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1 INTRODUZIONE

In questo documento vengono riportare le informazioni relative al’ utilizzo del convertitore.
Le funzionalita attual mente implementate sono le seguenti:

e Blocco parametri

e Protezione parametri con password SCS
e Parametrizzazione del controllo

e Impostazione comando di abilitazione

e Impostazione della direzione di marcia
e Ripristino allarmi

¢ Impostazione del riferimento di velocita
¢ Rampedi velocita

e Impostazione del riferimento di corrente (controllo di coppia)
e Limitazionedi corrente

e Cambio gamma

e Uscite analogiche

e Uscite digitali

e Impostazione comunicazione seriale

e Acqguisizione tensione di alimentazione
e Controllo chopper di frenatura

e Controllo delle immagini termiche

e Mascheraturaallarmi

¢ Gestione feno di stazionamento

e Salvataggio posizione motore

¢ Posizionatore

e Assedettrico

Sono state implementate le seguenti modalita di comunicazione

¢ Protocollo MODBUS su linea RS232 0 R$485
¢ Protocollo CANopen (CIA Draft Standard 301 Version 4.0) su linea CAN

Copyright eriserve.

Senza previa autorizzazione scritta esplicita dalla SCS Static Control Systems, nessun estratto di questo manuale

puo essere duplicato, memorizzato in un sistema d’infor mazione o ulteriormente riportato.

La SCS Static Control Systemssi riservail diritto di apportare, in qualsias momento, modifiche tecniche a que-

sto manuale, senza particolari avvisi.

NT459_05 Data:31.8.06
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1.1 Sicurezza
Il convertitore del presente manuale, ai fini della sicurezza e dell’impiego specifico, € stato progettato e testato in fab-

brica secondo quanto stabilito dalle norme IEC 60146-1-1, |EC61800-1 | EC61800-2, |IEC61800-3 Ed. 2 . IEC61800-5-
1 Ed.1 IEC61800-5-2 Ed.1

L e apparecchiature el ettriche possono costituire un rischio per la sicurezza delle persone. L’ utente fi-
nale é responsabile affinché I'installazione sia eseguitain conformita alle leggi e alle norme vigenti (es.
legge 46/90, D.L. 626/94, norme CEI 64-8 e CEI EN 60204-1 CEl EN50178-1997, CEl EN61800-5-1
Ed.1 CEl EN61800-5-2).

Vanno rispettate comunque le seguenti prescrizioni che non sono esaustive della materia

Prevedere sempre un sezionatore di rete che consenta |’ accesso a convertitore in assenza di tensione.

In caso di energiaimmagazzinata, verificare le avvertenze sul manuale.

Dopo aver sezionato il convertitore, attendere alcuni minuti prima di accedere alle parti in tensione (fare una verifica

con il voltmetro).

L’utilizzo del convertitore deve essere conforme a quanto descritto nelle specifiche tecniche di questo manuale.

Nell’ apparecchiatura, in cui il convertitore é impiegato, devono essere previste tutte quelle protezioni che evitano danni
alle persone e/o cose in caso di eventuali guasti dello stesso.

La SCS declina ogni responsabilita per danni diretti o indiretti legati all’ uso non conforme di questo convertitore.

PERICOLO DI SCARICHE ELETTRICHE
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1.1.1 Compatibilita elettromagnetica

I convertitori SCS sono adatti per il funzionamento in secondo ambiente (industriale). Non possono essere collegati a
reti pubbliche di distribuzione a bassa tensione che alimentano edifici adibiti a scopi domestici; possono provocare
interferenze aradio frequenza.

Se ne consiglial’ utilizzo rispettando |e seguenti condizioni (esecuzione aregolad’ arte):
Installazione in quadro metallico con adeguata messa a terra.

Disposizione distinta dei cavi di potenza e di comando per tutto I'impianto.

Utilizzo di cavi con ampia schermatura per i segnali di comando e di potenza del motore.
Collegamento equipotenziale delle masse.

Per maggiori dettagli esecutivi, consultare laNs. guida NT247.

Laverifica della conformita delle emissioni e immunita EMC ale norme di prodotto specifico €/o installazione ad es-
so applicabili compete al costruttore e/o installatore finale.

La SCS considera ‘componenti’ i propri convertitori ed sono normalmente destinati alla ‘distribuzione ristretta’
(aclienti e/o utilizzatori competenti in materiadi EMC).

Per consentire la commercializzazione, il dimensionamento dei filtri EMC ¢ stato previsto per soddisfare i limiti im-
posti dalle norme di emissione e immunita per secondo ambiente, e distribuzione ristretta , secondo le normative di
prodotto.

In questo caso, se sono rispettate completamente le modalita di installazione previste nella tabella abbinamento filtro /
convertitore (vedi di seguito), la marcatura CE, presente nella targhetta di immatricolazione di questo prodotto, ha
valenza per la direttiva CE EMC 89/336 (compatibilita el ettromagnetica) avendo superato i test previsti dalle norme
di prodotto CEI EN61800-3 Ed. 2 (Azionamenti elettrici a velocita variabile parte 3)

Il componente non puo’ essere dichiarato “a sicurezza intrinseca’, ove previsto dala norma di prodotto CEI EN
61800-5-2, ed EN50178 ed 1977.

Per la direttiva CE LVD 73/23 e 93/68 (bassa tensione, sicurezza) € presunta la conformita di progetto come indicato
acap.l.l

| test di conformita secondo la direttiva CE LVD 73/23 e 93/68 (bassa tensione, sicurezza) sono stati effettuati in la-
boratorio certificato secondo la norma EN50178 (1997) alle parti significative.

Sezione 5: Prescrizione di sicurezza sezione 5 alegato A
Sezione 9: Prove relative alle sezioni presein esame
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1.1.2 Prescrizioni generali per lo smaltimento dei rifiuti.

In ottemperanza alle direttive 1/156/CEE sui rifiuti e ale direttive 91/689/CE sui rifiuti pericolosi e 94/62/CE sugli
imballaggi erifiuti daimballaggio, gli apparecchi di produzione e commercializzazione della SCS possono appartene-
re alle seguenti categorie secondo la classificazione CER:

CER 150100 150101, 150102, 150103, 150104, 150105 150106 Categoriaimballaggi

CER 160199, 160200, Categoriarifiuti non specificati e apparecchiature elettriche ed elettroniche.
CER 160600, 160601, 160602, 160604, 160605 Categoria rifiuti non specificati, batterie ed accumulatori.

La societa SCS non é responsabile dell'uso fatto dall'utilizzatore dei prodotti da essa venduti.

Il prodotto, una volta fuori uso, deve essere smaltito in discarica autorizzata, nel rispetto delle legislazioni vigenti, per
lo smaltimento dei rifiuti.
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1.1.3 Abbinamento filtro / convertitore.

La SCSrispettai limiti previsti dalle norme generiche per ambiente industriale, di emissione EN 50081-2, e d’'immunita
EN 50082-2, e quelli stabiliti dalle norme EN61800-3 Ed.2 per i propri prodotti della serie convertitori vettoriali serie

CVSxx nelle seguenti condizioni :

e Convertitore singolo in quadro metallico
e Alimentazione tramite filtro EMC di rete (vedi abbinamento seguente)
¢ Induttanza di commutazione (vedi cap. 3.5)
e Cavi motore di potenza e segnali schermati

ABBINAMENTO FILTRO/CONVERTITORE

Per tensione di alimentazione fino a 460V + 10% 50/60HZz * 4%

Convertitoretipo Filtro tipo

CV'$46-01 * SHFN258-7-07

CV'$46-02 * SHFN258-7-07

CV'$46-04 * SHFN258-7-07

CV $46-06 * SHFN258-7-07

CV$46-10 SHFN258-16-07

CV$46-15 SHFN258-16-07

CV$46-20 SHFN258-30-07

CV$46-27 SHFN258-30-07
Convertitoretipo Filtro tipo

CVH6M-01 * SHFN258-7-07

CVHA6M-02 * SHFN258-7-07

CV6M-04 SHFN258-7-07

CVHA6M-05 * SHFN258-7-07

CV S46M-06 SHFN258-7-07

Per tensione di alimentazione fino a 230V + 10% 50/60HZz * 4%

Convertitoretipo Filtro tipo
CVS23-01* SHFN258-7-07
CVS23-03 SHFN258-7-07
CVS23-07 SHFN258-7-07
CVS23-12 SHFN258-16-07
CVS23-18 SHFN258-30-07

* N.B. Solo su richiesta

ATTENZIONE : Unaconfigurazione diversa da quellaipotizzata dovra essere verificata, agli effetti EMC, te-

stando il sistema completo.

: L’abbinamento filtro/convertitor e puo essere limitato dalle prestazioni massime del filtro e/o del convertitore.

: Condizioni di prova: retetrifase nominale 400V - 50Hz per CV$46
retetrifase nominale 230V - 50Hz per CVS23 con auto - trasfor matore

N.B. Filtri SCHAFFNER.

NT459_05
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1.1.4 Versioni software
Ordinamento dalla versione piul recente, alle piu obsolete.

La prima versione a cui é riferito questo manuale é la versione SW064.01.20 per la scheda di regolazione e la
SWO071_01_16 per I'interfaccia utente TP

1.1.5 Compatibilita con i prodotti precedenti (CVS, CVS40, CVS22)
a) Struttura di potenza

Lastruttura di potenza della nuova serie CV S23-xx ha collegamenti identici alla serie precedente (CV S22)

La struttura di potenza delle nuove serie CV $46-xx e CV S46M-xx hanno collegamenti identici ale serie precedenti
(CVS, CVS40) per I'ingresso linea, I” alimentazione esterna tramite BUS _DC, le connessioni alaresistenza di frena-
turaesterna, eil collegamento delle fasi di potenza al motore.

E' previstala possibilita di proteggere esternamente, la resistenza di frenatura interna, anziché col solo fusibile inter-
no. La protezione esterna puo essere fatta con un fusibile, o con un relé termico el ettromeccani co adeguato.

| morsetti B, BRK, normalmente corto - circuitati, tramite un cavallotto, consentono I’ esclusione della resistenza in-
terna, in aternativa all’ eliminazione del fusibile F2, quando presente.

b) Circuito di controllo

Il circuito di controllo (VEC2) ha alcune morsettiere identiche ale serie precedenti, ed hain piu, la connessione ala
tastieradi programmazione TP asportabile, e le connessioni per il CAN_BUS.

Le morsettiere relative agli 1/0 analogici (X1) e degli 1/O logici (X7), delle serie precedenti (CVS22, CVS, CV340),
nel caso di ricambi e/o sostituzioni, possono essere inserite sulla nuova struttura dei CV S23, CV $46, nella morsettiera
X3, facendo attenzione ai pioli di polarizzazione.

La morsettieradegli 1/0 analogici (12 pin) vainserita nellafilainferiore (lato vicino al circuito stampato) sul lato si-
nistro . 1l piolo di polarizzazione impedisce I'inserimento errato.

La morsettiera degli 1/O logici (14 pin) va inserita nella fila superiore (lato lontano dal circuito stampato). La lin-
guetta di polarizzazione sul pin 20 della parte asportabile, deve essere che impedisce I’ inserimento errato, deve essere
eliminata.

Il precedente connettore a 25 poli tipo “D”, comprendente le connessioni a resolver ed agli ingressi/uscite
dell’ encoder ausiliario/simulato, non & piu presente, sulla nuova struttura del CV S23/46.

Le connessioni sono state separate.

Il resolver é collegato ad una morsettiera ad 8 poli, mentre gli ingressi/uscite dell’ encoder ausiliario/simulato sono ri-
portati su un connettore a 15 poli tipo “D”.

Un adattatore opzionale (CV-ADCV S23/46) puod essere fornito per collegare il cavo preesistente dei CV $40/22 con il
connettore a 25 poli, a nuovo CV S23/46 che hala morsettiera ad 8 poli per il resolver ed il connettore a 15 poli per
I’encoder ausiliario/simulato, ed agevolarei ricambi.

NT459_05 Data:31.8.06 Pagina 11 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

2 DESCRIZIONE TECNICA

2.1 Caratteristiche Generali

| Convett CV'S sono convertitori totalmente digitali adatti a pilotare in modo sinusoidale motori Brushless. La struttura
di potenza é realizzata con moduli IPM (intelligent power module) ad alta frequenza di commutazione ed elevata affi-
dabilita.

| convertitori della serie CV S46-xx e CV S46M -xx sono alimentabili direttamente da rete trifase della classe 400 V fino
a460V +10%.

| convertitori CV S23 sono alimentabili direttamente da rete trifase della classe 200V fino a 230V +10%, oppure mono-
fase, con aggiunta di capacita esterne.

Tutti includono la resistenza di frenatura, ed il ventilatore per i modelli che lo richiedono, e possono essere alimentati
con BUS-DC da 400V a 715V (200+355V per CVS23).

| circuiti di regolazione sono alimentati direttamente dalla tensione di potenza tramite alimentatore interno isolato dalla
rete, oppure con alimentazione separata opzionale.

La serie CVS46-xx e CVSA6M-xx & dotata di morsetti B, BRK per le connessioni delle protezioni esterne della resi-
stenza di frenatura. |1 fusibile di protezion (F2) normalmente non & previsto, ma puo essere montato su richiesta.
Le nuova serie CV$46-xx e CV S23-xx hanno le stesse dimensioni delle precedenti serie CVS, CVS40, CVS22. Lase-
rie CVS46M-xx e una nuova serie della classe 400V ed hale stesse dimensioni della serie CV S23, ma con capacita di
sovraccarico ridotte, simili ai CV S23-xx.

Isolamento galvanico totale tra potenza, controllo, con trasformatori ed opto - isolatori.

Regolazione digitale (con microprocessore DSP) per controllo di posizione, velocita e coppia, con impostazione " Soft-
ware" del parametri di controllo tramite tastierino opzionale asportabile, o linea seriae.

Tastiera di programmazione (TP) asportabile, non indispensabile al funzionamento, con possibilta di programmare tutti
i parametri e consentire una rapida sostituzione del convertitorein caso di guasto.
I mpostazione dati con 4 tasti e visualizzazione su un display a 8 cifre.

Ingressi ed uscite logiche con foto-accoppiatori, uscita Drive OK arele. Tutti, ad eccezione di abilitazione e reset, sono
programmabili.

Riferimenti di velocita, coppia e limite di corrente di tipo analogico (+/- 10V) da morsettiera, oppure di tipo digitale
(imposteti da tastierino o dalinea seriae).

Facile diagnostica dello "stato" del drive tramiteil display o lalinea seride.

Serie di protezioni (64) memorizzate e segnalate tramiteil display o lalinea seriale, quali sovra/sotto tensione, sovra -
riscaldamento motore, sovra - temperatura radiatore, guasto resolver, allarme di potenza, stati di intervento di funzioni
interne, etc.

Uscita Encoder simulato, a doppia traccia con impulso di zero, con numero di impulsi per giro selezionabile viatastiera
Sovraccarico transitorio del drive (t= 3sec. max per CV $46-xx; 1sec. per CVS23-xx e CV SA6M-xx) pari a due volte la
corrente nominale, con rientro automatico del limite fino ad In per tempi superiori (immagine termica).

Immagine termica per il motore e laresistenza di frenatura analoga a quella del drive.

Ingresso da encoder incrementale standard 5V-LD per comando tramite treno di impulsi e funzionamento in asse el et-
trico e controllo di posizione. Controllo di posizione semplificato di serie,senza aggiunta di scheda opzionale.

Gestione tramite linea seriale RS232/485, tramite PC.

Busdi campo di serie, in modalita CAN.
Possibilitadi sviluppi futuri con altri bus di campo, e funzioni inseribili su scheda tecnologica opzionale.
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2.2 Dati tecnici comuni (tolleranza tipica £5%)

Ingressi anaogici

risoluzione riferimento base
risoluzione riferimenti ausiliari
derivatermicarif. base

Campo di variazione + 10 V per rif. velocita e coppia 0++10V per limite di corrente.
12 bit (11 bit con segno) input differenziale. Impedenza di ingresso standard 10KQ
2x12hit (11 bit con segno) input non differenziale

129ppm/°C° max

Ingressi digitali (ON/OFF)

8 ingress opto - isolati con alimentazione separata.
Livello H: 24V nominali (13-32V) - 7TmA @ 24V + 10%
LivelloL: da0a7.5 Vmax

Ingresso encoder ausiliario

3 canai A,B,Z di tipo “LINE DRIVER” @ 5V. Carico standard interno 120 OHM

Uscite digitali (ON/OFF)

4 Uscite Opto - isolate in comune con |a stessa alimentazione degli ingressi; transistor NPN
ad emettitore aperto equivalente a PNP open collector. Con diodo di protezione per carichi
R-L.

Capacita di pilotaggio = 50mA; 36V max

Uscite per alimentazione
riferimenti

+10V,-10V, £2% tipico, 10mA max protetta contro C.C verso OV

Uscite analogiche

3 nonisolate + 10V 4mA max.- 1x16 bit - 2x8 bit + segno - impedenza di uscita 100 OHM.

UscitaDRIVE OK

1 contatto relé - 5A - 250V carico R, 3A carico RL

Uscita encoder simulato

Simulato canali A,B,Z, line driver DS9638 differenziale standard (0-5V 20mA - 140KHz
max.). Precisione * Yimpulso.

Uscita alimentazione ausiliaria

+24V +/- 5% non isolata: caricabilita 100mA max.

Uscita alimentazione ausiliaria per.
encoder di servizio

+5V +/-5% non isolata; caricabilita 500mA max

Ingresso alimentazione ausiliaria per
Back-up opzionale

24V nominai +/-10% 25W max. solo per backup dei dati.(Solo con opzione OI-BCK mon-
tata) Collegamento a morsettiera estraibile.

Ingresso alimentazione ausiliaria per
CAN-BUS

24V nominali (11-28V) 100mA max. 1,5W tipico, isolata, comune ad alter utenze dei bus di
campo. Necessaria solo se usatal’interfaccia CAN-BUS.

Interfacce seriali

1 Interfaccia con doppio connettore, selezionabile via software tramite parametro. Livelli
standard RS232 e R$485 half duplex, con terminazione collegabile in morsettiera, 0 RS232.
1 interfaccia CAN-BUS con connessione a morsettera estraibile standard 5 pin Paso 5. Tra-
smissione isolata, con alimentazione esterna

1 interfaccia R$485, per la connessione e |’ alimentazione dell’ unita opzional e asportabile di
programmazione TP

Banda passante anello di corrente Fino a2KHz

Banda passante anello di velocita Fino a 200Hz

Frequenza PWM 2x8KHz

Temperatura di lavoro 0° + 40°C senza declassamento - Servizio S1

Temperatura massima 65°C con declassamento del 1,3% ogni grado C° , a partire da40°C
Temperaturadi stoccaggio - 20° + +65°C

Umiditarelativa <85% senza condensa; secondo |EC60146

Altitudine m 0+1000m s.|.m.

Altitudine max m 3000m con declassamento 1,2% ogni 100m oltre 1000m
Trasduttori di reazione Resolver

Intervento protezione per
Sovra - temperatura radiatore

80°C £3° sul dissipatore per i modelli ventilati
100°C+3°C sul dissipatore per i modelli non ventilati

Durata sovraccarico S

da 0.1 a3sec. per CV 46 ala corrente max; intermittenza 1/20 sec. (da0,1 a 1 sec. per
CV S23 e CV S46M)

Intervento Clamp Vdc 750V+ 2% per CV $46 (375V+2% per CV S23)

BusDC Vdc 400V...715V (alarme a 350/800V) per CV $46
200V...355V (allarme a 175/400V) per CV S23

Tensione ingresso Vrms 3x380V -20% - 460V +10% (300V...506V) per CV 46
3x220V -30% - 230V +10% (150V...253V) per CV S23

Tensione max d’ uscita Vrms 3x0.85Vi (tensione d'ingresso rms): 340V tipici @ 400V di Vi
195V tipici @230V per CVS23

Freguenza d'uscita Hz. 0+400 Hz max -Resolver 2 poli

Grado di protezione

1P20
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2.3 Taglie disponibili

CV$46-tipo 01 ** 02 ** 04** 06** 10 15 20 27
Corrente nominale Arms 1 2 4 6 10 15% 209 279
Corrente max 3sec. inter- Arms 2 4 8 12 20 30 40 54
mittenza 1/20.

Potenza ingresso™” KVA | 0.75 15 3 4.2 75 10.5 14.1 19.1
Potenza uscita KVA 0.5 1 2 3 5 8 11 15
Dimensioni H= mm 360 360 360 360 360 360 360 360
L= 106 106 106 106 106 156 156 156
P= 250* 250 * 250 * 250 * 300 * 300 * 300 * 300 *
Peso CV 46 Kg 6.5 6.5 6.5 6.5 7.2 10.9 11.5 115
CVS46M tipo 01 ** 02 ** 04 05 ** 06
Corrente nominale Arms 1 2 4 5 6®
Corrente max 1sec. inter- Arms 2 4 8 10 12
mittenza 1/20.
Potenza ingresso™” KVA 0.75 15 3 35 4.2
Potenza uscita KVA 0.5 1.0 2.0 25 3.0
Dimensioni H= mm 284 284 284 284 284
L= 70 70 70 70 70+33
P= 255* 255* 255* 255* 255*
Peso CV S46M Kg 4.1 4.1 4.1 4.1 4.3

CVS23tipo 01 ** 03 07 12 18
Corrente nominale Arms 1 3 7 120 189
Corrente max 1sec. inter- Arms 2 6 14 24 36
mittenza 1/20.

Potenza ingresso™” KVA 0.5 1.5 3 5 75

Potenza uscita © KVA 0.3 0.85 2 35 5.3

Dimensioni H= mm 284 284 284 284 284
L= 70 70 70 70+33 70+33
P= 255* 255* 255* 255* 255*

Peso CVvS23 Kg 4 4 4 4.2 4.2

¢« NOTE:

Tolleranza generica £5%

** taglie disponibili solo su richiesta

) Potenza nominale ingresso indicativa, @ 3x400V ( oppure 3x220V). Se 3X460V (3x230V), moltiplicare per 1.15

@ Potenza nominale indicativa del motore, con tensione ingresso 3x400V,uscita 3x340V. Se 3X460V moltiplicare per
1.15 (3x230V, uscita 3x195V per CVS23). Rendimento motore 0.8+0.9.

@ Ventilazione forzatainterna (vedi 2.5).

(*) Ledimensioni P con custodia di protezione dei connettori a vaschetta, diventano 295mm e 345mm per CV $46-
rispettivamente. Con tastiera TP diventano 270mm e 320mm rispettivamente

(*) Ledimensioni P con custodia di protezione dei connettori a vaschetta, diventano 300mm per CVS23 e CVS46M.
Con tastiera TP diventano 275mm.

H= Altezza L= Larghezza P= Profondita
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2.3.1 Opzioni disponibili

Opzione

Descrizione

CV-ADCVS23/46

Cavo adattatore da CV S22, CV 40 25 poli/ vaschetta (resolver + in/out encoder) a
CVS23/46 con morsettiera 8 pin (resolver)+ connettore 15 poli a vaschetta (in/out encoder)

OG-TP Tastiera di programmazione da inserire direttamente sul frontale

OSTP Tastieradi programmazione da utilizzare per controllo manuale. Non inseribile sul frontale
senon si eliminail tappo di protezione.

OSTP-Q Tastiera di programmazione per montaggio a quadro.

OI-SP2 Espansione ingressi uscite optoisolate

OI-BCK Opzione per backup (Per posizione asse e ingressi analogici)

OI-TRP Opzione per trasduttore Fa-coder o secondo encoder piu’ celle di hall separati.
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2.4 Resistenze di frenatura (clamp), interne ed esterne

2.4.1 Tabellaresistenze interne

CONVERTITORE |CVS46M [ CVSA6 | CVSAG-| CVSAG- | CVHA6- | CVHA6- | CVS23- | CVS23- | CVS23- | CVS23-
TIPO -04.06 | -04..06 10 15 20 27 03 07 12 18

RB OHM 110 86 52 27 18 18 22 22 15 22

Pn w 165 200 400 400 600 600 100 100 165 165

Ppk KW 5.1 6.5 11 21 31 31 6.37 6.37 9.37 6.37*

I pk A 6.8 8.72 14.7 27.7 41.6 41.6 17 17 25 17

Fuse A 2* 2* 4* 6.3* 8* 8* 2.5 6.3 10 6.3

t S 0.5 1 1 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5

E KJ 25 6.5 11 10.5 155 155 3.2 3.2 4.7 3.2

N.B. Letaglie CV$46-01 e CVS46-02 hanno gli stessi dati del CV $46-04.

Letaglie CVS46M-01 e CV S46M-02 hanno gli stessi dati del CV S46M-04..06.

LatagliaCVS23-01 hagli stessi dati del CV S23-03
* Fusibile esterno, oppureinterno su richiesta. Il fusibile esterno &€ da collegar e ai morsetti B, BRK, eliminando il
cavallotto. Utilizzare modelli rapidi “GL” dimensionati almeno per 660V ac con segnalator e di intervento. (es.
modelli 14x51, 22x58

2.4.2 Tabellaresistenze esterne

CONVERTITORE | CVSA6M [ CVSA6 | CVSA6- | CVSAB- [ CVS46- | CVSA6- | CVS23 | CVS23 | CVS23 | CVSsz23
TIPO 04..06 | -04..06 10 15 20 27 03 07 12 18

RBE OHM 110 86 51 27 18 18 22 22 15 22

Pn Max KW 2 3 5 8 11 15 0.85 2 35 5.3

InMax A 2.7 4 7 11 15 20 2.2 5.3 9.3 14

I pk A 6.8 8.72 14.7 27.7 41.6 41.6 17 17 25 17

Ppk KW 5.1 6.5 11 21 31 31 6.3 6.3 9.3 6.3*

N.B. Letaglie CV$46-01 e CVS46-02 hanno gli stessi dati del CV $46-04.
Letaglie CVS46M-01 e CV $46M-02 hanno gli stessi dati del CV S46M-04..06.
LatagliaCVS23-01 hagli stess dati del CVS23-03
L e resistenze esterne eventuali, vanno protette da un fusibile e/o relé termico.
Il fusibile esterno e/o relé termico, sono dimensionati per laln Max, di tabella2.4.2, e devono poter sopportare per 3sec.
lalpk. Latabella2.4.2 presuppone I'installazione di PnMax, e a paritadi R tiene conto dellataglia del drive. Se viene

P*0.8

montata una potenza inferiore, anche laln Max si riduce: InMax =
Reletermico
Il rele termico deve avere una corrente termica l th di taratura, dimensionata per |a potenza nominale dellaresistenzain-

gtallata, siaessainterna o esterna, con opportuno margine di taratura (almeno +30%). La corrente si ricava dalla for-
mula seguente:

Ith = Vdcf
RB

Vdcf tensione DC di frenatura (750V per CV$46 e CV 46M, 375V per CVS23)
Ith Correntetermicadellaresistenza di frenatura
RB Valoretotale dellaresistenzainternain OHM  +10% -0%.
RBE Valoretotale dellaresistenza esternain OHM  +10% -0%.
Pn Potenza nominale dellaRB (interna) in Waitt.
PnMax Potenza nominale massima esternainstallabile, servizio S1.
Ppk Potenza istantanea dissipata durante |’ intervento in KW.
I pk Corrente istantanea assorbita durante I’intervento in A.
InMax Corrente nominale massima, @ PnMax - Servizio S1.
Fuse Corrente nominale del fusibile interno.
t Durata massima d’ intervento del circuito di frenatura (in sec.)
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E Energia massima assorbibile internamente dalle resistenze interne. Possibile connessione di resistenza
esterna, in grado di assorbirefino al 70% della potenzadel drivein servizio continuo (IEC S1).
Tale potenza non € aumentabile, se non con gruppo di frenatura esterna.

N.B. Il fusibileinterno & asportabile per la serie CV S23. Sulla famiglia CV $46, nor malmente non é montato; sul
lato inferiore, sono previsti due mor setti (B, BRK) con un cavallotto. Asportare tale cavallotto e sostituirlo con la
connessione ad un fusibile dotato di segnalatore, del valoreindicato in tabella, oppure con un relétermico. Uti-
lizzareil segnalatoreoil contatto N.C del relétermico, per la protezione dellaresistenza interna e del Drive.

L’ intervento dellla protezione deve scollegar e |’ alimentazione del Drive, tramiteil contattore di inserzione. (vedi
schemi di collegamento del cap. 3.5.

2.5 Ventilazione

CONVERTITORE TIPO Naturale Forzata Portata minima aria (CFM / m3/h)

CV $46-01/02/04/06 X

CV46-10 X 43CFM 73m3/h
CV $46-15/20/27 X 64CFM 108md/h
CV $46M-01/02/04/05 X

CV 46M-06 X 43CFM 73m3/h
CV S23-01/03/07 X

CVS23-12/18 X 43CFM 73m3/h

CFM= Unita britannica di portata (piedi cubici al minuto)
N.B. Per CV$46- 0427 il flusso della ventilazione naturale o forzata, € dal basso verso I’ alto. Per CV S23-03-07, il

flusso della ventilazione naturale & dal basso verso |’ alto. Per CV S23-12-18, e per CV S46M-06 con ventilazione forzata
I'entrata dell’ aria € laterale, e |’ uscitaariae siain ato chein basso (vedi cap. 3.4)

2.6 Perdite alla corrente nominale [W] - tolleranza £10%

CONVERTITORE Phs Pa Ptd Ptf
TIPO Potenza massima Potenza Potenzatotale Potenzatotale inclusa
radiatore alimentatore drive resistenza di frenatura
CV$46-01 ~25 10 35 235
CV$46-02 ~ 45 10 55 255
CV$46-04 ~85 10 95 295
CV$46-06 ~126 10 136 336
CV$46-10 ~213 15 228 628
CV$46-15 ~ 325 20 345 745
CV $46-20 ~ 433 20 453 1053
CV$46-27 ~ 589 20 609 1209
CVS46M-01 ~25 10 35 200
CVS46M-02 ~ 45 10 55 220
CVS346M-04 ~85 10 95 260
CVS346M-05 ~95 10 105 270
CV S46M-06 ~125 10 135 300
CVS23-01 ~20 10 30 130
CVS23-03 ~30 10 40 140
CVS23-07 ~85 10 95 195
CVS23-12 ~135 15 155 320
CVS23-18 ~ 205 15 225 390

Phs Potenza dissipata dal radiatore alla corrente nominale
Pa Potenza dissipata dall’ alimentatore interno (sempre presente)
N.B. Lapotenzatotale, inclusalaresistenzadi frenatura, prevedeil ciclo di servizio peggiore possibile con lasolare-
sistenza di frenaturainterna
Nel caso di resistenza esterna, tutta la potenza della resistenza esterna si trasformain calore e si aggiunge alla po-
tenzatotale del drive.

NT459_05 Data:31.8.06 Pagina 17 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

3 DESCRIZIONE DELLE CONNESSIONI

3.1 Morsettiere / Connettori di collegamento.

3.1.1 Morsettiera di potenza, X13

N° Nome /O Descrizione
1 L1 I Alimentazione AC Fase 1
2 L2 I Alimentazione AC Fase 2
3 L3 I Alimentazione AC Fase 3
4 P /10O Morsetto (+) tensione bus DC- comune per eventuali resistenze esterne
5 B 6] Collegamento resistenza di frenatura esterna
6 N /10O Morsetto (-) tensione bus DC
7 U ©) Motore fase U
8 V 6] Motore fase V
9 W 6] Motore fase W
PE / Connessione di terra su carpenteria (vite M4)

Morsetti B, BRK solo per CV $46-xx e CV S46M -xx sul lato inferiore.

3.1.2 Morsettiera tastiera di programmazione (TP) o pannello operatore, X1

N° Nome 1/0 Descrizione
1 +5U 0 Alimentazione per pannello operatore
2 TEA+ 1/0 Segnale + RS485
3 TEA- 1/O Segnale - R$485
4 GND COM |Massadigitale
3.1.3 Morsettierarelée/alimentazione ausiliaria, X2
N° Nome 1/0 Descrizione
1 ovu COM Morsetto di zero dell’ alimentatore 24V, in uscita dalla scheda
2 +24U O Morsetto +24V in uscita dalla scheda
3 n.u. I Non usato
4 K1A @) Contatto relé OK
5 n.u. Il Non Usato
6 K1B 6] Contatto relé OK
3.1.4 Morsettiera ingressi/uscite logiche e analogiche, X3

Nome /0 Descrizione Programmazione di Default **

1 IN2 I Ingresso analogico ausiliario 2 Rif ausiliario velocita

2 IN3 I Ingresso analogico ausiliario 3 Limite di corrente

3 GNA (0V) COM | Massaanalogica

4 GNA (0V) COM | Massaanalogica

5 IN1-- | Ingresso invertente riferimento differenziale Rif principale velocita

6 IN1+ I Ingresso non invertente riferimento differenziadle | Rif principale velocita

7 -10V 6] Uscita-10V

8 +10V O Uscita +10V

9 UP1 6] Uscitaanalogica 1 (16bit) Rif velocita PA802
10 up2 6] Uscita analogica 2 (8hit) Iq ref PA806
11 UP3 6] Uscitaanalogica 3 (8hit) Velocita motore PA804
12 GNA (0V) COM [ Massaanalogica
13* NC /l Non connesso

14 NC /l Non connesso

* Filainferiore. Polarizzazione su pin 13

**%
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N° Nome 1/0 Descrizione Programmazione di Default **
15 EN I Ingresso logico optoisolato abilitazione generale Abilitazione generale
16 DI01 I Ingresso logico optoisolato programmabile 01 V_CW (CW)
17 DI02 I Ingresso logico optoisolato programmabile 02 V_CCW (CCwW)
18 DI03 I Ingresso logico optoisolato programmabile 03 V_RAMP_SEL (SEL1)
19 DI04 I Ingresso logico optoisolato programmabile 04 Vprese A (SEL2)
20* DI05 I Ingresso logico optoisolato programmabile 05 Vpresel B (SEL3)
21 RST I Ingresso logico ripristino alarmi optoisolato (RESET) | RESET
22 DI06 I Ingresso logico optoisolato programmabile 06 Vgamma_change (SEL4)
23 | OUT1 O Uscita logica optoisolata programmabile DO01 Velocita sotto n0 PA845.0
24 | OUT2 O Uscita logica optoisolata programmabile DO02 Velocitasopranmax  PA845.1
25 | OUT3 0 Uscita logica optoisolata programmabile DOO03 Stato freno stazionam. PA841.3
26 | OUT4 0 Uscita logica optoisolata programmabile DO04 Inizio Idt Drive PA841.1
27 | OVIN COM | Morsetto di zero dell’ alimentatore 24V esterno (co-

mune basso ingressi/uscite)
28 | +24IN I Morsetto +24 V dell’ alimentatore esterno (comune

alto uscite)

* Filasuperiore. Polarizzazione su pin 20. ** Tra parentesi nome usato nel vecchio azionamento CVS

3.1.5 Morsettiera resolver e pastiglia termica motore, X4

N° Nome 1/0 Descrizione
1 GNA COM Massa analogica
2 PTCMOT I Ingresso pastiglia termica motore
3 R1 (GNA) | COM + SH | Massa analogica, comune alim. resolver e/o schermi
4 R2 O Portante resolver, uscita
5 S1 | Resolver , Coseno high, ingresso
6 S3 | Resolver ,Coseno Low, Ingresso
7 S2 | Resolver, Seno Low, ingresso
8 A I Resolver Seno high, ingresso
3.1.6 Morsettiera alimentazione scheda di controllo +24V, X5
N° Nome 1/O0 Descrizione
1 +24B I Ingresso per alimentazione scheda di controllo (solo per back-up controllo)
2 GNA COM Massa per alimentazione scheda di controllo (solo per back-up controllo)
3.1.7 Connettore interfaccia seriale RS232- 9 poli maschio, vaschetta tipo ‘D', X6
Nome 1/0 Descrizione
+5U O Uscita alimentatore interno + 5V
RX I Canale Ricezione, ingresso
TX O Canale trasmissione, uscita
/! /! Riservato. NON UTILIZZARE.
GND COM Massa logica
n.c. Il Non connesso
R// O Riservato. NON UTILIZZARE
n.c. Il Non connesso
+5U 6] Uscita alimentatore interno +5V

Morsettiera interfaccia seriale RS485 (Line driver 5V), X7

w
[ERN
glbs|w|vkElo |o|lo|~|o|als|w|nv-]E]:

Nome 1/O Descrizione
Term + 1/O Terminazione linea (da collegare con morsetto X7-2 se usato)
TX/RX+ 1/O Canale A
TX/RX- 1/O Canale A#
/l Il Riservato. NON UTILIZZARE
GND COM Massa logica
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3.1.9 Morsettiera interfaccia CAN BUS, X8

N° Nome /O Descrizione
1 V-- I Alimentazione CAN esterna comune negativo (massa)
2 CANL /0 Segnale CAN-L (Low)
3 n.c. /l Non connesso
4 CANH /0 Segnale CAN-H (High)
5 V+ I Alimentazione CAN esterna comune positivo (+24V 100mA)
3.1.10 Connettore trasduttori (5V line-driver), 15 poli femmina, vaschetta tipo ‘D’, X9
N° Nome /O Descrizione
1 IN-A I Encoder canale A high (ingresso)
2 IN-A# | Encoder Canale A Low (ingresso)
3 IN-B I Encoder Canale B high (ingresso)
4 IN-B# I Encoder Canale B low (ingresso)
5 IN-Z I Encoder Canale Z high (ingresso)
6 IN-Z# I Encoder Canale Z low (ingresso)
7 GND - Massa logica
8 GND - Massa logica
9 OUTA 0 Encoder simulato Canale A (uscita)
10 OUTA# 0 Encoder simulato, Canale A# (uscita)
11 OouTB O Encoder simulato Canale B (uscita)
12 ouTB# O Encoder simulato, Canale B# (uscita)
13 ouTZ O Encoder simulato marker di zero Z (uscita)
14 OUTZ# O Encoder simulato marker di zero Z# (uscita)
15 +5U 0 Uscita alimentatore +5V per encoder. (500mA max)
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3.1.11 Connettore espansione OI-SP2 X18

1 13
&.............

14 25
X18 - Vista frontale

Connettore 25 poli maschio tipo D

Pin Nome pin 1/0 Descrizione

X18-1 KIO0 P_START — Comando di start posizionamento (=1)

X18-2 KI2 P_HOME — Comando di richiesta attivazione funzione di homing (0=1)
X18-3 Kl4 P_FC1 —Ingresso primo finecorsa FS1-CW (transizione 1=0)

X18-4 ENC-A Ingresso Canale A Encoder Secondario (5—12 V pnp)

X18-5 KI8 Bit 0 — Indirizzamento parallelo indice quota

X18-6 K110 Bit 2 - Indirizzamento parallelo indice quota

X18-7 Kl12 Bit 4 - Indirizzamento parallelo indice quota

X18-8 K114 Bit 6 - Indirizzamento parallelo indice quota

X18-9 KO0 Uscita 0 digitale

X18-10 KO2 Uscita 2 digitale

X18-11 | COMEnc - Comune basso per encoder secondario

X18-12 OVE Comune basso (0Vext). Per gli ingressi KI0+-K115 e per uscite KO0+-K0O3

X18-13 ENC-Z Ingresso tacca di zero Encoder Secondario (512 V pnp)

X18-14 KI1 P_STOP — Comando di stop manuale (transizione 0=1)

X18-15 KI3 P_ZERO — Comando d' azzeramento contatore di posizione (trans. 0=1)

X18-16 KI5 P_FC2 — Ingresso secondo finecorsa FS2—-CCW (transizione 1=0)

X18-17 ENC-B Ingresso Canale B Encoder Secondario (512 V pnp)

X18-18 KI9 Bit 1 — Indirizzamento parallelo indice quota

X18-19 KI11 Bit 3 — Indirizzamento parallelo indice quota

X18-20 K113 Bit 5 — Indirizzamento parallelo indice quota

X18-21 K115 Bit 7 (MSB) — Indirizzamento parallelo indice quota

X18-23 KO3 Uscita 3 digitale

X18-24 +24E Comune alto (+24V ext). Ingresso alimentazione per le uscite digitali

I
I
I
I
|
|
|
|
|
X18-22 KO1 ®) Uscita 1 digitale
)
I
C

X18-25 N.C. N.C. Non conensso

Nota: I’ opzione OI-SP2 ha mantenuto la compatibilita con I’ opzione OI-SP del vecchio CV S fatta eccezione per i pin
evidenziati.

Per questo motivo il campo descrizione riportale funzioni che gli ingressi e le uscite avevano nel vecchio prodotto
CVS. Nel CVS; gli stessi pin sono invece liberamente programmabili.

Per le caratteristiche tecniche dell’ opzione OI-SP2 fare riferimento a capitolo 13
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3.1.12 Espansione opzione OI-TRP. Morsettiere X20 ,X21

Vano X18
L X20 X21 i
bl 9 |1 7|

Morsettieraingressi encoder 12V —5V , X20

Pin Nome pin 1/O Descrizione
1 +VEncIn I Ingresso optoisolato ausiliario (12V) canale ato
2 INA I Ingresso canale A encoder optoisolato 12/5V con selezione interna
3 INB I Ingresso canale B encoder optoisolato 12/5V con selezione interna
4 INZ I Ingresso canale Z encoder optoisolato 12/5V con selezione interna
5 INA# I Ingresso canale A# encoder optoisolato 12/5V con selezione interna
6 INB# I Ingresso canale B# encoder optoisolato 12/5V con selezione interna
7 INZ# I Ingresso canale Z# encoder optoisolato 12/5V con selezione interna
8 OVEnNcIn Il Non connesso: morsetto di appoggio
9 DRVOn I Ingresso optoisolato ausiliario (12V)canale basso

Morsettieraingress sensori di Hall , X21

Pin Nome pin 1/O Descrizione
1 +5Ux 6] Uscita alimentazione ausiliaria + 5V 200mA max, per Fa-coder / celle di hall
2 GNDx COM Massa | ogica alimentazione ausiliaria
3 HU I Ingresso celle di Hall fase U (adatto ad uscite NPN)
4 HV I Ingresso celle di Hall fase V (adatto ad uscite NPN)
5 HW I Ingresso celle di Hall fase W (adatto ad uscite NPN)
6 +24In COM-H | Comune alto uscita Opto isolata
7 EN 6] Uscita isolata open collector PNP
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3.2 Disposizione topografica connettori
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Figura 3-1 - Disposizione topografica connettori e morsettiere
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3.3 Normed’installazione e sicurezza

PERICOLO! ALTA TENSIONE WARNING! HIGH VOLTAGE!
ATTENZIONE! Prestare attenzione al tempo ATTENTION! Notice capacitor
di scarica del condensatore dischargetime

N.B. Il convertitore utilizza tensioni pericolose. Prestare attenzione prima di eseguire operazioni sui collegamen-
ti, o all'interno dell'appar ecchio.

Dopo aver scollegato I'alimentazione, attendere almeno 2 minuti primadi eseguire qualsiasi lavoro. Controllare con un
voltmetro trai terminali P, N, che latensione siainferiore ai livelli previsti delle norme di sicurezza |EC204.1
(EN60204-1) EN50178 (IEC62103) e dalle norme di prodotto EN61800-5-2.

Rispettaretutte le prescrizioni di sicurezza di tale norme.

Sistemazione meccanica nel quadro elettrico.

L'apparecchio deve essere montato ver ticalmente per favorire lalibera circolazione dell'aria di raffreddamento; mante-
nere almeno 100mm di zona liber a siadalla parte superiore che dalla parte inferiore. Lateralmente, possono essere ac-
costati a contatto, ad eccezione della serie CVS23 e CV46M, che hanno un radiatore con una eventuale ventilazione la-
terale. Mantenere almeno 30mm di distanza reciprocatraun CVS23 e CVS46M ed un altro adiacente dello stesso tipo.
Non devono essere inseriti apparecchi che producono calore nell’immediata vicinanza del convertitore, soprattutto dal
lato inferiore.

N.B. Tuitti gli apparecchi sono di classe P20, e quindi non sono protetti dalla caduta di corpi estranei, di piccole dimen-
sioni, che possono entrare nella struttura interna attraverso varie feritoie, specie sulla serie CV $46.

L'installazione é prevista solo in opportuno guadro elettrico protetto

NORME DI SICUREZZA

. Verificarei dati di targa del convertitore confrontandoli con latensione e la corrente nominale del motore.

. Non daretensione primadi aver letto il Capitolo (avviamento e tarature) di questo manuae

. Assicurarsi che non venga superata latensione di alimentazione massima consentitaa morsetti L1, L2, L3
(oppure P, N) del  convertitore, a seconda del modello impiegato.

. Una tensione eccessiva su questi morsetti pud danneggiareil circuito di  frenatura e laresistenza esterna.

. Assicurarsi che il convertitore sia sufficientemente ventilato : un montaggio errato o un ventilatore non fun-
Zionante possono danneggiare il convertitore.

. Assicurarsi che si usino cavi di collegamento con sezioni sufficienti a contenere le perdite.

. Utilizzare cavi twistati e schermati per e connessioni dei riferimenti, dei segnali di posizione, del resolver,
dell’encoder e del motore.

. | collegamenti dei trasduttori e dei riferimenti devono essere schermati e assolutamente separati daquelli  di
potenza

. Non inserire né disinserire mai cavi dal convertitore in presenza di tensione

. Solamente quando latensione é inferiore a limite di sotto - tensione (tutti i led spenti), é possibile intervenire nel
convertitore. Attendere almeno ancora un minuto primadi accedere al’ interno. Controllare ancheil led interno
sulla potenza.

. Per prevenire i loop e le differenze di potenziale sul circuito di terra, tali connessioni devono partire da un unico
punto. Connettere tutti i conduttori di terraad una guida P.E., per esempio nell'armadio

. Verificareil corretto collegamento degli schermi :

Gli schermi del trasduttore di posizione (resolver) devono essere twistati a coppie e schermati, e connessi a conver-
titore al pin 3 di X4 oppurea pin 1di X4.
Schermi dei segnali di posizione e dei riferimenti conness al convertitore (0V).
Schermi di riferimento del sistemadi controllo connessi @ GND del CNC
Gli schermi di segnale devono essere connessi da un solo lato!.
Lo schermo del cavo di potenza deve essere collegato a massa da entrambi i | ati

» Utilizzareil contatto del releé OK nel circuito di protezione del sistema. La protezione viene realizzata solo in que-
sto modo

¢ Le tensioni ausiliarie +24U e £10V non devono essere portate a di fuori dall'armadio. In questo modo s eviteran-
no disturbi capacitivi o induttivi.
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3.4 Dimensioni e ingombri meccanici (tolleranze £5%)

Al
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Figura 3-2 — Dimensioni ed ingombri meccanici

CONVETT A B C D E F Al
CV $46-01/02/04/06/10 106 360 250 * 420 387 80 /
CVH6- 15, 20, 27 156 360 300 * 420 387 130 /
CV $46M-01/04/04/05 70 284 255 ** 333 320 44 /
CV46M-06 70 284 255 ** 333 320 44 103
CV S23-01/03/07 70 284 255 ** 333 320 44 /
CvS23-12/18 70 284 255 ** 333 320 44 103

(*) Ledimensioni C con custodia di protezione dei connettori a vaschetta, diventano 295mm e 345mm per CV S46-
rispettivamente. Con tastiera TP diventano 270mm e 320mm rispettivamente

(**) Ledimensioni C con custodia di protezione dei connettori a vaschetta, diventano 300mm per CVS23 e
CV$46M . Con tastiera TP diventano 275mm.

3.4.1 Rimozione e installazione tastiera di programmazione TP

Latastiera opzionale di programmazione TP & montata dal lato superiore del frontale del CVS tramite due viti M3x25
imperdibili. Il collegamento €& effettuato tramite la morsettiera estraibile X1 con 4 cavi di sezione da 0,2mm”2 a .0,
5mm"2 (AWG24/20) prima del fissaggio con le viti suddette.. La lunghezza standard del collegamento &€ 100mm circa.
Rispettare la connessione secondo la numerazione (filo 1 con pin 1 di X1, ecc.)

La tastiera pud anche essere montata a distanza, prolungando la lunghezza del cavo (ad es. sulla portina di un quadro
elettrico)(Solo versione OS-TP-Q). La distanza massima suggerita € di 5 metri. (vd disegno forature e collegamenti
SM688)

Utilizzare in tale caso, un cavo schermato a 4 conduttori, e collegare o schermo a morsetto 4 di X1 solo dal lato del
DRIVE.

Per realizzare la protezione P54 inserire sotto alle viti, e sulla zona di contatto sulla parete del quadro, opportune guar-
nizioni di tenuta.

Nellaversione OS-TP (versione con per comando manuale) utilizzare, un cavo schermato a 4 conduttori, e collegare lo
schermo al morsetto 4 di X1 solo dal |ato del DRIVE. Laversione & dotata di un coperchio di proteziuone e chiusura.
NT459 05

Data:31.8.06 Pagina 25 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

3.5 Collegamenti e cablaggi

COMPATIBILITA ELETTROMAGNETICA EMC

Nel rispetto delle direttive Europee 89/336 e 92/31, gli apparecchi sono stati testati, con riferimento alle normative ge-
nerali EN50081-2 ed EN50082-2 (generic standard), ed EN61800-3 (2004) nelle condizioni stabilite nella nota tecni-
caNT247 enel paragrafo 1.1. Solo intal caso si pud ottemperare a quanto previsto dal marchio CE e dalle direttive
europee.

Oltre aunaregolare messa a terra delle apparecchiature e della carcassa dei motori é anche molto importante che, per-
sonale qualificato, esegua un corretto cablaggio.

Si devono predisporrei collegamenti a motore con conduttori di sezione adeguata twistati oppure tramite cavi intrec-
ciati (flessibili, resistenti all'olio, ecc.). E bene schermare e/o blindarei cavi di connessione drive - motore per limitare i
disturbi iniettati nell'ambiente. Setali connessioni superano i 5 metri, va verificatala compatibilita el ettromagnetica,
anchein presenza dei filtri.

| filtri previsti nel paragrafo 1.1.3 sono applicati in ingresso, e possono essere inseriti sia prima che dopo I'eventuale
reattanza di linea. Dal lato motore, & bene prendere dei provvedimenti supplementari, per limitare i disturbi generati
verso I'ambiente esterno. | nuclei toroidali, se applicati su tutti i tre cavi dal lato motore, limitano i disturbi di "*modo
comune”, nel campo delle alte frequenze (Mhz). Tutte etrele fasi devono passare nello stesso nucleo.

Leinduttanze, dal lato motore, ottengono o stesso effetto, e in pit danno benefici dal punto di vistadV/dt, e riducono le
sovratensioni generate dal cavo alivelli accettabili (vedi NT179). Sono raccomandate nel caso di collegamenti superiori
a 20 metri.

Leinduttanze dal lato AC (rete di alimentazione del drive) costituiscono un rimedio economico, e spesso molto effica
ce, in dternativaai filtri EMI indicati al cap. 1.1.3, pur non ottemperando alle direttive citate.

Tali induttanze, se presente ancheil filtro EMI, & preferibile che siano inserite avalle dello stesso (vedi schemi di colle-
gamento).

Nelle applicazioni generali, si suggerisce I'impiego delle induttanze di linea, e dei toroidi in uscita.

E bene, in uscitainserire unareattanza trifase in serie a detti collegamenti (almeno da 10 a 100uH per fase, oppure le
stesse induttanze suggerite per I'ingresso) o in alternativa, dei nuclei in ferrite su tutti e 3 i cavi U,V ,W il pit possibile
vicino a convertitore. Sono disponibili nuclei standard (vedi NT179 e tabella seguente), che realizzano 4/15uH per 1
spira. Si ricordalarelazione L=N*Al. Dove N = numero delle spire, Al &’inverso dellariluttanza, in nH/spire. (per
raddoppiare I'induttanza s mettono 2 nuclei uguali, per quadruplicare I'induttanza si eseguono due passaggi all’interno
del nucleo)

e XTRS85 - Dxdxh=20x10x7 AL = 4000+10000
e XTR97 - Dxdxh = 25x15x10 AL = 4000+6000

e XTR98 - Dxdxh = 40x23x12 AL = 6300+10000
e XTR99 - Dxdxh = 63x41x25 AL = 8000+15000

D= Diametro esterno d= diametro interno h= spessore
Dal lato AC, s possono applicarei filtri EMI indicati nel cap.1.1.3, €/o leinduttanze di linea, come indicato nella
NT179 e nellatabella seguente. Per CV S23, se viene impiegato un autotrasformatore di linea (es. 400/230), le reattanze

di lineain genere non vengono impiegate. Per una applicazione generale si suggerisce il seguente abbinamento, valido
per inserzione su rete diretta.
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Reattanze di commutazione per ingresso €/0 uscita

CONVERTITORE INDUTTANZE LINEA/USCITA TOROIDE IN FERRITE
CV$46-01 CV3HA6M-01 LT117 LT117A XTR85 /97
CV$46-02 CVSHA6M-02 LT117 LT117A XTR85/97

CV $46-04 CV $46M-04/05 LT117 LT117A XTR85 /97
CV$46-06 CVS46M-06 LT118 LT118A XTR85/97/98
CV6-10 LT119 LT119A XTR85/97/98/99
CVH6-15 LT121 LT121A XTR85/97/98/99
CV46-20 LT122 LT122A XTR85/97/98/99
CVH6-27 LT123 LT123A XTR85/97/98/99
CvS23-01 LT117 LT117A XTR85/97
CVvS23-03 LT117 LT117A XTR85/97
CvS23-07 LT119 LT119A XTR85/97/98
CvS23-12 LT120 LT120A XTR85/97/98/99
CVvS23-18 LT121 LT121A XTR97/98/99

N.B. Tali induttanze, seimpiegatein uscita, provocano una caduta di tensione pari all’8% circa, a 400Hz.

| collegamenti dei segnali di posizione e riferimento devono essere twistati a coppie e schermati.

Gli schermi dei segnali di posizione devono essere preferibilmente collegeti alla massadel convertitore tramite le fa-
scette predisposte, e gli schermi del riferimento sul GND all'uscita del CNC.

Gli schermi del trasduttore di posizione (resolver) devono essere twistati a coppie e schermati, e connessi a convertitore
al pin 3 di X4 oppureal pin1di X4.

Il convertitore ed il sistemadi controllo devono avere un unico punto di riferimento PE/GND (per es. laguida PE nel-
['armadio). Gli ingressi logici dovrebbero essere alimentati con 24V (da 13 a 32) e con una sorgente separata, per sfrut-
tare I'isolamento degli OPTO. L'impiego dell'alimentazione ausiliariainterna (+24U) sarariservato allamessain fun-
zione, ed asemplici applicazioni. |l comune basso degli ingressi logici e delle uscite opto - isolate €il OVIN (X3-28). Il
comune alto, per le uscite € +24IN (X3-27). Le uscite sono protette, e possono essere collegate a relé senza bisogno di
aggiungere sulle bobine (carico R/L) il diodo di protezione.
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3.6 Sezione dei conduttori

Per il cablaggio si pregadi fare riferimento alle sezioni minime qui di sotto riportate, che potranno aumentare in fun-

zione dellalunghezza del cavo.

Cdlcolare |la caduta alla corrente massima.

Si eviteranno in questo modo elevate perdite di potenza ed eccessivo riscaldamento dei conduttori.

Alimentazione potenza CV$46-01, 02, 04, 06 CV46M-01, 02, 04, 05, 06 4x1,5mm?

(L1,L2,L3,PE) CV S23-01/03/07 4x1,5mm?
CV$46-10, 15 CVS23-12/18 4x2,5 mm?
CV'$46-20 Ax4 mm?
CV$46-27 4Ax6 mm?

Alimentazione BUS DC e RBE (P,
B, N, B, BRK)

Se utilizzati, idem come per L1, L2, L3, PE.
Per RBE e B, BRK, usare 2x1,5+2,5mm? max. intrecciati - Lmax = 5 metri

Collegamenti motore
(U,V,W,PE)

CVv6-01, ... 06 CVSA6M-01, .... 06
CVS23-01/03/07
CV$46-10, 15 CVS23-12/18

4x1,5mm? schermato e armato*
4x1,5mm? schermato e armato*
4x2,5 mm? schermato e armato*

CV $46-20 4x4mm?  schermato e armato
CV 46-27 4x6 mm?  schermato e armato
Collegamento trasduttori e 4x2x0,25 mm? fino a25m
protezione motore 4x2x0,5 mm?®  fino a60m

4x8x0,75 mm? fino a 100m

** Twistati e schermati a coppie, con schermatura totale (>85%). **

Collegamenti riferimenti,

Prevedere coppie schermate per andata e ritorno, in funzione dellalunghezza

connessioni segnali ed opzioni

encoder, segnali del collegamento. Sezione minima 0,25 mm?

Sezioni massime inseribili per CV$46-01, 02, 04, 06, 10, 15, 20, 27 6mm?
connessioni potenza CVS23-01/03/07 2,5mm?
(L1,L2,L3, P, B, N, B,BRK, PE) |CV346M-01, 02, 04, 05, 06 CVS23-12/18 6mm?
Sezioni massime inseribili per X6-X9 - Connettori avaschettatipo D - 0,75 mm’ asadare

X1,X2,X3,X4,X7,X8 - Morsettiere estraibili -

1,5 mm? con puntali

* (inseriti in tubi di protezione metallici)
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3.7 Alimentazione darete (vedi anche cap. 3.3)

Normalmente, i convertitori della serie CV $46- e CVS46M, sono inseriti direttamente nellarete di alimentazione, con
interposta una induttanza trifase (o con filtro EMI) e 3 fusibili o interruttore automatico e un contattore d’inserzione.

| convertitori della serie CV S23 sono in genere alimentati tramite un trasformatore o autotrasformatore, a meno che la
lineadi alimentazione non sia 220/230V trifase. Per adattamenti con reti superiori a 460V, 0 per motore con tensioni in-
feriori, pur restando nei limiti imposti nelle caratteristiche tecniche, si pud inserire un auto - trasformatore o trasforma-
tore. Per I'alimentazione del drive é consigliato I'impiego di un trasformatore trifase del tipo stellaltriangolo, per una
buona separazione dellalinea principale, e garantire un "FILTRO NATURALE".

Essendo il drive completamenteisolato, si pud anche utilizzare un auto - trasformatore. Nella specificadi ordinazione,
vadichiarato, per il trasformatore / auto - trasformatore:

- potenza nominale al secondario (P sec.) in Watt ; cos¢=0,9
- tensione secondaria concatenata (a vuoto)

- caduta da vuoto a carico (< 3%)

- tipo di costruzione trafo - stellaltriangolo, auto stella/stella

PwWDNE

La potenza attiva al secondario é datadallaformula:
Psec=Vac* In* 1,1 * 1,73 (in watt) (cos@=10.9)

« 1,1 éun coefficiente che tiene conto delle distorsioni delle armoniche di corrente
* |nélacorrente nominale d’ uscita

latensione Vac a vuoto é datadallaformula:

Vac = vde +6 (involt)
135

Latensione Vdc dipende dal motore impiegato; va considerato il valore "DC pari a valore di picco di una sinusoide
concatenata (tensione motore + 15%). “a carico hominale comprensivo delle cadute”

N.B. Non vaprevisto un circuito di pre - carica, per limitare i problemi di sovraccarico dell'inserzione, poiché gia previ-
sto internamente, tranne nel caso di alimentazione monofase (Figura 3-13). Latensione Vac ricavata, deve rientrare nei
limiti nominali specificati nelle caratteristiche tecniche e deve corrispondere alla tensione secondaria a vuoto.

Latensione "concatenata’, alla velocita massima spesso non viene data, ma é solo dichiarato il Ke del motore; tramiteiil
numero di giri massimo, laresistenzatrafase e fase, e I'induttanza é possibile ricavare latensione RMS di fase, ela
VDC.

Latensione di crestacheil drive deve fornire, é data dallaformula, valida per motori sinusoidali :

Vdc = 15651/_\/( E!v+—d\£j (}'\("tdzimvdzi)zzwmﬁm/f:wes*VRMs

2 Kt

Kt=N.m/A; Ke=V.grad; (Ke=Kt/1,732) w =rad/sec; R =Ohmtra2 fasi; L = Henry tra 2 fasi;
27 n

P = n. poli M =N - m(di picco) W_Em_ﬁ Vf = tensione di fase

Conviene aumentare laVdc di un 20% (coefficiente 1,2), per non avere perdite di coppia alla vel ocita massima a causa
dell'induttanza, a carico nominale.

Per laserie CV S23, con alimentazione standard del drive a 3x230V ed applicazione alla corrente nominale vengono
suggeriti i seguenti trasformatori o autotrasformatori.
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DRIVE Tensione sec. avuoto Potenza al secondario
CVS23-01 3x230V 0.5 KVA
CVS23-03 3x230V 1.5 KVA
CVS23-07 3x230V 3 KVA
CVS23-12 3x230V 5KVA
CVS23-18 3x230V 7.5 KVA

Per alimentazione monofase (valido solo per CV S23-01+12), le potenze sono identiche. Va previsto pero una capacita

esterna aggiuntiva, ed un circuito di pre - carica, come indicato nello schema di collegamento di Figura 3-13.

N.B. Sela corrente nominale € inferiore ad 1A, non & necessario aggiungere capacita e/o pre - carica esterna.

3.8 Fusibili di protezione

La protezione dell'alimentazione lato AC (protezione dei cavi) viene effettuata dall'utilizzatore impiegando fusibili di
protezione (FUSE) di tipo ritardato (Iato secondario del trasformatore), o tramite un interruttore automatico agente sul
lato primario del trasformatore.

Internamente a convertitore sono previsti :

F1  Fusihile 1A - 500Vac 6,3x32, per laprotezione dell'alimentatore ausiliario valido per tutte le taglie
(CV46- 01+27).

Fusibile 1A - 250V ac 5x20, per la protezione dell'alimentatore ausiliario valido per tutte le taglie CVS23-
01+18.

F2  Fusibile 660Vac 14x51 opp. 22x58 di tipo ceramico rapido (GL) (ad esempio la serie 521CPgL 14 oppure
621CPgL 22 della FERRAZ) con segnalatore (percussore) per la protezione della resistenza di frenaturainterna e
del chopper contro i cortocircuiti, da collegare ai morsetti B, BRK per la serie CV $46 e CV$46M in sogtituzione
del cavallotto.

Utilizzare un portafusibile con micro-interuttore di segnalazione N.C. ed inserire il contatto in serie alle prote-
zioni generali.
In alternativa pud essere inserito un relé termico, come indicato al capitolo 2.4.
Fusibile 500Vac 6x32 di tipo ceramico rapido (GL) per la protezione della resistenza di frenatura interna e del
chopper contro i cortocircuiti, per CVS23-01+18.
DRIVE F1 F2 FUSE AUTOMATIC
F01-F02-FO3 SWITCH
CV$46-04 1A 2A 6,3A 6,3A
CV $46-06 1A 2A 10A 10A
CV$46-10 1A 4A 16A 16A
CV$46-15 1A 6,3A 20A 20A
CV$46-20 1A 8A 32A 32A
CV$46-27 1A 8A 32A 32A
CV46M-04 1A 2A 6,3A 6,3A
CV $46M-05/06 1A 2A 10A 10A
CVS23-03 1A 2,5A 6,3A 6,3A
CVS23-07 1A 6,3A 10A 10A
CVS23-12 1A 10A 16A 16A
CVS23-18 1A 6,3A 32A 32A

N.B.

Letaglie CV $46-01 eCV $46-02 hanno gli stessi dati del CV $46-04.
Letaglie CVS46M-01 eCV $46M-02 hanno gli stessi dati del CV S46M-04.
LatagliaCVS23-01 hagli stessi dati del CVS23-03.

L’interruttore automatico pud essere usato a posto dei fusibili FO1, FO2, FO3.

F1- F2=FUSIBILI INTERNI F01-F02-F03 = FUSIBILI ESTERNI (ritardati)
F1 = non accessibile F2 = accessihile (solo per CVS23)
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3.9 Schemi di collegamento ed esempi applicativi

CVS 23/ 46

I N2
I N3
I N1+

I N1-

I\)b—\(*)-b

—0

6(+)
5(-)

||®®®®@®|é

TC

(GNA)

@

<

S1
S3

S2

“%

POVER
EARTH

CqQ
S

i

X13

e il

LR main

suppl y
react or

BRUSHLESS
MOTOR

I_I

MAI' N
SW TCH

LL1
LL2
LL3

Figura 3-3 - Collegamenti schermi eterre
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X13=POVER SCS / LAFERT MOTOR / DRI VER CONNECTI ONS
X13 POVER
CONNECTI ONS BRUSHLESS MOTCR
U ; ;
X13-7 ® Y
\Y \Y
X13-8 ® S
W W
X13-9 ® 1}
3
— {1
Q JJ:_\ 1
5
GNA (PTM - .. [0 1o VHTE
X4-1 ® /— 1%
9 WHI TE
PTM To
x4-2 R - — 8 PTC
L RED/ WHI TE
> ; e
= RL (GNA) [~ -
% X4-3 & ( ) [ <
REF.
Xa-4 H2 / ( ) 11, |R2 YELLOWWH TE
s . ] } e | ( BLACK/ WHI TE)
( R3)
REF
RED oos
s1 - - |2 s1
X4-5 ® - S N“"'“\—‘
ccs. ) BLACK
s3 / ( 3 s3
X4-6 R —7 &
- - YELLOW
s2 - - 1 s2
Xa-7 @ - & | SIN
o / (SIN) 5 o
X4-8 R N . | - & | BLUE
‘ RESOLVER CONNECTOR ON MOTOR
1..... 25m - 0, 25mM1'2
X4 26....60m- 0,5mM2
61...100m - 0, 75mmt2
X4 = SIGNAL 8 PINS p. 3,81 T.B. 8 WRE TW STED PAI R/ SHI ELD CABLE
(2TPx4+SH)
CONVENTI ON : REF+, ON +I NL (X3-6), DI 01-CW (+24V on X3-16) -
CW ROTATI ON SHAFT SI DE
RESOLVER SI EMENS V23401- D1001- B101 - SIZE 29/56/36/38
TYPE S| EMENS V23401- H2001- B201 - SIZE 63/ 71/ 100
ARTUS 07S15RX103D00F - SIZE 29/56/36/38
ARTUS 07S19RX103D01F - SIZE 63/71/100
TAMAGAVA TS2620N21E11 - SIZE 29/56/36/38
TAMAGAVA TS2640N321E64 - SIZE 63/71/100
Figura 3-4 - Collegamenti Motore SCS - Resolver - PTC
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ON OFF T NPUT SI GNAL
CONTACT OR PUSH BUTTON
OR PLC PNP OUTPUT EXTERNAL ALARMS
E;m r
+
T
+24V
. N8 v 15
ENABLE
EXTERNAL L
|
DI 01
SUPPLY _ Pre 8 . 16
T
DI 02
M R X3-17
T
DI 03
- R x3-18
T ©
Dl 04 ~
e ® x3-19 ¥
)
T G
DI 05
e R X3-20 I'|>J
- &
RESET RST | (DI 07)
M R x3-21
T
DI 06
M R X3-22
( LOW COMMON) OVI N
X3-15....22 N x3- 27
| -
INeur_ O 2K2
e K » OPTO COUPLER
TMA@4V 4K7 —— 100nF '{ I NPUT
Cl RCU TS
OVI N
(LOW X327 12V<Vi <32V
COMMON) =
EXTERNAL SUPPLY -- | NPUT | SOLATED

Figura 3-5 - Comandi logici d'ingresso isolati, con alimentazione esterna
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EXTERNAL ALARMS

OV OFF | NPUT SI GNAL —1
CONTACT OR PUSH- BUTTON
)=
EN
ENABLE N X315
)l/ DI 01
Q X3- 16
)'/ DI 02
R X3-17
)'/ DI 03
R x3-18
T <
DI 04
-z R x3-19 N
%
T G
Dl 05 L
e R x3-20 >
[l E
I
RESET RST | (DI 07)
N R Xx3-21
)l/ DI 06
QR X3-22
+241 N
R X3- 28
X3-15....22
H GH COMMVON) 24U
K; X2- 2
6, 2V OVI N
| NPUT 2K2 —R x3- 27
S ey H— .,,) CPTO COPLER
N -
TM@4V ak7| | == 100nE I NPUT OV L Xx2-1
CI RCU TS
oVI N
(Low ¥ 12VVi <32V i
COMMON) =
| NTERNAL SUPPLY -- | NPUT NOT | SOLATED
Figura 3-6 - Comandi logici d’'ingresso non isolati, con alimentazione interna
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OV OFF OUTPUT SI GNAL

X3- 23 ® T 1 q PLC
ouT 2 PNP- | NPUT

X3- 24 ®
© autr 3
< X3- 25 (N
§ ouT 4
%) X3- 26 ® S
5 +241 N (HI GH COVVON)
w X3-28 3
> OVIN ( LOW COMVON)
E X3- 27 © S

+ -
o prVvE 24 LKA
RELAY 3 EXTERNAL
SUPPLY
KI /—\
250V/ 5A | KIB (ALARM
X2-6 N
24V 1R X2-2 +24U | NTERNAL
o1 < AUX- SUPPLY
A . g ow +24V - 0, 1A nmax
47 VK200
X3- 28 ( Hl G+ COVMON)
%)
OPTO +241N
QJ-I-PLJ-I- O 1 4 X3-23 ... 26
CIRCU T DZ#ZJQ 5 v QUTPUT
4K7 36V max
50mA max | R-1
X3- 27 ( LOW COVVON)
%}
OVI N External Relay 24vdc
(optional)
EXTERNAL SUPPLY -- QUTPUT | SCLATED
Figura 3-7 - Uscite logiche isolate, con alimentazione esterna
NT459 05 Data:31.8.06 Pagina 35 di 218




SCS STATIC CONTROL SYSTEM

ON OFF OUTPUT SI GNAL

ouT 1 - i
X3- 23 gy PLC
ouT 2 PNP- | NPUT
X3-24 ®
© uT 3
<t X3-25 o AN
% ouT 4
N X3- 26 gy S
5 +24I N (H G+ cowon
W X3- 28 gy S
> OVI N ( LOW COMDN)
x X3-27 R0
X2-4 | K1A
OK DRI VE N
RELAY h
K1
K1B (ALARM
250V/ 5A
X2-6 B

+24V 10R X2-2 +24U | NTERNAL

| S| @
-1 | owu < AUX- SUPPLY
GNA -

5 +24V - 0, 1A max
VK200

J X3- 28@ ( HI G+ COMVON)
OPTO +24I' N
QUTPUT — 4 | X3-23 ... 26
CIRCU T DZ#ZJQ 3 \ > QUTPUT
36V nax
4K7 50mA max RL1
X3- 27 ( LOW COMVON)
%)
OVI N External Relay 24Vdc
(optional)
| NTERNAL SUPPLY --  QUTPUT NOT | SOLATED

(OVIN I'S COWON TO ALL I NPUT, ALSO

Figura 3-8 - Uscite logiche non isolate, con alimentazione interna
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ANALCG | NPUT/ OUTPUT

DRI VE I 10nF
CVS 23/ 46 il
PLC/ CNC 1
4K99
our TI-INL 4 X3-5 AK99
-
> E::><+/. 10v -
max _ 4K99
NG X3- 6 L | + ANALOG
I NPUT 1
SI NGLE_ENDED (ov) ©x3-3
?Ol\s_ll\_lECTI ON 4K99 :|: 10nF
DI FERENTI AL) (0V) Ny X3-4
i 4K99
H 1 N2 -
+/-10V : q X3-1 [ ANALOG
max ! I NPUT 2
4K99 = 10nF
MANUAL SETTI NG
GNA
CWCCW ... 10 X3-7 L .
Q_D :
L 410 X3-8 <~
& +/-10V IN3 X3-2 4K99
L1 ANALOG
max
I NPUT 3
4K99 = 10nF
-INL  X3-5
5K [\— ANALOG ov X3- 12 GNA
REF. +INL  X3-6
S COVVON <
GNA (0V) X3-4
&0 +10V & X3-8 PRECI SI ON
10mMA <
GNA (0V) X3-3 max REFERENCE
Sas 1oy L X&-7 .
—<— -
L0mA g SUPPLY +/-2%
max
L UF>1Ex X3- 9 J_ 100R
e i 10nF
ANALOG
i uP2 100R
g -x3-10 T — QUTPUT
i X3-5
“INL g; 10nF
| X3-6
+HINL g W3 | y3.11 100R
E H E X J_ | S
P | 10nF
P GNA (0V) ;|;
@ 110
TRUE ; UX3-4
DI FFERENTI AL i L |
CONNECTI ON | 2 i
Figura 3-9 - Ingress e uscite analogiche
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CONNECTI ONS OF ENCCDER SI MULATOR (1 X9)

CONNECTOR 15 PINS "D' TYPE

FEMALE ( CANNON)

X9
THE OUTPUT OF ENCODER S| MULATOR ARE ALL DRI VERED BY
G_—xg- 9 QuT- A NEL A A "LINE TRANSM TTER' TYPE DS 9638
X9-10 it A CHAN THEI R OUTPUT LEVEL |'S REFERED TO 0-5V OF
%0- 11 I NTERNAL POVWER SUPPLY.
@_; QuT- B
X9- 12 OUT- Bt NEL B IT"S BETTER TO USE A DI FFERENTI AL | NPUT TO HAVE
S&—F—— i NOT NOI SE OR LOOP W TH LOW REFERENCE ( ANALOG GND)
S X-13  qurz THE MAXI MAL LOAD ON | NPUT, TO HAVEN T NOISE, IS
CHANNEL Z  20mA TYPICAL, 40mA max (220/ 120 OHM 1/ 4W
X9-14  ourz#
S—F—— .
e 11 sy
X9-7
S—t+— O
X9- 8
S—F— O\
CLOCK W SE  ROTATI ON COUNTER CLOCK W SE  ROTATI ON
+VS +VS
A s [ A ove [
+VS +VS
B ovs | N A - B |
+VS  eeeee- +VS  mmmmmmmemeeeee
Z ovs 2 ovs
+VS +Vs
At
S s A R A A B
+VS VS
B#
B e [ e s e N e O
+VS +VS
7# Z#
(0)V/- J— I—l 0}V ——— ]—l
ROTATI ON MOTCR SHAFT S| DE VI EW
Figura 3-10 - Connessioni e segnali uscita del simulatore encoder (con PA146=0)
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CONNECTI ONS OF EXTERNAL ENCODER (X9)
OONNECTOR 15 PINS "D' TYPE
FEMALE ( CANNON)
X9 THE | NPUT _OF ENCODER S| MULATCR ARE ALL MONI TORED BY
A "LINE RECEI VER' TYPE DS26C32 SUPPLIED AT 5V AND
REFERRED TO G\D
X9-1 IN-A
S&—1— CHANNEL A THEI R | NPUTS ARE LOADED BY A DI FFERENTI AL 120
X9- 2 OHM (I NTERNAL) FOR EACH CHANNEL
S IN-A#
X9-3 IN-B ENCODER OUTPUT MUST BE "LI NE DRI VER TYPE" |,
S CHANNEL B BEST W TH DS9638 CHI PS OR EQUI VALENT
S X9- 4 | N- B# SUPPLI ED AT 5V
X9-5 QUTPUT +5U/ GND ( X9- 15/ X9-8) CAN BE USED FOR
S—————"— INZ j CHANNEL 7 SUPPLY EXTERNAL ENCODER, MAX CURRENT 500nmA
U e B V2"
N R L
Q_)(g;? GN\D
S X9-8 G\D
CLOCK WSE  ROTATI ON COUNTER CLOCK WSE  ROTATI ON
+VS  -m-meee- +VS
Pt e I e L
+VS +VS
0 s S e H s IS0 e I o N
+VS e +VS  mmmmmmememeeee
Z ovs Z ovs
+VS +VS
S B B e M e | .
+VS +VS
o 1" [ s I s T S N e A e B
+VS +VS
Z#
[0}/ —— I_I z# [0V S l_l
ROTATI ON ENCODER SHAFT SI DE VI EW
Figura 3-11 - Connessioni e segnali encoder esterno
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LO1

Lo2 POVER LI NE CVS46
3x460 + 10% MAX

LO3

3x380 - 20%

POVER LI NE CVS23
3x230 + 10% - 30%

AUTOVATI C SW TCH

EMC FILTER | PE
EXTERNAL SAFETY STOP _I 1 TO EMERGENCY OR
= EXTERNAL ALARMS

EARTH <
X
GROUND
)
di E T O
b EN X3-15
<
.. — 3] =3 QI
™ [32]
+24U X2-2 X >, -
{1
KL |.. /A 25(Q
ovIN | x3-27 K]
.l N. O
O
ovu X2-1
]
d2
_ DI01 X3- 16
]
d3
_ DI02 X3-17
rml ) CONVETT
“ (RESET) RST X3-21 CVS23/46
P R
-~ UP2 X3-10
' Ora
Current I
Cboups Lo xs-11
(O
Speed o
o] ®m < ;v o~
GNA (0V) X3-12 2 § i04 3 e
]

+/-10V 1mA max

H.x137
(<}
E.x139
(g
(Oro
O

X
O
O
O
o5
O

Ze R B| BB

EHT

EHT < = - .. .

EHT

L) L) Y L) L)
detelalalalalele

d1 GENERAL ENABLE
d2 FOMRD COVMAND = '

RESOLVER CONNECTOR ( SCS)

d3 REVERSE COMVAND

SCS- LAFERT PTC [OR N. C. THERVAL PROTECTOR
d4 RESET COMVAND BRUSHLESS MOTOR

Figura 3-12 - Inserzionetipica CVS - Comandi minimi
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X3
__________________ Q| 4 CVS 23
GNA
PLC [l s
e T .
ONC eS| !
? TN T
N T 6
= 8| 50
[ PTIC M
__________________ CNA
o) 3| L Ri(cna)
X R?
> s1
E 2 3
=~ [{e]
—
¥ S2 &
ST | = I
|
POER sl z|| 8|3 o
) o
EARTH Xa 2
F L
X13 | T
jj|L1|L2|L3|P|B|N|U|V|W| _é@— —t
IR mai n | Resol ver * PJR%T_I_EETRCA)QL
n
onnt o EARTH
BRUSHLESS
MOTOR
EMC
FI LTER
FO1..F02 H H s L R = I NRUSH RESI STOR [ ohnj
E_7‘ Tc In = NOM NAL CURRENT [ A]
SAFETY STOP s0vL] 100K 3w
C = DC BUS CAPACI TOR [ uF]
& lR (W POAER OF RESI STOR [W
V\)H FO1...F02 FUSE Irnms = In x 4 (TIME DELAYED)
sToP [ e\
E7 TP i C=1In x 1000 - 1000
o .0
K1 \%\ R = 400000 / C
W= 53000 / (10*R)
]
START 'A\ X} K1 EXAMPLE: CVS23-07 @A
C = 6000uF 450V
R = 68 OHM
W= 80 WATT

ot I R I s I

NOTE: VALID ONLY UP TO CvS23-12

TP ON del ay > 1sec

Figura 3-13 - Inserzione CVS23 monofase
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Lo1
L02
L03
5 5 5
IG1 |} A 1G2 1G3 N N
e 7 H 7 e 7
s R ¢} o S I ¢}
5 5 5
FUSE
EMC FILTER
‘ ‘ TR1 TR2 TR3
[]
........................................
L] L]
CVSxx L[ | [
L] — =
Supply by three differents autotransforners and filters
l‘ l‘ TR1
00 d] 1 00 [ﬁ
EMC FILTER EMC FILTER EMC FILTER
‘ ‘ LTxx ‘ ‘ LTxx ‘ ‘ LTxx
L]
}\T ............. } \I .............................. } }\T ............. }
L]
L CVSxx L[ CVSxx L CVSxx
Supply by one autotransformer and three differents filter and reactors

Figura 3-14 Inserzioni multi —drives con filtri e autotrasformatori
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LO1

L02 POAER LI NE CVS46
3x460 + 10% MAX

LO3

3x380 - 20%

POAER LI NE CVS23
3x230 + 10% - 30%

EXTERNAL SAFETY STOP

-7

d2

d1
~ EN
+24U
d1 GENERAL ENABLE OVIN
d2 FOWARD COMVAND O B-RBK ONLY FOR CVS46

d3 REVERSE COMMAND | ovu ® x2- 1 CONVETT 5 / T~
{ ¥

A | CONTACT N

NOTE: PRESS
FOR BYPASS

JUMPER [ B-RBK | FOR CVS46/46M

C | &K DRI VE ALARM

EXTERNAL BRAKE RESI STOR
RB AND PROTECTI ONS

B PULL QUT FUSE F2 FOR Cvs23, R

PROTECTI ONS EXTERNAL BRAKE RESI STOR

CVS23/46 =)
=l T @
I,
dg} Di02 XB17 1 x1ox1 ox ;Li:szE
- 3- 3 3- 3 3 E
dAVF 7 8 9 4 5
P (RESET) @21 o
(P B}
Ei < >
<
| MPORTANT !

| V|
: U w
C. FOR MAIN PONER DOMN

START PUSH BUTTON AT LEAST 1 SEC
" CVS SET UP TIME" (K1=0K)

ST L

RBE
AUTOVATI C SW TCH (verify |pk)

i e o

|

RBE
THERMAL PROTECTI ON ( RELAY)

NT459 05

Figura 3-15 Collegamento e protezione, resistenze di frenatura esterne (opzionale)
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Lo1
L02 POVER LI NE CVS46
L03 3x460 + 10% MAX
3x380 - 20% _l |_
rose (]| (]
POVER LI NE CVS23 L T~ |
T 3x230 + 10% - 30% |

EXTERNAL SAFETY STOP

E_

di

e EN

dl GENERAL ENABLE
d2 FOMRD COMVAND
d3 REVERSE COMVAND

AUTOVATI C SWTCH (verify 1pk)

B-RBK ONLY FOR CVs46

<

CONVETT

CVS46/46M

-]

EHT
EHT

I MPORTANT !'!

CO\ITACT N.C. FOR MAIN POAER DOWN

PROTECTI ONS FOR | NTERNAL BRAKE
RESI STOR: pul | out junper and

connect external protections

G(DRIVEALARM

NOTE: PRESS START PUSH BUTTON AT LEAST 1 SEC
FOR BYPASS " CVS SET UP TIME' (K1=0OK)

THERVAL PROTECTI ON ( RELAY)

PROTECTI ONS | NTERNAL RESI STORS (only for CVS46/46M

Figura 3-16 Protezioni resistenze di frenatura interne, valido solo per CV$46/46M
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A X 141 INA FRxx LD5 o1 A
é N> LDA LX2-1 PN
AE X 142 INA# OLD_A’%H
Y
ENCODER <M
B X 1-3 INB
out 3 o~ LDB | x2-3
LINE DRIVER -
B# X 14 INB# LDBAL X2-4
) e’\/
c X 145 INC
) > LDC \X2-5
c# X 1-[6 INC# DG X2- 6
0 <N
+V IN OV-IN +5- QUT 0V
. i ~Tow ‘?f S
EXTERNAL SA+SA- o =
SUPPLY EXTERNAL SUPPLY| X
INPUT "LINE DRIVER" 12V - 2W - FR12LD5
OR DIFFERENTIAL 24V - 2W - FR24LDS
A X 141 INA FRxx LD5
- X9-2
X 1)o s ol x2-2 L 0]
ENCODER <M
B [X 1{3 InB
ouT > O A LDB \)(2_3 X9-3h I NB
PUSH - PULL 3 X9- 4
X 144 INg# LoeRL X2~ 4 J B
OR TTL AV PTNeE
OR HTL c |x 1{5 Inc 0.5 | 1z
OR PNP = N e LbC [X2-5 O
GND |X 16 INC# LDo#L X2- 6 gl
<—0 e PNz
+V IN OV-IN +5- QUT 0V GND
- - f
EXTERNAL N~ cyf S ©
SUPPLY UT+27 L S :
INPUT TYPE "PUSH-PULL" OR EXTERNAL SUPPLY
TTL/HTL, OR PNP SINGLE ENDED 12V - 2W - FR12LDS
EXTERNAL 24V - 2W - FR24LD5
SUPPLY
TCoM X 1l1 INa  FRXXLDS
P O N N
A X 12 INa# xl
A Y | NA#
ENCODER " <M
X 113 INB
ouT A LDB | X2-3 X9-3 | INB
O )
NPN X9- 4
B# [X 1{4 INB# e o gl
S A <_/\/ | NB#
X 145 INC - N
e LDC LX2-5 a0
LDC# - -
c# X 1-6 INCH X2-6 gl
AV TN
+V IN OV IN +5- QUT 0V GND
INPUT NPN SINGLE ENDED _?_
~ [oe] [o)] ‘C_)| [ee]
INPUT ' ' ' :
5V | 12V | 24V SN S g ' N
+ 3 x
JP1,23| ON | ON | OFF EXTERNAL SUPPLY
PS1.2;3 |CLOS. |oPEN JoPE 12V - 2W - FR12LD5
RR1,2,3| 330R |1K H1K 24V - 2W - FR24LD5

XI STANDARD position

Figura 3-17

Opzione esterna (FR12L D5 opp. FR24LD5) adattatore di segnali per encoder con uscita LINE DRIVER @5V

NT459 05
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) QUTA
E X9-9 g R x9.1
%)
$ X910 g UTAY R x9- 2
© | NB
I x0-11 gy OUTB D xo-3
N
Y . OUTB# | NB# |
G x9-99 WV x9- 4
1]
aall
w
=
EXTERNAL ALARNS 7
ON/ OFF | NPUT SI GNAL ©
CONTACT OR PUSH- BUTTON _—t N
OR PLC PNP QUTPUT Q
= S
+24V )l/ EN
® x3-15
L ENABLE |
EXTERNAL |
DI 01
SUPPLY . R x3- 16
)l/ Dl 02
® X3-17
)l/ Dl 03
W x3- 18
)'/ DI 04
O [x3- 19
)l/ DI 05
R Xx3-20
!
RESET RST | (DI 07)
N R x3-21
)l/ Dl 06
R x3-22
LOW COMMVON) OVIN
( Q x3-27
Figura 3-18 Collegamenti master/ slave tra due CVS23/46
NT459_05 Data:31.8.06 Pagina 46 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

+5U
g2 R x0-15
G\D
N gD — % o8
g g UTA INA#& 9. 1
2 g MITA — R xo. 2
4 g TB INB#& 9.3
% g UITB# — R xo-4
i< -T2 — s
s QUTZ# R xo. 6
EXTERNAL ALARMS M
O
ON OFF | NPUT SI GNAL e J__ A
CONTACT OR PUSH- BUTTON s T @
OR PLC PNP QUTPUT g
+24V |
A N 315
L ENABLE |
EXTERNAL |
DI 01
SUPPLY . R x3- 16
)l/ Dl 02
R X3-17
)'/ DI 03
R x3-18
)'/ DI 04
R X3-19
)'/ DI 05
R X3-20
il
RESET RST | (Di07)
e Q X3-21
)l/ Dl 06
R X3-22
LOW COVVON) OVI N
( R x3-27
Figura 3-19 Collegamenti encoder esterno @5V LINE driver
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SCS / LAFERT MOTOR / DRI VE CONNECTI ONS FOR ENCODER

= POWE from SE632 .21
X13 P_R ( Pg. 21) BRUSHLESS MOTOR
POVER
© CONNECTI ONS BLACK
< X13-7 & Y 1
& v BLUE
N X13-8 & 8
%) w RED
B X13-9 ® Q
YELLOW GREEN !
L|>J {1 :
> A L |
% CONNECTOR ON' MOTOR I\ -
; ) PTO '
X4- 1 ; /[~ | B
/ PTO PTC
X4- 21y N
_/ X
X4 = SIGNAL 8 PI NS
+5UX I +5Vdc  RED (RED)
X21-1 §
/ (ENC. SUPPLY) GND( 0V) BLACK (BLACK)
X21-2 4 —/
Ch- A GREEN ( BLUE)
S X20-2 1§ [
7S /(CHANI\EL AT Ch- A# BROWN ( BLUE/ BLACK)
[l X20-5 4 &
@ _/
= B Ch-B  YELLOW (GREEN)
5 X20-3 © - N
| NB# /(O—iANI\EL "B") Ch-B# ORANGE ( GREEN BLACK)
6 X20-6 R — 1 8
= ) BLUE ( YELLOW
5 X20- 4 HANE /’_ g2 2
(CHANNEL " Z") B VWHI TE ( YELLOW BLACK) LU
& g X20-7 HNZ# — 24 n
g ~ SH 6
w o _ED 1 =
N o = HU (Sa) GRAY (BROMW) ':
3 Fox21-3 ® [ 2 o)
% /AALL SENSOR PHASE U HU# ( Sa#) RED/ BLUE ( BROWN BLACK) ol
— —7 Z
HV (Sh) VIQLET (GRAY)
§ 8 w14 [ 2
e E /lALL SENSOR PHASE V HV# ( SB#) WHI TE/ GREEN( GRAY/ BLACK)
. = | .
K ~ HW (Sc) GRAY/ PINK (VI TE)
3 X21-5 & —
o X N. C. =\/¢ALL SENSOR PHASE W HW( Sc#) BROW GREEN( WHI TE/ BLACK)
X21-6 241N 7 N
... 25m - 0, 25mT2 | ENCODER/ PCSI TION -  SENSOR TYPE ~ NOTE: ENC. COLOR W RES FOR ELTRA
26....60m- 0, 5mt'2 (I'N BRAKETS FOR TAMAGAWA)
EN 61...100m- 0,75mf'2 | 5V LINE DRI VER 1024 PULSES
N0 14 WRE TW STED
PAI R/ SHI ELD CABLE ELTRA EF49- P4- L1024- Z5 ~ SIZE 28/29736/38/56 - 4 POLES
(2TPx8+SH) TAMAGAWA O H- 48- TS5208N500

X20-9

NT459 05

ELTRA EF80- Po-1L1024- 25 - SIZE 63/ 717100 - 6 POLES
TAVAGAWA O H- 48- TS5208N510

ELTRA EF80- Ps-11024- 25 - SIZE 63/ /71 - 8 POLES
TAVAGAWA O H- 48- TS5208N530

ELTRA EF49- P8-11024- 25 - SIZE 56 - 8 POLES

TAVAGAWA O H- 48- TS5208N530

Collegamenti Motore SCS/Lafert — Encoder/sensori fas

Figura 3-20

Data:31.8.06
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1 27
OVING &> OVE
| T
DIOSOXS' 20 o - .
| T
D“)40x3-19 Joa -
| ENABLE /jEr EMERGENCY
X3- 15
EN O
| K1 rml
\
X3-21 RESET
CVS23/ 46 RST S
1
. DI 08 X18-1 I KI 0 (P_START)
rml O X18-. ..
‘ | INPUT CIRCUIT
Eh(P: DI 09 / X18-14 KI1 (P_STOP)
QUTPUT o= 2K2
Dl 10 X18- 2 IKI2(P7I-O\/E) INPUT > 14
o= 5.2
F‘W | TMA@24V BZ ~(] o
DL X18- 15 o~K«I:3 (P_ZEROQ (LONoovwcg) anp —
o 12 i FSUON o s | K4 (FCl) X18-12  OVE 12V<Vi<32V
O—a
| OUTPUT CIRCUIT
FS2(COW X18- 16
Dl 13 /jér KI5 (FC2)
O +24E (H GH coOWDN)
D 14 (LsB) x18-5 | Kki8 (BITO) OPTO [Tx18-24 O
D15 X18 18?;?9(BIT1) = Xi8-...
oo Y3
D 16 x18-6 | K10 (BIT2) Ez 3 ECUTPUT
o
DI 17 X18-19 | K11 (BIT3) = 36V max - 50MA max
oO—a
DI 18 x18-7 | K12 (BIT4) OVE ( LOW cownwon)
o |
DI 19 x18-20 | K13 (BIT5) X18-12
oO—a
Dl 20 x18-8 | K14 (BIT6) e A
o= 2 Oxis-a AUXI LI ARY ENCODER | NPUT
D 21 (MSB) X18-21 (I}ljljls (BIT7) BncE | 12V => PS1, PS2, PS3, OPEN
x18-9 1 KO0 oS X18-17 | | 5V => 715, 716, Z17 ZENER 6, 2V
o221 ren o-OX18-13 | | 5V => PS1l, PS2, PS3, CLOSED
o—a oene | s 11 =
PLC w1810 | K@ o0 5V => 715, 716, Z17 JUMPED (0- CH
oO—a
X18-23 | K
?~D NOTE: FS1-FS2 normally closed
X18-24 | +24E -OUTPUT TO PLC ( PROGRAMMABLE)
+24E CVS23/ CVs46
PNP o X18-12 ?}DVE o <m0 -INPUT WITH SWITCH
oo -
INPUT 1 .
EXT.
SUPPLY
Figura 3-21
Connessioni esterne opzione Ol -SP2 con ingressi ed usciteda PLC
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X18-1

X18-

X18-

X18-

X18-

X18-

X18-

X18-

PLC

PNP

X18-

X18-

X18-

X18-

X18-

X18-

X18-

INPUT

NT459 05

L~ +24E

1 27
OVING > OVE
| T
uosoxa- 20 o |- o oee
| i
o 0a 12819 JOGL )‘/
O
| ENABLE /%, EMERGENCY
X3- 1
EN O
| K1 [—ﬁ
oVS23] 46 RST O><3 21 RESET |-
|
lko ( P_START)
-0 X18-
| 1 (b st " INPUT CIRCUIT
o0 B \L 2K2
é__K"jz (P_HOVE) | NPUT L.
| 7MA@24V o’ 7 27] oo
o-—K«I:3 (P_ZERO) (LOW coMDN) FOOnF = *3
& i
| Ki4 (FC1) X18-12  OVE 12V<Vi<32V
O
| OUTPUT CIRCUIT
KI5 (FC2)
O 1+24E (H G+ COMWON)
(I}_K‘Ijs (BI TO) OPTO [Txi8-24 O
/11 4
KI9 (BITL — X18- . ..
AL 3
é._K‘Ijlo (BIT2) _12 3 — >~ OUTPUT
(I)._K‘Ijll (BIT3) D 36V max - 50mA max
I K12 (BIT4) OVE ( LOW COMVEN)
fon= . _—
| KI13 (BIT5) x18-12
O
| K14 (BIT6)
oo ecA | g4 || AUXILI ARY ENCODER | NPUT
(l}_K‘Ij15 (BIT7) ENODB_{l) 12V => PS1, PS2, PS3, OPEN
1 Koo 0—O X18-17 5V => 715, Z16, Z17 ZENER 6, 2V
O ENG-Z |
| ko 0O X18-13 5V => PS1, PS2, PS3, CLOSED
O—o covenc |
| ke o—Q X18-11 5V => 715, Z16, Z17 JUMPED
O
| ke
(|>4: NOTE: FS1-FS2 normally closed
+24E -OUTPUT TO PLC ( PROGRAMMABLE)
(I}(_)?/E CvS23/ CVSAG -INPUT WITH SWITCH
oo a - sP2
|
Figura 3-22

Data:31.8.06

Connessioni esterne opzione OI-SP2 con ingressi da contatti ed uscite su PLC

Pagina 50 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

EXTERNAL
POVER
SUPPLY

M N 35W

+33V

Rx Di ode

L5 OHM 10W 3A- 100V
q

CVS23/ 46 + O -BCK

X5-1
T 5+e4B

X5-2

OG\A

PLC

PNP
INPUT

| BATTERY
— 12V-6AH

l BATTERY

— 12V-6AH

- 20

> +24E

-19

X18-1 K

i

=

X18-14

=7

X18-2

i

=

X18-15

T

x
[
®
w
Y

T

L

X18-5

X18-18

X18-6

=

10

i

Dl 17

x18-19 | K

11

L

DI 18

X18-7

Ki

12

DI 19

T

X18-20 | K

13

DI 20

T

X18-8

=

14

i

Dl 21 (

=

VBB) X18-21 15

L

X18-9

5

T

X18-22

5

T

X18-10

5

X18-23

5

> +24E

—> OVE

X18-24

i+
N
IN
m

0 (P_START)

1 (P_STOP)

2 (P_HOVE)
3 (P_ZERO)
4 (FCl)

|KI5(FC2)

| KI8 (BITO)

59

(BIT2)
(BIT3)
(BI T4)
(BIT5)
(BI T6)

(BIT7)

ENC- A

X18-..

" INPUT CIRCUIT
\L 2K2
I NPUT

TmA@24V
( LOW COMVDN)

e OPTO

FOOnF BZZ nd 2

X18-12

O X18-4

ENG-B |

0O X18-17

ENG-Z |

0O X18-13

covenc |

O X18-11

X18-12

o
<
m

+| -
EXT.
SUPPLY

B

CVS23/ CVs46 + O - SP2

Figura 3-23

&
OVE 12V<Vi<32V

OUTPUT CIRCUIT
+24E

|
OPTO [Tx18-24 O
1 4

(H G+ cowon)

X18-. ..

36V nmax - 50mA max RL1*
¥ N ]

OVE ( LOWV COMVON)

X18-12

AUXI LI ARY ENCODER | NPUT
12v => PS1, PS2, PS3, OPEN
12v => 715, Z16, Z17 ZENER 6, 2V

5V => PS1, PS2, PS3, CLOSED
5V => 715, 716, Z17 JUMPED

NOTE: FS1-FS2 normally closed

-0

UTPUT TO PLC (PROGRAMMABLE)

-INPUT WITH SWITCH

Connessioni estene OI-SP2 con opzione di back-up OI-BCK ed alimentazione isolata da batteria tampone

NT459 05

Data:31.8.06
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PLC

PNP
INPUT

X5-

1

CVS23/46 + O -BCK

VUE o T N+24B

X5-

2

OVE o G\

Di 08 X18- 1
M

DI 09 )‘/ X18- 14

Dl 10 X18- 2

M
DL g X18- 15
FS1

Dl 12 i (N 83

FS2(COW X18- 16
Dl 13

D14 (LSB)  X18-5
D15 X18- 18

Dl 16 X18- 6
D17 X18- 19

Dl 18 X18- 7
Dl 19 X18- 20

DI 20 X18- 8
Di21 (MBB)  X18-21

X18-9
X18- 22
X18- 10
X18- 23
X18- 24

> +24E
& OVE X18- 12
+ -
EXT.
SUPPLY

- 20

> +24E

-19

Ki

7=

=

1

-y

i

7=

0 (P_START)

1 (P_STOP)

2 (P_HOWVE)

3 (P_ZERO)

4 (FCl)

|KI5(FC2)

L

| KI8 (BITO)

59

=

10

i

I K

11

=0

Ki

12

T

[N

13

=7

14

=0

15

7929705757

(BIT2)
(BIT3)
(BI T4)
(BIT5)
(BI T6)

(BIT7)

ENC- A

X18-..

" INPUT CIRCUIT
\L 2K2
I NPUT

TmA@24V
( LOW COMVDN)

e OPTO

FOOnF BZZ nd 2

X18-12

O X18-4

ENG-B |

0O X18-17

ENG-Z |

0O X18-13

covenc |

O X18-11

e
<
m

CVS23/ CVs46 + O - SP2

Figura 3-24

cPTO %xm- 24 O

1

&
OVE 12V<Vi<32V

OUTPUT CIRCUIT

+24E (H G+ cowoN)

4 X18-. ..

® EOUTPUT

36V max - 50mMA max

]

a

OVE ( LOWV COMVON)

X18-12

AUXI LI ARY ENCODER | NPUT
12v => PS1, PS2, PS3, OPEN
12v => 715, Z16, Z17 ZENER 6, 2V

5V => PS1, PS2, PS3, CLOSED
5V => 715, 716, Z17 JUMPED

NOTE: FS1-FS2 normally closed
-OUTPUT TO PLC ( PROGRAMMABLE)
-INPUT WITH SWITCH

Connessioni esterne OI-SP2, e con opzione di back-up OI-BCK ed alimentazione non isolata da PLC

NT459 05
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CVS23/ 46

X3-

X3-

X3-
X3-

X3-

X3-

X3-

CVS23/ 46

X3-8

X3-7

SWp=2; SWb=1

ETERNAL CURRENT LI M TATI ON
= +10V => 200%
SET PA92/95 = 50, 00%

STANDARD | N3

FOR I nom @ | N3=10V

SW9=3; SWi=1
ETERNAL CURRENT CONTROL
STANDARD I N2 = +/-10V => +/-200%

SET PA91/94 = 50,00% FOR Inom @ | N2=10V,
OR PA9 = 50, 00%

Figura 3-25

CVS23/ 46

X3-8

X3-7

AUXI LI ARY REF

oV

SWe=2; SWi=1

ETERNAL AUX. SPEED CONTROL
STANDARD I N2 = +/-10V => +/-100%
SET PA91/94 = 10, 00%H/ - 10, 00% CORRECTI ON

Controlli tramiteingresso ausiliario: limitazione di corrente, controllo diretto di coppia, correzione di velocita

NT459 05

Data:31.8.06
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3.10 Tempi di accensione

Nella seguente tabella viene descritto il tempo che trascorre tral’ accensione del convertitore e la segnalazione di drive
ok.

Ladistinzione va verificatain base a fatto che vengano o meno eseguiti gli offset degli ingressi analogici al’avvio, in
guesto caso il tempo aumenta. Va poi considerato chei dati vengono memorizzati in una flash e che a flash piena viene
effettuato una swap di banchi all’ avvio che comporta un aumento del tempo di accensione, questo evento si verifica
solo abanco di flash pieno e quindi in funzione dei dati salvati e del numero di accensioni/spegnimenti. Si pud conside-
rate come tempo massimo il peggiore di questatabella.

Condizioni avvio Tempo
Normale accensione 0.3sec
Normale accensione con swap banchi flash 2.5sec
Accensione con offset al’ avvio 15sec
Accensione con offset all’ avvio e swap banchi flash 3.7sec

E’ possibile comunque impostare nel parametro un ritardo all’ avvio in modo da avere sempre lo stesso tempo
d’accensione, impostareil valore 2200 nel PA176.
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4 GRANDEZZE DEL CONVERTITORE

Vengono di seguito descritte tutte le grandezze del convertitore; queste grandezze possono essere raggruppate in gruppi
logici: parametri di sistema (SY SPA), parametri utente (PA), switch (SW), reference (REF), comandi (CMD), monitor
(GV).

Ciascuna di queste grandezze, indipendentemente dal gruppo di appartenenza, € vista dall’ esterno come un parametro
identificato solo dall’indice numerico tramite il quale & possibile accedere alla grandezza siain lettura che in scrittura.

Di seguito quindi s farariferimento indifferentemente allo SWITCH 01 come PA 501, alla GV02 come PA802.

La Figura 4-1 mostra graficamente le grandezze descritte e la tabella seguente mostra I’ identificativo numerico asso-
ciato ad ognuna.

In questo capitolo viene riportata la descrizione di ciascuna grandezza e dei valori che pud assumere;

Nei capitoli successivi verranno presentate le varie funzionalita implementate e per ciascuna di esse verra riportato
I’elenco delle grandezze interessate senza pero’ alcuna descrizione per la quale € necessario fare riferimento a questo

capitolo.
BRI e
Figura 4-1 Grandezze del convertitore
Descrizione GRUPPO Id
Da A

Parametri PA 0 499
Switch SW 500 599
Reference REF 600 699
Comandi CMD 700 799
Monitor GV 800 899
Reserved 1l 900 999
Pacchetti/quote posizionatore PA 1000 1319
Rapporti asse elettrico PA 1320 1575
Parametri CANopen PA 1576 1831
Mapping ingressi e uscite programmabili PA 1832 1899
Parametri per applicazioni PA 2000 2099
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Le varie possibilita di interfacciamento con I’ azionekmento sono riportate in Figura 4-2 , che mostra come € possibile
leggere e scrivere i parametri tramite tastierino, tramite linea seriale RS$485 e RS232 e tramite bus di campo.

E’ inoltre possibile “mappare’ il valore di un parametro sulle uscite analogiche e i singoli bit del parametro sulle uscite
digitali.

E anche possibile associare un ingresso analogico a valore di un parametro e valorizzare il singolo bit di un parametro
associandolo ad un ingresso digitale(ll mappaggio su ingressi ed uscite € limitato ai parametri a 16 bit).

Bus di campo CAN-OPEN

—
Ingressi digitali

CVSi

———» ( Usciteanalogiche
Ingressi analogici —>
Linea seriale RS485 0 RS232

Figura 4-2 Interfaccia verso il mondo esterno
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4.1 Parametri di sistema SYSPA

| parametri di sistema sono parametri non accessibili dall’ utente, riservati a personale SCS o accessibili tramite oppor-
tuni programmi per PC che verranno forniti al’ utente.

L’ abbinamento della scheda di regolazione (VEC2) allataglia del drive € effettuata tramite la valorizzazione del para-
metri di sistema SY SPAQO e SY SPAOQL edi altri parametri.

La password utente e la password SCS, utilizzate per la protezione dei parametri, sono valorizzate nei parametri di si-

stema SY SPA02 e SY SPAO3.
SY SPA#H Descrizione Umta e Campo Default Note
misura
Tagliain tensione drive
SYSPAOO | 5000 = taglia220V (CVS23) | [V/10] | 5000,10000 ?8880
10000 = taglia 380 V (CV$46) Off-line
SYSPAO1 Tagliain corrente drive [A/100] 50+5000 300
Off-line
Password utente (1 Riservato
SY SPA02 -32767+32767 0
Off-line
Password SCS (1 Riservato
SYSPAQ3 -32767+32767 0
Off-line
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4.2 Parametri utente — PA (OFFSET: 0)

NOTA:. Nellacolonna‘Campo’ compaiono solo le selezioni possibili datastiera.

Nella colonna® Note” possono comparire le seguenti diciture:

* nessun carattere
* off-line

* Chiave SCS

¢ Chiaveutente

parametro modificabile solo con drive disabilitato (EN=OFF)

N.B. Tutte le impostazioni (SWxx e PAxx ecc.) sono subordinate alla chiave utente (PA 98).

Parametri generali

parametro modificabile sempre, anche ad azionamento abilitato (on-line, EN=ON);

parametro modificabile solo dopo inserimento chiave SCS (PA 99) ed off-line “
parametro modificabile solo dopo inserimento chiave utente (PA 98) e off-line;

PA##H Descrizione Unita di Campo Default Note
misura

Numero SLAVE del drive (per dialogo se- (1 . N

PAO riale asincrona RS232/485) 199 L Off - line
Riferimento digitale di velocita REFTAB [%/100]

PAL | 10], riferito aPA22 +10000 0
Riferimento digitale di velocita REFTAB [%/100]

PAZ 1 11] riferito aPA22 +10000 0
Riferimento digitale di velocita REFTAB [%/100]

PA3 |12, riferito aPA22 +10000 0
Riferimento digitale di velocita REFTAB [%/100]

PA4 |13, riferito aPA22 +10000 0
Riferimento digitale ausiliario di velocitao | [%/100]
di corrente. Il riferimento ausiliario di ve-

PAS I_oqtae_ riferito a I?AZZ,_ il riferi mer_1t0 ausi- +10000 0
liario di corrente ériferito allataglia,
100.00% corrisponde ad una corrente rms
pari a due volte la corrente nominale

PAG Guadagr_wo propqrzmnale al_Jsllarlo dello (1 032767 10000
anello di velocita per cambio gamma

PA7 Guad_agno mtegra_le ausiliario dell’anello di (1 032767 1500
velocita per cambio gamma

PAS Guadfagno del rlfer_| mento principae di [%/100] 010000 10000
velocita per cambio gamma

PA9 | Guadagno del riferimento ausiliario [%/100] 0+10000 10000

PA10 Tempo rampa di veloci ta gel set 1 [¢/100] 010000 0
accelerazione con velocita positiva

PA11 Tempo rampa di veloci ta E:iel set 1 [¢/100] 010000 0
decelerazione con velocita positiva

PA12 Tempo rampa di veloci ta \del st _1: [¢/200] 010000 0
accel erazione con velocita negativa

PA13 Tempo rampa di veloci ta Ejel st _1: [¢/200] 010000 0
decelerazione con velocita negativa

PA14 |Reserved

PA15 Tempo rampa di veloci ta \del set 2: [¢/200] 010000 0
accel erazione con velocita positiva

PA16 Tempo rampa di veloci ta E:iel set 2: [¢/100] 010000 0
decelerazione con velocita positiva

PA17 Tempo rampa di veloci ta gel set .2: [¢/100] 010000 0
accelerazione con velocita negativa

PA1S Tempo rampa di veloci ta E:iel set _2: [¢/100] 010000 0
decelerazione con velocita negativa
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PA##HH Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
PA19 |Reserved
PA20 Sogliadi velocita nO per freno di stazio- [rpm] 0+100% di 5% di
namento PA22 PA22
PA21 | Ritardo intervento freno stazionamento [¢/10] 0+1800 10
Massima velocita del motore. Dipende dal [rpm]
PA22 | PA30 (impulsi/giro) se SW15 non e 0 (en- 80+X 3000 Off - line
coder simulato). X=122000* 60/PA30
PA23 Soglia nO (velocita zero) riferita alavelo- 0+10% di 1.5%di
citaimpostatain PA22 [rpm] PA22 PA22
Soglianmax (velocita massima) riferita 1M0s 75% di
PA24 | dlavelocitaimpostatain PA22 [rpm] | 10:200%di | ppon
PA22
Corrente efficace di picco inverter/motore .| 2*SYSPA .
PA25 e : . [A/100] 10+100% di Off - line
E' il limite di corrente statico del drive. (2*SY SPAO1) 01
Corrente efficace nominale del motore alla
PA26 |velocitanominale, utilizzato per il calcolo | [A/100] 10+115% PA25/2=| Off -line
dellalDT del motore. di PA25/2 SY SPAOL
Corrente efficace nominale del motore a
velocita' nulla (rotore bloccato). Al mo- [A/100] _ .
PA27 | mento non viene utilizzato, I’ algoritmo del 10+115% gYAéFS)f 0_1 Off —line
calcolo dellalDT usasolo PA26, ed & cosi di PA25/2
piU conservativo
PA2S Tempo intervento immagine termica moto- 12600 300 Off - line
re [¢/10]
Tempo intervento immagine termica drive Off —line
PA29 | (3.0 sec per CV$46, 1.0 sec per CV S23) [¢/10] 1+30 XX :
a S Chiave SCS
x.x = vaoredi taglia
Impulsi/giro encoder simulato. [l numero (1
PA30 |massimo € legato alla massima frequenza 10+5000 1024 Off - line
dell’ encoder simulato (122 KHz)
PA31 | Guadagno proporzionae encoder simulato (] 1+32767 2500 Off - line
PA32 Reserved
Massima tensione ammessa su DC-link (ri- o i .
PA33 |feritadlatagliadel drive: 1000V per [V/10Q] 30+100% S\?OSI/-::(IJO Cch)if;v_ellsrgs
CV 46 e 500V per CVS23) di SYSPA0O
Minima tensione ammessa su DC-link (ri- o i .
PA34 |feritadlatagliadel drive: 1000V per v/10] | 30.0:100.0% si%ﬁ /f(')o Cﬁif;v;"srz:es
CV 46 e 500V per CV S23) di SYSPA0O
Teng one mterventp del chqpper di frenatu- . 7506 di Off — line
PA35 |ra(riferitaalatagliadel drive: 1000V per [V/10] 30.0+100.0% SYSPAOO | Chiave SCS
CV 46 e 500V per CVS23) di SYSPA0O
Isteresi per il comparatore dellatensione . .
. . 1+25% 3.8%di Off —line
PA36 | DC-link nel controllo del chopper di fre- [v/10] . .
natura (riferito a SY SPAQO) di SYSPAOO | SYSPAOQO | Chiave SCS
Tempo intervento immagine termica del Off —line
PA37 | chopper di frenatura [¢/10] 1+32 XX )
! S Chiave SCS
xx=valore di taglia
Valore resistenza del chopper di frenatura . Off —line
PA38 | yxxx=valore di taglia [ohm/10] 50+3000 XX | Chiave SCS
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PA##HH Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
Potenza resistenza del chopper di frenatura . Off —line
PA39 xxxxx=valore di taglia [W] 50+25000 XX Chiave SCS
PA40 I(Ztcxiat(;agno proporzionale del regolatore di ve- ] 032767 10000
PAAL g?;m cienteintegrale del regolatore di velo- ] 032767 1500
Coefficiente derivativo del regolatore di velo-
PA42 s .
citd (non operativo)
PA43 Guadagno proporzionale del regolatore di cor- 1 032767 6685 O_ff —line
rente Chiave SCS
PA44 Coefficiente integrale del regolatore di cor- 1 032767 194 O_ff —line
rente Chiave SCS
Maschera filtraggio rumore per il coefficiente 1
PA45 | derivativo del regolatore di velocita (non ope- 1
rativo)
PAZG Guadagno proporzionale del regolatore di ] 032767 — pA3 Off —line
flusso Chiave SCS
PA47 | Coefficiente integrale del regolatore di flusso ! 0+32767 = P44 Off —line
Chiave SCS
PA48 | Reserved
PA49 |Reserved
PA5S0 |Reserved
PA51 |Reserved
PA52 | Reserved
) . . (] - Off —line
PA53 | Numero di coppie polari del resolver 1+100 1 Chiave SCS
. . , [l - Off —line
PA54 | Numero di coppie polari del motore 1+100 3 Chiave SCS
Fattore di scala compensazione forza contro ] .
PASS elettromotrice asse Q (PA56) 0+10 0 I
Compensazione forza elettromotrice ] . Off —line
PA56 in asse O 0+32767 14100 Chiave SCS
Compensazione forza el ettromotrice . Off —line
PAST inasse D 0+32700 0 Chiave SCS
PA58 | Fattore scalalimitazione integrale ID reg ] 0+32767 0 Off - line
PAS9 | Fattore scalalimitazione integrale |Q reg [ 0+32767 0 Off - line
PAGB0 | Fattore scalalimitazione integrale Speed reg [ 0+32767 0 Off - line
PAG61 | Fattore scalalimitazione integrale Flux reg [ 0+32767 32767 Off - line
PAG2 | Fattore scalalimitazione integrale Pos reg [ 0+32767 32767 Off - line
PAG3 Valore di resistenza statorica motore Ruv [Q/100] 0:32767 0 Off - line
(non operativo)
PAGA Valore di induttanza di gllspers onestatorica | [mH/100] 032767 0 Off - line
motore Luv (hon operativo)
Guadagno proporzionale PLL per il filtraggio 1
PAG5 | del segnale del resolver (normal mente = 40% 0+32767 16000 Off - line
di PA22in bit)
PAGE Guadagno integrale PLL per il filtraggio del 1
segnale del resolver (normamente = 10% di 0+32767 4000 Off - line
PA22in bit)
PAG67 | Shift errore contr. integrale ID (] 0+9 0 Chiave SCS
PA68 | Shift errore contr. integrale 1Q [1 0+9 0 Chiave SCS
PAG9 | Shift errore contr. integrale reg. vel. 11 0+9 0
PA70 | Speed ref treshold - Iq limit algorithm 1 [rpm] 0+PA22 0
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PA##HH Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
PA71 | Speed treshold - Ig limit algorithm 1 [rpm] 0:PA22 0
PA72 |Iqlimit treshold - Ig limit algorithm 1 [A/100] 0:SYSPAQ01*2 0
PA73 | Shift errore contr. integrale reg. flusso [ 0+9 0 Chiave SCS
PA74 | Shift errore contr. integrale reg. posizione [ 0+9 0 Chiave SCS
PA75 | Timeout - Iq limit agorithm 1 [msec] 0:30000 0
- eyl . ] . .
PA76 |Iqlimited val - Iq limit agorithm 1 [A/100] 0:SYSPAOQL1*2 | syspao1*2
PA77 |Filter tau - Iqlimit agorithm 1 (I 0:10 0
Posi zione angol o memorizzato su richiesta R Off —line
PAT8 di salvataggio di posizione asse [°/10] +1800 0 Chiave SCS
PA79 Fi ne;etra_angqlgre per protocollo di salva- [°/10] +1799 10
taggio di posizione corretta
PA80 | Offset acquisizione della corrente di fase R ! + 500 0 Off —line
B Chiave SCS
o : [1 Off —line
PA81 | Offset acquisizione della corrente di fase S + 500 0 Chiave SCS
I [1 Off —line
PAB2 | Offset acquisizione segnale seno resolver + 500 0 Chiave SCS
Offset acquisizione segnale coseno resol- (1 Off —line
PA83 ver + 500 0 Chiave SCS
PAB4 | Coppie polari celle di Hall (pari a PA54) (1 1+100 0 Off-line
Offset celle di Hall rispetto allo zero elet- 1l
PAS85 |trico del motore -32768+32767 0 Off-line
32767=180° -32768=-180°
PAB6 | Offset acquisizione ingresso analogico IN1 (1 + 500 0 Off line
PA87 | Offset acquisizione ingresso analogico IN2 [ + 500 0 Off line
PA88 | Offset acquisizione ingresso analogico IN3 (1 + 500 0 Off line
PAS9 Offset di correzione angolo elettrico resol- | [°/100] +4500 0 O_ff —line
ver Chiave SCS
PA90 | Guadagno polarita positivaingresso IN1 [%/100] 5000+-15000 10000
PA91 | Guadagno polarita positivaingresso IN2 [%/100] 5000+-15000 10000
PA92 | Guadagno polarita positivaingresso IN3 [%/100] 5000+-15000 10000
PA93 | Guadagno polarita negativaingresso IN1 [%/100] 5000+-15000 10000
PA94 | Guadagno polarita negativaingresso IN2 [%/100] 5000+-15000 10000
PA95 | Guadagno polarita negativaingresso IN3 [%/100] 5000+-15000 10000
Errore massima lettura angolo elettrico a [°/100]
90° Off-line
PA96 |0->10.00° 0+4500 0 Chiave SCS
Se s imposta un valore diverso da 0 viene
considerato il valore impostato
PA97 |Reserved /l /l
PA98 | Password Utente (Chiave Utente) [] -32768+32767 | -32768
PA99 | Password SCS (Chiave SCS) 1 -32768+32767 | -32768
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PA##HH Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
nO- isteresi, impostata in percentuale rispetto | [%/100] i .
PA100 aPA23 0:1000 300 Chiave SCS
PA101 nMax isteresi, impostatain percentuale ri- [%/100] 0:1000 500 Chiave SCS
spetto a PA24
PA102 |LH [ 0+32767 0 |Chiavescs
Coefficiente per compensazione ritardo ] . Off —line
PA103 campionamento (DT_COMP) 0+32767 590 Chiave SCS
Limite statico corrente Id riferitaallataglia , o
PA104 del drive, per tagliain corrente si intendeil | [A/100] 10'007(11?0'00A) § Off —line
doppio della corrente nominae (2*SY SPAO1) (@°SYSPAOL) | Chiave SCS
Limite superiore regolatore di corrente in as- 1 " Off —line
PAL0S | b (IDREG UPLIM ) 0-32767 | 32187 | chiave sCs
PA106 | Shift errore P regolatore corrente |D ] 0+9 = PA108 C(r?if;v_el ISQ?S
Limite superiore regolatore di corrente asse 1 " Off —line
PAL07 | 5 (1I0REG_UPLIM) 0+32767 32767 | cpjave SCs
PA108 | Shift errore P regolatore corrente |Q [ 0+9 0
PA109 | Shift errore P regolatore velocita [ 0+9 0
PA110 | Filtro spikes velocita encoder (] 0+32767 2500
Guadagno proporzionale regolatore di flusso 1 "
PALL1 FLUXREG_KP (reserved) 032767 0
Guadagno integrale regolatore di flusso 1 "
PA112 FLUXREG _KI (reserved) 032767 0
Limite superiore regolatore di flusso 1 "
PA1L3 FLUXREG_UPLIM (reserved) 032767 26214
PA114 | Shift errore regolatore Flusso (reserved) [ 09 0
Guadagno proporzionale regolatore di posi- ] .
PALIS zione POSREG KP (reserved) 0+32767 10000
PA116 | Reserved 11
Limite superiore regolatore di posizione ] .
PA117 POSREG UPLIM (reserved) 0+32767 26214
PA118 | Shift errore regolatore posizione (reserved) (] 09 0
PA119 | Coefficiente terzaarminica [ 0+16384 16384 Cﬁif;\/_e' oS
PA120 Costante di tempo per filtraggio velocita del 1 020 0
resolver
Costante di tempo per filtraggio lettura ten- 1 "
PA121 sione di batteriaVDC 0+20 5
Guadagni regolatore di posizione POSI- ] .
PA122 TIONER_GAIN (reserved) 0+32767 0
PA123 Enco_derl — Costante di tempo filtro velocita ] 020 2
lettain modo hardware
PA124 Costante filtraggio della posizione del resol- ] 020 2
ver calcolata con Arctan2
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PA##HH Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
Word allarme 1 allo spegnimento [

bit 00: IDT limit motor

bit O1: IDT limit drive

bit 02: IDT limit brake resistor
bit 03: brake chopper status
bit 04: PTC motor

bit 05: Over voltage

bit 06: Under voltage

PA125 |bit 07: Reserved -32767+32767 0
bit 08: FPGA programming error
bit 09: brake resistor command error
bit 10: Parameters error

bit 11: Over current

bit 12: IPM fault

bit 13: Application error

bit 14: CAN error

bit 15: Reserved

Word allarme 2 allo spegnimento [
bit 00: start IDT motor

bit O1: start IDT drive

bit 02: external ADC alarm

bit 03: holding brake status

bit 04: resolver non connected
bit 05: electrical gear ratio error
bit 06: CAN message send error
PA126 | bit 07: CANopen node guarding error -32767+32767 0
bit 08: timeout tracking error
bit 09: start tracking error

bit 10: reserved

bit 11: reserved

bit 12: flash error

bit 13: ram error

bit 14: reserved

bit 15: DSP error

Word allar me 3 allo spegnimento [
bit 00: lu offset error

bit 01: Iv offset error

bit 02: resolver sin offset error

bit 03: resolver cos offset error

bit 04: reserved

bit 05: reserved

bit 06: analog IN1 offset error

bit 07: analog IN2 offset error

bit 08: analog IN3 offset error

bit 09: resolver calibration error

bit 10: analog IN1 positive full scale error
bit 11: analog IN2 positive full scale error
bit 12: analog IN3 positive full scale error
bit 13: analog IN1 negative full scale error
bit 14: analog IN2 negative full scale error
bit 15:analog IN3 negative full scale error

PA127 -32767+32767 0
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PA#H#HH

Descrizione

Unita di
misura

Campo

Default

Note

PA128

Word allarme 4 allo spegnimento
bit 00: application alarms 1
bit 01: application alarms 2
bit 02: application alarms 3
bit 03: application alarms 4
bit 04: application alarms 5
bit 05: application alarms 6
bit 06: application alarms 7
bit 07: application alarms 8
bit 08: application alarms 9
bit 09: application alarms 10
bit 10: application alarms 11
bit 11: application alarms 12
bit 12; application alarms 13
bit 13: application alarms 14
bit 14: application alarms 15
bit 15: application alarms 16

(]

-32767+32767

PA129

Reserved

[l

PA130

Life time Days — contatore tempo di lavoro
del drive (giorni)

(]

0+32000

1

PA131

Life time Hours - contatore tempo di lavoro
del drive (ore)

[l

0+24

I/

PA132

Life time Minutes — contatore tempo di la-
voro del drive (minuti)

[l

0+59

I/

PA133

Parametro da visualizzare al’ avvio sul ta-
stierino

0: viene visualizzato |o stato

dell’ azionamento

<>0: viene visualizzato il parametro specifi-
cato

[l

0+32000

PA134

Delay invio risposta su R$485 esterna
(BUS)

[me/10]

0+100

Off - line

PA135

Delay invio risposta su linea seriale ddl ta-
stierino

[M/10]

0+100

Off - line

PA136

Contatore swap della flash

(]

0+32767

Read-only

PA137

Sfasamento portante resolver

(]

-32768+32767

450

Off —line
Chiave SCS

PA138

Encoder1 - Guadagno proporzionale Kp sti-
matore velocita

(]

0+32767

25000

PA139

Encoderl - Guadagno integrale Ki stimatore
velocita

[l

0+32767

5000

PA140

Encoderl - Costante di tempo filtro velocita
in uscita allo stimatore di velocita

[l

0+20

PA141

Encoderl - Impulsi/giro per agoritmo di
lettura velocita

[l

10+5000

1024

Off - line

PA142

Fattore di scala guadagni simulatore encoder

I

0+12

Off - line

PA143

Sim. encoder minima variazione

1

0+100

10

Off - line

PA144

Guadagno integrale (Ki) regolatore simula-
tore encoder

(]

0+32767

250

Off - line

PA145

Guadagno feed-forward (Kffw) regolatore
simulatore encoder

(]

0+32767

26843

Off - line

PA146

Offset tacca di zero simulatore encoder

I

0+(4* PA30-1)

Off - line

PA147

Sogliaritardo massimo tra comando e fre-
natura [ug]

[l

0+32767

700

Off —line
Chiave SCS

PA148

Valore per lacompensazione dei tempi morti

[l

0+32767

100

Off —line
Chiave SCS
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PA#H#HH Descrizione Unitadi Campo Default Note
misura
PA149 | Costante di tempo filtro ingresso analogico 1 (] 0+20 0 Off - line
PA150 | Costante di tempo filtro ingresso analogico 2 (1 0+20 0 Off - line
PA151 | Costante di tempo filtro ingresso analogico 3 [ 020 0 Off - line
G [%/100] ) Off —line
PA152 | Guadagno polarita positivaingresso lu 5000+15000 10000 Chiave SCS
B [%/100] ) Off —line
PA153 | Guadagno polarita positivaingresso v 5000+15000 10000 Chiave SCS
. R [%/100] ] Off —line
PA154 | Guadagno polarita negativaingresso lu 5000+-15000 10000 Chiave SCS
. R [%/100] ] Off —line
PA155 | Guadagno polarita negativaingresso v 5000+15000 10000 Chiave SCS
Guadagno polarita positivaingresso seno re- | [%/100] ) Off —line
PA156 lver 500015000 10000 Chiave SCS
Guadagno polarita positivaingresso coseno | [%/100] ) Off —line
PA157 resolver 500015000 10000 Chiave SCS
PA158 Guadagno polarita negativa ingresso seno [%/100] 5000-15000 10000 O_ff —line
resolver Chiave SCS
PA159 Guadagno polarita negativa ingresso coseno | [%/100] 5000=15000 10000 O_ff —line
resolver Chiave SCS
PA160 | Offset indirizzo codice applicazione 1 ] -32768+32767 0
PA161 | Offset indirizzo codice applicazione 2 ] -32768+32767 0
PA162 | Offset indirizzo codice applicazione 3 [ -32768+32767 0
PA163 | Minimo valore ingresso analogico IN1 [%/100] 0+10000 5 Il
PA164 | Minimo valore ingresso analogico IN2 [%/100] 0+-10000 5 1l
PA165 | Minimo valoreingresso analogico IN3 [%/100] 0+10000 5 1
PA166 | Tempo filtro anti-rimbalzo ingresso EN [msec] 0+1000 1 1
PA167 | Tempo filtro anti-rimbalzo ingresso D101 [msec] 0+1000 1 1
PA168 | Tempo filtro anti-rimbalzo ingresso D102 [msec] 0+1000 1 I
PA169 | Tempo filtro anti-rimbalzo ingresso D103 [msec] 0+1000 1 I
PA170 | Tempo filtro anti-rimbal zo ingresso DI04 [msec] 0+-1000 1 Il
PA171 | Tempo filtro anti-rimbalzo ingresso D105 [msec] 0+1000 1 1
PA172 | Tempo filtro anti-rimbalzo ingresso D106 [msec] 0+1000 1 1
PA173 | Tempo filtro anti-rimbalzo ingresso RST [msec] 0+1000 1 1
Selezione modalitadi gestione set parametri
O=set selezionato da PAL75
PA174 | 1=set selezionato da DI06(D106 =0-> SETO) 1 0+2 0 Off-line
2=s¢et selezionato dalla combinazione degli
ingress D105 (bit0) e DI06 (bitl)
PA175 | Selezione set di parametri [ 0+3 0 Off-line
Ritardo al’avvio in caso di non swap del MSeC] .
PAI76 [ ® [msec] | 5. 30000 2300 | Off-line
PA177 |IN2finecalibration -10V /l -32768+32767 0 /l
PA178 |IN2finecalibration -8V /l -32768+32767 0 /l
PA179 |IN2finecalibration -6V /l -32768+32767 0 /l
PA180 |IN2finecalibration -4V /l -32768+32767 0 Il
PA181 |IN2fine calibration -2V /l -32768+32767 0 Il
PA182 | IN2 fine calibration OV /l -32768+32767 0 /l
PA183 | IN2finecdlibration +2V /l -32768+32767 0 /l
PA184 | IN2finecdlibration +4V /l -32768+32767 0 /l
PA185 | IN2 finecalibration +6V /l -32768+32767 0 /l
PA186 |IN2fine calibration +8V /l -32768+32767 0 Il
PA187 |IN2 finecdibration +10V /l -32768+32767 0 Il
PA188 | IN3 fine calibration -10V /l -32768+32767 0 /l
PA189 |IN3 finecalibration -8V /l -32768+32767 0 /l
PA190 |IN3fine calibration -6V /l -32768+32767 0 /l
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PA191 |IN3finecalibration -4V Il -32768+32767 0 I
PA192 |IN3finecalibration -2V Il -32768+32767 0 Il
PA193 | IN3finecalibration OV Il -32768+32767 0 I
PA194 |IN3finecalibration +2V 1l -32768+32767 0 I
PA195 |IN3finecalibration +4V 1l -32768+32767 0 Il
PA196 |IN3finecalibration +6V Il -32768+32767 0 il
PA197 |IN3finecalibration +8V 1! -32768+32767 0 Il
PA198 |IN3finecalibration +10V Il -32768+32767 0 Il
PA199 |Flash CRC ] -32768-32767 Il Il
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4.3 Parametri Posizionatore — PZ (OFFSET: 200)

PA## Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
PA200 |Reserved Il Il /l Il
PA201 |Reserved Il Il /l Il
Numero di quote del ciclo programmato. %mggg
Unavoltaraggiuntal’ ultima quota, viene i Uote)
PA202 | ativata |'uscita GV34.15 (fine ciclo). La q1;64 2 Offline
sequenza é ripetuta a successivo comando d
di P_START. (modo pac-
_ chetti)
Risoluzione equivalente per ogni tacca.
PA203 | Ricavato in funzione di PA219 (indicalo [ 1+50000 1000 Offline
spazio relativo a unatacca).
0+99999
Banda morta di cambio guadagno. [ (viatastie-
Sel'errore di posizione (in assoluto) & rino TP)
PA204 maggiore di questo valore, viene utilizzato 0+-1000000 1000
il guadagno PA215, atrimenti PA216. 000
(viaseriae)
Banda morta di posizionamento termina-
to. .
Sel’errore di posizione (in assoluto) & mi- [ pzogggggg
nore di questo valore, il movimento richie- . .
sto viene considerato terminato. (V.' atastie-
PA205 |, O - . rino TP) 500
Viene segnalata |’ uscita cheindica cheil P703-1000
posizionamento € stato terminato, il posi- 00(')00
Zionamento comungue continua verso il . .
raggiungimento del target. (viaseride)
(leggi Nota 1)
Banda errore d’inseguimento massimo. 0+99999
Sel’errore di posizione (in assoluto) e (viatastie-
maggiore di questo valore, iniziala scan- [l rino TP)
PA206 sione di PA207 per intervento errore trac- 0+-1000000 30000
king. 000
(leggi Nota 2) (viaseriae)
Timeout errored’inseguimento. 0-99999
Tempo massimo per cui si tollera un errore [msec] (viatastie
PA207 | di tracking superiore alla soglia stabilita da fino TP) 1000
PA206. 0+1000000
(leggi Nota 2) (via seriale)
PA208 |Riferimento velocitadi “Homing”. [rpm] (x1+£100% (_}DOAO/;)Zd' Offline
di PA22)
Riferimento velocita di
PA209 “Posizionamento” (1+100% di | (80%) di
(disabilitato nella modalita a posiziona- [rpm] PA22) PA22
mento con pacchetti [SW31 = 1]).
PA210 | Compensazione Feed-Forward. [%/100] 0+20000 10000
Tempo d’ acceler azione, necessario per
raggiungere la velocita PZ09 ,
PA21L | (isabilitato nellamoddlitaaposiziona- | [sec/i00) | 0760000 | 100
mento con pacchetti [SW31 = 1]).
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PA### Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
+999999
Offset di posizione (Zero pezzo). [ (viatastierino .
PA212 (rispetto allo zero macchinadi Homing). 121 4;2)30000 0 Gifline
(viaseriae)
Limite massmo quota positiva 999999
X ) : [ (viatastierino
PA213 (finecorsa SW-CW) P) 0
O=escluso +21474800
(viaseriae)
Limite massimo quota negativa. 999999
X : [ (viatastierino
PA214 (finecorsa SW-CCW) P) 0
0=escluso +2147480000
(viaseriae)
Guadagno proporzionale di posizione 1 .
PA215 fuori della banda morta PZ04. 0+32767 5000
Guadagno proporzionale di posizione 1 .
PA216 dentro la banda morta PZ04. 0+32767 1000
PA217 | Guadagno integrale di posizione. ] 0+32767 0
0+255
Indicedi inizio del posizionamento da [ (modo quote)
PA218 | eseguire secondo la modalita selezionata da 0+63 0
SW30. (modo pac-
chetti)
Numer o impulsi/giro del posizionatore 105000
PA219 | per giro motore. Abbinato a PZ03, controlla 1 ' 1000 Offline
lo spazio percorso dal posizionatore.
PA220 | Reserved.
Valoredello spazio mascherato per “ Stop +999999
in spazio”, entro il quale non e considerato 1 (vi_a tastierino
il fronte del comando P_STOP_SPACE (ri-
PA221 SContro) TP) 0
Valido solo per movimentazione con posi- i2¢474$2|000
zionamento. (viaseride)
Valoredello spazio di fermata per “ Stop i (v(i);tgagstgi%e?igno
in spazio”, sul fronte valido del comando
PA222 | b STOP SPACE ™) 0
I OF_ g 0+1073740000
(leggi Nota 3) (viaseriale)
Impulsi/giro trasduttore esterno (per con- ]
PA227 |trollo di posizione con trasduttore sul cari- 10+5000 500 Off - line
C0)
PA228 Numeratore del rapporto meccanico dal tra- ] 0.01-60000 10000 | OFff - line
sduttore esterno a motore
Denominatore del rapporto meccanico dal ] . s
PA229 trasduttore esterno a motore 0.01+60000 10000 | Off -line
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PA### Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
Valore quota da impostare su segnale _2147{183648
PA230 | b 7ERO espressain tacche ! N 0
= ' 2147483647
PA231 |Risoluzioneimpulsi/giro asse eettrico i 10+5000 1024
PA232 | Numeratorerapporto asse elettrico [ -999999+999999 | 10000
PA233 | Denominatorerapporto asse eettrico ] -999999+999999 | 10000
Tempo di decelerazione, necessario per
raggiungere la velocita 0 partendo da sec/100 ,
PA234 | pA209 (disabilitato nella modalita a posi- [ ] 0+60000 100
zionamento con pacchetti [SW31 = 1]).
PA235 | Reserved I 1 / I
PA236 | Reserved I 1 / I
PA237 | Reserved I 1 / I
PA238 | Reserved I /l /l Il
PA239 |Reserved I /l /l Il
PA240 | Reserved I /l /l Il
PA241 |Reserved Il /l /l /l
PA242 | Reserved Il /l /l /l
PA243 | Reserved Il /l /l /l
Corrispondenza stato celle di hall con
angoli elettrici:
bit0:3 -> 0° hall cellsstatus
bit4:7 -> 60° hal cellsstatus .
PAZas |t o e s | 02147480000 |0x315462 | Off line
bit 12:15 -> 180° hall cells status
bit 16:19 -> 240° hall cells status
bit 20:23 -> 300° hall cells status
1 Off line
PA245 | Matricola VEC2 I 1l Chiave
SCS
] Off line
PA246 |Matricola PVD I I Chiave
SCS
] Off line
PA247 |Matricola TP I I Chiave
SCS
] Off line
PA248 |Matricola CVS I I Chiave
SCS
1 Off line
PA249 |Matricola Opzione I 1 Chiave
SCS
; N } [rpm] Off line
PA250 glig(zjrilt\%ojcﬂ gnozmne cavo encoderl: so- 0—PA22 0 Chiave
SCS
Algoritmol rimozione cavo encoderl: so- 1 .
gliadi tensione Vq Off_llne
PA251 _ : L . 0-32767 0 Chiave
32767=massimo valore tensione in uscita scs
dal regolatore di corrente Iq
Algor_itmol rimca;ione cavo encoder 1:eI [msec] Off line
massimo tempo di per manenza con velo- .
PA252 | Gita encoder al di sotto di PA250 e ten- 0-10000 0 ngag/e
sioneVq al di sopra di PA251
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PA##

Descrizione

Unita di
misura

Campo

Default

Note

PA253

Tempo per calcolo velocita di encoderl ot-
tenuta come differenza di posizione, la dif-
ferenza di posizione viene calcolata ogni
PA252*62.5us. Il valore della velocita cal-
colata é visualizzato in PA896.

[l

0-16000

Off line

PA254

Algoritmo2 rimozione cavo encoderl: mas-
sima decel erazione consentita, la decelera-
zione viene calcolata ogni msec come diffe-
renzadei valori di velocita calcolati secon-
do PA253. Il valore della accel erazio-
ne/decel erazione e visualizzato in PA897

[l

0-32767

Off line

PA255

Algoritmo3 rimozione cavo encoderl: so-
gliariferimento di velocita

[rpm]

-PA22-PA22

Off line

PA256

Algoritmo3 rimozione cavo encoderl: so-
gliavelocita lettadall’ encoder, lavelocita é
espressa come differenza di tacche

nell’ unita di tempo definita tramite PA253

(]

0:32767

Off line

PA257

Algoritmo3 rimozione cavo enco-
der1:massimo periodo permanenzariferi-
mento di velocitaal di sopradi PA255 e
velocitaal di sotto di PA256

[msec]

0-16000

Off line

PA258

Encoder1 — Valore massima vel ocita deco-
dificabile dall’ encoder

[rpm]

0-19200

Off line

PA259

UART BUS - se per il tempo impostato
non vengono ricevuti caratteri il messaggio
in ricezione viene ignorato

[msec]

0-100

Off line

PA260

UART KEYPAD — se per il tempo impo-
stato non vengono ricevuti caratteri il mes-
Saggio in ricezione viene ignorato

[msec]

0-100

Off line

PA261

Encoder2 — Impulsi/giro per algoritmo di
lettura velocita

[l

0-16384

Off line

PA262

Encoder2 — Costante di tempo filtro velo-
citalettain modo hardware

(]

0-20

Off line

PA263

Encoder2 — Guadagno proporzionale Kp
stimatore velocita

(]

0-32767

25000

Off line

PA254

Encoder2 — Guadagno integrale Ki stimato-
revelocita

(]

0-32767

5000

Off line

PA265

Encoder2 — Costante di tempo filtro velo-
citain uscitaallo stimatore di velocita

(]

0-20

Off line

PA266

Algoritmol rimozione cavo encoder2: so-
gliadi velocita

[rpm]

0-PA22

Off line

PA267

Algoritmol rimozione cavo encoder2: so-
gliadi tensioneVq

32767=massimo valore tensione in uscita
dal regolatore di correnteIq

(]

0-32767

Off line

PA268

Algoritmol rimozione cavo encoder2: mas-
simo tempo di permanenza con velocita en-
coder a di sotto di PA266 etensioneVVq a
di sopradi PA267

[msec]

0-10000

Off line

PA269

Tempo per calcolo velocitadi encoder2 ot-
tenuta come differenza di posizione, la dif-
ferenza di posizione viene calcolata ogni
PA269*62.5us. Il valore della velocita cal-
colata é visualizzato in PA904.

[l

0-16000

Off line

PA##

Descrizione

Unita di
misura

Campo

Default

Note
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PA270

Algoritmo2 rimozione cavo encoder2: mas-
sima decel erazione consentita, la decelera-
zione viene calcolata ogni msec come diffe-
renzadei valori di velocita calcolati secon-
do PA269. Il valore della accelerazio-
ne/decelerazione € visualizzato in PA905

(]

0-32767

0 Off line

PA271

Algoritmo3 rimozione cavo encoder2: so-
gliariferimento di velocita

[rpm]

-PA22-PA22

0 Off line

PA272

Algoritmo3 rimozione cavo encoder2: so-
gliavelocitalettadall’ encoder, lavelocita é
espressa come differenza di tacche

nell’ unita di tempo definita tramite PA269

[l

0:32767

0 Off line

PA273

Algoritmo3 rimozione cavo enco-
der2:massimo periodo permanenzariferi-
mento di velocitaal di sopradi PA271e
velocita a di sotto di PA273

[msec]

0-16000

0 Off line

Nota 1. Con impostazioni di PZ03 diverse, occorre verificare ed eventual mente aggiustare il valore dellastop
band PZ05; valori uguali allarisoluzione PZ03 possono causare una errata valutazione del punto di arrivo del posi-
Zionamento in corso.

Nota 2. Quando i valori impostati in PZ06 e PZ07 sono entrambi a zero, il controllo di inseguimento (tracking) viene

escluso.

Nota 3. Il valore limite impostabile in PZ22 dipende dalla risoluzione PZ03 presente:
PZ22(max) = 1073740.000 * PZ03

NT459 05
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4.4 Switch — SW

(OFFSET: 500)

Gli switch sono dei parametri “particolari” che consentono di configurareil drive e di abilitarne alcune funzionalita

NOTA: Nellacolonna‘Campo’ compaiono solo |e selezioni possibili datastiera.

Nella colonna“ Note”

nessun carattere

off-line

Chiave SCS
Chiave utente

switch modificabile ad azionamento abilitato (on-line);

switch modificabile solo con drive disabilitato (EN=OFF)

N.B. Tutte le impostazioni (SWxx e Paxx ecc.) sono subordinati alla chiave utente (PA 98).

switch modificabile solo dopo inserimento chiave SCS (PA 99) ed “ off-line”
switch modificabile solo dopo inserimento chiave utente (PA 98) e “ off-line”

SW##

Descrizione

Campo

Default

Note

SWO00

Blocco programmazione par ametri:

0 = modifica permessa dei parametri secondo modalita del
campo “Note”
1 = blocco modifiche

0+1

Chiave
Utente

SWo1

Generazione dd riferimento di velocita:

0 =il riferimento & preso secondo la seguente tabella

V_PRESEL B*|V_PRESEL A* origine RIif

0 0 REFERENCE 01 **

PAQ02

0 1
1 0 PAQO3
1 1 PAO4

1 =il riferimento e preso secondo la seguente tabella

V_PRESEL B |V_PRESEL A| origine Rif

0 0 PAO1

0 1 PA02
1 0 PAO3
1 1 PAO4

[J V_PRESEL A eV_PRESEL B sono rispettivamente i bit
3 e 4 del riferimento REFERENCE 00

** Di default sul REFERENCE 01 € mappato I’'ingresso analo-

gico IN1

Off line

SWO02

Controllo della funzione di rampa di velocita:

0 = esclusione rampe di velocita

1 = attivazione primo set di rampe

2 = attivazione secondo set di rampe

3 = attivazione primo set di rampe con comando di esclusione
HW daV_RAMP_SEL (0O=escludi)

4= attivazione secondo set di rampe con comando di esclusione
HW daV_RAMP_SEL (0O=escludi)

5 = attivazione set di rampe con comando HW da
V_RAMP_SEL (0=SET1; 1=SET?2)

Off —line
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SWH#

Descrizione

Campo

Default

Note

SWO03

Selezione Baud Rate seriale asincrona:

0=9600,N,8,1

1=19200,N,8,1
2=38400,N,8,1
3=57600,N,8,1
4= 115200,N,8,1

10 =9600,0,8,1

11 =19200,0,8,1
12 =38400,0,8,1
13 =57600,0,8,1
14= 115200,0,8,1

20 =9600,E,8,1
21=19200,E,8,1
22 =38400,E,8,1
23 =57600,E,8,1
24 = 115200,E,8,1

0+4
10+14
20+24

24

Off —line

SWo04

Selezione dd riferimento ausiliario Speed Ref Aux:
0 = disahilitato

1 = darisorsa mappata per REF 03 04;

2 = daparametro PAb.

Off —line

SWo4r”

Selezione del riferimento di coppia:
0 = disahilitato

1 =ingresso analogico IN2 ;

2 = daparametro PAb.

3 = darisorsa mappata per REF05 06

Off —line

SWO05

Selezione del limite di corrente esterno:
0 = disabilitato

1 =daingresso analogico IN3

2 = dareference REFO7/REF08

3= daadgorithm 1

Off —line

SWO06

Reserved

SWo07

Reserved

SWO08

Reserved

SWO09

Tipo di controllo da realizzare:

0 = nessun controllo (tensione nullain uscita)

1 = controllo widel oop

2 = controllo di velocita

3 = controllo di coppia

4= regolazione per fasatura manuale del resolver

5= regolazione di corrente con possibilita di impostare angolo
elettrico e corrente

10=regolazione diretta di velocita con riferimento impostato in
PA633/PA634

0+10

Off —line

SW10

Selezione del sensore usato per il controllo di posizione nel

posizionatore:
0 = posizione asse da trasduttore posizione e vel ocita motore

1 = posizione asse per il posizionatore da encoder esterno

Off —line

" Per compatibilita con il passato lo switch 4 ha un doppio significato a seconda del tipo di controllo realizzato (velocita

0 coppia)
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SWH#

Descrizione

Campo

Default

Note

SW11

Encoder 1 — Selezione encoder fisico

0 = encoder incrementale canali in quadratura su X9

1 =Impulsi sucanae A per laposizioneelivello su canale B
per lascelta della direzione (1=CCW)

2 =Impulsi su canae A per direzione CW (canale B=0)
oppure impulsi su canale B per direzione CCW (canale A=0)

3 = encoder incrementale canali in quadratura su scheda opzio-
ne

Off —line

SW12

Selettor e gestione del freno di stazionamento:
0 = disabilitato
1 = abilitato

Off —line

SW13

Selettor e acquisizione tensione di alimentazione:
0 = disabilitato
1 = abilitato

Off line
Chiave SCS

SW14

M odo comunicazioni per seriale asincrona:
0 = disabilitato

1 = modo RS232 (protocollo MODBUYS)

2 = modo R$485 (protocollo MODBUS)

Off line

SW15

Gestione encoder simulato:

0 = disabilitato

1= ahilitato

2 =reserved

3= ahilitato con riferimento da encoder (Debug)

4= reserved

5= ahilitato con controllo diretto del riferimento di posizione e
del feed-forward (DEBUG)

6= ahilitato con controllo diretto di prescaler, frequenza
d'uscitae valore di compare per generazione tacca di zero
(DEBUG)

Off —line

SW16

Reserved

SW17

Reserved

SWi18

Reserved

SW19

Reserved

SW20

Controllo chopper di frenatura:

0 = disahilitato — I'immagine termica del chopper di frenatura
non viene calcolata

1 = abilitato

Chiave SCS

SW21

Controllo delleimmagini termiche:

0 = immagini termiche disabilitate

1 = solo immagine termica del motore abilitata

2 = solo immagine. termicainverter abilitata

lo immagini termiche motore ed inverter abilitate

4= solo immagine termica chopper abilitata

5= solo immagini termiche motore e chopper abilitate

6= solo immagini termiche inverter e chopper abilitate

7 = immagini termiche motore, inverter e chopper abilitate

Chiave SCS

SW22

Reserved

SW23

Reserved

SW24

Selettore di salvataggio posizione asse:

0 = disabilitato

1 = abilitato su comando V_RAMP_SEL di PA600 (per com-
patibilita con vecchio CVS)

2= ahilitato su comando VEGP_SAVE_POS di PA600

Off —line
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SWH#

Descrizione

Campo

Default

Note

SW25

M ascher a abilitazione allar mi:

Bit[n] = O corrisponde ad allarme disabilitato
Bit[n] = 1 corrisponde ad allarme abilitato

bit 00: IDT limit motor

bit 01: IDT limit drive

bit 02: IDT limit brake resistor
bit 03: brake chopper status

bit 04: PTC motor

bit 05: Over voltage

bit 06: Under voltage

bit 07: Reserved

bit 08: FPGA programming error
bit 09: brake resistor command error
bit 10: Parameters error

bit 11: Over current

bit 12: IPM fault

bit 13: Application error

bit 14: CAN error

bit 15: Reserved

0+FFFF

FFF4
(-12)

Off —line

SW26

M ascher a abilitazione allar mi:

Bit[n] = O corrisponde ad allarme disabilitato
Bit[n] = 1 corrisponde ad allarme abilitato

bit 00: start IDT motor

bit O1: start IDT drive

bit 02: external ADC aarm

bit 03: holding brake status

bit 04: resolver non connected
bit 05: electrical gear ratio error
bit 06: CAN message send error
bit 07: CANopen node guarding error
bit 08: timeout tracking error
bit 09: start tracking error

bit 10: reserved

bit 11: reserved

bit 12: flash error

bit 13: ram error

bit 14: reserved

bit 15: DSP error

0+FFFF

FD94
(-620)

Off —line
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SWH#

Descrizione

Campo | Default Note

SW27

M ascher a abilitazione allar mi_sezione analogica:

Bit[n] = O corrisponde ad allarme disabilitato
Bit[n] = 1 corrisponde ad allarme abilitato

bit 00: lu offset error

bit 01: Iv offset error

bit 02: resolver sin offset error

bit 03: resolver cos offset error

bit 04: reserved

bit 05: reserved

bit 06: analog IN1 offset error

bit 07: analog IN2 offset error

bit 08: analog IN3 offset error

bit 09: resolver calibration error

bit 10: analog IN1 positive full scale error
bit 11: analog IN2 positive full scale error
bit 12: analog IN3 positive full scale error
bit 13: analog IN1 negative full scale error
bit 14: analog IN2 negative full scale error
bit 15:analog IN3 negative full scale error

FFFF

(-1) Off —line

0+FFFF

SW28

M ascher a abilitazione 4 word allarmi :
Bit[n] = O corrisponde ad allarme disabilitato
Bit[n] = 1 corrisponde ad allarme abilitato

bit 00: application alarms 1
bit 01: application alarms 2
bit 02: application larms 3
bit 03: application alarms 4
bit 04: application alarms 5
bit 05: application alarms 6
bit 06: application alarms 7
bit 07: application adlarms 8
bit 08: application alarms 9
bit 09: application alarms 10
bit 10: application dlarms 11
bit 11: application alarms 12
bit 12: application alarms 13
bit 13: application alarms 14
bit 14: application alarms 15
bit 15: application alarms 16

FFFF

-1) Off —line

0+FFFF

SW29

Controllo calibrazionefineingress analogici IN2 e IN3:

0,1,3,5 = calibrazione fine disabilitata
2 = ahilitata solo per IN2

4= abilitata solo per IN3

7= abilitata per IN2 e IN3

Off —line
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Switch posizionatore

SW##

Descrizione

Campo

Default

Note

SW30

M odalita selezione riferimenti di quota:

0 = incremento automatico indice di quota, che variadal
valore impostato in PZ18 per un numero di quote impostate in
Pz02.

1 = selezione tramite REF 09 dell’indice di quota. Il riferi-
mento € acquisito sul fronte di salitadel segnale P_START

2 = selezione diretta SW indice di quota, per mezzo del valo-
rein PZ18. (Compatibilita con vecchio CVS)

Off line

SW31

M odalita di posizionamento:
0 = modalita di posizionamento quote.
1 = modalita di posizionamento pacchetti.

Off line

SW32

M odalita di aggiornamento del riferimento:

0 = moto linear e senza finecor sa softwar e programmabili.
Gli estremi sono il massimo valore rappresentabile dalle quote.
Riferimento di posizione assoluto rispetto al’ origine (Zero
macchina o Zero pezzo).

1 = moto lineare con possibilita di finecor sa programmabili,
caratterizzato da due quote massime (PZ13) e minima (PZ14).
Riferimento di posizione assoluto rispetto al’ origine (Zero
macchina o Zero pezzo).

2 =moto circolareinfinito, riferimento di posizione incre-
mentale.

Ogni quota € eseguitacome ‘DELTA’ partendo dalla quota
precedente, senza finecorsa software programmabili. | finecor-
sa HW esterni sono utilizzati solo durante la procedura di
HOMING e poi saranno esclusi automaticamente quando €
tolto il comando P HOME.

Off line

SW33

M odalita di fine posizionamento:

0 =fallisceil posizionamento seinterrotto. Ad esempio se
richiesto uno stop asincrono al prossimo start viene esegui-
tala quota successiva impostata.

1=terminail posizionamento seinterrotto. Ad esempio se
richiesto uno stop asincrono al prossimo start viene esegui-
tala quota che é stata interrotta.

Off line

Selezionetipo di rampa Posizionatore:

0 = nessuna (non si garantisce I’ accostamento “soft” a target
di quota, salvo che lavelocita di posizionamento non sia bassa
[10+20% max]).

1 =rampe con acceler azione e deceler azione lineare
2=rampe con accelerazione e decelerazionea S

3=rampe con accelerazione lineare e decelerazionea S

4= rampe con accelerazione a S e decelerazionelineare

(disabilitato nella modalita a posizionamento con pacchetti
(SW31=1)).

Off line

SW35

Abilitazione del comando STOP:

0 = disabilitato.

1 = abilitato su fronte discesadi P_START.
2 = abilitato su fronte salitadi P STOP.

Off line

SW36

Reserved

i

I

I

SW37

Reserved

i

I

I

SW38

Reserved

il

I

Il

SW39

Reserved

I

1

i
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SWi# Descrizione Campo | Default Note
Modalita di ricerca“Zero” per Homing:
0=su angolo “Zero” resolver: la proceduratermina corret-
tamente quando |’ angolo meccanico motore dato dal resolver
corrisponde a Zero (360°).
1=sumarker di “Zero” encoder simulato: la procedura
termina correttamente quando viene intercettata la tacca di
SW40 | “zero” dell’encoder simulato (SW15%0). 03 0 Off line
2 =su Finecorsa HW corretto: la procedura terminaimme-
diatamente sul rilascio del Finecorsa HW correttamente inte-
ressato.
3=sumarker di “Zero” encoder esterno: laprocedura
termina correttamente quando viene intercettata la tacca di
“zero” dell’ encoder esterno (SW10z0).
ALTRI SWITCH
Controllo esecuzione offset allo start-up
0 = esecuzione offset disabilitata
1 = solo offset ingressi sin/cos resolver
2 = solo offset correnti [u/lv
3 = solo offset sin/cos resolver e correnti 1u/lv
4= solo offset ingressi analogici IN1, IN2, IN3
SW41 | 5= solo offset ingressi analogici e sin/cos resolver 0+7 0 Off line
6= solo offset ingressi analogici e correnti 1u/lv
7 = offset ingressi sin/cos resolver, correnti 1W/1V e ingressi
analogici IN1, IN2 e IN3
Att.ne su quali ingressi analogici (IN1, IN2 e IN3) effettuare
I’ offset e specificato da SW42.
Controllo esecuzione calibrazioni ingressi analogici
0 = nessun ingresso analogico selezionato
1=soloingresso IN1
2 =soloingresso IN2
SW42 |3=ingressi IN1elN2 0+7 7 Off line
4= solo ingresso IN3
5=ingress IN1 eIN3
6=ingress IN2 eIN3
7=ingressi IN1, IN2 eIN3
Abilitazione protocollo CAN open
O=disabilitato
1=abilitato con baudrate 1Mbit/s
2=ahilitato con baudrate 500Kbit/s
3= abilitato con baudrate 250K bit/s .
SW43 | 4= ailitato con baudrate 125K bit/s 07 0 Off line
5= abilitato con baudrate 100K bit/s
6= abilitato con baudrate 62.5Kbit/s
7= abilitato con baudrate 50Kbit/s
Abilitazione /0O remoti CAN open
0 =10 remoti disabilitati
xx = 10 remoti abilitati .
Swaa (xx%21000) = numero di nodo CANopen del modulo di 1O 0-30127 0 Off line
(xx/1000)= tempo aggiornamento uscite del modulo di 10
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SWH#

Descrizione

Campo

Default

Note

SW45

Attivazione protocollo CANopen “Node Guarding Proto-
col”

O=protocollo disabilitato

xx = protocollo abilitato

(xx%1000)=numero di nodo CAN open verso il qualeil pro-
tocollo é abilitato

(xx/1000)=tempo invio messaggio NMT ERR espresso in
[sec/10]

0+30127

Off line

SW46

Selezione sensor e utilizzato per feedback di posizione per
il controllo

O=feedback di posizione daresolver (PLL)

1=feedback di posizione da encoder + resolver

2=feedback di posizione daresolver (ATAN2)

3= feedback di posizione dacelle di hall (Trapezio)

4= feedback di posizione dacelle di hall ed encoder

5= feedback di posizione da encoder2 e resolver

6= feedback di posizione da celle di Hall ed encoder2

Off line
Chiave SCS

sw47

Selezione sensor e utilizzato per feedback di velocita per il
controllo

O=feedback di velocita daresolver

1=feedback di velocita da encoder (misuraimpulso)
2=feedback di velocita da encoder (stimaPLL)

3=reserved

4= feedback di velocita da encoder2 (misuraimpulso)

5= feedback di velocita da encoder2 (stima PLL);

Off line
Chiave SCS

SW48

Abilitazione asse elettrico multi rapporto
O=Asse elettrico multi rapporto disabilitato
1=Asse elettrico multi rapporto abilitato

Off line

SW49

Abilitazione applicazioni
O=applicazioni disabilitate
1=applicazione abilitata

0-1

Off line

SW50

M odalita di salvataggioin FLASH

bit 0 = abilitazione salvataggi allo spegnimento
(O=disabilitati; 1=abilitati)

bit 1= abilitazione salvataggi in presenza di alarme di under-
voltage (O=disabilitati; 1=abilitati)

0-3

Off line
Chiave-Scs

SW51

Abilitazione opzioni
0 = espansione non abilitata
1 = espansione abilitata

Off line

SW52

Abilitazione controlli assenza segnale encoder 1

bit0: Abilitazione algoritmol rimozione cavo encoderl
bitl: Abilitazione algoritmo2 rimozione cavo encoderl
bit2: Abilitazione algoritmo3 rimozione cavo encoderl

Off line

SW53

Abilitazione salvataggio parametri allo spegnimento
(max. 10 parametri da 16 bit —5 parametri da 32 bit)
O=salvataggio disabilitato

1=salvataggio abilitato

Off-line

Controllo congruenza encoder —celledi Hall

0 -> controllo disabilitato

<>0 -> controllo abilitato, il valore del parametro indica
il massimo errore ammissibile tral’ angolo discretizzato pro-
veniente dalle celle di hall e la posizione del resolver

32767->180° - L' algoritmo viene eseguito oghi 62.5usec

0+32767

Off-line

SW55

Abilitazione gestione protocollo seriale da applicazione
O=disabilitato
1=abilitato

0-1

Off-line
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SWH#

Descrizione

Campo

Default

Note

SW56

Selezioneingressi fisici celledi hall
0: celledi hall daopzione
1: celle di hall connesse agli ingressi D104, DI05 e DI06

0-1

0

Off-line

SW57

Encoder 2 - Selezione encoder fisico

0 = encoder incrementale canali in quadratura su X9

1 =1Impuls sucanale A per laposizione e livello su canale B
per lascelta della direzione (1=CCW)

2 =Impulsi su canale A per direzione CW (canae B=0)
oppure impulsi su canale B per direzione CCW (canale A=0)
3 = encoder incrementale canali in quadratura su scheda op-
zione

Off - line

SW58

Abilitazione controlli assenza segnale encoder 2

bit0: Abilitazione algoritmol rimozione cavo encoder2
bitl: Abilitazione algoritmo2 rimozione cavo encoder2
bit2: Abilitazione algoritmo3 rimozione cavo encoder2

Off line

NT459_05

Data:31.8.06

Pagina 80 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

4.5 Reference — REF (OFFSET: 600)

| reference consentono di passare riferimenti e comandi all’ azionamento in formato digitale in uno dei vari modi con-
sentiti (da Tastierino,da seriale, daBUS di campo e mediante la programmazione degli ingressi)

REF##

Descrizione

Tipo

Unita di mi-
sura

Campo

REF00

Comandi movimentazione asse

bit0: velocity V_CW

bitl: velocity V_CCW

bit2: velocity V_RAMP_SEL
bit3: velocity V_PRESEL -A
bit4: velocity V_PRESEL-B

bit5: velocity V_GAMMA_CHANGE
bit6: electrical gear EG_CW
bit7: electrical gear EG_CCW
bit8: positioner P_START

bit9: positioner P_STOP

bit10: positioner P_ HOME
bit11: positioner P_ZERO

bit12: positioner P_FC1

bit13: positioner P_FC2

bit14: positioner P_JOG1

bit15: positioner P_JOG2

bit16: positioner P_CW

bitl7: positioner P_CCW

bit18: VEGP_STOP_IN_SPACE
bit19: VEGP_SAVE _POS
bit20:positioner P TORQUE_CTRL
bit21: velocity P_SPEED CTRL
bit22: positioner P_SPEED_CW
bit23: positioner P_SPEED CCW
bit24:

bit25:

bit26:

bit27:

bit28:

bit29:

bit30:

bit31:

32 bit

(]

REFO1

Riferimento di velocitaper (in unitd)
32767 -> PA22

16 bit

(]

-32768+32767

REF02

Riferimento di velocitain rpm

16 bit

[rpm]

-(PA22) =(PA22)

REFO03

Riferimento ausiliario di velocita (in unita)

16 bit

-32768+32767

REF04

Riferimento ausiliario di velocitain rpm

16 bit

[rpm]

-(PA22) =(PA22)

REF05

Riferimento di corrente asse Q per controllo
di coppia (in unita)
32767 -> 2*SY SPAOL

16 bit

(]

-32768+32767

REF06

Riferimento di corrente asse Q per controllo
di coppia

16 bit

[A/100]

+2*SY SPAOL

REFO7

Limite di correntein unita
32767 -> 2*SYSPAO1

16 bit

(]

-32768+32767

REF08

Limite di corrente

16 bit

[A/100]

+2*SYSPAOL

REF09

Indice quota/pacchetto posizionatore da
eseguire

16 bit

(]

0+255

NT459_05
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REF## |Descrizione 1ee | Uil - Campo
sura
REF10 I ndice quporto asse elettrico daimpostare | 16 bit (1 0255
in modalita multi — rapporto
Riferimento di corrente asse Q per applica- 16 bit (1
REF11 |zioni particolari (ex centraturaresolver) -32768+32767
32767 -> 2* SY SPAO1
REF12 | Riferimento di corrente asse Q 16 bit [A/100] +2*SY SPAOL
Riferimento di corrente asse D 16 bit
REF13 30767 -> 2*SY SPAOL ! -32768+32767
REF14 | Riferimento di corrente asse D 16 bit [A/100] +2*SY SPAO1
Riferimento di angolo elettrico 16 hit 1 .
REF15 30767 -> 180.0° -32768+32767
REF16 | Riferimento di angolo elettrico 16 hit [°/10] +1800
REF17 | Emulated encoder debug Prescaler 16 hit (1 32768+32767
REF18 | Emulated encoder debug Frequency 16 bit (1 32768+32767
REF19 | Emulated encoder debug Compare Z 16 bit 11 32768+32767
WORD comandi 16 bit (1
Bit0=EN
REF20 Bit 1-6 = reserved
Bit 7= RESET
REF21 | Comando ENABLE 16 bit (1 0,1
REF22 | Comando RESET 16 bit [ 0,1
REF23 [ Riferimento uscitaanalogica 1 16 hit [%/100] -10000 + + 10000
REF24 | Riferimento uscita analogica 2 16 hit [%/100] -10000 + + 10000
REF25 | Riferimento uscita analogica 3 16 bit [%/100] -10000 + + 10000
REF26 | Riferimento uscitadigitale 1 16 bit [ 0,1
REF27 | Riferimento uscitadigitale 2 16 bit [ 0,1
REF28 | Riferimento uscitadigitale 3 16 bit 11 0,1
REF29 | Riferimento uscitadigitale 4 16 bit [ 0,1
REF30 | Statoingressi remoti CANopen 16 hit (1 0+255
REE31 Aggiomamento strutture dati su cambio pa- | 16 bit (1 0:1
rametri
REF32 | Reference generico per applicazioni 16 bit (1 0+32767
REF33 IRnlfuerr"| trgento per controllo diretto in velocita | 16 bit (1 3076832767
Riferimento per controllo diretto in velocita | 16 bit rpm 1 oo "
REF34 in rpm (SW09 = 10) [rpm] -PA22*1.2+PA22*1.2
REF35 | Versione sw tastierino 16 bit (1 I
REF36 | Riferimento 4 uscite digitali espansione 16 bit (] 0+15
REF37 | Riferimento uscita KOO scheda espansione | 16 bit (1 0+1
REF38 | Riferimento uscita KO1 scheda espansione | 16 bit (1 0+1
REF39 | Riferimento uscita KO2 scheda espansione | 16 bit (1 0+1
REF40 | Riferimento uscita KO3 scheda espansione | 16 bit (1 0+1
NT459 05 Data:31.8.06
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4.6 Comandi

(OFFSET: 700)

CM D##

Descrizione

Tipo

Tipo di variabile

Note

CMDO00

Update parametri CVS

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 . comando non attivabile

16 bit

(]

CMDO01

Salvataggio in flash

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

-2+1

CMDO02

L oad from flash

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

-2+1

CMDO03

L oad parametri di default

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 . comando non attivabile

16 bit

(]

CM D04

Offset riferimenti analogici
Att.ne su quali ingressi analogici
eseguire I’ offset & specificato in
SwW42

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 . comando non attivabile

16 bit

(]

-2+5

CMDO05

Fondo scala positivo riferimenti
analogici

Att.ne su quali ingressi analogici
eseguire il fondo scala & specifi-
cato in SW42

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

CMDO06

Fondo scala negativo riferimenti
analogici

Att.ne su quali ingressi analogici
eseguire il fondo scala é specifi-
cato in SW42

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

CMDO07

Offset ingressi di correnteluelv
0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

-2:5

NT459_05
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CM D##

Descrizione

Tipo

Tipo di variabile

Campo Note

CMDO08

Fondo scala positivo ingressi di
correnteluelv

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

Chiave
SCS

-2+5

CMDO09

Fondo scala negativo ingressi di
correnteluelv

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 . comando non attivabile

16 bit

(]

Chiave
SCS

-2+5

CMD10

Centraturaresolver

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 . comando non attivabile

16 bit

(]

CMD11

Offset ingressi sin e cos resolver
0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

-2+5

CMD12

Fondo scala positivoingressi sin
e cosresolver

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

Chiave
SCS

-2:5

CMD13

Fondo scala negativo ingressi sin
e cosresolver

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

Chiave
SCS

-2+5

CMD14

Save FPGA Bit Stream

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

Chiave
SCS
-2+1

CMD15

Generazione PWD SCStempo-
ranea

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

/)

-2+1

CMD16

Generazione copia codice da
flash aram

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 . comando non attivabile

16 bit

(]

Chiave
SCS

-2+1

CMD17

Aggiornamento codicedaram a
flash

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

Chiave
SCS

-2+1

NT459_05
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CM D##

Descrizione

Tipo

Tipo di variabile

Campo Note

CMD18

Flash recovery

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 : comando non attivabile

16 bit

(]

Chiave
SCS
-2+1

CMD19

1O Mapping update

0: comando terminato

1: avvio comando

-1:comando terminato con errore
-2 . comando non attivabile

16 bit

(]

-2+1

NT459_05
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4.7 Monitor - GV

(OFFSET: 800)

Lalettura di grandezze interne al drive viene effettuata tramite i monitor che sono accessibili da tastierino, da seriale,
dabus di campo, oppure possono essere inviate sulle uscite anal ogiche.

Unitadi | Fondo scala
GV## Descrizione misura visualizza-
zione
GVO00 [ Versione software presente ] XXX XX.YY
Valore del riferimento di velocita a monte dellarampa. Tiene conto della velo-
GVol citaselezionata e del cambio gamma, indipendente daEN ,V_CW eV_CCW. + 10000
Il valore 10000 corrisponde a valore impostato in PA22, pari alavelocitano- | [%/100] -
minale del motore.
\Valore del riferimento di velocita dopo larampa; tiene conto della velocita sele-
GV02 pionata, del cambio gamma, di V_CW eV_CCW. Non tiene conto del riferi- + PA22%1.2
mento ausiliario di velocita. e dell’ ENABLE [rpm]
Valoredi velocitainingresso a controllo, tiene conto dellavelocita selezionata| [rpm]
GV03 | comeriferimento, del cambio gamma, dei comandi V_CW eV_CCW, dél rife- + PA22%1.2
rimento ausiliario e dell’ENABLE.
i T i - T . rpm
GVo4 ://:rloredl velocitareale per il controllo; élavelocita del motore letta dal resol [rpm] + PA22*1.2
Errore di posizione in asse elettrico standard €/o virtuale. In pratica & sempre Numero | 32767 Im-
GVO05 |, o : I . S
I’errore del posizionatore che ingloba anche queste funzionalita decimale pulsi/giro
GV06 | Riferimento della corrente di coppia espressain centinaia di Ampere efficaci. [A/100] +PA25
GV07 goirente di coppiareale (lettadai TA) espressain centinaia di Ampere effica- [A/100] + PA251.25
GV08 | Riferimento della corrente di flusso, espressain centinaia di Ampere efficaci * [A/100] + PA25
GV09 | Corrente di flusso reale, espressain centinaia di Ampere efficaci * [A/100] | + PA25*1.25
GV10 Riferimento di tensione asse Q (coppia) Numero + 30767
(solo debug) decimale
GVl Xil ore istantaneo della corrente fase U, espressain centinaiadi Ampere effica- | [A/100] + PA25¥1.25
. . Numero :
GV12 | Compensazione Pl asse Q (coppia) (solo debug) decimale + 2500 bit
GV13 Compensazione FEM asse Q (coppia) ovvero contributo feed-forward del re- Numero + 30767
golatore di corrente dell’ asse Q. (solo debug) decimale B
GV14 Uscita comando modulatore fase U Numero + 30767
(solo debug) decimale
GVi5 Riferimento di tensione asse D (flusso) Numero + 30767
(solo debug) decimale
GVi6 l/iallore istantaneo della corrente fase V, espressain centinaia di Ampere effica- | [A/100] + PA251.25
GV 17 | Compensazione Pl asse D (flusso) (solo debug) Numero + 2500 bit
decimale
Compensazione FEM asse D (flusso) ovvero contributo feed-forward del re- Numero .
GV18 golatore di corrente dell’ asse D. (solo debug) decimale + 2500 bit
GV19 Uscita comando modulatore fase V Numer 0 + 30767
(solo debug) decimale
0+500
V] [CVS23]
GV20 | Tensione di batteria DC-link 0+1000
[CV346]
GV21 | Reserved /l Il
GV22 Angolo meccanico istantaneo (non corretto da offset ottenuto dalla centratura [°/10] 0.0 < 359.9°
del resolver)
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Unitadi | Fondo scala

GV## Descrizione misura visualizza-
zione
Angolo meccanico istantaneo corretto con offset calcolato dalla centratura del [°/10]
GV23 | resolver. 0.0 +359.9°
Non disponibile su uscita anal ogica.
GV24 | Angolo €elettrico (corretto con offset calcolato dalla centratura del resolver) [°/10] 0.0 + 359.9°
V] 0+500
. - . . : [CVS23]
GV25 | Picco minimo di tensione DC-link 0-1000
[CV$46]
[V] 0+500
. . . . . [CVS23]
GV 26 | Picco massimo di tensione DC-link 01000
[CV 6]
GV27 | Reserved
. . . . ) . o . [A/100] 0+
GV28 | Picco massimo di corrente di coppia, espresso in centinaia di Ampere efficaci * PA25*1 25
. . . . . S C [A/100] 0+
GV29 | Picco massimo di corrente di flusso, espresso in centinaia di Ampere efficaci * PA25*1 25
GV30 Picco massimo di corrente di coppia, espresso in percentual e rispetto alata- 012500
glia, dove per taglias intende il doppio della corrente nominale [%/100]
Immagine dello stato Posizionator e:
0 —inattivo (inizializzazione o disabilitato)
1 —enable del drive NON presente
2 — pronto (ready)
3~ posizionamento in esecuzione
4—test rilascio comandi P_START, P_ HOME, P_ZERO
5-(n.u.)
GV3l 6— comando di homing in corso i 0:14

7 —finecorsa attivati

8 — finecorsa raggiunti

9 —errore di tracking presente

10 —jog manuali in esecuzione

11 — asse non agganciato (modo encoder esterno)
12 — intervento comando di STOP asincrono

13 — comando di STOP ancora presente

14 — dlarme drive presente

0 conladicitura“Ampere efficaci” s intendeil valore istantaneo letto dai TA diviso per 1.41 che, nel caso di forma
d’ onda sinusoidal e corrisponde appunto al valore efficace)
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GV##

Descrizione

Unita di
misura

Fondo scala
visualizzazio-
ne

GVa32

I mmagine dello stato del comando Homing:
: homing non attivo
: inizio moto con ricercadel finecorsa HW corretto

: arresto motore e attesa velocita al di sotto di n0

: inversione moto e attesa uscita dal finecorsa HW
: ricercazero

: arresto asse dopo laricercadi zero

: calcolo posizione di zero

: posizionamento nella quota di zero

©CoO~NOOUOS,WNEO

. attesa antirimbal zo sull’ entrata del finecorsa HW (ca. 100msec)

. procedura di homing fallita (poi torna comunque nello stato 0)

(]

GV33

Immagine dello stato Profilo rampe:
0: attesainizio profilo rampa
1e2: profilo rampain accelerazione
3 : profilo rampa a velocita costante
0 e5: profilo rampain decelerazione
0 e7: decelerazione da Stop in spazio
8 : decelerazione da Stop asincrono

(]

Gv34

Prima flag di stato interna al Posizionatore:

bit 0 — Asse entro stop band (PZ05)

bit 1 — Asse entro gain band (PZ04)

bit 2 — Assein profilo di rampa

bit 3 — Timeout errore di tracking

bit 4 — Inizio errore tracking

bit 5—Homing in corso

bit 6 — Richiesta di Stop generico (finecorsa, tracking)
bit 7 — Richiestadi Stop asincrono (hardware o seriale)
bit 8 — Fine corsa Software CW (on = superato)

bit 9 — Fine corsa Software CCW (on = superato)

bit 10 — Fine corsa Hardware CW (on = superato)

bit 11 — Fine corsa Hardware CCW (on = superato)
bit 12 — Assein progress

bit 13 — Raggiunto un finecorsa SW

bit 14 — Raggiunto un finecorsa HW

bit 15 — Presenza di Fine ciclo quote o Fine Homing

(]

-32768+32767

GV35

Valorein bit dell’errore di posizione corrente

-32768+32767

GV36

Indice della quota o del pacchetto selezionato

0+255

NT459_05
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GV##

Descrizione

Unita di
misura

Fondo scala vi-
sualizzazione

GV37

Secondaflag di stato internaa Posizionatore:

bit 0 — Asse fermo ed in posizione sul target

bit 1 — Asse pronto per nuovi comandi

bit 2 — Assein rampadi accelerazione o decelerazione
bit 3 -

bit 4 —

bit 5 —

bit 6 —

bit 7 —

bit 8 — Immagine Fine corsa Software positivo
bit 9 — Immagine Fine corsa Software negativo
bit 10 — Immagine Fine corsa Hardware positivo
bit 11 — Immagine Fine corsa Hardware negativo
bit 12 —

bit 13 -

bit 14 — Indice posizionamento aggiornato

bit 15 — Intervento dello “ Stop in spazio”

-32768+32767

GV38

Reserved

GV39

Reserved

GV40

Word 1 allar mi

bit 00: IDT limit motor

bit 01: IDT limit drive

bit 02: IDT limit brake resistor
bit 03: brake chopper status

bit 04: PTC motor

bit 05: Over voltage

bit 06: Under voltage

bit 07: Reserved

bit 08: FPGA programming error
bit 09: brake resistor command error
bit 10: Parameters error

bit 11: Over current

bit 12: IPM fault

bit 13: Application error

bit 14: CAN error

bit 15: Reserved

(]

-32768+32767

Gv4l

NT459_05

Word 2 allar mi

bit 00: start IDT motor

bit 01: start IDT drive

bit 02: external ADC adarm

bit 03: holding brake status

bit 04: resolver non connected
bit 05: electrical gear ratio error
bit 06: CAN message send error
bit 07: CANopen node guarding error
bit 08: timeout tracking error
bit 09: start tracking error

bit 10: reserved

bit 11: reserved

bit 12: flash error

bit 13: ram error

bit 14: reserved

bit 15: DSP error

Data:31.8.06
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GV##

Descrizione

Unitadi | Fondo scala vi-
misura | sualizzazione

Gv42

Word 3 allar mi

bit 00: lu offset error

bit 01: Iv offset error

bit 02: resolver sin offset error

bit 03: resolver cos offset error

bit 04: reserved

bit 05: reserved

bit 06: analog IN1 offset error

bit 07: analog IN2 offset error

bit 08: analog IN3 offset error

bit 09: resolver calibration error

bit 10: analog IN1 positive full scale error
bit 11: analog IN2 positive full scale error
bit 12: analog IN3 positive full scale error
bit 13: analog IN1 negative full scale error
bit 14. analog IN2 negative full scale error
bit 15:analog IN3 negative full scale error

(]

-32768+32767

GV43

Word 4 allar mi

bit 00: application darms 0
bit 01: application darms 1
bit 02: application darms 2
bit 03: application darms 3
bit 04: application darms 4
bit 05: application darms 5
bit 06: application darms 6
bit 07: application darms 7
bit 08: application darms 8
bit 09: application darms 9
bit 10: application alarms 10
bit 11: application darms 11
bit 12: application alarms 12
bit 13: application alarms 13
bit 14. application aarms 14
bit 15: application alarms 15

(]

-32768+32767

Gv44

Word flag salvataggio posizione asse
bitO-bit14:reserved
bit15: comando uscita

(l
-32768+32767

GV45

Word grandezze varie interne a convertitore
bit0: NO (velocita superiore aNO (PA23)

bitl: Nmax (velocita superiore aNmax (PA24))
bit2-bit15: reserved

(l
-32768+32767

GV46

Stato uscite remote CAN-open

i 32768+32767

Gv47

Valore uscite digitali (bit 0 = DO01)

(] [0 +15]

GVv48

Valore seno resolver con segno opportuno

(1 -32768 +~ +32767

GV49

Valore coseno resolver son segno opportuno

[ |-32768=+ +32767

NT459_05
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Unita di Fondo scala
GV## Descrizione misura visualizzazio-
ne
Stato ingressi digitali (non filtrati) (1
bit0: EN
bitl: DIO1
bit2: D102
bit3: DIO3
GVS0 | pita: DI04 0-255
bit5: DI05
bit6: D106
bit7: RST
bit8-bit15: reserved
0, - -
GV51 | Vaore letto dall’ingresso analogico IN1 [%/100] 101%%%0 *
0, - -
GV52 | Vaore letto dall’ingresso analogico IN2 [%/100] 101%%%0 *
0, - -
GV53 | Vaoreletto dall’ingresso analogico IN3 [%/100] 10000 = +
10000
S ; [ -32768 +
GV54 | Vadoreletto dall’ingresso analogico lu +32767
S ; [ -32768 +
GV55 | Vaoreletto dall’ingresso analogico Iv 132767
P ; ; (1 -32768 +
GV56 | Vaoreletto dall’ingresso anal ogico Resolver Sin 130767
P ; (1 -32768 +
GV57 | Vaoreletto dall’ingresso anal ogico Resolver Cos 130767
dipende dalla
taglia
dell’ azionamen
[A/100] to, andrebbe
GV58 | Limitedi corrente impostato da ingresso analogico o da variabile espresso in
funzione della
corrente nomi-
naledi taglia
del drive
GV59 | Reserved Il /l
GV60 | Reserved Il /
GV61 | Reserved Il /
GV62 | Encoderl - Impuls conteggiati (1 -32768+32767
GV63 | Vaore contatore encoder simulato [l -32768+32767
(1 -2147483648
GV64 | Posref 32 simulatore encoder +
2147483647
(1 -2147483648
GV65 | Posfb 32 simulatore encoder +
2147483647
(1 -2147483648
GV66 | Encoder Pos32 simulatore encoder +
2147483647
[1 -2147483648
GV67 | Target posizionatore in impulsi/giro +
2147483647
GV68 | Target posizionatore in unita (1 +2147480000
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Unitadi Fondo scala
GV## Descrizione misura visualizzazio-
ne
(1 -2147483648
GV69 | Posizione attuale posizionatore in impulsi/giro +
2147483647
GV70 | Posizione attuale posizionatore in unita (1 +2147480.000
(1 -2147483648
GV71 | Posizione di partenza per stop in spazio in impulsi/giro +
2147483647
GV72 | Posizione di partenza per stop in spazio in unita (1 +2147480.000
[rpm] PA22*1.2
GV73 | Fondo scala velocita (PA22* 1.2) +
PA22*1.2
A Taglia*2.5
GV74 | Fondo scala corrente (Taglia* 2.5) +
Taglia*2.5
Stato CANopen
O=INITIALISATION
GV75 | 1=PRE_OPERATIONAL (1 0+3
2= OPERATIONAL
3 = STOPPED
GV 76 | Visualizzazione criptata della Password SCS temporanea (1 -32767+32768
Stato ingressi digitali filtrati con filtro anti-rimbalzo (1
bit0: EN
bitl: DIO1
bit2: D102
bit3: DI03
GVI7 1 pita: DI04 0-2%5
bit5: DI05
bit6: D106
bit7: RST
bit8-bit15: reserved
GV78 | Taglia azionamento in tensione [V] 230,400
GV79 | Tagliaazionamento in corrente [A/100] 50+5000
GV80 | Percentuale calcolo IDT drive [%/100] 0+10000
GV8L1 | Percentuale calcolo IDT motore [%/100] 0+10000
GV82 | Percentuale calcolo IDT chopper frenatura [%/100] 0+10000
GV83 | Vaore raw ingresso analogico IN1 [] -32768+32767
GV84 | Vaore raw ingresso analogico IN2 [ -32768+32767
GV85 | Vaore raw ingresso analogico IN3 [ -32768+32767
GV86 | Flags per password abilitate (1 -32768+32767
GV87 | Versione software principale [ /l
GV88 | Velocitaresolver mediata [rpm] + PA22*1.2
GV89 | Corrente di coppia (1) mediata [A/100] + PA25*%1.25
GV90 | Stato applicazioni il i
GV91 | Versione software applicazione 11 [
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GV Descrizione Un_ita di Fond_o sca_lavi—
misura sualizzazione
Stato drive
0O: start-up
1: init
2: pre-charge delay
GV92 3: ready i [
4 run
5: cdlibration
10: trip
GV93 | Stato celle di hall 1 [0:7]
[rpm] [-
GV94 | Encoderl - Valore velocita calcolata con lo stimatore PA22*1.2:PA22*
1.2]
[rpm] [-
GV95 |Encoderl - Valore velocitalettain modo hardware PA22*1.2:PA22*
1.2]
Valore velocita encoderl ottenuta come differenza di posizione nell’ unita (1
GV96 di tempo definita tramite PA256 [32768+32767]
Valore accel erazione/decel erazione encoderl ottenuta come differenza di
GV97 |velocita (cacolata come differenza di posizione e visualizzatain PA896) 11 [32768+32767]
nell’ unita di tempo di 1msec
GV98 | Stato ingressi espansione OI-SP2 [1 [0:16383]
GV99 | Stato uscite espansione OI-SP2 11 [0:15]
Stato controllo orientato a bit
bitD: CVS CTRL_STARTUP
bitl: CVS CTRL_INIT
bit2:CVS CTRL_WAIT_PRE_CHARGE_DELAY
bit3: CVS CTRL_READY
bit4: CVS CTRL_RUN
bit5: CVS CTRL_CALIBRATION
bit6:reserved
GV100 | bit7:reserved [ [0:32767]
bit8:reserved
bit9:reserved
bit10: CVS_CTRL_TRIP
bit11:reserved
bit12:reserved
bit13:reserved
bit14:reserved
bit15:reserved
GV101 | Encoder2 - Impulsi conteggiati (1 [0:32767]
[rpm] [-
GV102 | Encoder2 - Valore velocita calcolata con lo stimatore PA22*1.2:PA22*
1.2]
[rpm] [-
GV103 | Encoder2 - Valore velocita lettain modo hardware PA22*1.2:PA22*
1.2]
Valore velocita encoder2 ottenuta come differenza di posizione nell’ unita i
Gvi04 di tempo definita tramite PA269 [1 [0:32767]
V alore accelerazione encoder2 ottenuta come differenza di velocitavi-
GV105 sualizzatain PA904 nell’ unita di tempo di 1msec 1 [0:32767]
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4.8 Repository —da 1000 in poi

Quote posizionator e (SW31=0)

PA## Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
(1 -2147480000
PA1000 |Quota0 + 100000
2147480000
(1 2147480000
PA1001 |Quotal + -100000
2147480000
(1 2147480000
PA1002 |Quota?2 + 0
2147480000
(1 2147480000
PA1xxx |[Quotan + 0
2147480000
(1 2147480000
PA1319 | Quota 319 + 0
2147480000

NOTA: Attraverso I'interfaccia operatore TP & possibile inserire valori fino a+ 999999. In caso venga superato tale li-
mite mediante impostazione da seriale 0 CAN, sul display del tastierino compariralascritta“dSPL Err” .
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Pacchetti posizionatore (SW31=1)

PA## Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
(1 -2147480000
PA1000 | Quota pacchetto O + 1
2147480000
- . (1+100% di
PA1001 | Velocita massima pacchetto O [rpm] PA22) 1
PA1002 | Tipo di rampa pacchetto O i 0+4 1
PA1003 | Tempo accelerazione pacchetto 0 [/100] 0+60000 1
PA1004 | Tempo decelerazione pacchetto 0 [5/100] 0+-60000 /l
(1 -2147480000
PA1005 | Quota pacchetto 1 + /1
2147480000
. . (1+100% di
PA1006 | Velocita massima pacchetto 1 [rpm] PA22) 1
PA1007 | Tipo di rampa pacchetto 1 i 0+4 I
PA1008 | Tempo accelerazione pacchetto 1 [5100] 0+60000 1
PA1009 | Tempo decelerazione pacchetto 1 [5/100] 0+-60000 /l
(1 -2147480000
PA1xxx | Quota pacchetto n + I
2147480000
- . (1+100% di
PA1xxx | Velocita massima pacchetto n [rpm] PA22) I
PA1xxx [ Tipo di rampa pacchetto n i 0+4 1
PA1xxx | Tempo accelerazione pacchetto n [100] 0+60000 1
PA1xxx | Tempo decelerazione pacchetto n [s/100] 0+60000 /l
(1 -2147480000
PA1315 | Quota pacchetto 63 + I
2147480000
- . (1+100% di
PA1316 | Velocita massima pacchetto 63 [rpm] PA22) 1
PA1317 | Tipo di rampa pacchetto 63 i 0+4 1
PA1318 | Tempo accelerazione pacchetto 63 [/100] 0+60000 1
PA1319 | Tempo decelerazione pacchetto 63| [s/100] 0+60000 /l
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RAPPORTI ASSE ELETTRICO

PA## Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
(1 -2147480000
PA1320 | Numeratore rapporto O + 10000
2147480000
[l 1
PA1321 | Denominatore rapporto O + 10000
2147480000
(1 -2147480000
PA1xxx [ Numeratore rapporto n + 10000
2147480000
1
PA1xxx | Denominatore rapporto n (1 + 10000
2147480000
-2147480000
PA1574 | Numeratore rapporto 127 (1 + 10000
2147480000
i 1
PA1575 | Numeratore rapporto 127 + 10000
2 47480000
PARAMETRI RISERVATI PER BUS DI CAMPO CAN-OPEN
PA## Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
PA1576 | Parametro CANopen 00 Il -32768+32767 /l
PA1577 | Parametro CANopen 01 i -32768+32767 1
PA1xxx | Parametro CANopen XX 11 -32768+32767 /l
PA1831 | Parametro CANopen 255 i -32768+32767 1
PARAMETRI PER MAPPAGGIO 10 PROGRAMMABILI
PA## Descrizione Unita di Campo Default Note
misura
PA1832 |10 Mapping A 00 [ -32768+32767 Il
PA1833 |10 Mapping B 00 (1 -32768+32767 Il
PA1834 |10 Mapping C 00 (] -32768+32767 Il
PA1835 |10 Mapping A 01 (] -32768+32767 Il
PA1836 |10 Mapping B 01 (1 -32768+32767 Il
PA1837 |10 Mapping C 01 [ -32768+32767 Il
PAIxxx |10 Mapping A xx [ -32768+32767 /l
PA1xxx |10 Mapping B xx (1 --32768+32767 Il
PA1xxx |10 Mapping C xx (1 -32768+32767 I
PA1997 |10 Mapping A 55 (] -32768+32767
PA1998 |10 Mapping B 55 (1 -32768+32767 Il
PA1999 |10 Mapping C 55 (1 -32768+32767 Il
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5 DIAGNOSTICA

L’ azionamento Convett possiede un elaborato programmadi diagnostica che facilitalaricercaguasti; gli allarmi posso-
no essere visualizzati direttamente dal tastierino o tramite lalinea seriale. Nella tabella che segue sono raccolte lein-

formazioni che riguardano il codice di allarme visualizzato.
Nel campo “tipo” si dichiarasel’allarme & protetto da chiave SCS (K), /o di tipo rientrante ®. Questi vanno intesi
quindi, come il rilievo che un certo stato o funzione € attiva, pit che un alarme vero e proprio.
Nel campo ‘" Alarm mask” & possibile abilitarei singoli allarmi (vd. Cap successivo)

Lo stato degli allarmi & accessibile tramite le grandezze logiche GV40, GV41, GV42 e GV43.

5.1 Riepilogativo allarmi

Alarm M ask
ALM## Descrizione Tipo Bit | Hex. Valore
Dec.
bit ALARM WORD 1 (GV40)
ALMOO 0 Immagine termicadel motor e oltreil limite impostato: staintervenendo R 0
il limitatore di coppia.
ALMO1 Immagine termicadell’inverter oltreil limite impostato: stainterve-
1 A ) . KR 0
nendo il limitatore di coppia. 4
ALMO02 Immagine termica delle resistenze di frenatura oltre il limite impostato;
2 |interviene anche per guasto fusibile di frenatura o circuito pilotaggio K 1
chopper.
ALMO3 | 3 | Chopper di frenaturain funzione. R 0
ALMO04 | 4 | OR pastiglie termiche (motore, PTC, termostato radiatore) K 1
ALMO5| 5 |OVV (Overvoltage, sovra—tensione) K 1
ALMO06 | 6 |UVV (Undervoltage sotto — tensione) K 1 F (Swzs)
ALMO7 7 Sel)f Tuning fallito motore fuori caratteristiche Ruv o Luv (non operati- 1 -12
VO
ALMO08 | 8 | Errore programmazione FPGA 1
ALMO09 | 9 | Monitor frenatura non corrispondente a comando frenatura 1 E
ALM10 | 10 | Incoerenza parametri 1
ALM11 | 11 | Sovracorrente: provocal’ apertura del ramo interessato K 1
ALM12 | 12 | Guasto ponte: segnala alarme del modulo |PM K 1
ALM 13 [ 13 | Errore inizializzazione applicazioni 1 F
ALM14 | 14 | Errore comunicazione con modulo 1O CAN 1
ALM15 | 15 | Reserved K 1
bit ALARM WORD 2 (GV41)
ALM16 | O |Iniziol% motore R 0
ALM17| 1 |Iniziol% inverter R 0
ALM18 | 2 |Allarme convertitore ADC esterno 1 4
ALM19 [ 3 |Comando freno stazionamento R 0
ALM?20 | 4 |Allarmeresolver hon collegato K 1
ALM?21 | 5 |Impostazione rapporti asse elettrico non corretta R 0 9
ALM?22 | 6 |Erroreinvio messaggio CAN R 0
ALM23 | 7 |Errore protocollo CANopen “Node guarding protocol” 1
ALM24 8 Timeout errore tracking posizionatore, asse elettrico e velocita’ con 1 (SW26)
controllo di posizione -620
ALM?25 9 Inizio errore tracking posizionatore, asse elettrico e velocita con con- R 0 D
trollo di posizione
ALM26 | 10 | Reserved K 1
ALM27 | 11 | Reserved R 1
ALM28 | 12 | Errore FLASH K 1
ALM?29 | 13 | Errore RAM esterna K 1
ALM30 | 14 | Reserved K 1 F
ALM31 | 15 | Erroreinterno a microcontrollore K 1
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Alarm Mask
. . Valore
ALM## Descrizione Tipo Bit | Hex deci-
male
bit ALARM WORD 3 (GV42)
ALM32| O |Offset TA sufaseU fuori range K 1 F
ALM33| 1 |Offset TA sufaseV fuori range K 1
ALM34| 2 |Offsetingresso SIN resolver fuori range K 1
ALM35| 3 |Offsetingresso COS resolver fuori range K 1
ALM36| 4 |Hal cdlserror K 1 F
ALM37| 5 |Encoder non connesso K 1
ALM38| 6 |Offsetingresso analogico IN1 fuori range K 1
ALM39| 7 |Offsetingresso analogico IN2 fuori range K 1 SW27
ALMA40| 8 |Offsetingresso analogico IN3 fuori range K 1 F -1
ALMA41| 9 |Centraturaresolver fallita K 1
ALM42 | 10 |Fondo scalapositivo, riferimento IN1 fuori range K 1
ALM43 | 11 |Fondo scalapositivo, riferimento IN2 fuori range K 1
ALM44 | 12 |Fondo scalapositivo, riferimento IN3 fuori range K 1 F
ALM45 | 13 | Fondo scala negativo, riferimento IN1 fuori range K 1
ALM46 | 14 |Fondo scalanegativo, riferimento IN2 fuori range K 1
ALMA47 | 15 |Fondo scalanegativo, riferimento IN3 fuori range K 1
bit ALARM WORD 4 (GV43)
ALM48| 0O |Allarmeapplicazioni — 1 K 1
ALM49 | 1 |Allarme applicazioni —2 K 1
ALM50| 2 |Allarme applicazioni —3 K 1 F
ALM51| 3 |Allarme applicazioni —4 K 1
ALM52| 4 |Allarme applicazioni —5 K 1
ALM53| 5 |Allarme applicazioni —6 K 1 F
ALM54| 6 |Allarme applicazioni —7 K 1
ALM55| 7 |Allarme applicazioni —8 K 1 SW28
ALM56 | 8 |Allarme applicazioni —9 K 1 -1
ALM57 | 9 |Allarme applicazioni —10 K 1
ALM58| 10 |Allarme applicazioni —11 K 1 F
ALM59 | 11 |Allarme applicazioni — 12 K 1
ALMG60 | 12 |Allarme applicazioni —13 K 1
ALMG61| 13 |Allarme applicazioni — 14 K 1
ALM62 | 14 |Allarme applicazioni — 15 K 1 F
ALMG63| 15 |Allarme applicazioni — 16 K 1
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5.2 Maschere degli allarmi (SW25,26,27,28)

E prevista la gestione di 48 alarmi che possono essere individualmente abilitati o disabilitati (mascherati).
L’impostazione avviene tramitei gli switch 25, 26, 27, 28.
Ogni bit dei suddetti switch e associato ad un allarme. Valorizzando ad “1” il singolo bit si abilita |’ allarme corrispon-
dente mentre con uno zero s disabilita.
Attraverso |"applicativo SCSComm2 & possibile impostare tali maschere direttamente nel piu’ comodo formato esade-
cimale anteponendo al codiceil prefisso “0x”.

Con il tastierino TP invece é possibile impostare solo il valore in formato decimale (con segno) .

L’"elenco degli allarmi & riportato a paragrafo 5.1. Di seguito viene rappresentata la composizione delle tre maschere di

default;

SW25: Ox FFF4 (dec —-12)

(ALARMSSTATE 1)

F F F 4

1 12 J1 ]2 J1 1 [1 1 1 J1 J1 a1 o [1 Jo Jo
AL 15 AL O
SW26: 0x FD94 (dec —620) (ALARMSSTATE 2)

F D 9 4

1 a2 Ja Ja 1 1 Jo 1 1 Jo Jo |1 o [1 Jo Jo
AL 31 AL 16
SW27: Ox FFFF (dec —1) (ALARMS _ANALOG)

F F F F

1 J2 12 2 J1 1 1 |1 1 1 (1 [1 1 |1 [1 |1
AL 47 AL 32
SW28: OXFFFF (dec —1) (ALARMS APPLICATIONS)

F F F F

1 J2 12 2 J1 1 1 |1 1 1 (1 [1 1 |1 [1 |1
AL 63 AL 48
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5.3 Funzionamento allarmi / messaggi

In presenza di un qualsiasi “alarme rientrante, ( R )" I"azionamento effettua la funzione prevista, ma il relé OK rima
ne eccitato. Non occorre effettuare alcun reset.

In presenza di un qualsiasi “allarme non rientrante,” |’ azionamento vain blocco ed il relé OK e diseccitato.

Per disattivare gli allarmi bisogna prima rimuoverne la causa, se possibile, e poi ripristinare il drive tramite I'ingresso
logico apposito (reset allarmi).

5.4 Led di segnhalazione stato del convertitore

Sul frontale del Drive sono visibili due LED indicatori dello stato di funzionamento

LD1: Verde. DRIVE OK. Indica, se acceso, che non vi sono allarmi presenti, eil relé interno di consenso, € eccitato.
Il contatto N.A. dello stesso, presente ai morsetti X2-4 ed X2-5 é chiuso. Tale contatto pud essere utilizzato per segna
lare cheil Drive & pronto ad essere utilizzato. In condizioni di funzionamento normale, tale contatto € chiuso dopo circa
0.5 sec daquando il drive € aimentato. (vd cap 3.10)

LD2: Verde PWM-ON.

Hatre stati:

- lampeggiante : il drive funziona correttamente, ma e nello stato disabilitato (ENABLE = 0)

- acceso fisso: indica che il drive sta funzionando in modo attivo, ed il motore € sotto controllo, con comando di
abilitazione presente. (ENABLE = 1)

- spento: il drive non éin grado di funzionare correttamente.

NOTA:
Il comando di abilitazione (EN) & normalmente inviato al morsetto X3-15, oppure tramite comandi software opportu-
namente gestiti.
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6 Funzionalita generali del convertitore

6.1 Set di parametri

E' possibile memorizzare fino a 4 set di parametri;la selezione puo essere effettuata indicando il set da utilizzare nel
parametro 175 (se PA174 =0) o all’ avvio dell’ azionamento tramite gli ingressi digitali DIO5 e DI06 (se PA174=102).

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione
PA174 Modalita selezione set di parametri
PA175 Set di parametro selezionato

6.2 Comandi (offset 700)

L e procedure raggruppate sotto la voce “comandi” consentono di effettuare le tarature dell’ azionamento (offset e fondo
scalaingressi analogici, centratura resolver) ed alcune gestioni legati ai parametri quali il salvataggio in flash, il ripri-
stino dei parametri di default, il ripristino dei parametri memorizzati in flash. Queste procedure vengono avviate scri-
vendo nel parametro associato il valore “1”, dopo avere avviato la procedura la lettura del relativo parametri consente
di ottenere lo stato di esecuzione della stessa. In generale un numero positivo indicai divers stati di esecuzione della
procedura, 1o stato ritorna a valore “0” a procedura terminata correttamente. Lo stato assume in valore “-1” se la pro-
cedura termina con errore ed il valore “-2” se la procedura non pud essere eseguita (ad esempio se I'azionamento in
alarme, se éattivo il comando di ENABLE, ...)

Valore parametro Descrizione

1 Awvio procedura

>0 Procedurain esecuzione

0 Procedura terminata correttamente

-1 Procedura terminata con errore

-2 Procedura non attivabile

-3 Procedura non attivata per protezione su chiave SCS
n.b.

Le procedure che verranno descritte aggiornano dei parametri dell’ azionamento, € necessario eseguire un salvataggio
in flash a termine dell’ operazione (se andata a buon fine)

6.2.1 CMDO0O - Update parametri
La procedura esegue un aggiornamento delle strutture dati del controllo partendo dai valori dei parametri corrente-
mente memorizzati nella RAM dell’ azionamento. Questa procedura va eseguita dopo il caricamento dei parametri da
file, in questo caso vengono aggiornati i parametri in RAM manon le strutture dati del controllo.

6.2.2 CMDO01 - Salvataggio in flash
Consente di salvare in flash i parametri con il valore memorizzato in RAM a momento dell’ avvio della procedura.

La procedura non puo essere effettuata nel seguenti casi:

- Azionamento abilitato (Enable-ON)

- Presenzadi alarme di Under-Voltage (ALMO06). Il salvataggio in questa condizione & consentito con PA550-bit1=1
- Presenzadi dlarme FLASH (ALM28)

6.2.3 CMDO02 — Load parametri dalla flash
Ripristina nell’ azionamento i parametri memorizzati in FLASH.
6.2.4 CMDO03 — Load parametri di default

Ripristina nell’ azionamento i parametri di default. Se si desidera rendere permanente il ripristinio € necessario esegui-
reil salvataggio in FLASH.
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6.2.5 CMDO04 — Offset riferimenti analogici
Per effettuare la calibrazione degli offset degli ingressi analogici € necessario selezionare tramite SW42 su quali in-
gressi analogici eseguire |’ offset, impostare poi unatensione “nulla’ per gli ingressi selezionati.

Valore parametro Descrizione

Avvio procedura

Attesa

Acquisizione valori

Verifica valore medio ottenuto

Settaggio allarmi in caso di errore

Procedura terminata correttamente

Procedura terminata con errore

Procedura non attivabile

-3 Procedura non attivata per protezione su chiave SCS

I'\)}'_\OU'I-bOOI\)H

Parametri correlati

Parametr o/Switch Descrizione

SW42 Selezione degli ingressi analogici per cui eseguire la calibrazione
PA86 Offset acquisizione segnale riferimento IN1

PA87 Offset acquisizione segnale ausiliario IN2

PA88 Offset acquisizione segnale analogico IN3

GV51 Vaore letto dall’ingresso analogico IN1

GVv52 Valoreletto dall’ingresso analogico IN2

GV53 Valoreletto dall’ingresso analogico IN3

n.b. A procedura terminata correttamente eseguire il salvataggio in FLASH.

6.2.6 CMDO05 — Fondo scala positivo riferimenti analogici
Per effettuare la calibrazione del fondo scala positivo degli ingressi analogici € necessario selezionare tramite SW42
su quali ingressi analogici eseguire I’ offset ed impostare poi la tensione di fondo scala positivo per gli ingressi sele-
zionati.

Valore parametro Descrizione

Awvio procedura

Attesa

Acquisizione valori

Verificavalore medio ottenuto

Settaggio allarmi in caso di errore

Procedura terminata correttamente

Procedura terminata con errore

Procedura non attivabile

-3 Procedura non attivata per protezione su chiave SCS

I{.)l'_,\O(J'I-l>(a\.)l\)l—‘

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

SW42 Selezione degli ingressi analogici per cui eseguire la calibrazione
PA90 Guadagno polarita positivaingresso IN1

PA91 Guadagno polarita positivaingresso IN2

PA92 Guadagno polarita positivaingresso IN3

GV51 Vaore letto dall’ingresso analogico IN1

GV52 Valoreletto dall’ingresso analogico IN2

GV53 Valore letto dall’ingresso analogico IN3

n.b.

A procedura terminata correttamente eseguire il salvataggio in FLASH.
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6.2.7 CMDO06 — Fondo scala negativo riferimenti analogici
Per effettuare la calibrazione del fondo scala negativo degli ingressi analogici € necessario selezionare tramite SW42
su quali ingressi analogici eseguire |’ offset, impostare poi latensione di fondo scala negativo per gli ingressi selezio-
nati.

Valore parametro Descrizione

Avvio procedura

Attesa

Acquisizione valori

Verifica valore medio ottenuto

Settaggio allarmi in caso di errore

Procedura terminata correttamente

Procedura terminata con errore

Procedura non attivabile

-3 Procedura non attivata per protezione su chiave SCS

I'\)}'_\OU'I-bOOI\)H

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

SW42 Selezione degli ingressi analogici per cui eseguire la calibrazione
PA93 Guadagno polarita negativaingresso IN1

PA94 Guadagno polarita negativaingresso IN2

PA95 Guadagno polarita negativaingresso IN3

GVv51 Valoreletto dall’ingresso analogico IN1

GV52 Valoreletto dall’ingresso analogico IN2

GV53 Vaore letto dall’ingresso analogico IN3

n.b.

A proceduraterminata correttamente eseguire il salvataggio in FLASH.

6.2.8 CMDO07 — Offset ingressi corrente lu e lv
La procedura viene eseguita con comando di ENABLE disabilitato, le correnti lette vengono considerate “nulle”.

Valore parametro Descrizione

Avvio procedura

Attesa

Acquisizione valori

Verifica valore medio ottenuto

Settaggio allarmi in caso di errore

Procedura terminata correttamente

Procedura terminata con errore

Procedura non attivabile

Procedura non attivata per protezione su chiave SCS

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

PA80 Offset acquisizione della corrente di fase U
PA81 Offset acquisizione della corrente di fase V

GVv54 Valore letto dall’ingresso di corrente lu

GV55 Valoreletto dall’ingresso di corrente Iv

n.b.

A procedura terminata correttamente eseguire il salvataggio in FLASH.
6.2.9 CMDO08 — Fondo scala positivo ingressi corrente lu e v
Questo comando é protetto da password SCS.
Per effettuare la calibrazione del fondo scala positivo degli ingressi di corrente lu e Iv € necessario forzare su entram-

be le resistenze RTAL e RTA2, presenti sulla Vecll, una tensione pari a 2V, a cui corrisponde un valore in corrente
positivo pari a picco del doppio della corrente nominale
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Valore parametro

Descrizione

Awvio procedura

Attesa

Acquisizione valori

Verificavalore medio ottenuto

Settaggio allarmi in caso di errore

Procedura terminata correttamente

Procedura terminata con errore

I{.)l'_,\O(J'I-l>(a\.)l\)l—‘

Procedura non attivabile

-3

Procedura non attivata per protezione su chiave SCS

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

PA152 Guadagno polaritd positivaingresso lu
PA153 Guadagno polaritd positivaingresso v
GV54 Vaore letto dall’ingresso di corrente lu
GV55 Vaore letto dall’ingresso di corrente Iv
n.b.

A proceduraterminata correttamente eseguire il salvataggio in FLASH.

6.2.10 CMDO09 - Fondo scala negativo ingressi corrente lu e v

Questo comando € protetto da password SCS.
Per effettuare la calibrazione del fondo scala negativo degli ingressi di corrente lu e Iv & necessario forzare su en-
trambe le resistenze RTA1 e RTA2, presenti sullaVecll, unatensione pari a—2V, acui corrisponde un valore in cor-
rente negativo con valore assoluto pari a picco del doppio della corrente nominale.

Valore parametro

Descrizione

Avvio procedura

Attesa

Acquisizione valori

Verificavalore medio ottenuto

Settaggio allarmi in caso di errore

OO [WIN|F

Procedura terminata correttamente

-1

Procedura terminata con errore

-2

Procedura non attivabile

-3

Procedura non attivata per protezione su chiave SCS

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

PA154 Guadagno polaritd negativaingresso lu
PA155 Guadagno polaritd negativaingresso Iv
GV54 Valore letto dall’ingresso di corrente lu
GV55 Valoreletto dall’ingresso di corrente Iv
n.b.

A procedura terminata correttamente eseguire il salvataggio in FLASH.
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6.2.11 CMD10 - Centratura automatica resolver

Laproceduracalcolal’ offset (angolo elettrico) del resolver montato sul motore; il valore calcolato viene memorizzato

nel PA89.
Valore parametro Descrizione

1 Avvio procedura

2 I mpostazione corrente asse D

3 Attesa assestamento motore

4 Calcolo offset angolo elettrico (0° elettrici)

5 I mpostazione corrente asse Q

6 Attesa assestamento motore

7 Calcolo angolo elettrico (90° elettrici) e verifica valore ottenuto
0 Procedura terminata correttamente

-1 Procedura terminata con errore

-2 Procedura non attivabile

-3 Procedura non attivata per protezione su chiave SCS

Parametri correlati

Parametr o/Switch Descrizione

PA89 Offset di correzione angolo elettrico resolver

GVv22 Angolo meccanico resolver non corretto da offset calcolato
Gv23 Angolo meccanico resolver corretto da offset calcolato
GVv24 Angolo elettrico resolver (corretto da offset calcolato)

La procedura consiste nell’imporre una corrente di asse Id con angolo €elettrico pari a 0 e calcolare lo sfasamento del
resolver; vengono accettati sfasamenti in modulo inferiori a 45°. Successivamente viene imposta una corrente di asse
Id con angolo elettrico pari a 90°; in questa posizione viene letto |’ angolo elettrico corretto in base all’ offset calcolato
nel passo precedente e viene verificato che I’ angolo elettrico siain un intorno dei 90° elettrici. L’ ampiezza della fine-
stra con cui eseguire questo confronto (in gradi elettrici) &€ impostata nel parametro PA96.(se pari a 0 viene utilizzata

unafinestra di 10°).

L’intensita della corrente di asse ID é pari a PA25/(2* sqrt(2)).
Se nella procedura di centratura si imponesse una corrente Ig pari a PA25 questo comporterebbe un valore massimo
nelle correnti di fase pari a (PA25)*sgrt(2), tutto su una fase, cosa che non consente di proteggere il drive. Se si im-
pone una corrente Iq pari a (PA25/(2*sgrt(2)) s avra un valore massimo sulla fase pari a PA25/2 che consente di

proteggereil drive.
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Di seguito un esempio di centratrura per unatagliada 12A in cui PA25 = 24.

Fase#1: 1d=12A, 1g=0 (6=0°)

lu
12
v Iw
LG l-6
L etture amperometroin DC Letture GW
807=0(lq)

809 = 846 (Id) = 8.46A = 12/1.4142

lu=12A 811 =846
Iv=-6A 816 = 425
Iw=-6A
Fase#2 : 1d=0A, 1g=12A (6=90°)
lu=0
Iw v
A >
-10.39 10.39
Letture amperometroin DC Letture GW
807 = 846 (1q)
809=0(ld)
lu=0 811=733
lv=104A 816 =-733
Iw=-104 A

0SS. 10.39 = 12*COS(30°)

n.b.

A proceduraterminata correttamente eseguire il salvataggio in FLASH.
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6.2.12 Procedura di centratura manuale resolver
NOTA :gli schemi seguenti fanno riferimento ai resolver comunemente montati sui motori SCS.

M etodo elettr omeccanico (senza driver con generatore di funzioni)

Scollegarei morsetti U, V, W dal DRIVER

Si inietta una corrente continua con la polarita positivanellafase V (blu) e la polarita negativa nellafase W (rosso); in
questo modo il rotore del motore si fissain una posizione. E necessaria una corrente che mantengail rotore in una po-
sizione fissa, cioé che non presenti dei giochi di posizione. Il resolver deve essere eccitato con un generatore di fun-
zione a 7VRMS — 10KHz o mediante un azionamento, ad esempio, lasciando collegato al driver solo I’ alimentazione
R1, R2(R3) e scollegando gli altri fili (S1, S2, S3, $4). | segnali del resolver devono essere collegati come nello
schemadi Errore. L'origineriferimento non é stata trovata.. Si raccolgono con un oscilloscopio, i segnali S1 (ros-
s0) e S2 (giallo) con lamassa di entrambe le sonde nel nodo di riferimento formato da S3, $4 e R3,(R2), chiamato MO
(vedi Errore. L'origine riferimento non é stata trovata.). Si allentano le viti di blocco della flangia, e si ruota lo
statore del resolver lasciando fermo I’ albero del motore , fin quando il segnale S1-MO € nullo (< 100mV) el segnale
S2-M0 é massimo. Accertarsi che ruotando lievemente in senso orario il rotore del motore il segnale S1-MO risulti in
fase con il segnale R1-MO; Se € in opposizione (180°), ruotare ancora il resolver, e ricercare la posizione successiva.
Accertata la fase corretta riportarlo nella posizione precedente, cioe a 0. In questa posizione € da fissare lo statore del
resolver tramite le viti, che devono essere poi sigillate.

RL (Red/ Wi te)
®
R3 (Bl ack/ Wi te)
Brushl ess Mt or (Wi te/ Yel | ow)
Resol ver S2 (Yell ow) . Power Supply
M with F.G at
| ( St (Blue) ® 7V -10Khz or
y v 5V - 8khz
Bl ue ‘ Red St (Fed) PY with driver
+ - S3 (Bl ack)
0
Power Suppl y

Figura 6-1 Schema di collegamento per eseguire la fasatura del resolver a due poli su motori brushless (collega-
menti prowvisori)
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M etodo con I’ utilizzo del drive

Se durante |’ operazione di centratura del resolver, il drive va semprein alarme (ALM 41), ed i collegamenti del mo-
tore e del resolver sono sicuramente corrispondenti agli schemi di Figura 3-4 oppure NT470 oppure NT473 (verifica-
re PA54 e PA53 (N° coppie polari motore e resolver in genere 2 poli = 1 coppia polare => PA53 = 1)), dopo avere ef-
fettuato il reset degli allarmi si pud comunque verificare se il motore ruota a bassa velocita e a vuoto abbastanza re-
golarmente. Se cio accade, significa che le fasi del resolver e del motore sono corrette, ma la posizione del resolver
non & entro la tolleranza meccanica massima ammessa. E possibile effettuare la centratura meccanica del resolver con
solo I'uso del driver. Procedere nel seguente modo:

Collegare un riferimento anal ogico tramite un potenziometro all’ingresso IN2 (X3-1).

Impostare SW09=4 (di default = 2)
SWo4=1 (di default = 0)
PA89=0 (verificare che siaameno entro £350 (35° elettrici)

Non effettuare nessun salvataggio in FLASH.

Impostare una tensione positiva sul morsetto X3-1 (IN2) di +0,5V, e abilitare il driver. || motore dovrebbe posiziona
rel’abero in una zona stabile.

Aumentare latensione su IN2 fino acirca+2 + +3V: il motore dovrebbe essere fermo e con I’ abero frenato. Tramite
tastiera, scendere nel menu passivo ala grandezza GV24 (angolo €elettrico). La lettura dovrebbe essere 900+5. Per ot-
tenere cio, togliere la copertura posteriore del motore, e allentare le viti di blocco della flangia del resolver. Ruotare
lievemente lo statore del resolver (parte esterna) fino a che lalettura dell’ angolo & 900+5 (90°+0.5°). Verificare anche
lalettura dell’ angolo meccanico (grandezza GV 22) deve risultare come segue. (Tutti i valori calcolati sono possibili)
Laformula generica dell’ angolo meccanico, in funzione del n° di poli del motore, &

AM = 360*i/p+ 90/p AM = Angolo Meccanico

conp = coppiepolari i =0....(p-1) = numeri interi da 0 a (p-1)
Esempi: 1) Motore4 poli : p=2; i=0,1; AM = 45, 225
2) Motore6 poli : p=3; i=0,1,2; AM = 30, 150, 270
3) Motore8 poli : p=4; i=0,1,2,3; AM = 22.5,112.5, 202.5, 292.5

Bloccare le viti di fissaggio dellaflangia del resolver e sigillarle.

Disahilitare il convertitore e spegnere il driver. Togliere il segnale analogico inviato al’ingresso IN2. Alimentare an-
corail driver, e verificare che SW04 = 0 e SW09 = 2. Ripetere la procedura di centratura automatica come da cap.
6.2.11. Non deve piu comparire I’allarme ALM 41.

N.B. Tale procedura, in genere € valida per tutti i tipi di motori, purché si sia certi dell’ esattezza dei collegamenti, sia
di potenza, siadel resolver.
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6.2.13 CMD11 - Offset ingressi sin e cos resolver

La procedura azzera la portante del resolver, letensioni lette vengono considerate “nulle’.

Valore parametro Descrizione
1 Awvio procedura
2 Attesa
3 Acquisizione valori
4 Verificavalore medio ottenuto
5 Settaggio allarmi in caso di errore
0 Procedura terminata correttamente
-1 Procedura terminata con errore
-2 Procedura non attivabile
-3 Procedura non attivata per protezione su chiave SCS
Parametri correlati
Par ametr o/Switch Descrizione
PA82 Offset acquisizione segnale seno resolver
PA83 Offset acquisizione segnale coseno resolver
GV56 Valoreletto dall’ingresso sin del resolver
GV57 Valoreletto dall’ingresso cos del resolver
n.b.

A proceduraterminata correttamente eseguire il salvataggio in FLASH.

6.2.14 CMD12 — Fondo scala positivo ingressi sin e cos resolver

Questo comando € protetto da password SCS.
Per effettuare la calibrazione del fondo scala positivo degli ingressi sin e cos del resolver & necessario forzare su en-
trambi gli ingressi la massimatensione positiva.

Valore parametro

Descrizione

Awvio procedura

Attesa

Acquisizione valori

Verifica valore medio ottenuto

Settaggio allarmi in caso di errore

Procedura terminata correttamente

Procedura terminata con errore

Procedura non attivabile

Procedura non attivata per protezione su chiave SCS

Parametri correlati

Par ametr o/Switch

Descrizione

PA156

Guadagno polaritd positivaingresso seno resolver

PA157 Guadagno polaritd positivaingresso coseno resolver
GV56 Valore letto dall’ingresso sin del resolver
GV57 Valore letto dall’ingresso cos del resolver

n.b.A proceduraterminata correttamente eseguire il salvataggioin FLASH.
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6.2.15 CMD13 - Fondo scala negativo ingressi sin e cos resolver

Questo comando € protetto da password SCS.

Per effettuare la calibrazione del fondo scala negativo degli ingressi sin e cos del resolver € necessario forzare su en-
trambi gli ingressi |a massima tensione negativa.

Valore parametro

Descrizione

Awvio procedura

Attesa

Acquisizione valori

Verifica valore medio ottenuto

Settaggio allarmi in caso di errore

OO [WIN|F

Procedura terminata correttamente

-1

Procedura terminata con errore

-2

Procedura non attivabile

-3

Procedura non attivata per protezione su chiave SCS

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

PA158 Guadagno polaritd negativaingresso seno resolver
PA159 Guadagno polaritd negativa ingresso coseno resolver
GV56 Valore letto dall’ingresso sin del resolver

GV57 Valore letto dall’ingresso cos del resolver

n.b.A proceduraterminata correttamente eseguire il salvataggio in FLASH.

6.2.16 CMD14 - Salvataggio FPGA stream da RAM a FLASH

Questo comando € protetto da password SCS.

Consente di salvarein FLASH il codice della FPGA precedentemente memorizzato in RAM.

Valore parametro Descrizione
1 Awvio procedura
0 Procedura terminata correttamente
-1 Procedura terminata con errore
-2 Procedura non attivabile
-3 Procedura non attivata per protezione su chiave SCS

6.2.17 CMD15 — Generazione password SCS temporanea

Per modificare i parametri protetti € necessario inserire una password che pero’ € valida sino a sucecssivo riavvio

dell’ azionamento.

I1 CMD15 consente di generare una password SCS temporanea criptata che viene visualizzata nella grandezza GV 76;
comunicando a SCS tale password criptata si potra ottenere la password SCS non criptata con cui sbloccare
I’ azionamento (inserendo tale psw nel PA99)

Valore parametro Descrizione
1 Awvio procedura
0 Procedura terminata correttamente
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6.3 Programmabilita degli ingressi e delle uscite

Nel CVS, lerisorse hardware (ingessi e uscite) sono liberamente programmabili nel senso che sono associabili a una
gualsiasi delle grandezze interne del convertitore.

La programmabilita degli ingressi consente di associare lo stato di un ingresso digitale ad un bit di un parametro’ o il
valore di un ingresso analogico ad un intero parametro opportunamente scalato;

Allo stesso modo la programmabilita delle uscite consente di associare ad un’ uscita digitale lo stato di un bit di un pa-
rametro 0 ad un uscita analogicail valore di un parametro opportunamente scalato.

Le operazioni di scrittura e lettura di parametri tramite gli ingressi e le uscite analogiche sono consentiti solo per para-
metri a 16 bit; non e consentitala gestione dei parametri a 32 bit tramite ingressi ed uscite analogiche;
E’ invece consentita la gestione di parametri a 32 bit tramite gli ingressi e le uscite digitali.

Il mappaggio degli ingressi e delle uscite viene effettuato tramite terne di parametri da 1832 a1999;
per programmare un singolo ingresso 0 una singola uscita sono necessari tre parametri:

1) 10 Mapping A (PA1832, 1835,1838 ecc..) : selezionalarisorsa hardware

2) 10 Mapping B (PA1833, 1836,1839 ecc..) : selezione la grandezzainterna

3) 10 Mapping C (PA1834, 1837,1840 ecc..) : individua il bit del parametro indicato dal 1O Mapping B (ingressi e
uscite digitali) oppureil fondoscala (ingressi e usite analogiche)

n.b.

L’ aggiornamento dei parametri viene effettuato solo all’ avvio del convertitore; dopo aver impostato i parametri effet-
tuareil salvataggio in FALSH quindi spegnere ed accendere I’ azionamento affinché le modifiche effettuate vengano
considerate.

" 1l termine “parametro” & daintendere nel suo significato esteso includendo quindi anche SWITCH , REFERENCE ecc
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Codici Ingressi/Uscite (IOM apping-A)

Codice Descrizione Risorsa Hardware
0 IO non mappato /l
1 DI01 Vecll (software debounced) X3-16
2 D102 V ecl | (software debounced) X3-17
3 D103 Vecl | (software debounced) X3-18
4 D104 Vecl | (software debounced) X3-19
5 DI05 Vecl | (software debounced) X3-20
6 DI06 V ecl | (software debounced) X3-22
7 D107 Vecl | (software debounced) X3-21 (RST)

8 IN1 Vecll X3-6/X3-5

9 IN2 Vecll X3-1

10 IN3 Vecll X3-2

11 OUT1 Vecll X3-23

12 OUT2 Vecll X3-24

13 OUT3 Vecll X3-25

14 OUT4 Vecll X3-26

15 UP1 Vecll X3-9

16 UP2 Vecll X3-10

17 UP3 Vecll X3-11

18 DI01 Vecll(not software debounced) X3-16

19 D102 Vecll(not software debounced) X3-17

20 D103 Vecll(not software debounced) X3-18

21 D104 Vecll(not software debounced) X3-19

22 DI05 Vecll(not software debounced) X3-20

23 D106 Vecll(not software debounced) X3-22

24 D107 Vecll(not software debounced) X3-21 (RST)

25 IN1-DIGITAL Vecll X3-6/X3-5

26 IN2-DIGITAL Vecll X3-1

27 IN3-DIGITAL Vecll X3-2

28 UP1-DIGITAL Vecll X3-9

29 UP2-DIGITAL Vecll X3-10

30 UP3 -DIGITAL Vecll X3-11

31 Can remote Input O /l

32 Can remote Input 1 Il

33 Can remote Input 2 Il

34 Can remote Input 3 Il

35 Can remote Input 4 Il

36 Can remote Input 5 /l

37 Can remote Input 6 /l

38 Can remote Input 7 1l

39 Can remote Output O Il

40 Can remote Output 1 Il

41 Can remote Output 2 Il

42 Can remote Output 3 Il

43 Can remote Output 4 1l

44 Can remote Output 5 /l
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Codice Descrizione Risorsa Hardware
45 Can remote Output 6 /l
46 Can remote Output 7 /l
47 DI forcedto 1 /l
48 DI forced to O /l
50 IO expansion board Din 0 X18-1
51 IO expansion board Din 1 X18-14
52 IO expansion board Din 2 X18-2
53 IO expansion board Din 3 X18-15
54 IO expansion board Din 4 X18-3
55 IO expansion board Din 5 X18-16
56 IO expansion board Din 6 X18-5
57 IO expansion board Din 7 X18-18
58 IO expansion board Din 8 X18-6
59 IO expansion board Din 9 X18-19
60 IO expansion board Din 10 X18-7
61 IO expansion board Din 11 X18-20
62 IO expansion board Din 12 X18-8
63 IO expansion board Din 13 X18-21
64 IO expansion board DO 0 X18-9
65 IO expansion board DO 1 X18-22
66 IO expansion board DO 2 X18-10
67 IO expansion board DO 3 X18-23
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6.3.1 Programmazione di un ingresso digitale

Per laprogrammazione di un ingresso digitalei tre parametri vanno valorizzati nel seguente modo:

IOMapping A= Codice 10

|OMapping B= Numero parametro

IOMapping C= bit del parametro indicato da valorizzare in funzione dello stato dell’ingresso, se si introduce il valore
(100+id) bit viene invertitalalogica

Esempio :
si vuole mappare sull’ingresso DI01 dellaVecll il bit 10 del parametro 600.

E necessario valorizzare tre dei parametri da PA1832 a PA1999, ad esempio i parametri PA1832, PA1833 e PA1834
nel modo seguente:

PA1832=1
PA1833=600
PA1834=10

6.3.2 Programmazione di un ingresso analogico

Per la programmazione di un ingresso analogico i tre parametri vanno valorizzati nel seguente modo:

IOMapping A = Codice |O
IOMapping B = Numero parametro
IOMapping C = valore a cui valorizzare il parametro in corrispondenza del fondo scala dell’ingresso analogico; se si
imposta un valorenegativo, come fondo scala verra usato il contenuto del parametro indicato dal valo-
re assoluto del valore impostato (v.d. esempio)
Esempio :
s vuole mappare su un ingresso analogico il parametro PA602 che rappresentaiin riferimento di velocitain rpm;

si pud scegliere come fondo scala dell’ingresso analogico un valore numerico, ad esempio 2500 rpm, oppure usare co-
me fondo scala il valore contenuto nel parametro PA22. Nél primo caso si valorizzera IOMappingx-C con il valore
2500, nel secondo coniil valore —22.

Ad esempio se s vuole mappare sul riferimento di velocita espressa in unita (PA601) I'ingresso analogico IN1 della
Veclls devono valorizzare tre dei parametri da PA1832 a PA999, ad esempio i parametri PA1835, PA1836 e PA1837
nel modo seguente:

PA1835=8

PA1836=601
PA1837 =32767
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6.3.3 Programmazione di un’uscita digitale

Per la programmazione di un’uscita digitale i tre parametri vanno valorizzati nel seguente modo:

1O Mapping A = Codice 10

1O Mapping B = Numero parametro

1O Mapping C =bit del parametro indicato dariportare sull’ uscita

esempio : s vuole mappare sull’uscita DOO02 della Vecll il bit 1 del parametro 840 (interventi immagine termica
drive); si dovranno quindi valorizzare tre dei parametri da PA1832 a PA1999, ad esempio i parametri PA1838, PA1839
e PA1840 nel modo seguente:

PA1838=12 PA1839=840 PA1840=1

Nel vecchio azionamento CV'S potevano essere inviate sulle uscite digitali delle grandezze predefinite, 1a tabella se-
guenta elenca queste grandezze e i valori da essegnare ai relativi parametri IOMAP_B e IOMAP_C.

Grandezza Descrizione IOMAP_B |IOMAP_C
L ogica
GLO1 1 = riferimento posizione raggiunto (solo con OI-SP / SPB vedi 837 0
NT280)
GLO02 1 =[n0] velacita attuale non nulla (superiore a PA23) 845 0
GLO03 1 = [nmax] velocita attuale oltre PA24 845 1
GL0O4 1 = inizio sovraccarico motore (ALM16) 841 0
GL05 1 = intervento 12t motore (ALMQ0) 840 0
GL06 1 =inizio sovraccarico inverter (ALM17) 841 1
GLO7 1 = intervento 12t inverter (ALMO1) 840 1
GL08 1 = intervento 12t Resistenza di frenatura (ALM02) 840 2
GL09 1 = Intervento chopper di frenatura (ALMO03) 840 3
GL10 1 = freno stazionamento inserito (ALM19) 841 3
GL11 1 = intervento Overvoltage OVV (ALMO05) 840 5
GL12 1 = intervento Undervoltage UVV (ALMO06) 840 6
GL13 1 = intervento sovracorrenteda TA (ALM11) 840 11
GL14 1 = intervento guasto ponte (ALM12) 840 12
GL15 1 = mancanza pre - carica (ALM15) 840 15
GL16 1 =1inizio errore tracking asse elettrico (ALM22) 841 8
GL17 1 = intervento timeout tracking asse elettrico (ALM23) 841 9
GL18 1 = asse in movimento verso un obiettivo. 834 12
GL19 1 = raggiunto un fine corsa HW. 834 13
GL20 1 = raggiunto un fine corsa SW. 834 14
GL21 1 =terminato il ciclo di quote memorizzato (fineciclo). 834 15
GL22 1 = asse fermo in posizione sull’ obiettivo. 837 0
GL23 1= posizionamento in fase di rampa. 837 2
GL24 1= timeout errore di tracking. 834 3
GL25 1= asse fermo entro la stop band (PZ05). 834 0
GL26 1= presenza finecorsa software CW. 834 8
GL27 1= presenza finecorsa software CCW. 834 9
GL28 1= presenza finecorsa hardware CW. 834 10
GL29 1= presenza finecorsa hardware CCW. 834 11
GL30 1= driver pronto per eseguire un comando. 837 1
GL31 1= presenza allarme generico da posizionatore o CVS. 834 6
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6.3.4 Programmazione di un’uscita analogica
Per la programmazione di un’uscita analogicai tre parametri vanno valorizzati nel seguente modo:

IO Mapping A = CodicelO

IO Mapping B = Numero parametro

IO Mapping C = valore del parametro indicato in InOutMappingXX B per cui I'uscita analogica raggiunge il fondo
scala(+ - 10V); se s imposta un valore negativo questo viene inteso come indice del parametro a cui valore far corri-
spondereil fondo scala dell’ uscita anal ogica

Ad esempio se s vuole mappare su un’uscita analogica il parametro PA804 che rappresenta la velocita del motore in
rpm s pud associare al fondo scala dell’ uscita analogica un valore numerico, ad esempio 2000 rpm, oppure far corri-
spondere al fondo scala dell’ uscita analogica il valore contenuto nel parametro PA22. Nel primo caso si valorizzera
InOutMappingX X C conil valore 2000, nel secondo con il valore —22.

Ad esempio se s vuole mappare sull’ uscita analogica UPL il parametro PA804 si devono valorizzare tre dei parametri
da PA1832 aPA1999, ad esempio i parametri PA1841, PA1842 e PA1843 nel modo seguente:

PA1841=15
PA1842=804
PA1843 =2000

Nel vecchio azionamento CV S potevano essere inviate sulle uscite anal ogiche delle grandezze predefinite, 1a tabella se-
guenta elenca queste grandezze e i valori da essegnare ai relativi parametri IOMAP_B e IOMAP_C.

1O- 1O- Unitadi | Fondo scala | Valore @ +-10V
GV## Descrizione MAP_B | MAP_C | misura | visualizza- | dell’uscita ana-
zione logica
Valore del riferimento di velocita
amonte dellarampa. Tiene conto
della velocita selezionata e del
cambio gamma, indipendente da
GVO01 |EN ,CW e CCW. 801 10000 | [%/100] + 10000 100.00% di
Il valore 10000 corrisponde al PA22
valore impostato in PA22, pari
alavelocita nominae del moto-
re.
Valore dd riferimento di velocita
dopo larampa; tiene conto della
GV [elocitaselezionata, del cambio 802 873| [rpm] | +PA2212 | +PA22+12

gamma, di CW e CCW. Non tiene
conto del riferimento ausiliario di
velocita. e dell’ ENABLE
Valoredi velocitainingresso a
controllo, tiene conto della velo-
GV03 C|tasele2|on_ata come r|fer_| men- 803 873| [rpm + PA22*12
to, del cambio gamma, dei co-
mandi CW e CCW, ddl riferi-
mento ausiliario e dell’ ENABLE.
Vaoredi velocitareae per il
GVO04 | contrallo; élavelocita del moto- 804 -873| [rpm] + PA22*1.2
re lettadal resolver.
Erroredi posizionein asse elet-
trico standard e/o virtuale. In
GVO05 | pratica e sempre |’ errore del po- 805 32767
sizionatore che ingloba anche
gueste funzionalita
Riferimento della corrente di
GVO06 | coppiaespressain centinaia di 806 -874 | [A/100] +PA25 (Corrente di Ta-
Ampere efficaci. glia) * 2.5

+ PA22*1.2

+ PA22*1.2

Numero | 32767 Im-
decimale puls 1
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Corrente di coppiareae (lettadai (Corrente di Ta:

GVO07 | TA) espressain centinaiadi 807 -874( [A/100] | + PA25*1.25 .

o glia) * 2.5
Ampere efficaci. *
Riferimento della corrente di (Corrente di Ta:

GV08 | flusso, espressain centinaia di 808 -874| [A/100] + PA25 .

N glia)* 2.5
Ampere efficaci *

Gviog | Corrente di flusso redle, espressa 809 -874| [A/100] | +PA25+125 | (COTented Ta
in centinaiadi Ampere efficaci * glia) * 2.5
Riferimento di tensione asse Q NUMero

GV10 | (coppia) 810 32767 . + 32767 32767

decimale
(solo debug)
Vadore istantaneo della corrente (Corrente di Ta:

GV11 |fase U, espressain centinaia di 811 -874| [A/100] | £ PA25*1.25 :

L glia)* 2.5
Ampere efficaci *

Gv12 | Compensazione Pl asse Q (cop- g12| 32767 | NUMEO | 5500 bit 32767
pia) (solo debug) decimale
Compensazione FEM asse Q

GV13 (coppia) ovvero contrlbL_rto feed- 813 32767 Numero + 30767 30767
forward del regolatore di cor- decimale
rente dell’ asse Q. (solo debug)

Uscita comando modulatore fase NUMero
GvV14 (U 814 32767 . + 32767 32767
decimale
(solo debug)
Riferimento di tensione asse D
Numero
GV15 | (flusso) 815 32767 . + 32767 32767
decimale
(solo debug)
Vadore istantaneo della corrente (Corrente di Ta:

GV16 |faseV, espressain centinaia di 816 -874| [A/100] | £ PA25*1.25 :

L glia)* 2.5
Ampere efficaci *

Gv17 | Compensazione Pl asse D (flus 817| 32767| NUMEO |, 5500 bit 32767
s0) (solo debug) decimale
Compensazione FEM asse D

Gv1g | (flusso) owvero contributo feed- g18| 32767| NUMEO | o500 bit 32767
forward del regolatore di cor- decimale
rente dell’ asse D. (solo debug)

Uscita comando modulatore fase NUMero
GV19 |V 819 32767 . + 32767 32767
decimale
(solo debug)
500 per 0500
Cvs23 [CVvs23] 0+500 [CV S23]
GV20 | Tensione di batteria DC-link 820 Vv 0+1000 0+1000[CV $46]
1000 per V] [CVS46]
CVs46

GV21 | Reserved 821 32767 1 I I
Angolo meccanico istantaneo

GV22 | (non corretto da offset ottenuto 822 3600 | [°/10] 0.0+ 359.9° 0.0+ 360.0°
dalla centratura del resolver)

Angolo meccanico istantaneo
corretto con offset calcolato dalla

GV23 | centratura del resolver. 823 3600 | [°/10] 0.0+ 359.9° 0.0+ 360.0°
Non disponibile su uscita analo-
gica
Angolo dettrico (corretto con

GV24 | offset calcolato dalla centratura 824 3600 | [°/10] 0.0+ 359.9° 0.0+ 360.0°
del resolver)
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6.3.5 Valori delle terne di parametri per la programmazione di default

Significato colonne;

- PAy: parametro IOMAPPING-A cheindividualaterna per larisorsa considerata
- IOMAP_A (PA,): valore del parametro PA, (ex 1832)

- IOMAP_B (PAy:1): valore del parametro PA,.; (ex 1833)
- IOMAP_C (PA4+,): valore del parametro PA, ., (ex 1834)

Risorsa Hw Pin CVS Funzione di Default PA, IOMAP_A IOMAP_B | IOMAP_C
(PAY) (PA+1) (PA+2)
DIo1 X3-16 V_CW 1832 1 600 0
Dl02 X3-17 V_CCW 1835 2 600 1
DIO3 X3-18 V_RAMP_SEL 1838 3 600 2
DI04 X3-19 V_PRESEL_A 1841 4 600 3
DI05 X3-20 V_PRESEL_B 1844 5 600 4
DI06 X3-21 V_GAMMA_CHANGE 1847 6 600 5
IN1 X3-5,6 |Speed Ref 1850 8 601 32767
IN2 X3-1 Speed Ref Aux 1853 9 603 32767
IN3 X3-2 Current Limit 1856 10 607 32767
DOO01 X3-23  Speed below NO 1859 11 845 0
DO02 X3-24  Speed above Nmax 1862 12 845 1
DO03 X3-25  ALM19 holding brake sta- 1865 13 841 3
DO04 X3-26  ALM17 start IDT drive 1868 14 841 1
UP1 X3-9 Speed reference after ramp 1871 15 802 -873
upP2 X3-10 Iq ref [A/100] 1874 16 806 -874
UP3 X3-11  Motor Speed [rpm] 1877 17 804 -873
IO Exp Din 00 X18-1 P_START 1880 50 600 8
IO Exp Din 01 X18-14 P_STOP 1883 51 600 9
IO Exp Din 02 X18-2 P_HOME 1886 52 600 10
IO Exp Din 03 X18-15 P_ZERO 1889 53 600 11
IO Exp Din 04 X18-3 P_FC1 1892 54 600 12
IO Exp Din 05 X18-16 P_FC2 1895 55 600 13
10 Exp Din 06 X18-5 | Quota index selection 0 1898 56 609 0
10 Exp Din 07 X18-18 Quota index selection 1 1901 57 609 1
10 Exp Din 08 X18-6  Quota index selection 2 1904 58 609 2
10 Exp Din 09 X18-19 Quota index selection 3 1907 59 609 3
10 Exp Din 10 X18-7 Quota index selection 4 1910 60 609 4
10 Exp Din 11 X18-20 Quota index selection 5 1913 61 609 5
10 Exp Din 12 X18-8 | Quota index selection 6 1916 62 609 6
10 Exp Din 13 X18-21 Quota index selection 7 1919 63 609 7
10 Exp Dout X18-9 Positioner flag 1 — bit 12 1922 64 834 12
10 Exp Dout X18-22 Positioner flag 1 — bit 13 1925 65 834 13
10 Exp Dout X18-10 Positioner flag 1 — bit 14 1928 66 834 14
10 Exp Dout X18-23 Positioner flag 1 — bit 15 1931 67 834 15
10 not mapped Not Mapped 1934 0 0 0
10 not mapped Not Mapped 1937 0 0 0
10 not mapped Not Mapped 1940 0 0 0
10 not mapped Not Mapped 1943 0 0 0
10 not mapped Not Mapped 1946 0 0 0
10 not mapped Not Mapped 1949 0 0 0
10 not mapped Not Mapped 1952 0 0 0
10 not mapped Not Mapped 1955 0 0 0
10 not mapped Not Mapped 1958 0 0 0
10 not mapped Not Mapped 1961 0 0 0
10 not mapped Not Mapped 1964 0 0 0
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10 not mapped
10 not mapped
10 not mapped
10 not mapped
10 not mapped
10 not mapped
10 not mapped
10 not mapped
10 not mapped
10 not mapped
10 not mapped

NT459 05

Not Mapped
Not Mapped
Not Mapped
Not Mapped
Not Mapped
Not Mapped
Not Mapped
Not Mapped
Not Mapped
Not Mapped
Not Mapped

1967
1970
1973
1976
1979
1982
1985
1988
1991
1994
1997

Data:31.8.06

O OO0 000 OoOooo

O OO0 0000 oo o

O OO0 000 OoOooo

Pagina 119 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

6.4 Taraturaingressi analogici
Vengono descritte le procedure di taratura degli ingressi analogici IN1, IN2 e IN3.

6.4.1 Taratura standard (SW29=0)

Con SW29=0 s esegue una taratura standard degli ingressi analogici, secondo lo schema riportato in Figura 6-2. Per
ogni ingresso analogico, oltre alla possibilita di effettuare una calibrazione dell’ offset, del fondo scala positivo e del
fondo scala negativo, € previstal’introduzione di una soglia al di sotto della quale I’ uscita analogica viene considerata
nulla e di un filtro passa basso con costante di tempo programmabile.

| PA86 | i PA90 | | PA163 | L PAL49 |
v 8 4 o evi |
LI e g CD) X —>| soctLia PASSA-BASSO |
L PA93 |
_PAS7 | [ PA91 | [ PAl64 | LBA%EE’.-J
v ¢ v FILTRO | GV52 !
N2 |— @D —> QQ—>| so6LIA |—>| passagasso | —
L PA94 |
| PABS | [ PA92 | | PAL65 i-.F.’Alf.l-_.i
v v v FILTRO { GV53 |
NS |—> @ —» Q@ —>| so6LIA |—>| passagasso | —
| PA95 |

Figura 6-2 Calibrazioneingress analogici

6.4.2 Taratura “fine” (SW29=0) per IN2 e IN3

Per gli ingressi analogici IN2 e IN3 & prevista una calibrazione “fine” che oltre all’ offset prevede la definizione di una
serie di punti della caratteristicadi trasduzione.

Con SW29 diverso da 0 s esegue per gli ingressi analogici IN2 e IN3 una taratura fine, per I'ingresso analogico IN1
vale quanto detto al paragrafo precedente.

Per gli ingressi analogici IN2 e IN3 & disponibile anche una taratura con rette a pit punti, in pratica oltre a calibrare dli
ingressi per offset e fondo scala si esegue una calibrazione per punti-10V, -8V, -6V, -4V, -2V, OV, +2V, +4V, +6V,
+8V, +10V. Per abilitare questa modalita & necessario val orizzare opportunamente SW29.

Per IN2 i valori corrispondenti alle tensioni da—10V a +10V vanno inseriti nei parametri da PA177 a PA187, per IN3 i

valori corrispondenti alle tensioni da—10V a +10V vanno inseriti nei parametri da PA188 a PA198. In questi parametri
vanno valorizzati i valori “raw” letti dall’ingresso analogico tramite i monitor GV84 e GV 85.
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Parametri correlati

Parametr o/Switch Descrizione

SW29 Selezione tipologia di calibrazione
PA177 IN2 calibr —10V

PA178 IN2 calibr -8V

PA179 IN2 calibr -6V

PA180 IN2 calibr 4V

PA181 IN2 calibr -2V

PA182 IN2 calibr OV

PA183 IN2 calibr +2V

PA184 IN2 calibr +4V

PA185 IN2 calibr +6V

PA186 IN2 calibr +8V

PA187 IN2 calibr +10V

PA188 IN3 calibr 10V

PA189 IN3 calibr -8V

PA190 IN3 calibr -6V

PA191 IN3 calibr 4V

PA192 IN3 calibr -2V

PA193 IN3 calibr OV

PA194 IN3 calibr +2V

PA195 IN3 calibr +4Vv

PA196 IN3 calibr +6V

PA197 IN3 calibr +8V

PA198 IN3 calibr +10V

PA884 Valore “raw” ingresso analogico IN2
PA885 Valore “raw” ingresso analogico IN3

6.5 Filtraggio ingressi digitali

Lo stato degli ingressi digitali & disponibile sia per ingressi non filtrati GV50 che per ingressi filtrati con filtro anti-
rimbalzo GV 77. Tramite la programmabilita degli ingressi sara poi possibile associare un comando ad un ingresso fil-

trato o non filtrato.

Per ogni ingresso é possibile definire un tempo entro il quale non vengono considerate le variazioni dell’ingresso, il fil-
tro sente la prima variazione dell’ ingresso e poi hon considera le variazioni che possono verificars per il tempo definito
per lo specifico ingresso dal relativo parametro. La figura seguente mostra il funzionamento del filtro per un generico

ingresso.
A
GV50 - bit 0
GV77-bit 0
—> «—> «—>
PA166 PA 166 PA166
t
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Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

GV50 Stato ingressi digitali non filtrati

GVv77 Stato ingressi digitali filtrati con filtro anti-rimbalzo
PA166 Tempo per filtro anti-rimbal zo ingresso logico EN
PA167 Tempo per filtro anti-rimbal zo ingresso logico D101
PA168 Tempo per filtro anti-rimbal zo ingresso logico D102
PA169 Tempo per filtro anti-rimbal zo ingresso logico DI03
PA170 Tempo per filtro anti-rimbal zo ingresso logico D104
PA171 Tempo per filtro anti-rimbal zo ingresso logico DI05
PA172 Tempo per filtro anti-rimbal zo ingresso logico D106
PA173 Tempo per filtro anti-rimbal zo ingresso logico RES

6.6 Blocco parametri

E’ previstalapossibilitadi bloccare la modificabilitadi switch e parametri dell’ azionamento, questo permette ai clienti
SCS, fornitori di impianti, di cautelarsi da utenti finali inesperti che non possono cosi variare la programmazione della

macchina.

Per bloccare la modificabilita dei parametri € necessario impostare la password utente nel parametro PA98 e successi-
vamente impostare ad 1 lo switch SWO0O; per sbloccare la modificabilita dei parametri € necessario impostare la pass-
word utente nel parametro PA98 e successivamente impostare a0 o switch SWO00.

La password impostata nel parametro PA98 viene confrontata con il valore memorizzato nel convertitore nel parametro
di sistema SY SPA02; verra fornito all’ utente un apposito programma (su PC) che consentira di impostare questo pa-

rametro di sistema.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

SWO00 blocco programmazione parametri

PA98 parametro per immissione password utente

SY SPA02 password utente memorizzata nel convertitore
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6.7 Protezione parametri con password SCS

Alcuni parametri sono protetti da password SCS; per modificare questi parametri &€ necessario impostare nel parametro
PA99 la password SCS. La password impostata nel parametro PA99 viene confrontata con il valore memorizzato nel
convertitore nel parametro di sistema SY SPA03.

Seil valore di SYSPAO3 é pari a0 si possono modificare i parametri protetti da PWD SCS senza dover introdurre la
PWD nel parametro 99; questo consente, in fase di debug, di poter modificare i parametri protetti da PWD SCS senza
dover introdurre la PWD ad ogni accensione del drive.

Parametri correlati

Parametr o/Switch Descrizione
PA99 parametro per immissione password SCS
SY SPAQO2 password SCS memorizzata nel convertitore

Se non si conosce la password SCS € possibile richiedere a SCS una password temporanea, tramite la seguente procedu-
ra

e eseguireil comando CMD15 impostando il valore del relativo parametro a1,

e verragenerata una password SCStemporaneail cui valore opportunamente criptato verra memorizzato nella gran-
dezza monitor GV 76

e comunicando aSCSil valore di GV76 s otterrala password SCS temporanea da inserire nel PA99 per poter acce-
dere ai parametri protetti da chiave SCS

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione
CMD15 Comando generazione password SCS temporanea
GV76 L ettura password SCS temporanea criptata

n.b.

Nel casoin cui i parametri siano bloccati da password utente € possibile sbloccare la protezione conoscendo la pass-
word SCS. E' necessario val orizzare PA99 con la password SCS e impostare poi SW00 a 0.
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6.8 Parametrizzazione di motore e controllo

In questo paragrafo vengono descritti i parametri riguardanti I’ abbinamento dell’ azionamento a motore, i parametri re-
lativi al resolver etutti i parametri del controllo. Per i parametri relativi alla movimentazione ed alle varie modalita s
rimandaai capitoli successivi.

Parametri correlati al motore

Parametr o/Switch Descrizione

PA22 Massima velocita del motore

PA54 Numero coppie polari del motore

PAS5 Fattore di scala PA56

PA56 Compensazione forza elettro-motrice in asse Q
PA57 Compensazione forza elettro-motrice in asse D

Parametri correlati al resolver

Parametr o/Switch Descrizione

PAS3 Numero coppie polari del resolver

PAGS Guadagno proporzionale PLL resolver

PA66 Guadagno integrale PLL resolver

PA137 Sfasamento portante resolver rispetto alla modulazione PWM

Parametri correlati al controllo

Il controllo fondamentalmente si basa sull’implementazione di regolatori Pl che realizzano gli anelli di velocitaedi cor-
rente; questi regolatori sono parametrizzabili, in funzione della taglia dell’ azionamento, del motore e della dinamica
della macchina daredizzare.

Il coefficienti che esprimono il guadagno proporzionale ed integrabile degli anelli sono impostabili tramite due parame-
tri, il guadagno ed un fattore moltiplicativo del guadagno stesso; € possibile impostare una limitazione sul contributo
integrale (nel caso viene impostato un valore nullo la limitazione & dinamica ovvero pari alla differenzatralalimitazio-
ne dell’ uscita ed il contributo proporzionale) ed unalimitazione sull’ uscita.

Vengono di seguito riportati gli schemi ablocchi che associano i parametri agli anelli di velocita, di corrente di asse D e
di corrente di asse Q.

NOTA:

Poiché per molti parametri non & possibile impostare un valore superiore a 32767, (per esempio per i guadagni degli
anelli), nel caso tale valore non fosse sufficiente € possibile utilizzare un fattore di scala.

Ex. Supponendo di aver bisogni di un valore pari a 74800 per il guadagno di corrente |q occorre impostare:

Pa 43 = 74800/4 = 18700

PA108 =2

Guadagno totale = PA43 *2"PA108
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Anello di velocita

+

Speed-ref —»( +
A

Speed feedback

Kp: PA40*(2"PA109)
PA06* (2/PA 109)

}

error

N—

Current-ref

—» (X

1

Ki: PA41*(2"PA69)

PAO7* (2"PA69)

.

»
P>

Output limit PA2

5

Integral limit PA60

n.b.

I1 guadagno proporzionale di velocita pud essereil parametro PA40 nel caso in cui non é abilitata la funzionalita di

cambio gamma o il parametro PAO6 in caso contrario.

I1 guadagno integrale di velocita puo essere il parametro PA41 nel caso in cui non é abilitatalafunzionalita di cambio

gammao il parametro

PAOQ7 in caso contrario.

Anello di corrente asse Q

Kp: PA43*(2"PA108)

i

+ error
Iq-ref —»{ + —>
_ &
T Y
Ki: PA44*(2"PA68)
integral limit PA59
Iq feedback

N—

Vq-ref

.

output limit PA 107

@A electrical speed

T

fcem comp PA56, PA5S5
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Anello di correnteasse D

Kp: PA46* (2 PA106)

+ error N | Vd-ref
+
Id-ref »@——» X :@—» >
_ A +
NI = -
T output limit PA 105
Ki: PA4T*(2"PAB7)

integral limit PA58

Id feedback

n.b.

Lavalorizzazione dei parametri degli anelli di corrente va effettuata in funzione delle caratteristiche elettriche del moto-
re (R eL) e dellatagliadell’ azionamento, vanno impostati gli stessi parametri per asse Q e per asse D.”

Impostare lalimitazione dinamica del contributo integrale, impostare il fattore di scala dei guadagni proporzionale ed
integrale pari a valore 3.

L: induttanza concatenata motore [mH]

R. corrente concatenata motore [ohm]

Ip: doppio della corrente nominale dellataglia

Ke: costante Ke del motore [V]

Fcem: forza contro elettro-motrice ala velocita nominale [Vrmg]|

Di seguito lerelazioni frai guadagni degli anelli ei parametri costruttivi dei motori SCS
Taglia220V:

Kp=83*L*Ip
Ki=0.12*Kp*R/L
K fcem=K e* 34000 (Ke[V*s] = Kt/1.732[Nm/A])

Taglia380V:

Kp=27*L*Ip
Ki=0.15*K p*R/L
Kfcem=(K e)* 15000

Esempio:

R=087ohm L=11mH Ke=0.54Vs
Azionamento CV S23-taglia corrente 12A nominali
Ip = 24A

Kp=PA43 =83*6.11*24 = 12171

Ki = PA44 = 12171**0.87/6.11*0.12 = 207
Kfcem = PA56 = 0.54* 3400 = 18360

" in caso di variazione di un parametro dell’anello di 1q, il software aggiorna automaticamente il parametro corrispon-
dente nell’anello di ID (ex viene impostato P46 = P43). Non avvienteil contrario.
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Par ametr o/Switch Valore
PA43/ 46 12171
PA108/ 106 0
PA44 | 47 207
PAGS /67 0
PA59 /58 0
PA56 18360
PAS5 0
PA107 / 105 32767
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6.9 Impostazione comando di abilitazione

L'ingresso di abilitazione (ENABLE) attiva la parte di potenza; se si alimenta |’ azionamento con I’ enable abilitato
(EN=1), non si ottiene perd nessuna accensione (il drive rimane comunque bloccato); per sicurezza antinfortunistica &
infatti necessaria una transizione (0 1) per poter attivare il drive. Bisogna in tal caso togliere e poi ridare I’ enable;
guesto vatenuto presente anche per quando si resetta qualche protezione intervenuta. L’ utilizzo normale del convertito-
re prevede che il convertitore venga alimentato con il comando EN normalmente aperto, e che s attenda il completa-
mento del ciclo di auto —test (circa 2 secondi).

L'ENABLE effettivo al drive é costituito dall’ AND logico tral'ingresso fisico di ENABLE e REF21; va notato che
REF05 viene inizializzato a valore logico 1 e che quindi se non s modifica questo reference e sufficiente agire
sull’ingresso fisico.

Ingresso EN

> Enable effettivo
AND >

REF21

6.10 Ripristino allarmi

Se é intervenuto qualche allarme & possibile mediante questo comando ripristinare I’ azionamento, se si € trattato di un
allarme occasionale o se sono terminate le condizioni che hanno causato I’ alarme. Si tenga presente che seiil ripristino
vaabuon fine (led OK acceso) per riabilitare la potenza va data una transizione sul comando di enable, cioe il co-
mando EN. Se era rimasto chiuso, occorre rigprirlo e poi richiuderlo.

Il RESET effettivo al drive é costituito dall’OR logico tra I'ingresso fisico di RESET e REF22; va notato che REF08
viene inizializzato al valore logico 0 e che quindi se non si modifica questo reference e sufficiente agire sull’ ingresso.

Ingresso RES

> Reset effettivo

OR >

REF22

>
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6.11 Limitazione di corrente

Lalimitazione della corrente pud essere fatta dinamicamente tramite:
e ingresso analogico IN3

¢ reference REFO7/REF08

e tramite un particolare algoritmo denominato “algorithm-1"

e parametro PA25 (limitazione statica)

[l limite di corrente viene impostato in A/100 efficaci nel range da meno due volte la corrente nominale del drive a piu
due volte la corrente nominale del drive.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione
SWO05 Selezione limitazione della corrente
PA88 Offset ingresso analogico IN3
PA92 Guadagno polarita positivaingresso analogico IN3
PA95 Guadagno polarita negativa ingresso analogico IN3
PA25 Limite di corrente statico
PA26 Corrente efficace nominale motore per calcolo IDT
PA28 Tempo intervento IDT motore
PA27 Corrente efficace nominale drive per calcolo IDT
PA29 Tempo intervento IDT drive
REF07/REF08 Reference per impostazione limite di corrente
NULL | >
MUX1
| PASS || PA92 | ;
v
IN3  |»(H)—> (? — — >
[ _:._(E)“_
A — L PA%S | -
. REFO7/REF08 | —————»
ALGORITHM 1
_PATOPATY {> LESS
OF IQ_LIMIT
* FOUR >
INPUT
¢ SW5
_PAZ_| >
_PA >
i__'?ﬁ??___: > IDT MOTORE —>
_PAZ —
| SYSPAOL —»
R IDT INVERTER >
LAY >

Figura 6-3 — Limitazione corrente
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MUX1
SW5 ouT
0 Non abilitato
1 IN3
2 REFO7/REF08
3 algorithm-1

Vapoi tenuto conto che lalimitazione della corrente € ottenuta scegliendo il valore minore tra:
e limiteimposto daingresso analogico IN3 o0 REFO8
e valore memorizzato nel parametro PA25

e limitazione impostadaintervento IDT motore
e limitazione impostadaintervento IDT inverter

6.11.1 Limitazione della corrente tramite ingresso analogico IN3

Impostando SW05=1 la limitazione della corrente viene effettuata tramite ingresso analogico IN3

6.11.2 Limitazione della corrente tramite Reference

Impostando SW05=2 la limitazione della corrente viene effettuata tramite reference REFO7, impostano il valore nume-
rico 32767 s ottiene una limitazione della corrente pari a due volte la corrente nominale. E’ possibile impostare lali-
mitazione direttamente in [A/100] tramite REF08.

6.11.3 Limitazione della corrente tramite algoritmo “algorithm-1"

Impostando SW05=3 la limitazione della corrente viene effettuata secondo I’ algoritmo “agorithm-1" che consistein
unalimitazione della corrente in funzione del riferimento di velocita e della vel ocita effettiva del motore.

Lacorrente viene limitata al valore impostato in PA76 quando s verificano contemporaneamente le seguenti situazioni:

e il riferimento di velocita e al di sotto del valore impostato in PA70,

« lavelocitadel motore, filtratain base a PA77, éad di sotto del valore impostato in PA71
« lacorrente, filtratain base aPA77, € d di sopradel valore impostato in PA72

» lasituazione permane per il tempo definito in PA75.

Nel momento in cui il riferimento di velocita sale a di sopradel valore impostato in PA70 viene rimossa la limitazione
di corrente.

Parametri correlati

Parametr o/Switch Descrizione

SWO05 Selezione limitazione della corrente

PA70 Sogliariferimento di velocita [rpm]

PA71 Soglia velocita del motore [rpm]

PA72 Soglia corrente [A/100]

PA75 Tempo attesa per intervento limitazione [msec]

PA76 Valore acui limitare la corrente [A/100]

PAT77 Costante di tempo per filtro su riferimento di velocita, velocita del
motore e corrente
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6.12 Acquisizione tensione di alimentazione

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

SW13 Selezione acquisizione tensione di alimentazione
PA33 Massima tensione ammessa su DC-LINK

PA34 Minima tensione ammessa su DC-LINK

PA121 Costante di tempo per filtro sullalettura dellatensione

6.13 Controllo chopper di frenatura

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione

SW20 Controllo chopper di frenatura

PA35 Tensione di intervento chopper di frenatura

PA36 Isteresi per il comparatore dellatensione DC-LINK nel controllo del
chopper di frenatura

NT459_05 Data:31.8.06 Pagina 131 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

6.14 Controllo delle immagini termiche
Scopo del calcolo dell’immagine termica & quello di stimare il riscaldamento del componente interessato, in modo da
evitare che la sua temperatura divenga eccessiva. | componenti interessati sono anche protetti in modo HW, il motore
daun PTC, il drive da un sensore di temperatura presente all’interno del modulo e la resistenza di frenatura da un fu-
sibile; il calcolo dell’immagine termica consente di prevenire I'intervento dei dispositivi di protezione HW.

6.14.1 Immagine termica convertitore (12t — SW21)
Il calcolo dell’immagine termica del drive si basa sulle seguenti considerazioni:
il drive éingrado di assorbire la potenza nominale per cui é stato costruito per un tempo infinito
« il drive éin grado di assorbire dei picchi di potenza per periodi di tempo limitati, per fornire un ulteriore picco di
potenza & necessario un tempo di attesain cui la corrente fornita siainferiore a quella nominale.

» sed fornisce all’ azionamento una corrente che non superail 15%della nominale e non si forniscono atri picchi si
pud fornire una corrente fino al 15% della nominale per un tempo infinito

Ad esempio per CV$46 € possibile richiedere all’ azionamento un sovraccarico di corrente pari al doppio della cor-
rente nominale per un tempo di 3 sec per CVS23/CV S46M é possibile richiedere all’ azionamento un sovraccarico di
corrente pari a doppio della corrente nominale per un tempo di 1 sec ed una pausa di tot sec

Se il valore operativo della corrente istantanea € inferiore ala massima corrente erogabile, il tempo s allunga auto-
maticamente secondo la curva della figura seguente.

% NOMINAL CURRENT In

200
(Ip)
180

160

140

120

100

>

3 6 9 12 15 18 t=SEC
@ 2 3 4 5 6) forCVS22

Figura 6-4 — mmagine termica

L’ algoritmo di gestione dell’immagine termica calcolail seguente integrale:
t

IDT = j(Pi(t) ~ Pn) [t
0

dove:

Pi(t)=19° +1d?

Dalla potenza nominale, dalla corrente massima sopportabile e dal tempo per cui pud essere sopportata viene ricavato
un valore di soglia con la seguente formula:

Tsovr

IDT,. = j(Psovr — Pn) (it
0

lim
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Istante per istante il valore dell’integrale viene confrontato con questa soglia e nel caso in cui superi la soglia vi sono
due possibili strade:

¢ |'azionamento vain alarme (I'allarme di immagine termica & programmato come hon rientrante)
« lacorrente viene limitata al valore dellanominale ((I’alarme di immagine termica € programmato come rientrante)

La potenza puo essere calcolata come il quadrato della corrente, ottenendo la formula:
t

IDT = [ (17 ~17) et
0

Lafigura seguente mostrail calcolo dell’integrale in funzioni di differenti valori assunti dalla corrente nel tempo.

| A
2l 1 T e
In |-
t

[ a
ldt_Lim | = & 5
t0 tl t2 t3 t4 t5 t

0-t0: lacorrente éinferiorealn, il calcolo dellalDT non viene effettuato e lI’integrale hail valore nullo
t0-t1: lacorrente € pari a valoredi In, il valore dell’integrale rimane pari a0

t1-t2: la corrente & superiore a valore In, viene calcolato I'integrale ed il suo valore essendo la corrente fornita costan-
te, cresce linearmente

t2-t3: lacorrente € pari aln, il valore dell’integrale non diminuisce

t3-t4: lacorrente éinferiore al valoredi In, il valore dell’ integrale diminuisce linearmente essendo il valore della cor-
rente costante

t4-t5: il valore dell’integrale non pud assumere valori negativi e rimane nullo
t5-t : lacorrente € superiore a valore In, I'integrale torna a crescere

Esempio:
t

IDT = [ (17 ~17) et
0

Se il componente pud mantenere una corrente pari a 2.5In per un tempo di 10 secondi s ottiene il valore IDT limite
come:
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10
IDT,, = [((250,)7 ~17) @t =5.2507*10
0

Se la potenza istantanea & maggiore della potenza nominale allora s calcolala DT, poi se s arriva a superare la soglia
s limiterd la corrente ad un valore pari alla nominale, in modo da non far crescere I'integrale, nel caso in cui
I’ applicazione richieda una corrente minore della nominale I'integrale si potra scaricare fino a raggiungere il valore 0
(I'integrale non pud assumere valori negativi, se assume un valore negativo viene forzato a 0).

Riassumendo possiamo dire che il calcolo dell’immagine termica del drive viene effettuato con il seguente integrale:
t
|DT:j(|2—|§)mt
0
Il valore limite € ottenuto con la seguente formula:
At
IDT,, = [((250,)" - 17) [t =5.2501 2 * At
0

dove In & la corrente nominale definita tramite il parametro di sistema SY SPAQL, e At é espresso tramite il parametro
PA29.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

SW21 Abilitazione delleimmagini termiche

SYSPAO1 Corrente nominale del drive

PA29 Tempo intervento immagine termica drive
Allarmi:

ALM17:  segnalato con valore dell’integrale diverso da 0

ALMO1:  segnalato quando il valore dell’integrale raggiunte il valore limite.
Se questo allarme é definito come “Rientrante” viene effettuata unalimitazione della corrente che perma-
ne fino a che I’integrale non diventa nullo.
Se questo allarme viene definito come “ Attivo” I azionamento vain allarme.

Esclusione dd circuito d’'immagine termica | 2t

¢ FE possibile escludere I’'immagine termica tramite opportuna val orizzazione di SW21.
ATTENZIONE! Setramite SW21 s esclude I'immagine termica dell’inverter, il convertitore pud danneggiarsi ir-
reparabilmente. La corrente nominale del drive non pud essere superata. L’unico modo per evitarlo € quello di ri-
durre la corrente massima (PA 25) al valore nominale dellataglia).

e« FE possihile escudere il calcolo dell’immagine temica impostando_per PA 25 un valore del 15% piu elevato di
guello nominale della taglia, in questo caso I'immagine termica non viene calcolata ed avendo limitato la corrente
non sara possibile avere sovraccarichi oltre il valore impostato in PA25.
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6.14.2 Immagine termica motore (SW21)

Il calcolo dell’immagine termica del motore viene effettuato con il medesimo a goritmo implementato per il drive.
L’integrale viene quindi calcolato come:

t
— 2 2
IDT _j(l —12) ot
0
Il valore limite € ottenuto con la seguente formula:

IDT,

lim

At
= j((2.5[|n)2 ~12) @t =5.250 2% At
0

doveln eil valoredi PA26, At eil valore di PA28
Allar mi:

ALM16:  segnalato convalore dell’integrale diverso da0
ALMOO:  segnalato quando il valore dell’integrale raggiunte il valore limite.
Se questo allarme é definito come “Rientrante” viene effettuata unalimitazione della corrente che perma-
ne fino a che I’integrale non diventa nullo.
Se questo allarme viene definito come “ Attivo” I azionamento vain allarme.
Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

SW21 Abilitazione delleimmagini termiche

PA26 Corrente efficace nomina e motore alla velocita nominale

PA27 Corrente efficace nominale motore a velocita nulla (Per oranon
usato)

PA28 Tempo intervento i mmagine termica motore

L’ immagine termica motore serve normalmente a proteggere motori abbinati ad azionamenti di taglie maggiori. Per
proteggere il motore, I’ azionamento effettua un calcolo analogo a quello fatto per la protezione degli inverter, main
questo caso si tiene conto dellalegge di accumulo di calore nel motore.

Il valore della costante di tempo del motore &€ impostatain “PA28”

Il valore di corrente di picco impostatain PA25 vale sia per I’ azionamento (inverter) che per il motore, mentre le so-
gliedi corrente nominale (PA26, PA27) possono essere diverse.

Quando il valore della corrente assorbita superail valore termico impostato (corrente efficace nominale motore PA26
) iniziail calcolo.

Quando il valore calcolato supera la soglia termica, interviene |’ allarme termico motore; € memorizzato e provoca la
riduzione della corrente al valore nominale impostato su PA 26. In tal caso, poiché il carico meccanico é quello at-
tuale, una diminuzione della corrente, produce in genere una caduta di velocita, e quindi il sistematende afermarsi o
afunzionare in modo irregolare.

I ripristino viene accettato solo se la corrente effettiva € scesa sotto la soglia, oppure si deve spegnere |’ azionamento.

Esclusione dd circuito d’'immagine termica | 2t

Anche I'immagine termica del motore € escludibile tramite SW21. ATTENZIONE! In tal caso, & bene assicurarsi
che il motore venga protetto termicamente, o da sonde termiche interne (termostati, PTC) o da un opportuno rele ter-
mico el ettromeccani co.
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6.14.3 Immagine termica circuito di frenatura (SW20,21)

L’immagine termica dellaresistenza di frenatura & gestita in modo differente rispetto all’immagine termica di drive e
motore; la potenza nominale & intesa come la potenza che la resistenza puo dissipare per un tempo infinito, a differen-
zadi quanto detto per motore e inverter, non € possibile fornire alaresistenza che lavora gia alla potenza nominae da
un certo tempo un ulteriore corrente e quindi una potenza maggiore.

Il tempo di sovraccarico é inteso comeil tempo per cui laresistenza puo lavorare con la corrente di sovraccarico che &
pari ala corrente durante la frenata; durante la frenata la resistenza viene attraversata da una corrente molto superiore
della corrente nominale.

Per I'implementazione della IDT viene utilizzato un modello del primo ordine che traduce la relazione esistente tra
potenza e temperatura della resistenza.

I modello puo essere quindi descritto dalla seguente relazione:

e 1
P(s) 1+s[7

dove 1 €la costante termica del sistema.

Il calcolo dell’immagine termica dellaresistenza di frenatura si basa sulla conoscenza del valore dellaresistenza, della
sua potenza nominale e del tempo di sovraccarico ala corrente di frenatura, da questi dati vengono ricavati la costante
di tempo T e latemperatura massima che pud sopportare la resistenza. L’algoritmo implementa la funzione di trasfe-
rimento tra temperatura e potenza assorbita dalla resistenza di frenatura, ricavando quindi istante per istante la tempe-
ratura stimata in funzione della potenza assorbita, se la temperatura supera la temperatura massi ma sopportabile dalla
resistenza viene segnalato un allarme.

A parte un fattore di scala, nel caso in cui la potenza fornita alla resistenza sia pari ala potenza nominale la tempera-
turaraggiungerd, dopo un tempo pari a4-5til valore pari alla potenza nominale:

t
Tt)=@A-e")PR,
per tempo tendente all’ infinito avremo:
T(w) =P,
La potenza durante la frenata puo essere ricavata a partire dalla tensione di intervento della frenatura e dal valore della
resistenza, & necessario pero stimare la costante di tempo t; per fare questo s sfrutta il dato di sovraccarico, la resi-
stenza € in grado di mantenere la potenza sviluppata durante la frenata per un tempo di tot secondi definito come pa-

rametro.
In queste condizioni s avra un andamento della temperatura pari a:

t

T(t)=(1-€ )Pyue

Se |la potenza di frenatura pud essere mantenuta per tot tempo, significa che dopo quel tempo viene raggiunta la tem-
peratura di equilibrio, pari alla potenza nominale, da questa relazione si pud ricavare la costante di tempo T.

Si pud approssimare |’ esponenziale con il primo termine dello sviluppo in serie di Taylor ottenendo:

t
T (t) = Pbrake
T
dopo il tempo di sovraccarico verraraggiuntalatemperatura pari ala potenza nominale:

t

__ -over _load
I:)n - T Pbrake

dacui:

NT459_05 Data:31.8.06 Pagina 136 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

I = 1:over_load
P

n

Pbr.stke

L’ algoritmo implementato & basato su una stima della temperatura della resistenza di frenatura basato su un sistema del
primo ordine, quando la temperatura raggiunge un valore limite, ricavato dai parametri descritti, viene segnalato
I’allarme ALMO02, durante il funzionamento del chopper viene segnalato I’ allarme ALMO03.

Allarmi correlati

Allarme Descrizione

ALMQO2 I ntervento immagine termicaresistenza di frenatura
ALMO3 Comando chopper di frenatura

ALMQ9 Monitor frenatura non corrispondente al comando

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione

SW20 Controllo del chopper di frenatura

SW21 Abilitazione delle immagini termiche

PA35 Sogliadi tensione di intervento frenatura

PA36 Valoredi isteresi per evitare oscillazioni durante lafrenatura
PA37 Tempo intervento immagine termica del chopper di frenatura
PA38 Valoreresistenza del chopper di frenatura

PA39 Potenza resistenza del chopper di frenatura

Per funzionare deve essere inserito il blocco di misuradellaVbatt. L’ esclusione/inserimento del circuito di frenaturao
chopper avviene con SW20. Puo risultare utile I’ esclusione, in applicazioni speciai con blocchi esterni autonomi di
frenatura o alimentazioni da batterie. L’ esclusione del circuito di frenatura puo causare avaria al convertitore.
Oltre ai parametri di soglia e di isteresi citati nel paragrafo precedente sono programmabili i PA37,38,39 che determi-
nano un corretto funzionamento della protezione termica del gruppo di frenatura.

Anche il gruppo di frenatura interno possiede un circuito di protezione che calcola la dissipazione massima ammissi-
bile dalle resistenze. Quando interviene pero I’ azionamento vain blocco (la protezione non é rientrante).

L’ abilitazione 0 meno a calcolo dell’immagine termica avviene come per le atre immagini termiche tramite lo
SW21. L’esclusione di questo controllo pud causar e la distruzione del convertitore. Il blocco di controllo puod es-
Sere attivato anche con resistenze esterne (vedi 6.14.3.1) (quando necessitino maggiori potenze dissipative) purché
rientrino nei parametri programmabili; tali resistenze possono sfruttare il dispositivo di potenza interno al drive, ma
non la relativa 1% t, se non rientra nei limiti stabiliti da PA 37, 38, 39. In tal caso I'immagine termica del circuito di
frenatura deve essere esclusa, e le resistenze esterne devono essere protette da opportuni dispositivi di sovraccarico.

Il criterio di impostazione, che puo risultare utile nei casi diversi da quelli forniti di serie con resistenze esterne é il
seguente:

supponendo uguali i parametri PA35, PA36 che riguardano la tensione di intervento e I'isteresi, in base alla potenza
nominale (daimpostare in PA39) del chopper di frenaturasi calcolal’ energia massima che laresistenza puo tollerare:

E=Pnom* 5 * 5 [J] (corrisponde a5 volte lanominale per 5 secondi)

Alcuni modelli di resistenze accettano 10/20 volte lanominale per 5 secondi.

Conoscendo la sogliadi intervento ed il valore ohmico (PA35,38) si puo calcolare il PA37:
PA37[sec] =E* R/V2 = E* PA38/(PA35)2

Esempio : PA35=750V ; PA38 =18 ohm; PA39 =400 W

E=400* 5* 5= 10000 Joule

PA37 = 10000 * 18/ (750*750) = 0.32 sec.
valore daimpostare per il corretto funzionamento della protezione.

N.B. Per CvS23, PA35=375V.
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6.14.3.1 Resistenze esterne di frenatura

Sono richieste nei casi di cicli di servizio gravosi, dove laresistenzainterna risulta insufficiente (ripetuto intervento
dlarme AL02).

E obbligatorio eliminare il fusibile interno F2 oppure il cavallotto frai morsetti B-BRK per escludere quellainterna

(vd.cap 2.4) (accessibile su lato inferiore ) se si usalaresistenza esterna; in caso contrario , il drive puo danneggiarsi
irrevocabilmente. Inoltre, la resistenza esterna (eventuale), deve avere 1o stesso valore ohmico (+10%-0%) ed avere
elevata sovraccaricabilita

Puo risultare anche necessario escludere I'immagine termica di protezione (SW21).

Le resistenze esterne vanno protette con un rele termico e ettromeccanico, tarato in funzione della potenza nominale
delle resistenze installate e/o di un eventual e fusibile, oppure con un interruttore magneto — termico automatico.

Il relétermico e/o il fusibile vanno dimensionati in funzione del ciclo di frenatura effettivo, tenendo conto delle pau-
se.

La potenza frenante e data da :
_Jow?
201

P

Potenzain W

Velocita rad/sec (motore)

tempo di frenaturain sec.

momento d'inerzia all’ asse motore ,Kg* m?

" s T

Lapotenzaindicata va diminuita di guella necessaria allalavorazione, che contribuisce afrenareil carico. 1| motore
assorbe a sua volta termicamente circail 10-20% della potenza nominale a causa delle sue perdite interne. Tenendo
conto delle pause la potenza media diviene:

. tl
PmedlazP*t—1 leff =1 |—
t2 t2
FRENATURA FRENATURA
P PAUSA
0
— u
t2

L e resistenze impiegate devono poter dissipare almeno la Peff. in servizio continuo. Intal caso il rele termico od il fusi-
bile ritardato va dimensionato in funzione della potenza massima dissipabile da ogni resistenza:

Pr

| = [Pr* 08
R

Potenza totale delle resistenze montate.
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6.15 Gestione applicazioni

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione

SW49 Abilitazione applicazioni

SW28 Maschera abilitazione allarmi WORD4 (applicazioni)
PA160 Offset codice applicazione 1

6.16 Encoders
L' azionamento gestisce due encoder “logici”, che chiameremo Encoderl ed Encoder?2.
Encoderl é destinato come riferimento per comando a treno di impulsi per I’ azionamento, come encoder in ingresso
per lafunzionalita asse elettrico e come encoder per la retroazione di posizione sul carico nella funzionalita posizio-

natore.

Encoder2 ¢ utilizzato, congiuntamente con un resolver o con un sensore di hall, come trasduttore di posizione e velo-
cita per il motore da controllare.

Per compatibilita con versioni software fino alla SW064.01.20 Encoderl pud essere utilizzato anche come trasduttore
di posizione e velocita congiuntamente con un resolver o un sensore di hall.

A ciascun encoder “logico” va assegnato un encoder fisico, sono disponibili due encoder fisici, I’encoder a bordo
azionamento sempre presente e di tipo line-driver e un secondo encoder opzionale per il quale e richiesta una scheda
di espansione da montare sull’ azionamento.

L’encoder a bordo azionamento consente la decodifica di:

« Encoder incrementale ad onda quadra con due canali A e B sfasati di un quarto di periodo
e Impulsi su canale A edirezione su canale B
e Impulsi sul canale A per conteggio avanti e impulsi su canale B su conteggio indietro

L’ encoder opzionale consente la decodifica di:
»  Encoder incremental e ad onda quadra con due canali A e B sfasati di un quarto di periodo
E' possibile utilizzare come encoder fisico per il trasduttore di posizione e velocita sia |I’encoder a bordo aziona-

mento sia |’ encoder opzionale, € possibile realizzare un asse elettrico sia con I’ encoder a bordo azionamento sia con
I”encoder opzionale.

Encoder fisico a bordo azionamento > —0“_ Encoder logico 1
—0 (funzionale)

i . —» —0 Encoder logico 2
Encoder fisico opzionale > —o“_ —> (trasduttore motore)

Figura 6-5 — Associazione encoder fisici - encoder logici
Per ogni encoder logico viene eseguito un algoritmo che fornisce una velocita letta in modo hardware ed una velocita

stimata (ottenuta tramite software); per ognuna di queste velocita é possibile introdurre un filtro con costante di tempo
parametrizzabile. Sono stati previsti degli algoritmi per determinare la condizione di rimozione cavo dell’ encoder.
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6.16.1 Encoder 1

Encoderl va utilizzato come encoder in ingresso all’ azionamento per impostare riferimenti di posizione e di velocita,
e utilizzato per le funzionalita di asse elettrico e come retroazione di posizione nel posizionatore.

Per Encoderl viene eseguito un algoritmo che determina gli impulsi generati e la velocita tramite una misura hardwa-
re e tramite un algoritmo software basato su uno stimatore di velocita.

Parametri inter essati

Parametr o/Switch Descrizione Unita di misura
PA123 Encoderl - Costante di tempo filtro velocita lettain modo hardware [
PA138 Encoderl - Guadagno proporzionale Kp stimatore velocita [
PA139 Encoderl - Guadagno integrale Ki stimatore velocita (1
PA140 Encoderl - Costante di tempo filtro velocitain uscitaallo stimatore di velo- |[]
cita

PA141 Encoderl - Impulsi/giro per algoritmo di lettura velocita (1
PA258 Encoder1 - Valore massima velocita decodificabile dall’ encoder [rpm]
PA511 Encoder1 - Selezione encoder fisico (1
PA862 Encoderl - Impulsi conteggiati (1
PA894 Encoder1 - Valore velocita calcolata con o stimatore [rpm]
PA895 Encoderl - Valore velocita lettain modo hardware [rpm]

Per Encoderl € possibile introdurre dei controlli di assenza segnale (dovuto ad esempio per rimozione cavo), sono stati
previsti tre differenti algoritmi:

1. Algoritmo 1

Questo algoritmo considera una condizione di rotturadi cavo dell’ encoder la permanenza, per un certo tempo, nella
situazione con velocita dell’ encoder bassa e tensione Vq in uscitadal regolatore di corrente Iq €levata.
Selavelocita letta dall’ encoder s mantiene al di sotto di PA250 e latensione Vg al di sopradi PA251 per il tempo
definito in PA252 I’ azionamento viene mandato in allarme con segnalazione ALARM37.

2. Algoritmo 2

Questo algoritmo considera una condizione di rottura cavo la presenza di una accel erazione/decel erazione elevata,

non reale.

Per utilizzare questo algoritmo € necessario definire I'unita di tempo (PA253) in cui calcolare la velocita come dif-
ferenza di posizione, la decelerazione viene calcolata come differenza della velocita cosi calcolata nell’ unita di

tempo di 1msec.

Lavelocita corrente cosi calcolata e visualizzatain PA896, I’ accelerazione corrente € visualizzatain PA897.
Se la accel erazione/decel erazione corrente supera (in valore assoluto) il valore impostato in PA254 |’ azionamento
viene mandato in allarme con segnalazione ALARM37.

3. Algoritmo 3

Questo algoritmo considera una condizione di rottura di cavo dell’ encoder la permanenza, per un certo tempo, nella
situazione con velocita dell’ encoder inferiore ad una soglia impostata e riferimento di velocita superiore ad una so-
gliaimpostata.

Se lavelocita letta dall’ encoder (calcolata come differenza di posizione nell’ unita di tempo definita tramite PA253)
s mantiene al di sotto del valore impostato in PA255 con riferimento di velocita superiore a PA256 per il tempo

impostato in PA257 |" azionamento viene mandato in allarme con segnalazione ALARM37.

L’ abilitazione degli algoritmi va effettuata tramite PA5S52, & possibile abilitare contemporaneamente pit algoritmi.

Parametri inter essati

Parametr o/Switch Descrizione Unita di misura
PA250 Algoritmol rimozione cavo encoderl: sogliadi velocita [rpm]
PA251 Algoritmol rimozione cavo encoderl: sogliadi tensione Vq (1
32767=massimo val ore tensione in uscita dal regolatore di corrente
Iq
PA252 Algoritmol rimozione cavo encoderl: massimo tempo di permanen- | [ms]
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za con velocita encoder al di sotto di PA250 etensione Vg al di so-
pradi PA251

PA253

Tempo per calcolo velocitadi encoderl ottenuta come differenza di
posizione, la differenza di posizione viene calcolata ogni
PA252*62.5us. |l valore della velocita calcolata € visualizzato in
PAB96.

PA254

Algoritmo2 rimozione cavo encoderl: massima decel erazione con-
sentita, la decel erazione viene calcolata ogni msec come differenza
dei valori di velocita calcolati secondo PA253. Il valore della accele-
razione/decel erazione € visualizzato in PA897

PA255

Algoritmo3 rimozione cavo encoderl: sogliariferimento di velocita

[rpm]

PA256

Algoritmo3 rimozione cavo encoderl: sogliavelocitaletta
dall’ encoder, la velocita & espressa come differenza di tacche
nell’ unita di tempo definita tramite PA253

(]

PA257

Algoritmo3 rimozione cavo encoderl:massimo periodo permanenza
riferimento di velocita al di sopradi PA255 e velocitaal di sotto di
PA256

[msec]

PAS52

Abilitazione controlli assenza segnale encoderl

bit0: Abilitazione algoritmol rimozione cavo encoderl
bitl: Abilitazione algoritmo2 rimozione cavo encoderl
bit2: Abilitazione algoritmo3 rimozione cavo encoderl

(]

PA896

Valore velocita encoderl ottenuta come differenza di posizione
nell’ unitadi tempo definita tramite PA256

PA897

Vaore accel erazione/decel erazione encoderl ottenuta come diffe-
renza di velocita visualizzatain PA896 nell’ unita di tempo di 1msec
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6.16.2 Encoder 2

Encoder2 pud essere utilizzato solo come trasduttore di posizione e velocita per il controllo del motore (non pud esse-
re impiegato per asse elettrico o per retroazione da encoder nel posizionatore)

Per Encoder2 viene eseguito un algoritmo che determina gli impulsi generati e la velocita tramite una misura hardwa-
re e tramite un algoritmo software basato su uno stimatore di velocita

Parametri inter essati

Par ametr o/Switch Descrizione Unita di misura
PA261 Encoder2 - Impulsi/giro per algoritmo di lettura velocita 11
PA262 Encoder2 - Costante di tempo filtro velocita lettain modo hardware [
PA263 Encoder2 - Guadagno proporzionale Kp stimatore velocita 11
PA264 Encoder? - Guadagno integrale Ki stimatore velocita (1
PA265 Encoder2 - Costante di tempo filtro velocitain uscitaalo stimatore di velo- | []
cita

PA5S57 Encoder?2 - Selezione encoder fisico (1
PA901 Encoder2 - Impulsi conteggiati (1
PA902 Encoder?2 - Valore velocita calcolata con o stimatore [rpm]
PA903 Encoder2 - Valore velocita lettain modo hardware [rpm]

Per encoder2 € possibile introdurre dei controlli di assenza segnale (dovuto ad esempio per rimozione cavo), sono stati
previsti tre differenti algoritmi.

1. Algoritmo 1l

Questo algoritmo considera una condizione di rottura di cavo dell’ encoder la permanenza, per un certo tempo, nella
situazione con velocita dell’ encoder bassa e tensione Vg in uscita dal regolatore di corrente Iq elevata.

Selavelocita letta dall’ encoder s mantiene al di sotto di PA266 e latensione Vq a di sopradi PA267 per il tempo
definito in PA268 I’ azionamento viene mandato in allarme con segnalazione ALARM37.

2. Algoritmo 2

Questo agoritmo considera una condizione di rottura cavo la presenza di una decel erazione/decel erazione elevata,

nonreade.

Per utilizzare questo algoritmo & necessario definire I’ unita di tempo (PA269) in cui calcolare la velocita come dif-
ferenza di posizione, la decelerazione viene calcolata come differenza della velocita cosi calcolata nell’ unita di

tempo di 1msec.

Lavelocita corrente cosi calcolata e visualizzatain PA904, I accel erazione corrente € visualizzatain PA905.
Se |la accel erazione/decel erazione corrente supera (in valore assoluto) il valore impostato in PA270 I’ azionamento
viene mandato in allarme con segnalazione ALARM37.

3. Algoritmo 3

Questo algoritmo considera una condizione di rotturadi cavo dell’ encoder la permanenza, per un certo tempo, nella
situazione con velocita dell’ encoder inferiore ad una sogliaimpostata e riferimento di velocita superiore ad una so-
gliaimpostata.

Se lavelocita letta dall’ encoder (calcolata come differenza di posizione nell’ unita di tempo definita tramite PA269)
s mantiene al di sotto del valore impostato in PA272 con riferimento di velocita superiore a PA271 per il tempo

impostato in PA273 |’ azionamento viene mandato in allarme con segnalazione ALARM37.
L’ abilitazione degli algoritmi va effettuata tramite PA558, & possibile abilitare contemporaneamente pit algoritmi.

Parametri inter essati

Parametr o/Switch Descrizione Unita di misura
PA266 Algoritmol rimozione cavo encoder2: sogliadi velocita [rpm]
PA267 Algoritmol rimozione cavo encoder2: sogliadi tensione Vq (1
32767=massimo valore tensione in uscita dal regolatore di corrente
19
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PA268

Algoritmol rimozione cavo encoder2: massimo tempo di permanen-
za con velocita encoder al di sotto di PA266 e tensione Vg al di so-
pradi PA267

[ms]

PA269

Tempo per calcolo velocitadi encoder2 ottenuta come differenza di
posizione, la differenza di posizione viene calcolata ogni
PA269*62.5us. |l valore della velocita calcolata € visualizzato in
PA904.

PA270

Algoritmo2 rimozione cavo encoder2: massima decel erazione con-
sentita, la decel erazione viene calcolata ogni msec come differenza
dei valori di velocita calcolati secondo PA269. Il valore della accele-
razione/decel erazione € visualizzato in PA905

PA271

Algoritmo3 rimozione cavo encoder2: sogliariferimento di velocita

[rpm]

PA272

Algoritmo3 rimozione cavo encoder2: sogliavelocita letta
dall’ encoder, la velocita & espressa come differenza di tacche
nell’ unita di tempo definita tramite PA269

(]

PA273

Algoritmo3 rimozione cavo encoder2:massimo periodo permanenza
riferimento di velocitaa di sopradi PA271 e velocitaal di sotto di
PA273

[msec]

PAS58

Abilitazione controlli assenza segnale encoder2

bit0: Abilitazione algoritmol rimozione cavo encoder2
bitl: Abilitazione algoritmo2 rimozione cavo encoder2
bit2: Abilitazione algoritmo3 rimozione cavo encoder2

(]

PA904

Valore velocita encoder2 ottenuta come differenza di posizione
nell’ unitadi tempo definita tramite PA269

PA905

V alore accel erazione encoder? ottenuta come differenza di velocita
visualizzatain PA904 nell’ unita di tempo di 1msec
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6.17 Gestione FACODER

L' azionamento consente I’ utilizzo di celle di hall in combinazione con un encoder incrementale come sensore di trasdu-
zione di posizione e velocita.

L’ encoder logico dedicato a queste funzionalita € encoder2, per ragioni di compatibilita con versioni software fino ala
SWO064 01 20 e possibile utilizzare anche encoderl, per nuove applicazioni € obbligatorio utilizzare encoder2.

E' necessario impostare i parametri relativi al sensore di hall e al’encoder (gia descritti nel paragrafo relativo
all’encoder). Vengono di seguito riportati i parametri relativi al sensore di hall.

Connessionefisica
Le celle di Hall possono essere connesse sia alla relativa scheda opzionale oppure agli ingressi logici DI04, DIO5 e
D106 (con scheda di regolazione opportunamente modificata). La selezione viene effettuata tramite PAS56.

Numer o coppie polari
Il numero di coppie polari delle celle di Hall va memorizzato in PA84, devono essere coincidenti con le coppie polari
del motore (PA54)

Sfasamento tra celle di Hall e zero elettrico motore
Lecelledi hall in genere sono fasate con o O elettrico del motore, se questo non fosse vero € possibile inserire un offset
per compensare questo errore, |’ offset va valorizzato in PA85.

Ordine segnali celledi hall

Le celle di Hall forniscono una indicazione approssimata dell’ angolo elettrico, forniscono 6 diversi vaori corrispon-
denti ad una discretizzazione di 60 gradi in360 gradi elettrici. E' necessario impostare (se non si tratta di sensore di hall
standard) lo stato delle celle di hall in corrispondenza dell’ angolo eettrico di 0°, 60°, 120°, 180°, 240° e 300°.

Per sensori di hall standard di hala seguente corrispondenza:

Gradi dettrici Stato celle di Hall
OO

60°
120°
180°
240°
300°

WL~ OIN

La corrispondenza angoli €elettrici/stato celle di hall va impostata in PA244, per ciascuno dei 6 angoli elettrici vengono
riservati 4 bit per |o stato associato, secondo |a seguente associazione

Gradi elettrici Bit Stato celle di Hall standard
0° 0:3 2
60° 4.7 6
120° 8:11 4
180° 12:15 5
240° 16:19 1
300° 20:23 3

Nell’esempio considerato il valore esadecimale di PA244 ¢é il seguente:0x315462 che corrisponde a valore decimale
3232866.

Controllo di coerenza celle di hall/encoder

E’' previsto un controllo di coerenza tra lo stato delle celle di hall e I'angolo decodificato tramite celle ed encoder, &
stato implementato un algoritmo che ad ogni variazione dello stato delle celle di hall confronta I’angolo motore utiliz-
zato nel controllo con I'angolo discretizzato corrispondente allo stato delle celle di hall, se la differenzain valore asso-
luto tra questi due angoli supera il valore impostato vengono generati contemporaneamente gli allarmi ALARM36 e
ALARM37.

Questo controllo consente di determinare errori su entrambi i trasduttori (celle di hall ed encoder) ed in particolare
I’evento di rimozione del caso encoder.

Allarmi
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Relativamente alla gestione del FACODER possono essere generati i seguenti allarmi:
ALARMS36: allarme celle di hall, generato se lo stato delle celle di hall non € uno dei 6 previsti, in caso di rimozione del
cavo che portai segnali delle celle di hall viene generato questo allarme.

ALARM37: alarme encoder, generato contestualmente al’allarme ALARM36 quando s verifica una incongruenza tra
il segnale delle celle di hall e l’angolo utilizzato per il controllo.

Parametri inter essati per sensoredi hall

Parametr o/Switch Descrizione Unita di misura
PA84 Numero coppie polari sensore di Hall (1
PA85 Offset celle di Hall rispetto allo zero dettrico del motore (1
32767=180°
-32768=-180°
PA244 Ordine stato logico celle di Hall (1

bit0:3 -> statocelledi hall 0°  elettrici
bit 4.7 -> statocelledi hall 60° elettrici
bit 811 -> sato celledi hall 120° elettrici
bit 12:15 -> stato celle di hall 180° elettrici
bit 16:19 -> stato celledi hall 240° elettrici
bit 20:23 -> stato celle di hall 300° elettrici
PA554 Controllo di coerenzatracelle di hall e segnale encoder (1
0 -> controllo disabilitato

<>0 -> controllo abilitato, il valore del parametro indicail mas-
simo errore ammissibile tral’ angolo discretizzato proveniente dalle
celledi hall elaposizione del resolver

32767->180° - L’ algoritmo viene eseguito ogni 62.5usec
PA556 Selezione ingresso fisico per celle di Hall

0: celledi hall da opzione

1: celledi hall connesse agli ingressi DI04, DI05 e DI06
PA893 Stato celle di Hall

Per fare in modo che il sensore venga utilizzato per il controllo € necessario valorizzare in maniera opportunai parame-
tri PAS46 e PAS47, impostare i seguenti valori:

PA546=6 (feedback di posizione dacelle di hall ed encoder?2)
PA547=5 (feedback di velocitada algoritmo software encoder2)

Parametri inter essati

Parametr o/Switch Descrizione Unitadi misura
PA546 Selezione sensore utilizzato per retroazione di posizione

O=feedback di posizione daresolver (PLL)

1= feedback di posizione da encoderl e resolver

2= feedback di posizione daresolver (ATAN2)
3=feedback di posizione da celle di Hall (Motore trapezio)
4= feedback di posizione da celle di Hall ed encoderl

5= feedback di posizione da encoder2 e resolver

6= feedback di posizione da celle di Hall ed encoder2
PA547 Selezione sensore utilizzato per retroazione di velocita

O=feedback di velocita daresolver;

1= feedback di velocita da encoderl (misura hardware);
2= feedback di velocita da encoderl (PLL evaluation);
3= reserved

4= feedback di velocita da encoder2 (misura hardware)
5= feedback di velocita da encoder2 (PLL evaluation);
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6.18 Gestione freno di stazionamento
6.18.1 Descrizione generale del funzionamento.

L' uscita logica del freno (PA841/bit03) pud essere indirizzata su una qualsiasi delle quattro uscite digitali (OUT1, 2,
3,4 X7pin9, 10, 11,12), tramite opportuna configurazione delle uscite programmabili.

Essa e attivaalivello 1 (+24V tipico) in uscita, durante il funzionamento normale con il motore in rotazione o libero
di ruotare. A motore fermo con le condizioni in seguito specificate, |’ uscita & non attiva (livello OUTx = 0) ed il mo-
tore & tenuto fermo dal freno meccanico o di stazionamento. E necessario interporre un relé, in quanto le correnti as-
sorbite dai freni sono piuttosto elevate, mentre le uscite del convertitore possono fornire al massimo 50mA.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch | Descrizione

SW12 Selettore di abilitazione della funzione freno di stazionamento. Se SW12=1 la funzione &
abilitata. (Valore standard SW12 = 0)
PA 20 Parametro di taratura che stabilisce la sogliadi rilevazione di rotazione effettiva della velo-

citaminima, a di sotto dellaquale inserireil freno. Valore standard (di default) 1% della
velocita massima. Campo di taratura 0+-100% della velocita nominale.

PA21 Tempo ritardo dell’ intervento del freno; quando esistono le condizioni di azionamento dello
stesso iniziail conteggio del timer. Trascorso il tempo programmato, il freno viene azionato
(I’'uscita U non attiva). Valore standard (di default) = 0,0 sec. Campo di taratura 0+-100,0
sec. E bene impostare un tempo di almeno 0,1 sec.

EN Comando di abilitazione del drive (morsetto X7-1); livello ‘1’ (+24V)= azionamento abili-
tato, livello ‘0’ = azionamento non abilitato (stand by)
DROK Uscitadel drive, identificatadal relé interno K1. Talerele € eccitato se tutte le protezioni

interne del drive sono OK . E accessibile alla morsettiera X 12. Contatto normal mente aperto
X12-6, X12-4. Segnalazione dello stato delle protezioni interne del drive:

livello 1 = relé eccitato = tutte le protezioni OK

livello 0 = relé diseccitato = almeno una protezione intervenuta

PA841 Programmare il bit 03 del parametro 841 su un’ uscita digitale.
Livello 1 = freno alimentato = motore libero di ruotare (+24V su uscita selezionata)

bit 03 Livello 0 = freno non aimentato = motore frenato. In serie atale uscita che comandail relé
che poi aziona di fatto il freno, si pud collegare la serie delle emergenze o dei consensi
esterni.
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EXTERNAL
SUPPLY
24Vdc
+ -
X3-28
+24Iol<l

X3-23, 24, 25, 26

50mA max
Qurl, 2, 3,4
EXT. SAFETY
[R]

Ext

X3-27 | M O] [
R ° ®
OVI N RC filter or diode for

contact protection

Figura 6-6 Collegamenti freno di stazionamento con alimentazione esterna

N.B. L'utilizzo di un filtro R C sul contatto di comando € utile a proteggere il contatto ed a eliminare i disturbi con-
ness alo scintillio.

Tutti i freni cosiddetti di stazionamento, devono essere alimentati affinché il motore possa essere libero di ruotare. In
assenza di tensione applicata, il motore é frenato (sicurezza intrinseca). In generale, i freni di stazionamento possono
non garantire una coppia permanente pari alla coppia nominale o massima del motore. Occorre verificare i dati tecnici
dichiarati dal costruttore del motore. In ogni caso dopo un determinato periodo di servizio, la coppia pud ridursi, a
seguito del degrado delle caratteristiche magnetiche €/0 meccaniche (usure, smagnetizzazioni dei magneti permanen-
ti). Il freno dovrebbe essere utilizzato solo a motore fermo, o in caso di emergenza non frequente.
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6.18.2 Funzionamento del freno all’'intervento di protezioni interne

Se interviene una protezione del drive, oppure se la velocita di rotazione & minore della soglia impostata (PA20) con
il drive non abilitato, viene _diseccitato il comando del freno (livello 0= motore frenato). La diseccitazione avviene
con ritardo programmabile (PA21).

Se tutte le protezioni sono OK, con la velocita maggiore della soglia impostata, oppure protezioni OK con il drive
abilitato, viene eccitato il comando del freno (livello 1= motore libero.). L’ eccitazione avviene istantaneamente, a
meno del tempo di risposta meccanica del freno.

6.18.3 Diagramma del temporizzatore

<PA21

U
P! 1
T
; oo ‘
. !
Timer |_PA1 P |_PA21
Ut

U = DROK+(EN+ND)
U1 = U4T
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6.19 Salvataggio posizione motore

Parametri correlati

Par ametro/Switch

Descrizione

PA844 bit 15

Grandezzalogica“MEMO_ OK” da assegnare ad una delle uscite logiche dell’ azionamento

VEGP_SAVE_POS

Comando per salvataggio della posizione asse

SW24

Selettore di abilitazione della funzione di salvataggio della posizione del motore. Se
SW24=1 la funzione € abilitata. (Vaore standard SW24 = 0)

PA78 Valore della posizione angolare del motore memorizzata su richiestadi salvataggio di posi-
Zione asse
PAT79 Finestra angolare entro la quale segnalare la posizione attuale nell’ intorno della posizione

sadvata

6.19.1 Descrizione

Con ENABLE (morsetto X7-1) disattivato (Off — line), ad una richiesta di salvataggio posizione corrispondente al
comando VEGP_SAVE_POS dto, segue una memorizzazione della posizione del resolver ed un segnale di ME-
MO_OK sull’uscita OUT4 entro un intervallo massimo di 15+25 ms.

Il segnale di MEMO_OK viene resettato dall’ abbassamento del comando VEGP_SAVE_POS o il ripristino del se-

gnale di ENABLE.

ENABLE

SAVE_POS VEGP_SAVE_POS
1
1
i

MEMO K i QUTXx
L
l : Max
d | 15-25 s
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6.19.2 Controllo iniziale di posizione motore

All’accensione, unavolta segnalato il DRIVE_OK, la posizione attual e de resolver viene confrontata con quella pre-
sente in memoria.

Se le posizioni coincidono, a meno di unafinestradi tolleranza di estensione pari a+PA79, viene segnalato ME-
MO_OK sull’uscita su cui € stata mappata la segnal azione.

ENABLE
DRI VER_OK
|
MEMD_OK | OUTxXx
1
i
} I
11 Max
| 1,5-10 ns
_h_‘i
Note:
0 Attenzione

Qualsiasi richiesta successiva di salvataggio sovra— scrive e aggiorna la posizione precedentemente salvata, indipen-
dentemente dall’ avvenuta lettura o meno della stessa.

0 Attenzione

Pur essendo possibile eseguire un salvataggio della posizione a seguito di un’eventual e segnalazione di Allar me du-
rante il normale ciclo di funzionamento, nel caso di presenzadi allarme all’ accensione (atitolo di esempio si consideri

il casoin cui il cavo del resolver risulti non connesso) il segnale di DRIVE_OK non viene alzato e, di conseguenza, non
avviene alcun controllo della posizione attuale del motore e I’ uscita MEMO_OK rimane bassa. Tale funzionalitasi ren-
dera disponibile solo a seguito dellarimozione delle cause di allarme, non appena cioe possa essere segnalato il
DRIVE_OK dopo un'accensione. Dopo I’ accensione, le posizioni vengono confrontate ad ogni loop finché non viene
abilitato I'ingresso di ENABLE.

0 Questo implica che I’ uscita, pud essere utilizzata per il corretto posizionamento manuale del motore (chiara
mente a meno di un numero intero di giri motore).

PA79 PA79

NEMD_OK

Ipotizzando infatti che a momento dell’ accensione il motore non si trovi nellafinestra di tolleranza (ed in tal caso
I"uscita OUT4 sara bassa), pud essere posizionato manual mente finché non raggiunga tale finestra (cioe quando I’ uscita
OUT4 diviene alta).

Successivamente |’ingresso di ENABLE verra abilitato e sara possibile, se del caso, salvare una nuova posizione.
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6.20 Encoder simulato

Lafunzionalita di generazione dell’ encoder emulato consente di simulare un encoder a partire dalla posizione |etta dal
resolver, consentendo di interfacciare I’ azionamento con dispositivi che consentono la lettura di un encoder anche se
I’ encoder non é fisicamente presente sul motore. VVengono generati i canali A e B in quadratura e lataccadi zero Z, che
puo essere generata in corrispondenza dello zero resolver o in una posizione definita al’interno del giro motore (offset
rispetto allo zero resolver tramite PA146). Le figure seguenti mostrano I’andamento dei segnali A, B e Z generati ri-
spettivamente per moto in senso orario ed in senso anti-orario.

ATTENZIONE : lasimulazione encoder & disponibile solo con resolver a due poli

Motoin senso orario

Moto in senso anti-orario
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Lagenerazione dei segnali A e B viene effettuata tramite un generatore di frequenza programmabile, lafrequenza di la-
voro viene calcolata dall’ algoritmo di controllo rappresentato nella figura seguente.

Kp: PA31*2" PA142

pulses ref. +/>jror +®_+>®pulsesfreq. ‘
> + — : 3 >
+ +

_ % NN J

T PA 145

resolver pos.
>

)

o
>
w
o

mechanical
speed

|

Ki: PA144*2"PA 142

generated pulses

PA30

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

SW15 Gestione encoder emulato

PA30 Impulsi/Giro encoder emulato

PA31 Guadagno proporzionale encoder emulato
PA142 Fattore di scala guadagni simulatore encoder
PA143 Minimo incremento simulatore encoder
PA144 Guadagno integrale encoder emulato

PA145 Guadagno feed-forward encoder emulato
PA146 Offset taccadi zero simulatore encoder

Impostando PA 146 € possibile sfasare la tacca dell’ encoder simulato all’interno del giro; questo valore € espresso quarti
di tacca & pud assumere valori da0 al numero di tacche moltiplicato per 4.

E’ cosi possibile impostare anche la fase del segnale Z rispetto ai canali A e B; impostando un valore multiplo di 4 la
taccadi zero éinfase conil canale A, impostando il valore successivo € in fase con B, il successivo con A negato ed il
successivo con B negato.
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6.21 Lettura da esterno dello stato ingressi digitali e analogici

E' possibile leggerei valori assunti dagli ingressi analogici in % eil valore degli ingressi logici; per assolvere a questo
SCOpO Sono stati creati degli opportuni monitor.
Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione

GV51 Valoreingresso anaogico 1

GV52 Valoreingresso analogico 2

GV53 Valoreingresso analogico 1

GV50 Valoreingress digitali (non filtrati)

6.22 Comando da esterno delle uscite digitali e analogiche

E’ possibile impiegare le uscite digitali e analogiche presenti a bordo scheda per assegnare loro dei valori indipendenti
dal funzionamento del CVSii; a questo scopo sono stati previsti dei references con cui “scrivere” sulle uscite della

scheda. E' necessario mappare questi parametri sulle specifiche uscite tramite la funzionalita di programmazione degli
0.

Parametri corr€elati

Par ametr o/Switch Descrizione

REF23 Riferimento uscita analogica 1
REF24 Riferimento uscita analogica 2
REF25 Riferimento uscita analogica 1
REF26 Riferimento uscitadigitale 1
REF27 Riferimento uscita digitale 2
REF28 Riferimento uscitadigitale 3
REF29 Riferimento uscita digitale 4

| reference relative alle uscite anal ogiche possono assumere un valore in percentuale da—100.00 a +100.00, impostando
il valore +100.00 |'uscita verra valorizzata con il valore di tensione di fondo scala positivo, con il valore —100.00
I’ uscita verravalorizzata con il valore di tensione di fondo scala negativo.

| reference relativi alle uscite digitali possono assumerei valori 0 e 1, al valore 0 I’ uscita assume lo stato logico “0”, con
valore 1 lo stato logico “1”.

6.23 Esecuzione offset ingressi analogici in automatico all’avvio

E' possibile programmare al’ avvio I’ esecuzione degli offset del riferimenti analogici, degli ingressi di corrente lu e lv
e dei segndi sin e cos ddl resolver. La selezione viene effettuata tramite SW41, € poi possibile selezionare, tramite
SW42, su quali ingressi analogici effettuare la calibrazione dell’ offset.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione
SW41 Controllo esecuzione offset alo start-up
SW42 Controllo esecuzione calibrazioni ingressi analogici
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6.24 Lettura posizione da celle di hall

I CVS gestisce lalettura dell’ angol o elettrico discretizzata da celle di hall.
Parametri correlati

Par ametro/Switch Descrizione

SW46 Selezione trasduttore di posizione

SW47 Selezione trasduttore di velocita

PA84 Coppie polari celledi Hall

PA85 Offset celle di hall

PA244 Corrispondenza stato celle di hall con angoli elettrici
PA893 Stato celle di hall

6.25 Visualizzazione parametro su tastierino all’avvio

E’ possibile specificare un parametro che verra visualizzato dal tastierino all’ accensione e continuera ad essere visualiz-
zato a posto dello stato dell’ azionamento. Se PA133 e pari a0 verravisualizzato |o stato dell’ azionamento, se diverso
da zero verravisualizzato il parametro specificato. (Non potra essere visualizzato il parametro 0)

Par ametr o/Switch Descrizione
PA133 Parametro da visualizzare sul tastierino all’ avvio

6.26 Controllo assenza segnali encoder

Se la velocita letta dall’encoder s mantiene al di sotto del valore impostato in PA250 e la tensione V(q in uscita

dall’anello di corrente di mantiene a di sopra del valore impostato in PA251 e la situazione si mantiene per il tempo
impostato in PA252 viene generato |’ allarme di mancanza segnali encoder.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

SW52 Abilitazione controllo

PA250 Sogliavelacita per controllo assenza segnali encoder
PA251 Sogliatensione Vq per controllo assenza segnali encoder
PA252 Tempo intervento allarme

6.27 Funzionalita di movimentazione

Valorizzando opportunamente lo SWO09 ¢ possibile impostare il controllo in differenti modalita:
a) con SW09=3 s impostail controllo di coppia; (vd cap 7)
b) con SW09=2 il controllo di velocitd; (vd cap 8)

c) con SWO09=1 s imposta unamodalitadi controllo generalizzata che comprende il controllo di posizione e la possi-
bilita di eseguire ancheil controllo in coppiaein velocita (vd cap 9)
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7 Controllo di corrente (SW09=3)

Tramite SW09=3 s imposta un semplice controllo di corrente (coppia) che consente la movimentazione dell’asse in
funzione di un riferimento di corrente che pud essere fornito tramite ingresso analogico o tramite parametro. Questa
modalita va utilizzata come modalita di DEBUG, la stessa funzionalita & presente nella modalita di posizionamento ge-
neralizzatain cui i comandi possono essere inviati tramite ingressi programmabili.

7.1 Impostazione del riferimento di corrente

Nel controllo di coppiail riferimento di corrente/coppia pud essere impostato tramite:
 ingresso analogico IN2 (compatibilta con passato)
e parametro PAOS
e ref 0506

Viene impostato in A/100 efficaci e va dal range pari a meno due volte la corrente nominale del drive a piu due volte
la corrente nominale del drive.

Impostare SW09=3 (controllo di coppia)

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione
SW04 I mpostazione ingresso ausiliario
SW09 Tipo di controllo darealizzare
PAO9 Guadagno del riferimento ausiliario
PA87 Offset ingresso analogico IN2
PA91 Guadagno polarita positivaingresso analogico IN2
PA94 Guadagno polarita negativa ingresso analogico IN2
PAO5 Riferimento ausiliario digitale
REF05 Riferimento corrente asse Q in unita
REF06 Riferimento corrente asse Q [A/100]
0] >
_________ MUX1
L PABT || PAIL | | PAOS_|
v v
IN2 > —»(?—» N —>(X)—> IQ_REF
| PA9_ |
| PAGS_| >
| REFOSIREFOS | ———»

Figura 7-1 — Impostazione riferimento di corrente/coppia

MUX1
SW4 ouT
0 0
1 IN2
2 PAO5
3 REF05/06
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8 Controllo di velocita (SW09=2)

Tramite SW09=2 s imposta un semplice controllo di velocita che consente la movimentazione dell’ asse in funzione di
un riferimento di velocita che pud essere fornito tramite ingresso analogico o tramite velocita pre-impostate seleziona-
bili tramite due ingressi digitali. Questa modalita va utilizzata come modalita di DEBUG poiché la stessa funzionalita &
presente nella modalita di posizionamento generalizzata in cui i comandi possono essere inviati tramite ingressi pro-
grammabili.

8.1 Impostazione del riferimento di velocita
A secondaddl valore sello SWITCH 1 il riferimento di velocita pud essere impostato tramite:

SW 01 =0-> il riferimento € preso secondo la seguente tabella

V_PRESEL_B*V_PRESEL_A origine Rif
0 0 REFERENCE 01 ¥
0 1 PAO2
1 0 PAO3
1 1 PAO4

SW 01 =1 -> il riferimento & preso secondo la seguente tabella

V_PRESEL _B|V_PRESEL_A origine Rif
0 0 PAO1
0 1 PAO2
1 0 PA03
1 1 PAO4
0 V_PRESEL_A eV_PRESEL B sono rispettivamentei bit 3 e 4 del riferimento REFERENCE 00 di default

mappati sugli ingressi digitali DI04, DI05 (vecchi SEL2 , SEL3)
** Di default sul REFERENCE 01 & mappato |’'ingresso analogico IN1
Al riferimento impostato pud essere sommata una compensazione impostabile tramite:

« REF03/04
» parametro PAO5 (per compaibilita conil passato)

Il riferimento impostato pud essere affetto anche dalla funzionalita di cambio gamma (vd cap 8.3 ), in funzione del ri-
ferimento V_GAMMA_CHANGE (mappato di default su DI06); oltre al’inserimento di un fattore moltiplicativo sul ri-
ferimento vengono variati anche i guadagni Kp e Ki del regolatore di velocita

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione

SWO01 Selezione modalita impostazione riferimento di velocita
PAOL Riferimento digitale REFTABO

PAQ2 Riferimento digitale REFTAB1

PAQO3 Riferimento digitale REFTAB2

PAO4 Riferimento digitale REFTAB3

PA0O5 Riferimento ausiliario di velocita

PAO8 Guadagno del riferimento di velocita per cambio gamma
SW04 Selezione del riferimento ausiliario

PAQ9 Guadagno del riferimento ausiliario

REFO03 Rif velocita [unita]

REF04 Rif velocita [rpm]
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Cambio gamma

i PAOL | —» 5
__________________ ! V1 > MUX3 H RAMP
; PAG2 | —p| MUXI i i G
“““““““““ ! moToT ! E
Tt ! '+ PAOS ! ' N
L PAG3 1 —» A s | E SPEED REF
------------------- ' l —o¥e— 7 R —>@—>
; PA04 P : - : A A
e > (V2 T
-0 i I o
s t L
| REFOUREF02 +—> I [ V_GAMMA CHANGE | |

1~

T [N oy
i Mo | eaoy |
: v i
| Q@ s
| [ ' :8“— i
|_REFO3/REF04 | !
I i
: swa |
Figura 8-1- Impostazioneriferimento di velocita
MUX1
SW1 V_PRESELA V_PRESELB ouT
0 0 0 REF01/REF02
0 0 1 PAQ2
0 1 0 PAO3
0 1 1 PAQ4
1 0 0 PAO1
1 0 1 PAQ2
1 1 0 PAO3
1 1 1 PAO4
MUX2
Sw4 ouT
0 0
1 REF03/04
2 PAO5
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MUX3

V_GAMMA_CHANGE ouT
0 V1

1 V2

8.2 Rampe di velocita

Parametri corr€elati

Parametro/Switch Descrizione
SWO02 Controllo rampe di velocita
PA10 Tempo rampadi velocita del set 1: accelerazione con velocita positiva
PA11 Tempo rampadi velocita del set 1: decelerazione con velocita positiva
PA12 Tempo rampadi velocita del set 1: accelerazione con velocita negativa
PA13 Tempo rampadi velocita del set 1: decelerazione con velocita negativa
PA15 Tempo rampadi velocita del set 2: accelerazione con velocita positiva
PA16 Tempo rampadi velocita del set 2: decelerazione con velocita positiva
PA17 Tempo rampadi velocita del set 2: accelerazione con velocita negativa
PA18 Tempo rampadi velocita del set 2: decelerazione con velocita negativa
o i , o
I Mux1 Accelerazione ittt P> MUx2 Deceler azione
L PAI0 TP > con velocita L PALL P > con velodita
. —o%e— positiva jpivisivintoinisioh ) —o%e— .
i“F_)A%§“_:_> -0 i PA16 E > -0 pOS|t|va
| SW02 | | V_RAMP_SEL " swoz [ v RAMP SEL
0 i , 0
iy MUx3 Accelerazione i PR Muxa Deceler azione
LPATZ —0, > convelocita LPAI3 I [ > con velocita
s —o%e— negativa ivinintstvivinh ) —o%e— ;
i__Fj'_A_:!'?___:_> -0 i PA18 E > -0 negativa
| SWO02 | | V_RAMP_SEL i swo2 | | V_RAMP_SEL
MUX1
Swo2 V_RAMP_SEL ouT
0 X 0
1 X PA10
2 X PA15
3 0 0
3 1 PA10
4 0 0
4 1 PA15
5 0 PA10
5 1 PA15
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MUX2
SW02 V RAMP SEL ouT
0 X 0
1 X PA11
2 X PA16
3 0 0
3 1 PA11
4 0 0
4 1 PA16
5 0 PA11
5 1 PA16
MUX3
SW02 V_RAMP_SEL ouT
0 X 0
1 X PA12
2 X PA17
3 0 0
3 1 PA12
4 0 0
4 1 PA17
5 0 PA12
5 1 PA17
MUX4
SW02 V RAMP SEL ouT
0 X 0
1 X PA13
2 X PA18
3 0 0
3 1 PA13
4 0 0
4 1 PA18
5 0 PA13
5 1 PA18

8.3 Cambio gamma

Lafunzionalita di cambio gamma consente, in funzione del comando V_.GAMMA CHANGE, di introdurre un fattore
moltiplicativo sul riferimento di velocita e contestualmente di utilizzare dei differenti valori per i guadagni Kp e Ki del
regolatore di velocita.

Parametri correlati

Parametr o/Switch Descrizione

PA06 Guadagno proporzionale anello di velocita per cambio gamma
PAQO7 Guadagno integrale anello di velocita per cambio gamma
PAO8 Guadagno del riferimento per cambio gamma

PA40 Guadagno proporzionale anello di velocita

PA41 Guadagno integrale anello di velocita

NT459_05 Data:31.8.06 Pagina 159 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

SPEED-REF-A |
““““““““““ Vi
_________ MUX1
Mipaos ||
""""" i SPEED-REF !
* V2 :8'\0— S
> ——Y2 | |2 >
| V_GAMMA _CHANGE
Coio sl muxe
__________ —0,
__I?A_Q(_s___:—vz> X% | LKP_REG SPEED__:
V_GAMMA_CHANGE
T ] mucs
----------- —0, N
pa07 |—Y2» |o%e| | LKP REG SPEED |
V_GAMMA_CHANGE

MUX1
V_GAMMA_CHANGE ouT
0 V1
1 V2
MUX2
V_GAMMA_CHANGE ouT
0 PA40
1 PA06
MUX3
V_GAMMA_CHANGE ouT
0 PA41
1 PAO7
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9 CONTROLLO “WideLoop” (SW09=1)

Tramite I'impostazione SW09=1 viene impostata una modalita movimentazione globale denominata Widel.oop che
comprende al suo interno:

avanzamento in controllo di coppia
avanzamento dell’ assein velocita

avanzamento dell’ asse in modalita asse el ettrico
avanzamento dell’ asse in posizionamento

Le funzionalita elencate sono attive “contemporaneamente” ed € ad esempio possibile passare da una movimentazione

i
f
[

n velocita ad una movimentazione in asse el ettrico senza dover cambiare parametri o switch dell’ azionamento. Per ogni
unzionalita sono stati riservati degli specifici “bit di comando” impostabili via BUS di campo oppure mappabili sugli
ngressi programmabili e quindi impostabili daingressi logici.

Sono state poi implementate delle funzionalita aggiuntive, alcune comuni a tutte le movimentazioni ed altre invece spe-
cifiche per unadi esse.

Avanzamento dell’assein controllo di coppia

Per lamovimentazione in controllo di coppia sono disponibili le seguenti funzionalita:
¢ Impostazione del riferimento di corrente tramite ingresso anal ogico
¢ Impostazione del riferimento di corrente tramite BUS di campo

Avanzamento dell’asse in velocita

Per 1a movimentazione in velocita sono disponibili le seguenti funzionalita:

¢ Impostazione del riferimento di velocita tramite ingresso anal ogico

* Impostazione del riferimento di velocita tramite vel ocita pre-impostate selezionabili daingressi digitali
¢ Impostazione del riferimento di velocitada BUS di campo

¢ Rampedi velocita lineari

e Gestioneriferimento ausiliario di velocita

e Cambio gamma

¢ Arresto asincrono con fermatain spazio predefinito.

Avanzamento dell’asse in modalita asse elettrico

Per la movimentazione in modalita asse el ettrico sono disponibili le seguenti funzionalita:

¢ Modalitaasingolo rapporto

e Modalita multi-rapporto

e Arresto inrampadi velocita (sgancio della posizione)
¢ Movimentazione in JOG

e Arresto asincrono con fermatain spazio predefinito.

Avanzamento dell’asse in posizionamento

Per 1a movimentazione dell’ asse in posizionamento sono disponibili le seguenti funzionalita:
¢ Posizionamenti lineari e circolari;

e Comando Zero macchina (Homing);

¢ Impostazione Zero pezzo (Offset programmabili);

e Posizionamento manuale (Jog);

« Posizionamento con profilo trapezoidale con trasduttore interno (resolver);

» Posizionamento con profilo trapezoidal e con trasduttore esterno (encoder);

e Controllo finecorsa hardware (1 per ogni direzione);

¢ Impostazione finecorsa software (1 per ogni direzione);

¢ Risoluzione massimaimpostabile /1000 mm per tacca;

¢ Quota massimaimpostabile di £2147480.000 mm (+99999.999mm datastierino TE);
» Impostazione della velocita e dell’ accelerazione di posizionamento;

* Sdlezione di rampe asimmetriche “Lineari”, “S’ o “Fisiologiche’;
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* Possibilita cambi di sequenza automatica dei posizionamenti;

» Possibilita cambio quota di posizionamento hardware mediante otto ingressi logici (256 quote);

e Controllo errore d'inseguimento (tracking) con soglia parametrizzata e temporizzata;
» Arresto asincrono con e senzarampa;
e Arresto asincrono con fermatain spazio predefinito.

Set di variabili dedicate alla movimentazione

| parametri correlati partono dal n° 200 e di seguito vengono indicati come “PZ” (PZ3 == PA203).

n.b.

¢ L’impostazione SW09 = 1 (funzione posizionatore) rende NON OPERATIVE le selezioni di SW04, SW1l e

SW23.

¢ Verificare che PA53 = 1 (numero di coppie polari resolver). Se PA53 # 1, contattare SCS in quanto

I’ opzione posizionator e funziona correttamente con resolver a 2 poli (1 coppia polare).

e Con impostazioni di PZ03 diverse, occorre verificare ed eventualmente regolare il valore della stop band
PZ05; valori uguali alla risoluzione PZ03 possono causare una errata valutazione del punto di arrivo del
posizionamento in cor so.

e Quandoi valori impostati in PZ06 e PZ07 sono entrambi a zero, il controllo di inseguimento (tracking) vie-

ne escluso.

« Il valorelimiteimpostabilein PZ22 dipende dalla risoluzione PZ03 presente:
PZ22,.« = 1.073.740.000 * PZ03

Comandi della movimentazione

| comandi relativi ala movimentazione vengono inviati attraverso la valorizzazione dei riferimenti  elencati nella ta-

bella seguente:
Comando Descrizione
REFO0 Comandi logici movimentazione
REF01 Riferimento di velocita’ espresso in unita (32767=Velocita nominale)
REF02 Riferimento di velocita® espressoin rpm
REF03 Riferimento ausiliario di velocita’ espresso in unita’ (32767=Velocita nominale)
REF04 Riferimento ausiliario di velocita’ espresso in rmp
REF05 Riferimento di corrente asse Q espresso in unita (32767=2* corrente_nominale)
REF06 Riferimento di corrente asse Q espresso in Ampere
REF09 Indice quotaimpostata nella modalitain cui la quota viene impostata da ingressi esterni
REF10 Indice rapporto asse el ettrico impostato
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| comandi logici assegnabili tramite REFOO sono i seguenti:

| Bit | Nome | Descrizione | Ambito di validita
00 |V_CW Marciain velocita CW VELOCITA’
01 |V_CCw Marciain velocita CCW VELOCITA’
02 |V_RAMP_SEL Selezione tipo di rampa per marciain | VELOCITA'
velocita
03 |V_PRESELA Preselezione di velocita A VELOCITA’
04 |V_PRESELB Preselezione di velocita B VELOCITA’
05 |V_GAMMA_CHANGE Cambio gamma per marciain velocita | VELOCITA’

06 |EG CW Marciain asse elettrico CW ASSE ELETTRICO
07 |EG _CCW Marciain asse elettrico CCW ASSE ELETTRICO
08 |P START Start POSIZIONATORE
09 |P STOP Stop POSIZIONATORE
10 |P HOME Homing POSIZIONATORE
11 |P ZERO Zero POSIZIONATORE
12 |P FC1 Finecorsal POSIZIONATORE
13 |P FC2 Fine corsa 2 POSIZIONATORE
14 |P JOG1 Jogl POSIZIONATORE
15 |P JOG2 Jog2 POSIZIONATORE
16 |P.CW Comando CW per posizionamenti su | POSIZIONATORE
encoder esterno
17 |P_CCW Comando CCW per posizionamenti su | POSIZIONATORE

encoder esterno

18 | VEGP_STOP_SPACE

Stop in spazio

VELOCI-
TA’/POSIZIONATORE/ASSE
ELETTRICO

19 |VEGP_SAVE_POS

Comando di salvataggio posizione as-
se

VELOCI-
TA’/POSIZIONATORE/ASSE
ELETTRICO

20 |P_TORQUE CTRL

Comando per attivazione controllo di
coppia

COPPIA

21 |P_SPEED CTRL

Comando per attivazione controllo di
velocita pura, senza anello di posizio-
ne

VELOCITA’

22 |P_SPEED_CW

Comando CW in velocita senza anello
di posizione, I'anello di posizione vie-
ne inserito quando viene rimosso il
comando ed il motore haunavelocita
al di sotto dellasoglianO

VELOCITA’

23 | P_SPEED_CCW

Comando CCW in velocita senza
anello di posizione, I'anello di posi-
zione viene inserito quando vieneri-
mosso il comando ed il motore hauna

velocitaal di sotto della soglian0

VELOCITA’
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9.1 Descrizione avanzamento asse in controllo di coppia

L’ avanzamento in controllo di coppia € consentito tramite la valorizzazione del relativo BIT (P_TORQUE_CTRL) nel
REF00.

9.1.1 Impostazione del riferimento di corrente

Nel controllo di coppiail riferimento di corrente/coppia pud essere impostato tramite;
 ingresso analogico IN2
e parametro PAOS
» reference REFO5/REF06

Viene impostato in A/100 efficaci e va dal range pari a meno due volte la corrente nominale del drive a pit due volte la
corrente nominale del drive.

I mpostare SW09=3 (controllo di coppia)

Parametri corr€elati

Parametro/Switch Descrizione
SW04 I mpostazione ingresso ausiliario
SWO09 Tipo di controllo darealizzare
PAQ9 Guadagno del riferimento ausiliario
PA87 Offset ingresso analogico IN2
PA91 Guadagno polarita positivaingresso analogico IN2
PA94 Guadagno polarita negativa ingresso analogico IN2
PA0O5 Riferimento ausiliario digitale
REF05/REF06 Reference per controllo in corrente

L0 >

_PAST_ |} PA9L | Mmuxi | {PA09 |
IN2 (D) —> —>(X)——» I1Q_REF
_O
DG '? """ —oVe-

R L PAY |

 PAGS_ | >

. REFOS/REF06 | —————»)

Figura 9-1 — Impostazione riferimento di corrente/coppia

MUX1
SW4 ouT
0 0
1 IN2
2 PAO5
3 REFO5/REF06
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9.2 Descrizione avanzamento asse in velocita
L’ avanzamento in velocita & consentito tramite la valorizzazione sai relativi BIT nel REFOO.

9.2.1 Impostazione del riferimento di velocita

Il riferimento di velocita pud essere impostato tramite:
» Presdlezione: 4 possibilita selezionabili tramitei comandi V_PRESELA eV_PRESELB
 reference REFO1-REFO2

Al riferimento impostato pud essere sommata una compensazione impostabile tramite:
» REFO03-REF04
» PAOS5 (per compatibilita con il passato)

Il riferimento impostato pud essere affetto anche dala funziondita di cambio gamma, in funzione del
V_GAMMA_ CHANGE; oltre al’inserimento di un fattore moltiplicativo sul riferimento vengono variati anche i gua-
dagni Kp e Ki del regolatore di velocita.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

SWO01 Selezione modalita impostazione riferimento di velocita
PAOL Riferimento digitale REFTABO

PAO2 Riferimento digitale REFTAB1

PAQO3 Riferimento digitale REFTAB2

PAO4 Riferimento digitale REFTAB3

PA0O5 Riferimento ausiliario di velocita

PAO8 Guadagno del riferimento di velocita per cambio gamma
REF01/REF02 Riferimento di velocita

SW04 Selezione del riferimento ausiliario

PAO9 Guadagno del riferimento ausiliario

REFO3/REF04 Riferimento di velocita ausiliaria
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Cambio gamma
L PAOL > . [rawe
e MUX3 | G
L pao2 e MU : E
IR ' N
___PABB___—» = | R |y () SEEDREF
L__PAO4_ T : T
__________________ ' —o%e— ! |
| REFOUREF02 i~ [ x R
/ T |V_GAMMA_CHANGE
{ swot | | V_PRESELA
T Riferimento ausiliario
e BN B Y
T v |
| ) |
i e i
|| REFOIREFO4 |, §
i |
Figura 9-2- Impostazioneriferimento di velocita
MUX1
SW1 V_PRESELA V_PRESELB ouT
2 0 0 REFO01/REF02
2 0 1 PAO2
2 1 0 PAO3
2 1 1 PAO4
3 0 0 PAO1
3 0 1 PAO2
3 1 0 PAO3
3 1 1 PAO4
MUX2
SW4 ouT
0 0
1 REF03/04
2 PAO5
MUX3
V GAMMA CHANGE ouT
0 V1
1 V2
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9.2.2 Rampe di velocita

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione
SWO02 Controllo rampe di velocita
PA10 Tempo rampadi velocitadel set 1: accelerazione con velocita positiva
PA11 Tempo rampadi velocitadel set 1: decelerazione con velocita positiva
PA12 Tempo rampadi velocita del set 1: accelerazione con vel ocita negativa
PA13 Tempo rampadi velocitadel set 1: decelerazione con velocita negativa
PA15 Tempo rampadi velocita del set 2: accelerazione con velocita positiva
PA16 Tempo rampadi velocitadel set 2: decelerazione con velocita positiva
PA17 Tempo rampadi velocita del set 2: accelerazione con velocita negativa
PA18 Tempo rampadi velocita del set 2: decelerazione con velocita negativa
b0 ——>  mux1
Acceler azione con
' PA1I0 > itA positi
s :8*0— velocita positiva
LPALs | =
| SWo02 V_RAMP_SEL
0 —»  MUx2
(m---msomes Deceler azione con
N — i3 nositi
oiosond :g“_ velocita positiva
L PAls [T =
| SW02 | | V_.RAMP_SEL
0 r—>|  MUX3
1m------mes Acceler azione con
I PA12 P o :
._ :8*0— velocita negativa
LPALT TP =
| SW02 | | V_RAMP_SEL
0 —»|  MUX4
1m=-mmmomss Deceler azione con
I PA13 > —> > :
ot :5“_ velocita negativa
LPAB [T =
| SW02 | | V_RAMP_SEL
Figura 9-3- | mpostazione rampe di velocita
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MUX1
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9.2.3 Cambio gamma

Lafunzionalita di cambio gamma consente, in funzione del comando V_GAMMA_CHANGE, di introdurre un fattore
moltiplicativo sul riferimento di velocita e contestualmente di utilizzare dei differenti valori per i guadagni Kp e Ki del
regolatore di velocita.

Parametri corr€elati

Parametr o/Switch Descrizione
PA06 Guadagno proporzionale anello di velocita per cambio gamma
PAQO7 Guadagno integrale anello di velocita per cambio gamma
PAO8 Guadagno del riferimento per cambio gamma
PA40 Guadagno proporzionale anello di velocita
PA41 Guadagno integrale anello di velocita
Vi
_____________________ , MUX1
| SPEED:REF-A _{——> I 5a5g” LSCESIREE.
_,é o va | B

V_GAMMA_CHANGE

Figura 9-4- Impostazioni cambio gamma

MUX1

V_GAMMA_CHANGE ouT
0 V1
1 V2
MUX2

V_GAMMA_CHANGE ouT
0 PA40
1 PAO6
MUX3

V_GAMMA_CHANGE ouT
0 PA41
1 PAO7
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9.3 Descrizione avanzamento asse in modalita asse elettrico

Lafigura seguente riporta una descrizione dei parametri interessati alla realizzazione della funzionalita asse el ettrico.

PA210
— Speed calc »&
POSITION PI l
PUL SES REF * SPEED REF
g 20 . -0
; Kp: PA215/PA216
swas > T Ki: PA217
27T
A FEEDBACK
SCALING
PA232
PA233
- TRACKING CALC

e —» [ ALM24

Eﬁggg f Tracking err: PA206 > | ALm2s
Resolver position Timeout err: PA207

PA1322 —
PA1323 > 4% | 4| REF10
PA1574
PA1575

Figura 9-5 Schema a blocchi asse elettrico

Descrizione generale del funzionamento.

N.B.

Occorre verificare cheil numero di coppie polari resolver PA53 siauguale a 1 (resolver a 2 poli) per conteggiare
correttamente gli impulsi dello slaverispetto al master.

Dal connettore X9 I’ azionamento puo ricevere i segnali provenienti da un encoder relativo ad onda quadra @5V line-
drive, oppure da encoder simulato proveniente dall’ azionamento master.

Quando s comanda un avanzamento dell’ asse in modalita ‘asse elettrico’ la parte relativa alle rampe di velocita, atti-
vabile con SW02, puod funzionare durante uno stop dell’ asse (per errore di tracking o per sganciamento asse da rilascio
EG _CW o EG_CCW) e/o durante richiesta di JOG. Sempre nelle medesime condizioni € stato inserito il controllo
‘cambio gamma’ con V_GAMMA_CHANGE che permette ulteriori riferimenti di velocita tramite i parametri PA08
per il riferimento, e PA06, PAQ7 per i guadagni dell’anello di velocita

Affinché I’azionamento slave segua il riferimento di posizione/spazio del master, € necessario impostare il parametro
PA231 per stabilire quanti impulsi corrispondono ad una rotazione motore del suddetto dave.
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NOTA di compatibilita con azionamento CVS

Il nuovo azionamento CV S, ha significative differenze rispetto al suo predecessore per quanto riguarda la modalita as-

se elettrico.

1) perimpostare I’ azionamento in modalita asse elettrico (SLAVE) non € piu’ necessario impostare SWO01 a 2. Dopo
aver impostato SW09 = 1, si entrerain modalita asse semplicemente attivando uno degli ingresss EG_CW,
EG_CCW P_JOG1 ,P_JOG2

2) PA30 e SW30 non hanno alcun legame con I’ asse elettrico.

3) Nonesistono piu’ le grandezze AX e DT (vd tabella seguente )

Di seguito latabela di confronto frale greandezze utilizzate dal CV'S con quelle utilizzate dal CV'S;,

Parametr o/Switch Grandezze Descrizione
Vecchio CVS Nuovo CVS;,
SWO01 =2 SW09=1 I nserimento asse elettrico
SW11 SW11 Selezione tipol ogia encoder
SWO02 SWO02 Abilitazione rampe
SW30 SW48 Abilitazione multirapporto
PA10+PA18 PA10+PA18 Tempi rampe
PA30/AX0 PA231 Risoluzione impulsi/giro motore
AX1 PA232 Numeratore rapporto (SW48=0)
AX?2 PA233 Denominatore rapporto (SW48=0)
AX3 PA206 Finestra errore di inseguimento
AX4 PA207 Timeout segnalazione errore inseguimento
AX5 PA215-PA216 Guadagno proporzionale anello di spazio
AX6 PA217 Guadagno integrativo anello di spazio
AX7 PA210 Coefficiente feed — forward
AX10 REF10 Selezione digitale multirapporto (SW48 = 1)
DTOO PA1320 Numeratore rapporto # 0
DTO1 PA1321 Denominatore rapporto # 0
DTO5 PA1322 Numeratore rapporto # 1
DTO06 PA1323 Denominatore rapporto # 1
DT250 PA1420 Numeratore rapporto # 50
DT252 PA1421 Denominatore rapporto # 50
I PA1574 Numeratore rapporto # 127
Il PA 1575 Denominatore rapporto # 127
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Vengono di seguito presentati una serie di cas di funzionamento in cui S evidenzia la modaita di lavoro
dell’azionamento in funzione dei comandi EN, EG_ CW e EG_CCW.

| Caso 1= | Enable = Off | EG_CW = Off | EG_CCW =Off |

Il motore dave € sganciato dal master; cio permette di scegliere la posizione da cui si vuole iniziare ad operare come
asse elettrico.

| Caso2=> | Enable = On [ EG_CW=0ff | EG_CCW =Off |

Il motore dave si fermain posizione e coppia, mentre il master pud essere mosso a piacere.
Possibilita dello dave di muoversi in Jog (opportunamente selezionato daP_JOG1 e/o P_JOG2).

| Caso3= | Enable=0On | EG_CW =0n | EG_CCW =Off |

Viene abilitato il motore slave che segue il master in base al rapporto prefissato e con rotazione convenziona mente
CW (oraria).

Nessuna possibilita dello slave di muoversi injog .

Se EG_CW ritorna Off, con Enable = On, |’ asse elettrico si arresta con o senzarampa, a seconda della scelta di SWO02.

| Caso 4= | Enable = On | EG_CW=0ff | EG_CCW=0n |

Viene abilitato il motore dave ad inseguire il master in base a rapporto prefissato e con rotazione convenziona mente
CCW (antioraria).

Nessuna possibilita dello slave di muoversi injog .

Se EG_CCW ritorna Off, con Enable = On, |'asse elettrico si arresta con 0 senza rampa, a seconda della scelta di
SWO02.

Si pud passare dalla funzionalita 3 ala 4 online, ma non si garantisce la precisione della posizione dave rispetto al
master.

| Caso 5= | Enable=On | EG_CW =0On | EG_CCW=0n |

Il motore dave si fermain posizione e coppia, mentre il master pud essere mosso a piacere.

Nessuna possibilita dello slave di muoversi in Jog.

Gli impulsi ricevuti nella costituiscono il riferimento di posizione che pud essere scalato per un rapporto ® ottenuto
mediante i parametri ausiliari di numeratore e di denominatore .

N.B. Si sconsigliadi impostare un rapporto R maggiore di 100, poiché I'amplificazione del segnale del master € troppo
elevata
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Parametri correlati alla modalita Asse Elettrico

Par ametr o/Switch Descrizione

SW11 Selezione tipologia encoder

SWO02 Abilitazione rampe

SW48 Abilitazione multirapporto

PA10+-PA18 Tempi rampe

PA22 Velocita massima del drive

PA23 Soglia velocita minima (NO)

PA40 Guadagno proporzionale anello di velocita
PA41 Coefficiente integrale anello di velocita
PA231 Risoluzione impulsi/giro motore

PA141 Impostare come PA231

PA232 Numeratore rapporto (SW48 = 0)
PA233 Denominatore rapporto (SW48 = 0)
PA206 Finestra errore di inseguimento

PA207 Timeout segnalazione errore inseguimento
PA215-PA216 Guadagno proporzionale anello di spazio
PA217 Guadagno integrativo andllo di spazio
PA210 Coefficiente feed — forward

P1320-> 1375 Numeratori e denominatori multirapporto

Quando si opera come asse €l ettrico tutta la parte della gestione che si occupava dei riferimenti di velocita non € attiva;
tuttavia la parte relativa alle rampe attivabile con SW02 e V_RAMP_SEL puo funzionare durante uno stop dell’ asse
(asincrono o per errore di inseguimento o tracking).

Come funzionalita aggiunte vi € quindi un anello di spazio (con 2 coefficienti impostabili dall’ utente, proporziona-
lefintegrativo del menu ausiliario) la cui uscita comanda I’ anello di velocita (master ref) che rimane attivo come nella
versione standard (controllo di velocitd).

Il coefficiente integrativo dell’ anello di spazio (PA217) garantisce errore di spazio (0 posizione) nullo tra master e da-
ve; e consigliato perod inserire un coefficiente (PA217) abbastanza basso, rispetto a quanto inserito in quello di velocita
(PA41), per rendere il sistema piu stabile e con le prestazioni dinamicamente piu brillanti possibili. Mentre & possibile
azzerare PA217 rinunciando a controllo di posizione con errore nullo, non & possibile fare altrettanto anche con
I’anello di velocita (PA41), perché in un asse elettrico |’ errore di velocita non pud essere diverso da zero.

Precisione e risoluzione del sistema: Come tutti gli assi elettrici, in presenza di un coefficiente integrativo,
(PA217#£0) la precisione dell’ asservimento é data da +1 impulso, che essendo moltiplicato internamente per 4, diventa
+1/4 (tranne quando SW11=1 o 2). La moltiplicazione interna x4 non influenza le formule applicative, ma solo la ri-
soluzione. Il limite del sistema e dato dal trasduttore pit sfavorevole.

Per il master, in presenza di encoder reale, I’ unico limite alla precisione € la frequenza massima (<100KHz) dell’ onda
quadra che andra a pilotare lo slave.

Per il sistema asservito, che derival’informazione della sua posizione da un resol ver, larisoluzione € data dalla conver-
sione A/D dei canali seno e coseno misurato.

Sula scheda sono presenti convertitori A/D a 11 bit piu segno, equivalenti a 2048 impulsi ogni 90°. Tenendo conto
della modularita dell’ arco — tangente, e dell’ errore totale sulla conversione, larisoluzione, in gradi € quindi 180/2048 =
+0.088 gradi.

Lo stesso limite limite & anche del master quando viene usato I’ encoder simulato; inoltre, in tal caso, la precisione di-
venta+1/2 impulso.

NOTA: Unaimpostazione di PA231 maggiore di 4096 € possibile, ma non aumenta la risoluzione del sistema che ri-
mane +0.088 gradi.

Gli ingressi logici che vengono gestiti nella modalita asse elettrico sono: ENABLE, EG CW, EG _CCW,
V_RAMP_SEL ,P_JOG1,P_JOG2, RESe P_ GAMMA_CHANGE.

Sei valori impostati di banda di errore ammessain PA206 e di timeout in PA207 sono entrambi a zero, il controllo di
tracking (errore di inseguimento); & escluso.

Abilitando invece il controllo di tracking, |’ operatore ha la possibilita, inviando ad una uscita la segnalazione di ‘inizio
errore di traking (ALM24) e provvedere in merito, primacheil drive vadain allarme (ALM25).
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9.3.1

Quando I asse eettrico viene attivato se P_JOG1 e P_JOG2 = 0, i comandi EN e EG_CW funzionano come previsto

Modalita di marcia ad impulsi con asse elettrico

dalla modalita asse €elettrico, e cioe:

EN=0
EG_CW, EG_CCW =72
P JOG1=0
P JOG2=0

Asse dave libero e non controllato (equivalente a drive spento)

EN=1
EG_CW eEG_CCW=0,
oppure EG_ CW e

Asse dave bloccato, fermo con riferimento di posizione = 0. L’ asse master puo
muoversi liberamente, malo slave non lo segue. La combinazione di CWe CCW

EG CCW =1 entrambi ad 1, equivale ad entrambi a 0

P_JOG1=0

P JOG2=0

EN=1 L’ asse slave segue le informazioni del master mantenendo il rapporto prefissato.
EG_CW (EG_CCW)=1 |All'aperturadi EG_CW 0 EG_CCW (transizione 1=0), I’ asse slave s arresta con

P JOG1=0 rampe di velocita, come impostato da SW02 e P RAMP_SEL . Alla chiusura di
P_JOG2=0 EG_CW 0 EG_CCW (transizione 0=1), con EN gia chiuso, viene agganciato in po-

sizione. Seil master &€ fermo, il sincronismo tragli ass viene garantito. Seinveceil
master eragiain movimento, |I’aggancio pud non essere garantito, senzal’intervento
di errori. Si suggerisce primalachiusuradi EG_CW (EG_CCW), e poi I’ abilitazione
simultanea di master e slave (comandi EN). La sceltadi EG_CW o EG_CCW de-
termina la direzione dellarotazione.

Se P_JOG1 o P_JOG2 non sono nellaposizione ‘0’, avviene il comando ad impulsi (JOG).
Occorre EN=1, EG_CW eEG_CCW =0

P JOGl1=1 Viene abilitato solo lamarciaimpulsi, con velocita JOG impostata su PA02
P JOG2=0 guando I’ asse elettrico asservito € fermo (EG_CW = 0)

P JOG1=0 Come sopra, ma con velocita JOG impostata da PA03

P JOG2=1 guando I’ asse elettrico asservito € fermo (EG_CW = 0)

P JOGl1=1 Come sopra, ma con velocita JOG impostata da PA04

P JOG2=1 guando I’ asse el ettrico asservito € fermo (EG_ CW = 0)

Caso non ammesso

EN=1
EG_CW (EG_CCW)=1

Funzionamento anomalo. Selezione non ammessa: con CW =1, P_JOG1 e P_JOG2
non sono attivi.

P _JOG1#0 Non € possibile |a selezione contemporanea della modalita asse (EG_CW=1), con-
P JOG2#0 temporaneamente con il comando JOG (P_JOG1 = 1 oppure P_JOG2 = 1)
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9.3.2 Modalita di arresto

Disattivando EG_CW oppure EG_CCW il sincronismo dell’ asse viene sganciato, ed il motore viene arrestato o imme-
diatamente, o con rampa come dall’impostazione di SW02.

Conil controllo di errore attivo, quando I’ errore supera il valore impostato in PA206, per un tempo superiore a valore
impostato in PA207, il drive s arresta come per un qualunque allarme (ALM25 deve essere abilitato); atrimenti, (con
allarme disabilitato), il motore & arrestato normal mente, con o senza rampa (vedi impostazione di SW02). L’ arresto av-
viene come quando viene disabilitato il drive (EN=OFF).

Per ripartire, in caso di arresto per un allarme del Drive, e conseguente caduta del relé “OK”, occorre eliminare la causa
dell’alarme ed effettuare il Reset; poi & necessario effettuare una nuova transizione di EN (ON = OFF = ON).
Tale operazione € necessaria per la sicurezza (manovraintenzionale dell’ operatore).

Se |'allarme “per errore di inseguimento” & escluso, il relé OK del drive non cade, ma la gestione € comungue attiva, e
I’ asse elettrico pud arrestarsi se vengono superati i parametri di controllo fissati in PA206, ed PA207. Il ripristino
dell’ asse elettrico puo essere fatto semplicemente con una nuova transizione di CW (CCW) oppure di EN (ON =
OFF = ON).

Tale operazione € necessaria per la sicurezza (manovraintenzionale dell’ operatore).

L’ arresto avviene in “modo velocitd’ fino alla soglia impostata dal PA23 (NO); dopodiché viene richiuso I'anello di
spazio, con riferimento di spazio a zero (asse fermo in posizione).

L' utente pud esaminare la causa dell’ arresto tramite le grandezze logiche; per resettare I’ asse € necessario disabilitare
I" Enable che azzera anche |e segnalazioni dell’ errore di tracking e timeout.

Come per le grandezze anal ogiche anche quelle logiche possono essere indirizzate sulle 4 uscite (opto — isolate) a di-
sposizione, consentendo all’ operatore di provvedere in merito, in caso di errore.

Per le connessioni tra master e slave, vedi figure seguenti e schemi elettrici allegati.
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9.3.3 Modalita a rapporto fisso (standard)

Gli impulsi ricevuti nella costituiscono il riferimento di posizione che puod essere scalato o moltiplicato per un rapporto
® ottenuto mediante i parametri ausiliari PA232 e PA233 (numeratore e denominatore del rapporto)

R= IMPULSI ASSERVITO (SLAVE) _ PA232
IMPULSI PILOTA (MASTER)  PA233

Ad esempio se s volesse il coefficiente moltiplicativo “R” di 5,75 s pud impostare 57500 al numeratore e lasciare il
valore di default al denominatore (10000) .

Il vantaggio di avere il coefficiente di rapporto suddiviso in 2 parametri viene evidenziato nei casi in cui il rapporto
un numero razionale , ad esempio 10/13 (0,769230769), come puo risultare da misure pratiche su denti di ingranaggi o
pulegge e la cui immissione come semplice rapporto darebbe adito ad un troncamento o ad un arrotondamento e co-
munque ad un errore che s accumulerebbe nel tempo; L'algoritmo di calcolo utilizzato garantisce il mantenimento
della precisione nel tempo, senza accumulo di errore.

Il segno del parametro PA232 determinail senso di rotazione dell’ asservito.

Affinchéil Drive Convett (slave) segua il riferimento di posizione/spazio del master in ingresso & necessario impostare
il parametro PA231 per stabilire quanti impulsi corrispondono ad una rotazione del resolver montato sul motore del
Convett (Slave). Dal punto di vista pratico, € conveniente impostare su PA231 un valore di impulsi/giro, proporzionae
aquelli del master, in modo da agevolare I'impostazione del rapporto PA232/PA233.

E’ inoltre necessario stabilire il fondoscala della velocita massima tramite il parametro PA22, in modo dafissare la fre-
guenza massima dell’ asservito (Fmax slave).

Le frequenze massime s ricavano con la formula seguente:

impulsi / giro* RPM max
60

N.B. Verificare che lafrequenzain arrivo dal Master siaentro i limiti massimi previsti (<=100Khz +10%)

Per maggiore precisione di calcolo sia gli impulsi in ingresso (master), che quelli simulati del resolver in reazione di
spazio (slave) sono moltiplicati internamente per 4, (tranne quando SW11=1 o 2). Cio non ha influenza nel calcolo del
rapporto R.

frequenzamax =

Il rapporto R & anche dato dal rapporto delle frequenze del due sistemi:

_ frequenza Slave (asservito) _ PA232
frequenzaMaster (pilota) PA233

R

R= PA232 _ i/giroslave* RPM max (slave) _ PA231* PA22
PA233 i/giromaster * RPM max (master) i/giro* RPM (master)

Dallaformula suddetta s puo dedurre la velocita di rotazione dell’ asservito (dave):

PA232 _ i/ giro* RPMmaster , PA232 _ i/ giro* RPMmaster , PA232
PA233 i/giro* RPMdavemax PA233 PA231* PA22 PA233

RPMslave = Freg.master *

RPM = giri/minuto.

I/giro risoluzione del generatore di impulsi o trasduttore (encoder reale o simulato).
PA232, PA233 = numeri interi.

PA231 =impulsi/giro (tacche/giro).
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9.3.4 Modalita ‘Multi — rapporto’ [SW48%0]

Questa modalita permette predefinire una serie di rapporti fra MASTER e SLAVE e di sedlezionare di volta in volta
quello necessario.

SW48 — Selezione multi —rapporto - Descrizione
0 (default) = miultirapporto escluso Rapporto di lavoro PA232 / PA233.
1 = miultirapporto abilitato Rapporto di lavoro selezionabile tramite REF10
Descrizione Campo Default Note
REF10| Selezionedigitaleindice rapporto 0-+50 0

| parametri in cui valorizzarei rapporti sono quelli appartenenti al range PA1320 a PA1575.

Il limite di impostabilita dei coefficienti numeratore (PA1320 = 1575) da parte del tastierino TP & £999999, mentre via
seriale é valida la tabella sopra citata (nel caso di numeratore maggiore di £999999 sul tastierino TP compare |a scritta
‘dSPL Err’.

Attenzione.
Nel caso di valori dei coefficienti del rapporto non corretti, (esempio fuori dai limiti) I'applicativo ‘asse elettrico
multi — rapporto’ non permette I’aggancio con il master rimanendo fermo in coppia e posizione, segnalando
I’errore di impostabilita con ALM 21 (abilitato con SW26 = FDB4h) ed eventualmente disabilita il CVS (Relé
OK = Off).

Esempio applicativo:

Siano dati le velocita (wl) ed il numero impulsi/giro del master (nl); si vuole ricavare il rapporto R e il valore del
PA231 tali da ottenere una certavelocita (w2) per lo Saave.

E’ bene verificareil caso estremo che si ottiene quando il master (e di conseguenza lo slave ) va alla sua velocita mas-
sima.

nl : Encoder montato sul master 1024 /g
w1l : Velocita max. motore master 6000 RPM
w2 : Velocita max. motore slave 1813 RPM

La frequenza del treno di impulsi proveniente del master & di 1024 * 6000 / 60 = 102.400Hz; (entro il limite di
110K hz)

Conviene impostare PA231 = 1024 (impulsi giro uguali per master e slave).
A questo punto il rapporto delle due velocita € esattamente uguale a quello frai due parametri cercati.

PA232 _ 10241813 _ 1813

= = PA232=1813 e PA233=-6000
PA233 10246000 6000
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9.4 Descrizione avanzamento asse in modalita posizionamento

Compito principale dellafunzionalita di posizionamento € quella di generare un avanzamento dell’ asse verso una quota
predefinita seguendo un profilo di velocita con possibilita di impostare il valore massimo della velocita di posiziona-
mento, il tipo di rampa (lineare 0 ad “S”), il tempo di accelerazione ed il tempo di decelerazione. Oltre a questa funzio-
ne principale vi sono delle altre funzionalita necessarie al suo funzionamento quali ad esempio la procedura di homing,
lagestione dell’errore di tracking, ... che verrano descritte nel paragrafi seguenti.

9.4.1 Unita di misura delle quote

Per impostare le quote € innanzitutto necessario definire il numero di tacche che corrispondono ad un giro del motore,
guesto valore va memorizzato nel parametro PA219. E' poi possibile impostare nel PA203 larisoluzione di ogni tacca,
in modo che le quote possano essere espresse in funzione della risoluzione impostata in PA203.

Se s ha ad esempio una guida lineare con passo 5mm e si imposta come numero di tacche a giro in PA219 il valore
1000 s avralarisoluzione di unatacca pari a0.005mm.

Se s lascia il PA203 a 1, ragionando in tacche, per avere un avanzamento di 5mm bisognera impostare una quota di
1000. Se invece s imposta in PA203 il valore 5 € possibile ragionare in millesmi di millimetro; cosi facendo se si
vuole avanzare di 5mm si dovraimpostare nella quotail valore 5000.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione
PA203 Risoluzione equivalente per ogni tacca
PA219 Numero di tacche per giro del posizionatore

9.4.2 Modalita di posizionamento assoluto/incrementale
E’ possibile programmare due modalita di esecuzione delle quote, una assoluta ed una incrementale, in entrambi i cas
€ necessario stabilire uno zero macchina, nel primo caso le quote sono intese come assol ute rispetto allo zero macchina,
nel secondo caso come relative rispetto alla quota precedente.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione
SW32 Tipologia di moto assoluto/incrementale

9.4.3 Definizione di quote e parametri associati

Il posizionatore pud eseguire dei posizionamenti verso delle quote definite con caratteristiche di velocita massima e
tempi di accelerazione predefiniti. Esistono due modalita, selezionabili tramite SW31: modalita di posizionamento a
guote e modalita di posizionamento a pacchetti. Nella modalita di posizionamento a quote si possono definire fino a
320 quote, queste quote condividono la medesima velocita massima, il medesimi tempo di accelerazione e decelera
zione ed il medesimo tipo di rampa. Nella modalita a pacchetti si possono definire fino a 64 pacchetti, in ogni pacchetti
sono contenute la quota da raggiungere, la velocita massima durante il posizionamento, il tempo di accelerazione, il
tempo di decelerazione ed il tipo di rampa.

Per memorizzare queste informazioni sono stati riservati i parametri da 1000 a 1319, se selezionata la modalita a quote
ciascun parametro contiene il valore di una quota, se selezionata la modalita a pacchetti cinque parametri consecutivi
contengono le informazioni relative nel seguente ordine: quota, velocita massima, tipo di rampa, tempo di accelerazio-
ne, tempo di decelerazione.
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Parametri corrédati

Par ametr o/Switch Descrizione

PA219 Tacchegiro

PA203 Risoluzione equivaente ad una tacca

SW31 Modalitadi posizionamento Quote/Pacchetti

SW32 Selezione Tipo posizionamento (assoluto incrementale)

SW30 Modalitadi selezione dei riferimenti di quota (incremento automatico

indice, indice assegnato con Reference, selezione software diretta indi-
ce)

PA1000-PA1319

Dati relativi a quote e pacchetti

PA209 Massima velocita di posizionamento

SW34 Tipo di rampa

PA211 Tempo di accelerazione necessario per raggiungere la velocitaimpostata
in PA209

PA234 Tempo di decel erazione necessario per raggiungere lavelocitanullaa
partire dalla velocita impostata in PA209

PA202 Numero guote del ciclo programmato

PA218 Indice di inizio del posizionamento da eseguire

REF09 I ndice quota/pacchetto posizionatore

Modalita a quote

PA218 |—» automatic
| index
selection
PA202 > REF09 PA218
é’i}’:’ «—{ SW30
PA 1000
v
PA 1xxXx _ZSA*‘ Quota
/ Calculated speed
PA1319 . >
Profile
V. max
PA209 > generator
SW 34 Ramp type
PA211 T.acc Calculated position
T.
PA234 dec
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Profile
Packet n PKxx[2] Ramp type
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9.4.4 Taratura anello di posizione

Lafigura seguente mostra uno schema a blocchi generale del funzionamento del posizionatore in cui vengono eviden-
Ziati i parametri associati all’anello di posizione implementato dall’ azionamento.

PA203
i | Kffw: PA210 |
Calculated speed ‘é)
Profile
Kp outside band: PA215
Kp inside band: PA216
generator “Kp change band”: PA204
' +
Calc. pos. + Err. v . N Y speed ref
B (O e (O (DT (O
+

N A

& <«— SW31 - @“’ J J T
4 feedback speed
/ \ | Ki: PA217 |

Quotas Packets TRACKING CALC .

— | Tracking err: PA206

Timeout err: PA207 ‘ ALM25

PA219 |—»

feedback position

Parametri correlati

Par ametro/Switch Descrizione

PA204 Larghezza banda per discriminare quale kp usare
PA215 Kp outside band

PA216 Kpinside band

PA217 Guadagno integrale

PA210 Guadagno feed-forward

PA206 Soglia errore tracking ( tacche)

PA207 Soglia errore tracking (tempo)
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9.4.5 Finecorsa Software e Hardware

Per moto lineare assoluto possono essere programmati dei fine corsa hardware e dei fine corsa software. Nel caso di
moto circolare infinito si possono programmare dei fine corsa HW attivi solo durante la procedura di homing (non si
possono programmare dei fine corsa software)

E’ possibile impostare dei fine corsa software, valorizzando le quote di minima e massima (PA213 e PA214) o in ca
so di overflow del contatore di posizione (solo seil moto € assoluto). Se entrambi i parametri PA213 e PA214 valgo-
No zero non sono impostati finecorsa software.

Il controllo dei finecorsa HW e SW é sempre attivo, anche durante la funzione di homing e di JOG manuale. Nel caso
di raggiungimento di uno di questi finecorsa, viene generato un comando di STOP generico (bit 6 GV34), il posizio-
namento viene interrotto e I'asse arrestato, imponendo un riferimento di velocita nullo con transizione SEMPRE a
gradino, anche se sono incluse le rampe (SW34 # 0). Con asse fermo, uno spostamento puo essere fatto solo manual-
mente in direzione opposta. La memoria del finecorsa raggiunto é resettabile eliminandone la presenza e togliendo il
comando.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione
PA600/bit 12 Stato fine corsaHW P_FC1 (1=fine corsalibero O=fine corsaimpegnato)
PA600/bit 13 Stato fine corsa HW P_FC2 (1=fine corsalibero O=fine corsaimpegnato)
SW32 Tipologia del moto assoluto/incrementale e relativa possibilita di programmazione
dei fine corsa
PA213 Limite massimo guota positiva
PA214 Limite massimo guota negativa
GV 34/hit8 Fine corsa software positivo superato (Quota > PA213) 1=fine corsa superato
Per resettare questo flag & necessario unatransizione del comando ENABLE
GV34/hit9 Fine corsa software negativo superato (Quota < PA214) 1= fine corsa superato
Per resettare questo flag & necessario unatransizione del comando ENABLE
GV 34/hit10 Fine corsa hardware positivo P_FC1 superato 1=fine corsa superato
Per resettare questo flag & necessario una transizione del comando ENABLE
GV 34/bit 11 Fine corsa hardware negativo P_FC2 superato 1=fine corsa superato

Per resettare questo flag & necessario una transizione del comando ENABLE

GV 34/hit13 Raggiunto un fine corsa SW (Quota > PA213 o Quota < PA214)

1=fine corsa raggiunto

Per resettare questo flag & necessario una transizione del comando ENABLE
GV34/hit 14 Raggiunto un fine corsaHW (P_FC1 o P_FC2)

1=fine corsaraggiunto

Per resettare questo flag & necessario unatransizione del comando ENABLE

GV37/hit 8 Immagine fine corsa software positivo

1=fine corsaimpegnato

Per resettare questo flag & necessario attivare un comando di JOG e liberareil fine
corsa

GV37/hit9 I mmagine fine corsa software negativo

1=fine corsaraggiunto

Per resettare questo flag & necessario attivare un comando di JOG e liberareil fine
corsa

GV37/bit 10 I mmagine fine corsa HW positivo (P_FC1)

1=fine corsa impegnato.

Per resettare questo flag & necessario attivare un comando di JOG eliberareil fine
corsa.

GV37/bit 11 Immagine fine corsa HW negativo (P_FC2)

1=fine corsaimpegnato.

Per resettare questo flag & necessario attivare un comando di JOG eliberareil fine
corsatramite.
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9.4.6 Gestione dello Zero macchina (Homing)

Le quote impostate sono riferite allo zero macchina che deve essere determinato all’ avvio della macchina tramite le
procedura di Homing, che consente di definire una quota O in corrispondenza di un sensore montato sulla macchina.
La procedura viene avviata dal relativo comando P_HOME presente in REFQO.

La procedura di Zero macchina (Homing) utilizza come sensore di zero uno dei due finecorsa P_FC1 o P_FC2, la
procedura consiste nella ricerca del fine corsa. Terminata la ricerca del sensore s pud programmare, in funzione di
SWA4Q0, laricercadello zero del resolver o dellatacca di zero dell’ encoder se si utilizza il posizionatore con retroazio-
ne di posizione da encoder (SW10 # 0). E' possibile definire un offset dello zero macchina rispetto a sensore di ho-
ming impiegato val orizzando questo valore in PA212.

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione

REF00 Comandi movimentazione asse

SW10 Selezione del sensore utilizzato per il controllo di posizione

SW32 Tipologia di moto

SW40 Modalitadi ricercadi zero per la procedura di homing

PA15 Tempo rampadi velocitadel set 2 per accelerazione con velocita positiva

PA16 Tempo rampadi velocita del set 2 per decelerazione con velocita positiva

PA17 Tempo rampadi velocitadel set 2 per accelerazione con velocita negativa
PA18 Tempo rampadi velocita del set 2 per decel erazione con velocita negativa
PA208 Veocitadi homing

PA212 Offset di posizione “zero pezzo”

GV34/hit 5 Homing in corso

GV34/hit 12 Assein progress

GV 34/hit 15 Esito procedura di homing

GV32 I mmagine stato procedura di homing

| finecorsa mappati sui comandi P_FC1 o P_FC2 devono rimanere impegnati meccanicamente, quando interessati da
guesta movimentazione, fino all’ eventuale fermata dell’ asse. Tali finecorsa sono daintendersi come finecorsa el ettro-
nici. Per una totale sicurezza € necessario Uutilizzare anche dei finecorsa elettromeccanici, che provocano un arresto
per disabilitazione dell’ apparecchio (ad esempio dei contatti in serie con il comando di ENABLE).

Questa procedura inizia (se drive abilitato ENABLE[X7-1] = ON) con I’ attivazione del comando P_HOME (non de-
vono essere attivi altri comandi hardware quali ad esempio P_START, P_JOG1, P_JOG2, ...).

Con asse in movimento viene segnalata la grandezza logica “GV 34/bit12”, verificare che la soglia di velocita minima
(PA23) siainferiore alla velocita di Homing (PA208). Inoltre € consigliata I’impostazione di PA208 ad un valore re-
lativamente basso, tale che un giro motore sia compiuto al massimo di 0.1 sec. 11 comando P_HOME deve restare at-
tivo per tuttala procedura; se viene aperto, la procedura si interrompe.

L'asse inizia il movimento d’avvicinamento con il valore di velocita impostato in PA208 e con rampe impostate in
PA15, PA16, PA17, PA18), dl’attivazione del finecorsa, la velocita viene ridotta a valore PA208/4, e dopo 50mSec
di verificadel finecorsaimpegnato, lavelocita (sempre pari a PA208/4) viene invertita.

Dopo che il finecorsa non € pit impegnato, per aimeno altri 50mSec, viene abilitata la ricerca dello Zero macchina
secondo la modalita selezionatain SW40.
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9.4.6.1 Procedura di homing che va a buon fine

A
Segnali

P_HOME

P_FC1

Zero event ]

GV34-hit 5

Homina in corso

GV 34-bit 15

Termine homing

t
I . oA
Riferimento di velocita

PA208

PA208/4

PA23
-PA208/8

Gv32| O 1

v
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9.4.6.2 Procedura di homing che termina con errore

A

Segnali
P_HOME

P FC2

GV34-hit 5

Homing in corso

GV 34-hit 15

Terminehoming

v

Riferimento di velocita®

PA208

-PA208/4

v

Lagrandezza GV 32 riportail valore dello stato della procedura di homing, latabella seguiente descrive il significato

dei vari stati:

GVv32 Descrizione

0 Homing non in corso o terminato

1 Impostazione velocita pari a PA208 con rampa impostata in PA15, s permane in questo
stato fino al raggiungimento del fine corsainteressato

2 Il fine corsainteressato € impegnato, viene impostato come riferimento di velocita il valore
PA208/4 che viene raggiunto con rampaimpostatain PA16, in questo stato vengono eseguiti
dei cicli di attesain modo cheil segnale del proximity si attesti al valore 0

3 Debouncing fine corsa terminato. Si impone un riferimento di velocita nullo con rampa pari
a 0. Si permane in questo stato sino a che la velocita raggiunge un valore inferiore an0

4 Viene impostato come riferimento il valore -PA208/4 con rampa definita tramite PA17 ed
iniziail moto del motore per disimpegnare il fine corsa, si permane in questo stato fino a che
il fine corsa viene disimpegnato

5 Il fine corsa & scoperto s rimane in questo stato fino a che s verifical’ evento di “Zero” ov-
vero I’incontro dello zero resolver e dello zero encoder.

6 Si e verificato I'evento di zero, si imposta un riferimento di velocita pari a O con rampa im-
postatain PA18, s permane in questo stato fino a che la velocita scende al di sotto di n0

7 Viene impostato riferimento di velocita nullo con rampa pari a 0, vengono effettuati dei cal-
coli per il posizionamento allo zero effettivo e s passa allo stato successivo

8 Viene eseguito il posizionamento verso |0 zero riscontrato (zero resolver o zero encoder), a
posizionamento terminato s passa alo stato 0

9 Si transitain questo stato se si verifica un errore durante la procedura di homing, ad esempio
se s incontra il fine corsa errato, vengono settate in modo opportuno lo flag relative alla
proceduradi homing e si passaallo stato 0
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Raggiunto lo zero selezionato tramite SW40 |'asse si ferma e I’ uscita “ GV 34/hit15” (fineciclo) indichera se la pro-
cedura“Homing” & avvenuta correttamente, mentre |’ uscita“ GV 34/bit12” viene resettata.

Selaprocedurafallisce “GV34/hitl5” pari O, occorre ripeterla, dopo essersi allontanati in JOG dal finecorsa ed ave-
re eliminato la causadel guasto.

Verificare che il motore, una volta che ha disimpegnato il finecorsa, compia almeno mezzo giro primadi fermarsi in
corrispondenza dello Zero macchina; atrimenti, spostare leggermente la posizione meccanica del finecorsa. In que-
sto modo o Zero macchina risulta essere sempre al'interno dei finecorsa che rappresentano il limite fisico di opera
bilita della macchina.

A questa quota di riferimento Zero, pud essere aggiunto uno spostamento programmabile (Offset) che dichiara lo
"Zero pezzo" cui saranno poi riferiti tutti gli spostamenti. Impostando I’ Offset, 10 "Zero pezzo" diverra quindi la
nuova posizionedi "zero".

La procedura di Homing, € prevista anche per moto circolare infinito (SW32 = 2), in tale caso, s utilizza un solo fi-
necorsa mentre I'altro viene cortocircuitato. La funzione di tale finecorsa € attiva solo durante questa procedura. Al
termine della procedura, entrambi i finecorsa verranno automaticamente esclusi.

Per convenzione spostamenti assoluti verso P_FC2 devono essere quote negative e viceversa quelli verso FS1 posi-
tive. Se ad esempio s & fatto I'homing su P_FC1, I’ offset e tutte le quote di lavorazione assolute, devono essere ne-
gative.

Durante la procedura di Zero macchina (Homing), se la velocita PA208 € positiva risulta valido solo P_FC1 e con
velocita negativa solo P_FC2; nel caso di intervento di un finecorsa errato, la macchina si arresta e rimane abilitato
solo il comando JOG di direzione opposta.

Laregoladaseguireriguardail verso dellavelocita:

selavelocitadi homing € positivalo zero viene ricercato verso il fine corsaP_FC1, selavelocitadi homing & nega
tivaviene ricercato lo zero verso il fine corsa P_FC2. 1l segno delle quote & concorde con il segno della velocita da
impostare per raggiungere la quota, per velocita positive € positivo e per velocita negative € negativo. Le figure se-
guenti mostrano alcuni esempi di procedure di homing eseguite con velocita positivi e negative.
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9.4.6.3 Campo di movimento per ricerca zero pezzo

A PA208< 0 A

P FC1 V<0 P FC2
- > PA212>0
) V>0 < >
Q=0 Home
Q>O ZERO

A PA208 >0 A

P_FC1  pa212<0 V<0 > P_FC2
Home Q=0
ZERO Q<O

Laricercadello “Zero pezzo” corrisponde alla posizione “zero” cui s riferiscono, secondo le esigenze di lavorazio-
ne, tutti i successivi posizionamenti. La quota di questo nuovo Zero viene inserita in PA212 (Offset di posizione).
Prestare attenzione ad impostare correttamente il segno di questa quota, altrimenti I’ asse pud andare incontro a fi-
necorsa.

Se non & conosciuta a priori questa quota, si puo assegnarla a tentativi oppure si puo spostare |’ asse con comandi
JOG (azzerando PA212), leggendo in GV 70 la posizione attuale, e poi scrivere in PA212 la quota rilevata dello Zero
pezzo.

Nel caso di selezione di moto lineare assoluto (SW32 # 2), I'impostazione di PA212 sposta, a valore indicato,
I’origine dello " Zero pezzo". Pertanto la quota di "Zero" assoluto, sara corrispondente a valore di PA212, che é spo-
stato rispetto a quello ricercato durante la procedura di HOMING. Per posizionarsi sullo “Zero pezzo” bisogna far
eseguire una quota che corrisponde a zero, in quanto questa costituisce la nuova origine dell’ asse.

Nel caso di selezione di moto circolare o incrementale (SW32 = 2), I'impostazione di PA212 viene utilizzata solo
durante la procedura di Homing; infatti, I’asse si porta automaticamente sullo ” Zero pezzo”. Un cambio di PA212,
dopo il comando di Homing, viene ignorato.

E consigliato, per restare con sicurezza all’interno dei finecorsa, che la quota di offset (PA212) sia di segno contra-
rio allavelocitadi homing (PA208).
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9.4.7 Avviol/interruzione posizionamento

Per avviare un posizionamento € necessario attivare il comando P_START nella word dei comandi (REFQ0), in corri-
spondenza di questo evento verra eseguita (se le condizioni lo consentono) la quota selezionata. L’ avanzamento verso
la quota impostata pud essere interrotto tramite il comando di stop P_STOP oppure rimuovendo in comando
P_START stesso in funzione del settaggio di SW35.

Nel caso in cui il posizionamento venga interrotto s puo decidere, impostando SW33, se a comando P_START suc-
cessivo continuare il posizionamento verso la quotainterrotta o passare alla quota successiva.

La posizione da acquisire, se viene interrotta da un qualsiasi evento asincrono (comandi di Stop, allarmi DRIVE), non
puod piu essere completata automati camente, ma solo manualmente (con i comandi JOG), sempre che vengano elimi-
nate le cause dell'interruzione.

Un nuovo comando di P_START esegue normamente la quota successiva a quella interrotta, se il motore & fermo
(velocita minore di PA23).

Seinvece, viene aperto il comando di ENABLE del DRIVE, I’indice della quota viene automaticamente inizializzato
al valorein PA218 e la sequenza riparte dall’ origine (vedi descrizione SW30 da tabella Switch aggiunti).

Impostando SW33 = 1, la posizione in corso, se viene interrotta, viene completata da un nuovo comando di
P_START, sempre che vengano eliminate le cause dell’interruzione, anche se viene aperto il comando di ENABLE
del DRIVE.

E' in ogni caso necessario che il DRIVE rimanga alimentato per non perdere la misura della posizione. Se il
DRIVE viene spento con I’ asse in una posizione qualsiasi, la misura della posizione viene persa ed il movimento non
puo pil essere completato in modo automatico.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

REFO00 Comandi movimentazione asse

PA218 Indice inizio posizionamento

SW33 Modalitadi fine posizionamento

SW35 Abilitazione del comando di stop

GV 34/hit0 Asse entro la stop band, oltre ad essere entro la stop band si hache la velo-
cita é sotto n0

GV 34/hitl Asse entro gain band

GV 34/bit2 Assein profilo di rampa

GV34/hit12 Assein progress

GV 34/hit15 Fine ciclo

GV 37/hit0 Asse fermo ed in posizione sul target, viene attivata quando I’ errore di posi-
zione & minore della stop band (PA205)

GV 37/hitl Asse pronto per nuovi comandi

GV 37/hit2 Assein rampadi accelerazione o decelerazione

Nelle figure seguenti viene mostrato I’ andamento delle flag durante tre tipi di posizionamento: posizionamento termi-
nato correttamente, posizionamento terminato con errore a causa di presenza fine corsa durante il movimento, posi-
Zionamento interrotto “volontariamente” tramite comando di stop.

Nel caso di posizionamento terminato correttamente si avra un fronte di salita della flag “asse fermo ed in posizione
sul target”, negli altri casi non s avra questa segnalazione, in ogni caso a termine del posizionamento si avra un
fronte negativo dellaflag “asse in progress’.
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9.4.7.1 Andamento delle flag durante il posizionamento con posizionamento che va a buon fine

Segnali
P _START

GV 34-hit 12

Assein progress

GV 34-bit 02

Profilo di rampa

GV37-bit 02

Rampa acc o dec

GV 34-hbit 00
Stop band

GV 37-bit 00
Stop on target

GV37-bit 01

Ready new command

Velocita di
posizionamento

v

v
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9.4.7.2 Andamento delle flag durante il posizionamento con posizionamento interrotto per incontro sensore o
errore di tracking

A

Segnali
P START

P FC1

GV 34-hit 12

Assein progress

GV 34-bit 02

Profilo di rampa

GV 37-hit 02

Rampa acc o dec

GV 34-bit 00
Stop band

GV 37-bit 00
Stop on target

GV37-hit 01

Ready new command

GV 34-bit 06
Stop request

v

L A
Velocita posizionamento

v
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9.4.7.3 Andamento delle flag durante il posizionamento con posizionamento interrotto per stop asincrono,

P_STOP.

A

Segnali
P_START

P STOP

GV 34-hit 12

Assein progress

GV 34-bit 02

Profilo di rampa

GV 37-hit 02

Rampa acc o dec

GV 34-bit 00

Stop band

GV 37-bit 00

Stop on target

GV37-hit 01

Ready new command

GV 34-bit 07
Async Stop request

v

L A
Velocita posizionamento

v
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9.4.8 Gestione posizionamento da encoder esterno

Normalmente, il controllo di posizione é affidato alla precisione di un trasduttore legato fisicamente alla rotazione del
motore stesso (resolver), per cui si suppone che 1o spostamento dell’ asse (0 oggetto) controllato corrisponda (rapporti
meccanici permettendo) a questo tipo di movimento.

Qualora, invece, |I'asse (0 oggetto) da controllare € soggetto a giochi meccanici o slittamenti che svincolano la loro
posizione dalla rotazione motore, si rende necessario un trasduttore di posizione (encoder) fisicamente legato a
quest’ asse (0 0ggetto).

Per cambiare lamodalita del controllore di posizione € sufficiente impostare:

SW10 = 1 (modo encoder esterno);

PA227 = numero tacche encoder;

PA228 (numeratore) con PA229 (denominatore) = rapporto meccanico esistente tra motore e asse da controllare.

Per agganciare la posizione dell’ asse da controllare con il motore, € necessario abilitare uno del comandi di marcia
P_ CWoP_CCwW.

Per sganciare la posizione dell’ asse da controllare con il motore, & necessario disabilitare entrambi i comandi P_CW o
P_CCW; questo permette movimenti dell’ asse senza far ruotare il motore, il quale rimanendo fermo in posizione, ag-
giornala posizione relativa dell’ encoder esterno.

Lelogichedi controllo (Jog, Homing, Finecorsa) rimangono segquenzia mente uguali alla modalita normale, come con
SW10=0.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

REF00 Comandi movimentazione asse

SW10 Selezione del sensore utilizzato per il controllo di posizione

PA227 Impulsi/giro encoder

PA228 Numeratore del rapporto meccanico dal trasduttore esterno al motore
PA229 Denominatore del rapporto meccanico dal trasduttore esterno al motore

9.4.9 Gestione degli eventi asincroni

Per tutti gli eventi asincroni (hardware o software) attivati, il ritardo massimo d’ esecuzione del comando & massimo
di due milli secondi.

9.4.10 Azzeramento del contatore di posizione

Mediante il comando P_ZERO ¢ possibile impostare ad un valore prefissato, memorizzato in PA230, in modo asin-
crono la posizionerilevata dal controllo.

In altre parole, se il posizionatore € in stato “ready” (GV 31 = 2) azzera la misura della posizione acquisita fino a quel
momento. L' azzeramento della posizione, non & possibile quando il motore € in rotazione oppure se € intervenuto un
finecorsa HW o SW.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione
REF00 Comandi movimentazione asse
PA230 Quota daimpostare su comando P ZERO

9.4.11 Controllo dell’errore d’'inseguimento (tracking)

Parametri correlati

Par ametro/Switch Descrizione

PA206 Banda errore d'inseguimento massimo
PA207 Timeout errore d'inseguimento

GV 34/hit3 Timeout errore d'inseguimento

GV 34/hit4 Inizio errore di tracking

NT459_05 Data:31.8.06 Pagina 193 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

L’ errore d'inseguimento (tracking) dellatraiettoria calcolata dal generatore profili di velocita é attivo quando sono in-
seriti i profili con rampa (SW34 # 0).

L'errore di tracking pud essere generato anche se, richiedendo un posizionamento, I'asse s ferma e non ha potuto
raggiungere laposizione di TARGET (per esempio a causa di un impedimento meccanico o di un guasto del DRIVE),
nonostante |’ entita di quest’ errore risulti minore del parametro PA206.

Il parametro PA207 indica il tempo massimo (in msec) in cui pud essere tollerato il superamento dell’ errore di trac-
king definito dal parametro PA206. Trascorso tale tempo, la logica del posizionatore genera un comando di STOP
generico (bit 6 GV 34).

E' possibile testare I intervento dell'errore di Tracking, utilizzando gli allarmi ALM24 e ALM25.

Se entrambi i parametri PA206 e PA207 valgono zero, quest’ evento software € disabilitato.

L’intervento dell’ errore di inseguimento interrompe il posizionamento in corso e I'asse viene arrestato, imponendo
una decelerazione con riferimento di velocitain rampaimpostato in PA211, SEMPRE di tipo Lineare.

Il posizionatore riprendera la sequenza di missioni dalla prossima quota impostata (0 selezionata). Una diversa logica
di restart del posizionatore pud essere implementata da un PLC esterno, agendo eventualmente sul segnale ENABLE
€/o sui parametri del sistema.

9.4.11.1 Stop asincrono con impostazione dello spazio di fermata

Esistono delle applicazioni industriali (etichettatrici, stampanti) per cui I’ asse di deve fermare, sempre, in uno spazio
predefinito a partire da un segnale esterno di riscontro. Specialmente, quando il materiale da posizionare € soggetto
ad allungamenti (o slittamenti), causati dal trascinamento della motorizzazione, & pressoché impossibile posizionarsi
sempre nella medesima ripetitiva quota, senzal’ ausilio di un trasduttore di posizione sul materiale stesso.

Il posizionatore, quindi, si sincronizza sul comando P_STOP_SPACE e qualora questo si attivera, calcolera un nuo-
vo profilo di decelerazione per fermare |’ asse in uno spazio preimpostato in PA222.

Questa logica di fermata viene inserita impostando un valore diverso da zero in PA222 (atrimenti la gestione &
esclusa). Inoltre il valore di spazio reale percorso dall’asse, quando s attiva il comando P_STOP_SPACE, viene
‘fotografato’ e visualizzato in GV71/GV 72, in modo da verificarne la posizione corretta del trasduttore digitale (fi-
necorsa o fotocellula) che comanda la fermata.

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione

REF00 Comandi movimentazione asse

PA222 Valore dello spazio di fermata per “stop in spazio”

PA221 Valore dello spazio mascherato per “stop in spazio”

GV71 Posizione “ catturata’ in corrispondenza del comando P STOP_SPACE in tacche

GV72 Posizione “catturata’ in corrispondenza del comando P STOP_SPACE in unita
n.b.

Per migliorare la precisione dell’intervento del comando di stop in spazio si consiglia di mappare il comando su un
ingresso digitalatra D01 a D06 non filtrato.
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Profilo di velocita rispetto allo spazio con PA222 =500mm
(Targetrichiesto = 5000m m ) T
(Riscontro P_STOP_SPACE = 4000mm
m————Stop da P_STOP_SPACE
4000
3500
3000 \\\
g 2500
® 2000
‘©
o
o 1500
>
1000
500
0 e e B
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
Spazio [m m]

Esiste anche la possibilita di mascherare impulsi di fermata impostando un valore diverso da zero in PA221 (altri-
menti € valido il primo impulso del comando P_STOP_SPACE). Questa possibilita, permette di scegliere opportuna-

mente il segnale di riscontro valido solo dopo aver percorso 1o spazio impostato in PA221.

Profilo di velocita rispetto allo spazio con PZ22 = 1500m m
(Targetrichiesto = 5000m m)
(Riscontro P_STOP_SPACE = 4000mm)
(Maschera riscontri = 3500m m)
[—Velocita —Stop da P_STOP_SPACE |

4000

3500 T r—

3000 \

2500
£
g
® 2000
7]
o
o
>

1500

1000

500

o - t t + + + + + U + + u 1
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000 5500
Spazio [mm]

6000

Per una corretta gestione della fermata in uno spazio definito ed evitare bruschi arresti o posizionamenti troppo lunghi
nel tempo, & consigliato montare il trasduttore sull’ingresso associato a P_STOP_SPACE relativamente vicino al
punto teorico d'arrivo. In pratica, occorre collocarlo in modo che il riscontro arrivi ad attivarlo con velocitain fase di

rallentamento.
Profilo di velocita rispetto altempo con Stop diversi
(Targetrichiesto = 5000m m )
(Ferm ata prevista a 0.3sec)
[—sStopda P_STOP_SPACE ——PA222 = 500 mm ——PA222 = 1500mm |
4000
3500
3000 \
g 2500
€ 2000
3
< 1500
>
1000
500
o + + + + + 1l
0 0,05 0,1 0,15 0,2 0,25 0,3 0,35
Tempo [sec]
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L’intervento di questo Stop interrompe il posizionamento comandato precedentemente e I’ asse viene arrestato, impo-
nendo una decel erazione con riferimento di velocitain rampa SEMPRE di tipo Lineare.

Inoltre, questa logica genera un comando di STOP asincrono (bit 7 GV 34), mentre la gestione dei segnali 1/0 e di
controllo s comporta come un normale posizionamento correttamente eseguito (su un nuovo Target).

Il posizionatore riprendera la sequenza di missioni dalla prossima quota i mpostata (o selezionata).

9.4.12 Stop asincrono logico

Il posizionatore ferma I’ asse anche su comando quando € impostato SW35 # 0, il comando puo essere effettuato ri-
muovendo il comando P_START oppure tramite |’ apposito comando P_STOP.

Nellamodalita a pacchetti |’ arresto viene effettuato con il tempo di rampadi decelerazione impostato nel pacchetto.
Nellamodalita a quote I’ arresto dell’ asse viene effettuato con modalita che dipende dallo stato di SW34:

* Se SW34 =0 (nessunarampa), |’ arresto € ottenuto imponendo velocita nulla con riferimento a gradino.

e SeSW34 # 0 (rampalineare 0 “S"), I'arresto € effettuato con decel erazione costante (cioé profilo di velocita con

rampa Lineare) in base a parametro PA234.

Parametri correlati

Par ametro/Switch Descrizione

REF00 Comandi movimentazione asse
SW35 Abilitazione del comando di stop
SW34 Tipologia di rampa (di arresto)
PA234 Tempo di decelerazione

GV 34/bit7 Richiesta s stop asincrono

Dopo un comando di STOP logico, il sistema & pronto a ricevere una nuova quota, ma per proseguire la missione &
necessario eliminare il comando di STOP attuato. Altrimenti, il completamento del posizionamento (missione) inter-
rotto, puo essere effettuato manualmente (JOG manuale) o aggiornando opportunamente il valore corrente di indice
dellamissionein corso (parametro PA218).

NT459_05 Data:31.8.06 Pagina 196 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

9.4.13 Movimento in JOG manuale

I movimento in JOG manuale s realizza con i comandi P_JOG1 e P_JOG2 della morsettiera X7, solo se |'asse &
fermo e non sono interessati finecorsa di limite. Con P_JOG1 e P_JOGL1 avviene il comando ad impulsi (JOG) corri-
spondente a quanto indicato in tabella seguente.

I comandi JOG sono eseguiti con controllo di velocita ed arresto in posizione controllata; inoltre possono essere ef-
fettuati con rampe di accel erazione/decel erazione impostabili, se selezionate tramite SW02 e PA10+13 (vedi NT214).

P JOG1=1eP JOG2=0

Velocita JOG impostata da PAQ2.

P JOG1=0eP JOG2=1

Velocita JOG impostata da PAO3.

P JOGl=1eP JOG2=1

Velocita JOG impostata da PAO4.

Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

REFO00 Comandi movimentazione asse

PAO2 Riferimento digitale di velocita REFTAB[1]
PAQO3 Riferimento digitale di velocita REFTAB[2]
PA0O4 Riferimento digitale di velocita REFTAB[3]

Durante il movimento in JOG manuale sono attivi i controlli sui finecorsa HW e SW: se un finecorsa interviene, I'asse
viene bloccato (azzerando il riferimento di velocita con profilo a gradino) ed il movimento € inibito nella direzione
corrispondente all'intervento del fine corsa che € intervenuto.

9.4.14 Grandezze in visualizzazione (monitor)

Quota Position error .
Calculated speed Actual position
V. max > »| GV6I/GV70
Profile
it Positioner status
Ramp type " slove |
generator -
Calculated position speed
> loops Homing status
»| GV32
7. 2o »love |
e
Positioner flags 1
T. dec
Positioner flags 2
Profile status Target position Selected quota/packet
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Parametri correlati

Par ametr o/Switch Descrizione

GVv3l Stato posizionatore

GV32 Stato proceduradi homing
GV33 Stato profilo (rampa)

GV34 Flag 1

GV35 Errore di posizione corrente
GV 36 Indice quota/pacchetto selezionato
GV37 Flag2

GV67 Target posizione in tacche
GV68 Target posizione in unita
GV69 Posizione attuale in tacche
GV70 Posizione attuale in unita

9.4.15 Implementazione profili di velocita e di posizione
9.4.15.1 Saturazione dell’ accelerazione

Il range di variazione dell’ accelerazione impressa all’ albero motore é limitato superiormente per ragioni di ordine fi-
sico (corrente massima fornibile al motore) nonché di ordine numerico (rappresentazione dipendente dal numero di
bit utilizzati).

La saturazione che s verifica influisce principalmente sulla velocita massima raggiungibile, modificando il com-
portamento reale del motore rispetto a profilo ideale calcolato.

Nel caso di rampalineareil limite di saturazione consiste con larampa ad accel erazione massima.

Nel caso di rampa ad S, é necessario individuare il punto in cui la pendenza raggiunge il valore di accelerazione
massima; oltre tale punto (A) la pendenza non potra aumentare ulteriormente e restera costante a valore di satura
zione finché la pendenza della rampa ad S ideale, nella fase decrescente, non tornera ad essere uguale alla stessa
(punto B).

Dopo tale punto sara possibile riprendere un ramo di rampa ad S fino a raggiungimento della pendenza nulla (tratto
avelocita costante, punto C).

In atri termini larampa ad S reale conterra un tratto lineare AB’ tanto piu esteso quanto pil sararipida la sdita (e
quindi quanto prima raggiungera la pendenza massima) e potra quindi raggiungere velocita di regime piu basse (an-
che <50%) delle relative ideali.

vl & RaweaLinewe vel 4 Ranpa ad S
. \ 3 Vnid / Vnid
' h - / -
/' Massi ma . e |
| > " . 7 v 1
</ Accel erazi one Massi ma ; 4 H
N Consentita Accel erazione ' i
X B
N Qonsentita * © 4 i
/ /) Il
1, ! / i Il
. £ 1 Vn_real
i Vn rea < i ; nkg
| ’ 2y I / 1
I
' I e}
] 1 i /7 1
1 I 1 1
! I ' I
1 1 ! 1
! B \
| | '
| | :
| : |
| : |
| | ’
‘ A | |
i ' )
; d | '
| ! | |
i ! ' )
| ! | )
| ! | '
| ! ! )
| ! ! '
! ! | |
! > | I 1 >
»
ta t ta ts te t

Un buon funzionamento del posizionatore dipende dal grado di conoscenza, da parte degli utenti, dei rapporti mec-
canici e della precisione dell’ applicazione. In qualsiasi caso, la semplicita d’impostazione permette di implementare
profili e posizionamenti in modo soddisfacente.

E’ possibile, tramite la grandezza REF09 (mappabile per esempio su ingressi digitali), determinare dinamicamente
laquota o il pacchetto da eseguire al comando di P_START frale 256 quote 0 i 64 pacchetti.
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Il ritardo trail segnaledi P_START el’inizio reale della movimentazione € al massimo 2msec.

Per una gestione ottimale delle bande morte PZ04 e PZ05 bisogna fare riferimento alla risoluzione PZ03 ed alla
“brillantezza’ di posizionamento scelti. Infatti, se normalmente la banda di termine movimento PZ05 €& cinque volte
il valore della risoluzione PZ03, il cambio guadagno PZ04 deve essere almeno uguale o maggiore di PZ05 se s
vuole un accostamento dolce sull’ obiettivo. Ricordare che pud essere pericoloso impostare il termine movimento
PZ05 uguale al valore dellarisoluzione PZ03 (consigliato ameno tre volte maggiore).

Durante il posizionamento, osservare la grandezza GV 35: I'errore d'inseguimento deve essere contenuto ed ampia-
mente inferiore a PZ06 nel tratto di movimento a velocita costante.

Profili di velocita rispetto al tempo con rampe Linearie "S"
PZ11=100msec

=—Rampa Lineare Rampa "S"

3500

3000
2500
2000
1500

Velocita [rpm]

1000
500

0,1 0,15 0,2 0,25 0,3

Tempo [sec]

Con posizionamenti “brillanti” (accelerazioni al minimo valore o senza rampa), 0 molto brevi, la corretta im-
postazione della compensazione Feed-Forward (PZ10) evita I'’overshoot di posizione sull’ obiettivo; infatti,
questo parametro PZ10 e utile per abbassare I’ errore dinamico. Il valore ottimale deve essere ricercato sperimental-
mente ed e dipendente dall’ applicazione; per questo mativo € riservato ad operatori esperti (Offling). Percio, dopo
aver verificato i guadagni dell’anello di velocita (PA40, 41) e dell’an€llo di posizione (PZ15, 16, 17), s puo
provarearidurlo gradualmente specie in condizioni di rampe molto brevi.
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Velocita [rpm]

3000
2500
2000
1500
1000

500

Profili di velocita rispetto allo spazio con rampe Lineari
e "S"
‘—Velocité Lineare ——Velocita S‘
1000 2000 3000 4000 5000
Spazio [m m]

Solamente dopo che sono state caricate le quote o i pacchetti voluti, s deve inviare un comando al’ingresso di

P START.

L’azionamento risponde con la grandezza GV 34.12 quando inizia e quando ter mina il moto. Questo segnale con-
sente ad un supervisore (PLC o PC) di poter eventualmenteriscrivere una nuova quota o pacchetto di posizio-
namento poiché I’ ultima quota é gia stata trasferita in un “buffer di quotain corso”.
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START START
______________ I I |
sTOP ' :
! | P_START
>=2m$S
QUOTA=0K
QUOTA IN PROGRESS QUOTA IN PROGRESS | QuUOTA OK GV34.12
N.1 p N.=PZ02
1-2mS

T : GV34.15
\ END CYCLE
Case= SW35=0; SW30=0
Figura 9-6- Temporizzazioni dei segnali di cambio quote edi ciclo (SW35=0)
< >=2mS 2
START START START
STOPI | SMTOP I | sToP P_START
} } 1-2mS } } >=2mS } } 1-2mS
QUOTA=0K QUOTA=NOT-OK QUOTA=0K GV34.12
| QUOTA | L, | QUOTA | L, QUOTA
VL4 77 N.=PZ02 /L
IN PROGRESS N.1 IN PROGRESS

-- I Gv34.15
! END CYCLE

Case=> SW35=1;, SW30=0

Figura 9-7 Temporizzazioni dei segnali di cambio quote edi ciclo (SW35=1

N _1-2mS

QUOTA IN QUOTA=0K QUOTA IN QUOTA=NOT-OK
| PROGRESS N.1 | //. | PROGRESS | | | GV34.12

7/

[1-2mS | | >=2m$
i = \

NORMAL | FORCED |
sToOP -

P_STOP

Case=> SW35=2; SW30=0

Figura 9-8 Temporizzazioni dei segnali di cambio quote e di ciclo (SW35 = 2)

GV34.12 = Quota In Progress, GV34.15 = Fineciclo
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9.4.16 Esempi di programmazione

9.4.16.1 Posizionamento assoluto o lineare (SW32 #2)

Questa selezione € normal mente selezionata quando |’ applicazione richiede posizionamenti diversi e riferiti ad uno
Zero assoluto (transfer, catene, ecc.).

Nel caso di movimento lineare, cioe ad escursionefinita, I’eventuale errore dovuto alla risoluzione del sistema
NON é cumulativo e quindi NON varia nel tempo.

Stampo con Riduttore

Uno stampo, montato su una pressa, deve descrivere una semicirconferenza. La rotazione di 180° equivale ad uno
spostamento lineare di 235mm, e viene effettuata compiendo 50 giri del motore.

Corsa ma 535 Imp.tgire | Risoluz, ERR: Errr.:;r.sa MDI:E:::?D"?
Fas=so ™ 235 ’E—‘ .01 00001 kO r.O. 10
.01 00002 kO r.OL 10

1 .01 000025 RO r.OL 100

.01 00005 kO r.OL 10

Giri B 1 = 4. 700 0,001 0,000000035 0,000000 1
iri & 50 Riduttore 2.7ED] 000125 0000000025 0000000 100
2380 0,00z 000000002 0000000 1

T T 1.280 0,0025 0, 000000022 0000000 10

340 0,005 0,00000005< 0,000000 1

500 0,0094 0,0000000% 0,000000 10

470 0,01 0,0000000% 0,000000 1

Flatore 37E 00125 0, 0000000 0,000000 10

235 0,02 0, 00000003 0,000000 1

18983 0,025 0,000000035 0,000000 1

94 0,08 0000000025 0000000 1

47 0,1 0000000025 0000000 1

e 0,126 -1,082ZE3 162 -2 4TIEE4 1

Res 19 0,25 -1,052E3162C -2,473ESS 1

F.01. 0,5 kLD RO 1

.01 1 kLD r.O. 1

Figura 9-9 Esempio d'impostazione per posizionamento Lineare

L’ utente calcolalo spostamento lineare per giro motore:

| [mm/giro] =[corsa] / [rapporto]

ciog, 235/ 50 = 4,7 mm/giro. Ora, deve valutare se esiste una soluzione impostabile per la risoluzione PZ03;

\ PZ03 = [mm/giro] / [| mpulsi/gir o]

ciog, 4,7/ PZ19.
Se s utilizzail valore di default di PA30 (500), si avrebbe:
PZ03 = 4,7/ 500 = 0,0094
Tale numero non & impostabile, poiché supera le tre cifre decimali (campo PZ03 = 1+500000 ->0.001+50.000).
Per cui I’ utente deve imporre una risoluzione PZ03 adatta a suo sistema e ricalcolare un numero di Impulsi/giro da
impostare in PZ19.
Come da figura precedente, si ottengono diversi vaori di PZ19:
PZ19 = [mm/giro] / PZ03
Ciog Pz19= 47 [ 01 =47
Pz19= 47 [/ 0,01 =470
Pz19= 47 / 0,001 =4700
Fino ascegliere I’ ottimale trarisoluzione di posizionamento ed il peso traimpulsi e mm.

Si consiglia di centrarelarisoluzione PZ03 con un numero di impulsi/giro PZ19 non elevato (minore di 2000)
per non rendereil posizionamento ‘nervoso’.

Il progetto meccanico deve tenere conto che il rapporto trai “mm.” richiesti ed i “giri necessari” per raggiungerli,
deve essere un numero finito (razionale con al massimo tre cifre decimali) oppure che la distanza percorsain “mm.”
per ogni giro di motore deve essere un numero finito (razionale con a massimo tre cifre decimali), poiché questa e
lalimitazione d’impostabilita su PZ03 e ovviamente anche dei posizionamenti.
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9.4.16.2 Posizionamento incrementale o circolare (SW32=2)

Nei casi in cui si rende necessario selezionare la modalita circolare del “Posizionatore”, capita spesso che sia piul fa-
cileragionare in termini d'angolo (°) o divisioni di giro, invece che di quote (mm).

Cinghia dentata

Il dato essenziale € I’avanzamento a passo fisso e lineare legato all’angolo giro, percorso dalla puleggia (esempio
120°), della cinghia dentata.

Gradi per posizione [C] 120 T
Giri B 1 DATI DI SISTEM & e
i & 1 I I
E
Tacche ! giroresoleer 3600 I DATI BEESOLVEER. I Riduttore
o
[ 1
Fizoluzione da impostars 0,1 DATI D& IWPOSTARE I
Quota da impostare 120
Imipul=i 1200 P ——
GRADI IMPULESC IR (&) 0,1
SPOSTAMEMTOIMN GRADI
RICHIESTO M [&] 120
GRADI IMFULSOIN [B) o1 GEANDESSE W& CCHIN & bz
SPOSTAMEMTOIMN GRADI
RICHIESTOIM [E] 120
ESISTE SOLUZIONE? ST

Figura 9-10 Esempio d'impostazione per posizionamento con cinghia senza riduttore

Non & importante quanto € |’avanzamento della cinghia dentata in termini di mm, se silamo in grado di garantire ad
ogni passo unarotazione di 120° della puleggia.

In questo modo, risulta estremamente comodo programmar e quote che non sono multipli o sottomultipli di
21R, poiché nel movimento circolare un minimo errore della quota programmata produce, dopo alcuni posi-
zionamenti, errori di faserilevabili.

Supponiamo, infatti, che sia 100mm il raggio utile per il calcolo dello sviluppo di un’ipotetica puleggia che nel no-
stro esempio deve essere fatta ruotare di 120° per un numero infinito di volte, mantenendo nel tempo I’ errore di
avanzamento lineare esattamente pari a zero. Se volessimo utilizzare una quota in mm dovremo programmare un
valore pari a 2*100* 173 ciog, ca. 209,439 mm e commettendo quindi un errore in difetto di 0,0005102mm ad ogni
avanzamento: dopo 1000 passi avremo un errore di avanzamento di 0,5102mm, dopo 10.000 di 5,102mm, dopo
100.000 di 51,102mm ecc.

Invece, programmando in gradi:

V_mult = PZ19* PZ03 = un multiplo intero di 360

il problema scompare: sara infatti sufficiente, dopo aver ad esempio definito pari a 3600 le divisioni per angolo giro
del resolver (PZ19), impostare unarisoluzione di 0,1 per divisione (PZ03) e programmare una gquota (PA1000) pari
a 120 per ottenere un movimento perfetto anche dopo infiniti cicli.

Grazie a questo metodo, in cui larisoluzionein termini di gradi sia finita ed impostabile, & possibile ottenere
una facilita di programmazionein cui le quote possono essere |’espressionein gradi dello spostamento deside-
rato.
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Tavolarotante

Latavolarotante € composta di sette stazioni: si vuole avanzare di una stazione ad ogni quota.

Divizioni angolo giro [I°] T Tavols Botante
Giri B 1 DATION SISTERMA, =
|Giri_ & 1 I I
E
Tacche ! giro resoluer o0 | DATI RESOLYER ] F"d'-";"‘:"'ﬁ'
[ ]
Risoluzione da impostare 0,1 OAaTIOA IMPOSTARE |
Cluota da impostare 10
| I=i 100
el [ ==
GEAO IMEULS O (5] 0514255714
SFPOSTAMERMTO N GRADI
FICHIESTO IR [A] 5142867143
GRADIIMPULED M [E) 0514285714 GRAMDOEZZE MACCHIMA [E
SPOSTAMERMTO I GRADI
FICHIESTO IR [E] 5142867143
ESISTE SOLUTZIONE? =1

Figura 9-11 Esempio d'impostazione per posizionamento con tavola rotante senza riduttore

Appare chiaro che volendo programmare in gradi, come nell’ esempio precedente, ci troveremmo nella difficolta di
dover programmare una quota pari a 360/7 (51,42857143), cosa non attuabile dato che la risoluzione del sistema si

fermaatre cifre decimali.

In questo caso i valori da programmare non hanno corrispondenza con gli spostamenti da effettuare. Il pro-

blema viene comungue risolto:

V_mult = PZ19* PZ03 = un multiplo intero del numero di stazioni N_stz

Unavolta scelti i valori “ottimali” di PZ19 edi PZ03, si calcolail valore dainserire come posizionamento:

QT_val =V_mult/ N_stz

infatti impostando ad esempio a 700 le divisioni per angolo/giro del resolver PZ19, impostando una risoluzione di
0.1 (PZ03=100) ed una quotadi 10 (PA1000) s ottiene il risultato voluto.

E importante considerare che le possibilita di impostare un numero qualsiasi di divisioni per angolo/giro del
resolver (da 10 a 5000), permettono di ottenere numerose soluzioni. Inoltre, per semplificare i “conti”
all’operatore, V_mult e stato considerato come multiplo intero (non frazionario), in realta sono validi ed ac-

cettati numeri frazionari con al massimo tre decimali.
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Tavolarotante con Riduttore

Latavolarotante € composta da undici stazioni ed il motore € in riduzione con rapporto 1:25.
Si vuole avanzare di una stazione ad ogni quota.

Diivizioni angolo gira [C] 11 Tavola Bolanie
Giri B 1 DATI DI SISTERA, =
| Giri_& 25 | |
E
Tacche { giro resoluer 440 | DATI RESOLYER: | H'df‘:"e
[ ]
Fiisoluzione da impostare I 0.1 Il DaTiDaiMPOSTARE |
Clucta da impostare 00 I'
Impulsi 1000 Mlotore
GRAD IMPULSO M [£] EIGEEE
SIS T ARMENTO IR GRAD
RICHIESTOIM [A] 8181818182
GRADI IMFPULSO M [E) 0032727273 GRAMNOEZZE MACTHINA, [ErT
SFUSTAMENTO I GRADI
RICHIESTO M [E] 3B TETETETE
ESISTE SOLUTZIONE? =1

Figura 9-12 Esempio d'impostazione per posizionamento con tavola rotante con riduttore

Come nel caso precedente, non € possibile programmare in gradi. Ma, grazie alla libera programmabilita delle divi-
sioni per angolo giro del resolver (PA30 0 PZ19), esistono diverse soluzioni. Anchein questo caso i valori da pro-
grammare non hanno corrispondenza con gli spostamenti da effettuare:

V_mult = PZ19 * PZ03 = un multiplo intero del numero di stazioni N_stz ‘

Unavolta scelti i valori “ottimali” di PZ19 e di PZ03, s calcolail valore dainserire come posizionamento (V_rap
il valoredi rapporto del riduttore):

QT val =V_mult* V_rap/N_stz ‘

infatti impostando ad esempio a 440 le divisioni per angolo/giro del resolver (PZ19), impostando una risoluzione di
0.1 (PZ03 = 100) ed una quota di 100 (PA1000) s ottieneil risultato voluto.

Come nell’ esempio precedente, per semplificare i “conti” all’ operatore, V_mult & stato considerato come multiplo
intero (non frazionario), in realta sono validi ed accettati numeri.
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10 Controllo di corrente statorica (SW09=5) (debug)

In questa modalita, esclusivamente di debug, il convertitore impone un vettore fisso di corrente Id o Iq (I’ entita della
corrente € indicata dai parametri 611/612 per la corrente in asse g e 613/614 per la corrente in asse d ) ad un angolo
elettrico impostato dal PA 615/616.

A questo punto il motore s alineeraa vettore di corrente rimanendo fermo in posizione.

Per poter utilizzare questa modalita |’ Enable deve essere attivo.

Nota: riportando a 0 I’ Enable viene anche azzerato il riferimento di corrente precedentemente impostato.
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11 Protocollo di comunicazione linea seriale MODBUS.

Il dialogo avviene tra I’ azionamento ed un PC (o altro terminale) attraverso una delle due porte seriali mutuamente
esclusive presenti sul convertitore :

- connettore maschio 9 poli X6 per lo standard RS232;

- morsettiera X7 per lo standard RS485.

La selezione della porta attiva avviene via software mediante |o switch 14.

11.1 Cavi di collegamento

X
o

[uN

+5E

[

RX RX
X X

~(N O

I~ (N O

100 | W
oo| W

Jelelels

+5E

GND ov

o
(2]

[eT5T 07570

RS232 CVS,,

“\P

1 Max 15 m M
< —
COMPUTER CONNECTOR

RS 232C 9 POLES

SIMBOLI/ SYMBOLS

TWISTED CABLE CAVO SCHERMATO
SHIELDING

NOTE: Schermo collegato solo lato computer

Shelding connected at computer end only

Figura 11-1 - Cavo di connessione con personal computer (RS232C, 9 poli) (SE508)
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-
[NENINSIE)

O
O
O
Max 15m B Lo
Lo
X6 <" l> 292 o
20 [ °
1 +5E s . °
°T% 20 [ °
o— —o
o2 715
S RX 19 .
O =0
o |8 X 18 o
o . o
o2 *5E GND L o°
~J 7,
B0
RS232 CVS, 14 o
-

“”7

SIMBOLI / SYMBOLS

COMPUTER CONNECTOR

| ] 25
POLES

CAVO SCHERMATO
SHIELDING CABLE

NOTE: Schermo collegato solo lato computer

Shelding connected at computer end only

Figura 11-2 - Cavo collegamento con personal computer (RS232C, 25 poli) (SE508)

Max 1500 m

X7

Term+ | 1

j E ----------------------------------------- E TX/RX_ PC

TxRx+ | 2 >< :

Tx/IRx- | 3
: i Tx/Rx+

4 e e e e :
Shield
GND | 5

Figura 11-3 - Cavo collegamento RS485 CVS,, - Personal computer (SE509)
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11.2 Parametri interessati

Parametr o/Switch Descrizione

PAQOO Identificativo slave (unico per entrambe le porte seriali)
SWO03 I mpostazione baudrate

SW14 I mpostazione tipologia di porta (RS232 0 RS485)
PA134 Delay invio risposta su seriale esterna (BUS)

PA135 Delay invio risposta su seriale tastierino

11.3 Grandezze (registri) disponibili

Indirizzo |Indirizzo | ACCESSO | WORD | Descrizione

DA A

0 5986 R/W 2 Parametri azionamento

5988 5988 R/W 1 Impostazione indice “1" per accesso indicizzato ai parametri
5990 5990 R/W 2 L ettura/scrittura parametro corrispondente all’ indirizzo impostato

inindice 1" coninvio di messaggio d errore nel caso il cui il va-
lore impostato non possa essere accettato

5992 5992 R/W 2 L ettura/scrittura parametro corrispondente all’ indirizzo impostato
inindice“1" senzainvio di messaggio d'errore nel caso il cui il
valore impostato non possa essere accettato; viene sempre inviato
un messaggio di impostazione corretta, pero rileggendo il parame-
tro s otterrail vecchio valore. E' stataintrodotta questa funziona-
lita per creare un modo di accesso semplice ai parametri con pan-
nelli operatore di commercio, si evita un messaggio di erroreesi
nota cheil valore non é stato accettato continuando arileggereil

parametro.
5994 5994 R/W 1 Impostazione indice “2" per accesso indicizzato ai parametri
5996 5996 R/W 2 L ettura/scrittura parametro corrispondente all’ indirizzo impostato

inindice“2" coninvio di messaggio d errore nel caso il cui il va-
lore impostato non puo essere accettato

5998 5998 R/W 2 L ettura/scrittura parametro corrispondente all’ indirizzo impostato
inindice“2" senzainvio di messaggio d'errore nel caso il cui il
valore impostato non puo essere accettato; viene sempre inviato un
messaggio di impostazione corretta, perd rileggendo il parametro
s otterrail vecchio valore. E' stata introdotta questa funzionalita
per creare un modo di accesso semplice ai parametri con pannelli
operatore di commercio, Si evita un messaggio di errore e i nota
cheil valore non é stato accettato continuando arileggereil para-
metro.

6100 6100 R/W 1 Impostazioneindice “1" per accesso indirizzato agli allarmi
6102 6102 R 1 L ettura stato allarme corrispondente all’indice “ 1" selezionato
6104 6104 R/W 1 Impostazione indice “2" per accesso indirizzato agli allarmi
6106 6106 R 1 L ettura stato allarme corrispondente al’indice “2” selezionato
7000 7000 R 1 Versione software azionamento

11.3.1 Parametri azionamento
L’indirizzo associato a ciascun parametro va calcolato nel modo seguente:
Indirizzo = 2 * Indice Parametro
I’ accesso a parametri a 32 bit va effettuato tramite i comandi standard MODBUS di lettura/scrittura di N word, con N
pari a2. Lo stesso vale per I’ accesso ai parametri a 16 bit (verrarestituitaa 0 laword alta)

L’ accesso a parametri a 16 bit puo’ anche essere effettuato tramite i comandi standard MODBUS di lettura/scrittura di
una word.
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11.3.2 Esempio di lettura e scrittura di un parametro a 16 bit

e Lettura SW 03 (PA503) (che vale 0x18)

Frame sent:
01:
03:
03 EE
0001
E4 7B

Risposta CV'S:
01:
03:
02:
00 18
B8 4E

010303 EE0001E4 7B
nodo

comando lettura
indirizzo registro (1006)
n°® word lette

CRC

01 03 0200 18 B8 4E
nodo

lettura

byte restituiti

dato

CRC

e ScritturaSW 03 a3

Frame sent:
01:
06:
03 EE
0003
E4 7B

Risposta CVS:
01:
06:
03 EE
0003
E4 7B

NT459 05

01 06 03 EE 00 03 A9 BA
nodo

comando di scrittura
indirizzo registro (1006)
valore scritto

CRC

01 06 03 EE 00 03 A9 BA
nodo

comando di scrittura
indirizzo registro (1006)
valore scritto

CRC

Data: 31.8.06
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11.3.3 Letture indicizzata parametri

L'accesso ai parametri pud anche essere effettuato tramite |I'impiego di due oggetti MODBUS, uno utilizzato per im-
postare I'identificativo del parametro, il secondo per leggere/scrivereil suo valore.

L'impostazione dell’indice del parametro a cui accedere va effettuata tramite il comando MODBUS standard di
scrittura di una WORD all’indirizzo 5994 ed e possibile leggere I'indice impostato tramite il comando MODBUS
standard di lettura di una WORD sempre al’indirizzo 5994.

Il parametro puo essere letto/scritto utilizzando i comandi MODBUS standard di accesso a N word con N pari a 2;
sono stati previsti due oggetti, il primo, all’indirizzo 5996 restituisce un codice d’ errore nel caso in cui il valore del
parametro da impostare non & corretto, il secondo al’indirizzo 5998 non restituisce alcun codice derrore.
Quest’ ultimo oggetto é stato pensato per I'impiego in pannelli operatore di commercio, in modo da evitare segnaa
zioni d’errore ogni qualvolta si inserisce un valore errato; un controllo sull’ esito dell’ operazione pud essere effettuato
con una continua lettura del valore del parametro.

11.3.4 Letture indicizzata allarmi

L'accesso allo stato degli allarmi pud anche essere effettuato tramite I'impiego di due oggetti MODBUS, uno utiliz-
zato per impostare I'identificativo dell’ allarme, il secondo per leggere il suo stato che puo essere 0 (allarme non pre-
sente) o 1 (allarme presente).

L’impostazione dell’indice dell’allarme a cui accedere va effettuata tramite il comando MODBUS standard di scrittu-
radi una WORD all’'indirizzo 6100, € possibile leggere I'indice impostato tramite il comando MODBUS standard di
lettura di una WORD sempre all’ indirizzo 6100.

Lo stato dell’ allarme pud essere letto utilizzando i comandi MODBUS standard di accesso a una word.

11.3.5 Versione Software azionamento

L’ oggetto al’indirizzo 7000 restituisce la versione software dell’ azionamento, va richiesto tramite il comando di let-
tura STANDARD di unaword.

NT459 05 Data: 31.8.06 Pagina 211 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

12 PROTOCOLLO DI COMUNICAZIONE CANopen

Sono stati previsti gli oggetti “mandatory” della specifica “CiA Draft-Standard 301 Version 4.0”; non € implementato
il “Device Profile’.

n.b.

¢ | messaggi CAN hanno identificativo a 11 bit .

e E necessario collegare da esterno I’ alimentazione isolata per il nodo CAN, non & prevista una alimentazione iso-
lata fornita dalla schedalogicadel CV S stesso.

Sfruttando il protocollo sviluppato sono state previste delle funzionalita specifiche per la gestione di ingressi remoti in
CANopen.

12.1 Descrizione generale

Viene presentata una descrizione generale del protocollo CAN open implementato nell’ azionamento. | possibili bau-
drate impostabili sono definiti nella descrizione di SW43, i numeri di nodo possibili vanno dal a99.

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione
SW43 Abilitazione CAN e impostazione baudrate
GV75 Stato CANopen

12.1.1 Morsettiera CAN
Lamorsettieraa cui connettereil bus di campo CAN éla X8, i pin ad essarelativi hanno il seguente significato:

N° Nome Descrizione
1 V- Alimentazione CAN negativa
2 CANL | Segnale CAN-L (Low)
3 NC Non connesso
4 CANH | Segnale CAN-H (High)
5 V+ Alimentazione CAN positiva
n.b.

Va connessa |’ alimentazione, non € prevista la possibilita di alimentare il CAN direttamente dal CV Sii, connettere ad
esempio +24V.

12.2 Oggetti del dizionario supportati

La seguente tabellariportal’ elenco degli oggetti del dizionario CAN open implementati.

| I ndex | Subindex | R/MWFlag | Description
0006H OH RO Deftype UNSIGNED16
1000H OH RO Devicetype
1001H OH RO Error register (Flags)
1002H OH RO Manufacturer status register
1005H OH RW COB-ID SYNCH
1008H OH RO Manufacturer device name
1009H OH RO Manufacturer hardware version
100AH OH RO Manufacturer software version
100BH OH RO Node-ID
100CH OH RW Guard time
100DH OH RW Life Time Factor
1010H OH RW Store parameters
1011H OH RW Restore default parameters
1014H OH RW COB-ID EMCY

1400H-1403H OH-2H RW RxPDO Communication parameter
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1600H-1603H OH-4H RW RxPDO Mapping
1800H-1803H OH-5H RW TxPDO Communication parameter
1A00H-1A03H OH-4H RW TxPDO Mapping
2000H-xxxH OH RW CVSii parameters
5200H OH RO Contatori errori di comunicazione

L’interfaccia con |’ azionamento € possibile tramite gli oggetti implementati a partire dall’indirizzo 2000H, in questa
area sono mappati tutti i parametri del CVSii.

12.3 Emergency Object (EMCY)

In caso di alarme dell’ azionamento viene inviato un messaggio di emergenza, nel caso siano presenti piu alarmi con-
temporanel vengono inviati pitl messaggi di emergenza. Se con drive in alarme s verifica successivamente un atro
allarme non viene inviato un altro messaggio di emergenza; per conoscere gli allarmi presenti € comunque possibile
leggere lo stato degli allarmi presenti tramitei relativi monitor.

Il COB-ID del messaggio di emergenza € quello impostato tramite I’ oggetto 0x1014; i data byte relativi a messaggio
di emergenza vengono compilati nel seguente modo:

Byte 0: Emergency error code 0

Byte 1: Emergency error code 1

Byte 2: Error register

Byte 3: Codice alarme presente

Byte4: 0

Byte 5: Device status (5:Operational, 127:Pre-Operational, 4:Stopped)
Byte 6: 0

Byte7: 0

12.4 COB-ID PDO e EMCY

| COB-ID dei PDOTX, dei PDORX e del messaggio di emergenza sono impostabili tramite i relativi oggetti.
(0x1400/0x01, 0x1401/0x01, 0x1402/0x01, 0x1403/0x01, 0x1800/0x01, 0x1801/0x01, 0x1802/0x01, 0x1803/0x01,
0x1014/0x00). Va notato che se si cambia il numero di nodo (PA0O) questi parametri vengono aggiornati automatica-
mente con i valori default per il nodo assegnato (nell’ordine: PDO1RX, PDO2RX, PDO3RX, PDO4RX,
PDO1TX, TDO2TX, PDO3TX, PDOATX, EMCY); € comungue possibile cambiarneil valore tramitei relativi oggetti.

12.5 Error Control Protocols
E’ implementato il protocollo “Node Guarding Protocol”, non &€ implementato il protocollo “Heartbeat Protocol”.

Allo scadere del life time |’ azionamento vain allarme segnalando I’ allarme con ALM23 (non sono previste altre mo-
dalita).
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12.6 Gestione di ingressi remoti CANopen

Questa funzionalita consente di connettere su bus di campo CANopen un modulo di 1O che consente un’ espansione
degli ingressi digitali dell’ azionamento, a questi ingress sara poi possibile associare dei comandi secondo quanto pre-
visto con la programmabilita degli ingressi.

E’ necessario cheil modulo di 1O invii un messaggio di tipo PDO sulla variazione dello stato dei suoi ingressi o atem-
po.

Abilitando questa funzionalita in fase si inizializzazione dell’ azionamento viene inviato al nodo indicato il messaggio
CANopen “NMT START” che consente a nodo di passare alo stato “OPERATIONAL” e di inviare cosi il PDO in
funzione dello stato degli ingressi.

Parametri correlati

Parametro/Switch Descrizione

SW43 Abilitazione CAN e impostazione baudrate

SW44 Abilitazione modulo 10 remoto e impostazione numero nodo modulo
REF30 Valoreingress remoti in CANopen

GV46 Valore uscire remote in CANopen

12.6.1 Specifiche del modulo di 10

Deve fornire un PDO contenente lo stato degli ingressi, il PDO pu0 essere fornito sulla variazione degli ingressi o a
tempo, deve poter ricevere un PDO con cui impostare il valore delle uscite.

12.6.2 Descrizione funzionalita

E’ necessario abilitare il CAN ed impostare il baudrate tramite SW43 impostandolo in modo che azionamento e mo-
dulo di 10 abbiano lo stesso baudrate; € anche necessario abilitare la gestione del modulo remoto e definire il numero
di nodo dell’ O remoto.

Se abilitata la gestione dell’ |O remoto all’ avvio viene inviato un messaggio CANopen di tipo NMT START a nodo
specificato in SW44, questo consente al modulo di inviareil PDO.

Per la gestione degli ingressi € necessario configurare uno dei PDO con il COB-ID del PDO inviato dal modulo e
mappare lo stesso PDO con la grandezza REF30 che verra cosi valorizzata con o stato degli ingressi remoti.

Per la gestione delle uscite & necessario configurare uno dei PDO Tx con il COB-ID del PDO dainviare @ modulo
per la scrittura delle uscite e mappare lo stesso PDO con la grandezza GV46 che verra cosi valorizzata con lo stato
degli uscite remote.

Abilitando la gestione del modulo di 10 (impostando SW43 con un valore diverso da 0), vengono automaticamente ag-
giornati i COB-ID dei PDO interessati ed il loro mapping con le grandezze opportune.

PDO1RX COB-ID: PDO1TX, numero nodo modulo
PDO1TX COB-ID: PDO1RX, numero nodo modulo
Mapping PDO1RX: oggetto 0x2276 (refernce n. 30)
Mapping PDO1TX: oggetto 0x234E (refernce n. 46)

SW44=1000* (tempo_aggiornamento_uscite)+NUMERO_NODO
tempo_aggiornamento_uscite espresso in [$/100]

Per esempio per avere |’ aggiornamento delle uscite ogni decimo di secondo e numero di nodo pari a2 € necessario im-
postare SW44=1000* (10)+2=10002
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12.7 Abilitazione “Node guarding Protocol” verso un nodo “slave”

Parametro/Switch | Descrizione

SW43 Abilitazione CAN e impostazione baudrate

SW45 Abilitazione modulo 10 remoto, impostazione numero nodo modulo e tempo di invio
messaggio NMT ERR

Lo dave deve supportare il protocollo “Node Guarding Protocol” .

E' stataprevistalapossibilitadi attivare il protocollo “Node guarding Protocol” verso un nodo definibile dall’ utente; il
CVSii s comporta come Master ed invia ciclicamente a nodo indicato un messaggio NMT ERROR CTRL a qualeil
nodo slave invia un messaggio di risposta, se la risposta non viene inviata entro un tempo previsto il CVSii vain alar-
me. Questa funzionalita consente di monitorare la comunicazione con un nodo dellarete ed € particolarmente utile nel
caso in cui siaabilitata la gestione del modulo di 10 remoto, in questo caso |’ abilitazione del “node guarding protocol”
consente di rilevare eventuali errori di comunicazione tra CVSii e nodo, € ad esempio possibile rilevare un evento di
sconnessione del cavo causando un alarme del CVSii.

Tramite SW45 e possibile attivare il protocollo, impostare il numero di nodo da monitorare ed il tempo di scansione. Il
parametro va valorizzato nel seguente modo:

SW45=(Tempo scansione)* 1000 + (ID. NODO); il tempo di scansione € espresso in [§/10], se ad esempio s vuole im-
postare un tempo di 1 sec, ovvero 10 decimi di secondo, einviare il messaggio a nodo 25 s deve impostare SW45 con
il seguente valore: SW45=10*1000+25=10025. Per attivare il protocollo € necessario che il numero di nodo impostato
ed il tempo di scansione siano diversi da0.

NT459_05 Data: 31.8.06 Pagina 215 di 218



SCS STATIC CONTROL SYSTEM

13 OPZIONE OI-SP2

L’ opzione OI-SP2 consente di ampliare le risorse dell’ azionamento aggiungendo:
15ingressi digitali optoisolati

4 uscite digitali optoisolate

1 ingresso per encoder ausialiario optoisolato

Nota: I’ opzione ha mantenuto la compatibilita elettrica con I’ opzione OI-SP del vecchio CV S fatta eccezione per i pin
4,13,17,23 del connettore X18. (vedi cap. 3.1.11)

13.1 Caratteristich elettriche
Ingressi digitali: (ON/OFF) K10+K15, KI8+KI115 optoisolati.

Livello H: 24V nominali (13+32V) 7TmA@24V
LivelloL: daOV a7,5V max.

Uscite digitali pnp: (ON/OFF) KO0+K O3 optoisolate in comune con alimentazione degli ingressi.

Transistor NPN ad emettitore aperto, equivalente a PNP open_collector, con diodo di protezione per carichi R-
L. Carico massimo 50mA max, 32V max.

Encoder ausiliario

Canali A ,B ,Z optoisolati per encoder PNP o push-pull a5-12V (selezione interna del range di tensione non
accessibile al’ utente.

13.2 Parametri correlati

Parametro Descrizione

/Switch/GV/REF

SW 51 Abilitazione opzione

GV 98 Monitor stato degli ingressi

GV 99 Monitor stato delle uscite

REF 36 Valore daimpostare sulle 4 uscite [0:15]
REF 37 Valore daimpostare suK O0

REF 38 Valore daimpostare suK O1

REF 39 Valore daimpostare suK 02

REF 34 Valore daimpostare suK O3
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14 OPZIONE OI-TRP

L’ opzione OI-TRP consente di utilizzare per la retroazione di posizione su motori brushless, trasduttori di tipo FA-
CODER, oppure Encoder incrementale con sensori di posizione dellefasi U,V,W (celledi hall).
Con I’opzione OI-TRP €& possibile aumentare la precisione del controllo di motori di tipo sinusoidale utilizzando tra-

sduttori di tipo FA-CODER.

E’ inoltre possibile pilotare motori di tipo trapezoidale che montino o un FA-CODER o un encoder incrementale con
celle di Hall separate, siain modalita trapezio che in modalita sinusoidale.
Laselezione dellamodalitadi controllo & fatta tramite SW46.

14.1 Caratteristiche elettriche

1. Ingressi digitali per encoder
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candli A,B,Z optoisolati indipendenti. Possono essere usati come differenziali, come push-pull, o come NPN/PNP a
seconda del collegamento scelto in morsettiera.
¢ Selezione ddl livello dell’ingresso tramite jJumper interni.(Non accessibili all’ utente)
e LivelloH @ 12V nominali (9,5 +15V) 12mA @ 12V
e LiveloH @5V nominai (3,5+6,5V 12mA @ 5V
e LiveloL @ 12V nominali (6,5V max)
e LiveloL @5V nomindi (1,2V max)

2. Ingress digitali per celledi hall

HU

+5Ux

+3.3D

Pull-up interno 1K collegato a +5V interno. Possono essere usati con uscite NPN open collector (celle di hall di-
rette),oppure con uscite tipo TTL push-pull @ 5V, oppure con uscite 5V line driver, utilizzano un solo canale
e LivelloH @5V nomindi (2,3 +6,5V) +0,1mA @ 5V, +1,75mA @6,5V.
e LiveloL @5V nomindi (1,0V max) -5mA @ 0V
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3. Ingresso ausiliario opto-isolato. Utilizabile per optoisolare un comando.
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Puo’ essere usato con uscite NPN , oppure con contatti, 0 con uscite PNP a seconda del collegamento dell’ ingresso.
¢ LiveloH @ 12V nominai (9,5 +15V) 12mA @ 12V
e LiveloL @ 12V nominali (6,5V max)

4. Uscita PNP Opto-isolata

Transistor NPN ad emettitore aperto, equivalente a PNP open collector, senzaresistenza di pull-dowvn e diodo di

protezione. Adatto solo per ingressi digitali. Se viene collegato un relé con bobinaa 24V, inserire diodo di prote-
zione. Carico max 50mA, 32V max.

5. Uscita alimentazione ausiliaria per celle di hall oppure FA-CODER.
e Tensione nominale 5V +/-5%. 200mA max

14.2 Parametri correlati

Parametro Descrizione

/Switch/GV/REF

SW 11 Tipologia encoder

PA141 Impulsi giro encoder

PA 84 Coppie polari celle Hall (deve essere uguale a PA5S4)

PA 244 Ordine celle di Hall

SW 56 Origine segnali di Hall

SW 46 Scelta sensore per feedback posizione

SW 47 Scelta sensore per feedback velocita

SW 62 Valore contatore impulsi encoder

GW 93 Stato sensori di Hall

SW 54 Abilitazione controllo congruenza encoder - celle Hall
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