©)
Tecla Nome Funcéo
- !
- 171 |_,] ALARM i
{ LI RESET Pressione esta tecla para resetar

alarmes do servo.
DIGITAL

SERVOPACK _ OPERATOR
JUSP-OP02A-1

ALARM DSPL

SET « Pressione esta tecla para selecio-
oa nar o status display mode, modo
de funcéo auxiliar, modo de ajuste
SET de parametros ou modo de moni-
(D) o o

« Esta tecla é utilizada para selecdo
w YASKAWA de dados no modo de ajuste de
parametros.

Pressione esta tecla para cada
Do DATA/ENTER parametro ou mostrar o valor setado
em cada parametro.

Pressione esta tecla para incremen-

\'\/"a‘fgf/‘ 0 Cima }_ar o valor setado. Esta tecla é uti-
JOG izado como operag&o avante em
operacdo de JOG.
Pressione esta tecla para decremen-
Baixo tar o valor setado. Esta tecla é uti-
lizada como operacao reversa em
operacgéo de JOG.
« Pressione esta tecla para selecio-
Sele¢do | nicita nar o digito a ser modificado. O
de Digito digito selecionado piscara.

* Pressione a tecla direita para
mudar para o préximo digito a
direita.

Esquerda « Pressione a tecla esquerda para

mudar para o proximo digito a

direita.

A

Pressione esta tecla para realizar a
SVON operacdo de JOG através do opera-
dor digital.
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Built-in Panel Operator

YASKAWA 200V
SERVOPACK

SGDM-

Tecla Nome Funcéo

Ellgg » Pressione esta tecla para

OIOJOIO)] - ajustar os parametros ou mos-
MODE/SET ¥ oaTA H
(@] 'ma trar os valores ajustados nos
A mesmos.

* Pressione a tecla Cima para
incrementar o valor setado.
@ » Pressione a tecla Baixo para

decrementar o valor setado.
* Pressione as teclas Cima e
Baixo juntas para resetar
alarmes do servo.

v Baixo

Pressione esta tecla para selecio-
nar o modo indicador de status,
(@) MODE/SET fungdo de modo auxiliar, modo de
MODEISET ajuste de pardmetro, ou modo
monitor.

» Pressione esta tecla para
ajustar cada parédmetro ou

@ mostrar o valor setado de cada

oaas DATA/SHIFT parametro.

 Esta tecla é utilizada para sele-
cionar o digito sendo editado
(piscando) ou ajuste de dado.

713 Resetando os Alarmes do Servo

Os alarmes do Servo podem ser resetados utilizando o operador digital.
B Utilizando o operador Digital Maual

Pressione atecla RESET no modo status display.

B Utilizando o Painel do Operador

Pressione as teclas Baixo ™ e Cima W juntas no modo status display .

O alarme pode ser resetado com 0 CN1-44, ou o sinal de entrada/ALM-RST. Recorraao capitulo 5.5.1
Usando o Alarme do Servo e os Cédigos de Alarme de Saida.

O alarme do servo seraresetado se afonte de alimentacdo de controle for desligada.

IMPORTANTE

* Seum alarme estiver ligado, resete o alarme apés eliminar a causa do problema. Recorra ao capitulo
9.2 Solucdes (Troubleshooting).
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714 Selecao do Modo Bésico

A selecdo do modo bésico do operador digital é utilizado paraindicar o status do servo em operagéo e definir
uma variedade de parametros e referéncias de operacao.

O display de status, fungo auxiliar, defini¢do de parametro, modos de monitor sdo os modos béasicos. Con-
forme mostrado abaixo, 0 modo € selecionado na seguinte ordem pressionando atecla:

Operador digital Externo Operador do Painel
Pressione o botdo DSPL/SET. Pressione o botdo MODE/SET.
Isto muda o modo basico Isto muda o modo bésico

... Energiza

\

Modo de satus do servo [— '] D]

\

. - — NInIn
Modo de funcdes auxiliares [,'— (] L, ] 1'_:]

\

) _ e
Modo de ajuste dos parametros [l T LI]

\

Modo Monitor [”, il ‘]

=

=

==
i~

7.15 Modo de Display de Status

No maodo de status display, bits de dado e cddigos sdo mostrados paraindicar o status do servo acionamento.
B Selecionando o M odo de Display de Status

O operador digital vai parao modo de display de status quando a operacéo digital é ligada.

B Dadosem Modo de Display de Satus

A telade contetidos no display de status é diferente paraos modos de control e de vel ocidade, torque e posi ¢do.

M odo de Controle de Velocidade e Torque

Bit de dado Cadigo

A
r als N

BaseBlock ——“'—/:_\ ,,:' ,’:'

\

Poténcia ligada Y
/ \\ TGON
Entrada de ref de velocidade Poténcia OK

Entrada de ref. de torque

Vel. coincidente* ‘___

* Este indicador estd sempre acionado se o acionamento estiver em modo de controle
de Torque
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A seguinte tabelalista e explica o significado dos dados de bit e codigo mostrado nos M odos de Controle de
Velocidade e Torque.

Data Bit e Significados em Controle de velocidade e Torque

Bit Datum Significado

Acende quando a alimentacdo de controle do acionamento esta
ligada.

Acende para baseblock.
Nao acende quando o servo esté ligado.

Acende quando a diferenca entre a velocidade do motor e a de
Velocidade Coincidente referéncia € a mesma ou menor que o valor definido no Pn503.
(O valor padréo ajustado no Pn503 é de 10rpm).

Acende se a velocidade do motor exceder o valor definido.
Valor Ajustado: Definido no Pn502. (Valor Padrdo de 20rpm).

Acende quando a referéncia de velocidade excede o valor ajus-
Entrada da referéncia de | tado.

Poténcia ligada

Baseblock

ITGON

Velocidade Valor especificado: Definido no Pn502. (Valor Padréo é de
20rpm)

Entrada da referéncia de | Acende quando a referéncia de torque excede o valor definido.

Torque Valor Definido: Valor definido de taxa de torque de 10%.

Acende quando a alimentacgao esta operando em nivel normal.

Poténcia OK N&o acende quando a alimentacéo esta desligada.

Cadigos e Significados em Controle de Velocidade e Torque

Cddigo Significado

Baseblock
Servo OFF (Alimentacdo do Motor Desligada)

Run
Servo ON (Alimentacdo do motor Ligada)

= | [
]| [T
ENjIEN

Rodar Avante Proibido
CN1-42 (P-OT) em OFF. Recorra ao capitulo 5.1.2 Ajustando a
Funcao de Limite de Overtravel.

Rodar Reverso Proibido
CN1-43 (N-OT) em OFF. Recorra ao capitulo 5.1.2 Ajustando a
Funcéo de Limite de Overtravel.

=l
[N
"

BN
[N
"

]
3
ol

Alarm Status
Mostra o numero do alarme. Recorra ao capitulo 9.2 Solugbes
(Troubleshooting).

jmn]
cJ
o)

Modo de Controle de Posicdo

o Bit de dado Codigo
Posicionamento s — A
Completo ~ _\

Baseblock —1— /_—U\ ’,:’ ,’:’]

Poténcia ligada / A
TGON
Entrada de pulsos de Poténcia OK

referéncia Entrada do limpador do erro de pulsos
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A seguinte tabelalista e explica o significado dos dados de bit e codigos maostrados no Modo de controle de

posicéao.
Data Bit e Significados em Modo de Controle de Posigdo
Bit de Dados Significado
Poténcia ligada ﬁgggge quando a alimentag&o de controle do amplificador esta
Acende para baseblock.
Baseblock Nao acende quando o servo esté ligado.
- Acende se o erro entre a referéncia de posi¢ao e a posicdo atual
Eg?r:u%rtlgmento do motor estiver abaixo do valor ajustado.
P Valor Definido: Definido no PN500. (Valor padrdo € 7 pulsos).
ITGON Acende se a velocidade do Motor exceder o valor ajustado.
Valor Ajustado: Definido no Pn502.
Entrada de pulsos de A i : .
referéncia Acende se os pulsos de referéncia forem inseridos.
Entrtada do limpador do ; Lo
erro de pulsos Acende quando o sinal de clear de contador € acionado.
Acende quando a alimentagao principal esté4 operando em nivel
Poténcia OK normal.
N&o acende se a alimentacéo estiver desligada.
Cddigos e Significados em Modo de Controle de Posicao
Cadigo Significado
Baseblock
Servo OFF (Alimentacdo do Motor Desligada)
Seno ON (Al |
) Servo ON (Alimentac&do do Motor Ligada)
Rodar Avante Proibido
t CN1-42 (P-OT) esté4 OFF. Recorra ao capitulo 5.1.2 Ajustando a
Funcao de Limite de Overtravel.
Rodar Reverso Proibido
t CN1-43 (N-OT) esta OFF. Recorra ao capitulo 5.1.2 Ajustando a
Funcao de Limite de Overtravel.
[
L' Alarm Status
Mostra o Nimero do Alarme. Recorra ao Capitulo 9.2 Trouble-
e shooting.
ZmEl |
7.16 Operacdo em Modo de Defini¢éo de Par ametro

Funcgdes podem ser selecionadas ou gjustadas definindo parémetros. Existem dois tipos de parémetros que
podem ser definidos. Um tipo necessita de gjuste de valor e 0 outro necessita da sele¢cdo de funcdes. Estes dois
tipos utilizam métodos diferentes de gjuste.

e Com adefinicéo de valor, o parédmetro é ajustado paraum valor com um faixa especifica para o parémetro.

» Com aselecdo de funco, as funcbes alocadas para cada digito do painel indicador de LED de sete segmen-
tos (5 digitos) pode ser selecionado.

Recorra ao Apéndice B Lista de Parametros.
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B Modificando o Ajuste de Par ametros

Os gjustes do parametro podem ser utilizados para mudar as informacées (dados) do paré@metro. Verifique a
faixa permitida dos parametros no Apéndice B Lista de Parametros, antes de modificar os dados.

O exemplo abaixo mostra como mudar o parémetro Pn507 de 100 para 85.

Utilizando o Operador Digital Manual

=)

[FEEEE
o

ond
“™MB)

1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar o modo de agjuste de parémetro.

l:l_lHlll
' ' Tl [ [N

2. Selecione o numero do pardmetro a ser gjustado. (Pn507 € o selecionado neste exemplo)

Pressione atecla Esquerda £ ou Direita [2] para selecionar o digito. O digito selecionado
iré piscar.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W para mudar o valor.

3. PressioneateclaDATA/ENTER paramostrar o dado atual para o parémetro selecionado no passo 2.
| | 1]
] () ] ] O
4.  Altere os dados como necessario (para 85, neste exemplo).
Pressione atecla Esquerda | ou Direita [2] para selecionar o digito. O digito selecionado ira piscar.
Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W paraalterar o valor.
Continue pressinando atecla até “00085” ser mostrado.
5.  Pressione atecla DATA/ENTER para armazenar o dado. O display ira piscar.
NN 7 7
1‘||1‘1 Mol
| o
/7 /7 1 N\ \
6.  Pressioneatecla DATA/ENTER novamente pararetornar atela do niUmero do parémetro.
Dl AN
(o (] ] ()
Este procedimento mudou o valor do parémetro Pn507 de 100 para 85. Repita 0s passos 2 para 6 para
modificar o guste novamente.
Exemplo Utilizando o Painel do Operador
= =
BEEEE 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar o modo de ajuste de parémetros.
JOOIOI0)
[ pem—

-® I:I_IH I
_ij_ri_

——

iy I

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W paraselecionar o nimero do pardmetro a ser gjustado, (Pn507 € sele-
cionado neste exemplo.)
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3. Pressione atecla DATA/SHIFT por no minimo de um segundo para mostrar o dado atual do parémetro
selecionado no passo 2.

'm N Inln
[N /] ] [ T

4. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para mudar para o valor desgjado de “00085".

Se vocé continuar pressionando as teclas Baixo ™ e Cima W , e o display mudara répidamente.

5. Pressioneatecla DATA/SHIFT por no minimo um segundo para salvar os dados. O display ira piscar.

N\ | 7/ 7/
N I ] ]
izl o
/7 /7 1 N\ \

6. PressioneateclaDATA/SHIFT mais umavez por no minimo um segundo para mostrar o nimero do
Par&metro novamente.

|
i

i

Isto terd mudado o valor do parémetro Pn507 de 100 para 85.

Repita 0s passos de 2 a6 para mudar os valores novamente.

Nota: NUumero de parémetros que ndo sao definidos sdo pulados durante as operacdes do operador.

IMPORTANTE

* Pressione atecla DATA/SHIFT por no méximo um segundo para pular para o digito de maior valor
(esguerdo).
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u Funcao de Selecdo de Par ametros

Tipos de Funcéo de Selecéo de Par ametros
A seguinte tabela mostra os parametros para sele¢do de fungdes do servo acionamento.

Categoria Par,émetro Nome Valo~r Notas
Numero Padréo Importantes

Pn000 Selecao de fungbes 0000 1

Funcdo de Selecio Pn001 Selegao de fungdes 1 0000 1
de Parametros Pn002 Selecao de funcdes 2 0000 1
Pn003 Selecao de fungdes 3 0002 —

o arametros Relacio. PN10B tF:)?(rqéL\getros relacionados ao 0000 2
R e e 2
Aot a Contole | P1200 | B e posigao 0000 :
Pn50A Selecéo dos sinais de entr.1 2100 1

Pn50B Selecéo dos sinais de entr.2 6543 1

. Pn50C Selec¢éo dos sinais de entr.3 8888 1
E:é%?gtggqﬁgfccig" Pn50D Selecéo dos sinais de entr.4 8888 1
Pn50E Selecéo dos sinais de saida 1 3211 1

Pn50F Selecédo dos sinais de saida 2 0000 1

Pn510 Selecéo dos sinais de saida 3 0000 1

IMPORTANTE

1. Ap6s mudar estes parémetros, desligue o circuito principal e a alimentagdo do controlador e religue-os
novamente para habilitar os novos valores.
2. Alterando os bits Pn10B.1 e 0 Pn110.0 requer a mesma sequéncia descrita nanota 1 (acima).

Valores dos Parametros sdo mostrados de duas maneiras como mostrado abaixo.

Aplicacao do Display

Display

Formato

Selecéo de Funcéo

_l
Hinjn

—
—
—

I

Mostra Hexadecimal para cada Digito

Valor de Parametro

—

Mostra Decimal em Cinco Digitos

Desde que cada digito na funcéo de selecéo de parametros tem seu proprio significado, o valor pode ser
mudado apenas para cada digito individualmente. Cada digito pode mostrar apenas um valor com o Seu respec-

tivo range.

Definicéo de Display para Funcéo de Selecédo de Parametros

Cada digito na funcéo de selecdo de parémetros tem um significado Unico.

Por exemplo, o digito mais adireita do pardmetro Pn000 € expressado como “Pn000.0”.
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» Cadadigito dafuncao de selecdo de parametros é definido como mostrado abaixo. O pardmetro mostrado
abaixo mostra como os digitos no display séo designados.

i
Il

_=

Bit 3
Distribuig&o dos Digitos do Pardmetro
Designacao Significado
Pn000.0 Indica o valor inserido no bit 0 do pardmetro Pn0QO.
Pn000.1 Indica o valor inserido no bit 1 do parametro Pn0QO.
Pn000.2 Indica o valor inserido no bit 2 do parametro Pn0QO.
Pn000.3 Indica o valor inserido no bit 3 do pardmetro Pn00O.

B Mudando a Funcao de Selecéo de Ajuste de Parametro

Utilizando o Operador Digital Manual

[BEEEE) 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar o modo de selecdo de parametro.

| _|r|rim
I

][] (][}

.

2. Selecione 0 nimero do parametro a ser gjustado.

Pressione atecla esquerda £ oudireita para selecionar o digito. O digito selecionado

ira piscar.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W paraalterar o valor. (O Pn000é o selecionado neste exempl o)

3. Pressione ateclaDATA/ENTER paramostrar o dado atual do parédmetro selecionado no passo 2 acima.

Bit a ser alterado

v
\1/
N
Hr
/1\

_
=

=
_
S —

4. Pressione ateclaEsquerda £ ouDireita [2] para selecionar o digito.

Bit a ser alterado

v
\Il/
_Il_l il
i [ T
7T\

5. PressioneateclaBaixo ™ ouCima® para selecionar o valor definido como ajuste de funcéo para o digito

175



selecionado.

Digit to be set

\1/

i
-
71\

_
I lll_l L

__
-

Repita os passos 4 e 5 acima para mudar os dados conforme necessario.

6. Pressione ateclaDATA/ENTER parasalvar os dados. O display ira piscar.
N\ 7 7,

eV I
r7—7<)\

—

7. Pressione atecla DATA/ENTER umavez mais pararetornar o nimero do parémetro mostrado.

i _
1~

— —

Isto tera mudado o bit 1 do parémetro Pn000 para“1”.

Utilizando o Painel do Operador

e

GEEEE) 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar o modo de ajuste de parémetro.
BOOIOIC) — — p

@ @ I

i
1~

"1
LI

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para selecionar o nimero do pardmetro a ser definido. (O Pn000 é
selecionado neste exemplo)

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo um segundo para mostrar o dado atual para o parametro
selecionado.

Digit to be set

\1/

_ll_l ' (ElE
ol

71N

4. Pressione ateclaDATA/SHIFT paraselecionar o digito a ser gjujstado.
Digit to be set

\l/
_Il_l il
] T P L
71\

==
__|

5. PressioneateclaBaixo ™ ou Cima W paraselecionar o valor definido como gjuste da funcéo para o digito
selecionado.

Digit to be set

\I/

i iri
iz 1
/1\

—

Repita os passos 4 e 5 acima para mudar ainformacdo conforme necessario.
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6. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo um segundo para salvar os dados. O display ira piscar.

o\ ‘t 7,
.."'I.'_'.'I.':.'
=7 S N

7. PressioneateclaDATA/SHIFT umavez mais por no minimo um segundo pararetornar para o nimero do
parédmetro mostrado.

N i\
'l (] (M

——

I——
I:
I——

llsto altera o bit 1 do par&metro Pn000 para “1".
7.1.7 Operagdo em Modo Monitor

O modo monitor pode ser usado para monitoramento de valores de referéncia, status de sinais de 1/0, e status
interno do servo amplificador.

O modo monitor pode ser g ustado durante a operacéo do motor.

B Utilizando o Modo Monitor
O exemplo abaixo mostra o conte(ido do monitor nimero Un000 quando o servomotor roda a 1500rpm.

Exemplo com o Operador Digital Manual
1.Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar 0 modo monitor.

H

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para selecionar o nimero do monitor a ser mostrado.

1if_
I

N
il

I
I

——

3. Pressione ateclaDATA/ENTER paramostrar o nimero do monitor selecionado no passo 2.
Data

D (il
1| |

"l
I

4. Pressionea teclaDATA/ENTER umavez mais para retornar o nimero do monitor mostrado.

I 1|l

11 llllll
i _1_1_l

Com o Paind do Operador

o
EEEEE 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar o modo de monitor.
ee@®
o s ll_llllll]
"N (] (N1

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima (A para selecionar o nimero do monitor a ser mostrado.

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo um seguundo para mostrar o nimero do monitor selecio-

nado no passo 2.
Data

L

il
1| i

I
I

177



4. Pressione ateclaDATA/SHIFT umavez mais por no minimo um segundo pararetornar ao niUmero do
monitor mostrado.

11 l_'lllll

'] 1 (] DA O

Isto completa o procedimento de exemplo para mostrar 1500, o contetido do monitor nimero Un00O.

B Conteldo do Display do M odo Monitor

A seguinte tabela mostra o contetido do display do modo monitor.

Monitor Display de . L
, spiay Unidade Comentario
NUmero Monitoramento
Velocidade Atual do
Un000 Motor rpm —
Entrada da Velocidade :
Un001 de referéncia rpm Veja a nota 3
Un002 _I?eferenma Interna de % Este valor se baseia no torque nominal
orque
Un003 | Angulo 1 de Rotac&o pulsos Numero de pulsos a partir da origem.
Un004 | Angulo 2 de Rotacéo graus Angulo a partir da origem
Monitor de Entradas :
Un005 Digitais — Veja a nota 1
Un006 {\gli(?snltor de Saidas Digi- . Veja a nota 1
Referéncia de
un007 Velocidade de Posicio- rpm Veja a nota 4
namento
Contador de Erro de unidade . .
Un008 Posicionamento de ref. Erro de Posicionamento (Veja a nota 4)
Torque Acumulado Valor para o torque a 100%
Un009 a % Mostra o torque efetivo em um ciclo de 10s.
Regeneracio Acumu- Valor para tensédo regenerativa processada a 100%
Un00OA % Mostra 0 consumo de tens&o regenerativa em um ciclo
lada de 10s.
Tens&o Consumida pela Valor para tenséo processada quando o freio dinamico
Un00B o % ¢é aplicado a 100%
Frenagem Dinamica Mostra o consumo de tensdo em um ciclo de 10s.
Contador de Entrada de . .
Un00C — Em hexadecimal (Veja as notas 2 e 4)
Pulsos
unoop | Realimentagao de Con- — Em hexadecimal
tador de Pulsos

Nota: 1. Recorraao Display de Monitoramento de Sinal de I/O na préxima pagina.

2. Recorraao Display de Monitoramento de Contagem da Realimentacdo de Pulso.
3. Mostrado apenas ho modo de controle de Vel ocidade.
4

Mostrado apenas no Modo de Controle de Posicionamento
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B Monitor de Sinal Sequencial del/O
A seguinte secéo descreve o display do monitor dos sinais sequenciais de 1/0.

Monitor do Sinal de Input

1ilr 1li 1l 1] Acima: Acionado= Nivel alto
111 1l 111 1 | Abaixo: Acionado= Nivel baixo

[ —

87654321
LED Numero Nome do Terminal de Ajuste Padréo
Entrada

1 SI0 (CN1-40) /S-ON

2 SI1 (CN1-41) /P-CON

3 SI2 (CN1-42) P-OT

4 SI3 (CN1-43) N-OT

5 Sl4 (CN1-44) IALM-RST

6 SI5 (CN1-45) /P-CL

7 S16 (CN1-46) IN-CL

8 (CN1-4) SEN

Nota Recorraao 5.3.3 Alocacgao dos Snaisdo Circuito de Entrada para detalhes sobre osterminais de
entrada.

Sinais de Entrada séo alocados conforme mostrado acima e mostrado no painel do servo acionamento ou no
operador digital. Eles sdo indicados pelo status de ON/OFF do display de 7 segmentos localizados nas colunas
superiores e inferiores. Estesligam e desligam de acordo com o estado do sinal de entrada correspondente (ON
paranivel “L” e OFF paranivel “H”).(L- Low, Baixo; H-High, Alto)

Exemplos
* Quandoosinal /SON éligado (Servo ON emsina “L")
,’,’ ,’,’ ,’,’ ,’ ,’:,': O segmento inferior
] _ do led 1 acende
87654321
e Quando o sinal /S-ON é dedligado.
e e il dlisie O segmento superior
1oy o ofr do led 1 acende
87654321

* Quando o sina P-OT opera (Operaem sina “H”")
¢ O segmento superior

do led 3 acende

L —
——
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Display de Monitoramento de Sinal de Saida

I

i nni
ey

L

7654321

LED NUmero Nome do Terminal de Saida Ajuste Padréo

1 (CN1-31, -32) ALM

2 S01 (CN1-25, -26) /COIN ou /V-CMP

3 S02 (CN1-27, -28) /TGON

4 S0O3 (CN1-29, -30) /S-RDY

5 (CN1-37) ALO1

6 (CN1-38) ALO2

7 (CN1-39) ALO3

Nota: Recorra ao capitulo 5.3.4 Alocacéo dos Snais do Circuito de Saida para detalhes sobre os termi-
nais de saida.

Sinais de saida sdo al ocados conforme mostrado abaixo e mostrados no painel do servo acionamento ou no
operador digital. Eles sdo indicados pelo status de ON/OFF nas partes verticais do display de 7 segmentos
localizados nas colunas superior e inferior. Estes ligam ou desligam de acordo com o sina de saida correspon-
dente (ON paranivel “L” e OFF paranivel “H").

Exemplo
*  Quando o sina ALM aciona(alarmeem “H")

[1ININIIER Somente o segmento
Il 1|1 1|1 1] superior do led 1 acende

7654321

L

B Display de Monitoramento de Contagem de Pulsos de Refer éncia/Realimentacao de Pulsos.

O display de monitoramento contagem de pul sos de refréncia e realimentacéo de pulsos é expressado em 32-bit
hexadecimal.

O display apresenta-se conforme abaixo:

Utilizando o Operador Digital Manual

[EBEEH 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar o modo monitor.

2. Pressione ateclaBaixo™ ou Cima® paraselecionar “Un00C” ou “Un00D".

3.Pressione atecla DATA/ENTER para mostrar o dado para o nimero do monitoramento selecionado
NO passo acima.

nnngni

I
oo 1] o]

4. PressioneateclaCimaM™ ou Baixo W para aternadamente mostrar o dado de 16-bit mais adireitaou
mais a esguerda.

——

NI baad N N i
16 bits da esquerda }6 bits da direita

|l ol o | III_I_'H_I i
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5. Pressione ambas as teclas Baixo ¥ e Cima ¥y simultaneamente para limpar o contador de dados de 32-bit.

6. Pressione ateclaDATA/ENTER umavez mais pararetornar ao nimero de monitoramento do display.

Utilizando o Operador do Painel
wo o

@@@ 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar o modo monitor.

JOLIOIO)
Qo o @

2. Pressione ateclaBaixo ™ e Cima W para selecionar “Un00C” ou “Un00D”.

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo um segundo paramostrar o dado do monitor do nimero
selecionado no passo acima.

11

nonnn
I

4. PressioneateclaBaixo™ ouCima® paramostrar alternadamente 16 bit daesquerda e 16-bit dadireita.
| | I | L I Il_l BN l_l]
I Rand [ N [N][N] [N

16 bits da direita 16 bits da esquerda

—

—

5. Pressione ambas as teclas Baixo M e Cima W simultaneamente para limpar os dados do contador de 32-
bit.

6. Pressione ateclaDATA/SHIFT umavez por no minimo 1 segundo para retornar ao monitor.
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7.2 Operacdes Aplicadas

Esta secéo descreve como aplicar as operacdes basicas utilizando o operador digital pararodar e gjustar o
motor. Leia as Operacdes Basicas descritas em 7.1 Utilizando o Operador Digital antes de prosseguir nesta
secéo.

Par@metros para operagdes aplicadas podem ser gjustados nafungdo de modo auxiliar. A seguinte tabelamostra
os parametros na funcdo de modo auxiliar.

Par,él metro Funcéo Comentario
Ndmero
Fn000 Display da Lista de Alarmes —
Fn001 Ajuste de Rigidez durante o Auto-tuning Veja nota.
Fn002 Modo de Operacéo JOG
Fn003 Modo de Procura do Ponto Zero —
Fn004 (Parametro Reservado)
Fn005 Inicializacéo de Valores dos Parametros
Fn006 Limpando os Dados da Lista de Alarme
Fn007 Escrevendo na EEPROM os dados da taxa de inércia do auto-tuning online
Fn008 Reset do Multi-turn de Encoder Absoluto e Alarmes do Encoder.
Fn009 Tuning Automatico do Offset da Referéncia Analégica (Velocidade, torque)
FnOOA Ajuste Manual do Offset da Referéncia de Velocidade Veja nota.
Fn0OB Ajuste Manual do Offset da Referéncia de Torque
Fn0OOC Ajuste Manual do Zero do Monitor Analégico de Saida
Fn0OOD Ajuste Manual do Ganho do Monitor Analdgico de Saida
FnOOE Ajuste Manual do Offset do sinal de deteccéo de corrente do Motor
FnOOF Ajuste Manual do Offset do sinal de detec¢éo de corrente do Motor
Fn010 Ajuste de Senha (protege contra alteragdo de parametros)
Fn011 Display do Modelo do Motor —
Fn012 Display de Versdo de Software
O3 | e ksiado para U quando o Alme de Dis- | yeja ota
Fn014 Limpa os resultados de detecgdo da unidade opcional veja nota

Nota: Estes pardmetros e agueles que sdo indicados como PnOOO sdo mostrados conforme demonstrado
abaixo se estes forem protegidos contraescrita (Fn010). Estes pardmetros ndo podem ser mudados.

[ "l i :
[, ' (el ,_] Pisca por 1 seg
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7.21 Operacdoem Modo de Histérico de Falhas

O Modo de historico de Alarme pode mostrar até os Ultimos dez alarmes que ocorreram, isto torna possivel ve-
rificar que tipo de alarmes foram gerados.

A lista de dados de alarme n&o é apagada com o alarme reset ou quando a alimentacdo do servo acionamento
for cortada.

Os dados podem ser apagados utilizando o modo especial de "limpeza dalistade alarmes’. Recorraao
capitulo 7.2.5 Limpado as informacdes da Lista de Alarmes para mais detal hes.

I
_l

I
|

| Cédigo de Alarme*
*Veja a tabela de
alarmes

Numero de sequéncia de
alarme. Quanto maior o
ndmero mais velho é o alarme

B Verificando Alarmes
Siga o procedimento abaixo para determinar quais alarmes foram gerados.

Utilizando o Operador Digital Manual

=)

[BEEEE) 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar "M ostrando os dados da lista de alarmes

S (Fn000)” no modo fungao auxiliar.

™3] p—

I
e

1| Display de rastrea-
I_I | mento de alarmes

1
I

2. Pressione ateclaDATA/ENTER, e asinformacfes dalista de alarmes serd mostrada

3. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W pararolar a sequéncia de nimero de alarmes acima ou abaixo e
mostram informagdes sobre alarmes anteriores.

Quanto maior for o digito da esguerda, mais antigo é o alarme.

Utilizando o Operador Digital (Paindl)

| aeven -
BEEEE 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar 0 “Mostrando as informacdes dalistade
LS008 alarmes (Fn000)” no modo fungéo auxiliar.

I Display de rastrea-
I_I | mento de alarmes

||
I~ ||

I
I

I
I

—~

2. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo para mostrar as informagdes da lista de alarmes.

3. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W pararolar o niUmero de sequéncia de alarmes acima ou abaixo e
mostrar ainformagéo do alarme anterior.

Quanto maior for o digito da esguerda, mais antigo é o alarme.

Para descrigéo sobre cada codigo de ararme, recorra ao capitulo 9.2 Solugdes (Troubleshooting).
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Os seguintes sdo alarmes rel acionados ao operador os quais hdo s&o gravados em lista retroativa.

Display Descrig&o
oz | Cox .
I |,— (el [HY (WY Erro de Transmisséo do Operador Digital 1
I [ | | Erro de Transmissdo do Operador Digital 2
I | I () I | p g
:’_,’ - ,",’ i Nenhum erro detectado.

Nota: A Listade Alarmes ndo é atualizada quando o mesmo alarme ocorre repetidamente

7.2.2 Operacdo JOG Utilizando o Operador Digital

A ATENCAO

¢ Ossinais de rodar avante proibido (/P-OT) e rodar reverso proibido (/N-OT) néo séo efetivos durante ope-
racdes de JOG utilizando o parédmetro Fn002.

E possivel rodar o servomotor a partir do operador. Isto permite checagem répida da direcdo de rotacdo do
motor e gjuste de vel ocidade durante o setup da maguina e teste, economizando tempo e problemas de co-
nexdes com um controlador remoto.

Para o procedimento ajuste da velocidade do motor, recorra ao capitulo 7.1.6 Operacéo em Modo de Ajuste de
Parametros. e 5.3.2 Vielocidade de JOG

Op.erador do _ Servo

Pamgl s acionamento
[EIEEEE
@@
e

Poténcia —

Procedimento de operacéo utilizando o operador digital é descrita nas péginas seguintes.
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Utilizando o Operador Digital Manual

[EBEEH 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar Fn002em funcéo de modo auxiliar.

- | 0
it

"1
|

2. PressioneateclaDATA/ENTER paraselecionar o modo de operacéo do operador digital. A
operacao é possivel agora utilizando o operador digital.

11
1]l

Bl
1

@]
z

3. Pressione atecla SVON paralevar ao estado de servo

——

11wl
]

4. Pressione ateclaCima ™ ou Baixo W para operar o motor. O Motor continua operando enquanto atecla é
pressionada.

Rotagéo
Reversa

Avante

5. PressioneateclaM ODE/SET, eodisplay iravoltar para Fn002. | sto desliga o servo (desligando o motor).
Alternadamente, pressione a tecla SV ON para desligar o servo.

—Zl_lm

I
'l ]

B P
I

—

Isto termina a operacdo de JOG a partir do controle do operador digital.

Utilizando o Operador do Painel

wons o ™
EEEEE 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar Fn002 na fung@o de modo auxiliar.
eoee - e
Tel e = nrn-
U L) ) [

2. Pressione atecla DATA/SHIFT por no minimo um segundo para selecionar o modo de operacéo do opera-
dor do painel. Torna-se possivel aoperacdo a partir do operador do painel.

I
i

3. Pressione ateclaM ODE/SET para setar para servo ON. (na qual o servo motor é ligado)

i\
' [ (]
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4. PressioneateclaBaixo™ ou Cima W paraoperar o motor. O motor mantém-se operando enquanto atecla
€ pressionada.

avante reversa

5. PressioneateclaM ODE/SET para setar para o estado servo OFF. Alternadamente, pressione atecla
DATA/SHIFT por no minimo 1 segundo paradesligar o servo.

6. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, e o display irareverter para Fn002 na funcdo de
modo auxiliar.

I

1 [
o

Isto termina a operacdo de JOG sob o controle do painel do operador.

A velocidade para operacdo sob controle do operador digital pode ser alterado com o parémetro.

Parametro Sinal Valores Aplicagéo
(rpm)
Pn304 Velocidade de Jog Valor Padrao: 500 Controle de Velocidade

Nota: A direcdo de rotacdo do servomotor depende do valor do parémetro Pn000.0 “ Direcdo de
Rotacdo”. O exemplo acima mostra um caso onde 0 Pn000.0 é gjustado para“0” como valor
padréo.

7.23 Ajuste Automatico do Offset da Referéncia de Velocidade e Torque

Quando o controle de velocidade e torque sdo utilizados, o motor pode rodar lentamente mesmo quando a
referéncia de tenséo anal 6gica é especificada para OV. Isto ocorre quando o controlador externo ou circuito
externo possui um pequeno offset na referéncia de tensdo (medido em mV).

O Modo de Ajuste Automético de Referéncia de offset mede automaticamente o offset e gjusta atenséo de
referéncia. Isto ajusta ambos, referéncia de torque e velocidade.

O seguinte diagrama mostra o ajuste automético do offset na tensdo de referéncia pelo servo acionamento.

Referéncia L Offset Referéncia e
de tenséo de tenséo e O offset é automati-
7 camente ajustado no
/ N servo acionamento
Referén- ,/ Referén-
cia de Ajuste R4 cia de
torqug ou automatico de ’ torqug ou
velocidade offset velocidade

Apdbs completar 0 gjuste automético do offset, o valor do offset é armazenado no servo acionamento.

O valor de offset pode ser checado no modo de ajuste manual de referéncia de velocidade. Recorra ao capitulo
7.2.4 Ajuste Manual de Offset da Referéncia de Velocidade e Torque para mais detal hes.
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O modo de gjuste automatico de referéncia de offset ndo pode ser utilizado para ajustar o erro de pulsos para
Zero para servo acionamento parado quando a malha de posicéo é realizada com um controlador remoto.
Nestes casos, utilize o manual de Modo de gjuste de referéncia do Offset. Recorra ao capitulo 7.2.4 Ajuste Ma-
nual da Referéncia de Offset de Vel ocidade e Torque para mais detal hes.

A funcao de velocidade de zero-clamp é disponivel paraforcar o motor a para enquanto areferéncia de
velocidade zero é acionada. Recorra ao 5.4.3 Utilizando a Funcgao de Zero Clamp.

IMPORTANTE

» Ajustes autométicos da referéncia de offset de torque e vel ocidade devem ser realizados com o servo desli-
gado.

Siga este procedimento para gjustar autométicamente a referéncia de offset de velocidade/torque.

Utilizando o Operador Digital Manual

BB Elele 1. Entre com atensdo dereferénciade OV apartir de um circuito ou controlador externos.
Servomotor
Referéncia de
velocidade ou
torque OV
Controlador
Remoto > N—~
Servo OFF tha(;ao
baixa

Servo Acionamento

2. PressioneateclaDSPL/SET para selecionar o modo de fungéo auxiliar.

_
I

==l
!

_Nmlm
][] (] [

3. Selecione o pardmetro FnOOY.

110
1]

I— —

—l_lm
I~

Pressione atecla Esquerda £ ou Direita [2] para selecionar o digito.

Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W paraalterar o valor.

4. Pressione atecla DATA/ENTER, e o display ira aparecer como mostrado abaixo.

|1

I _

5. Pressione ateclaM ODE/SET, e o seguinte display piscarapor 1 segundo
.0 offset de referéncia sera automati camente gjustado.

1 — Pisca por — i~
iz B

I_
1seg [N ] [l

-
-
I

6. Pressioneatecla DATA/ENTER pararetornar para o display dafungdo de modo auxiliar.

— _
' (| [ ]

__
|

Isto completa 0 gjuste automatico da referéncia de offset de torque/velocidade.
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Utilizando o Operador do Painel

| _aevoel
EEEER 1. Entrecom avoltagem dereferénciade OV apartir de um circuito ou controlador externos.
JOLOIOIC)] Servomotor
S e Referéncia de
velocidade ou
Controlador |torque OV
remoto > \\J
Rotagéo
Servo OFF baixa

Servo Acionamento

2. PressioneateclaM ODE/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
— BN

Cl_|r
I ]

——

il
i

3. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para selecionar o par@metro Fn009.
i | _|mlmlo
(] (] (] ]

4. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, o display apareceraconfome mostrado abaixo.

== -
[l [l Tl I [

5. Pressione ateclaM ODE/SET, e o seguinte display piscara por 1 segundo. A referéncia de offset serd
autométi camente ajustada.

Pisca por > = —
1seg ’ ’_ ’ — ’_’

I.I.

iz

6. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo pararetornar ao display dafunc&o de modo aux-
iliar.

[El_ =|mlio
el (1 ] ]

|
—

Isto completa 0 gjuste automatico de referéncia de offset de vel ocidade/ torque.
7.2.4 Ajuste Manual de Referéncia de Offset de Velocidade e Torque.
Ajustes autométicos da referéncia de offset € usua nas seguintes situacoes.

» Seamahade posi¢éo for realizada com um controlador remoto e o erro zerado quando o motor foi parado
em servo lock.

» Paradeliberadamente gustar o offset paraagum valor.

Este modo pode também ser utilizado para para verificar os dados ajustados no Modo de Ajuste Automatico de
Referéncia de Offset.

Em principio, este modo opera da mesma maneira que 0 modo de gjuste automatico da referéncia de offset,
exceto quando o valor do offset é inserido diretamente durante os gjustes. O valor de offset pode ser setado na
referéncia de Torgue ou referéncia de vel ocidade.
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O range de gjuste de offset e unidades de ajuste sdo conforme a seguir.

Referéncia de velocidade ou torque

Range de ajuste
do offset
Unidades de » Tenséo de
offset entrada
Range de ajuste do offset: Range de ajuste do offset:
Ref. de vel.: -0123 até +1023 Ref. de vel.: 0,46mV/LSB
Ref de torque: -128 até +127 Ref de torque: 1,47mV/LSB

B Ajuste Manual do Offset da Referéncia de Velocidade
Siga o procedimento abaixo para gjustar manualmente o offset da referéncia de vel ocidade.

Utilizando o Operador Digital Manual

[EBEEH 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
=il l_l]
[ (] (][] [ M

2. Selecione o paréamtero FNOOA.

—

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W para selecionar o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W paramudar o valor.
—|_|r
[ (]

3. Pressione ateclaDATA/ENTER, eo display ira aparecer como mostrado abaixo. O maodo de gjuste man-
ual para offset de referéncia de vel ocidade sera selecionado. .

- [ |
g

1
]

11

——

4. Ligue o sinal de Servo ON (/S-ON). O display aparecera conforme maostrado abaixo.

' [
] [l I

ostra o valor de offset davelocidade de referéncia

3

5. PressioneateclaEsquerda £ ouDireita 2, para

e}

|
][]

__
_
—_

I
i

6. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para gjustar o valor do offset (gjuste do offset de velocidade de
referéncia).

7. Pressione ateclade cursor adireita para retornar ao display mostrado no passo 4.
8. Pressione ateclaDATA/ENTER pararetornar ao display dafun¢éo de modo auxiliar.

11 [N
Hia

1
[ ]

——

Isto completa 0 gjuste manual do offset da velocidade de referéncia.
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Utilizando o Operador do Painel

[ B
GEEEE) 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
OCIOI) = —T =1
S |

[ | /] T ] [N

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para selecionar o parémetro FnOOA.
i)
I

mil
'l il

—

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, e o display serd como mostrado abaixo. O
modo de gjuste manual para offset de referéncia de velocidade serd inserido.

e

J ot

4. Ligueo sina de Servo ON (/S-ON). O display sera conforme mostrado abaixo.

[ ||
] (il [

5. PressioneateclaDATA/SHIFT por menos de 1 segundo para mostrar o valor do offset da velocidade de
referéncia

I nri
iy

_
—

T
——

6. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W paragjustar o valor do offset.

7. PressioneateclaDATA/SHIFT por menos de um segundo pararetornar para o display mostrado no passo
4 acima.

8. Pressione ateclaDATA/SHIFT pararetornar ao display dafuncdo de modo auxiliar.

—|_ | iC

il

Isto completa o ajuste manual do offset da velocidade de referéncia
B Ajuste Manual do Offset da Referéncia de Torque
Siga o procedimento abaixo para gjustar manualmente o offset de referéncia de torque.

Utilizando o Operador Digital Manual

BB Elele 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.

nri
i

| i
[l (] (][

2. Selecione o parametro Fn00B.
Pressione atecla Esquerda £ ouDireita [2] para selecionar o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W paraalterar o valor.

I i
1

I
1~ il

I—

—
—
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3. Pressione ateclaDATA/ENTER, e o display iraaparecer como mostrado abaixo. O modo de ajuste man-
ual para o offset dareferéncia de torque sera selecionado.

I ]
]

!

4. Ligueo sina de Servo ON (/S-ON). O display sera conforme mostrado abaixo.

O
Tl [l B

5. Pressione atecla Esquerda £ ouDireita [2] paramostrar o vaor do offset dareferéncia de torque.

[l
LI

I
1[N

"
]

——

6. PressioneateclaBaixo™ ou CimaW paragjustar o valor do offset.

7. Pressione ateclaEsquerda £ ouDireita 2], eo display sera mostrado conforme o passo 4 acima.

8. Pressioneatecla DATA/ENTER pararetornar ao display dafuncdo de modo auxiliar.

_
]

i
[ ] (] (] (]

Isto completa 0 gjuste manual do offset de referéncia de torque.

Utilizando o Operador do Painel
e

@@@ 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afungéo de modo auxiliar.

o i

'miln]
][N

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para selecionar o parémetro FnOOB.

— | _ |
— oo

—

3. PressioneateclaM ODE/SET por no minimo 1 segundo, e o display aparecera conforme mostrado abaixo.
O modo de gjuste manual para offset da referéncia de torque serainserido.

0

1 [l ]
]

4. Ligueosinal de Servo ON (/S-ON). O display serd como o mostrado abaixo.

— |-
I I

s
I—I-

5. Pressione ateclaDATA/SHIFT por menos de 1 segundo para mostraro valor do de offset dareferénciade

torque.
i\
i

——
— ]
——
—

6. PressioneateclaBaixo ™ ou Cima W paraajustar o valor do offset.
7. Pressione ataclaDATA/SHIFT por menos de um segundo, e o display ser& mostrado conforme 0 passo 4.

8. Pressone ateclaDATA/SHIFT pararteornar afungdo de modo auxiliar.

1
Il [ ] [ [

Isto completa 0 gjuste manual do offset da referéncia de torque.

——
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7.2.5 Apagando aListadeAlarmes

Este procedimento limpa o historico de alarmes, o qual armazena os alarmes gerados no Servo acionamento.
Apbs alimpeza, cada aarme no histérico de alarme serd setado para A --, 0 que néo é codigo de alarme.
Recorra ao capitulo 7.2.1 Operacao no Modo de Rastreamento de Alarme paramais detal hes.

Siga o procedimento abaixo paralimpar aos dados da lista de alarme.

Utilizando o Operador Digital Manual

BB Elele 1. Pressione DSPL/SET paraselecionar afungdo de modo auxiliar.

— |\
I

I
I ]

il
|

2. Selecione o parémetro FnOO6.
Pressione atecla Esquerda £ ou Direita [2] para selecioanr o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W para aterar o valor.

—l 1
1~ o

3. PressioneateclaDATA/ENTER, e o display serd mostrado como abaixo.

—_l_y p1-
I |

I—

4. PressioneateclaM ODE/SET paralimpar alistade alarmes. O seguinte display irapiscar por 1 segundo, €,

apos o dado do alarme ser apagado, o display retornara ao mostrado no passo 3 acima

— Pisca por 1 —
M| = — Li_ |-
iz seg [ [l [ T 1

5. PressioneateclaDATA/ENTER pararetornar ao display do codigo do parémetro.

| _lnri|C
I~ o

Isto completa o procedimento de limpeza dos dados da lista de alarmes.
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Utilizando o Operador do Painel

[ B
GEEEE) 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar o modo de funcéo auxiliar.
OCIOI) — gy g
S Z|_ |
[y (] [ [

>

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para selecionar o parémetro Fn006. .

i|C
N[

— I
I~ iz

—

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, € o display ira aparecer conforme mostrado
abaixo.

|l |2
:_|| | |

4. PressioneateclaMODE/SET paralimpar os dados dalistade alarmes. O seguinte display ird piscar por 1
segundo, e, apos a lista de alarmes ser apagada, o display iré retornar ao mostrado no passo 3.

_ _|c Pisca por -
_1

1 1
] (] . 1 seg — |l_

_\

=

5. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo pararetorar ao display de codigo de parémetro.

—_|_lTicC
I~ o

Isto completa o procedimento de limpeza da lista de alarmes.
7.2.6 Checando o modelo do motor

Ajuste o parametro Fn011 para selecionar o modo de verificacdo do modelo de motor. Este modo é utilizado
para manutencdo do motor, e pode ser utilizado também para verificar os codigos especiais do servo aciona-
mento.

Siga o procedimento abaixo para verificar o modelo do motor.

Utilizando o Operador Digital Manual

[EBEEH 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.

— RINIIE
I

I
I ]

mll
|

2. Selecione o parametro Fn011.

Pressione atecla Esquerda ‘£ ou Direita (2| para selecionar o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W para aterar o valor.

— | 1 1
o1

—_1_N
i
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3. Pressione ateclaDATA/ENTER paramostrar 0 modelo do servomotor e codigo de tensdo.

"1
|

I

——

i
LI

]

Modelo do motor

Tensé&o
Caddigo de Tensao Modelo do Servomotor
Cédigo Tenséo Code Modelo do Servomotor
00 100V ¢ ou 140Vpe 00 SGMAH
01 200V 0u 280Vpc 01 SGMPH
02 400V 5c 0u 560Vp¢ 02 SGMSH
03 SGMGH-OA (1500rpm)
04 SGMGH-OB (1000rpm)
05 SGMDH
06 SGMUH

4. Pressione ateclaM ODE/SET para mostrar a poténcia do Servomotor.

!

I

!

11
L

I

Poténcia = valor mostrado x 10W
No exemplo dado, a poténcia é de
100W

N
'l

I
I

5. Pressione ateclaDSPL/SET para mostrar o tipo de encoder e a resolucgao.

|
!

"1
N
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I
I
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J

Tipo do encoder

Tipo de Encoder

Resolugéo

Resolugéo de Encoder

Cédigo Tipo Cdbdigo Resolucao
00 Encoder incremental 13 13 bits
01 Encoder absoluto 16 16 hits
17 17 bits
20 Reservado

6. Pressione ateclaDSPL/SET paramostrar cédigos especiais de servo acionamento.

|_:l i
S

I
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[
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)

7. Pressione ateclaDATA/ENTER pararetornar ao display dafuncéo de modo auxiliar.

Pressonando atecla DATA/ENTER apés feitos os 3 ao 5 acimaira retornar ao display da funcéo de modo au-

xiliar.

Isto completa o procedimento de verificagéo do tipo de motor.
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Utilizando o Operador do Painel

SGDM-

Elalgldlg]

1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.

JOLIOIO)
Qo o @

_
I

I 1

"1
Ll

(]
i

I
i

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima Wy para selecionar o pardmetro Fn011.

I

|

1

1

I

.

I

I
I

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo para mostrar o modelo do servomotor e 0

codigo de voltagem.

.
=

——

I

_
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—
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]

Tenséo L Modelo do servo motor
Voltagem Modelo de Servomotor
Cadigo Voltagem Cadigo Modelo de Servomotor

00 100V ¢ ou 140Vpc 00 SGMAH
01 200V 0u 280Vpc 01 SGMPH
02 400V 5 0u 560V 02 SGMSH

03 SGMGH-OA (1500rpm)

04 SGMGH-OB (1000rpm)

05 SAGMDH

06 SGMUH

4. Pressione ateclaM ODE/SET paramostrar a poténcia do Servomotor.

Poténcia = valor mostrado x 10W

No exemplo dado, a poténcia é de

1
]

~I_

J—‘I
" —
-
" —

1
1|

100W

5. Pressione ateclaM ODE/SET, e o tipo de encoder e c6digo de resolugdo serdo mostrados.
| _|]
(] A

__l___

Tipo do encoder

’_I—I_I‘
=
—

Modelo do encoder

Tipo de Encoder

Resolugéo do Encoder

Cadigo Tipo Cadigo Resolucao
00 Encoder incremental 13 13 hits
01 Encoder Absoluto 16 16 bits
17 17 bits
20 Reservado

6. Pressione ateclaM ODE/SET para mostrar o codigo especial do servo acionamento.

|_:l i
S

I
-

—

——

I
'

)
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7. PressioneateclaDATA/SHIFT pararetornar ao display dafuncéo de modo auxiliar.

Pressinando ateclaDATA/SHIFT apds osdisplaysacimade 3 a5 irdtambém retornar ao display dafungdo de
modo auxiliar.

[l P (| 1
'l | [

Isto completa o procedimento de verificagdo do tipo de motor.

7.2.7 Verificando a Versdo de Software

Ajuste o parametro Fn012 para selecionar o0 Modo de Verificacdo da Versdo de Software.
Este modo é utilizado para manutengdo do motor.

Siga o procedimento abaixo para verificar aversdo de software.

Utilizando o Operador Digital Manual

=)

[EEEEE 1. Selecione o prar@metro Fn012.
o

s 2. Pressione ateclaDATA/ENTER, e aversio do servo acionamento serd mostrada,

Display da versao de software

rrnryou
oy 1

Versdodo

software

3. Pressione atecla DSPL/SET, e aversao de software do encoder sera mostrada.
Display da verséo de software

1:]:‘: mlm|

il T T [

Verséo do software

4. Pressione atecla DATA/ENTER pararetornar ao display de parametros.

cCl_irn I
— ] e

Isto completa o procedimento de verificagdo da versio de software.

Utilizando o Operador do Painel
Fom ™
EEEER) 1. Selecione o parametro Fn012.

. . ~
L 2. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo para mostrar a versao de soft-

ware do servo acionamento

3. Pressiolne ateclaM ODE/SET para mostrar a verséo de software do encoder.

4. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo pararetornar ao display de cédigo do parametro.
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7.28 Modo de Retorno a Origem

A CUIDADO

» Ossinaisde Rodar Avante Proibido (/P-OT) erodar reverso proibido (/N-OT) ndo sdo efetivos durante oper-
acdo de JOG usando o pardmetro Fn003.

O Modo de retorno a origem é designado para posi cionamento de origem de pul sos do encoder e paratravar
naquela posicéo. Este modo é utilizado quando o eixo do motor precisa ser alinhado com améaqguina. Execute o
retorno a origem sem conectar 0s acoplamentos.

A velocidade para execucédo de procura de origem é de 60rpm.
1]
[fzzzzz7

Para alinhar o eixo do ﬁ

motor com a maquina . A
Origem mecénica

As seguintes condic¢bes devem ser observadas para arealizagdo da operacéo de retorno a origem.
» Seosina deentradade Servo-ON (/S-ON) estiver ligado, desligue-o.

» Libereosinal de méscara de Servo-ON se o par@metro Pn50A. 1 estiver setado para 7, e o servo houver
sido gjustado sempre para ON.

Siga o procedimento seguinte para executar a procura da origem.

Utilizando o Operador Digital Manual

BB Elele 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.

I
wi

I
I

||
[ [] []

2. Selecione o parametro Fn0O03.
Pressione atecla Esquerda £ ou Direita 2] para selecionar o digito.

Pressione atecla Cimal*/ ou Baixo [¥! para dterar o valor.

_l_lr
I e

I —
wiE T

3. Pressione ateclaDATA/ENTER, e o display ira aparecer conforme mostrado abaixo.
==
1

.
|

4. Pressioneatecla SVON, e o display aparecera conforme mostrado abaixo. Agora estara pronto para execu-
tar a procura da origem.

~|iZ
]l

5. Segure ateclaBaixo ™ ou Cima W para executar a procura da origem.
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Quando o par@metro € gjustado para Pn000.0 = 0 (padré&o), pressionando atecla Cima W irarodar o motor na

direcdo avante. Pressionando atecla Baixo ™ irarodar o motor na direcdo reversa. Quando o parémetro é gjus-
tado para Pn000.0 = 1, arotagéo do motor é revertida
'l Cima: avante |z Continua piscando até o

|1 Baixo: reverso 1 | término do posicionamento

6. PressioneateclaDATA/ENTER pararetornar ao display dafuncdo de modo auxiliar.

Zl_lni
' (| T [ ]}
Isto completa a operacdo de procura da origem.
Utilizando o Operador do Painel
e
GEEEE 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
OCIOIO) - — g gy
S [ I U e
' | T [ [

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para selecionar o par@metro Fn003.

—l_lril o
| 2

——

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, e o display sera como mostrado abaixo.

I |1

I i

4. PressioneateclaDSPL/SET, e o display irdalterar como mostrado abaixo. Agora estara pronto para exe-
cutar o modo de procura de origem.

—|C
I 1|1

5. Segure ateclaBaixo ™ ou Cima Wy para executar a procura da origem.

Quando o parémetro € setado para Pn000.0 = 0 (padrdo), pressionando atecla Cima '~ 0 motor rodara na

direcdo avante. Pressionando atecla Baixo (! irarodar o motor na di recdo reversa. Quando o parametro € se-
tado para Pn000.0 = 1, o sentido de rotacéo é revertido.

| - Cima: avante - —|=|_ | Continua piscando até o
J= Baixo: reverso ] | término do posicionamento

6. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo um segundo pararetornar ao display defungdesauxiliares.

Cl_lnrn>
' ' | T [ ]

Isto completa a operacdo de retorno a origem.
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7.2.9 Inicializando os Valores dos Par ametros

Estafungdo é utilizada para restaurar os val ores padréo de todos os paré@metros.

IMPORTANTE

* Inicialize os valores dos par@metros com o servo desligado.
» Apésrealizar o procedimento, dedigue ereligue a alimentago pararestaurar todos os valores
padr &o.

Siga o procedimento abaixo parainiciaizar os valores dos par@metros.

Utilizando o Operador Digital Manual

[EBEEH 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
= _ 1l l_l]
' (1 ) (I [

2. Seleione o parametro FnOO5.

——

Pressione atecla Esquerda £ ouDireita [2] para selecionar o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W para alterar o vaor.

I
i

I I
(][

3. Pressione ateclaDATA/ENTER, e o display aparecera como o mostrado abaixo.

~

[ R
] | i

4. PressioneateclaDSPL/SET, eo display seracomo o mostrado abaixo. Os parametrosserdoinicializados.

i1 1 Pisca durante a Fim

] . inicializacéo —
| Pisca por > | | ] [
'] [ Ol 1 seg. =] | |C

5. Pressine atecla DATA/ENTER pararetornar ao display dafungéo de modo auxiliar.
— i
I i

"1
il 1

Isto completa ainicializaco dos val ores dos parametros.
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Utilizando o Painel do Operador

Lot '
GEEEE) 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de Modo auxiliar.
OCIOI) = g gy
S —|_ |

' (| | (]

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima Wy para selecionar o parametro Fn0O5.

— BN
1

I
il (][

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, e o display sera como o mostrado abaixo.

_n 1 I

ol O 1 (|

(N

4. PressineateclaM ODE/SET, eodisplay serdcomo o mostrado abaixo. Os parametros seréoinicializados.

o on_1 1. Pisca durante a
Fyponen e inicializag&o — Fim
I — Pisca por _
cilo|m|i= ek S

1
L.

5. Pressioneatecla DATA/SHIFT por no minimo 1 segundo pararetornar ao display dafungdo de modo aux-

iliar.

Z|_lric
" ' Tl [

Isto completa ainicializacdo dos val ores dos parametros.

Nota: Os parametros ndo serdo reinicializados pressionando-se as teclas DSPL/SET ou MODE/SET com
0 servo ligado. Desligue o servo e depois religue-o apos ainicializagéo.

7.2.10 Ajuste Manual do Zero e do Ganho do Monitor Analogico de Saida

Erros de Velocidade do Mator, de referéncia de torque, e de erro de posi¢cao podem ser monitorados através do

monitor anal gico de saida. Recorra ao capitulo 6.5 Monitor Anal6gico.

Utilize afuncdo de ajuste manual para compensar a flutuacdo da saida de tensdo causado por ruidos entrando
no sistema de monitoramento. A funcdo de gjuste de ganho poede ser alterada para atingir a sensibilidade de

medic¢do do sistema.
Monitor de tenséo de saida
A

}

Ajuste do Ganho

I

Ajuste do Zero

Range do ajuste do zero: +/- 2V = 17mV/LSB
Range do ajuste de ganho: 50 a 150% = 0.4%/LSB

Nota: A tensdo de saidado monitor analégico é de +8V. A polaridade datensio de saida serarevertidase o

+8V for excedido.
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B AjusteManual do Zero do Monitor Analdgico de Saida
Siga o procedimento abaixo para executar 0 gjuste manual do zero para o monitor anal 6gico de saida.

Utilizando o Operador Digital Manual

EEEEE

"1
]

Nl
il

i

2. Selecione a parémetro FnOOC.

Pressione atecla Esquerda £ ou Direita [2] para selecionar o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima Wy paraalterar o valor.

I
=

1]
|

I

——

o

Botdo DSPL/SET

1. PressioneateclaDSPL/SET para selecionar afuncdo de Modo Auxiliar.

serd como o mostrado abaixo.

Pressione atecla DSPL/SET. Cadavez que ateclaMODE/SET é pressionada, 0 monitor de saida altera

:::] — [:'

_
I

—
—

o

Mostrados alternadamente

Pressione atecla Esquerda £ ouDireita 2 paramostrar os dados do monitor anal 6gico de saida. Pressio-

nando atecla Esquerda £ ouDireita ) novamenteiraretornar ao di splay mostrado acima no passo 3.

Botsio ESQUERDA
(Bot&o DIREITA)

o) «— |

i
i

I——
——

I
L

—— |

Mostrados alternadamente

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W parareadlizar o gjuste de zero do monitor anal 6gico de saida.

) —

I
/N

——
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(]

I
L
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3. Pressione ateclaDATA/ENTER, e o display
]
4.
entre os displays dos dois canais mostrados abaixo.
[l_|l_ I
o
5.
[F =]
N i .
6.
[ |l
'] [ [ [
7.

nar ao display dafuncéo de modo auxiliar.

1
L

=1~
i

L
I

— —

|1‘1

Isto completa 0 gjuste manual de zeramento do monitor anal égico de saida.

Utilizando o operador do painel
eI
JOOIOI0)

"
i

NI
i

_
I
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Quando o gjuste de zero estiver completo para 0s dois canais, pressione atecla DATA/ENTER pararetor-

1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de Modo Auxiliar.



2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para selecionar o parémetro FnOOC.

11

I
1

—

|:|_ i
'l 1

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, e o display sera como o mostrado abaixo.
i~ |l_ | |
[ ] ]
4. PressioneateclaMODE/SET. Cadavez que ateclaM ODE/SET é pressionada, 0 monitor de saida alter-

nard entre os displays dos dois canais como mostrado abaixo.
Tecla MODE/SET

(] | < > | ~
[l_ 1| 1] _ l:l] [l_ [] [ l:l]
Mostrado Alternadamente

5. PressioneateclaDATA/SHIFT por menos de um segundo, e 0 monitor anal 6gico do parametro de ganho
seramostrado. Pressionando atecla DATA/SHIFT novamente por menos de 1 segundo, o display retor-

nard aos mostrados no passo 3 ou 4.
Tecla DATA/SHIFT

o) «— [

Tl
2
T

=
=
-
[
-

Mostrado Alternadamente

6. Pressione ateclaBaixoM™ ou Cima W pararealizar o gjuste do zero do monitor anal 6gico de saida.

—

I——
I——
——

| 1 > o
[ 11| ll] [ |l_l 1 :]

——

7. Quando o gjuste estiver completo para os dois canais, pressione atecla DATA/SHIFTpor no minimo 1
segundo pararetornar ao display dafuncdo de modo auxiliar.

_| — |

— i
'l (] (] T}

7

Isto completa 0 gjuste manual de zeramento do monitor anal égico de saida.

B Ajuste Manual do Ganho do Monitor Analégico de Saida
Siga o procedimento abaixo para executar 0 gjuste manual do ganho do monitor anal égico de saida.

Utilizando o Operador Digital Manual

[EBEEH 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
%) IZ| |
5] " (1 ) (I T

2. Selecione o parametro FnOOD.

Pressione atecla Esquerda £ ou Direita (2| para selecionar o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W para alterar o valor.

I

I
i

I
I

I
|1

-
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3. Pressione ateclaDATA/SHIFT, e o display serd como o mostrado abaixo.

I
_

I

I 1

I
|

I
Ll

Pressione atecla DSPL/SET. Cadavez que atecla DSPL/SET € pressionada, 0 monitor de saidaira alter-
anr entre os dois canais mostrados abaixo.

0

Pressione atecla Esquerda £ ouDireita [2] para mostrar o parametro do ganho do monitor anal égico de

saida. Pressionando atecla Esquerda £ ou Direita 2 novamente iraretornar ao display mostrado acima
Nos passos 3 ou 4.

Tecla DSPL/SET

i
i

Mostrado Alternadamente

_
]

_

_

| «— (I

Tecla ESQUERDA
(Tecla DIREITA)

L) —

Mostrado Alternadamente

1
LI

a
_

I——
—

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W para gjustar o ganho para 0 monitor anal6gico de saida.
Data Setting Change

] > [ T E N
Quando o gjuste de ganho tiver sido completado para osdois canais, pressione atecla DATA/ENTER para

I
_
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LI

I~
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I
_

—
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] 1

retornar ao display dafuncéo de modo auxiliar.

_
I

11

"
i

o
I
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Isto completa 0 gjuste manual do monitor anal 6gico de saida.

Utilizando o operador do painel

o
Son

Elalgldlg]

JOLIOIO)
Qo o @

2. PressioneteclaEsquerda £LouD

3. PressioneateclaDATA/SHIFT por nom

_
I

I 1

"1
Ll
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B
I

1
1

—

o]

irei

I

I

I 1

—

i
_I

17
I

l

fnimo 1

~I_

1

I
L

|
i

1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.

ta 2 paraselecioanr o parametro FnOOD.
1

segundo, e o display sera como o mostrado abaixo.
I
|

4. Pressione ateclaM ODE/SET. Cadavez que ateclaMODE/SET € pressionado, 0 monitor de saida ser&

alternado entre os dois canais conforme mostrado abaixo.
Tecla MODE/SET

L

UL

| ]
I

Mostrados Alternadamente

) i
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5. Pressionando ateclaDATA/SHIFT por menos de 1 segundo. O parémetro de ganho para o monitor
anal6gico sera mostrado. Pressionando atecla DATA/SHIFT novamente por menos de 1 segundo ira
retornar ao display mostrado acima nos passos 3 ou 4.

Tecla DATA/SHIFT

I~ I I_I.l_i I
= N

I——
—

(] D] [

Mostrados alternadamente

[
-
I—
I_l

6. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para gjustar o ganho do monitor anal 6gico de saida.

[ Elelcie) — (el )

7. Quando os gjustes estiverem compl etos para os dois canais, pressione atecla DATA/SHIFT por no mi-
nimo um segundo pararetornar ao display de funcdo de modo auxiliar.

iy

1~ pajn|c
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Isto completa 0 gjuste manual para o monitor anal dgico de saida.
7211  Ajustando o Offset de Detecgdo de Corrente do Motor

O gjuste de offset da detecgdo de corrente do motor é realizado pela Yaskawa antes do embalo. Normalmente o
usuério ndo precisarealizar estes gjustes. Efetue este gjuste apenas se for necessaria alta precisdo paraa
reducéo de ripple de torque causado pelo offset de corrente.

A CUIDADO

» Aoajustar estafuncgéo, execute-a com cuidado, pois se executada de forma incorreta pode comprome-
ter aperformance do servodrive.

Ass se¢des seguintes descrevem os gjustes manual e automético para deteccdo de offset de corrente.

B Ajuste Automatico de Detecgdo do Offset de Corrente do M otor

IMPORTANTE

» Ajustes Automaticos sdo possiveis apenas com a alimentagdo do circuito principal ligada e o servo des-
ligado (motor).

Utilize o seguinte procedimento para executar o gjuste automético do offset de deteccdo de corrente.

Utilizando o Operador Digital Manual

=)

[EBEEH 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
o

on3 |-
M3 I~ i

I ]
I I

il
i

2. Selecione o parametro FnNOOE.
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Pressione atecla Esquerda £ ou Direita [2] para selecionar o digito a ser selecionado.

Pressione atecla Esquerda £ ou Direita [ para dterar o vaor.

I i
e

3. Pressione ateclaDATA/ENTER, é o display sera como o mostrado abaixo.

[ T -

_jm i

4. PressioneateclaDSPL/SET. O display mudara como mostrado abaixo e o offset serd automaticamente
gjustado.

— | — = [ Pisca por I _
'w]l /] w1l et = bl o

_
| —_ 1 segq.

5. Pressione atecla DATA/ENTER pararetornar ao display da funcéo de modo auxiliar.
— ,l |z

I
o

1|

Isto completa o gjuste automatico do offset de deteccdo da corrente do motor.

Utilizando o operador do painel
BEEEE 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.

FOOI00) = =
Qoo o @

1
i

—

i
il

I——

>

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para selecionar o par@metro FnOOE.

—|_|
I~

__I

][
i

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, e, o display sera como o mostrado abaixo.

I _
[ (N ][] I

4. PressioneateclaM ODE/SET. O display ira mudar como o mostrado abaixo e o offset serd automatica-
mente gjsutado.
| I~ | Piscaporl I~
ol | seo. ng I Nl I (]

5. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo pararetornar ao display dafunc¢éo de modo aux-
iliar.

ml (] =
|||

Isto completa o gjuste automatico do offset de deteccdo da corrente do motor.
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B Ajustando Manualmente o Offset de Deteccéo da Corrente do Motor
Siga o procedimento abaixo para gjustar manual mente o offset de deteccdo de corrente.

IMPORTANTE

* Quando realizar ajustes manualmente, rode o motor a uma velocidade de aproximadamente 100rpm,
e ajuste o offset de deteccdo de corrente do motor, até que o ripple de torque, observado no monitor
analogico, seja minimizado. (Recorraa Sec¢do 6.5 Monitor Analégico.)

Ajuste os offsets dasfases U e V alternadamentre diversas vezes até que estes offsets estejam bem bal ancea-
dos.

Utilizando o Operador Digital Manual

BB Elele 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.

iIZ|
=l

2. Selecione o parametro FnOOF.

Pressione atecla Esquerda £ ou Direita [2] para selecionar o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima ¥ para aterar o valor.

i\
1|1

I I
I~ 7|

_
]

3. PressioneateclaDATA/ENTER, e o display serd como o mostrado abaixo.

I | |_
[ '] I I (]

4, PressioneateclaDSPL/SET paradternar entreaFase U (Cul_0) eaFaseV (Cu2_0) modo de deteccdo
de offset de corrente.
_lo)

5. Pressione atecla Esquerda £ ouDireita [2] para mostrar o display dos dados de deteccéo de corrente.

Pressionando atecla Esquerda £ ou Direita ) novamente ira retornar ao display mostrado acima nos
passo 3 ou 4.

Tecla DSPL/SET

' |l | _ r
[l W :_:] — [:_||_:_

Mostrados alternadamente

—

—

Tecla ESQUERDA
(Tecls DIREITA)

i
:::] «— [ o [ [ u]

Mostrados alternadamente

I

|

|
Il

——

|

!

6. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para gjustar o offset. Ajuste cuidadosamente o offset enquanto mo-

nitora-se o monitor do sinal de referéncia de torque.
Data Setting Change

Fillim |]

NI IR _
[ oEcn]) — |

7. Quando acorrente o gjuste de offset de corrente tiver sido completado paraaFase U (Cul 0) eaFaseV

T m—
—

'] [ T
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(Cu2_0), pressione ateclaDATA/SHIFT pararetornar ao display dafuncdo de modo auxiliar.

I ™
it

I
|

Isto completa 0 gjuste manual do offset de detecgéo de corrente do motor.

Utilizando o operador do painel

W

EEEEE 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
JOIOIOIO) - p —

Qove o @ | —

—
—

1
I

[}
I

I I
| L

>

2. Pressione ateclaCima ™ ou Baixo

para selecionar o pardmetro FNOOF.

i
]

i

-

_
I

— —

3. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, e o display sera como o0 mostrado abaixo.
I~ I —
/I 1 ] I T

4. Pressione ateclaM ODE/SET paraaternar entre 0 modo de gjuste de offset de deteccdo da corrente da
Fase U (Cul O) edaFaseV (Cu2_0).
Tecla MODE/SET

N I _ < > | 1 _
[l_ 1 l_l] [l_ |l_l [ ]
Mostrados alternadamente

5. Pressione ateclaDATA/SHIFT por menos de 1 segundo para mostrar os dados de deteccdo de corrente.
Pressione atecla DATA/SHIFT novamente por menos de 1 segundo, e o display iraretornar parao mos-

trado acima nos passos 3 ou 4.
Tecla DATA/SHIFT

- ’ ]
[l_ | _ l:l] < » [ LI

Mostrados alternadamente

I
==
__l

(W] [N

I l_l]

6. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima W para gjustar o offset. Cuidadosamente gjuste o offset enquanto mo-
nitora-se o sinal de referéncia de torque.

IR IR _
oot — |

7. Quando o offset de corrente tiver sido completada paraa Fase U (Cul 0) eaFase V(Cu2_0), pressionea
teclaDATA/SHIFT pararetornar ao display dafuncéo de modo auxiliar.

—Z|_lrric
— e

——
——
——
—

IR
[ (] (1 ]

——

I1sto completa o gjuste manual do offset de deteccdo de corrente do motor.

7.2.12 Protecdo Contra Alteracdo de Valores

A protecdo contra alteracdo de valores é utilizado para prevencéo contra alteracdes indevidas de parémetros.
Parameteros PnOO0O e alguns dos FnOOO se tornam protegidos contra alteracdo ajustando-se o pardmetro
FnO10.

As senhas para gjuste de val ores s80 as seguintes.

e “0000": Escrita Permitida (Liberao Modo de Proteggo Contra Alterac&o)
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e “0001": Escrita Proibida (os pardmetros se tornam protegidos contra alteracdo até a proxima alimetagao -
power ON.)

Siga o procedimento abaixo para gjustar as caracteristicas de protegdo contra alteracéo.

Utilizando o Operador Digital Manual

[BEEEE) 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.

|-
|

llllll
iyt

2. Selecione o parametro Fn010.
Pressione atecla Esquerda £ ouDireita [2] para selecionar o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W paraalterar o valor.

1
I

—
—

3. Pressione ateclaDATA/ENTER, e o display serd como o mstrado abaixo.

l_HHHlll
| (] (] [ (A

4. Insirao valor (0001) e pressione ateclaDSPL/SET. O display ira mudar conforme mostrado abaixo e a
protecéo contra alteracdo sera estabelecida.

Il _ IZ | Pisca por > NI i

5. Pressione ateclaDATA/ENTER pararetornar ao display dafuncédo de modo auxiliar.

_

-
==

i

ll "I
1| 1)

Isto completa o procedimento de protecdo contra ateracéo dos pardmetros. O novo valor seravaido apdso
préximo ciclo de dedligar e ligar a aimentacéo - power OFF/ON.

Utilizando o operador do painel

| vt
BEEEE 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
LTy [ _[lm]i

' (1 ) (I [

J

>

2. Pressione ateclaBaixo ™ ou Cima

I

I 1

para selecionar o pardmetro Fn010.

i
e

==
-

3. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, e o display sera como o mostrado abaixo.
I:III ]|
' (] /] (] [

4. Insiraovaor (0001) e pressione ateclaM ODE/SET. O display ira mudar conforme mostrado abaixo e a
protecéo contra alteracdo sera estabelecida

I _ I— | Piscapor | ICINCI(THITI] 1
'_’ ,_’ | ,_ 1seg. , .L’ L, I

——

-
==
-
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5. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo um segundo pararetornar ao display dafunc¢éo de modo
auxiliar.

— |
|1 [H]

—l_i
I~ ||

Isto completa o procedimento para ajuste da protecéo contra alteracdo dos parametros. O novo valor valera
ap0s o préximo ciclo de OFF/ON.

7.2.13 Limpando o Alarmedo Cart&o Opcional

O aarme A.E7 (deteccéo de falha no cartdo opcional) ocorre inicialmente quando o servo acionamento SGDH
€ ligado apo6s a desconexdo do cartéo adicional .

IMPORTANTE

« Inicialize os ajustes do parametro com o servo desligado ( servo OFF).

» Apoésrealizar este procedimento, desligue ereligue o servo acionamento pararestaurar osvalores
padr&o a todos os par ametros.

» Devidosaos par ametrosterem sido ajustados para o SGDH conectado a uma placa opcional, assegure-
se de gjustar osvaloresou inicializar os valores dos parametros (Fn005 da funcdo de modo auxiliar) para
atingir a corrente necessaria no sistema.

Utilize o seguinte procedimento parainicializar o valor dos parametros.

Utilizando o Operador Digital Manual

[EBEEH 1. Pressione ateclaDSPL/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
o

ond
“™MB)

—Zl_lm
I '] [N [H]

1
11 I

——

2. Selecione o parémetro Fn014.
Pressione atecla Esquerda £ ou Direita [2] para selecionar o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W para alterar o valor.

H]
Tl (] (O] A

3. Pressione ateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, e o display serd como o mostrado abaixo.

- =]
]

4. PressioneateclaDSPL/SET, eo display serdcomo o mostrado abaixo. Osparametros serdo inicializados.

I e Pisca durante a )
I . inicializagao —> Fim
M_1_1Z Pisca por | f_1 1h_
L’ L’ [ ’_ 1seg. '_' i I L

5. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo pararetornar ao display dafunc&o de modo aux-
iliar.

i

[ - _
I

m]
]

Isto completa o procedimento de inicializagdo dos valores dos parametros.

209



Utilizando o operador do painel

e
GEEEE) 1. Pressione ateclaMODE/SET para selecionar afuncéo de modo auxiliar.
OCIOI) - g gy
e e {1 fqrnri
' [ | T [ l_l]

2. Selecione o pardmetro Fn014.
Pressione atecla Esquerda £ ou Direita [2] para selecionar o digito.

Pressione atecla Baixo ™ ou Cima W paraalterar o valor.

H]
Tl (] (O] A

3. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo, e o display sera como o mostrado abaixo.

- =] -
]

4. PressioneateclaM ODE/SET, eodisplay serdacomo o mostrado abaixo. Os parémetrosserdoinicializados.

I e Pisca durante
iy it i ainicializagdo ~ — Fim
I — Pisca por | i
(] (o] [y [ 1 seg. - ] ] ] I

5. PressioneateclaDATA/SHIFT por no minimo 1 segundo pararetornar ao display dafuncéo de modo au-
xiliar.

m]
] (]

Isto completa ainicializacdo dos val ores dos parametros.
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8. Servomotores. Relacoes, especificacdes e Desenhos Dimensionais

Esta sec8o descreve as caracteristicas, especificaces e desenho dimensional dos servomotores. Recorra a esta
secdo para selecionar o servo drive apropriado.

8.1.1 Servomotores SGMAH

A seguinte se¢8o provém as especificacdes e desenhos dimensionais dos servomotores por model o.

Relacdo e Especificacdo para Servomotores Padr o (Sandar d)

* Relagdo de Tempo: Continuo ¢ Classe de Isolamento: Classe B

* Classe deVibraggo: 15pmou menor  « Tensdo Suportével: 1500V 4. por um minuto

* Resisténciade Isolaggo: 500V pc,  Enclausuramento: Totalmente enclausurado,

10MQ minimo auto-refrigerado, I P55 (exceto paraatampado

€iX0)

¢ Temperatura Ambiente: 0 to 40°C « Umidade Ambiente: 20% a 80% (Nao con-
densada)

« Excitagdo: Iméa Permanente » Método de controle: Controle direto

* Montagem: Flange

Relacdes e Especificagbes Padr do do Servomotor SGMAH

Voltagem 200V 100V
Modelo do Servomotor A3A | ASA | OIA | 02A | 04A | 08A | A3B | ASB | 01B | 02B
SGMAH
Saida Nominal * | kW 0.03 0.05 0.1 0.2 0.4 0.75 0.03 0.05 0.1 0.2
Torque Nomi- 0z - in 1352 | 225 45.1 90.2 180 338 | 1352 | 225 45.1 90.2
nal* ** N-m 0.0955 | 0.159 | 0.318 | 0637 | 1.27 | 239 | 0.0955 | 0.159 | 0.318 | 0.637
Pico de Torque 0z - in 40.6 676 | 1352 | 270 541 1010 | 406 676 | 1352 | 270
Instantaneo™ N-m 0286 | 0.477 | 0.955 1.91 3.82 716 | 0286 | 0477 | 0955 | 1.91
te Nomi-
ﬁ;ﬂ{e” & Nomi Anns 044 | 064 | 091 | 21 | 28 44 | 066 | 095 | 24 3.0
Maxima Corrente
Instantanea ® Arms 13 2.0 2.8 6.5 85 13.4 2.0 2.9 7.2 9.0
;/:Ilgmdade Nomi- rom 3000
Velocidade Ma-
xima* rpm 5000
(0z - in)/Ams 33.7 38.0 53.6 462 | 706 | 836 22.2 25.8 20.7 332
Torque Constante
(N - m)lAmms 0.238 | 0.268 | 0378 | 0327 | 0498 | 0590 | 0.157 | 0.182 | 0.146 | 0.234

*  Estas especificagOes e caracteristicas de vel ocidade torque-motor sdo baseados na combinag&o com o
servo acionamento SGDH operando com a temperatura da armadura do enrolamento de 100°C. Outros
valores sdo calculados a 20°C. Todos os val ores sdo tipicos.

** Torques Nominais sdo valores permitidos de torque constante a 40°C com um ventilador de 10 x 10 x
0.25in (250 x 250 x 6mm) acoplado.
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Voltagem 200V 100V

MOdelogg ,\fza’omomr A3A | ASA | O1A | 02A | 04A | 08A | A3B | ASB | 01B | 02B
Momento de Ingr. | 0z-in-s2x10% | 0235 | 0312 | 0515 | 1501 | 245 | es2 | 0235 | 0312 | 0515 | 1501
cia kg-m2x10% | 0.0166 | 00220 | 0.0364 | 0106 | 0173 | 0.672 | 0.0166 | 0.0220 | 0.0364 | 0.106
Relagdo de
PoténciaNomi- | kWis 549 | 115 | 278 | 382 | 937 | 848 | 549 | 115 | 278 | 382
nal*
gﬁ\'ﬁﬁfﬁ; Angu- | 57500 | 72300 | 87400 | 60100 | 73600 | 35500 | 57500 | 72300 | 87400 | 60100
%;%g’gg ﬁfércia ms 14 088 | 053 | 039 | 025 | 026 14 085 | 061 | 041
Constante de
Tempo de ms 10 11 12 | 46 | 54 | 87 | 10 11 11 | 44
Inducéo

*  Estas especificacOes e caracteristicas de vel ocidade torque-motor sdo baseados ha combinagdo com o
servo acionamento SGDH operando com atemperatura da armadura do enrolamento de 100°C. Outros

valores sdo calculados a 20°C. Todos os valores sdo tipicos.
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Caracteristicasde Torque/Velocidade do Servomotor SGMAH
As caracteristicas de Vel ocidade/Torque do Motor sGo mostradas abaixo para os Servomotores SGMAH.

. 200V

SGMAH - A3O SGMAH - A50
_ 4000 4000
g £
g 3000 AlB £ 3000
W 2000 m Al B
i 4 2000
& o
0 0
0 01 02 0304 0 0.15 0.3 0.45 0.6
) TORQUE(N-m) TORQUE (N - m)
0 20 40 60 0 20 40 60 80 100
TORQUE (oz - in) TORQUE (0z - in)
SGMAH - 010 SGMAH - 020
5000 5000 \
4000 \ __ 4000
€ £
£ 3000 £ 3000
a A B ) A B
m 2000 ﬁ 2000
a
o 1000 @ 1000
0 0
0 025 05 075 1 0 05 1 15
TORQUE (N - m) . TORQUE (N - m)
0 50 100 150 0 100 200 300
TORQUE (0z - in) TORQUE (0z - in)
SGMAH - 040 SGMAH - 080
5000 \ 500 \
. 4000 € 400
g > g -
g 3000 A 5 a 300
ui} w A B
E 2000 % 200
%)
1000 100
0
0 1 2 3 4 0 2 4 6 8
TORQUE (N - m) TORQUE (N - m)
0 200 400 600 0 400 800 1200

TORQUE (0z - in) TORQUE (0z - in)

A : Zonade rendimento B : Zonade rendimento Inter-
continuo mitente
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100V

SGMAH - A30 SGMAH - A50
5000
5000 \
= 4000
4000 3
£ 2000 o 3000
o Al B w Al B
m W 2000
W 2000 a
n 1000
1000
0
0p 0.1 02 0304 0 0.15 0.3 0.45 0.6
TORQUE (N - m) ‘ ‘ TORQUE ‘(N . m) ‘
0o 20 40 60 0 20 40 60 80 100
TORQUE (Ib - in) TORQUE (Ib - in)
SGMAH-010 SGMAH -020
5000 5000 \
— 4000 —~ 4000
£ £
s s
= 3000 < 3000
a All B m All B
W 2000 W 2000
o o
(7] (7]
1000 1000
0 0
0025 05 0.75 1 0 05 1 15 2
TORQUE (Nm) TORQUE (Nm)
0 50 100 150 0 100 200 300

TORQUE (ozin)

.Zona de rendimento

A ‘continuo
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Dimensdes do SGMAH em Polegadas (mm)

Os desenhos abaixo contém as dimensdes do servomotor SGMAH (sem freio)

LL

LR

LC
@\ LG LE
Ry - oA
QK
il -
SR Y = =T
I T
%_ Y 1%
is2
PLZ
Modelo Massalb
SOMAL- LL LR LG LC LE | ®A | ©z | ©s | dB | QK U w T )
2.74 03
A3A (B
®) (69.5) 0.24 0047 | 079 | 079 | (0.661)
ASA (B) 3.03 098 | 020 | 157 | 0098 | 181 | 017 | ® | 119 | 055 | (012 | (2 @) 04
@70) | @5 | ) | @) | @5 | @) | 43 @Q0) | (14) (0.882)
372 0.32 0.7 07 | 012 05
0IAB) | (945) ® e | @) | @ | @l
3.80 11
02A (B
®) (965) | 118 | 024 | 2.36 276 | 022 | 056 | 198 | 0.79 (243)
0aA 4.90 (30) (6) (60) 0.12 (70) (5.5) (14) (50) (20) 0.12 0.2 0.2 17
(124.5) Q) ) (5) (5) (3.75)
06A 571 157 | 031 | 315 354 | 028 | 064 | 278 | 1.18 34
@45 | @o) | ® | (80) ©) | @ | @) | @) | @0 (7.50)
Tolerancias Especifcadas
Dimensoes (0] dLB
Unidade Diametro Tolerancia Diametro Tolerancia
0.24 1.19 +0.0000 -0.0008
. 031 1.08 +0.0000 -0.0010
i 0.56 +0.0000-0.0004 2.78 +0.0000 -0.0012
0.64
6 30 +0.000 -0.021
- 8 +0.000-0.009 50 +0.000 0.025
1: £0.000 0011 70 +0.000 -0.030

215




8.1.2 Servomotores SGM PH

Relacdes e Especificagdes para Servomotores Padr éo

¢ Relagdo de Tempo: Continuo ¢ Classe de Isolamento: Class B

* ClassedeVibraggo: 15umoumenos ¢ Tensdo Suportavel: 1500V 4. por um minuto

* Resisténciade Isolaggo: 500V pc,  Enclausuramento: Totalmente enclausurado,

10MQ minimo auto-refrigerado, | P67 (exceto paraatempado

€ix0)

e Temperatura Ambiente: 0 to 40°C » Umidade Ambiente: 20% to 80% (N&o Con-
densado)

» Excitag8o: Imé& Permanente * Método de Drive: Drive Direto

¢ Montagem: Flange

Relacbes e Especificacbes Padrdo do Servomotor SGM PH

Voltagem 200V 100V
Modelo do Servomotor
SGMPH- 01A 02A 04A 08A 15A 01B 02B
Saida Nominal * kw 0.1 0.2 0.4 0.75 15 0.1 0.2
Toraue Nominal * ** 0z-in 45.1 90.2 180 338 676 45.1 90.2
a ' N-m 0.318 0.637 1.27 2.39 4,77 0.318 0.637
Pico Instanté deT % 0z-in 135 270 541 1010 2030 135.2 270
| nstantan I
constanianeo g Torque™ My 0955 | 191 382 716 | 143 | 095 | 101
Corrente Nominal* Arms 0.89 2.0 2.6 4.1 75 2.2 2.7
Corrente de Pico Maxima* Arms 2.8 6.0 8.0 13.9 23.0 7.1 8.4
Velocidade Nominal® rpm 3000
Velocidade Maxima* rpm 5000
(0z - in)/Ams 55.6 494 75.8 91.0 97.4 22.8 36.5
Constante de Torque
(N - m)/Arms 0.392 0.349 0.535 0641 | 0687 | 0160 | 0.258
) 0z-in- s2x103 0.695 2.73 4.69 29.7 56.9 0.695 2.73
Momento de Inércia
kg - m?x 10 0.0491 0.193 0.331 2.10 4,02 0.0491 0.193
Relacéo de Poténcia Nomi- kW/s
20.6 21.0 49.0 27.1 56.7 20.6 21.0
nal*
Acelerecdo Angular Nominal* | rad/s? 64800 | 33000 38500 11400 | 11900 | 64800 | 33000
Constante do tempo de inércia | ms 0.53 0.54 0.36 0.66 0.46 0.56 0.64
Constante do tempo de
inducdo ms 3.7 7.4 8.6 18 22 3.6 6.3

*  Estas especificacOes e caracteristicas de vel ocidade torque-motor sdo baseados na combinagdo com o
servo acionamento SGDH operando com atemperatura da armadura do enrolamento de 100°C. Outros
valores s&o calculados a 20°C.

** Torques Nominais sdo val ores permitidos de torgue constante a 40°C com um ventilador de 10 x 10 x
0.25in (250 x 250 x 6mm) acoplado.

Dimensdes do Ventilador:
10 x 10 x 0.25in (250 x 250 x 6mm): 0.1 a 0.4kW
12 x 12 x 0.5in (300 x 300 x 12mm): 0.75a 1.5 kW
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Caracteristicasde Torque/VVelocidade do Servomotor SGM PH
As caracteristicas de torque/vel ocidade do motor séo mostradas abaixo para os motores SGMPH.
« 200V

SPEED (rpm)

SPEED (rpm)

SGMPH - 010

5000
4000

3000

2000

1000

0
0 025 05 0.75 1.0
TORQUE(N-m)

0 50 100 150
TORQUE (0z - in)

SGMPH - 0403
5000
4000
3000
A B
2000
1000
0
0 1 2 3 4
TORQUE (N - m)
200 400 600
TORQUE (0z - in)
SGMPH - 150
5000 \\
4000 =
£
£ 3000 ™
5 All |B
W 2000
&
1000
0

0 4 8 12 16
TORQUE (N - m)

0 800 1600 2400
TORQUE (oz - in)

5000 \
4000

3000

SPEED (rpm)

SPEED (rpm)

A
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SGMPH - 020

A B
2000

1000

0

0O 05 1 15 2
TORQUE (N - m)

0 100 200 300
TORQUE (0z - in)

SGMPH - 080
5000
4000 \&

3000

2000

1000

0

0 2 4 6 8
TORQUE (N - m)

0 400 800 1200
TORQUE (0z - in)

Zona de rendi- B :Zonaderendimento
mento continuo Intermitente



« 100V

SGMPH - 010 SGMPH - 020
500 \ 5000 \
= 400 o 4000
£ 300 £ 3000 I
2 ood Al |B a Al [B
L T
% 8_) 2000
100 1000,
0 0.25 05 0.75 1.0 0O 05 1 15 2
TORQUE (N - m) TORQUE (N - m)
0 50 100 150 0 100 200 300
TORQUE (0z - in) TORQUE (0z - in)
A : Zonade rendimento B : Zonade rendi-
continuo mento intermitente

Dimensbes do SGM PH em Polegadas(mm)
Os desenhos abaixo contém as dimensdes do servomotor SGMPH (sem freio).

LL LR LC
- LG, | LE
= | ®LA
ol HH-
= U
o
5 oLz M
- Y 8
Modelo Massa
SGMPH. LL R | LG LC LE | ®oLA | &z | s | o8 | QK u W L R
01A B) 2.44 024 | 2.36 276 | 022 | 032 | 198 | 055 | 0071 | 012 | 012 | 154
(62) (6) (60) (70) (5.5) (8) (50) (14) (1.8) ) ) (0.7)
264 | 098 0.12 3.09
024 (8) (6700 | 25 | 031 | 315 ©) 354 | 028 | 056 | 276 | 064 14
04A (B) 3.43 (8) (80) (90) U] (14) (70) (16) 0.12 0.2 02 463
(87) ©)] O] ©)] (2.1)
3.410 0.64 9.26
08A (B) (865) | 118 | 039 | 472 | 014 | 571 | 039 | (6) | 437 | o087 4.2
15A 451 (30) | (10) | (120) | (35) | (145) | (10) | o75 | (110) | (22 | o014 | 024 | 024 | 146
(114.5) (19) (3.5) (6) (6) (6.6)

218




Tolerancias Especificadas

Dimensdes (03 DFLB
Unidade Diametro Tolerancia Diametro Tolerancia
0.32 1.98 +0.0000 -0.0010
in 0.56 +0.0000-0.0004 2.78 +0.0000 -0.0012
0.64 437 +0.0000 -0.0014
0.75 +0.0000-0.0005
8 +0.000 -0.009 50 +0.000 -0.025
14 70 +0.000 -0.030
mm 16 +0.000-0.011 110 +0.000 -0.035
19 +0.000 -0.013

8.13

Servomotores SGM GH para 1500rpm

Relactes e Especificagbes para Servomotores Padréo

» Relagdo de Tempo: Continuo

* Classe de Vibrag&o: 15um ou menos
* Resisténciade Isolamento: 50V,

10MQ minimo
e Temperatura Ambiente: 0 a40°C
» Excitag8o: Ima Permanente

* Montagem: Flange

Relacbes e Especificacfes Padrao do Servomotor SGMGH

* Classe de |solamento: Classe F

» Tensdo Suportavel: 1500V 4. por um minuto (200V espe-
cificado) 1800V . por um minuto (400V especificado)

« Enclausuramento: Totalmente enclausurado, auto-refrig-

erado, |P67 (exceto para a placado eixo)
» Umidade Ambiente: 20% to 80% (N&o condensado)
» Método de controle: Controle direto

Voltagem 200V

Modelo g0 werromater 05A0A | 09AOA 1320 20A0A 30:0 44AOA | 55A0A | 75AOA | 1AAOA | 1EAOA
Saida Nominal* | kW 0.45 0.85 13 18 2.9 44 55 75 1 15
Torque Nomi- b in 25 48 74 102 165 252 310 425 620 845
nal™ N-m 2.84 5.39 8.34 115 18.6 284 35.0 48.0 70.0 95.4
Pico Instanta- b in 79 122 207 254 404 630 775 1050 1550 1984
neo de Torque™ | N m 8.92 138 233 28.7 451 711 87.6 119 175 224
Corrente Nomi-
It 38 71 107 167 | 238 328 021 54.7 58.6 78.0
Corrente Ma-
xima Arms 11 17 28 2 56 84 110 130 140 170
Instantanea™
Velocidade
Nominal® pm 1500
Velocidade Mé- 2
N 3000 000
Constante de (Ib - in)/Agps 7.26 7.35 7.43 6.46 7.35 8.05 7.79 8.23 111 117
Torque (N m)/Ams 0.82 0.83 0.84 0.73 0.83 091 0.88 0.93 1.25 132
Momento de b-in-2x103 | 641 12.3 182 28.1 40.7 59.8 78.8 11 250 355
Inércia kg m?x 10 7.24 139 205 317 46.0 675 89.0 125 281 315
Relacdo de
Poténcia Nomi- | - kw/s 112 20.9 338 415 753 120 137 184 174 289
nal
Aceleracdo
Angular Nomi- | - racy/s? 3930 3880 4060 3620 4050 4210 3930 3850 2490 3030
nal
Constante do
tempa de nércia | ™S 5.0 3.1 2.8 21 19 13 13 11 12 0.98
Constante do
tempo de ms 5.1 53 6.3 125 125 15.7 16.4 18.4 226 272
inducéo
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*  Estas especificacdes de vel ocidade/torque do motor sdo cal culadas em combinag&o com o servo acio-
namento SGDH operando com a armadura do enrolamento a temperatura de 20°C.
Nota: Estas caracteristicas foram cal culadas comos seguintes ventiladores acoplados para refrigeragéo:

Dimensoes do ventilador

15.75 x 15.75 x 0.79in (400 x 400 x 20mm):05A0A a 13A0A
05DOA a13DOA
21.65 x 21.65 x 1.18in (550 x 550 x 30mm):20A0A a 75A0A
20DOA a30DOA

Relacbes e Especificacfes Padr o do Servomotor SGM G

Voltagem 400V
ModelostéoMSgL\{omotor 05DOA | 09DOA | 13DOA | 20DOA | 30DOA | 44DOA | 55DOA | 75DOA | 1ADOA | 1EDOA
ida nomi-
ﬁ;lga om kw 0.45 0.85 13 18 29 44 55 75 44.0 15.0
Torque nomi- Ib-in 25 48 74 102 165 252 310 425 620 845
nal® N-m 2.84 5.39 8.34 115 18.6 28.4 35.0 48.0 70.0 95.4
Pico instanta- Ib-in 79 122 207 254 404 630 804 1091 1550 1960
neo de
torque* N-m 8.92 138 233 28.7 451 711 907 123 175 221
rrente nomi-
Corrente nomi- | » 1.9 35 5.4 8.4 119 165 208 25.4 28.1 37.2
nal
Pico maximo
A
de corrente® ms 55 85 14 20 28 40.5 55 65 70 85
velocidade
nominal* Ll 1500
Velocidade
maxima™ pm 3000 2000
Torque (b -in)/Ams | 145 14.6 14.9 12,6 14.7 16.1 15.4 17.7 2.7 234
Constant (N - m)/Arms 1.64 1.65 1.68 1.46 1.66 1.82 1.74 2.0 2.56 2.64
Ib-in - s?
3 6.42 12.3 18.2 28.0 40.7 59.8 78.8 111 250 355
Momento de x 10
inércia kg - m2
4 7.24 13.9 20.5 317 46.0 67.54 89.0 125 281 315
x 10~
Relagdo de
pOtSnma nomi- kW/s 11.2 20.9 33.8 415 75.3 120 137 184 174 289
nal
Aceleragdo
anqkular nomi- rad/s? 3930 3880 4060 3620 4050 4210 3930 3850 2490 3030
nal
Constante do
tempo de inér- | ms 5.6 31 2.9 24 20 14 1.4 11 11 1.0
ciat
Constante do
tempo de ms 45 53 6.1 111 123 15.2 14.4 17.6 229 26.2
inducéo

*  Estas especificacbes de vel ocidade/torque do motor sdo cal culadas em combinagdo com o servo acio-
namento SGDH operando com a armadura do enrolamento a temperatura de 20°C.
Nota: Estas caracteristicas foram cal culadas comos seguintes ventiladores acoplados para refrigeracao:

Dimensoes do ventilador

15.75 x 15.75 x 0.79in (400 x 400 x 20mm):05A0A a 13A0A
05DOA a13DOA
21.65 x 21.65 x 1.18in (550 x 550 x 30mm):20A0A a 75A0A
20DOA a30DOA
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Caracteristicasde Torque/VVelocidade do Servomotor SGM GH
A secdo seguinte fornece caracateristicas de torque/vel ocidade do servomotor SGMGH a 1500rpm

SGMGH-09A0A, -09DOA SGMGH-13A0A, -13DOA

SGMGH-05A0A ,-05DOA
300 300 \ 300 \
£ 200 £ 200 § 200 \\
a A B a A B 0 A B
W 100 8 100 & 100
’ \ ) m \
0 0 0
0O 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30
) TORQUE (N - m) ) TORQUE (N - m) TORQUE (N - m)
0 20 40 60 80 0 50 100 150 0 50 100 150 200 250
TORQUE (Ib - in) TORQUE (lb - in) TORQUE (Ib - in)
SGMGH-20A0A, -20D0A SGMGH-30A0A, -30DOA  SGMGH-44A0A, -44D0IA
300 \ W 3000 300
£ = £
& 200 § 2000 § 200
i Al B \ 5 A 3 o A\ |B
& 100 w A
%) % 1000 \ » 100 \ \
0 0
0 10 20 30 20 0 10 20 30 40 50 0 20 40 60 80
__ TORQUE(N-m) , TORQUE (N - m) ~ TORQUE(N-m) .
0 100 200 300 0 100 200 300 400 0 200 400 600 800
TORQUE (lb - in)

SPEED (rpm)

SPEED (rpm)

TORQUE (lb - in)

3000
2000 W
1000

(o)

0O 20 40 60 80 100

TORQUE (N - m)
200 400 600 800
TORQUE (Ib - in)

SGMGH-1EAOA, 1EDOA

300

(0]

2000

100d

il

100 150 200 250
TORQUE (N-m)

500 1000 1500 2000
TORQUE (lb - in)

0 50

(0]

SPEED (rpm)

TOR

SGMGH-55A0A, -55DO0A SGMGH-75A

UE (Ib - in)

SGMGH-1AALOA, -1ADOA

A, -75DOA
3000 300
Vo :
2000 S 200
A B a
B 1000—A
1000 \ & 7~ \ B
0 | 0
0 50 100 150 0 50 100 150 200
) TORQUE (N - m) TORQUE (N - m)
0 500 1000 1500 0 50 100 150

TORQUE (Ib - in)

Zona de rendi-
mento continuo
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Dimensdes do SGM GH em Polegadas (mm)
Os desenhos abaixo contém as dimensdes do servomotor SGMGH (1500rpm) (sem freio).

LL LR
LC | LE LC
‘ Q dLZ
—H[ T oK W
- <
Y I 5
| 9 1S [
| j & -
Y %)
—H|L 8
H
Modelo Massa
SGMGH. LL LR LG LC LE | ®A | oz | s | ®B | ©Q 0K U W L e
05ACIA 5.43 121
05DOA (138) 0.75 0.12 (5.5)
09ACIA 634 | 228 | 047 | 512 | 024 | 571 | 035 | (9 | 433 | 157 | 098 | @) | 020 | 020 | 168
09DOIA @e61) | 8 | @2 | 130 | 6 | (145 | (9) 110) | o) | (25) ) G | (76)
13A00A 7.28 0.87 0.14 21.2
13D00A (185) (22) (35) (9.6)
20A00A 6.54 309
20DOA (166) (14)
30A00A 756 | 3.11 1.38 299 | 236 0.39 39.7
30D00A 192) | (79) (35) 6 | (60) (10) (18)
44ADIA 8.9 709 | 013 | 787 (“ifg 50.7
44DOIA 226 180) | (32) | (200 : 23
(226) 071 (180) | (3.2) | (200) 3) 0.20 031 (23)
55A0A 10.2 (18) 0.53 (5) (8) 66.1
55D0IA (260) | 445 (135 (30)
75A00A 131 | (113) ) 88.2
1.65 0.47
75D0A | (339) @) P (12) (40)
1AACIA 13.3 (110) | (90) (2532
1ADDIA (338) | 457 8.66 | 016 | 9.25 7.87 )
(116) 220) | (4) | (235) (200)
1EACIA 18.0 0.79 2.16 024 | 063 | 039 | 3.39
1EDOIA (457) (20) (55) ® | (16) | @0) | (86)
Tolerancias Especificadas
Dimensoes dLB dS
Unidade Diametro Tolerancia Diametro Tolerancia
433 +0.0000-0.0014 8;3 +0.0000-0.0005
in :
1.38 +0.0004-0.0000
450 +0.0000-0.0010 165 +0.0000-0.0006
110 +0.000 -0.035 ;2 +0.000 -0.013
mm
35 +0.01-0.00
114.3 +0.000 -0.025 o 10,000 0016
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8.1.4 Servomotores SGM SH

Relacdes e Especificaches para Servomotores padrao
* Relagdo de Tempo: Continuo
¢ Classe de Vibragdo: 15um ou menos

» Resisténciade Isolagdo: 50V,

10MQ minimo

 temperatura Ambiente: 0 a40°C

* Excitag80: Ima Permanente

¢ Montagem: Flange

Classe de Isolagdo: Classe F

Tensdo Suportada:

1500V o por um minuto (200V especificado)
1800V 4. por um minuto (400V especificado)
Enclausuramento: Total mente enclausurado,
auto-refrigerado, P67 (exceto paratampado
€iX0).

Umidade Ambiente: 20% & 80% (N&o conde-
snado)

Método de Drive: Drive Direto

Relacbes e Especifica¢bes Padrdo do Servomotor SGM SH

Voltagem 200V
Modelo do Servomotor 10A0A | 15AC0A | 20AC0A | 30ADA | 40A0A | 50ACIA
SGMSH-
Saida Nominal* kw 1.0 15 2.0 3.0 4.0 5.0
i lb-in 28.2 43 56.4 87 112 140
TorqueNominal *
N-m 3.18 49 6.36 9.8 12.6 15.8
Pico Instantineo de T * lb-in 84.4 130 169 260 336 422
ico Instantan r
co nstananeo de forque N-m 9.54 147 191 294 37.8 476
Corrente Nominal* Arms 5.7 9.7 12.7 18.8 25.4 28.6
Corrente Méaxima Instantanea*® Arms 17 28 42 56 77 84
Velocidade Nominal* rpm 3000
Velocidade Maxima* rpm 5000
(Ib - in)/Ayms 5.63 4.97 481 5.07 4.69 531
Constante de Torque
(N M)/Arms 0.636 0.561 0.544 0573 053 0.60
)
N lb-in- s 154 219 282 6.20 8.50 10.90
Momento de Inércia x 10
kg - m? x 104 1.74 2.47 3.19 7.00 9.60 12.3
Relag&o de Poténcia Nominal* kW/s 57.9 97.2 127 137 166 202
Aceleragdo Angular Nominal* rad/s? 18250 19840 19970 14000 13160 12780
Constante do tempo de inércia ms 0.87 0.74 0.62 0.74 0.65 0.59
Constante do tempo de induc&o ms 7.1 7.7 8.3 13.0 141 14.7

*  Estas especificagdes de vel ocidade/torque do motor sdo cal culadas em combinagdo com o servo acio-
namento SGDH operando com a armadura do enrolamento a temperatura de 20°C.
Nota: Estas caracteristicas foram cal cul adas comos seguintes ventil adores acoplados para refrigeracao:
Dimensdes do ventilador
12 x 12 x 0.5in. (300 x 300 x 12mm): 10A0A a20AOA

18 x 18 x 0.8in. (400 x 400 x 20mm): 30A0A a
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Voltagem 400V
Modelo do Servomotor 10DOA | 15DOA | 20DOA | 30DOA | 40DOA | 50DOA
SGMSH-
Saida Nominal* kw 1.0 15 2.0 3.0 4.0 5.0
. Ib-in 28.2 43 56.4 87 112 140
Torque Nominal*
N-m 3.18 49 6.36 9.8 12.6 15.8
. Ib-in 84.4 130 169 260 336 422
Pico de Torque Instantaneo®
N-m 9.54 14.7 19.1 29.4 37.8 476
Corrente Nominal* Arms 2.8 47 6.2 8.9 12.5 13.8
Corrente Maxima Instantanea* Armns 8.5 14 19.5 28 38 42
Velocidade Nominal* rpm 3000
Velocidade Maxima* rpm 5000
(Ib - in)/Arms 11.2 10.2 9.9 10.5 9.49 11.0
Cosntante de Torque
(N m)/Ars 1.74 2.47 1.12 1.19 1.07 1.24
Q2
_ Ib-in- s 154 219 | 28 | 620 850 | 1090
Momento de Inércia x 10
kg - m?x 10" 1.74 2.47 3.19 7.0 9.60 12.3
Relag&o de Potencia Nominal* kW/s 57.9 97.2 127 137 166 202
AceleragAo Angular Nominal* rad/s? 18250 19840 19970 14000 13160 12780
Constante do Tempo de Inércia ms 0.97 0.8 0.66 0.76 0.62 0.55
Constante do Tempo de Inducéo ms 6.3 6.8 7.3 16.3 14.4 15.2

*  Estas especificacdes de vel ocidade/torque do motor sdo cal culadas em combinagdo com o servo acio-

namento SGDH operando com a armadura do enrolamento a temperatura de 20°C.

Nota: Estas caracteristicas foram calculadas comos seguintes ventiladores acoplados para refrigeracéo:

Dimensdes do ventilador:

12 x 12 x 0.5in (300 x 300 x 12mm): 10DOA a20DOA
18 x 18 x 0.8in (400 x 400 x 20mm): 30DOA
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Caracteristicasde Torque/Velocidade do Servomotor SGM SH
A secdo a seguir contém as caracteristicas de torque/vel ocidade dos servomotores SGM SH.

200/400V
SGMSH - 10A0A, - 10000A SGMSH - 15A0A, - 15p0A
5000 5000
__ 4000 4000 \
S =
g 3000 o 3000
0 A |IB a Al B \
E_j 2000 \ & 2000
o
@ 1000 0 1000 \
>4 6 8 \10 0 \
. _ TORQUE (N - m) 0 TSRQUE (Nl-(r)n) o
0 20 40 60 80 S =5 00150
TORQUE (Ib - in) TORQUE (Ib - in)
SGMSH - 20AA, - 2000A SGMSH - 30AA, - 3op0A
5000 \ 5000 \
4000 __ 4000
= IS
£ 3000 £ 3000
5 All B 5 Al B
& 2000 \ il 2000 \
o
D 1000 \ ? 1000 \
0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30
TORQUE (N - m) . TORQUE (N-m) ,
I } 0 100 200
0 $8RQUE18§ -in) 150 TORQUE (Ib - in)
SGMSH - 40ALJA - 40DLIA SGMSH - 50A0A - sopCda
5000 \ 5000
__ 4000 4000
£ =
£ 3000 £ 3000
2 Al B || 3 AllBl |
i 2000 \ & 2000
o
? 1000 \ 9 1000 \
0 0 \
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50
TORQUE (N - m) . TORQUE (N - m)
0 199,200y 300 0 100 200 300 400
TORQUE (Ib - in)
. Zonade rendi- . Zonade rendi-
A ' mento continuo B ' mento inter-
mitente
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Dimensdes do SGM SH em polegadas(mm)
Os desenhos abaixo contém as dimensdes do servomotor SGMSH (sem freio).

LL LR
LC LE LC
—l QK w
a |<T) _>H<_ -
= m (@) -
-
| 1|3 =
Y g Cross-section Y-Y
auhas
Modelo Massa
SGMSH- LL LR LG LC LE DLA dLz ®ds dLB Q QK 0] w T Ib (kg)
10A0A 5.87 10.14
10DOA | (149) (4.6)
15A0A 6.89 177 0.39 3.94 0.12 453 0.28 0.94 3.74 1.57 1.26 12.79
15DOA | (175) | (@5) | (10) | (100) | () | (15) | (7) @4 | ©5 | @) | (62 (5.8)
20A0A 7.80 15.43
20DOA | (198) 016 | 031 | 028 | (7.0
30A0A | 7.83 @) ®) 0 24.25
30DOA | (199) (12)
40A0A 9.29 2.48 0.47 5.12 0.24 571 0.35 1.10 433 2.17 1.96 30.86
40DOA | (236) | (63) | (12) | @30) | (6) | (145 | (9) (28) | (110) | (55) | (50) (14)
50A0A 10.9 37.48
50DOA | (276) (17)
Tolerancia Especificada
Dimensoes dLB (O
Unidade Diametro Tolerancia Diametro Tolerancia
. 3.74 0.94
in 133 +0.0000-0.0014 110 +0.0000-0.0005
95 24
mm 110 +0.000 -0.035 8 +0.000 -0.013
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815 Servomotores SGMUH

Relacbes e Especificagfes para Servomotores Padréo
* Relagdo de Tempo: Continuo * Classe de Isolamento: Classe F
» Classe deVibragdo: 15pumoumenos ¢ Tensdo Suportada: 11,800V 4. por um minuto

* Resisténciade Isolacdo: 50V p,  Enclausuramento: Totalmente enclausurado,
10MQ minimo auto-refrigerado, P67 (exceto paraaplacado
€ix0)
 temperatura Ambiente: 0 a40°C » Umidade Ambiente: 20% to 80% (Sem con-
« Excitagdo: Imé Permanente densago)
* Montagem: Flange e Método de Drive: Drive Direto

Relacdes e Especificagbes Padr o do Servomotor SGM UH

Modelo do Servomotor
SGMUH- 10DOA 15D0OA 30DOA
Saida Nominal * kw 1.0 15 3.0
. lb-in 14.1 21.7 43.5
Torgue Nominal*
N-m 1.59 2.45 4.9
. . . Ib-in 57.6 97.5 190
Pico Instantaneo de Torque
N-m 6.5 11 21.5
Corrente Nominal* Arms 2.7 41 8.1
Corrente Maxima Instantanea*® Arms 8.5 47 28
Velocidade Nominal * rpm 6000
Velocidade Maxima* rpm 6000
(Ib - in)/Amns 7.2 7.4 7.2
Constante de Torque
(N m)/A s 0.81 0.83 0.81
Ib-in-s?x103 1.54 2.19 6.2
Momento de Inércia
kg - m?x 10" 1.74 2.47 7.00
Relagéo de Poténcia Nominal* kWis 14.5 24.3 34.3
Aceleracdo Angular Nominal* rad/s? 9130 9910 7000
Constante do tempo de inércia ms 0.87 0.70 0.72
Constante do tempo de indugéo ms 7.1 7.7 17.3

*  Estas especificagdes de vel ocidade/torque do motor sdo cal culadas em combinag&o com o
servo acionamento SGDH operando com a armadura do enrolamento a temperatura de 20°C.
Nota: Estas caracteristicas foram cal culadas comos seguintes ventiladores acoplados para refriger-
acao:
Dimensdes do ventilador:
12 x 12 x 0.5in (300 x 300 x 12mm): 10DOA a20DOA
18 x 18 x 0.8in (400 x 400 x 20mm): 30DOA
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Caracteristicas de Torque/Velocidade do Servomotor SGM UH
A secdo a seguir contém as caracteristicas de torque/vel ocidade dos servomotores SGMUH.

400V
SGMUH - 10DCA SGMUH - 15DOA
600 600
§ 400 E 400 \
S S
i \ 0 A\ B \
& 200 & 200
m \ ) \ \
0 0
0 4 8 12 0 5 10 15
TORQUE (N - m) ) . TORQUE (N - m)
0 20 40 60 80 0 50 100
TORQUE (Ib - in) TORQUE (Ib - in)
SGMUH - 30DOA
600
£ 400 \
18}
a 200
w \
0
0 10 20 30
) TORQUE (N - m)
0 100 200
TORQUE (Ib - in)
. Zona de rendi- . Zonade rendi-
A * mento continuo B ' mento inter-
mitente
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Dimensdes do SGM UH em Polegada (mm)
Os desenhos abaixo contém as dimensdes do servomotor SGMUH .

LL LR
LC | LE LC
‘ Q dLZ
S K
: %) _031@® o
() ©
18 ¢ g S
o
Y %)
—+l =9
] E%I
Model Massa
SGMUK- LL LR LG LC LE ®LA PLZ ®s ®LB Q QK b (kg)
5.87 10.14
10D00A
(149) 177 0.39 457 5.12 0.35 0.94 433 157 1.26 (4.6)
L5D0A 6.89 (45) (10) (116) 014 (130) 9) (24) (110) (40) (32) 1278
(175) (35) (5.8)
30D0IA 7.83 2.36 0.47 6.10 6.50 0.43 1.10 5.12 2.17 1.96 24.25
(199) (60) (12) (155) (165) (11) (28) (130) (55) (50) (11)
Toleréncia Especificada
Dimensoes dLB (O}
Unidade Diametro Tolerancia Diametro Tolerancia
. 4.33 0.94
in 512 +0.0005-0.0004 1.10 +0.0000-0.0005
110 +0.013 -0.009 24
mm 130 +0.014 -0.011 28 +0.000-0.013
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8.2 Servo Acionamentos
Esta secéo apresenta tabelas de especificages e relacbes do servo acionamento SGDH.

8.2.1 Especificagbes Combinadas

A seguinte tabela contém especificacdes dos servo acionamentos SGDH e combinacdes do SGMAH, SGMPH,
SGMGH e SGMSH.

B Especificaces para combinagdes de Servo Amplificadores M ono/Trifasico 200V

Voltagem Monofasico 200V Trifasico 200V

Modelo de Servo
Acionamento A3AE | ASAE | 01AE | 02AE | 04AE OE_;AE e 05AE | 08AE | 10AE | 15AE
SGDH-

Modelo
SGMAH-

Poténcia
(kW)
Velocidade
do Motor Nominal 3000/méaxima 5000
(rpm)
Encoder Aplicavel Padrdo: Encoder incremental de 13-bit
Saida Continua de
Corrente 0.44 0.64 0.91 2.1 2.8 4.4 — — 4.4 — —

Arms

Saida Maxima de
Corrente 1.3 2.0 2.8 6.5 8.5 13.4 — — 134 — —

Arms
Energia Regenera-
tiva Permitida™ 18.5 37.1 — — —
(Joules)

Frequéncia Regene-
rativa Permitida* * — — — — 89 —
(vezes/min)

A3A | A5A 01A 02A 04A 08A = = 08A = =

0.03 | 0.05 0.1 0.2 0.4 0.75 — — 0.75 — —

Servomotores
Aplicaveis

Série SGMAH

*  Energiaregenerativa permitida com fonte de entrada AC com tensdo de 200V ,,,s. Isto pode variar de
acordo com a flutuagéo da fonte.

** A Freguéncia regenerativa permitida é o nimero de vezes que o servomotor € habilitado a acelerar e
desacdarar até Orpm — velocidade maximado motor — Orpm em um minuto.
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Voltagem

Monofasico 200V

Trifasico 200V

Modelo de Servo Acionamento

SGDH-

A3AE

ASAE

01AE

02AE | O04AE

08AE-S

15AE-S

08AE

15AE

Série SGMPH

Modelo
SGMPH-

01A

02A 04A

08A

15A

08A

15A

Poténcia

(kw)

0.1

0.2 04

0.75

15

0.75

15

Servomotor
Aplicavel

Motor

(rpm)

Velocidade do

Nominal 3000/maximo 5000

Encoder Aplicavel

Padrdo: Encoder incremental de 13-bit

Saida Continua de Corrente

Arms

0.89

2.0 2.6

41

7.5

4.1

75

Corrente Maxima de Saida

Arms

2.8

6.0 8.0

13.9

23.0

13.9

23.0

Energia Regenerativa Per-

mitida™
(Joules)

37.1

Frequéncia Regenerativa

Permitida™ *
(vezes/min)

29

17

Voltagem

Trifasico 200V

Modelo do Servo

Acionamento
SGDH-

05AE

08AE

10AE

15AE 20AE

30AE.

50AE

60AE

75AE 1AAE

1EAE

SGMGH Series

Servomotor

Modelo
SGMGH-

05A00A

09AOA

13A0A

20A00A

30A00A

44A00A

55A00A

75A00A | 1AAOA

1EAOIA

Poténcia
(kw)

0.45

0.85

13 1.8

2.9

4.4

55

7.5 11

15

Aplicavel

Velocidade
do Motor

(rpm)

Nominal 1500/maxima 3000

Encoder Aplicavel

Padrdo: Encoder incremental de 17-bit

Saida Continua de
Corrente

Arms

3.8

7.1

10.7 16.7

23.8

32.8

42.1

54.7 58.6

78.0

Corrente Maxima
de Saida

Arms

11

17

28 42

56

84

110

130 140

170

Frequéncia Rege-
nerativa
Permitida™® *
(vezes/min)

34

13

10 12

11

26**

36**

*

**

Energiaregenerativa permitida é o valor de entrada de tensdo AC de 200V,,. Isto pode variar de
acordo com a flutuagéo da fonte de tenso.

A frequéncia regenerativa para combinacdes de motores com SGDH-60AE/-75AE assumem que o

resistor regenerativo JUSP-RA04 ou JUSP-RAOQ5 é utilizado. Para informagdes sobre as unidades de
resistores regenerativos, recorra ao capitulo 5.6.1 Resistor regenerativo Externo ou ao capitulo 5.2.5
Unidades de Resistores Regener ativos neste manual.
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Voltagem Trifasico 200V
Modelo de Servo
AcionamentoSGDH- — 10AE 15AE 20AE 30AE 40AE 50AE
Modelo
_ SGMSH- — 10A 15A 20A 30A 40A 50A
[y
S% | Poténcia
Er_gu (kW) — 1.0 15 2.0 3.0 4.0 5.0
=S -
&< | Velocidade
do Motor Nominal 3000/méximo 5000
- (rpm)
£ | Encoder Aplicavel Padréo: Encoder incremental de 17-bit
% Saida Continua de Cor-
5 | rente — 5.7 9.7 12.7 18.8 25.4 28.6
ot Arms
Corrente Maxima de
Saida — 17 28 42 56 77 84
Arms
Frequéncia Regenera-
tiva Permitida® — 39 31 48 20 29 22
(vezes/min)

* A Freqguénciaregenerativa permitida € o nimero de vezes que o servomotor é habilitado a
acelerar e desacelarar até Orpm — velocidade maximado motor — Orpm em um minuto.

B Egpecificagdes para combinagdes de servo motor es e ser vo acionamentos monofasicos 100V

Série SGMAH

Voltagem Monofasico 100V
Modelo de Servo Acionamento A3BE ASBE 01BE 02BE
SGDH-
Modelo
- SGMAH- A3B A5SB 01B 02B
E % Poténcia
. . 1 .2
S %‘1 (kW) 0.03 0.05 0 0
A [ Velocidade do Mot
(rgr?:):l ade do Motor Nominal 3000/méaxima 5000

Encoder Aplicavel

Padrdo: Encoder incremental de 13-bit

Saida maxima de Corrente *

A 1.1 1.8 3.0 5.2
Saida Continua de Cor:nr:tse 0.66 0.95 2.4 3.0
Corrente Maxima de Sii:nas 20 29 7.2 9.0
Energia Regenerativa Permitida * * 78 157

(Joules)
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*

* %

Série SGMPH

Voltagem Monofasicoc100V
Modelo do Servo Acionamento A3BE ASBE 01BE 02BE
SGDH-
Modelo
o SGMPH- — — 01B 02B
ISR .
=] Poténcia
22 (W) - ~ o 02
B Velocidade do
Motor (rpm) Nominal 3000/méaxima 5000

Encoder Aplicavel

Padréo: Encoder incremental de 13-bit

Saida Continua de Corrente
Arms

— 2.2

2.7

Corrente Maxima de Saida
Arms

— 7.1

8.4

Energia Regenerativa Permitida * *
(Joules)

— 15.7

acordo com a flutuagéo da fonte de tens&o..
Recorra ao capitulo 5.6 Sdlecionando o Resistor Regenerativo para mais detalhes sobre a energia

Nota:

e frequéncias regenerativas permitidas.

A relacdo de Corrente de entrada € a menor especificacdo de Tensdo.
Energia regenerativa permitida € o valor de entrada de tenséo AC de 200V 6. ISto pode variar de

B Egpecificacbes para combinagfes de ser vo motor es e servo acionamentos trifasicos 400V

Voltagem Trifasico 400V
Modelo de zeé‘g’H/fc'O”ame”to 05DE | 10DE | 15DE | 20DE | 30DE | 50DE | 60DE | 75DE | 1ADE | 1EDE

Mode 05D | 09D | 13D | 200 | 30D | 44D | 55D | 75D | 1AD | 1ED

S —

S | bosee 045 | 085 | 13 18 2.9 4.4 55 75 11 15

58 (kW)

— O

$ < | Velocidade do -

(2]

Motor Nominal 1500/maxima 3000 '\“'Aom!na' %888/
o= (rom) &xima
(O]

3 | Encoder Aplicével Padréo:Encoder incremental de 17-it
_g Saida Continua de Cor-
3 | rente 1.9 35 54 84 | 119 | 165 | 208 | 254 | 281 | 372

Arms

Corrente Mi’:;:“a deSaida | 55 | g5 | 14 | 20 | 28 | 405 | 55 | 65 | 0 |
S
Frequéncia Regenerativa
Permitida* 42 15 10 12 8 11 26 18 36 32
(vezes/min)
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Voltagem Trifasico 400V
Modelo de Sseé‘g’H/fc'O”amemo OSDE | 10DE | 15DE | 20DE | 30DE | 50DE | 60DE | 75DE | 1ADE | 1EDE
Modelo
_ SGMSH- — 10D 15D 20D 30D 40D 50D —
£ | potencia
ES (kW) — 1.0 15 2.0 3.0 4.0 5.0 —
=3
& < | Velocidade do
Motor Nominal 3000/méaxima 5000
T (rpm)
3 | Encoder Aplicavel Padréo:Encoder incremental de 17-bit
(%2}
.2 | Saida Continua de Cor-
3 | rente — 2.8 4.7 6.2 8.9 12.5 13.8 —
Arms
Corrente Mixma de Saida . 85 14 195 28 38 4 .
rms
Frequéncia Regenerativa
Permitida * — 47 31 48 20 29 22 —
(vezes/min)

*

A Frequénciaregenerativa permitida € o nimero de vezes que o servomotor é habilitado & acel-
erar e desacelarar até Orpm — velocidade méxima do motor — Orpm em um minuto.

e energia regenerativa permitida.
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Voltagem Trifasico 400V
Modelo de Servo
Acionamento 05DE 10DE 15DE 20AE 30DE
SGDH-
Modelo
| semuk- — 10D 15D — 30D
o —
S €| Poténcia
. — 1.0 15 — 29
1 [
& < | Velocidade
do Motor Nominal 6000/maxima 6000
- (rpm)
Z Encoder Aplicavel Padr&o:Encoder incremental de 17-bit
3 | Saida Continua
.2 | de Corrente — 2.7 41 — 8.1
8 AI’I‘ﬂS
Corrente Maxima
de Saida — 8.5 14 — 28
Arms
Ferquéncia
Regenerativa
Permitida* - 21 19 - 13
(vezes/min)
* A Freqguénciaregenerativa permitida € o nimero de vezes que o servomotor é habilitado a
acelerar e desacelarar até Orpm - velocidade maximado motor — Orpm em um minuto.
Nota: Recorra ao capitulo 5.6 Selecionando o Resistor Regener ativo paramaiores sobre frequéncia




8.2.2 Relacgbes e Especificaces
A seguinte tabela mostra as rel agbes e especificagdes para o Servo pack SGDH para utilizagdo na selegdo dos
servo pack apropriado.

B Tabela 1 derelacbes e especificagdes do servo acionamento
A tabelade relacéo de corrente de entrada estdo com a menor especificacdo de faixa de tenséo. .

LD Sseé"[‘)’H‘_\C'O”amemo A3 | A5 | oL | 02 | o4 | o5 | 08 | 10 | 15 | 20 | 30
= SGMAH-B A3 A5 01 02 — — — — — — —
S | sGMPH-OIB — | =l | -] =]=1]=1=1=/1-=
B SGMAH-OIA A3 | A5 | 01 02 04 — 08 — — — —
[&]
:EE' = SGMPH-OA — — 01 02 04 — 08 — 15 — —
s & | SGMGH-OADA (1500mpm) | — — — — — 05 — 09 13 20 30
§ SGMSH-OA — — — — — — — 10 15 20 30
3 SGMGH-0ID — — — — — 05 — 09 13 20 30
>
§ SGMSH-OD — — — — — — — 10 15 20 30
SGMUH-OD — — — — — — — 10 15 — 30
Poténcia Maxima Aplicavel ao
Servomotor 0.03 0.05 0.1 0.2 0.4 0.45 0.75 1.0 15 2.0 3.0
(kw]
Entrada Continua de Cor-
rente A 11 | 18 |30 |52 | — | — | — | — | —|—/]~=
= | Saida Continua de Cor-
8 | rente [Apd 066 | 095 | 24 | 30 | — | — | — | — | — | — | —
; [SA?Id? Méaxima de Corrente 20 29 79 9.0 . . . . . . .
o mS.
(72}
@ Entrada Continua de Cor-
Z rente A 082 | 11 | 20 | 34 | 55 | 40 | 54 | 70 | 95 | 120 | 170
O > 3 ’
8| g | SedaContpnageCorente | o4y | 064 | 091 | 21 | 28 | 38 | 57 | 76 | 116 | 185 | 248
g ~N mSs.
o . Z..8
3 Sl Max'?,l‘:‘md‘f Corente | 13 | 20 | 28 | 65 | 85 | 120 | 139 | 17 | 28 | 42 | s6
S.
Entrada Continua de Cor-
rente — — — — — 2.0 — 35 4.8 6 8.5
(Armsl
> - -
gr Saida contlmije corrente . . . . . 19 . 35 54 8.4 119
Saida MaXIF/l?mdST Corrente . . . . . 55 . 85 14 20 28
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Tabela 1 de Relacdes e Especificagdes do Servo acionamento (continuacéo)

Modelo de Servo Acionamento A3 A5 01 02 04 05 08 10 15 20 30
SGDH-
x 100V Para monofasico 100 a 115V, +10 a -15%, 50/60Hz
x| Circuito 200V | Mono/Trifasico 200 a 230V, +10 a -15%, 50/60Hz
S Principal
= 400V Trifasico. 380 a 480V ¢ +10 a -15%, 50/60Hz
L
2 100V Para Monofasico 100 a 115V, +10 a -15%, 50/60Hz
% Circuito de 200V Para Monofasico 200 a 230.5V, +10 a -15%, 50/60Hz
S | Controle
g 400V | 24Vpc £15%
s | Método de Controle Mono ou Trifasico, retificagdo de onda completa IGBT-PWM (acionado por senoide)
~§ Realimentacéo EncoderSerial: 13- (apenas incremental), 16-, ou 17-bit (incremental/absoluto).
Q
§~ Xm?eenrf;f;?m . 0a+55°C/-20 a +85°C (Quando enclausurado, temperaturas internas néo devem exceder esta
2| o fo faixa)
5 8 zenada
5] 18 -
u% = Umidade Umidade relativa de 90% ou menos (N&o condensado)
§ Ambiente/Armazenada
Resisténcia a 2 2
Vibragao/Shoques 4.9 m/s7/19.6 m/s
Configuracéo Montagem em Base (Montagem em Rack opcional).
53 Para 100V 243 —
5 (L1
8% L76(08) 176 375
<= | Para200V . ‘
S2 (08 | 243 (L.7). 6.17 8.38
< L1) | 375 375 | (28) (3.8)
g _ _ _ _ : _ :
Para 400V (L) (L7)

* A Tensdo de Alimentag&o ndo deve exceder 230V +10% (253V) ou 115V + 10% (127V). Um transfor-
mador atenuador é necessario se atensdo exceder estes valores.
** A Fonte de Alimentaggo principal parao SGDH-08AE-S e -15AE-S é monofasica, 220 a 230V, +10 -

15%, 50/60Hz

Se aalimentacao for menor que 187V, o Alarme 41 pode ocorrer quando acelerando a vel ocidade méax-
ima com torque maximo.

*** Utilize o Servo acionamento na faixa de temperatura ambiente. Quando enclausurado a temperatura
interna ndo deve exceder afaixa especificada.
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Tabela 1 de Relacdes e Especificagbes do Servo Amplificador (continuacao)

Modelo de Servo Acionamento A3 a5 | o1 o2 loalos o8l 10!l 151 200 30
SGDH-
3 : 1:5000 (A velocidade mais baixa da faixa de controle de velocidade € o ponto logo
Faixa de Controle de Velocidade antes da parada do motor em condicdo de carga total)
g, Regulagem de Carga 0 a 100% de carga 0.01% maximo (a velocidade nominal)
° g % Regulagem de Tens&o Tensdo Nominal +10%: 0% (a velocidade nominal)
g 8%
o
% 5:82@ Regulagem de Temperatura | 25+ 25°C: +0.1% max. (a velocidade nominal)
IS
% | Caracteristicas de Frequéncia 400Hz (quando J; - Jy)
Tolerancia de Controle de Torque +20
(Repetibildade) -
o Ajuste de Tempo de Soft Start 0a10s (Pode ser ajustado individualmente para aceleragéo e desaceleracéo)
=
s © Tensio de Referéncia** +6Vpc (Ajuste Varidvel da Faixa: 2 a +10Vp) ao Torque Nominal (referéncia
% § ° positiva de torque com referéncia positiva), Tenséo de entrada : +12V (maxima).
§ % g Impedancia de entrada Aproximadamente 14kQ
= x'g
S ke
) < =
o ®-8 | Circuit Time Constant —
= =
@ i
=)
S 3 = Tensdo de Referéncia** 13\/_DC (Ajuste Variavel da F:euxg. £1 g_ilOVDC) ao Torque Nomlnal (refe/relnaa
3| € s positiva de torque com referéncia positiva), Tensdo de entrada : +12V (méxima).
8| & L3 Impedancia de Entrada Aproximadamente 14kQ
o [im] & =3
= © )
=} S =
2 <3 - .
= B Circuit Time Constant Aproximadamente 47us
I
Selecdo de Diregdo de :
(50
3 Rotacdo Com Sinal de Controle P
<«
o3 :
2 8 | Selegdo de Velocidade
25 Com sinal de corrente limite de avante/reverso (selecéo de velocidade de 1 a 3), 0
o9 servomotor para ou outro método de controle é utilizado quando ambos estéo desli-
% gados.
O
@ | Aluste de Bias 0 a 450rpm (Resolucéo de Ajuste: 1rpm)
é Conpensacéo de Feed Forward 0 a 100% (Resolugdo de Ajuste: 1%)
S
f§ E Ajuste da Faixa de Posi¢éo 0 a 250 unidades de referéncia (Resolugdo de Ajuste: 1 unidade de referéncia)
(72}
o
% «© Tibo Sinal +trem de pulsos, 90°diferenca de fase, pulso de 2-fases (Fase A + Fase B),
- = P ou trem de pulso CCW + CW
% ‘.:; g:g Forma Line driver (+5V), open collector (+5V ou +12V)
gl a| s
S § g Frequéncia 500/200kpps maximo (line driver/open collector).
S| | &
n
Sinal de Controle Sinal de Clear (forma de pulso de entrada idéntico a referéncia de pulsos)
Fonte do open-collector built in*** +12V (1kQ resistor interno)

*  Regulagem de Velocidade é definida como a seguir:

A velocidade do motor deve mudar durante variagdes de tensdo ou variacdo do amplificador e mudancas
naresi sténcia de processamento durante a variacdo de temperatura. A proporcao de variacdo de vel ocidade
em relagdo as regulagens de velocidade nominal representa as variagdes de tensdo e temperatura.

**  Sentido avante é horéria visto frontalmente ao servo motor.
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*** A fonte do open-collector néo € isolada el etricamente do circuito de controle do servo acionamento.
Tabela 1 de Relagdes e Especificagbes do Servo acionamento (continuagao)

Modelo de Servo Acionamento

A3 A5 01 02 04 05 08 10 15 20 30

SGDH-
=} . .
'S Forma A-, B-, C-phase line driver
§ S-phase line driver (apenas com encoder absoluto)
Relacéo de diviséo de
o frequéncia Qualquer
é g o LTt o Sl Servo ON,Controle P(ou chaveamento de Modo de Controle, rotacéo avante/reverso ajustavel inter-
z &S ode ¢ namente pela velocidade, zero clamping, pulsos de referéncia, rodar avante proibido (P-OT), rodar
£ | = ger e reverso proibido (N-OT), reset de alarme, limite de corrente avante, e limite de corrente reversa (ou
P& selecéo interna de velocidade)
« | Saida Fixada Alarme do Servo, 3-bit
[}
§ A Localizacdo do Sinal Posicionamento completo (Velocidade Coincidente), durante a rotagéo do motor, servo pronto,
I | pode durante limitacdo de corrente, durante limite de velocidade, liberagao de freio, adverténcia, selecio-
@ | ser modificada nando trés dos sinais de Proximidade (NEAR).
Freio Dindmico Opera com a alimentacdo principal desligada, alarme de servo, servo OFF, ou overtravel.
Regeneragao Resistor Regenerativo Externo. | Interno.
Parada de Overtravel Parada por freio dindmico em P-OT ou N-OT, desaceleracéo até parada, giro livre até parada
Electronic Gear 0.01 <AB <100
Sebre corrente,Sobre tenséo,baixa tenséo, sobrecarga,erro de regeneragdo, erro de tenséo no cir-
Protecdo cuito principal, ventilador para superaquecimento, falta de alimentag&o, descarga, sobrevelocidade,
erro de encoder, overrun, erro de CPU,erro de Parametro , etc.
Display de LED Charge, power e 5 leds de 7segmentos (para as func¢des do operador digital)
[%2]
g Conector Analégico Interno de Monitoramento de Velocidade, sinais de torque e outros sinais de
2 referéncia.
% | CN5 Monitor Analégico Velocidade: 1V/1000rpm
o Torque: 1V/rated torque
“g’" Pulsos remanescentes: 0.05V/unidade dereferéncia ou 0.05V/100 unidades de referéncia
L

Dispositivos Conectados

Operador Digital (modelo manual), porta RS-422A para computador (portas RS-232C sobre certas
condigdes)

¢ | LN Communicagbes Até N = 14 para portas RS-422A

00

o H - . R

g g‘lgﬂg gg E&%&;rega Ajuste por Parametros.

>

g S Display de Status, ajuste de parametros,display monitor, display de lista de alarmes, JOG e oper-

© ¢ acdes de auto-tuning, velocidade,sinal de referéncia de torque, e outras fun¢des de desenho.
OUiTas Rotagao Reversa, busca de origem,ID automatica do servomotor,terminal de conexdes para controle

de frequéncia de alimentag&o do reator DC*
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B Tabela 2 de RelacOes e Especificacdes do Servo acionamento

Modelo do Servo Acionamento SGDH- 50 60 75 1A 1E
SGMGH-OAOA 44 55 75 1A 1E
3
&
© SGMSH-OA 40 50 — — — —
8
2
S SGMGH-0D 44 55 75 1A 1E
£
o
S| 3
s 8 SGMSH-OD 40 50 — — — —
SGMUH-OD 40 — — — —
Poténcia Maxima
Aplicavel ao Servomotor [kW] 50 6.0 70 1 15
Entrada Contmz c]ie Corrente 2 3 i 60 80
S.
= - -
= Saida ContlnL[JE de]Corrente 29 46.9 547 58.6 8.0
N ms.
Saida Maxmﬁ:qsc]:orrente 84 110 130 140 170
Entrada Contmz:}ie Corrente 14.9 178 23 327 446
= - -
g Saida ContlnL[JE de]Corrente 165 21 274 281 379
< ms.
3 Saida MaX|maAde Corrente 205 55 65 70 85
gg [ rms]
8| @ 200V Trifasico 200 a 230V, +10 a -15%, 50/60Hz
S ox Circuito Principal —
S| 8w 400V Trifasico 380 a 480V, +10 a -15%, 50/60Hz
=l 8 &
8| 52 200V Monofésico 200 a 230V, +10 a -15%, 50/60Hz
S| E™ | Circuito de Controle
< 400V | 24Vpc £15%.
Método de Controle Trifasico retificagdo de onda completa IGBT-PWM (Acionado por Onda Senoidal)
Realimentacéo Encoder Serial: 17-bit (incremental/absoluto).
Temperatura o/ 0
§ Ambiente/Armazenada** 0a+55°C/-20a +85°C
% Umidade Ambiente/Armazenada | Umidade relativa de 90% ou menos (ndo condensado)
8 | Resisténcia a Vibragao/Choque | 4.9 m/s2/19.6 m/s?
Montagem em Base (Mon- | montagem em Base. (Duto de Ventilac&o opcional)
Configuragéo tagem em Rack - Opcio-
nal).
Massa Aproximad?) p(akrga; 200V 12.1(5.5) 33.1 (15)

Notas: * A tensdo de alimentaco no deve exceder 230V +10% (253V) ou 115V + 10% (127V). E
necessario um transformador atenuador se a tensdo exceder estes valores.
**  Use 0 servo pack dentro do range de temperatura ambiente. Quando enclausurado, atempe-
raturainterna ndo deve exceder o range especifico.
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Tabela 2 de Relacdes e Especificagdes do Servo acionamento (continuacao)

Modelo de Servo acionamento
SGDH- 50 60 75 1A 1E
. . 1:5000 (A velocidade mais baixa da faixa de controle de velocidade é o
P CaNTE B VERHIERE ponto logo antes da parada do motor em condi¢&o de carga total.)
Sy Regulagem de carga 0 a 100% carga: 0.01% maximo (a velocidade nominal)
o | 5 % Regulagem de Tens&o Tensdo Nominal +10%: 0% (a velocidade Nominal)
| |28
=S5 9 . .
S § 2 | Regulagem de Temperatura 25+ 25°C: +0.1% max. (a velocidade nominal)
5
® | Caracteristica de Frequéncia 400Hz (quando J;_ = Jy)
Tolerancia de Controle de Torque +20
(Repeatabilidade) -
@ Ajuste de Tempo de Soft Start 0a10s (Pode ser ajustado individualmente para aceleragéo e desaceleracdo)
jon
S o . . k% +6Vpc (Ajuste varidvel da faixa: +2 a £10Vpc) ao torque nominal (torque posi-
'_
o § - lensdoldeiRereiencia tivo),tensdo de entrada: +12V (maxima).
=T
kS £ 8 | Impedancia de Entrada Aproximadamente 14kQ
=2 oo
S ©3
9] e
> ST | A
2 ©< | Circuit Time Constant —
@ I
é L
g
= ~ . +3Vpc (Ajuste variavel da faxia: +1to £10Vp¢) ao torque nominal (torque posi-
S Ko * % pc \AY DC q quep
<) ‘g; § Tenséo de Referéncia tivo),tensdo de entrada: +12V (maxima).
% g (2% Impedancia de Entrada Aproximadamente 14kQ
= L xg
3| g
8] g <5}
& B | Circuit Time Constant Aproximadamente 47us
| &
© Selecdo de Diregdo de Rotagdo Com sinal de controle P
—
<%§
o=
% 38 Com sinal de limite de corrente avante/reverso (sele¢do de velocidade de 1 a 3),
S 2L | Selecdo de Velocidade paradas de servomotor ou outro método de controle é utilizado quando ambos
g9 estdo desligados.
5
(@]
@ | Ajuste de Bias 0 a 450rpm (resolucéo de ajuste: 1rpm)
5 é Compensagdo de Feed Forward 0 a 100% (resolugéo de ajuste: 1%)
'l% g Ajuste de Largura de Posicionamento 0 a 250 unidades de referéncia (resolucdo de ajuste: 1 unidade de referéncia)
& | & | Completo ¢ JuSte:
[}
b @2 | Tioo Sinal + trem de pulso, diferenga de fase 90°,pulsos em 2 fases (Fase A + Fase B),
s °2 P ou trem de pulso CCW + CW
«@D
§ 2 g % ..g Forma Line driver (+5V level), open collector (Nivel de +5V ou +12V)
% 2 f‘if = Frequéncia 500/200kpps méximo (line driver/open collector).
c
8 | ® Y| Sinal de Controle Sinal de Clear (pulso de entrada idéntico ao pulso de referéncia)
=
Fonte de Alimentag&o Interna Open o
Collector® * * +12V (1kQ resistor interno)
Nota: * A regulagem de velocidade é definida como a seguir:

A velocidade do motor deve mudar durante variagdes de tensdo ou variacdo do acionamento e mudancas na
resisténcia de processamento durante a variacdo de temperatura. A proporcdo de variacdo de velocidade em
relacdo as regulagens de vel ocidade nominal representa as variacfes de tensio e temperatura.
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** Rotacdo avante é dada no sentido horério visto frontalmente ao servomotor.

*** A fonte interna ndo é elétricamente isolada do circuito de controle do servo pack.

Tabela 2 de Relacdes e Especificagdes do Servo acionamento (continuacao)

Modelo do Servo acionamento

SGDH- 50 60 75 1A 1E

89 Forma Line driver fase A, B, C. E line driver fase S (apenas com encoder absoluto)

© .

f? § Relagéo de Divisao de Frequéncia Qualquer
O zm Servo ON,Controle P(ou chaveamento de Modo de Controle, rotagéo avante/reverso
=128 N g ajustavel internamente pela velocidade, zero clamping, pulsos de referéncia (proi-
§ = E éet‘)rﬁggizfﬁ%oado Sinal pode bido), rodar avante proibido (P-OT), rodar reverso proibido (N-OT), reset de alarme,
S| 2o limite de corrente avante, e limite de corrente reversa (ou selec¢éo interna de
S| 9= velocidade)

Saida Fixada

Alarme do Servo, 3-bit

Sequéncia
de Saida

A Localizacdo do Sinal pode
ser modificada

Positiocionamento completo (Velocidade Coincidente), durante a rotagéo do motor,
servo pronto, durante limitagao de corrente, durante limite de velocidade, liberacéo de
freio, adverténcia, selecionando trés dos sinais de Proximidade (NEAR signals).

Freio Dinamico

Opera com a alimentagdo principal desligada, alarme de servo, servo OFF, ou over-
travel.

Regeneragdo

Interno Resistor Regenerativo Externo.

Parada de Overtravel

Parada por freio dindmico em P-OT ou N-OT, desaceleracéo até parada, giro livre até
parada

Electronic Gear

0.01<A/B<100

Sobre corrente, Sobre tenséo, baixa tenséo, sobrecarga,erro de regeneragdo, erro de
tensdo no circuito principal, ventilador para superaquecimento, falta de alimentacéo,

Protecdo descarga, sobrevelocidade, erro de encoder, overrun, erro de CPU,erro de Parametro
, etc.
@ | Display de LED Charge, power e 5 leds de 7 segmentos (para fungdes do operdador digital)
S
8 Conector Analégico Interno de Monitoramento de Velocidade, sinais de torque e out-
3 ros sinais de referéncia.
= : - Velocidade: 1V/1000rpm
[+
S Monitor Anal6gico CN5 Torque: 1V/torque nominal
= Pulsos remanescentes: 0.05V/unidade de referéncia ou 0.05V/100 unidades de
referéncia
N Operador Digital (modelo manual), porta RS-422A para computador (portas RS-232C
@ Dispositivos Conectados sobre certas condicges)
00
§ 1:N Comunicagdes Até N = 14 para portas RS-422A
E Ajuste de Enderecamento de Eixos | Ajuste por Pardmetros.
g Display de Status, ajuste de parametros,display monitor, display de lista de alarmes,
O | Funcdes JOG e operacdes de auto-tuning, velocidade,sinal de referéncia de torque, e outras
funcdes de desenho.
Outros Rotagdo Reversa, busca de origem,ID automatica do servomotor,terminal de con-

exdes para controle de frequencia de alimentagéo do reator DC*

* Osterminais de conexdo do reator DC parafontes de alimentagdo desenhados para minimizar o efeito
de harmbnica ndo sdo incluidas em servo packs com poténcia de 6kW ou mais.
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8.2.3) Dimensbes em polegadas do Servo acionamento montado em base
SGDH-A3AE a-02AE (Monofasico, 200V, 30 a 200W) e

| SGDH-A3BE a-01BE (Monofasico, 100V, 30 a 100W)

—>|-'<—o.32 6)

<= -
Borneira :|3 8
(3 tipos) _¥ CN3
/_
o v
o gl cnN1 [
o ) =l 1
8 =] Il
Il cone (— |
L |
/ - | | | |
Terminal terra 39 ‘i
2paraf. M4 % 0) | 2.95 (75) 5.12 (130)
® 1247 (55, I
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N3 2x M4 4
— r___
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" [
) 1 1
) 1 1
o 1 1!
& ' H 0.67 (17
6-\ 1 1
(o]
< 1 1
ha) | 1
D 1 1
L0 1 1
:_I.A. 1
& o.2o||1.§7'(5'of|
oY (5)
N
o

O conector do mesmo servo amplificador é utilizado para o SGDH-A3AE (30W) ao SGDH-30AE (3.0kW)

Massa Aproximada: 1.76lb (0.8kg)

e SGDH-A3BE (30W) ao SGDH-02BE (200W).

Conectores no amplifcador (fornecidos):

Simbolo do Receptaculo do Servo )
- Fabricante
Conector Amplicador
CN1 10250-52A2JL 3M Company
CN2 53460-0611 Molex Co.
CN3 10214-52A2JL 3M Company
O usuario precisa adquirir o seguinte:
SlTEeDED Conectores Fabricante
Conector
1CN 10150-3000VE conector 3M Company
10350-52A0-008 case
2CN 55100-0600 Molex Co.
JEZ-9S conector
3CN 3-C9-2C case JST Company
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SGDH-04AE (M onoféasico, 200V, 400W) e

SGDH-02BE (M onofasico, 100V, 200W)
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Massa Aproximada: 2.43lb (1.1kg)
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[ ] SGDH-05AE ao-10AE (Trifasico, 200V, 0.5 a 1.0kW)
SGDH-08AE-S (M onofasico, 200V, 750W)
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Massa Aproximada: 3.75Ib (1.7kg)



SGDH-15AE (Trifasico, 200V, 1.5kW)
SGDH-05DE ao 15DE (Trifasico, 400V, 0.5 ao 1.5kW)

2-®0.20 (©5)
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Fluxo
de ar t ->|-|<— 0.31(8
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Diagrama de montagem
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0.2
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Ventllador

0.20 . 5.89 (149.5) +0.020 (0.5)

0.20 | |3.94 (100) +0.020 (0.5) || 0.20
®) " -0 Massa Aproximada: 6.17Ib (2.8kg)
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SGDH-20AE, 30AE (Trifasico, 200V, 3.0k W)

SGDH-15AE-S (M onofasico, 200V, 1.5kW)
SGDH-20DE, 30DE (Trifasico, 400V, 2.0kW, 3.0kW)
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| SGDH-50AE (Trifasico200V, 5.0kW)
SGDH-50DE (Trifasico 200V, 5.0kW)
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| SGDH-60AE, 75AE (Trifasico 200V, 6.0kW, 7.5kW)
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| SGDH-60DE, 75DE (Trifésico 400V, 6.0kW, 7.5kW)
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SGDH-1AAE, 1EAE (Trifésico 200V, 11.0k W, 15.0kW)
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B SGDH-1ADE, 1EDE (Trifasico 400V, 11.0kW, 15.0k W)

Ventilador fFquo dear
9 0.28(7 9.69 (246) ,
= 0.39 (10] \ |
_ =y >
[ U ® ® U] (] &
® i R TH
SESRG\%(E;ACK 200V f " - . - - 1
Y YASKAWA | - ” T~ - !
551 (140) 031 b
q
cna | S
o
- w3
g DATA 0Oooo oooo
N — ] _ i [ ]m =
S o) uky (o)
o =
= o
=1 ~ R CN10
g
2 L N2
— i { j“— =) = ofm
@® Borneira de controle ® S
Parafusos M4 > < .
B ¢7 !
g alale ¢!
Pt @ [|F=ar=r=insinsir=| —— 4% | | | \¢<E—as [
S R &5 S
—i & g o. | o @ p— —A-
=+ (| ML gk “ L0
§ ( 5.28 (134)/ 205(52) | \ 291(74) sl 0.94(24) 075 4.62 (117 4.92 (125)
\ s\ W~/ 1208
orneira de poténcia M6 \L_Terminal terra M8 Borneira de con;;dle/ potléncia e ‘ Fluxo de ar
) / Terminal terra
Diagrama de montagem
8l
SY= i
Sy ("a%s Vista A
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 | E
| 1 oy gl
— 1 1 = =R
S| ! s BEEE
5| | 000000000 || sf ==
- 1 1 :1
. . 000000000 | =
1 1
: : 000000000
1 1
1 1
1 |
1 1
1 1
1 |
1 1
1 1
1 |
R e s 1 S A
=i o) 0.28 (7) 7.87 (200
STL\, %gl 87200 |1(31g)l Massa Aproximada: 31.53Ib (14.3kg)

251



9.1 Inspecdo e Manutencdo do Servodrive

Esta secéo descreve as inspegdes basi cas e inspegdes dos servo motores e servo acionamentos e o procedimento
para a troca da bateria quando usando encoders absol utos.

9.1.1 Inspegéo do Servo Motor

Parainspecdo e manutencao dos Servomotores, siga 0s seguintes procedimentos em umainspecao diaria,
descritos na seguinte tabela.

Os servo motores AC sao brushless. |nspecdes diarias simples sdo suficientes namaioria das aplicagdes. As
frequéncias de inspecdo e manutencdo na tabela sdo apenas para orientacdo. Aumente ou diminua a frequéncia
para se encaixar as condicdes de operacdo e do meio.

IMPORTANTE

« Durante ainspegio e manutencdo, NAO desmonte o Servo Motor.
» Se 0 Servo Motor for desmontado é necessario contactar a Yaskawa Elétrico do Brasil.

Inspecdo do Servo Motor
Acao ou Frequéncia Procedimento Comentarios
Problema
\Fglubirda(;;ao e Diariamente Toque e Ouga. Niveis acima do Normal?

*

De acordo com o

Servo Motor

20000 horas ou 5
anos

Elétrico do Brasil.

Sujeira - Limpe com algod&o ou ar .
Externa g?@%ge contami comprimido.
Disconecte o servo acio-
Medicéo da namento e teste a Contacte a Yaskawa se a
Resisténcia Ao menos todo ano resisténcia de isolacédo a isolacao estiver abaixo de
de Isolacéo 500V. Deve exceder 10MQ.
10MQ.*
Troca do Remova o Servo Motor da :
Ao menos a cada A ~ | Aplique apenas a motores
(Roeitlesné%rl) 5000 horas Q?quma e troque o reten com retencao.
Revisdo do Ao menos a cada Contate a Yaskawa O usuério ndo deve desmon-

tar e limpar o Servo Motor.

Mecaentre aaimentacdo daFase U, V e W e o terra (FG).
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9.1.2 Inspecéo do Servo Acionamento

Paraingpecdo e manutencdo do servo acionamento, siga os procedimentos de inspecao da seguinte tabela.

Realize inspecdo e manutencdo todo ano. Outras manutencfes ndo sao necessarias.

Inspecdo do Servo Acionamento

Acao ou
Problema

Frequéncia

Procedimento

Comentario

Limpe o interior e
as placas

A0 menos uma vez
todo ano

Verifique por poeira,sujeira

e 6leo na superficie

Limpe com ar comprimido.

Parafusos soltos

Ao menos todo ano

Verifique os parafusos dos
conectores e terminais.

Aperte qualquer parafuso
solto.

Partes defeituo-
sas ou placas

Ao menos todo ano

Verifique por descoloracéo,
danos ou descuntinuidades

por aquecimento.

Contate a Yaskawa.

B CalendariodeTrocade Partes

Ass seguintes partes estdo sujeitas ao desgaste mecanico ou deterioracao pelo tempo. Para evitar falhas, troque

estas partes com a frequéncia indicada.

Os parémetros de qualquer servo amplificador revisado pela Yaskawa sdo resetados ao padrao (valor de

fabrica) antes de serem devolvidos. Assegure-se de confirmar que os pardmetros estdo gjustados de acordo com

as necessidades da aplicagdo antes de iniciar sua operagéo.

Troca Periddica de Partes

Parte Vida Util Método de Substituicdo
Ventiladores 4 a5 anos Troque por outro novo.
Smoothing capacitor 7 a 8 anos Teste. Troque por outro novo,se necessario.
Relés — Teste. Troque se necessario.
Fusivel 10 anos Troque por outro novo.
g:%?ﬂ?ﬁﬂ?%ogﬁ? 5 anos Iggtees.s‘grr?gue por outra placa nova, se
cas impressas

Condicdes de Operacéo:
Temperatura Ambiente:

Média Anual de 30°C.

Fator de Carga:
Taxa de Operacéo:

80%, maximo.

20 horas/dia, maximo.
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9.1.3 Trocando aBateriapara Encoder Absoluto

Se atensdo da bateria para encoder absoluto cair para aproximadamente 2.7V ou menos, o alarme de Bateriade
Encoder Absoluto (A.83*) ira aparecer no servo acionamento. Este alarme ocorre quando o servo acionamento
recebe um sinal do encoder absoluto quando a alimentacdo do servo acionamento é ligada. Todavia, 0 servo
acionamento ndo apresentara o alarme se a tensdo da bateria cair abaixo do nivel minimo engquanto a alimen-
tacdo estiver sendo fornecida ao servo acionamento.

Recorra ao 5.7.3 Manuseando as Baterias para o tipo de bateria recomendado para encoder absol uto.

Troque a bateria utilizando o seguinte procedimento se atensdo da bateria cair abaixo da tensdo minima.
B Procedimento de Troca da Bateria
1. Troque abateria enquanto a alimentag&o do servo acionamento estiver ligada.

2. Apos atroca, desligue o servo acionamento para eliminar o alarme de bateria do encoder absoluto (A.83).
3. Ligue aalimetacdo novamente e confirme se 0 mesmo opera adequadamente.

Nota: Os dados do encoder absoluto seréo perdidos quando a alimentacéo do servo acionamento for des-
ligada e os cabos desconectados da bateria. Se os dados forem perdidos, recorraao 5.7.4 1. Inicia-
lizacdo do Encoder Absoluto e siga o procedimento parainicializar o encoder absoluto.

9.2 Solugdes (Troubleshooting)
Esta secéo descreve causas e solucdes para problemas que geram alarmes e problemas os quais resultam em

alarme no display.
9.2.1 Solucbes de Problemas com Display de Alarmes

Problemas que ocorrem nos servodrives sdo mostrados no painel do operador como “A.000” ou “CPFOO”.
Recorra as seguintes secles para identificar a causa do alarme e a acdo a ser tomada.

Contate a Yaskawa se 0 problema néo for resolvido apds os procedi mentos descritos a seguir.

Nota: “A.- -: Operacdo Normal”, nao é um alarme. Informagdes adicionais aparecem na pagina 9-38.

B AQ02
A.02: Perdade Parametros, dados da EEPROM anormais

Display e Saidas

Saidas de Alarme

Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
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Satus e Solucéo para Alarme

Energizado

Causa do Problema

Solucéo

Alimentacéo cortada durante
A alteracdo de parametro. Ocorrén-
cia do alarme no religamento

* Inicialize os parametros utili-
zando o Fn005 entéo reinsira o
valor.

» Troque o servo acionamento.

B Placa impressa defeituosa
(1PWB).

Troque o servo acionamento.

m AOQ03
A.03: Problemas na Alimentagdo do Encoder

Display e Saidas
Saidas de Alarme
Caodigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).

Satuse Solucéo para Alarme

Energizado

Causa do Problema

Solugéo

A Placa Impressa defeituosa
(1PWB or 2PWB).

Trogue o servo acionamento.

255




H A04
A.04: Ajustes de Parametros Errados

Display e Saidas
Saidas de alarme
Cabdigo de Alarme ALM
ALO1 ALO2 ALO3 Externado
OFF OFF OFF OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).

Satus e Solucéo para Alarme

Energizado — A, B
Causa do Problema Solucéo
Um parametro fora da faixa foi * Resete os parametros.
A préviamente ajustado ou ¢ Ou entdo, reprograme o parametro cor-
carregado. retamente.
B Placa Impressa Defeituosa (1PWB). | Troque o servo acionameto.

m A0S

A.05: Erro naCombinacdo do Servo Pack e Servomotor.

Display e Saidas
Saidas deAlarme
Caodigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF OFF
Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
Satuse Solucéo para Alarme
Energizado L A B
Causa do Problema Solugéo

Troque o Servo Motor para que
O range do Servo Motor que pode X L :
A ; : : uma combinacao aceitavel seja
ser combinado foi excedido. alcancada.
Os parametros do encoder néo
B foram escritos corretamente. Troque o Servo Motor.
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H A.08
A.08: Erro de gjuste da escala linear de pitch. Implementada no firmware Ver.12 e superior

H A.09

A.09: Erro dataxade divisdo. O gjuste no parametro Pn212 é invalido. Para motores lineares, ataxa de divisao
excedeu o valor setado em Pn281. Falha valida para modelos revisados (firmware versao 32 ou superior).

B AOQA

A.OA: Tipo de encoder invalido. O tipo do encoder serial ndo é suportado por este motor. Falha valida para
model os revisados (firmware versdo 32 ou superior)

H A0
A.10: Sobrecorrente ou Sobretemperatura do Servo Pack.

Display e Saidas
Saida de Alarme
Cdbdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON OFF OFF OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Dedligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.

Satuse Solucéo para Alarme

Durante a operagéo Quando o sinal Servo
— A! B! Dy ON A i d — C D
do servomotor é energizado '
E,.F G
L Energizado L ¢
Causa do Problema Solucéo
Fiacdo rompida entre o servo e . o
A acionamento e o Servomotor. Verifique e corrija a fiagdo.
Curto na Fase U, V, ou W do
B Servomotor. Troque o Servomotor.
¢ Placa Impressa Defeituosa
(1PWB) . .
c  Transistor de Poténcia defeitu- Trogue o servo acionamento.
0s0.
Circuito de realimentacéo de cor-
D rente defeituoso, transistor de Troque o0 servo acionamento.
poténcia, Circuito DB, ou placa.
. ; Altere as condic¢Bes para que a
Teg‘nperatura Ambiente maior que temperatura fique abaixo de
55°C. 55°C
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Causa do Problema

Solugéo

Fluxo Inadequado de ar pelo Dis-
sipador.

Providencie espaco suficiente
conforme especificado.

Ventilador Parado.

Troque o servo acionamento.

Servo amplificador operando com
sobrecarga.

Reduza a carga.

Nota: Problemas E ao H podem ocorrer no servo acionamento com poténciade 1.5 a5kW, e
todos os modelo 400V.

B A30

A.30: Falhano Circuito de Regeneracéo

Display e Saidas
Saida de Alarme
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON ON OFF OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.

Satuse Solucéo para Alarme

Durante a operacéo | AB
do servomotor ’

1 seg. apo6s a potén-
\‘ g. ap p L A B C

cia ser energizada

Quando a poténcia é
energizada

Causa do Problema

Solucéo

Transistor Regenerativo Defeituoso.

Troque o Servo acionamento.

Resistor Regenerativo Aberto.

Tro_que 0 servo ac_ionamento ouo
resistor regenerativo.

Disconexdo da unidade regenerativa
(para resistor regenerativo externo).

Verifigue o cabeamento do resis-
tor regenerativo externo.

Servo acionamento defeituoso.

Trogue o servo acionamento.
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B A32
A.32: Sobrecarga de Regeneracdo

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON ON OFF OFF
Nota: OFF; Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.
Satuse Solucéo para Alarme
Durante a operagao
do servomotor — AB
Causa do Problema Solucéo

Poténcia Regenerativa excede o
limite.

Utilize um resistor regenerativo
com capacidade de regenerar a
poténcia.

Alarme ocorre mesmo quando um
resistor regenerativo externo é

B utilizado e a temperatura se eleva
guando o reistor regenerativo é
pegueno.

Corrija 0 parametro Pn600.

B A33

A.33: Tipo de entrada incorreta. O acionamento esta em modo AC (Pn001.2=0), mas a entrada € DC, ou vice-

versa. Implementado na Ver.F ou acima.
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B A.40
A.40: Deteccéo de erro de Tenséo DC no circuito principal: Sobretensio

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF ON OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.

Satus e Solucéo para Alarme

Durante a operagao Quando o controle
do servomotor — AB,C,D for energizado — E

Quando a poténcia

for energizada — AD
Causa do Problema Solugéo
A Tensdo de alimentacéo fora do Verifigue a tenséo de alimen-
range especificado. tagéo.

Verifique as especificagcbes de
carga de inércia e carga exces-
siva.

B Carga excede a poténcia da
unidade regenerativa.

C Resistor Regenerativo Defeituoso.
Diodo de retificacdo defeituoso. Troque 0 servo acionamento.
E Servo acionamento defeituoso.

W)
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B A4l
A.41. Deteccéo de Erro de Tensdo DC no circuito principal: Subtensio

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF ON OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.

Satus e Solucéo para Alarme

Durante a operacao Quando o controle
do servo motor — A/B,C for energizado —

Quando a poténcia

for energizada — A,B,C
Causa do Problema Solucéo
A Tensao de alimentacao fora do Verifique a tensdo de alimen-
range especificado. tacéo.

B Fusivel Queimado.

@

Diodo de retificacdo defeituoso. Troque o servo acionamento.

D Servo acionamento defeituoso.

261



B A51
A.51: Sobrevelocidade

Display e Saidas

Saida de Alarmes

Cabdigo de Alarme

ALO1 ALO2 ALO3
ON OFF ON OFF

Saida ALM

Nota: OFF. Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.

Satus e Solucéo para Alarme

Quando o sinal Servo
ON for acionado

L Durante uma
altarotacdodo |— B, C

motor

L A Ao energizar L D

Causa do Problema Solucéo

~ Verifique e corrija a conexao.
A ggréiﬁgrlnnoctg;reta (Verifigue por erro nas conexdes
' da fases U-, V-, e W)

B Entrada de referéncia de posi¢cdo | Reduza o valor da reférencia de

ou velocidade muito alta. entrada.

Ajuste do ganho da entrada de Verifique e corrija o valor dos
referéncia incorreta. Parametros.

Placa Defeituosa (1PWB). Troque o0 servo acionamento.

B A55

A.55: Erro de gjuste da velocidade méaxima do motor linear. O gjuste no parametro Pn384 é maior do que a
vel ocidade nominal do motor conectado. Aplicavel aos model os revisados (Firmware ver.32 ou acima).
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B A.71, A.72 Overload (Sobrecarga)

A.71: Overload: Trabalhando continuamente acimados limites
A.72: Overload: Trabalhando continuamente abaixo dos limites.

A saida de alarme, status, e solucéo para o darme A.71 sd0 0s mesmos parao A.72.

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Caodigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON ON ON OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.

Satus e Solucéo para Alarme

Quando o Servo ON

O Ao energizar
€ acionado

— A

Quando h&a uma refe-
réncia de entrada

— O motor néo giral— B

Durante a
operagao

Causa do Problema

Solugéo

Conexdo incorreta ou rompida
para o Servomotor.

Verifigue o cabeamento e conec-
tores do Servomotor.

Carga excessivamente acima do
torque nominal.

Reduza a carga e a inércia. Ou
entdo, troque 0 Servomotor por
um de maior poténcia.

Placa Defeituosa (1PWB).

Troque o Servo acionamento.
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Caracteristicas de Sobrecarga

Os servo acionamentos possuem protecdo interna e funcdes que os protegem contra sobrecarga. A poténcia per-
mitida para o sevo acionamento é limitado pelafuncéo de protecéo contra sobrecarga, como mostrado nafigura
abaixo.

O nivel de detecgdo de sobrecarga € gjustado sobre condigdes extremas de partida e a temperatura ambiente do
sermotor de 40°C.

10,000

Regido de sobrecarga inferior

w (A.72)
Q
1,000
O
©
)
o
< 100
8 Regido de
S sobrecarga
= superior
A.71
° 10 A7)
5
1

Torque nomin. + Torque Maximo

Aprox >

Torque Nominal Torque M&ximo

Torque do Motor

Nota: As caracteristicas de protecéo contra sobrecarga de A e B na figura sdo aplicadas quando os
Servo acionamentos séo combinados com 0s seguintes Servomotores:

A: Apenas servomotores SGMAH ou SGMPH com poténcia méaxima de 400W, 100V e 200V.
B: Servomotores similares ao SGMAH, SGMPH, SGMGH, SGMSH, e SGMUH.
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m A3

A.73: Sobrecarga do Freio Dindmico

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON ON ON OFF
Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON:  Saidade Transistor Ligada.
Satus e Solucéo para Alarme
ggs/r;dgﬁ gig?:lionado. — A Ao energizar —B
Causa do Problema Solucéo

O produto da raiz da rotagdo do motor, pela | ., rReduza a rotagao
inércia do motor, e a carga, exceder a . Dimi PN
A | poténcia do freio dinamico do servo aciona- Diminua a carga da inércia.
mento * Minimize o uso do freio dinamico.
B Placa Defeituosa (1PWB). Troque o Servo acionamento.
B A74

A.74. Sobrecarga no Resistor por surto de corrente.

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON ON ON OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).

ON:

Saida de Transistor Ligada.
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Satus e Solucéo para Alarme

Quando a poténcia é

ligada ou desligada — A Ao energizar — B
Causa do Problema Solucéo
A Desligando/Ligando a alimen- N&o Desligue/ligue a alimen-
tag&o principal frequéntemente. tacdo principal repetitivamente.
Placa Defeituosa (1PWB). Troque o0 servo acionamento.

B A76

A.76: Falha no atracamento do contator de pré-carga. O contator de pré-carga ndo fechou quando o sinal SVON
foi acionado. Aplicavel para acionamentos de alta poténcia (22-55kW).

H AT7A

A.7A: Sobretemperatura do Dissipador de Calor
Temperatura do Dissipador excede 100°C.

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON ON ON OFF
Nota: OFF: Saidade Transistor Dedligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.
Satus e Solucéo para Alarme
Durante a operag&o |  A/B Quando o controle E
do servomotor. C,D for energizado _
Causa do Problema Solugéo

Altere as condic¢des para que a

A Temperatura ambiente do servo temperatura esteja abaixo de

acionamento excede 55°C. 55°C.
B Fluxo inadequado de ar em volta | Providencie espaco suficiente
do dissipador. conforme especificado.
C Ventilador parado. Troque o servo acionamento.
D S?((;,};\Ir/Ecz)Cz:lcF‘:‘:]oan.amento operando em Reduza a carga.
E Servo acionamento Defeituoso. Troque o Servo acionamento.

Nota: Servo acionamentos maiores (1.5kW, ou acima) ir&o mostrar o alarme
A.10 se o dissipador superaquecer.
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H A8l
A.81: Erro de Encoder Absoluto

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Caodigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF OFF
Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
Satuse Solucédo para Alarme
Ao energizar
Quando o parametro
Pn002.2= 0 ou 2 — A, B, C
Quando o parametro
Pn002.2= 1 — C
Causa do Problema Solugéo

encoder absoluto:
 alimentacdo de +5V
» Bateria

Falha em ambas as alimenta¢fes do

Siga os procedimentos de instalacdo do
encoder absoluto.

B Encoder Absoluto Defeituoso.

Troque o0 Servomotor.

C Placa Defituosa (1PWB).

Trogue o servo acionamento.
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B A82
A.82: Erro de Checksum do Encoder

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).

Satus e Solucdo para Alarme

Quando o sinal SEN estiver
Ao energizar —— A, B acionado e o parametro — A
Pn002.2 =0 ou 2.

Durante a operagao

do servomotor. A B
Causa do Problema Solucéo
 Siga o procedimento de insta-
A Erro durante a verificagdo de lacdo do encoder absoluto.
memoria do encoder. » Trogue o Servomotor se o erro
ocorrer com frequéncia.
B Placa Defeituosa (1PWB) Troque o servo acionamento.

B A.83
A.83: Erro de Bateria do Encoder Absoluto

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
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Satus e Solucéo para Alarme

Ao energizar

Quando o parametro
Pn002.2= 0 ou 2 —— A, B,C

Quando o parametro
Pn00.2=1 C

Causa do Problema Solucéo

+ Bateria Desconectada.
A * Conexdo de Bateria Defeitu-
osa.

Verifique e corrija a conexéo de
bateria.

Instale uma bateria nova com a
alimentagéo do servo aciona-
mento ligada. Apés a troca,
deligue e relique a alimentagéo.

C Placa Defeituosa (1PWB). Troque o servo acionamento.*

Tensdo de Bateria abaixo do
B valor especificado
Valor Especificado: 2.7V.

* O procedimento de troca € descrito ha se¢do 9.1.3 Trocando a Bateria para Encoder Absoluto

Nota: Nenhum alarme ocorrera no servo acionamento se o erro de bateria ocorrer durante a operacao.
H A84
A.84: Erro de Dados do Encoder Absoluto

Display e Saidas

Saida de Alarmes

Caodigo de Alarme

ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF OFF

Saida ALM

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).

Satuse Solucéo para Alarme

: Durante a operagao
Ao energizar — A do servomo?or. ¢ — B

Causa do Problema Solucéo
A Mal funcionamento do Encoder Troque o Servo Motor se o erro
Absoluto. ocorrer frequéntemente.

269



Causa do Problema

Solugéo

B Erro operacional no encoder
causado por ruido externo.

Verificagdo e corre¢do da fiagéo
em torno do encoder, (aterra-
mento do Servomotor, separacao
dos cabos do encoder e de ali-
mentacéao, instalacédo de filtro nos
cabos para reducgéo do ruido,
etc.)

H AS85

A.85: Sobrevelocidade do Encoder Absoluto

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF OFF
Nota: OFF:. Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
Satuse Solucéo para Alarme
Ao energizar — A, B
Causa do Problema Solugéo

200rpm.

Encoder absoluto ligado com
A velocidade do motor acima de

Ligue a alimentacdo do encoder
com o motor parado.

B Placa Defeituosa(1PWB)

Trogue o servo acionamento.
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B AS86
A.86: Sobretemperatura do Encoder

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).

Satus e Solucéo para Alarme

5 ando o controle
Durante a operagéo do —— A, B %genergizado — C,D
servomotor
Causa do Problema Solugéo

Altere as condic¢des para que a
temperatura ambiente do Servo
motor caia abaixo de 40°C

A A temperatura do Servomotor
est4 alta.

Servomotor operando em sobre- Reduza a carga.

carga.
C Placa Defeituosa (1PWB) Troque o servo acionamento.
D Encoder defeituoso Troque o0 servo acionamento.

H A9

A.90: Aviso de erro de posicéo. O erro de posicao excedeu o valor gjustado em Pn51E. Aplicavel aos modelos
revisados (Firmware ver.32 ou acima).

H A93
A.93: Aviso de baixatensdo na batereia do encoder absoluto (Ns600).

B A%
A.94: Aviso de set.up de dados. Dado invaido ou fora de range.

B A9
A.95: Aviso de comando invalido. um comando inapropriado foi inserido para o estado de controle corrente.

B AOF

A.9F: cabo de 1/0 n&o conectado (Cabo do MP940 ou MECHATROLINK desconectado). Erro do posicionador
NS600.

B Abl A.b2
A.bl: Erro nareferénciade Ve ocidade (Conversor A/D).

A.b2: Erro nareferénciade Torque (Conversor A/D).
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A saida de alarmes, status, e solucéo para o alarme A.bl s8o os mesmos parao A.b2.

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Caodigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF OFF
Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
Satus e Solucéo para Alarme
Durante a operagéo —— A, B Ao energizar ——A, B, C
do servomotor
Causa do Problema Solugéo
A Erro na unidade de leitura de Resete 0 alarme e reinicie a oper-
referéncia (Conversor A/D, etc.). acao.
Falha na unidade de leitura de -
referéncia (Conversor A/D, etc.).. Troque o servo acionamento.
C Placa Defeituosa (1PWB). Troque o0 servo acionamento.

B AB3

A.B3: Erro de deteccéo da corrente do motor. O acionamento continua em BB mesmo apds o sinal SVON ser
acionado por mais de 500ms. Aplicavel paramodelos revisados (firmaware ver.32 ou acima)de 1kW ou abaixo.

B AB6
A.B6: Placa opcional (JL-040) com fincionamento anormal.

B AC1
A.C1: Servomotor em sobrevelocidade

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON OFF ON OFF

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON:  Saidade Transistor Ligada.
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Satus e Solucéo para Alarme

; Quando o Sinal Servo ON
Ao energizar L A & acionado — A,B,C,D
| Quando o parametro
Pn50A.1= 7 — D
Quando entra com uma L A B C
referéncia de velocidade T

Entre 1 e 3 segundos

apos energizado — A
| Quando o parametro
Pn50A.1# 7 — A, B,C,D
Causa do Problema Solucéo
A Conexao incorreta ou rompida Verifique o cabeamento e conec-
para o Servomotor. tores do Servomotor.
Conexao incorreta ou rompida Verifique o cabeamento e conec-
para o encoder. tores do encoder.
C Encoder Defeituoso. Troque o Servomotor.
D Placa Defeituosa (1PWB). Troque o Servo acionamento..

B AC2
A.C2: Erro nafase do encoder. Aplicavel somente em escalalinear. Firmware ver.12 ou superior.

m ACS5

A.C5: Erro de deteccéo do sensor de posicdo do motor linear. Aplicavel em escalalinear somente. Firmware
ver.12 e superior.

H ACS
A.C8: Erro no Reset do Encoder Absoluto.

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Cdbdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON OFF ON OFF

Nota: OFF:. Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.
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Satus e Solucéo para Alarme

Ao energizar A B Quando resetando o encoder A B
Causa do Problema Solucéo
A Encoder defeituoso. Troque o Servomotor.
B Servo acionamento defeituoso. Troque o Servo acionamento..
m AC9
A.C9: Erro de Comunicagdo do Servo Pack e Servo Motor.
Display e Saidas
Alarmes Externados
Cdbdigo de Alarme
SaidasALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON OFF ON OFF
Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON:  Saidade Transistor Ligada.
Satus e Solucéo para Alarme
Durante a operag&o —— A, B, C Ao energizar —A, B, C
Causa do Problema Solugéo
A Conexdo incorreta ou rompida Verifique o cabeamento e conec-
para o encoder. tores do encoder.
B Encoder Defeituoso. Troque o Servomotor.
C Servo acionamento Defeituoso. Troque o Servo acionamento.
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B ACA
A.CA: Parametros de Encoder Errados.

Display e Saidas
Saida de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON OFF ON OFF
Nota: OFF: Saidade Transistor Dedligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.
Satus e Solucéo para Alarme
Ao energizar —— A, B
Causa do Problema Solugéo

A Encoder Defeituoso.

Troque o Servomotor.

B Servo acionamento defeituoso.

Troque o Servo acionamento.

B ACb
A.Cb: Erro na Resposta do Encoder

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON OFF ON OFF
Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.
Satus e Solucéo para Alarme
Ao energizar —— A, B
Causa do Problema Solugéo

A Conexdo incorreta ou rompida
para o encoder.

Verifigue o cabeamento e conec-
tores do encoder.

Encoder Defeituoso.

Troque o Servomotor.
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Causa do Problema Solugéo

C Servo acionamento Defeituoso. Troque o Servo acionamento.

B ACC
A.CC: Erro na Contagem de Multi-voltas - Encoder Absoluto.

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Cdbdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON OFF ON OFF
Nota: OFF:. Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.
Satuse Solucéo para Alarme
Ao energizar ——A, B
Causa do Problema Solugéo

Ajuste incorreto de limite do A
A parametro de Multi-voltas Altere o valor no parametro

(Pn205) no servo acionamento. Pn205.

Verifique primeiro se 0 parametro
de limite de multi-turn (Pn205)
esta correto no servo aciona-
B Limite de Multi-voltas nédo ajus- mento. Enquanto em estado de
tado no encoder. alarme, altere o ajusute do
parametro de limite de multiturn
do encoder (Pn205) utilizando a
funcdo Fn013.

m A.DO
A.DO: Erro no Posicionamento (overflow).

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Caodigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON ON OFF OFF

Nota: OFF:. Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.
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Satus e Solucéo para Alarme

Durante a operac&o do servomotor —— A Ao energizar —E

Durante uma alta
rotagao. A

Quando uma longa
— ref. éentradadurante  |—— B, C, D
uma operacao normal

Quando uma entrada de
—— pulsos corretando gera  —— E
um pulso de feedback

Causa do Problema Solucéo
A Cabeamento do Servomotor Verifique o cabeamento e conec-
incorreto ou conexado pobre. tores do encoder.
- = ¢ | Aumente o ganho da malha de
B O Servo acionamento néo foi cor velocidade (Pn100) e o ganho da

retamete ajustado. malha de posicéo (Pn102).
Reduza a carga de torque ou
inércia. Se o problema persistir,
substitua 0 motor por um de
maior poténcia.

sIncremente ou decremente a
frequéncia de pulsos de referén-
cia.

*Adicione a funcgéo de filtro
(smoothing).

*Corrija a relagéo de engrenagem
eletronica.

E Placa Defeituosa (1PWB) Troque o Servo acionamento.

C A carga excessiva no Motor.

D Frequéncia de Pulsos de referén-
cia de Posi¢c&o muito alta.

B AD1

A.D1: Mahatotalmente fechada (FC100). A discrepanciaentre os pulsos do encoder do motor e o encoder FC
€ muito grande. Verifique o parametro Pn206

B AEO

A.EQ: Placa opcional ndo conectada, ou ndo responde. Ao energizar, 0 SGDH iré checar por 10 seg. seaplaca
opcional esta conectada. Verifique Pn004, ele deve estar em 0000.

B AEl

A.E1: Placa opcional ndo responde. O temporizador no SGDH conta o tempo de resposta da funcéo na placa
opcional. Este tempo geralmente é 10 seg.

B AE2

A.E2: Alarme do temporizador de Watch Dog. A placaopcional e o0 SGDH estdo fora de sincronismo.
B AES

A.E5: Erro de sincronizagdo MECHATROLINK.

B AE6

A.EG6: Erro de comunicagdo MECHAROLINK (falhou por duas vezes consecutivas).
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B AE7
A.E7: Erro de Deteccdo da Unidade Opcional

O alarme A.E7 ocorre a primeira vez que o servo acionamento SGDH é utilizado apds desconectar a unidade
opcional. Este alarme ndo pode ser resetado, porém, pode ser eliminado pela funcéo Fn014.

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Caodigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ON ON OFF OFF
Nota: OFF:. Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON: Saidade Transistor Ligada.
Satuse Solucéo para Alarme
Quando o controle é ligado Quando o controle é
apo6s desconectar uma —— A ligada com uma placa —— B,C,D
placa opcional opcional conectada
Causa do Problema Solucéo
A acionamento SGDH é utilizado Para utilizar o acionamento SGDH apés
A imediatamente apés desconectar desconectar a unidade opcional, execute o
uma placa opcional sem eliminara | Fn014, em modo de fung&o auxiliar, e desligue
unidade de detcgao. e religue a alimentagéo.
Defeito na conexdo da Unidade e o =
Opcional. Verifique e corrija a conecgao.
C Unidade Opcional Defeituosa. Troque a unidade opcional.
D Servo acionamento defeituoso Troque o servo acionamento.
m AE9

A.E9: darme do MP940. Este alarme é gerado pelo MP940 quando este tem agum problema. Verifique o ma-
nual do MP940 para maiores informagdes.

B AEA
A.EA: O SGDH néo responde apds a energizacao ou reset.
B AEB

A.EB: Erro de acesso inicial do SGDH. O Start-up do SGDH foi confirmado, mas a resposta € falha ou inexis-
tente

B AEC
A.EC: Erro do temporizador Watch Dog. SGDH defeituoso ou WDT anormal.
B AED

A.ED: Execucdo do comando incompleta.
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B AF1
A.F1. Fatade Fase na Alimentacéo

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Cabdigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF ON OFF OFF
Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON:  Saidade Transistor Ligada.
Satus e Solucéo para Alarme
Quando a poténcia Quando o controle
é energizada — A,B € energizado — C
Causa do Problema Solugéo
* Verifique a alimentagéo.
Desconexdo de uma das fases  Verifique o cabeamento de ali-
A (L1, L2, ou L3) na alimentacao do mentagéo do circuito principal.
circuito principal.  Verifique MCCSB, filtro de ruido,

contator magnético.

Baixa Tensdo em uma das
Fases.

C Servo acionamanto defeituoso. Troque o Servo acionamento..

Verifique a alimentacgéo.

Nota: A eB tendem aocorrer em servo acionamentos com poténcia de 500W ou maior.
B AF5(A.F6)

A.F5 (A.F6): Motor desconectado. O torgue detectado € menor que 10% da referéncia do torque comandado.
Quando em estado BB, um alarme A.F6 ou A.B3 pode ser gerado. Aplicavel paramodel os revisados (firmware
ver.32 ou acima) e model os maiores que 1kW.
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B CPFOO
CPFQO: Erro detrnsmissdo com o Operador Digital JUSP-OP02A-2.

Este alarme ndo aparece no histérico de alarme.

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Caodigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
N&o Aplicavel
Satus e Solucéo para Alarme
Quando o operador
¢ conectado antes ou depois A B
de energizar —  C.D
0 servo acionamento !
Causa do Problema Solugéo

Cabo defeituoso ou contato dani-
ficado entre o operador e 0 servo
acionamento.

« Verifique as conexdes do cabo.
e Troque o cabo.

Mal funcionamento durante ruido
externo.

Separe 0 operador digital e 0
cabo da fonte de ruido.

Operador Digital Defeituoso

Troque o operador digital.

Servo acionamento defeituoso.

Troque o Servo acionamento..
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B CPFO1

CPFO1: Erro detransmissido com o Operador Digital JUSP-OP02A-2.

Este alarme ndo aparece no histérico de alarme.

Display e Saidas
Saidas de Alarmes
Caodigo de Alarme
SaidasALM
ALO1 ALO2 ALO3
N&o Aplicavel
Satuse Solucéo para Alarme
Durante a operagéo |
do servo acionamento. A B,CD
Causa do Problema Solugéo
Cabo defeituoso ou contato dani- | , i ~
A ficado entre o operador e o servo | | }r/;erlflque as gonexoes do cabo.
amplificador. oque o cabo.
Mal funcionamento durante ruido | Separe o operador digital e 0
externo. cabo da fonte de ruido.
C Operador Digital Defeituoso Troque o operador digital.
D Servo acionamento defeituoso. Troque o Servo acionamento.
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m A--
A.- -: Operacdo Normal

Isto ndo € um alarme.

Display e Saidas

Saidas de Alarmes

Caodigo de Alarme
Saida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF ON

Nota: OFF: Saidade Transistor Desligada (estado do alarme).
ON:  Saidade Transistor Ligada.
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9.2.2 Solucbesde Problemas sem Display de Alarmes

Utilize atabela a seguir paraidentificar a causa do problema que n&o registra alarme no display e siga o proce -
dimento corretivo decrito.

Dedligue a aimentagdo do sistema antes de iniciar os procedimentos.
Contate a Yaskawa se 0 problema ndo puder ser resolvido seguindo-se cuidadosamente os procedimentos

descritos.

Tabela de Solucdes para Alar mes sem Display

Sintomas

Causas

Comentarios

Solucao

Servo Motor nao
parte

Alimenta¢&o ndo
conectada

Verifique a tensdo entre os
terminais de alimentacéo
(entrada).

Conecte a alimentagdo ao cir-
cuito.

Perda de Conexao

Verifique os terminais de co-
nexdo (CN1, CN2).

Aperte qualquer parte solta.

Conexao externa incor-
reta do conector (CN1)

Verifique as conexdes exter-
nas do conector (CN1)

Verifique no diagrama de
ligacGes, e corrija-as

Cabo de encoder ou
Servo Motor
desconectado.

Reconecte o cabo

Sobrecarga

Rode sem carga.

Reduza a carga ou troque por
um Servo Motor de maior
poténcia

Sem referéncia de
entrada de velocidade/
posi¢éao.

Verifique os pinos de entrada
de referéncia.

Corrija a referéncia de
velocidade/posicao.

/S-ON desligado.

Verifique o ajuste dos
parametro Pn50A.0 e
Pn50A.1.

Ligue o /S-ON.

Ajuste da fungédo de
entrada /P-CON incorreta

Verifique o parametro
Pn000.1.

Recorra a se¢do 5.3.5 e corrija
0 parametro para que se
encaixe a aplicacéo.

Selegéo do modo de
referéncia de pulsos
incorreto.

Recorra a se¢do 5.2.2

Corrija 0 valor do parametro
Pn200.0.

O tipo de encoder difere
do ajuste do parametro.

Confirme se o encoder uti-
lizado é incremental ou abso-
luto.

Ajuste o pardmetro Pn002.2
para o tipo de encoder uti-
lizado.

Sinais P-OT e N-OT desli-
gados.

Recorra a se¢do 5.1.2.

Ligue os sinais P-OTe N-OT.

Sinal CLR ligado

Verifique o status de clear do
contador de erro.

Desligue o sinal CLR

Sinal SEN desligado

Quando o encoder absoluto &
utilizado.

Ligue o sinal SEN.

O Servo Motor se
move repentina-
mente e para.

Cabeamento incorreto do
Servo Motor ou encoder.

Recorra ao capitulo 3 e corrija
o cabeamento.

Para repentina-
mente durante
operagédo e ndo
parte mais.

O sinal de Alarme reset
(/ALM-RST) esta ligado
porgue um alarme ocor-
reu.

Remova a causa do alarme.
Desligue o sinal de alarme
reset (ALM-RST)

Velocidade
instavel do Servo
Motor.

Conexao incorreta para o
Servo Motor.

Verifique as conexdes de alie-
mentacgéo do Servo Motor
(fases U-, V-,e W) e o conec-
tor do encoder.

Apeste qualquer conector ou
terminal solto.
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Sintoma

Causa

Comentario

Solugéo

O Servo Motor vibra a
aproximadamente
200 a 400Hz.

Ganho da Malha de
velocidade muito alta.

Reduza o ganho da malha
de velocidade ajustado no
(Pn100).

Cabo do sinal de referén-
cia de velocidade /posicao
muito longo.

Minimize o comprimento do
cabo do sinal de referéncia
de velocidade/posicao, com
impedancia abaixo de algu-
mas centenas de ohms

Cabeamento de sinal de
referéncia de velocidade/
posi¢do enrolado com os
cabos de alimentagao.

Separe o cabo do sinal de
referéncia pelo menos a
30cm dos cabos de alimen-
tagéo.

Overshoot de Alta
velocidade de rotagéo
na partida e na
parada.

Ganho da malha de
velocidade muito alto.

Reduza o ganho da malha
de velocidade ajustado no
parametro (Pn100).

O ganho da malha de
velocidade é muito alto
comparado com o ganho
da malha de posicao.

Incremente o valor do
parametro Pn100 (ganho
da malha de velocidade).
Reduza o Tempo Integral
da Malha de Velocidade
(Pn101).

Servo Motor
superaquecido

Temperatura Ambiente
muito alta.

Meca a temperatura ambi-
ente do Servo Motor.

Reduza a temperatura
ambiente até no maximo
40°C.

Superficie do Servo Motor
suja.

Verificagéo Visual

Limpe a sujeira ou ole-
osidade da superficie do
motor.

Sobrecarregado

Rode sem carga

Reduza a carga ou troque o
Servo Motor por um de
maior poténcia.

Ruido Anormal

Montagem Mecanica
Incorreta.

Parafusos de montagem do
Servo Motor soltos?

Aperte os parafusos de
montagem.

Acoplamento n&o cen-
tralizado?

Centralize o acouplamento.

Acoplamento Desba-
lanceado?

Balanceie o Acoplamento.

Rolamento Defeituoso

Verifique ruidos e vibracéo
proximo ao rolamento.

Consulte seu representante
Yaskawa em caso de
defeitos

Magquina causando
vibragéo.

Intruséo de objetos externos,
partes moveis da maquina
deformadas ou defeituosas.

Consulte o fabicante da
maquina.

Referéncia de entrada
de Velocidade em 0V
porém o Servo Motor
roda.

Offset de tensao de refer-
éncia
de velocidade aplicado.

Ajuste o offset de referén-
cia.

Recorra as se¢bes 7.2.4 e
7.2.5
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9.2.3 TabeladeDisplay de Alarme

Um sumério dos alarmes mostrados em display e codigos de alarme € dado na seguinte tebela.

Tabela de Display de Alarme

Cédigo de Alarme Saida
Alarme Nome do Alarme Descricao
ALOL | ALO2 | ALO3 | ALM
Dados da EEPROM do Servo
A.02 Parameter Breakdown* acionamento anormal.
A03 Erro do Circuito de Dado de Detecgao para o cir-
' Encoder cuito de alimentag&o anormal.
A04 OFF | OFF | OFF OFF | Erro de ajuste de O valor do parametro esta fora
: Parametro* do range de ajuste permitido.
L A capacidade do Servo aciona-
Erro de Combinacédo =
A.05 e mento e do Servomotor néo
Amplificador-Servo Motor combinam.
Sob . dissi Uma sobrecorrente fluiu através
obrecorrente ou dissipa- | do IGBT.
A.10 ON OFF OFF OFF dor superaquecido ™ Dissipador do servo amplifica-
dor superaquecido.
~ ¢ Falha no circuito regenerativo.
A.30 Erro de Regeneracdo + Falha no Resistor Regenera-
detectado -
ON ON OFF OFF tivo.
. Tensé&o regenerativa excede a
A.32 Sobrecarga Regenerativa capacidade do resistor.
. A tensdo DC do circuito principal
A40 Sobretens&o excessivamente alta.
OFF OFF ON OFF A tensdo DC do circuito principal
~ s ircui inci
A4l Subtensdo excessivamente baixa.
Sobrevelocidade (Over- Velocidade rotacional do motor
A1 ON OFF ON OFF speed) esté excessivamente alta.
O motor estava operando por
. vérios segundos ou décimos de
ATl Sobrecarga: Alta Carga segundo sobre torque excessi-
vamente maior que o nominal.
O motor estava operando contin-
A72 Sobrecarga: Baixa Carga | uamente com torque excessiva-
mente maior que 0 nominal.
ON ON ON OFF Quando o freio dinamico foi apli-
A73 Sobrecarga de Freio cado a energia rotacional exce-
: Dinamico dia a capacidade do resitor do
freio dindmico.
A74 Sobrtecarga do Resistor The main circuit power was
: de Surto de Corrente frequently turned ON and OFF.
A7A Dissipador Superaquec- O dissipador do servo amplifica-
: ido** dor superaqueceu.

*  Estesalarmesnéo sdo resetados pelo sinal dealarmereset (/ALM-RST). Elimine a causa do
problema e dedligue a alimentacéo para resetar o alarme.
**  Este display de alarme aparece apenas com o range de 30W a 1kW.

Notas: OFF: Saidade Transistor Desligada.

ON: Saidade Transistor Ligada.
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Cédigo de Alarme ALM
Alarme Externa Nome do Alarme Descri¢édo
ALO1 | ALO2 | ALO3 do
Todas as alimentacdes para o
A.81 Ejrt:)?* do Encoder Abso- encoder absoluto falharam e os
dados de posi¢éo foram perdidos.
A.82 Erro de Checksum do O resultado do checksum da
' Encoder* memoria do encoder esta anormal.
A.83 Erro da Bateria do Baixa Tensdao da bateria do encoder
) encoder ABsoluto*. absoluto.
A.84 Erro de dados do Dados recebidos do encoder abso-
: encoder absoluto*. luto anormais.
: O encoder esta rodando a uma
A.85 OFF OFF OFF OFF Sobrevelocidade do velocidade alta quando a alimentag&o
Encoder Absoluto i
foi ligada.
A.86 Encoder Superaquec- A temperatura interna do encoder
' ido absoluto esta muito alta.
Abl Erro na referéncia de Falha no sinal de referéncia de
: velocidade velocidade no conversor A/D.
Ab2 Erro na referéncia de Falha no sinal de referéncia de torque
: velocidade no conversor A/D.
A bE Erro no sistema do Ocorreu um erro no sistema do
: Servo Pack* Servo acionamento.
Fora da Faixa de
A.C1 Velocidade do Servo O Servo Motor roda fora de controle.
Motor - Encoder.
O multi-turn para o encoderabsoluto
A.C8 E;rcooggrrggggldu?o * nao foi devidamente ajustado ou
' resetado.
ON OFF ON OFF Erro de comunicacao Impossibilidade de comunicacéo
A.C9 do Servo Amplificadore | entre o encoder e o servo amplifica-
Servo motor. * dor ndo é possivel.
Parametros de Encoder A
A.CA errados* Falha nos parametros de Encoder.
A.Cb Erro na resposta do Conteudo de comunicagdo com o
' Encoder* encoder incorreto.
Erro na Contagem de Limites diferentes de Multi-voltas set-
A.CC ON OFF ON OFF Multi-Voltas- Encoder ados no encoder e no servo apmlifi-
Absoluto. cador.
. Pulsos de Erro de posicéo exce-
A.dO ON ON OFF OFF Erro no Posiciona- dendo o valor ajustado no parametro
mento (Overflow)
(Pn505).
Erro na Detecgdo da Falha na detec¢do da Unidade
AET OFF ON ON OFF Unidade Opcional. (Placa) Opcional.
Falta de Fase na Ali- Uma das fases ndo conectada na ali-
AFL OFF ON OFF OFF mentacao. mentagdo de entrada.
CPFO00 Falha de comunicagéo do Operador
= o Erro de Transmissao Digital (JUSP-OP02A-2) com o0 servo
CPFO1 N&o Especificado do Operador Digital amplificador (e.g., erro na CPU
error).
A.-- OFF | OFF | OFF | ON N&ao é um erro Status de Operacéo Normal

*%

Estes alarmes ndo sdo resetados pelo sinal dealarmereset (/ALM-RST). Elimine a causa do
problema e dedligue a alimentacéo para resetar o alarme.

Este display de alarme aparece apenas com o range de 30W a 1kW.
OFF: Saidade Transistor Desligada.

Notas:
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9.24 Displaysde Adverténcia

A correlacdo entre display de adverténcia e codigo de adverténcia sdo mostrados na seguinte tabela.
Saidas e Display de Adverténcia

Display de Cdbdigos de Adverténcia Nome da

Adverténcia ALOL ALO? ALO3 Adverténcia Significado da Adverténcia

Esta adverténcia ocorre antes antes
dos alarmes de sobrecarga (A.71 ou
A.91 ON OFF OFF Sobrecarga A.72) ocorrerem. Se a adverténcia
for ignorada e a opercéo continuar,
pode ocorrer o alarme de sobrecarga.

Esta adverténcia ocorre antes do
alarme de sobrecarga de regenera-
Sobrecarga tiva (A.32) ocorrer. Se a adverténcia
A.92 OFF ON OFF Regenerativa for ignorada e a opercgéo continuar,
pode ocorrer o alarme de sobrecarga.

regenerativa.
9.25 Tabelade Falhas|nseridasnas Revisdes
Cddigo
de Significado da Falha

Falha

A.08 Erro de ajuste da escala linear de pitch

A.09 Erro na taxa de divisdo (valor do parametro Pn212 ¢é invalido)
A.OA Tipo de encoder invélido

A.33 Tipo de alimentacdo incorreta (Verifique o pardmetro Pn001.2)
A.55 Erro de ajuste da velocidade maxima do motor linear
A.76 Falha no atracamento do contator de pré-carga

A.90 Aviso de erro de posicéo (verifique o parametro Pn51E)
A.93 Aviso de baixa tens&o na bateria do encoder absoluto (Ns600)
A.94 Aviso de set-up de dados invalidos

A.95 Aviso de comando invalido

A.9F Cabo de I/0 néo conectado

A.B3 Erro de deteccéo da corrente do motor

A.B6 Placa opcional (JL-040) com funcionamento anormal
A.C2 Erro na fase do encoder

A.C5 Erro de deteccdo do sensor de posi¢cado do motor linear
A.D1 Discrepéancia enter os pulsos do encoder do motor e o da malha totalmente

fechada é grande

A.EO Placa opcional ndo conectada, ou ndo responde

A.El1l Placa opcional ndo responde

A.E2 Alarme de temporizador de watch dog

A.E5 Erro de sincroniza¢éo do mechatrolink

A.E6 Erro de comunicagédo do mechatrolink

A.E9 Alarme do MP940 (verifique no manual do MP940 para mais informacgdes)
A.EA O acionamento ndo responde apos a energizacao ou reset
A.EB Erro de acesso inicial do acionamento

A.EC Erro do temporizador de watch dog

A.ED Execucéo do comando incompleta

A.F5 Motor desconectado

(A.F6)
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A.1 Conectando o M édulo de Motion MC20 Séries GL

O diagrama a seguir mostra exemplo de conexdo ao Modulo de Motion MC20 Séries GL. Neste exem-
plo, o servo pack é utilizado em Modo de Controle de Velocidade.

Servopack
SGDM
L1C
L2C
L1
L2 Servomotor
Yaskawa's L3
MC20 *1 D v A D)
MC Unit svi v 5
1 /72
PA 5 ey T PAO w c®)
*PA l l *PAO D
PB 3 i | PBO D@4
“PB 4 ! P | ! *PBO A
5 ‘ ! O
PC O TR Pco o
*PC 7 T t *PCO Lo
| |
o6 &8 PT oy ‘
9 X ‘ CN2
BAT % ‘ BAT (+)
BaTo (OO | P : BAT ()
+24V 12 : : +24VIN
SVON (> ; ; SON
PCON O] ‘ : PCON
SEN ; ; SEN
0SEN 12 P | ‘ SG
| |
ALMRST 12 } } ALMRST
ALM 17 } | ALM+
ALMO O ‘\ A/‘ ALM-
FG (connector frame) -

* A pinagem é a mesma para o SV2 até SV4
* P |indica par trangado
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A2

Conectando o M 6dulo de Controle CP-9200SH (SVA)

O diagrama a seguir mostra exemplo de conexdo ao M édulo de Controle CP-9200SH (SVA). Neste
exemplo, 0 Servo Pack é utilizado em Modo de Controle de Velocidade.

Yaskawa's
CP9200SH SVA

Servopack

SGDM
Lic

L2C
L1
L2
L3

+24V ;Z m +24VIN
DOO ! ! 40 SON
po1 4L | l 41 PCON
po2 23 l l 43 NOT
DO3 ‘2‘2 : : ji POT
DO4 ‘ ALMRST
D2 O22 : : ;; TGON+
| | TGON-
pin O3 : : ;2 VCMP+
18 ! ! VCMP-
DIO ; : ;g SRDY+
! ! SRDT-
DIz (O34 : : 8l ALM+
02av H2 i i 32 ALM-
T 2 BAT ()
SENS 1 i ’ i 4 2211 o
I I
SENSG 22 Pl g SG
1 1
[ —————
TLIMP 7 ! : TREF
TLIMPG 8 l l
PA ig i i PAO
PAL O ! !
PB (U753 l l PBO
PBL O : :
PC Oc : : PCO
PCL > ; :
PGOV ‘ ‘

. Pindica par trancado

Connector shell

@E<c

Servomotor

A )
B (2
CE)
D (4)
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A.3 Conectando o M édulo de Posicionamento B2813 Série GL

O diagrama a seguir mostra exemplo de conexdo ao M édulo de Posicionamento B2813 Série GL.
Neste exemplo, 0 Servo Pack é utilizada em Modo de Controle de Posicéo.

Servopack

*2

Servomotor

024 V+24 Yaskawa's

1l JAmsCB2813
O

A1)

B (
C(
0L, SERVO
;o0 NORMAL  PULS D (4)
L =2 ) DECELERA *PULS
X TION LS SIGN
—0O O
START “SIGN
—0 O O STOP CLR
*CLR
+12V ov
33 +24V 024V

PA
*PA

PB
*PB

34
35
36
19
20

*PC

* A saida ALM opera por aproximadamente 2 seg. quando a poténcia é energizada. Leve isto em consider-
acdo quando quando criar a sequéncia de inicializagdo. O sinal ALM atua o relé de detecgéo de alarmelRy
gue deixa de fornecer energia para o Servopack

* Ajuste o parametro Pn200.0 em 1

* Conecte o malha com a carcaga do conector

*P | indica par trangcado
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A.4 Conectando a Unidade de Controle de Posicdo OMRON C500-NC221

O diagrama a seguir mostra exemplo de conexdo a Unidade de Controle de Posicdo OMRON C500-

NC221. Neste exemplo, o0 Servo Pack é utilizado em Modo de Controle de VVelocidade.

C500NC221

(Made by OMRON)

I/0O Power Supply

+24V%j'

X axis (Y axis)

Servopack
SGDM
L1C
L2C u
p+24V L1 v
» 024 V. L2
W
a o
ON when
positioning i
( canceled.
ON when
— 1 proximity is
detected,
CN1
» 1RY
‘ 320y ALM- POT
+24VIN
NOT
SON

* A saida ALM opera por aproximadamente 2 seg. quando a poténcia é energizada. Leve isto em consideragao quando quando
criar a sequéncia de inicializacéo. O sinal ALM atua o relé de deteccao de alarmelRy que deixa de fornecer energia para o Servo-

pack

* Ajuste o parametro Pn200.0 em 1
* Conecte o malha com a carcaga do conector

*P | indica par trangado

NOTA: somente sinais aplicaveis a unidade de controle de posicdo OMRON C500NC221 e o Servoacionamento YASKAWA SGDM

sdo mostrados aqui.

*2 Connec
tor shell

VREF (TREF)
SG

PAO
*PAO
PBO
*PBO
PCO
*PCO
SG

D

=
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AQD)
B (2)
c@
D (4

BC

CN2

CN1

43 024V



A.5 Conectando a Unidade de Controle de Posicdo OMRON C500-NC112

O diagrama a seguir mostra um exemplo de conex&o a Unidade de Controle de Posi¢do OMRON
C500-NC112. Neste exemplo, 0 Servo Pack é utilizado em Modo de Controle de Posicéo.

Servopack -

Servomotor

I/0O Power Supply

C500NC112
(Made by OMRON) I+
412VE » 012 V
+12
CW LIME3 .
CCW LIMIE 3 *3
EMERGENCY STOR3A ) — - - External
EXTERNAL | ]ﬁ {%XO ) W power
INTERRUPT |
|
ORIGIN ‘ }Q 4 ] igﬁp\}/
ORIGIN PROXIMIZ¥4B ) if; /9
LOCALS-5A ——871Ry ALM+ ARy
READY 5B +24V ] 3 ALM-

* A saida ALM opera por aproximadamente 2 seg. quando a poténcia é energizada. Leve isto em consideragao quando quando criar a
sequéncia de inicializagdo. O sinal ALM atua o relé de deteccéo de alarmelRy que deixa de fornecer energia para o Servopack

* Ajuste o parametro Pn200.0 em 1

* Conecte 0 malha com a carcaga do conector

*P | indica par trangado

NOTA: somente sinais aplicaveis a unidade de controle de posicdo OMRON C500NC112 e o Servoacionamento YASKAWA SGDM séo
mostrados aqui.
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A.6 Conectando a Unidade de Posicionamento MITSUBISHI AD72
O diagrama a seguir mostra um exemplo de conex&o a Unidade de Posicionamento

MITSUBISHI AD72. Nesteexempl o, o Servo Pack é utilizado em M odo de Controlede Vel ocidade.

Servopack
SGDM

I/O Power Supply L1C

[ 1 y +24 L2C
! L+ | L1
AD 72 | +24V=— »024 V. L2
(Made by MITSUBISHIj2 L3

CONT
1 {ON whenj }
—0 o—e \Ecaea. "
IO O—@[ON when
proximity i
etected. +24VIN
SON
* ALM+
1Ry POT
O ALM-
o VREF (TREF)NOT

SG

3%) PBO

*4, P|

* A saida ALM opera por aproximadamente 2 seg. quando a poténcia € energizada. Leve isto em consideragdo quando quando
criar a sequéncia de inicializagdo. O sinal ALM atua o relé de deteccédo de alarmelRy que deixa de fornecer energia para o Servo-

pack

* Ajuste o parametro Pn200.0 em 1

* Conecte 0 malha com a carcaga do conector
*P | indica par trangado

NOTA: somente sinais aplicaveis a unidade de controle de posi¢céo Mitsubishi AD72 e o Servoacionamento YASKAWA SGDM séao

mostrados aqui.

*3 Connector

Servomotor
A (1)
B (2
C (3)
D4

T

42

i;ile 024 vV

shell
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A.7 Conectando a Unidade de Posicionamento MITSUBISHI AD75

O diagrama a seguir mostra um exemplo de conex&o a Unidade de Posicionamento
MITSUBISHI AD75. Neste exemplo, o Servo Pack é utilizado em Maodo de Controle de Posiciona-

mento.
Servopack
Servomotor
SGDM
u
LiC A)
L2c v B2
L1 w 36
0 rover oy 2 Co—Ivm
= v 00
AD75 ! - | ==
(Made by Mitsubishiyt 24V -—— > 024V
X axis
(Y axis)

ON when

positioning|is
canceled.

ON whe SON ©
proximity is POT O
detected. —
19/ PCO NOT 024V
2oi *PCO

J@ 314 ALM+

+24V

32, ALM-
PULSE 3 7 ¢y PULSE
21 8 () *PULSE
4 11 SIGN
SIGN 12 127 516N
2.2KW
1 15 CLR
| I—
S 145 «cLR

CLEAR | 23

* A saida ALM opera por aproximadamente 2 seg. quando a poténcia é energizada. Leve isto em consideracdo quando quando
criar a sequéncia de inicializagdo. O sinal ALM atua o relé de deteccédo de alarmelRy que deixa de fornecer energia para o Servo-
pack

* Ajuste o pardmetro Pn200.0 em 1

* Conecte 0 malha com a carcaca do conector

*P | indica par trangado

NOTA: somente sinais aplicaveis a unidade de controle de posigao Mitsubishi AD75 e o Servoacionamento YASKAWA SGDM séo
mostrados aqui.

294



B.1 Parametros
A seguinte lista mostra os parémetros e seus valores de gjustes.

Categoria Par,ametro Nome Unidade Fa!xa de Va|o~r Referéncia
Ndmero Ajuste Padrédo
Switches Bésicos de Selecdo de 5.1.1,
@ Pn00O* Funcéo — — 0000 535
3 5.1.2
[} H = ~ by
he PNO01* ivvllitccgeésodﬁc*Selegao de FuncgGes da . . 0000 542
ge plicag 557
8 . 5.2.8
£ PN0O02* i\pl)vllitccgge;ode Selecéo de Funcdes da o o 0000 5.2.9:
(% 5.7.2
s PN003 i\évliitcc;;;odg Selecdo de Fungdes da . . 0002 6.5
Pn100 Ganho da Malha de Velocidade Hz 1a 2000 40 6.2.1
Pnio1 | [EMPo Integral da Malha de 0.01ms o0 2000 6.2.1
Pn102 Ganho da Malha de Posigédo st 1 a 2000 40 6.2.1
Pn103 Relacao de Inércia % 0 a 10000 0 %%13
Pn104 2nd Ganho da Malha de Velocidade Hz 1 a 2000 40 —
2nd Tempo Integral da Malha de 15a
Pn105 Velocidade 0.01ms 51200 2000 -
Pn106 2nd Ganho da Malha de Posi¢édo st 1a 2000 40 —
Pn107 Bias rpm 0 a 450 0 6.2.4
Pn108 Largura de Atuacgdo do Bias ref. units 0a 250 7 6.2.4
Pn109 Feed-Forward % 0a 100 0 6.2.2
K Pn10A Filtro do Feed-Forward 0.01ms 0 a 6400 0 5.2.5
8o Pn10B* Sele¢éo do Mode-Switch — — 0000 6.2.5
= C
fal= Referé ncia de Torque do Mode
% 8 Pni10C Switch % 0a 800 200 6.2.5
5 - -
N PN10D g\?vfictecrﬁnma de Velocidade do Mode rpm 0 a 10000 0 6.2.5
Pn1oE | vl de Aceleragdo parao Mode 10rpm/s | 0 a 3000 0 6.2.5
pnior | o de Posicionamento do Mode ref. units | 0a 10000 0 6.2.5
Pn110* Autotuning Online — — 0010 6.3.4
Pni11 | Jompensacdo da Realimetagdo de % 12500 100 6.2.6
Pnl112 Parametro Reservado (Nao altere) % 0 a 1000 100 —
Pn113 — 0 a 10000 1000 —
Pnl114 — 0a 400 200 —
Pn115 — 0 a 1000 32 —
Pn116 — 0 a 1000 16 —
Pn117 % 20 a 100 100 —

*** O gjuste do Parémetro Pn111 é valido apenas quando o parametro Pn110.1€é gjustado para 0.

Apésalterar este Parametro, desligue e entdo religue a alimentacdo principal para habilitar os novos valores.
O limite de multi-turn é valido apenas quando o parémetro Pn002.2 é gjustado para"2". O vaor serdprocessado no

range de "+32767 a -32768" para outros mesmo se o valor for alterado.

N&o existe necessidade de alterar o limite de multi-turn exceto em casos especiais. Cuidade para ndo alterar os
valores a mesnos que Seja Necessario.
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Categoria Par/ametro Nome Unidade Fa!xa de VanNr Referéncia
Nimero Ajuste Padrao
Pn118 % 20 a 100 100 —
Pn119 st 1 a 2000 50 —
o Pnl11A 0.1% 1 a 2000 1000 —
f% Pn11B Hz 1a150 50 —
O Pnl11C Hz 1al150 70 —
()
© 0, J—
2 PniiD Parametros Reservados (N&o Altere) % 1a150 100
E PnllE % 1a150 100 —
(% Pn11F ms 1 a 2000 0 —
5 Pn120 0.01ms 1a51200 0 —
Pn121 Hz 10 a 250 50 —
Pn122 Hz 0a 250 0 —
Pn123 % 0a 100 0 —
Pn200* Referéncia de Pulsos — — 0000 5.2.2
Numero de Pulsos de Saida - Emula- 16 a
o Pn201* dor do Encoder pir 16384 16384 523
= Numerador da Engrenagem
Q —
g Pn202* Eletronica 1 a 65535 4 5.25
5 Denominador da Engrenagem
@]
Zg Pn203* Eletronica (Veja a nota 3). _ 1265535 1 525
° Aceleracdo e Desaceleracdo para
a
s Pn204 Posicionamento 0.01lms 0 a 6400 0 6.1.2
@ Pn205* Limite de Multi-Voltas** rev 0 a 65535 65535 5.7.2
15 A « 513 a
(% Pn206 Parametro Reservado (Nao Altere) Plrev 65535 16384 —
5 ~ . —
KN Pn207* *Sele(;ao do Filtro de Posicionamento . . 0000 g%g
Pn208* rlfqlggodo Valor Médio para Posiciona- 0.01ms 6 a 6400 0 6.1.2
0.01v/ 150 a
Pn300 Ganho da Referéncia de Velocidade rated 600 5.2.1
o 3000
3 speed
g Pn301 Velocidade 1 rpm 0 a 10000 100 5.2.6
§ Pn302 Velocidade 2 rpm 0 a 10000 200 5.2.6
2 Pn303 Velocidade 3 rpm 0 a 10000 300 5.2.6
@ Pn304 Velocidade de Jog rpm 0 a 10000 500 5.3.2
é Pn305 Tempo de Aceleracao ms 0 a 10000 0 6.1.1
g Pn306 Tempo de Desaceleragéo ms 0 a 10000 0 6.1.1
o Pn307 Filtro da Referéncia de Velocidade 0.01ms 0 a 65535 40 —
Pn308 Filtro do Feed-Foward de Velocidade 0.01ms 0 a 65535 0 6.2.6

*  ApoOsalterar este Parametro, desligue e entdo religue a alimentagdo principal para habilitar os novos valores.
**  Olimite de multi-turn é vélido apenas quando o parametro Pn002.2 é gjustado para"2". O valor seraprocessado no
range de "+32767 & -32768" para outros mesmo se o valor for aterado.
N&o existe necessidade de aterar o limite de multi-turn exceto em casos especiais. Cuidade parando alterar os
valores a mesnos que Seja necessario.
*** O gjuste do Parametro Pn111 é valido apenas quando o parametro Pn110.1€é gjustado para 0
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Categoria Par/ametro Nome Unidade Fa!xa de VanNr Referéncia
Nimero Ajuste Padréo
Pn400 Ganho da Referéncia de Torque 0.%¥gﬁéed 10a 100 30 5.2.7
o Pn401 Filtro da Referéncia de Torque 0.01ms 0 a 65535 100 6.1.5
= Pn402 Limite de Torque Avante % 0 a 800 800 5.1.3
L Pn403 Limite de Troque Reverso % 0a 800 800 5.1.3
3 Pn404 Limite Externo de Torque Avante % 0 a 800 100 5.1.3
(2]
= Pn405 Limite Externo de Torque Reverso % 0 a 800 100 5.1.3
% Pn406 Torque de parada de Emergéncia % 0 a 800 800 5.1.2
5 PN407 _Il__imite de Velocidade no Controle de rpm 0 a 10000 10000 5.2.7
orque
Pn408 Sele¢éo do Filtro Notch — — 0000 6.1.6
Pn409 Frequéncia do Filtro Notch Hz 50 a 2000 2000 6.1.6
Pn500 Largura de Posicdo Completa ref. units 0a250 7 5.5.3
.g Pn501 Nivel do Zero Clamp rpm 0 a 10000 10 543
<§ Pn502 Nivel de Deteccao de Velocidade rpm 1 a 10000 20 5.5.5
5 Pn503 Faixa de Velocidade Coincidente rpm 0a 100 10 554
n
© Largura de NEAR (proximo) da .
g Pn504 Posicao ref. units 1a250 7 5.5.8
o
§ | Pns0s | Nivel de Overfiow 2508l | 1a32767 | 1024 6.2.1
‘g Pn506 Atraso do Freio até Desligar o Servo 10ms 0a50 0 5.4.4
o p - -
PN507 I';lrl\é%l de Velocidade para Liberar o rpm 0 a 10000 100 5.4.4
Pn508 Temporizador do Freio em Operacao 10ms 10 a 100 50 5.4.4
. Pn509 gueda Momentanea de Energia ms 20 a 1000 20 5.5.9
[ Pn50A* | Localizagdo das Entradas Digitais 1 — — 2100 5.3.3
(qg)_ Pn50B* Localizagdo das Entradas Digitais 2 — — 6543 5.3.3
A Pn50C* Localizagdo das Entradas Digitais 3 — — 8888 5.3.3
3 Pn50D* Localizagdo das Entradas Digitais 4 — — 8888 5.3.3
(2]
= Pn50E* Localizacdo dos Sinais de Saida 1 — — 3211 5.34
E Pn50F* Localizagdo dos Sinais de Saida 2 — — 0000 5.3.4
]
5_? Pn510* Localizagdo dos Sinais de Saida 3 — — 0000 5.34
Pn511 Parametro reservado (N&o Altere). — — 8888 —
Pn512* Inversdo do Sinal de Saida Terminal — — 0000 5.34
" g Pn600 Poténcia do Resistor Regenerativo ** 10w 0 2@,83?”' 0 5.6.1
<R}
SE 0 & Potén-
05 Pn601 Parametro reservado (Nao Altere) — ciar**, 0 —
o

*  ApoOsalterar este Parametro, desligue e entdo religue a alimentacao principal para habilitar os
novos valores.

** Normalmente gjuste para "0". Quando utilizando um resitor regenerativo externo, gjuste a
capacidade (W) do resistor.

* k%
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2.2 Switches
A tabela a seguir mostra os switches e seus valores padréo.

A - - Valor
Parametro | Digito Nome Valor Descricao Padrio
Selecio de 0 Define CCW como rotacao avante.
0 Diregéo 1 Define CW como rotac&o avante (modo de rotacao 0
reversa).
0 Controle de Velocidade (referéncia analégica).
1 Controle de Posicdo (referéncia de trem de pulsos).
o 2 Controle de Torque (referéncia analégica).
s, 3 Ajuste Interno de Controle de Velocidade (referéncia
5 por contato).
L
© 4 Ajuste Interno de Controle de Velocidade (ref. por
'g contato)/Controle de Velocidade (ref. analogica).
S 5 Ajuste Interno de Controle de Velocidade (ref. por
o% Seleciio d contato)/Controle de Posicédo (ref. analdgica).
elecdo do
%ﬁ 1 Métogdo de 6 Ajuste Interno de Controle de Velocidade (ref. por 0
a? Controle contato)/Controle de Torque (ref. analdgica).
8 7 Controle de Posicao (ref. por trem de pulsos)/Con-
a trole de Velocidade (ref. anal6gica).
ﬁ 8 Controle de Posicao (ref. por trem de pulsos)/Con-
o trole de Torque (ref. analdgica).
% Controle de Torque (ref. analdgica)/Controle de
1) Velocidade (ref. analégica).
A Controle de Velocidade (ref. analégica)/Zero clamp.
Controle de Posicao (ref. por trem de pulsos)/Con-
trole de Posicao (Inibido)
Endereco do : :
2 Servopack Oto F | Ajusta o endereco do (eixo) Servopack. 0
3 Reservado — 0
0 Para o motor aplicando freio dindmico (DB). 0
'\Sﬂc(e)rgg é)eFF ou 1 Para o motor aplicando freio dindmico (DB) e entdo
o 0 Parada por libera o DB.
ko Alarme 2 Faz com que o motor demore a parar sem utilizar o
8 freio dinamico (DB).
g 0 Mesmo ajuste do Pn001.0 (para o motor por freio
2 dindmico DB ou por inércia.)
o . Ajusta o torque do Pn406 ao valor maximo, desacel-
S Método de 1 era o0 motor até parar e coloca-o em estado de lock
49 1 Parada para (travado) 0
o3 Fim de Curso :
2 o Ajusta o torque do Pn406 ao valor maximo, desacel-
0o 2 era o0 motor até parar e coloca-o em estado de inér-
§ cia
o) . , 0 N&o aplicavel a entrada DC: Alimentag&o de entrada
o Selecao de Ali- AC através dos terminais L1, L2, e (L3).
0 2 mentacgéo CA —— — , - ” 0
2 ou CC 1 Aplicavel a alimentagdo DC: Alimentacéo DCatravas
S dos terminais (+)1 e (-) terminals.
(% Selecio da 0 ALO1, ALO2, e ALO3 apenas codigos de alarme..
3 Saﬁdga de ALO1, ALO2, e ALO3 cddigos de alarme e advertén- 0
Alarme 1 cia. Enquanto estes sinais ficam ativos, os sinais de

saida ALM permanecem em ON (estado normal).
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Valor

Pardmetro | Digito Nome Valor Descrigdo Padrio
o 0 Nenhum.
l% . 1 Utiliza T-REF como entrada de limite de torque
kS Fungao T-REF externo.
a 0 em Controle de — 0
<ch Velocidade 2 Utiliza T-REF como torque de feed-forward.
o 3 Utilza T-REF como limite de torque quando P-CL e N-
§ CL estao ligados ON.
b
& Opcéo de Con- 0 Nenhum.
NT trole de Torque
So 1 (V-REF . L ) 0
£o Alocag&o do 1 Utiliza V-REF como limite externo de velocidade.
z§ Terminal)
% 0 Utiliza encoder absoluto como tal.
) Utilizagéo do - -
© 2 Encoder Abso- 1 Utiliza encoder absoluto como encoder incremental. 0
s luto 2 Utiliza encoder absoluto como tal, utilizando limite de
2 multi-turn.
=
(% 3 Né&o usado. 0 — 0
0 Velocidade do Motor: 1V/1000rpm. 2
1 Referéncia de Velocidade: 1V/1000rpm.
o 2 Referéncia de Torque: 1V/100%.
‘% 3 Erro de Posigdo: 0.05V/1 un. de referéncia
% Monitor 4 Erro de Posi¢do: 0.05V/100 un. de referéncia.
< Analdgico 1 5 Referéncia de Frequéncia de Pulsos (convertido para
3 l&/lofnltgr de g to rpm):  1V/1000rpm.
eferéncia de -
zg 0 Torque 6 Velocidade do Motor x 4: 1V/250rpm.
o 2 7 Velocidade do Motor x 8: 1V/125rpm.
n ) 0
% ) 1 Monitor 8
To Analégico 2 9
o Monitor de
c Velocidade de A
T Referéncia B
) Parametro reservado (Nao Altere).
Cc
[%]
Q
,59 D
= E
® F
2 N&o usado. — — 0
3 N&o usado. — — 0
0 Utiliza referéncia interna de torque como condi¢ao
(Nivel de Ajuste: Pn10C).
® 1 Utiliza referéncia de velocidade como condigéo
= (Nivel de Ajuste: Pn10D).
S Selegédo de - = — P - -
S 0 Mode Switch 2 Utiliza acelerac@o como condicédo (Nivel de Ajuste: 0
& Pn10E).
a IS 3 Utiliza erro de pulsos como condigdo
P @ (Nivel de Ajuste: Pn10F).
a2 . . B
2 4 Sem fungdo de mode switch disponivel.
< Método de 0 Controle PI.
‘= 1 Controle de 0
) Velocidade 1 Controle IP.
2 N&o usado. 0 — 0
3 Reservado Oto2 Parametro Reservado (Nao Altere). 0
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Valor

Parmetro | Digito Nome Valor Descri¢éo «
Padréo
@ Métodos de 0 Realiza apenas quando ligar o servo .
= 0 Autotuning 1 Realiza Autotuning Online Sempre.. 0
% Online 2 N&o realiza Autotuning Online.
% Compensagéo 0 Habilitado.
o & 1 da ~Regllmen- - 1
95 tacao de 1 Desabilitado.
£< Velocidade
[} = . —
S Selecio da _ 0 Compensagrilo de Atr?to. De_sabllltado.
Q@ 2 Compensacao 1 Compensacédo de Atrito: Baixa. 0
§ de Atrito 2 Compensacédo de Atrito: Alta.
@ 3 Reservado 0-3 Parametro reservado (N&o Altere). 0
0 Sinal + pulso, logica positiva.
1 CW + CCW, légica positiva.
2 Fase A + Fase B (x1), légica positiva.
3 Fase A + Fase B (x2), logica positiva.
g 0 Referéncia de 4 Fase A + Fase B (x4), l6gica positiva. 0
2 Pulsos 5 Sinal + pulso, l6gica negativa.
(% 6 CW + CCW, légica negativa.
%@ 7 Fase A + Fase B (x1), légica negativa.
%'Q 8 Fase A + Fase B (x2), logica negativa.
o
§g 2 9 Fase A + Fase B (x4), logica negativa.
g ’g&% 0 Limpa o contador quando o sinal est alto.
g = 1 Referéncia do 1 Limpa o contador durante a borda de subida do sinal 0
3 3 Clear 2 Limpa o contador quando o sinal esta baixo.
§ 3 Limpa o contador durante a borda de descida do sinal
% 0 Em baseblock.
n 2 8@%?‘95‘0 do 1 N&o reseta. (Possivel apenas com o sinal CLR). 0
2 Quando ocorre um alarme.
Selec¢éo do Fil- 0 Referéncia de Line-Driver.
tro para
3 A 0
Referéncia de 1 Referéncia de Open-Colector.
Pulsos
I Selec¢éo do Fil- 0 Filtro de Aceleragdo/Desaceleracao.
o 0 tro de Posicio- i - .
*g' namento 1 Filtro Médio de Movimento.
oS Valor Médio 1 Utiliza V-REF como nivel do feed-forward input.
~ 18 o 2
Q28 — 0
c % o
)
) ©
©
& 3 _
e
=
2
n
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Valor

Parametro | Digito Nome Valor Descrigdo Padrio
2 0 Selegao do Fil- 0 Desabilitado.
= tro Notch 1 Habilitada, ajustar a frequéncia no Pn409.
S 1
= 2
ns
888
g S+ 0
7o x
L3 N&o usado. — —
S 3
0
Q
<
2
=
@)
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B.3 SelecOesde Sinaisde Entrada
A tabela a seguir mostra a sele¢do de sinais de entrada e seus valores padréo.

Parametro | Digito Nome Valor Descrigdo Valo~r
Padréo
Ajusta a sequéncia de entrada para
- 0 mesma alocagéo do Servo Pack
Alocagao das Entradas SGDB (Ajuste de Fabrica).
0 Digitais 0
1 Livre para alocar os sinais de
entrada.
0 Entrada de Sinal a partir do terminal
SI0 (CN1-40).
1 Entrada de Sinal a partir do terminal
SI1 (CN1-41).
> Entrada de Sinal a partir do terminal
SI2 (CN1-42).
3 Entrada de Sinal a partir do terminal
SI3 (CN1-43).
4 Entrada de Sinal a partir do terminal
Sl4 (CN1-44).
5 Entrada de Sinal a partir do terminal
SI5 (CN1-45).
6 Entrada de Sinal a partir do terminal
S16 (CN1-46).
izaca inai 7 Define o Sinal ON.
PN50A 1 L/gcgllzagao dos Sinais : : 0: SI0
-ON 8 Define o Sinal OFF.
9 Inverso do Sinal a partir do terminal
SI0 (CN1-40).
A Inverso do Sinal a partir do terminal
SI1 (CN1-41).
B Inverso do Sinal & partir do terminal
SI2 (CN1-42).
c Inverso do Sinal & partir do terminal
SI3 (CN1-43).
D Inverso do Sinal & partir do terminal
Sl4 (CN1-44).
E Inverso do Sinal a partir do terminal
SI5 (CN1-45).
= Inverso do Sinal a partir do terminal
SI6 (CN1-46).
Localizag¢&o do Sinal
2 /P-CON (Controle P em OtoF Idem aos acima.. 1. Si1
Baixa)
Localizagéo do Sinal P-OT . .
3 (Ovetravel em alta.) OtoF Idem aos acima.. 2: SI2
Localizagéo do Sinal N-OT . .
0 (Overtravel em alta.) OtoF Idem aos acima.. 3: SI3
Localizag¢&o do Sinal . .
1 JALM-RST OtoF Idem aos acima.. 4: Sl4
Pn50B Localizagéo do Sinal
2 /P-CL (Controle de Torque OtoF Idem aos acima.. 5. SI5
em baixa)
Localizag¢&o do Sinal
3 IN-CL (Controle de Torque 0Oto8 Idem aos acima.. 6: SI6

em baixa.)

302




A - . Valor
Parametro | Digito Nome Valor Descricao a O~
Padréo
Localiza¢&o do Sinal
0 /SPD-D (Selec¢éo Interna de OtoF Idem aos acima.. 8: OFF
Velocidade)
Localizag¢&o do Sinal
1 /SPD-A (Selegao Interna de OtoF Idem aos acima.. 8: OFF
Velocidade)
Pn50C —— -
Localizagéo do Sinal/SPD-
2 B Signal Mapping (Selegéo OtoF Idem aos acima.. 8: OFF
Interna de Velocidade)
Localizag&o do Sinal/C-SEL
3 Signal Mapping (Switch de OtoF Idem aos acima.. 8: OFF
Modo de Controle)
0 Localizagdo do Sinal/ OtoF Idem aos acima 8: OFF
ZCLAMP (Zero Clamp) - :
Localizag&o do Sinal
1 /INHIBIT (desabilita a OtoF Idem aos acima.. 8: OFF
Pn50D referéncia de Pulsos)
Localizagéo do Sinal . .
2 /G-SEL (Ganho) OtoF | Idem aos acima.. 8. OFF
3 (Reservado) OtoF Idem aos acima.. 8: OFF

*  Quando 0 Pn50A.0 é setado para 0 para o servo pack SGDH, apenas 0s seguintes modos sao

compativeis: Pn50A.1=7, Pn50A.3=8, e Pn50B.0=8.

B.4 Sedecbesde Sinaisde Saida
A tabela a seguir mostra a selecdo dos sinais de saida e seus valores padrao.

Parédmetro | Digito Nome Valor Descricao Valof
Padréo
0 Desabilitado
1 Sinal de Saida a partir do terminal SO1
o (CN1-25, 26).
0 Localizagdo do - PR . : 1: SO1
Sinal /COIN 2 Sinal de Saida a partir do terminal SO2 :
(CN1-27, 28).
3 Sinal de Saida a partir do terminal SO3
Pn50E (CN1-29, 30).
Localizagdo do . .
1 Sinal /V-EMP 0to3 | Idem aos acima. 1:S01
2 g?r::gllh/z_raggo’\ldo Oto3 Idem aos acima. 2:S02
3 é?ﬁ;",ﬁ%égfo Oto3 Idem aos acima. 3:S03
0 é?:glllllzéaf_?o do Oto3 Idem aos acima.
1 é(i):gh/z\;al_g_?o do Oto3 Idem aos acima.
Pn50F Localizaco d
ocalizagdo do ; ~
2 Sinal /BK Oto3 Idem aos acima. 0: Ndo
Localizagdo do usado
3 Sinal IWARN Oto3 Idem aos acima.
Localizagdo do ;
0 Sinal INEAR Oto3 Idem aos acima.
Pn510 1 Reservado O0to3 Idem aos acima.
N&o usado. 0 — 0
3 Nao usado. 0 — 0
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Parametro | Digito Nome Valor Descricao Valof
Padréo
Inversdo do 0 N&ao Inverter.
0 Sinal de Saida
SO1(CN-25 e 1 Inverter.
26)
Inversdo do 0 N&ao Inverter T
1 Sinal de Saida %ezlgﬁ
Pn512 ggl(CN'% e 1 Inverter.. vado
Inversao do 0 Nao Inverter.
2 Sinal de Saida
SO1(CN-25e 1 Inverter..
26)
3 N&o usado. — — 0

Notas:1. Quando maisque um sinal é alocado para o mesmo circuito de saida, a saida é habilitada uti-
lizando alégica OU.
2. Dependendo do modo de controle, sinais indetectaveis sao tratados como Desligado OFF.
Por Exemplo, em modo de controle de velocidade o sinal /COIN é tratado como OFF.
3. Tiposdesinaisde/WARN: Overload e overload regenerativo.

B.5 FuncgdesAuxiliares
A tabela a seguir mostra as funcdes auxiliares disponiveis.

Parametro Funcéo
Fn000 Histérico do 10 Ultimos Alarmes.
Fn001 Ajuste de Rigidez Durante o autotuning Online.
Fn002 Operagédo em modo JOG.
Fn003 Busca do Ponto Zero.
Fn004 (Pardmetro Reservado).
Fn005 Inicializacao dos Parametros.
Fn006 Limpar Histérico de Falhas.
Fn007 Copiar a Inércia da Carga.
Fn008 Reset do Encoder Absoluto.
Fn009 Ajuste Automatico da referéncia analdgica.
FnOOA Ajuste Manual da referéncia de Velocidade.
FnOOB Ajuste Manual da referéncia de Torque.
FnoOC Ajuste do Zero do Monitor Analégico.
FnOOD Ajuste do Ganho do Monitor Analégico.
FnOOE Ajuste Automatico do Offset de Corrente do Motor.
FnOOF Ajuste Manual do Offset de Corrente do Motor.
Fn010 Protecdo Contra Escrita (Protege os Parametros de Serem Alterados).
Fn011 Display do Modelo do Motor.
Fn012 Display da Versédo de Software.
Fno13 Ajuste do Limite de Multi-Turn: Muda quando o alarme de Limite Discordante de Multi-Turn
(A.CC) ocorre.
Fn014 Elimina a opcdo de Alarme de Detecgéo de Unidade Opcional (A.E7).
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B.6 Modosde Monitoramento
A tabela a seguir mostra os Modos de M onitoramento Disponiveis.

Parametro Conteudo do Display Unidade Comentario
Un000 Rotacgdo Real do Servo Motor rpm —
Un001 Referéncia de Velocidade rpm —
Un002 Referéncia Interna de Torque % Valor do Torque Nominal
Un003 Angulo 1 de Rotac&o pulse Numero de Pulsos & partir da Origem
Un004 Angulo 2 de Rotac&o degree Angulo a partir da origem
Un005 Monitor de Entradas Digitais — —
Un006 Monitor de Saidas Digitais — —
Referéncia de velocidade de Posi-
Unoo7 cionamneto rpm o
Contador de Erro de Posicionam- Unidade de x
Un008 neto Referéncia Valor de Erro de Posicédo
Valor para o torque nominal a 100%
Unoo9 Torque Acumulado % Mostra o torque efetivo em 10s de ciclo.
x Valor da poténcia regenerativa a 100%
UnOoA Regeneragéo Acumulada % Mostra o torque efetivo em 10s de ciclo.
. . Valor processavel de poténcia quando o freio
Un00OB Pgrt];a%ciﬁlacmci)g;umlda pela Frena- % dindmico é aplicado a 100%
g Mostra o trogque efetivo em 10s de ciclo.
unooC Contador da Entrada de Pulsos — Mostrado em hexadecimal.
Un00D Realimentagdo do Contador de — Mostrado em hexadecimal.

Pulsos
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% YASKAWA

YASKAWA ELECTRIC AMERICA, INC.

Drives Division

16555 W. Ryerson Rd., New Berlin, WI 53151, US.A.

Phone: (800) YASKAWA (800-927-5292) Fax: (262) 782-3418
Internet: http://www.drives.com

YASKAWA ELECTRIC AMERICA, INC.

Chicago-Corporate Headquarters

2121 Norman Drive South, Waukegan, IL 60085, U.S.A.
Phone: (800) YASKAWA, (B00-927-5292) Fax: (847) 887-7310
Internet: http:/fwww.yaskawa.com

MOTOMAN INC.

805 Liberty Lane, West Carrollton, OH 45449, U.S.A.
Phone: (937) 847-6200 Fax; (937) 847-6277
Intemnet: hitp:/fwww.motoman.com

YASKAWA ELECTRIC CORPORATION

New Pier Takeshiba South Tower, 1-16-1, Kaigan, Minatoku, Tokyo, 105-0022, Japan
Phone: 81-3-5402-4511 Fax; 81-3-5402-4580

Internet: hitp:/fwww.yaskawa.co.jp

YASKAWA ELETRICO DO BRASIL COMERCIO LTDA.

Avenida Fagundes Filho, 620 Bairro Saude Sao Paulo-SP, Brasil CEP: 04304-000
Phone: 55-11-3585-1100 Fax: 55-11-5581-8795

Internet: hitp:/fwww.yaskawa.com.br

YASKAWA ELECTRIC EUROPE GmbH
Am Kronberger Hang 2, 65824 Schwalbach, Germany
Phone: 49-6196-569-300 Fax: 49-6196-888-301

MOTOMAN ROBOTICS AB
Box 504 S38525, Torsas, Sweden
Phone: 46-486-48800 Fax: 46-486-41410

MOTOMAN ROBOTEC GmbH
Kammerfeldstrabe 1, 85391 Allershausen, Germany
Phone: 49-8166-900 Fax: 49-8166-9039

YASKAWA ELECTRIC UK LTD.
1 Hunt Hill Orchardton Weods Cumbernauld, GE8 9LF, Scotiand, United Kingdom
Phone: 44-12-3673-5000 Fax: 44-12-3645-8182

YASKAWA ELECTRIC KOREA CORPORATION
Paik Nam Bldg. 901 188-3, 1-Ga Euljiro, Joong-Gu, Seoul, Korea
Phone: 82-2-776-7844 Fax; 82-2-753-2639

YASKAWA ELECTRIC (SINGAPORE) PTE. LTD.
Head Office: 151 Lorong Chuan, #04-01, New Tech Park Singapore 556741, Singapore
Phone: 65-282-3003 Fax: 65-289-3003

TAIPEI OFFICE (AND YATEC ENGINEERING CORPORATION)
10F 146 Sung Chiang Road, Taipei, Taiwan
Phone: 886-2-2563-0010 Fax: 886-2-2567-4677

YASKAWA JASON (HK) COMPANY LIMITED
Rm. 2308-10, Hong Kong Plaza, 186-191 Connaught Road West, Hong Kong
Phone: 852-2803-2385 Fax: 852-2547-5773

BEIJING OFFICE

Room No. 301 Office Building of Beijing International Club,
21 Jianguomanwai Avenue, Beijing 100020, China

Phone: 86-10-6532-1850 Fax: 86-10-6532-1851

SHANGHAI OFFICE
27 Hui He Road Shanghai 200437 China
Phone: 86-21-6553-6600 Fax: 86-21-6531-4242

SHANGHAI YASKAWA-TONJI M & E CO,, LTD.
27 Hui He Road Shanghai 200437 China
Phone: 86-21-6533-2828 Fax: 86-21-6553-6677

BEIWING YASKAWA BEIKE AUTOMATION ENGINEERING CO., LTD.
30 Xue Yuan Road, Haidian, Beijing 100083 China
Phone: 86-10-6232-9943 Fax: 86-10-6234-5002

SHOUGANG MOTOMAN ROBOT CO,, LTD.

7. Yongchang-North Street, Beijing Economic & Technological Development Area,
Beijing 100076 China

Phone: 86-10-6788-0551 Fax: 86-10-6788-2878

YEA, TAICHUNG OFFICE IN TAIWAIN
B1, 6F, No.51, Section 2, Kung-Yi Road, Taichung City, Taiwan, R.0.C.
Phone: 886-4-2320-2227 Fax:886-4-2320-2239

As informagdes contidas neste documento podem sofrer alteragdes sem prévio aviso.

Yaskawa Elétrico do Brasil Ltda.





