www.DanaherMotion.com

Servo amplificador digital
SERVOSTAR® 400

i

X4 POSITION INOUT

X4 POSITION INOUT

s [
X4 POS

I i
F—T
| SERVOS

| B STARE

|
A rsxumm E
LR 3 i I
| Vv 1 |
i [y - =
< k- |
5 L | |
¢ ! s
2 | x
.18 1
3 P 4
E: B : \
g i < B
o | [ =
£
3| X0
«
- ) . *
u & < | : | 1
2 > d i .- =
Q % y | 2 5
# g 3 q 3
s @ t =
] & i 1 3
2 h.-B -
2 »
| S\ 4
A i 5 | 5
| 4 3 |
- . | i L]
E « | 7
’ - L]
w [ . |
{ 3 »
1 93 k- 1 10
v | ¥ 4 | i
1 g .
| |
{ v | ¢
A 5 ¥

Montaje, instalacion, puesta en funcionamiento
Edicion 07/03

@ DANAHER Archivo sr400_d.xxx

MOTION N° de mat.: 102529



Ediciones hasta el momento:

Edicion Comentario
07/03 edicion primaria

PC-AT es una marca registrada de la International Business Machines Corp.
MS-DOS es una marca registrada de Microsoft Corp.

WINDOWS es una marca registrada de Microsoft Corp.

HIPERFACE es una marca registrada de la Max. Stegmann GmbH

EnDat es una marca registrada de la Dr. Johannes Heidenhain GmbH

SERVOSTAR es una marca registrada de Kollmorgen Corporation

iSe reserva el derecho de efectuar modificaciones destinadas a mejorar el equipo!
Impreso en la BRD
Se reservan todos los derechos. Ninguna parte de la obra podréa ser reproducida en forma alguna (impresion, fotocopia,
microfilm u otro método similar), sin la autorizacion por escrito de la firma Danaher Motion, ni tampoco procesada o
reproducida mediante el empleo de sistemas electronicos.




Kollmorgen 07/03 indice

Pagina
Indice . . . .. 3
Advertencias de seguridad . . . . .. ... 5
Pautas y normas europeas . . .. ... ... ... 6
C€-Conformidad . . . ... ... ... . ... 6
Abreviaturas y simbolos . . .. .. ... 7

1 Generalidades
1.1 Referente a este manual . . ... ... . e 9
1.2 Utilizacion de acuerdo con la funcién especifica del servo amplificador . ......... ... ... . . 10
1.3 Chapa de caracteristiCas . . . ... ...t 11
1.4 DescripCion del €qUIPO . . . . . . oot 11
1.4.1 Volumen de entrega . . ... ..o 11
1.4.2 Los servo amplificadores digitales de la familia SERVOSTAR 400 . . ... .. i 12
1.4.3 Funcionamiento con conexion directa alared . ... ... .. ... . e 12
1.4.4 Propiedades del servo amplificador . .. ... ... . 13
1.5 Diagrama en bloqUES . . . . . .o o 15
1.6 Componentes de UN SErVO SiStemMa . . ... ... . it 16
1.7 Datos técnicos de la serie SERVOSTAR 400 . . .. ...t e e e e e e 17
1.7.1 Protecciones eXterNas. . . . . .. ..o 18
1.7.2 Condiciones de contorno admisibles, ventilacion y posicion de montaje .. .......... ... .. ... . ... 18
1.7.3 Secciodn transversal de 10S CONAUCIOrES . . . . . ... 18
1.74 Momentos de ajuste recomendados . . . .. .. ... 18
1.7.5 Display @ LEDS . . ... 19
1.8 SisteMa de MaASAS . . . .. .o 19
1.9 Excitacion del freno de sujecion del motor . . ... ... 19
110 CIrcUItO @ Carga. . . . . oottt e e e e e e 20
1.1 Comportamiento de arranque Yy Parada . . . . .. ..ot 21
1111 Funcién Stop seglin EN 60204 (VDE 0113) . . . ..ottt e e e e e e e e 21
1.11.2 Estrategia de paro de emergencia . . . ... ... . 22

2 Instalacion

2.1 Advertencias Importante . . . ... ... 23
2.2 1o =1 24
2.21 Medidas del SERVOSTAR 400. . . . ..ottt e e e e e e e e e e e 25
23 Cableado . ... 26
2.3.1 Plano de conexion SERVOSTAR 400M . . . ... e e e e 28
232 Plano de conexion SERVOSTAR 400A . . . .. e 29
2.3.3 Ejemplo de conexion de un sistemade masde un gje. ... .. ... . 30
2.3.4 Asignacion de los contactos SERVOSTAR 400 . . . .. ..ot 31
235 Indicaciones referentes a la técnica de CONeXiON . . . . .. ..ottt 32
2.3.51 Conexion del blindaje enla placa frontal. . . ... ... . . 32
2352 Datos técnicos de los conductores de CONexXiON . . . .. .. ..ot 33
2.4 Software de puesta en funcionamiento . . ... ... . 35
2.4.1 Generalidades . . . . ..o 35
2411 Utilizacion adecuada a las funCiones . . ... ... ... . e 35
24.1.2 Descripcion del Software . . ... ... .o 35
2413 Requerimientos de hardware. . . . ... ... e 36
2414 SistemMa OPErativo . . . ..o 36
242 Instalacion bajo WINDOWS 95/98 /2000 / ME /NT / XP . . .. oot e e 36

SERVOSTAR® 400 manual de instalacion 3



indice 07/03 Kollmorgen

Pagina
3 Interfases
3.1 Alimentacion de tension. Unicamente en el master . . . . ... 37
3.1.1 Conexion a la red (X0) en caso de redes trifAsicas. . . . ... ... e 37
3.1.2 Conexion a la red (X0) en caso de redes monofasiCas. . ... ... . i 37
3.1.3 Tension auxiliar de 24V (X0) . . . . .o ot 38
3.14 Circuito intermedio (X0). . . . ..ot 38
3.2 Conexion del motor con freno (XB). . . . .o .o o it 38
3.3 Resistencia de carga externa (X0), solamente Master. . . . ... ... i 39
3.4 Feedback . . ... 39
3.4.1 Conexion del resolver (X5) . .. ... . 39
3.4.2 Conexion para el enCoder (X2) . . . ..ot 40
3.5 Sefales de CONtrol . . . ... . 41
3.5.1 Entradas de valor nominal analdgico (X3) . .. ... ...t s 41
3.5.2 Entradas digitales de control (X3) . . . .. .. . 42
3.5.3 Salidas digitales de control (X3) . . ... .o 43
3.54 Sefales digitales en el equipo de red (X1) . . ... o 44
3.6 Emulacion de encoder . . ... . 45
3.6.1 Interfase de generador incremental (X4). . . . ... o e 45
3.6.2 Interfase SOl (X4) . ... o 46
3.7 Interfase RS232, conexién al (X8), solamente en el master .. ........ ... . . 47
3.8 Interfase para control de motores paso a paso (pulso-direcCion). . .. ... ... 48
3.8.1 Conexion de controles de motores paso a paso con niveles de sefialesde 5V (X4) . .. ........ .. ... ... ... 49
3.8.2 Conexion de controles de motores paso a paso con niveles de sefiales de 24V (X3) .. ............ ... ...... 49
3.9 Interfase para el funcionamiento master-slave, guiado porencoder . ........ ... .. . . . 50
3.91 Conexion a un SERVOSTAR 400 master con nivel de SV (X4) . .. ... o e 50
3.9.2 Conexion a un encoder con nivel de sefial de 24V (X3) . . ... e 51
3.9.3 Conexidn a un encoder SEN0-COSENO (X2) . . . ..ttt it et et e e e e e e e e e 51
3.10  Conexiones para busSes A& CamMPO . . . .. ..ottt e e 52
3.10.1 Interfase CANOPEN (X7) . . oo e e e e 52
3.10.2 Interfase PROFIBUS (X7), OPCION. . . . oot ittt e e e e e e e e e e e e e 53
3.10.3 Interfase SERCOS (X7), OPCION . . . ..ottt e e e e e e e e e e 54
3.10.3.1 Diodos [UMINOSOS . . ..o 54
3.10.3.2  Diagrama de CONEXIONES . . . . . . v\ttt ettt ettt e e e e e e e e 54
4 Puesta en funcionamiento
4.1 Advertencias IMporantes . . . . ... .o 55
4.2 Parametrizacion . . ... ... 57
421 Sistemas de MAS e UN €] . . . . .ot 57
422 Manejo por medio de teclas —indicacion de estado . . .. ... ... 58
4221 = T =Y o 58
4222 Indicacion de estadoenelmodulode gje . . . .. ... . 58
4223 Indicaciones de estadoen el master. . ... ... ... . 59
43 Avisos de fallo. . . . ..o 60
4.4 AViSOS de adVertenCia. . . . . ... 61
5 Accesorios
5.1 Fuente de alimentacion externa de 24V DC / BA . . .. ... 63
5.2 Fuente de alimentacion externa 24V DC / 20A . . .. 64
53 Resistencia de carga externa BARXXX . . . . ..ottt e 65
5.4 Ventilador de montaje externo . . . ... ... 66
6 Apéndice
6.1 Transporte, almacenamiento, mantenimiento, depolucCiOn . . . . ... ... .. i 67
6.2 Eliminacion de perturbaciones . . . . .. .. .. e 68
6.3 VocabUIario. . . . .. 70
6.4 X . . o 72
4 SERVOSTAR® 400 manual de instalaciéon



Kollmorgen

07/03 Advertencias de seguridad

Advertencias de seguridad

AO

Los trabajos como el transporte, instalacién, puesta en funcionamiento y
mantenimiento debera efectuarlos personal especializado debidamente
calificado. Personal especializado debidamente calificado es aquél que esta
familiarizado con el transporte, el emplazamiento, el montaje la puesta en
funcionamiento y el funcionamiento propiamente dicho del producto y
ademas poseen la calificacion correspondiente a la actividad que ejercen. El
personal especializado debe conocer y dar cumplimiento a las siguientes
normas y pautas:

IEC 364 bzw. CENELEC HD 384 6 DIN VDE 0100

IEC-Report 664 6 DIN VDE 0110

Las prescripciones nacionales de prevencion de accidentes o bien BGV A2

Lea la documentaciéon presente, antes de proceder a la instalaciéon y puesta
en funcionamiento. El manejo inadecuado del servo amplificador, puede
conducir a danos ocasionados a personas o materiales. Dé estricto
cumplimiento a los datos técnicos e indicaciones referentes a las
condiciones de conexién (chapa de caracteristicas y documentacioén).

El constructor de la maquina debe efectuar un analisis para la maquina y
tomar las medidas pertinentes para evitar que movimientos imprevistos
conduzcan a dafios ocasionados a personas o del tipo material.

Los servo amplificadores contienen componentes que peligran debido a
cargas electrostaticas. Descargue su cuerpo antes de tocar el servo
amplificador. Evite el contacto con materiales de alto poder aislante
(plasticos, laminas de material plastico, etc). Deposite el servo amplificador
sobre una superficie conductora.

No desarme el equipo. Mantenga cerradas todas las coberturas y puertas del
armario de maniobras. Existe peligro graves de muerte o dafnos personales o
materiales.

Durante el funcionamiento, los servo amplificadores pueden presentar
partes no aisladas bajo tension, de acuerdo con su clase de proteccion. Las
conexiones de control y de potencia pueden presentar tensiones, aun
cuando el motor no gira.

Durante el funcionamiento, los servo amplificadores pueden presentar
superficies calientes. Como la placa frontal se utiliza como disipador, puede
adoptar temperaturas superiores a los 80 °C.

Nunca debera aflojar las conexiones del servo amplificador bajo tension.
Bajo condiciones adversas, pueden generarse arcos voltaicos que pueden
danar a las personas y los contactos.

Espere como minimo cinco minutos después de desconectar el equipo de la
tension de alimentaciéon, antes de tocar partes del mismo que estaban
conectadas a la tension (p. ej. Contactos) o antes de aflojar dichos
contactos. Los condensadores presentan tension hasta cinco minutos
después de la desconexion. Mida la tension del circuito intermedio y espere
a que la tension caiga debajo de los 40 V.

SERVOSTAR® 400 manual de instalacion 5
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Pautas y normas europeas

A

A\

Los servo amplificadores son equipos destinados a la instalacion en instalaciones o maquinas eléctricas en el
ambito industrial. Al instalarlos en maquinas o instalaciones, se prohibe su puesta en funcionamiento regular,
hasta tanto se determine que la maquina o instalacion cumple con las pautas para maquinas eléctricas de la
EU (98/37/EG) y la pauta contra contaminacién electromagnética de la EU (89/336/EWG) y las pautas para
bajas tensiones de la EU 73/23/EWG.

Para el cumplimiento de las pautas para maquinas de la EU (98/37/EG) deben aplicarse las siguientes nor-
mas:

EN 60204-1 (Seguridad en instalaciones y maquinas eléctricas)

EN 292 (Seguridad de maquinas)

El constructor de la maquina debera hacer un analisis de los peligros y tomar las medidas pertinen-
tes, a fin de asegurar, que un movimiento imprevisto de la maquina, no conduzca a dafios
ocasionados a personas u otros objetos.

Para dar cumplimiento a las pautas de baja tension de la EU (73/23/EWG) deben aplicarse las siguientes nor-
mas:

EN 60204-1 (Seguridad y equipamiento eléctrico de maquinas)

EN 50178 (Equipamiento de instalaciones de alta tension con medios de funcionamiento eléctricos)
EN 60439-1 (Combinaciones de equipos de conmutacién de baja tension)

Para dar cumplimiento a la pauta de contaminacion electromagnética de la EU (89/336/EWG ) deben aplicar
se las siguientes normas:

EN 61000-6-1 6 EN 61000-6-2 (Resistencia a interferencias en zonas habitacionales o industriales)

EN 61000-6-3 6 EN 61000-6-4 (Emision de interferencias en zonas habitacionales o industriales)

La responsabilidad de dar cumplimiento con los valores limite en cuanto a la emisién de radiaciones electro-
magnéticas impuestos por la ley, corre por parte del fabricante de la instalacion o maquina. Encontrara en
este manual, indicaciones respecto de una instalacién adecuada para el cumplimiento de la reglamentacion
de emisién electromagnética, como blindaje, puesta a tierra, manejo de tomacorrientes y la instalacién de
conductores.

El fabricante de la maquina debera verificar si en su instalacién o maquina son de aplicacion otras
normas o pautas de la EU.

C € - conformidad

A\

Tienen caracter de cumplimiento obligatorio, la pauta contra emision electromagnética de la EU 89/336/EWG
y de la pauta para bajas tensiones 73/23/EWG cuando el servo amplificador se entrega dentro de la comuni
dad europea. A fin de dar cumplimiento de la pauta contra emisiones electromagnéticas, encuentra aplicaciéon
la norma de produccion EN 61800-3.

Con referencia a la resistencia contra interferencias, el servo amplificador cumple con las exigencias de zonas
de la categoria dos (zona industrial). En la zona de la radiacién de interferencias, el servo amplificador cumple
con las exigencias de un producto de disponibilidad reducida.

jAdvertencia!

Este es un producto de disponibilidad reducida segun IEC 61800-3. Este producto puede generar in-
terferencias en la recepcion en zonas habitacionales, en cuyo caso el usuario debera tomar las medi-
das pertinentes..

El servo amplificador fue controlado en un laboratorio autorizado con una estructura definida, con los compo-
nentes de sistema descriptos en esta documentacion. Discrepancias con la estructura descripta en esta docu-
mentacion significan que Ud. mismo debera hacer efectuar las mediciones necesarias para dar cumplimiento
a la situacion legal. Para dar cumplimiento a la pauta de baja tension, se debera aplicar la norma EN 50178.

SERVOSTAR® 400 manual de instalacion
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Conformidad UL y cUL

En preparacion

SERVOSTAR® 400 manual de instalacion 7
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Abreviaturas utilizadas en este manual

En la tabla que se encuentra debajo, se da explicacion de las abreviaturas utilizadas en ese manual.

abreviatura | Significado abreviatura | Significado

AGND masa analdgica NSTOP Entrada de conmutador final para sentido de
BTB/RTO preparado para funcionar giro a la izquierda

CAN bus de campo (CANopen) PC-AT Ordenador personal con procesador 80x86
CE Communité Europeenne PELV Baja tension de proteccion

CLK Clock (Sefial de reloj) PSTOP Entrada de conmutador final para sentido de
COM interfase serie del PC-AT giro a la derecha

DGND Masa digital PWM Modulacion de ancho de pulso

DIN Instituto aleman de normalizacion RAM Memoria volatil

Disk Disco magnético (Disquete, disco rigido) RBallast Resistencia de carga

EEPROM Memoria no volatil de borrado eléctrico RBext Resistencia de carga externa

EMI Interferencia electromagnética RBint Resistencia de carga interna

EMV Comportamiento electromagnético RES Resolver

EN Norma europea ROD 426 Codificador A quad B

ESD Descarga de electricidad estatica SPS Control de memoria programable

IEC International Electrotechnical Commission SRAM RAM estatico

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor SSl Interfase serial sincronico

INC Inkremental Interface SW/SETP. Valor nominal (setpoint)

ISO International Standardization Organization uL Underwriter Laboratory

LED Diodo luminoso V AC Tension alterna

MB Megabyte VvV DC Tension continua

MS-DOS Sistema operativo de un PC-AT VDE Asociacion de electrotécnicos alemanes

NI Pulso de pasaje por cero

Simbolos utilizados en este manual

Peligros personales Advertencia general
Causados por la electricidad y Indicacion general
Sus consecuencias Peligro para la maquina

= p. ‘ver pagina (remision) ‘ (] ‘Remarcado

Teclas en el Master:

A un accionamiento : ascenso de un punto en el menu, aumentar la cifra en una unidad
dos accionamientos seguido rapidamente : aumento en diez unidad en la cifra
v un accionamiento: descenso de un punto en el mend, la cifra disminuye en una unidad

Dos accionamientos seguido rapidamente: la cifra disminuye en diez unidades
AV mantener la tecla derecha accionada y accionar la tecla izquierda adicionalmente:
hacia el ingreso de cifras, funcién de retorno

8 SERVOSTAR® 400 manual de instalacion
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1.1

Generalidades

Referente a este manual

Este manual describe los servo amplificadores de la serie SERVOSTAR 400.
En el mismo encontrara informaciones respecto de:

o Datos técnicos referentes a los servo amplificadores, en el capitulo |
) Montaje e instalacién de los servo amplificadores, en el capitulo 11
() Interfaces, en el capitulo 11l
) Puesta en funcionamiento de los servo amplificadores, en el capitulo IV
() Accesorios para los servo amplificadores, en el capitulo V
o Transporte, almacenamiento, mantenimiento y depolucion, en el capitulo VI

En el CD Rom adjunto, encontrara descripciones mas detalladas de los interfases de los buses de
campo y la interconexiéon con sistemas de automatizacién y nuestras notas de aplicacion en for-
mato PDF (requerimientos del sistema: WINDOWS > 95, Internet Browser, Acrobat Reader > 4.0)
en los idiomas aleman, inglés, francés e italiano.

Ademas podra imprimir la documentacion en cualquier impresora de uso comercial. Le enviaremos
la documentacion en forma impresa, a cambio de un precio adicional.

Este manual esta dirigido a personal especializado con las siguientes exigencias:

Transporte: solamente por personal con conocimientos respecto del
tratamiento de elementos constructivos que peligran por
descargas electrostdticas.

Instalacion: solamente por personal con formacion de electrotécnico

Puesta en funcionamiento:  solamente por personal con conocimientos fundados en
cuanto a Electrotécnica y técnicas de accionamiento

SERVOSTAR® 400 manual de instalacion
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1.2

A

Utilizacion de acuerdo con la funcién especifica del servo amplifica-
dor

Los servo amplificadores se instalan como componentes de instalaciones o0 maquinas eléctricas y
solamente deberan ser puestos en funcionamiento como componentes integrados a la instalacion.

El constructor de la mdquina deberd hacer un andlisis de peligros de la mdquina, to-
mando las medidas necesarias para evitar daiios a persona y objetos, debido a movi-
mientos imprevistos.

Utilice el servo amplificador exclusivamente conectado a las redes siguientes:

1x 115V AC (solamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcionamiento sin conexion a tierra)
3 x 115V AC (solamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcionamiento sin conexion a tierra)
1x 230V AC (solamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcionamiento sin conexion a tierra)
3 x 230V AC (se admite funcionamiento sin conexion a tierra)

3 x 400V AC (solamente SERVOSTAR 44xM, redes TN 6 TT con punto estrella puesto a tierra,
max. 5000A de corriente nominal simétrica)

Al aplicar los servo amplificadores en zonas habitacionales, en zonas comerciales o de oficio o bien
de pequefias empresas, deberan tomarse medidas adicionales de filtrado.

Los servo amplificadores de la familia SERVOSTAR 400 estan destinados exclusivamente a
impulsar servomotores sin escobillas adecuados, regulandolos en cuanto a momento de giro, velo-
cidad de giro y/o posicién. La tension nominal de los motores debera ser igual o mayor que la ten
sion entregada por el circuito intermedio del servo amplificador.

El servo amplificador debera funcionar exclusivamente en armarios de maniobra cerrados, cum-
pliendo con las condiciones de contorno descritas en la pagina 18. A fin de mantener la tempera-
tura dentro del armario de maniobras debajo de los 45 °C, puede ser necesaria la aplicaciéon de
medidas de ventilacion o refrigeracion.

Utilice unicamente conductores de cobre en el cableado. Las secciones de los conductores, deri
van de la norma EN 60204 (o bien la tabla 310-16 de la NEC 60°C 6 75°C columna para secciones
AWG).

La conformidad del servo sistema respecto de las normas enunciadas en pagina 6, se garantiza
exclusivamente si se utilizan componentes suministrados por nosotros (servo amplificador, motor,
conductores etc.).

10
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1.3 Chapa de caracteristicas

La chapa de caracteristicas que se visualiza abajo, estda montada en la parte lateral del servo
amplificador. Las informaciones descritas abajo, se encuentran en los distintos paneles.

Tipo de servo amplificador Numero de serie Cadigo del equipo
Danaher Motiopn GmbH Customer Support
Wacholderstr. $0-42 Europe Tel.|+49 (0)203 / 99790
D-40489 Disse|dorf Italy Tel.|+39 (0)362 / 594260
www.DanaherMotion.net North America Tel.|+1 (800) 777-3786
Typenbezeichnung Model Number Ser. Nr Ser. No. Bemerkung Comment
Spannungsversorgung Power Supply Nennstrom Nom. Current Schutzart Encl.Rating
Alimentacion de potencia Corriente de salida . .
Potencia de conexién En funcionamiento S1 Tipo de proteccion
1.4 Descripcion del equipo
1.4.1 Volumen de entrega

Si Ud. encarga amplificadores de la serie SERVOSTAR 400, obtendra:

— SERVOSTAR 4xxM (Master)

— los enchufes X0, X1, X3

— cobertura de proteccion para amplificador propiamente dicho (solo uno por sistema)

— las instrucciones de montaje e instalaciéon

— software de puesta en funcionamiento DRIVE.EXE y la documentacién online en CD-ROM
o bien.

— SERVOSTAR 4xxA (médulo para 1 eje)

— el enchufe X3

— las instrucciones en version abreviada
;Los enchufes subD, no forman parte del volumen de entrega!
Accesorios: (debe encargarse por separado, si se lo requiere)

— Ventilador eléctrico de montaje adicional (para un max. de 2 gjes.
Requerido en caso de utilizar el SERVOSTAR 4x6)

— Servomotor sincrénico (lineal o rotacional)

— Conductores para el motor(confeccionados), o conductores para el motor por metro con los
enchufes sueltos (para el lado del motor y del amplificador)

— Conductor para la realimentacién (confeccionado, consultar también la nota de aplicacion
“cables y enchufes") o bien ambos enchufes de la realimentacion y el conductor
correspondiente por metro

— la resistencia de carga externa (= p.65)

— el cable interconexion con el PC (= p.47) para parametrizar el master y los médulos de
cada eje eventualmente conectados

— Conductores de conexion a la red, conductores para el bus de campo
(por metro en cada caso)

SERVOSTAR® 400 manual de instalacion 11
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1.4.2

1.4.3

Los servo amplificadores digitales de la familia SERVOSTAR 400

Version estandar

) 2 tipos de tension:  SERVOSTAR 40xM hasta 3x230VAC y
SERVOSTAR 44xM hasta 3x400VAC

o Cada tamafio de equipo para el master y el médulo de eje (consultar la pagina 25)
[ ) Conexion del blindaje directamente en el servo amplificador
o Entrada analdgica
o Interfase de bus de campo integrado

(Estandar: CANopen para integrarlo en sistemas con un bus tipo CAN)
[ ) RS232 integrada
) Interfase para pulso — direccion integrado
Opciones

() Interfase PROFIBUS DP en vez de CANopen, ver pagina 53
() Interfase SERCOS CANopen, ver pagina 54

Arquitectura abierta

o Arquitectura de hardware y software abierta

[ ) Se encuentra directamente integrado el leguaje basado en macros y un compilador

Funcionamiento con conexion directa a la red

Alimentacion de potencia (solamente en el master)

[ ) Funcionamiento con conexion directa a la red:
1x 115V AC
(Unicamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcionamiento sin conexion a tierra)
3x 115V AC
(Unicamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcionamiento sin conexion a tierra)
1x230V AC
(Unicamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcionamiento sin conexion a tierra)
3 x 230V AC
(se admite funcionamiento sin conexion a tierra)
3 x400V AC
(unicamente SERVOSTAR 44xM, red TN 6 red TT punto estrella conectado a tierra; corrien-
te nominal < 5000A)

[ ) El usuario debera proveer los cortacircuitos (p. €j. fusible)

Alimentacién de la tensién auxiliar de 24V DC
() Fuente de alimentacion de 24V DC con separacion galvanica de la red (p. ej. transformador)

Filtro de red
) El filtro de altas frecuencias para la alimentacion de potencia se encuentra integrado (para
disponibilidad limitada segun EN61800-3)

o El filtro de altas frecuencias para la alimentacion de 24V DC se encuentra integrado (para
disponibilidad general segun segin EN 61800-3)

12
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14.4 Propiedades del servo amplificador

Manejo y parametrizacion

) A través del software confortable y del interfase serie de un ordenador personal (PC), con

una sola conexion para todos los ejes del sistema

[ ) Ajuste de la direccién a través de dos teclas y un indicador a LED de tres digitos para la in-

dicacion de estado en el master

) Completamente programable a través del interfase RS232

Seccidén de potencia

() Alimentacion de la red: puente rectificador B6 directamente en la entrada de
potencia, con el filtro de red y el circuito de arranque

integrado

() Todas las conexiones de blindaje directamente en el amplificador

[ ) Etapa de salida: Modulo IGBT con medicién de corriente libre de potencial
Frecuencia de reloj ajustable entre 8 y 16 kHz por medio de un
comando ASCII (en caso de reduccion de potencia, rogamos

dirigirse a la seccién de aplicaciones)

o Circuito de carga:  resistencia de carga interna como estandar, resistencia de

carga externa en caso de necesidad

Tension de circuito intermedio: 160...310 V DC para SERVOSTAR 40xM
310...560 V DC para SERVOSTAR 44xM
160...560 V DC para SERVOSTAR 4xxA

Regulacion completamente digital

(250 ps)

paso

coders

Emulacion de un encoder (incremental compatible a un ROD 426 6 SSI)

Regulador de corriente digital (vector espacial, modulaciéon por ancho de pulso, 62,5 ys)

Regulador de velocidad de giro libremente programable (62,5 us 6 250 us)

Interfase pulso direccién para la conexion de un servomotor a un control de motor paso a

Procesamiento de sefiales de un resolver o un encoder seno-coseno de alta resolucion

Regulador de posicién integrado, con posibilidad de adaptacion a cualquier requerimiento

Auswertung der Resolversignale bzw. der sinus-cosinus-Signale eines hochauflésenden En-

SERVOSTAR® 400 manual de instalacion
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Funciones confortables

Ajuste de las rampas para el valor nominal

4 entradas digitales programables (dos de ellas configuradas como entradas de conmutador
final de modo estandar)

2 salidas digitales programables

Interconexion libremente programable de todos los datos de aviso digitales

Sequridad integrada

Separacion eléctricamente segura segun EN 50178 entre la red o bien el motor y la electré-
nica procesadora de sefiales a través de trayectorias de corriente de fuga y separacion
galvanica

Arranque suave, deteccién de sobretension, proteccion contra cortocircuitos, control de fallo
de fase

Supervision de la temperatura tanto en el servo amplificador como en el motor (solo en caso
de la aplicacion de nuestros motores con nuestros cables preconfeccionados)

Requerimientos minimizados

Hasta ocho ejes en un sistema

Solamente una alimentacion de potencia y tensién auxiliar por sistema
Todos los ejes de un sistema se parametrizan a través de un solo interfase
El cableado se reduce significativamente debido a la estructura modular

Montaje sencillo gracias a la aplicacion de un riel de perfil

14
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1.5 Diagrama en bloques
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1.6 Componentes de un servo sistema

Control / SPS

I Fuente de
I alimentacion de

24V
SERVOSTAR 400

! Disyuntor del
I accionamiento

Borneras
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Datos técnicos de la serie SERVOSTAR 400

max. 230VAC max. 400VAC
SERVOSTAR SERVOSTAR
Datos nominales Unid. | 403M | 406M | 403A | 406A | 443M | 446M | 403A | 406A
1 x 115V_10% 3 x 230V-10%
Tension de alimentacion nominal V~ hasta — hasta —
3 x 230V*10% 3 x 400V*10%

Potencia de conexién maxima en funcionamiento S1

. . . kVA 7 — 12 —
(en sistemas de mas de un eje)
Tension continua nominal en el circuito intermedio V= 160 - 310 310 - 560
Corriente de salida nominal (valor eficaz, + 3%, a 8kHz) | Arms 3 6* 3 6 3 6* 3 [
Corriente de salida méxima (max. 5s, + 3%, a 8kHz) Arms 9 12~ 9 12* 9 12* 9 12*
Frecuencia de reloj de etapa de salida kHz 8 (conmutable a 16, ver pagina 13)
Datos técnicos del circuito de carga — = p.20 — = p.20 —
Desconexion en caso de sobretension V 450 — 750 —
Inductividad de carga maxima mH 75 40 75 40 75 40 75 40
Inductividad de carga minima mH 12 7,5 12 7,5 12 7,5 12 7,5
Factor de forma de la corriente de salida (en caso de da-

. . . o — 1.01 1.01

tos nominales e inductividad de carga minima)
Ancho de banda del regulador de corriente subyacente kHz >1,2 >1,2
Caida de tensién residual en caso de corriente nominal V <5 <5
Potencia disipacion reposo (etapa de salida bloqueada) w 12 15 12 15 12 15 12 15
Potencia disipada en Ca'S(.) de cornent.e nomlnal (sin te- W 35 60 30 40 35 60 30 40
ner en cuenta aquella disipada en resistencia de carga)

Protecciones internas (Protecciones externas = p.18)

Tensién auxiliar 24V

interno 20 AM

interno 20 AM

Resistencia de carga — interno 33Q2 interno 33Q
Entradas y salidas
Entrada analdgica resolucién 14 bit \Y
Max. tensién de modo comun V + +
Resistencia de entrada kQ 20 20

Entradas de control digitales low 0...7V, high 11...30V, 7mA | low 0...7V, high 11...30V, 7mA
Salidas de control digitales, open emitter max. 30V, 10mA max. 30V, 10mA

v DC max. 30, DC max. 30,
Salida BTB/RTO, contacto de relé AC max42 — AC max42 —

mA 500 500
Alimentacion de tension auxiliar, \Y 20..30 20..30
galvanicamente separada, sin freno ni ventilador A 0,5 B 0,5 —
Alimentacion de tension auxiliar, Vv 24 24
Galvanicamente separada, con freno y ventilador (-0% +15%) — (-0% +15%) —
(jTener en cuenta las caidas de tension!) A 2,5 2,5
Corriente maxima de frenado A 1,5 1,5
Conexiones
Senales de control — Combicon aAbrazadera de la accién del resorte

. L - Power Power

Alimentacion de tension — Combicon — Combicon —
Motor — Combicon Combicon
Entrada para el Resolver — SubD de 9 polos (hembirilla) SubD de 9 polos (hembrilla)
Entrada del generador incremental — SubD de 15 polos (hembrilla) | SubD de 15 polos (hembrilla)
Interfase para el PC — SubD de 9 polos (hembirilla) SubD de 9 polos (hembirilla)
Emulacién de encoder, ROD/SSI — SubD de 9 polos (hembirilla) SubD de 9 polos (hembirilla)
Mecanicos
Peso kg 3 1,7 3 1,7
Altura sin los enchufes * mm | 230 | 267 | 230 | 267* | 230 | 267 | 230 | 267"
Anchura mm 100 50 100 50
Profundidad sin enchufes mm 240 240 240 240

* con ventilador de montaje externo

SERVOSTAR® 400 manual de instalacion

17



Generalidades 07/03 Kollmorgen
1.71 Protecciones externas
Cortacircuitos fusibles o similar
Alimentacion de AC FNn1/213 16 AT
Alimentacion de 24V Fn1p2 20 AT
Resistencia de carga  Fg1p2 6 AT
1.7.2 Condiciones de contorno admisibles, ventilacion y posicion de
montaje
Temperatura, humedad, tiempo de almacenamiento |= p.67
Temperatura y humedad de transporte = p.67
Tolerancia en las tensiones de alimentacion
Alimentacion de potencia
SERVOSTAR 40xM min 1x115V_10% AC / max. 1x230V*1%%, 50/60 Hz
min 3x115V.10%, AC / max. 3x230V*'°%, 50/60 Hz
SERVOSTAR 44xM min 3x230V_1g% AC / max. 3x400V* %%, 50/60 Hz
Alimentacion de tension auxiliar
Sin freno y sin ventilador 20 vDC .. 30 VvDC
Con freno y con ventilador 24 V DC (-0% +15%)
Temperatura del ambiente 0...+45°C en caso de datos nominales
durante el funcionamiento +45...+55°C con una merma de potencia del 2,5% / K
Humedad del ambiente durante el funcionamiento |Humedad rel. 85%, debajo del punto de rocio
hasta 1000m sobre NN sin limitaciones
Altura de emplazamiento 1000...2500m sobre NN con merma en la potencia
entregada 1,5% / 100m
Grado de suciedad Grado de suciedad 2 segun EN60204 / EN50178
Tipo de protecciéon IP 20
Posicion de montaje en general, vertical =p.24
Conveccion libre en el caso del SERVOSTAR4x3,
Ventilacion Se requiere de un ventilador de montaje externo
(=p.66) en el caso del SERVOSTAR4xX6.
Debe garantizarse una circulacion de aire suficiente dentro del armario de maniobras.
1.7.3 Seccion transversal de los conductores
Recomendamos, dando cumplimiento a la EN 60204-1, en caso de sistemas de un eje:
Conexion de AC 4 mm?, segun la proteccion del sistema
Conductores del motor 1 mm?, blindado, capacidad <150pF/m, max. 25m
Resolver y proteccion térmica 4x2x0,25 mm?, retorcidos por pares, blindados, long. Max.100m,
del motor capacidad <120pF/m
Encoder y proteccion térmica del |7x2x0,25 mm?, retorcido por pares, blindado, long. Max.50m,
motor capacidad <120pF/m
Senales analdgicas 0,25 mm?, retorcidos por pares y blindados
Senales de control, BTB, DGND |0,5 mm?
Freno de sujecién (Motor) 0,75 mm?, blindado (tener en cuenta las caidas de tension)
+24 V / DGND max. 2,5 mm?, (tener en cuenta las caidas de tension)
Datos técnicos de los conductores de conexién =p.33. Tenga en cuenta nuestra nota de aplicacién ,Cables y
enchufes”.
1.7.4 Momentos de ajuste recomendados
Enchufe Momento de ajuste
X1, X3, X6 0,3Nm
X0 1,3 Nm
Perno de puesta a tierra 3,5 Nm
Tornillo de traba inferior 3,5 Nm
18 SERVOSTAR® 400 manual de instalacion
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1.7.5 Display a LEDs
Un display de LEDs de tres digitos sefializa el estado de funcionamiento del amplificador, después
de la aplicacion de la tension de 24V (= p.59). Al ajustar la direccidon del master a través de las
teclas, puede leerse la direccion de éste.
1.8 Sistema de masas
AGND — Referencia para las sefiales analégicas. Masa analdgica interna.
DGND — Referencia para las sefiales digitales y la alimentacién de la tension auxiliar. Opticamente
desacoplada.
En el diagrama en bloques se representa la separacion de potenciales (= p.15).
1.9 Excitacion del freno de sujeciéon del motor

Un freno de sujecion existente en el motor (24V / max.1,5A), puede excitarse directamente desde
el servo amplificador. jEsta funcién es personalmente segura! La funcién de frenado debe acti-
varse a través del parametro FRENO (en la imagen de pantalla Motor): debe ajustarse CON. En el
diagrama que se representa debajo, se visualizan las dependencias temporales entre la sefial de
liberacion (ENABLE), el valor nominal de velocidad de giro, la velocidad de giro propiamente dicha
y la fuerza de frenado.

u

Borne de

Valor nominal t
u

Borne de

ENABLE ‘
u Rampa de frenado TBRAKEO def. 20ms t

" . de emergencia

alor nomina

interno N
n Rampa+

N

Ndmero de

revoluciones VELO t
u max.1s

ENABLE

interno

£t

u TBRAKE def. 100ms

Borne de

BRAKE
- t

Fuerza de

frenado t

tbrH thrl

Durante el retrazo interno de la sefial de liberacién de 100 ms, el valor nominal de velocidad de giro
se lleva a OV con una rampa de 10 ms. La salida que excita el freno, conmuta cuando el la veloci
dad de giro alcanza el 3% de su valor final 0, a mas tardar, después de 1s.

Los tiempos de crecimiento (forH) y de retrazo (fpr) del freno de sujecion instalado en el motor,
varian de un tipo de motor al otro (consultar el manual del motor). Encontrara una descripcién del
interfase en la pagina 38 . Para un accionamiento personalmente seguro del freno de sujecion, se
requiere adicionalmente, de un contacto normal abierto en el circuito de frenado y de un dispositivo
de extincioén (p. ej. Un varistor) para el freno. Circuito ejemplo:

SERVOSTAR 1~ 1
X(‘;[l_zqg\ — 1 )—c % Brake—
ZE =l o Brake+ /

-/ -
Circuito dle seguridad externo
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1.10 Circuito de carga
Cuando se frena la carga a través del motor, se realimenta energia hacia el servo amplificador.
Esta energia se transforma en calor en la resistencia de carga. La resistencia de carga se conecta
a través del circuito pertinente. Mediante el software de puesta en funcionamiento, se adapta el cir-
cuito de carga (nivel de conmutacion) a la tension de la red.
Nuestro departamento de aplicaciones le ayudara durante el célculo de la potencia de carga reque-
rida para su instalacion. Encontrara una descripcion del interfase correspondiente, en la pagina 39.
Resistencia de carga interna: 33Q
Resistencia de carga externa: 33Q
Descripcion del funcionamiento:
El circuito comienza a responder a la tension de circuito intermedio seleccionada.
Si la potencia realimentada por el motor en su promedio en el tiempo o en su valor maximo,
excede la potencia ajustada, el servo amplificador comunica este estado y el circuito de
carga se desactiva.
Durante el siguiente control de la tension de circuito intermedio (a los pocos ms), se detecta
una sobretension, y el servo amplificador se desactiva con un aviso de “sobretension”
(= p.60). Simultaneamente se abre el contacto BTB (borne X1/1,2) (= p.44)
Datos técnicos del circuito de carga
Tenzt:'n de Valores nominales Unid | Valor
Tension superior del nivel de activacion del circuito de carga V 400
Tensién de desactivacion del circuito de carga \ 380
Potencia nominal del circuito de carga (Rgint) w 55
3x230V |Potencia nominal del circuito de carga (Rpext) max. kW 0,4
Potencia de pulso del circuito de carga (Rgint max. 1s) kW 4.8
Potencia de pulso del circuito de carga (Reext max. 1s) kW 4,8
Resistencia de carga externa Q 33
Tensién superior del nivel de activacién del circuito de carga V 720
Tensién de desactivacion del circuito de carga V 680
Potencia nominal del circuito de carga (RBint) W 80
3x400V |Potencia nominal del circuito de carga (Rpext) max. kW 0,6
Potencia de pulso del circuito de carga (Rgint max. 1s) kW 16
Potencia de pulso del circuito de carga (Rgext max. 1s) kW 16
Resistencia de carga externa Q 33
20 SERVOSTAR® 400 manual de instalacion



Kollmorgen

07/03 Generalidades

1.1 Comportamiento de arranque y parada
En el diagrama que se visualiza abajo, se observa la secuencia funcionalmente correcta durante el
arranque Yy la parada del servo amplificador.
U 4
24V
X0
t
4
BTB/RTO
X1/1,2 ‘
U 4 K 15s (Boot—time)
L1,L2,L3
X0
t
U 4
Circuito intermedio
X0
t
U 4 ~ 500ms ~ 5 min.
ENABLE
X1/3
t
1111 Funcion Stop segun EN 60204 (VDE 0113)

En caso de la aparicion de un fallo (= p.60) se desactiva la etapa de salida del servo amplificador y
se abre el contacto BTB. Adicionalmente, puede emitirse un aviso de fallo global en una de las sali-
das digitales (borne X3/8 y X3/9) (consultar la ayuda online del software de puesta en funciona
miento). Estos avisos pueden ser evaluados por el control superpuesto, a fin de concluir el ciclo de
SPS en progreso o bien, para activar un paro del accionamiento (a través de un freno adicional o
semejante).

Aquellos equipos con la funciéon ,freno“ activada, poseen una secuencia especial para la desactiva-
cion de la etapa de salida (= p.19).

La funciones de stop se definen segun EN 60204 (VDE 0113), apartado 9.2.2, 9.2.5.3

Existen las tres siguientes categorias de funcion stop:

Categoria 0: Paro a través del corte inmediato de la alimentacion de energia a los
accionamientos de la maquina (es decir, un paro no controlado);

Categoria 1: Un paro controlado, durante el cual se continua entregando energia a los
accionamientos de la maquina para lograr el paro, cortandose el suministro
de energia recién cuando el proceso de parada ha concluido.

Categoria 2: Un paro controlado, durante el cual el aporte de energia a los accionamientos
de la maquina continta.

Cada maquina debe equiparse con una funcién stop de categoria 0. Las funciones stop de catego-
ria 1y 2 deben preverse en caso que los requerimientos de seguridad o de funcionamiento de la
maquina lo hagan necesario.
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1.11.2

Estrategia de paro de emergencia

La funcion de paro de emergencia se define segun EN 60204 (VDE 0113), apartado 9.2.5.4.

Realizacion de la funcién paro de emergencia :
Encontrara sugerencias de circuito, en nuestra nota de aplicacion ,Funciones de stop y de paro de
emergencia“

Categoria 0:
El amplificador se bloquea (disable), la alimentacion de red se desactiva.

El accionamiento debe frenarse mediante un dispositivo electromecanico (freno).

En caso de sistemas de mas de un eje (varios sistema SERVOSTAR 400 o combinaciones
de SERVOSTAR 400 y SERVOSTAR 600) con circuitos intermedios acoplados, los
conductores de los motores deberan cortocircuitarse a través de resistencias en
configuracion estrella a través de un circuito de conmutacién

(p. €j. Disyuntor tipo Siemens 3RT1516-1BB40).

Categoria 1:
Si, después de un paro de emergencia pueden generarse estados peligrosos debido a una
marcha inercial, el accionamiento puede desactivarse después de un paro controlado.
La categoria 1 permite un frenado electromotriz y una desactivacion al lograr velocidad 0.
Puede lograrse un paro seguro, si la anulacion de la red no se evalia como fallo y el control
se encarga de un bloqueo del amplificador.
En caso normal, solamente se desactiva la alimentacion de potencia con seguridad.
La tensién auxiliar de 24V, permanece conectada.

22
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2 Instalacion
21 Advertencias importante

A

[ ) Proteja el servo amplificador de cargas inadmisibles. En especial, debe evitarse que durante
el transporte, se doblen partes constructivas y / o se modifiquen distancias de aislamiento.
Evite tocar componentes y contactos electrénicos.

o Controle la correspondencia entre el servo amplificador y el motor (= p.72). Compare las
tension y corriente nominal ajustada de los equipos. Efectue el cableado segun las indica-
ciones de pagina 26.

o Asegure que la tension nominal maxima admisible en las conexiones L1, L2, L3 6 +Rgext,
—DC no se exceda en mas del 10%, aun en el peor de los casos (consultar EN 60204-1
apartado 4.3.1). Una tensién demasiado alta en estas conexiones, puede conducir a la de-
struccion del circuito de carga o del servo amplificador.

Utilice el SERVOSTAR 44x exclusivamente en redes trifasicas con puesta a tierra.
Utilice el servo amplificador exclusivamente para accionar un servomotor sincronico.

o La proteccion de la alimentacion del lado de la corriente alterna y de la alimentacion de 24
V, corre por cuenta del usuario (= p.18).

Garantice una correcta puesta a tierra tanto del servo amplificador como del motor. Evite
utilizar placas de montaje lacadas (no conductoras).

[ ) Instale los conductores de potencia separados de aquellos de sefial. Recomendamos una
distancia superior a los 20cm. Mediante esta medida se mejora la resistencia ante interfer-
encias exigida por la ley contra la polucién electromagnética. En caso de utilizar un cable de
potencia del motor con conductores para la excitacion del freno, éstos deberan presentar
un blindaje por separado. Conecte el blindaje en ambos extremos del cable (= p.28).

Instale todos los conductores portadores de potencia con un secciéon adecuada, segun
EN 60204-1. (= p.18).

Intercale el contacto BTB en el circuito de seguridad de la instalacion. Solamente asi se
garantizara una correcta supervision de los servo amplificadores.

o Conecte los blindajes abarcando superficies de contacto abundantes (presentando baja re-
sistencia 6hmica), preferentemente a través de carcasas de enchufes metalicas o bridas
para blindaje. Encontrara indicaciones respecto de la técnica de conexion en pagina32y en
la nota de aplicacion “Cables y enchufes”.

Garantice un aporte suficiente de aire fresco de la arte inferior del armario de maniobras.
Tenga en cuenta aqui, la pagina 18.

() Se autorizan modificaciones del ajuste del servo amplificador a través del software de pues-
ta en funcionamiento.
Intervenciones que excedan las mencionadas, conducen a la pérdida de la garantia.

Cuidado

Nunca afloje las conexiones del servo amplificador estando éstas bajo tension.

Bajo determinadas condiciones, esto puede conducir a la destruccion de la electronica.
Las cargas residuales en los condensadores, pueden presentar valores peligrosos hasta
300 segundos después de desconectada la tension de red. Mida la tension del circuito
intermedio (+Rp../-DC) y espere hasta que la tension haya bajado a valores inferiores
alos 40V.

Las conexiones de control y de potencia pueden presentar tensiones, atin cuando el
motor no gira.
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2.2 Montaje

Material de montaje:
2 rieles con perfil segun EN60715, longitud minima = anchura del sistema + 40mm,
asegurar una unién conductora con las placas de montaje

Montar la cobertura de proteccion (7mm) en la parte exterior izquierda

Herramienta necesaria : destornillador plano, ancho de hoja aprox. 5mm
-
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2.21 Medidas del SERVOSTAR 400

SERVOSTAR 400M

272

230

—~ /)

272

SERVOSTAR 400A

/g/
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2.3

/N

Cableado

Exclusivamente personal especializado con formacion de electrotécnico debera instalar el
servo amplificador.

Se describe el modo de proceder durante una instalacion a modo de ejemplo. Segun el empleo del
equipo, puede tener sentido un modo de proceder distinto.

Le transmitimos conocimientos mas detallados en nuestros Cursos de aleccionamiento (a
pedido).

;Cuidado!

Efectue el cableado de los equipos siempre libres de tension, es decir, no debe estar co-
nectada ni la alimentacion de potencia, ni la tension auxiliar de 24V.

Garantice una liberacion segura del armario de maniobras (traba, carteles de adver-
tencia, etc.). las tensiones se aplican recién durante la puesta en funcionamiento.

jAdvertencia!

El simbolo de masa 7, que encuentra en los planos de conexion, indica que debera
garantizar una union eléctricamente conductora, dispuesta sobre una superficie abun-
dante entre el equipo indicado y la placa de montaje en su armario de maniobras. Esta
union deberda derivar las corrientes de alta frecuencia y no debe confundirse con el
simbolo PE L (medidas de proteccion segun EN 60204).

Utilice los siguientes planos de conexion:

—  Conexiones de potencia y control : pdgina 28
—  Sistema de mds de un eje : pagina 30
—  Resolver : pdagina 39
—  Encoder de alta resolucion : pagina 40
—  Emulacion de encoder ROD : pdagina 45
—  Emulacion de encoder SS1 : pagina 46
—  RS232/PC : pagina 47
—  Interfase pulso direccion : pdgina 48
—  Interfase Master-Slave : pagina 50
—  Interfase CAN : pdgina 52
—  Interfase PROFIBUS : pagina 53
—  Interfase SERCOS : pagina 54

26
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Las indicaciones siguientes pretenden ayudarle a proceder en una secuencia conveniente durante
la instalacion, sin olvidar ningun punto importante.

Lugar de
emplazamiento

Ventilacién

Montaje

Seleccion de
conductores

Puesta a tierra 'y
blindaje

Cableado

Control

En el armario de maniobras cerrado. Tenga en cuenta pagina 18.
El lugar de emplazamiento deberé estar libre de sustancias
conductoras o agresivas. Por la posicién de instalacién dentro del
armario de maniobras = p.24

Asegure una ventilacion del servo amplificador libre de obstrucciones y
tenga en cuenta las temperaturas de medio ambiente permitidas,

= p.18. Tenga en cuenta los espacios libres requeridos sobre y debajo
de los servo amplificadores, = p.24.

Monte los servo amplificadores sobre rieles con forma de sombrero
DIN, sobre la placa de montaje conectada a tierra en el armario de
maniobras y monte los ventiladores de montaje externo eventualmente
necesarios (= p.66)

Seleccione los conductores segun EN 60204-1, = p.18

Por las caracteristicas de blindaje, puesta a tierra y electromagnéticas
adecuadas (= p.28)

Conecte a tierra la placa de montaje, la carcasa del motor y el borne
CNC-GND del control a tierra.

Encontrara mas indicaciones respecto de las técnicas de conexion en
pagina 32

— Instale los conductores de potencia separados de aquellos de
control

— Intercale el contacto BTB en el circuito de seguridad

— Conecte las entradas de control digitales del servo amplificador
— Conecte AGND

— Conecte la entrada analdgica si hiciera falta

— Conecte la unidad de realimentacion (resolver 6 encoder)

— Conecte la emulacion de encoder si hiciera falta

— Conecte el bus de campo si hiciera falta

— Conecte los conductores del motor
Conecte el blindaje al enchufe blindado del lado del motory a la
brida de blindaje del lado del amplificador

— Conecte el freno de sujecion del motor conectando el blindaje al
enchufe blindado del lado del motor y sobre la brida de blindaje del
lado del amplificador

— Conecte la resistencia de carga externa si hiciera falta
(con protecion)

— Conecte la tension auxiliar
(por los valores maximos admisibles = p.18)

— Conecte la tensién de potencia
(por los valores maximos admisibles => p.18)

— Conecte el PC (= p.47).

Efectue un control final del cableado realizado, comparando con los
planos de conexién utilizados
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2.31

Plano de conexion SERVOSTAR 400M

iTenga en cuenta las advertencias de segu-

ridad (= p.5) y su utilizacion adecuada a su SERVOSTAR 400M
funcion) (= p.10)!
Master Control
incl. contacto de 1
proteccién térmica X2 X3 AGND -—}Oﬂ—ﬂ— CNC—GND
3
= p.40 Analog—In + fe== + :
Encoder .{ ]. 15 de alta > p.41 9 5 V°'?£33§2“tg’°<}1e +10V]
Seno—coseno i Hresolucion Andlog—In — f== _  GND de CNC
) single/multiturn
Y A ¢ CNC—GND
\?) 4 +24V respecto
DIGITAL-INT fem>0— de I/O-GND +
5
incl. contacto de 5 DIGITAL=IN2 j==Do0 -
proteccion térmica = p.42 6 1
PSTOP f=>o =z
= p.39 7
8 NSTOP fe==>o0— = —
Resolver H Resolver 8
A DIGITAL-0OUT1 p==D-o = Digital1
\\’) = p.43 9
DIGITAL—0OUT2 j=Do = Digital2
X6 L
o= W2 X1 f =0 = Circuito de
oC== V2 0.38 BTB/RTO\ —Z}c .- sequridad
O-C?- u2 = p.44 3
. >0— < —+
o-c—-.:l PEQ ENABLE -—4 - —
o-c =] BrAKE+ DCND 5>°—@NL— I70-en0 - D
o ==] BRAKE- DGND
1 4
Lectura de 1 \L
encoder = p50 X4 . 3;24V—E—-—D—c
Excitacién para (O C =] Position p. DGND — 2= o
motor paso a paso > IN/OUT 5
Amplificador slave - _ _
o master D PE =
*+Reint ?izzlf U Fg [ ) pemmms :
—_ | p— |
3 = p'39 RB = T———T Resistenciai
PROFIBUS—Master +‘,;/LC-' PROFIBUS X7 +Repext _6_3_0__ roooo de carga :
o .—I—€Q> 5 7 /;L Faz Lh» i
CAN—Master CAN = p.52 —DC == !
6 6 o K % ! ‘L“é';l:
SERCOS—Master SERCOS ‘9_3 °‘E_FN2
wp37r L2 =03
F
10 N3
3 L3 =%
; (=] p47 X8 | E‘f I
COM1,/COM2
D) Rs232 | © e
24V DC
Disyuntor del ! +
Accionamiento
mn 04
* Quitar el puente . '_‘F
en caso de conectar —— " H1
una resistencia de carga externa Frz

@ Conextisn PE (tierra de proteccisn)

/7J77 Conextidn a masa (placa de montaje)

@Conexién del blindaje en el enchufe

Iﬂ Conexidn del blindaje en la placa frontal

o™
L3L2 1 PEan
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2.3.2 Plano de conexion SERVOSTAR 400A
iTenga en cuenta las advertencias de segu-
ridad (= p.5) y su utilizacion adecuada a qu
funcién) (= p.10) ! SERVOSTAR 400A Control
incl. contacto de 1
proteccion = p.40 X2 |1X3 AGND —D-Oﬂ—ﬂ— CNC—GND
3
% 15 de dlta Andlog—in + f= Yalor nominall +10v
Encoder P 5 resolucién = p.41 2 respecto
Seno—coseno |l Ju single/multiturn Analog—In — f== — de CNC—GND
T /] [OH—U—U—QCNC—GND
\') 4 +24V respecto
DIGITAL—IN1 jmm>o— <} de1/0-CND+
5
incl. contacto de 5 DIGITAL=IN2 f=Do -
proteccién P42 Horop __63<= 4
= p.39 7
8 P NSTOP |e=m>0— —
Resolver H Resolver 8
A DIGITAL-OUT! p=D-o > Digital1
\\') = p.43 9
DIGITAL=0UT2 jp==Do > Digital2
o—c% w2 X6
O—CT V2
O—C?- u2 = p.38
o O_C-J PE @
O—CA- BRAKE+
> o-C o] BRAKE— HL
T &1
b 6]
Lectura
de Encoder = p.50 X4
Excitacidn para (= Position
motor paso a paso
Amplificador ) IN/OUT
Slave /Master
PROFIBUS—Master S~ C X7
3 = PROFIBUS
o] I @ )
CAN—Master ) CAN = p.52
6 )
SERCOS—Master SERCOS
7T
@ Conexidn PE (tierra de proteccion)
an Conexidn a masa (placa de montaje)
@Conexién del blindaje en el enchufe
Iil Conexion del blinaje en la placa frontal
SERVOSTAR® 400 manual de instalaciéon 29



Kollmorgen

07/03

Ejemplo de conexion de un sistema de mas de un eje

Instalacion

2.3.3

iTenga en cuenta las advertencias de segu-
ridad (= p.5) y su utilizacion adecuada a su

o)

pai D
ap uQI299}0.1d

1o

210

11 ©

— D I | — r——_—___ " — I |
G . T | ad . T ad . T |
“ 4 _ “ M _ < “ 4 _
= oz | = | P | 38 o S
| s | | < | o |
zn | @ | an |y zn | = |
T i.ie 3 oo T . (e < oo A vo Syt reve G-V mm |
- [ | @ -
- | Divag, 5ol ) ] HiveE S _ AEAL T _
- ¢ 9 _awee; O | - I —miveg, = I Q-awvug, Q|
loxc— =7 = | lox-—— - & lox-—— > & |
= X__ __ 9 L o r
S | T | n | il
g D CLE B _ _ _
2 I c2 _ _ _ _
= s _ _ _ _ _
° | 1l (I ey | | — |
g | R 1 LS ) _ Mo- _ _
3 | Ty | @ _ [ oL |~ TR _ | _
_ _ _ _ _
=N N
@) _ | |
_ ~=EM+ _ NN _ _
T 1 9% -T -=- = ~Tr-— "/ I | |
_I } _ + b - } P |
anaa aNOX aNox
. e | 1 L | J | M _ _
_ | oxL A¥et | | | Larer | | | et | |
e |A_W E— | | — 7
. _ aNod__y + __ TaN9a | J_ m TaNoa | _
318VN3 I
_ | oas _ _ _ | _
a1g __ _
X | IXLEE - | | 9 | | 9 |
| T domsn | _ | YdosN | _ | Y dosN | _
_ | Tdoisd | _ | ydosd | _ . | Tdolsd | _
] 1V9IXg xpw | anov_ | [ [ aNov_ | [~ [ aNav | |~
_ | —Lul Cuy | | —lu Uy il | —Lul "uy| il
U] Uy U] Uy T 1= Ul Uy T
_ “Inx 1w Lr- I ! “Inx il h{ruu!ﬂnﬁu ) ‘ “Inx ol V.r-ﬁnﬁu )
193D PPmmE | of3 o+ | oaa z &3 o+ 1 o
o O | Z= =200 Z== O
_ hpood S0 5255 Soo
1 oz z & a =z O o
_ b3 3
- —  — - — - —
)
A— = 3 AVZ op
" 0}USIWDUOIOOD |9p uglopjuaWIL
, lodioulid SO}NOIIODIIOY ~ ap ajusnyg
JopDynwuo)

Bus interno
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234 Asignacion de los contactos SERVOSTAR 400

X3 1/0
AGND 1| o
Andlog—In — 2| ©
Andlog—In + 3| ©
Digital—In 1 4| ©
Digital-In 2 5| ©
PSTOP 6| ©
NSTOP 7| ©
Digital-Out 1 8| ©
Digital—Out 2 9| © Sercos out
Sercos in
@ ¢
X4 ROD/SSI
Pulso—direccién
X7 Bus de campo Master—Slave
Sif o o A+ (/CLK)5|[| ©
pi| IS H A-eu 4| e g (BNE ~
° NI=3||| o
2 o |||7 o |[||7B— (/DATA)
2o ||le NI+2[11 ° o |llgB4+ (DATA)
L e PeND 1|{| °
X8 PC X5 RESOLVER
AGND 5 o SHIELD 1 o) 6
NG 4l o e gN.o. 2 2 150[ |7 s2
™ 3| o ° ||[F —] $4 3 09| [s st
R 2l o 0 |17 o S3 4159 o r
Ne || o ° : R2 3 0©
X6 Motor Ventilador adicional
BRAKE- 1] © ]
BRAKE+ 2| © X0 Alimentacion de tension
PE 3f° +24V 4 : 0
U2 4|o BTB/RTO 1 °
v2 5|0 DGND 2 [:I”: BTB/RTO 2] ©)
ENABLE 3| o
w2 6| e PE 3@[ OGND 4 o
+RBint 4 [:I“: DGND 5] ©)
e 5|0
Vista frontal de los sreext sl 1]
enchufes montados o 7|l 0]
usff_0 ]|
2 ol 0]
L3 10 : 0
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2.3.5

2.3.51

Conexion del blindaje en la placa frontal

Indicaciones referentes a la técnica de conexion

Rogamos tener en cuenta nuestra nota de aplicacion “Cables y enchufes”

Los cables preconfeccionados del
SERVOSTAR 400 poseen un man-
guito metalico en el extremo corres-
pondiente al amplificador, que esta
eléctricamente conectado con el
blindaje.

Pase un prensacable por cada ra-
nura del riel frontal (placa frontal)
del amplificador.

Presione firmemente el manguito
de blindaje y la cubierta de cable
contra el riel de blindaje, haciendo
uso de los prensacable.
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2.3.5.2

Datos técnicos de los conductores de conexion

Obtendra mas informacion sobre las propiedades quimicas, mecanicas y eléctricas de los conduc-
tores en nuestro departamento de aplicacion.

Material de aislamiento

Cubierta

Aislamiento de conductor

Capacidad

Conductor del motor
Conductor del Resolver/Encoder

Datos técnicos

- PUR (Polyuretano, abreviatura 11Y)

- PETP (Phtalato de polyesther, abreviatura 12Y)

- menor que 150 pF/m

- menor que 120 pF/m

— Los paréntesis en la definicion de conductores, indican el tipo de blindaje.
— todos los conductores son aptos para lineas moviles.
— Los datos técnicos se refieren a aplicaciones, donde el conductor es mévil.

Vida util : 1 millén de ciclos de torsién

— El ambito de temperaturas permitidas se encuentra entre -30°C y +80°C.
— Todos los conductores se encuentran codificados segun colores, cumpliendo con IEC 757.

Arterias Diametro externo Radio de torsiéon .
Comentario
[mm?] [mm] [mm]
(4x1,0) 10 100 Conductor del motor, max. 25m
(4x1,0+(2x0,75)) 105 100 Conductor del motor con arterias de

' ' ’ control integradas, max. 25m
(4x2x0,25) 6,9 60
(7x2x0,25) 9,9 80 retorcidos por pares
(10x2x0,14) 8,8 80
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Esta pagina fue intencionalmente dejada en blanco.
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24 Software de puesta en funcionamiento
241 Generalidades
Este capitulo explica el software de puesta en funcionamiento DRIVE.EXE, para el servo amplifica-
dor SERVOSTAR 400.
Ofrecemos cursos de adiestramientos e iniciacion a pedido.
2411 Utilizacion adecuada a las funciones

24.1.2

El software de puesta en funcionamiento esta destinado a modificar y almacenar los parametros de
funcionamiento de los servo amplificadores de la serie SERVOSTAR 400. El servo amplificador
conectado se pone en marcha mediante este software, pudiéndoselo manejar directamente a tra-
vés de la funcion de servicio.

La parametrizacion online de un accionamiento en marcha, estd permitido exclusiva-
mente al personal especializado, que cumple con los conocimientos especificos detalla-
do en pagina 9 .

Los juegos de datos almacenados en portadores de datos, no estan asegurados contra
modificaciones involuntarias por terceros. Por ello, después de cargar un juego de da-
tos, deberd controlar por principio los parametros que se encuentran en el servo ampli-
ficador, antes de ponerlo en funcionamiento.

Descripcion del software

Los servo amplificadores deben adaptarse a las condiciones de su maquina.

Esta parametrizacion, por lo general, no la efectuara directamente en el amplificador, sino a través
de un ordenador personal (PC), con la ayuda del software de puesta en funcionamiento. El PC se
encuentra interconectado con el servo amplificador, a través de un conductor de conexion cruzada
(serie). El software de puesta en funcionamiento, establece la conexién entre el PC y el
SERVOSTAR 400.

Encontrara el software de puesta en funcionamiento, en el CD-ROM adjunto y en el site de Internet
de Danaher Motion en la zona para downloads.

Sin mucho esfuerzo, podra modificar los parametros y estudiar su efecto, ya que existe una conex-
ién permanente (online) con el amplificador. Simultdneamente se leen importantes valores
instantaneos del amplificador, visualizandoselos en el monitor del PC (funcion de osciloscopio).

Médulos de interfase eventualmente instalados en el amplificador, se reconocen automaticamente,
poniéndose a disposicion del usuario los parametros adicionales, requeridos para la regulacion de
posicion o la definicion de juegos de datos para una trayectoria.

Puede almacenar y volver a cargar los juegos de datos en un medio de almacenamiento (para su
archivo). También puede imprimir los juegos de datos.

Nosotros le entregamos juegos de datos de default respecto de los motores, para todas las combi-
naciones de servo amplificador-motor que tengan sentido. En la mayoria de los casos, podra poner
en marcha su accionamiento sin problemas, utilizando estos juegos de datos de default.
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2413

A

2414

2.4.2

Requerimientos de hardware

El interfase para PC (X8, RS232) en el master, se conecta al interfase serie del PC a través de un
cable de conexion cruzada (jno un modem cero link!) (= p.47).

Desconecte y conecte el conductor de union exclusivamente con las tensiones de ali-
mentacion apagadas (tanto en el amplificador como en el PC).

El interfase del servo amplificador esta galvanicamente separado a través de optoacopladores y se
encuentra a igual potencial que el interfase CAN.

Requerimientos minimos del PC:

Procesador : 80486 o suprior

Sistema operativo  : WINDOWS 95(c) / 98 /2000 / ME, WINDOWS NT4.0 / XP
Tarjeta grafica : compatible con Windows, color

Unidad de disco : disquetera 3,5"

Disco rigido (con 5 MB libres)
Unidad de CD-ROM
Memoria de trabajo : minimo 8MB
Interfase : un interfase serie libre (COM1:, 2:, 3: 6 4:)

Sistema operativo

WINDOWS 95(c) / WINDOWS 98 / WINDOWS 2000 / WINDOWS ME / WINDOWS NT / XP

DRIVE.EXE corre bajo WINDOWS 95¢ / 98 / 2000 / ME / XP y bajo WINDOWS NT 4.0. El sistema
de ayuda no esta disponible bajo Windows 95a y 95b.

WINDOWS FOR WORKGROUPS 3.xx, DOS, 0S2, Unix, Linux

DRIVE.EXE no corre bajo WINDOWS 3.xx, DOS, OS2, Unix y Linux.
Puede establecerse un manejo provisorio a través de un terminal ASCII (sin superficie de usuario).
Los ajustes del interfase deberan ser en tal caso: 9600 Baud, paridad nula, sin Handshake

Instalacion bajo WINDOWS 95 /98 /2000 / ME / NT / XP

En el CD-ROM se encuentra un programa de instalacion con el nombre SETUP.EXE, que le facilita
la instalacion del software de puesta en funcionamiento en su PC.

Conexion a los interfases serie de su PC:
Conecte el conductor de transmisién a un interfase serie de su PC y al interfase para PC del
SERVOSTAR 400 (= p.47).

Encendido:

Encienda su PC-AT y el monitor.

Concluido el proceso de arranque (booteo) aparece la superficie de usuario de Windows en el
monitor.

Instalacion:

Haga clic sobre START (Taskbar), luego en Ejecutar; ingrese en el panel de activacion de pro-
grama, el nombre del programa y su camino: x:\setup.exe (x= letra correcta de la unidad para CD).
Haga clic en OK y siga las instrucciones.

Instalacion de la tarjeta grafica (tamaino de la escritura)

Haga clic con la tecla derecha del ratén sobre el Desktop y abra la ventana de dialogo “Propieda-
des”.

Seleccione la pagina de ,Ajustes” y haga clic luego sobre “Otras opciones”. Selecciones Tamafio
de escritura pequefio. Siga las instrucciones consiguientes del sistema.
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3 Interfases

En este capitulo se representan todos los interfases importantes, ordenados segiin médulo master
o slave. La posiciéon exacta de los enchufes y bornes de conexion, los encontrara en la pagina 31.

3.1 Alimentacion de tension. Unicamente en el master

3.1.1 Conexidn a la red (X0) en caso de redes trifasicas

Conexion directa a la red. Los filtros estan integrados. Los cortacircuitos (p. ej. fusibles) debera
proveerlos el usuario = p.18

SERVOSTAR 400 o
FN1
8
_ /T D= U
1 /0T J[ /[ o | 3/PE~
9 —
1 E/ 5 = 2 50/60 Hz por SERVOSTAR40XM
] ~ F |
1 2 o /5 13
L3
l 3/PE~
T ~|j~ 50760 Hiz - por SERVOSTAR44xM
3 D—F?Iz—é-—ﬂ;g-— PE
3.1.2 Conexion a la red (X0) en caso de redes monofasicas

Conexion directa a la red. Los filtros estan integrados. Los cortacircuitos (p. ej. fusibles) debera
proveerlos el usuario = p.18

SERVOSTAR 400 ©

T

2
_| T E’ )_'?2 = 50,/60 Hz
2

- ] 118, 230y POr SERVOSTAR40XM

- )—'gl_:—é-—/;;-— PE
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31.3 Tension auxiliar de 24V (X0)
— A partir de una fuente de alimentacion externa de 24V DC,
p. €j. con transformador separador
— Corriente necesaria = p.17
— El filtro supresor de interferencias de la alimentacion de tensién auxiliar de 24V
esta integrado en el equipo
SERVOSTAR 400 X0
1~ +24V —
24V int.— I — ——0 _— = —E—u
l Nz 2 - ——
—[ 5 — DOND _ — L3
J_ > ~ |—-—-—PE
XGND T
314 Circuito intermedio (X0)
Puede conectarse en paralelo con otros master similares (a través de las borneras -DC y Rgext)
3.2 Conexion del motor con freno (X6)
La longitud del conductor del motor no debera exceder los 25 m.
SERVOSTAR 400
X6
1 7~  Brake-— 7
XGND ) o ill/ \“ I"/ ii
I [ |
| |
24y 2 | I Brake+ |
s o KO
: 3 Ll pE Pl
B p=)—0 i i |
& | [
4 l | uz2 | |
> || ||
ot
|
| |
Sy ot W2 L
I T
\~0/ \~0/
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3.3 Resistencia de carga externa (X0), solamente Master

Quite los puentes entre los bornes X0/5 (-Rg) y X0/4 (+Rpjint).

] iQuitar el puente!

SERVOSTAR 400
X0
-DC / |5 < Re |/\" LI |/\"
| | -
+DC Rbint 4 +Raint : | : |:_ _:
>_O | T—? : | RBext |
| | | |
8 +Rpext ! I Faz ! [
I
3.4 Feedback
3.41 Conexioén del resolver (X5)

En nuestros servomotores, se encuentran instalados como estandar, resolver biolares.
Sin embargo, es posible conectar resolver de 2 hasta 32 polos en el SERVOSTAR 400.

Si se deben utilizar longitudes de conductor superiores a los 25m, rogamos ponerse en contacto
con nuestro departamento de aplicaciones.

El contacto de proteccion térmica del motor se conecta al SERVOSTAR 400 a través del conductor

del resolver para su evaluacion.

3’3kSERVOSTAR 400 SubD9 12pol. Resolver
X5 circular
47k 470R 7 ~ ~ N /7__

_C | - —
1 3 [ [ \3 Seno / Coseno
47k 470R | segln el montaje
4 (= XXXX YE (mt <
[

I
33k | ! |
Il Il
II | |
47k 470R 4 ! ! 4
| (=] | ekl o =
] A | |XXXX | | \8 Coseno / Seno
47k 470R Gn el montaje
+ L ey seg )
33k | I
Il Il
11 || Il
10R 5 I I 5
| , , | BN
[> | J_ C I | i | C—'+ +
9 | | | lWH rQ Referencia
I I i R Gt el
| : | : Motor
S —— , | I
— — (L | sy —: B
J_ 6 l : l | 6 Contacto de
I | ] C : | = protecctién térmica
i | |
R
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3.4.2

Conexion para el encoder (X2)

Los motores pueden estar equipados opcionalmente con un encoder del tipo single o multiturn. Se
da preferencia aqui a aquellos del tipo ECN1313 y EQN1325.

Este encoder se utiliza en combinacion con el SERVOSTAR 400 como unidad de realimentacion,
cuando en el accionamiento se requieren cualidades de posicionamiento de alta precision o seren
idad de marcha.

Si se deben utilizar longitudes de conductor superiores a los 25m, rogamos ponerse en contacto
con nuestro departamento de aplicaciones.

El contacto de proteccion térmica del motor se conecta al SERVOSTAR 400 a través del conductor
del resolver para su evaluacion.

SERVOSTAR 400 SubD15 1_7p°|'- Encoder
clrcular
o X2 1 EnDat IHIPERFACE®
4 — G W (] <B- <+ SIN
— 10k I:I‘z" 9 | | 9 Coseno
] /s I
L | S I i -— -G I*REFSlN
- — | [ s i i |
1} |l N I
10k N N 3 I
4 1 C N (amt—=-A- [+ COS
— 120 1 1 Seno
10k | |
_ Aok P | | YE |
L | S | | -——— A I*—REFCOS
— 1 1K 1K |l | | I
1 || || [
|| || |
5 5
4 C | L6 (e} DATA | - ¢
> |;|12° 3 | | 13 || D> [RS8
(s PR (i —DATA | -
| : | : |
| | |
> (L e ol o clockl
15 | || 15 |
C RD -l = crockl
—— o || " N
7 ~ | | > e |
— 12 12 Sense
+ /" | | | | BK /s —_— I
S : | : ~ "
| | |
f'4 | | | | GY/PK f4 U I §]
> { I I (e =—Up —— Us
2 | | 2 Alimentacién de tensién
C | || RD/BU C— — 0V —=— QV
| e
k | Mot
| | | | otor
+15v 14| | 14
1 1 (= il (1 WH/GN | ®
l ~ M M ~ Contacto de
7 | | | | 7 roteccion térmica
:|: — C BN /GN p— P
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3.5 Senales de control
3.51 Entradas de valor nominal analégico (X3)

El servo amplificador dispone de una entrada programable para el ingreso de valores nominales
analdgicos.

Como potencial de referencia, AGND (X3/1) debe estar conectado siempre con CNC-GND del con-
trol.

Propiedades técnicas

— Tension max. de entrada. £ 10 V

— Resolucion 1,25 mV

— Masa de referencia AGND, borne X3/1

— Resistencia de entrada 20 kQ

— Espectro de tension a modo comun para ambas entradas adicionales a £ 10 V

SERVOSTAR 400 Control

X3

3
—1 + )

| | valor nominall +/-10V
2 l l respecto de CNC—GND
H— —

|
1)—0:
|

CNC-GND

Entrada analégica (borne X3/2-3)
Tension de entrada de un max. £ 10 V, resolucion 14bit con posibilidad de escaleo.
Ajuste estandar: valor nominal de velocidad

Asignacién del sentido de giro
Ajuste estandar: giro hacia la derecha del eje del motor (mirando a éste de frente) para tension
positiva en el borne X3/3 (+ ) respecto de X3/2 ( -)

Para cambiar el sentido de giro, puede invertir la conexion en los bornes X3/2-3, o bien modificar el
ajuste del parametro Direccion de rotacion, en la pagina “VELOCIDAD”.
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3.5.2

Entradas digitales de control (X3)

Todas las entradas digitales estan acopladas libres de potencial a través de optoacopladores.

Propiedades técnicas

— La masa de referencia es Digital-GND (DGND, borne X1/4,5 en el master Master)
— La Iégica esta disefiada para +24V / 7TmA (compatible con SPS)
— Nivel H de +12 a 36V / 7TmA, nivel L0 a 7V / OmA

SERVOSTAR 400 Control
X3
DIGITAL—IN1] 4
_| ) o L
DIGITAL-IN2| 5
— ")}—o E——
Mo 33 6V6 6
—{1P e PSTOP : pSTOP
N 2
=
] NSTOP| 7 ) +— NSTOP
X1 L +24V respecto
penn | 4 de CNC—GND
")—o : CNC—GND

Puede utilizar las entradas digitales PSTOP / NSTOP / DIGITAL-IN1 y DIGITAL-IN2 para activar
funciones previamente programadas en el servo amplificador.

Encontrara una lista de las funciones previamente programadas en la ayuda Online.

Si se asigna una nueva funcion previamente programada a una entrada, debe almacenarse el
juego de datos en el EEPROM del servo amplificador, apagando y volviendo a encender luego la
tension auxiliar de 24V (reset del software del amplificador).

Conmutadores finales PSTOP / NSTOP

Como estandar, los bornes X3/6 y X3/7 estan programadas como conmutadores finales. En caso
de no utilizar estas entradas para la conexién de conmutadores finales, puede programarselas para
otras funciones de entrada.

Los conmutadores finales positivo / negativo (PSTOP / NSTOP, bornes X3/6 y X3/7), estan a nivel
high en funcionamiento normal (seguro contra corte de cable).

Una sefial low (abierto) bloquea el sentido de giro correspondiente, permaneciendo activa la fun-
ciéon de rampa.

DIGITAL-IN 1/ DIGITAL-IN 2

Ud. Puede interconectar las entradas digitales en el borne X3/4 (DIGITAL-IN 1) o bien borne X3/5
(DIGITAL-IN 2), con una funcién previamente programada.
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3.5.3

Salidas digitales de control (X3)

Propiedades técnicas

— La masa de referencia es Digital-GND (DGND, borne X1/4,5 en el master)
— Todas las entradas digitales estan libres de potencial
— DIGITAL-OUT1 y 2 : Open-Emitter, max. 30V DC, 10mA

24V

SERVOSTAR 400 Control
T

1 X3

24
ﬁz«H

ZST DIGITAL—OUTY| & )_C Digital 1
e KH

1
AT

- 9
DIGITAL—0UT2 ) o Digital 2

Salidas digitales programables DIGITAL-OUT 1/ 2:

Ud. Puede utilizar las salidas digitales DIGITAL-OUT1 (borne X3/8) y DIGITAL-OUT2 (borne X3/9)
para emitir un aviso de funciones previamente programadas en el servo amplificador.

Encontrara una lista de las funciones previamente programadas en la ayuda online.

Si se le asigna un aviso de una funcioén previamente programada nueva a una salida, debe almace-
narse el juego de datos en el EEPROM del servo amplificador, apagando y volviendo a encender
luego la tensién auxiliar de 24V (reset del software del amplificador).
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3.54 Senales digitales en el equipo de red (X1)

Propiedades técnicas

— La masa de referencia es Digital-GND (DGND, borne X1/4,5)
— La logica esta disefiada para trabajar con +24V / 7TmA (compatibilidad con las SPS)
— Nivel H +12 a 36V / 7mA, nivel L0 a 7V / OmA

BTB/RTO: Salida de un relé, max. 30V DC 6 42V AC, 0.5A

SERVOSTAR 400 X1 Control

‘ T BTB/RTO 1_) - g

1k

T 100n BTB/RTO| 2

i R P Beve ENABLELS Dy 4 .ename
N
T

1/O—GND

DGND| 4 ) - /77177 g
DGND| 3 - }—o @

Entrada de la liberacion ENABLE

Las etapas de potencia de todos los servo amplificadores del sistema se activan con la sefal de
liberacion (borne X1/3, entrada 24V, activo con seiial High).
En estado de bloqueo (sefial low), los motores conectados no presentan momento de giro.

Contacto de disposicion para el servicio BTB/RTO

La sefial de disposicion para el servicio (borne X1/1 y X1/2 ) se comunica a través de un contacto
libre de potencial, perteneciente a un relé.

Este contacto esta cerrado, cuando todos los servo amplificadores del sistema estan dispuestos
para el funcionamiento. Este aviso no se ve influenciado por la sefial de liberacion, 12T y el nivel de
disparo del circuito de carga.

Todos los fallos conducen a una apertura del contacto BTB y una desconexion de las eta-
pas de salida.
Encontrara una lista de los avisos de fallo en la pagina 60.
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3.6

3.6.1

Emulaciéon de encoder

Interfase de generador incremental (X4)

El interfase de generador incremental forma parte del volumen de entrega. Seleccione la funcion
encoder (en la pagina “Encoder”).

En el servo amplificador, se calcula la posicion del eje del motor a través de las sefiales ciclica-
mente absolutas del resolver o bien encoder.

A partir de esta informacion, se generan pulsos compatibles con aquellos provenientes de un
generador incremental.

En el enchufe SubD X4 se emiten dos pulsos desfasados en 90° eléctricos. Las sefiales A y B.
Ademas se emite un pulso por vuelta (el pulso cero).

La resolucién puede ajustarse a través del parametro ENCOUT. Pueden ajustarse:
32/64/128/256/512/1024  pulsos / vuelta en caso de realimentacion con resolver

2048/4096 pulsos / vuelta en caso de realimentaciéon con EnDat 6 HIPERFACE

8192 pulsos / vuelta en caso de realimentaciéon con EnDat 6 HIPERFACE
hasta 3000 min™

16384 pulsos / vuelta en caso de realimentacién con EnDat 6 HIPERFACE

hasta 1500 min™"

Puede fijarse la posicion del pulso cero dentro de una vuelta mecanica, almacenandola (parametro
NI-OFFSET). Debido a la compatibilidad con generadores de pulsos de uso comercial, el pulso
cero solamente puede fijarse para la condicién A=B=1.

La masa de referencia del interfase es AGND.
Debe unirsela en todos los casos con la masa de las entradas del control.

Conexidn y descripcidon de las senales del interfase de generador incremental:

SERVOSTAR 400 “ CNC
> 5 > N A+ 7N >
RS 485| 4~ — [:]1500* J Rs7a5 | Sendl A
~ A—
> 2 > NI+ _ >
75 255 5 < — |:|1500* =S 255 Cero |
% NI— * N
> 6 > B+ ~ >
RS 485 7~ —( [:]1500* J Rs7s5  Sendl B
-y S /

A BV

g5 %
5V

N—I

* segln la impedancia de linea
conectar AGND (X3) con CNC—GND

tv tv

Distancia entre flancos a > 0,25us

Pendiente del flanco tv < 0,1us

-,

Retrazo N—I—-td < 0,1us

td td
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3.6.2

Interfase SSI (X4)

El interfase SSI (emulacién de generador absoluto sincronica serie) pertenece al volumen de ent
rega.
Seleccione la funcién de encoder SSI (en la pagina del software de ajuste “Encoder”).

En el servo amplificador, se calcula la posicion del eje del motor a través de las sefiales ciclica-
mente absolutas del resolver o bien encoder. A partir de esta informacion, se genera un formato de
datos compatibles con aquellos provenientes de un generador absoluto SSI. Esta informacién
ciclica absoluta, se emite en el enchufe SubD X4 en forma serie sincrénica, con una resolucion de
12 bit.

Se emiten 24 bit, de los cuales los 12 superiores estan fijados en CERO, mientras que los 12 infe-
riores contienen la informacion referente a la posicion.

El interfase debe leerse como un generador Multiturn, sin embargo entrega un dato valido como
Singleturn. La sefial puede emitirse en formato Gray (estandar) o bien en formato binario
(parametro SSI-CODE).

El control leera una sefial serie con una frecuencia de reloj sincrénico de un max. de 1,5 MHz.
Puede adaptarse el servo amplificador a la frecuencia de reloj de su SSI mediante el parametro
SSI-TAKT (200 kHz o bien 1,5MHz e invertida).

La masa de referencia del interfase es AGND.
Debe unirsela en todos los casos a la masa de las entradas del control.

Conexioén y descripcién de las sefales del interfase SSI:
El sentido de giro del interfase SSI esta ajustado de modo que, mirando el eje del motor de frente,
la cuenta aumenta cuando éste gira hacia la derecha.

SERVOSTAR 400 CNC

6 N DATA N
> =) ° >
RS 485 7~ — D1500* RS 485 DATA
< DATA i

4N CLOCK <

)
RS 485 51 5om|j S— RS 485 CLOCK

")
v CLOCK v

Clock

—
Binario 1

* segln la impedancia de linea

conectar AGND (X3) con CNC—GND

4 5 6 7 8 9 0 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25
T

|
1, t t
|

2 6 6 6 €3 € 6 6 6 €9 6 6)

Gray |

7ED.ED. 6 €3 €2 €3 (5 60 © 6 € €

L

Monostable Formato : binario/Gray Tiempo de conmutacion de datos t, < 300ns
Max. frecuencia de transmision = 1,5 MBaud Tiempo de estabilizacién del monoflop t, < 15us
Min. duracion del periodo T = 600 ns Uy = 2,0V/—20mA U < 0,5V/4+20mA
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3.7 Interfase RS232, conexion al (X8), solamente en el master
El ajuste de los parametros de funcionamiento, posicionamiento y de las trayectorias de marcha,
puede efectuarlo desde un ordenador PC de uso comercial, a través del software de puesta en fun-
cionamiento.
Conecte el interfase para el PC (X8) del servo amplificador con la tensiéon de alimentacion des-
conectada a uno de los interfases serie del PC, mediante un cable de conexion cruzada (jno uti-
lice un conductor conectado 1:1!).
El interfase se encuentra a igual potencial que la légica interna, con AGND como masa de referen-
cia.
El interfase correspondiente se selecciona y parametriza desde el software de puesta en funciona-
miento.
Encontrara mas indicaciones en la pagina 35 .
SERVOSTAR 400 PC
X8
q RxD |2 N T s TxD q
RS 232 4 : : —— : : - RS 232
5.~ 1 | AGND | | |
SHIEEE B >
TxD3>I! I:C RxD
RS 232 ) —> \J RS 232
T T
Conductor de transmision entre el PC y el servo amplificador de la serie SERVOSTAR 400:
(Vista: vista de frente de los enchufes SubD instalados. Corresponde al lado de las soldaduras de
las hembrillas SubD en el conductor
PC PC
X6 RS232 X6 RS232
Sub—D 9—Pol. Sub—D 25—Pol. Sub—D 9-Pol. Sub—D 9—Pol.
@)
4 o
RxD ° o TxD RxD RxD
™D % o] [0 ™ o
°
°
PGND : ° PGND GND
o
% o] [ow
°
o
Hembrilla e Hembrilla Hembrilla
%o
o
P
P
25 &
O _

Hembrilla
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3.8 Interfase para control de motores paso a paso (pulso-direccion)

Mediante este interfase, puede conectar el servo amplificador a un control para motores paso a
paso de uso comercial. El servo amplificador se parametriza también en este caso a través del
software de puesta en funcionamiento (engranaje electrénico). Como la cantidad de pasos es ajus-
table, el servo amplificador puede adaptarse a las sefiales de pulso y direccion de cualquier control
para motores paso a paso. Pueden emitirse avisos de diversos tipos.

La entrada de valor nominal analdgico esta fuera de funcionamiento.

iAGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control! Tenga en cuenta la frecuencia
limite!

Perfil de velocidad con diagrama de seinales

+VI a=0 +a a=0 —a a=0 +a a=0

—-Vv2

s L O P

t
Direccidn 1
0
t
Analogias:
trayectoria recorrida s cantidad de pulsos
Velocidad v frecuencia de los pulsos
Aceleracion a —— Variacién de la frequencia de los pulsos
Advertencia:
La conexion de un generador tipo ROD aumenta la inmunidad contra perturbaciones
electromagnéticas.
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3.8.1

Conexion de controles de motores paso a paso con niveles de seia-
les de 5V (X4)

Mediante este interfase puede conectar el servo amplificador a un control para motores paso a
paso con niveles de sefial de 5V. En este caso se utiliza el enchufe SubD X4.
Frecuencia limite: 1 MHz

SERVOSTAR 400 x4 Master
5 (Y Pulso+ !N
=2 = <
e
RS 485 JSO\Q*I:I Lo Lo RS 485 Pulso
° < Pulso— b
1o 1o
1o 1o
6 : : Direccion+ : :
< A N > Direccis
—— Se——=s
RS 485 b ; ~ [ Lo RS 485 Ireccion
< L Direccion— \_J

3.8.2

* segln la impedancia de linea
conectar AGND (X3) con CNC—GND

iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!

Conexion de controles de motores paso a paso con niveles de seia-
les de 24V (X3)

Mediante este interfase puede conectar el servo amplificador a un control para motores paso a
paso con niveles de sefial de 24V. En este caso se utilizan las entradas digitales DIGITAL-IN 1y 2
en el enchufe X3.

Frecuencia limite: 100 kHz

SERVOSTAR 400 Master
X3
— 4 —~ H 4 -~
s o DIGITAL—IN1 _) oL \IDIreCClon:( \ib < >|4Sl2 Direccién
P e W | e— \
~ DIGITAL-IN2| 5 | 1 Pulso 1 1
1 —)—o.\Yl. .\\rl.\, < >|/,§|z|~ Pulso

+24V respecto de GND
AGND

GND

DGND ED_C
@ 7

iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!
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3.9

3.9.1

Interfase para el funcionamiento master-slave, guiado por encoder

Mediante este interfase pueden interconectarse varios SERVOSTAR 400 (funcionamiento mas-
ter-slave).

El amplificador slave se parametriza mediante el software de puesta en funcionamiento (engranaje
electrénico). Puede ajustarse la resolucion (pulsos / vuelta). La entrada analdgica esta fuera de fun-
cionamiento.

iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control! jTenga en cuenta la fre-
cuencia limite!

Obtendra mas informaciones respecto de la conexiéon de un generador SSI de nuestro departa-
mento de aplicaciones.

Diagrama de seiiales (para encoder con salida RS422 6 24V)

tv tv

—= q a a a ——

A 7 Y

LA

B Y

0 |
|

Conexion a un SERVOSTAR 400 master con nivel de 5V (X4)

Mediante este interfase pueden interconectarse varios SERVOSTAR 400 (funcionamiento mas-
ter-slave). Se pueden manejar hasta 16 amplificadores slave a partir de un master, a través de la
salida de encoder. A tal fin se utiliza el enchufe SubD X4.

Frecuencia limite: 1 MHz, pendiente de flanco tv < 0,1us
iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!

Slave Master
SERVOSTAR 400 “ ‘e SERVOSTAR 400
5 [ A+ Y 5
iRk ~
RS 485 252"1:' : : _: : ~ 4 RS 485 Sefial A
P A— [ S
o o
o o
|l [
6 : : B+ : : 6
. )—e | | (o
< T (o < i
RS 485 7] | | e— 7 RS 455 Sefial B
< B— &
hd

*segln la impedancia de linea
(solo una al final del bus)

conectar AGND (X3) con CNC—GND
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3.9.2 Conexion a un encoder con nivel de senal de 24V (X3)

A través de este interfase, puede hacer guiar al SERVOSTAR 400 como slave a partir de un enco-
der con sefiales de 24V (funcionamiento master-slave). A tal fin se utilizan las entradas digitales
DIGITAL-IN 1y 2 en el enchufe X3.

Frecuencia limite: 100 kHz, pendiente de flanco tv < 0,1us
iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!

SERVOSTAR 400 Encoder

X3
< >|4¢|. Sefial A

| DIGITAL—IN1| 4 ) N Direccidn/”~
3K3 B6V6 :
P
N R |

~

\
T T
] M DIGITAL=IN2| 5 ) :\ Pulso |\ /I < @_ Sefial B
hd
1 ' - +24V respecto de GND
AGND |=
DGND 4X1
)0 l GND
3.9.3 Conexioén a un encoder seno-coseno (X2)

A través de este interfase, puede hacer guiar al SERVOSTAR 400 como slave a partir de un enco-
der seno-coseno (funcionamiento master-slave). A tal fin se utiliza el enchufe SubD X2.

Frecuencia limite: 250 kHz

iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!

SERVOSTAR 400 Encoder
o X2 1 EnDat :HIPERFACE®
e« II II C ———<—B— I—<—+ S'N
— 10K 120 9 | | 9 Coseno I
N I C T T =={—-B+ | —=REFSIN
o I 1K 1K |l |l |
1 |l || |
10k r3 | | | oN 3 I
7 II II { -l e A— |—<—+ COS
- | 10K 120 f11 |l | | vE 11 Seno |
1 1K || [ | | I
I I : | : I
10 | | 10 |
_|:_IJ_|: (] | 1L PK (o =0V |
_< 120 12 | |XXXX | | o 12 Sense |
+ e
|l | I I
[> <4 | | | BU C4_. > UP |_>_ US
2 | | | : RD 2 Alimentacion de tensidn
(. | e o
T — =—(QV —=— QV
G il 1 G
+ o/ W T
conectar AGND (X3) con CNC—GND
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3.10 Conexiones para buses de campo
3.10.1 Interfase CANopen (X7)
Tipeo con velocidad variable, marcha de referencia, arranque de trayectoria, arranque de trayecto-
ria de comando directo, ajuste digital de valor nominal, funcion de transferencia de datos y muchos
otros.
Encontrara informaciones mas detalladas en el manual de CANopen.
El interfase se encuentra a igual potencial que la légica interna y posee AGND como potencial de
referencia. La entrada analdgica sigue en funcionamiento.
jAun cuando no se utiliza la entrada analégica, debe conectarse AGND con la masa del con-
trol!
Cable para el bus CAN
CAN—Server /Client
SERVOSTAR 400
X7
7N o CANH T .
q _/ [ P — q
> 12004 | | Lo 1200 P
2 ~ i CANL i CAN
CAN S i : G— i : >
| |
3 P AGND P
J_ ) I\ ) I\ J O
T T
AGND | *segln la impedancia de linea

CAN segin ISO 11898
conectar AGND (X3) con CNC—GND

Segun ISO 11898 deberia utilizarse un conductor para el bus con una resistencia a sefiales alter-
nas de 120 Ohm.

La longitud del conductor permitida para una comunicacion segura disminuye la frecuencia de
transmisién. Como pauta general pueden utilizarse los siguientes valores medidos por nosotros.
Sin embargo, no debera entendérselos como valores limite:

Datos del conductor: Resistencia a sefal alterna 100-120 Q
Capacidad en funcionamiento max. 60 nF/km
Resistencia del conductor (bucle) 159,8 Q/km
Longitudes en dependencia con la frecuencia de transmision
Frecuencia de transmision / | max. long. del conductor /
kBaud m
1000 20
500 70
250 115

Con una capacidad de trabajo menor (max. 30 nf/km) y una resistencia menor del conductor (bucle,
Q/km) pueden lograrse distancias de transmision mayores.
(Resistencia a sefal alterna 150 £ 5Q = resistencia de terminacion 150 + 5Q).
Respecto de la carcasa de los enchufes SubD, exigimos las siguientes propiedades por razones de
proteccion contra interferencias electromagnéticas:

— carcasa metalica o con cubierta metalica

— posibilidad de conexion para la maya de blindaje del conductor, con unién de gran

superficie

En el master se encuentra una entrada para el CAN. Todos los médulos de los ejes del sistema,
estan conectados internamente a este bus. En el Ultimo médulo de eje, se encuentra una conexién
CAN adicional, a través del cual pueden conectarse otros participantes del bus, o bien se debera
terminar el bus mediante una resistencia de adaptacion.
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3.10.2 Interfase PROFIBUS (X7), opcion

Este parrafo describe el interfase para PROFIBUS del SERVOSTAR 400.
Informaciones respecto del volumen de funciones y los perfiles del protocolo de software, se
encuentran en la descripcién “Perfil de comunicacion PROFIBUS DP”.

La seleccion del conductor, modalidad de cableado, blindaje, enchufes de conexion al bus y los
tiempos de transito, se describen en las “Pautas de construccion PROFIBUS-DP/FMS” de la PRO-
FIBUS-Nutzerorganisation PNO, N° de pedido 2.111.

SERVOSTAR 400 Control \
X7
1 1
n—C >_4
5 5
F—C—? ———————————— -o-mmm)— GND1
3000 | - | i3900
() 5 )
-S‘Z%K— § (= — Q-mm)—| RS485—A
52200 ! | ! | | 2200
o Lol
—> #jZ— C=4f :\ ,l :\ II <l>=)— RS485-B
3000l | | 113000
+5V Br 6 iy
/ = =
— 4 4
AGND _C D_ \
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3.10.3

3.10.3.1

3.10.3.2

Interfase SERCOS (X7), opcion

Este parrafo describe el interfase para SERCOS del SERVOSTAR 400.
Informaciones respecto del volumen de funciones y los perfiles del protocolo de software, se
encuentran en el manual “IDN Reference Guide SERCOS”.

Utilice exclusivamente conductores de guia de onda luminoso para la conexion, que sean compo-
nentes SERCOS, segun el estandar IEC 61491.

Diodos luminosos

RT:

TT:

Err:

indica si se reciben correctamente los telegramas sercos. En la fase final de comunicacion
4, estos diodos deberian estar levemente encendidos, ya que se reciben telegramas
ciclicamente.

Indica si se transmiten telegramas sercos. En la fase final de comunicacion 4, estos diodos

deberian estar levemente encendidos, ya que se reciben telegramas ciclicamente.

Rogamos controlar las direcciones de las estaciones en el control y el servo amplificador

cuando:

- el LED no se enciende nunca en la fase 1, o bien

- no se puede poner en funcionamiento el eje, a pesar de que el LED RT se enciende
ciclicamente.

indica una comunicacioén sercos defectuosa o interferida.

Si este LED esta fuertemente iluminado, existen perturbaciones graves en la comunicacion,
o bien la misma no se ha establecido.

Rogamos controlar la velocidad de transmision SERCOS tanto en el control, como en el
servo amplificador (BAUDRATE) y las conexiones del LWL.

Si el LED esta levemente encendido, indica una comunicacion levemente interferida, la
potencia de transmision optica, no es correcta la potencia de emisién dptica no esta
correctamente adaptada a la longitud de la linea. Rogamos controlar en este caso, la
potencia de transmision de la estacion SERCOS que fisicamente se encuentra ubicada
antes. La potencia de transmision del servo amplificador, puede adaptarla segun se indica
en la pagina SERCOS, del software de puesta en funcionamiento DRIVE.EXE , mediante la
adaptacion de la longitud de linea en el pardmetro Longitud de la LWL.

Diagrama de conexiones

Estructura de SERCOS con conductor éptico (representacion del principio de funcionamiento).
Conductor de fibra &ptica (LWL)
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4

4.1

Puesta en funcionamiento

Advertencias importantes

Solamente personal especializado con profundos conocimientos en electrotecnia debe
poner en funcionamiento los servo amplificadores.

Se describe una puesta en funcionamiento a modo de ejemplo. Segun la aplicacion de los equipos
puede ser mas adecuado un procedimiento diferente.

Ponga en funcionamiento cada servo amplificador por separado, cuando se trata de un sis-
tema de mas de un eje.

Antes de la puesta en funcionamiento, el constructor de la mdaquina debe efectuar un
andlisis de los peligro posibles y tomar las medidas necesarias para que eventuales mo-
vimientos imprevistos no conduzcan a dafios personales o materiales.

;Cuidado !

Controle que todas las partes de conexion bajo tension estén adecuadamente protegi-
das. Presentan tensiones que causan peligro de muerte de hasta 800V.

Nunca afloje las conexiones eléctricas del servo amplificador bajo tension.

La tension residual de los condensadores puede presentar valores peligrosos, hasta 300
segundos después de desconectada la tension de red.

La temperatura del disipador y de la placa frontal pueden presentar temperaturas de
hasta 80°C. Mida la temperatura del disipador. Espere a que el mismo se haya enfriado
a una temperatura de 40°C antes de tocarlo.

jAtencion!

Si el servo amplificador se encuentra en depdosito por tiempos mayores a 1 aiio, deben
formatearse los condensadores.

Desconecte para ello todas las conexiones eléctricas.

Aplique 230V AC durante aproximadamente 30 minutos a los bornes L1y L2 del servo
amplificador. Esto produce el formateo de los condensadores.

Informacion mds detallada respecto de la puesta en funcionamiento encontrard en:

La adaptacion de los parametros y su efecto sobre el comportamiento de regulacion, se
describe en el manual del software de puesta en funcionamiento.

La puesta en funcionamiento del interfase correspondiente al bus de campo se describe
en el manual del bus en cuestion.

Le transmitimos mds conocimientos en nuestros cursos de entrenamiento (a pedido).

SERVOSTAR® 400 manual de instalacion 55



Puesta en funcionamiento

07/03 Kollmorgen

Las indicaciones siguientes pretenden ayudarle a efectuar una puesta en funcionamiento segun
una secuencia adecuada, sin poner en peligro personas o la maquina.

Controlar la instalacion

Bloquear la sefal
de liberacion

Conectar la tension
auxiliar de 24V

Encender el PC, Iniciali-
zar software de puesta
en funcionamiento

Controlar los

parametros visualizados|

y corregirlos si hace
falta

Tension de red
maxima, = p.17)

Ver el capitulo 2. Dejar el servo amplificador libre de tension.
0V en el borne X1/3 (Enable)

24V DC en el borne X0/1, masa en el borne X0/2
Después del proceso de inicializacion (aprox. 0,5s) se visualiza el estado
de equipo en el display a LED (= p.58)

Seleccionar el interfase al cual esta conectado el servo amplificador.
Los parametros que se encuentran en el SRAM del servo amplificador se
transfieren al PC.

;Cuidado !

Controle especialmente los parametros que se describen a conti-
nuacion. Si no tiene en cuenta estos valores fundamentales, pue-
den danarse o destruirse componentes pertenecientes a la instala-
cion.

: ajustar la tension de red existente (tener en cuenta la tension de red

Tensiéon nominal del motor : por lo menos igual a la tension del circuito intermedio del amplificador
Cantidad de polos del motor : debe coincidir con la del motor (consultar el manual del motor)

Realimentacion
IrMS

IPEAK
Velocidad de giro final

: debe coincidir con aquella instalada en el motor
: como maximo la corriente de parada del motor Ip
(chapa de caracteristicas)
: como maximo 4 veces la corriente de parada del motor lg
: como maximo la velocidad de giro nominal del motor
(chapa de caracteristicas del motor)

Potencia del circuito de carga: como maximo la potencia de la resistencia de carga

Direccién de la estacion

Controlar los dispositi-
vos de proteccion

Conectar la alimentaci-
6n de potencia

Aplicar un valor nominal
de OV

Liberar el amplificador

Valor nominal

Optimizacion

Poner en funcionamien-

to el bus de campo

. direcciéon univoca en el master

;Cuidado !
Asegure que no se generen peligros para la mdquina o para las
personas en caso de movimientos involuntarios de la mdaquina.

A través de la tecla SI/NO del control del relevador
Aplicar OV en el borne X3/2-3

(500 ms después de aplicar la tensién del circuito de potencia) 24V DC en
el borne. X1/3 (Enable), el motor esté parado con momento de giro de
parada Mo

Aplicar un valor nominal analégico pequefio en el borne X3/2-3. Se reco-
miendan 0,5V.

iSi el motor oscila, debe reducirse el parametro Kp en la pagina
“regulador de velocidad” del software de puesta en funcionamiento!
iEl motor peligra!

Optimizar el regulador de velocidad, de corriente y de posicion

Consultar las instrucciones de puesta en funcionamiento en el manual cor-
respondiente que se encuentra en el CD-ROM
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4.2

4.2.1

A

PC

Parametrizacion

Su servo amplificador viene provisto de fabrica, de un juego de parametros de default, que contiene
parametros validos y seguros para el regulador de corriente y velocidad.

También viene almacenado en el servo amplificador, un banco de datos con parametros de moto-
res. Durante la puesta en funcionamiento, debera seleccionar al juego de datos del motor conec
tado y almacenarlo en el servo amplificador. Para la mayoria de las aplicaciones, estos ajuste con-
duciran a resultados de regulacion entre buenos y muy buenos.

Encontrara una descripcién de todos los parametros y de las posibilidades de optimizacion en el
manual “Software de puesta en funcionamiento DRIVE.EXE”.

Sistemas de mas de un eje

A tal fin existe una conexion interna entre el master y los médulos correspondiente a los ejes. El
cable proveniente del PC solamente debe conectarse al master. La adjudicacién de las direcciones
se realiza automaticamente, de modo que hay que asignar exclusivamente la direccion del master.

Una vez modificada la direccion del master, debera apagar y volver a encender la tensién

N

auxiliar de 24 V.

Los moédulos de los eje se enumeran decrecientemente a partir del master. La tabla siguiente mue-
stra un ejemplo con un master y tres médulos de igual cantidad de ejes.

Eje Direccion | Comentario

Master 10 Direccién del master, asignada por el usuario
Médulo de eje 3 9

Médulo de eje 2 8 Asignados automaticamente

Médulo de eje 1 7

La direccion de master mas elevada es 128. La direccion del master debe seleccionarse
de modo que al ultimo modulo correspondiente a un eje (izquierda) se le asigne como
minimo la direccion 1.

En redes del tipo CAN o PROFIBUS debe cuidar que las direcciones asignadas auto-
mdticamente, no coincidan con aquella de alguno de los otros nudos.
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4.2.2 Manejo por medio de teclas — indicacion de estado

En el master se encuentra un panel de manejo con dos teclas. Aqui puede ajustarse la direccion
del master y consultar las informaciones de estado de todos los ejes conectados.

4221 Manejo

Con las dos teclas puede efectuar las siguientes funciones:

Teclas en el Master:

A un accionamiento : un punto de menu hacia arriba, el nUmero aumenta en una unidad
dos accionamiento seguidos rapidamente : aumenta el nimero en diez unidades
v un accionamiento : un punto de menu hacia abajo, el nimero disminuye en una unidad

dos accionamiento seguidos rapidamente : disminuye el nimero en diez unidades
AV mantener la tecla derecha accionada y accionar la tecla izquierda adicionalmente:
hacia el ingreso de cifras, funcién de retorno

4222 Indicacion de estado en el moédulo de eje

cada moédulo correspondiente a un eje posee 2 diodos luminosos para una vista rapida de su
estado.

LED
Rojo Verde |Significado
Encendido | Apagado |eje no esta en condiciones de funcionamiento (fallo)
Centellea | Apagado |Existe un aviso de advertencia
Apagado | Encendido |El eje esta listo para el funcionamiento y liberado
Apagado | Centellea |El eje esta listo para el funcionamiento, pero no liberado
Centellea | Centellea |El eje esta seleccionado

Puede obtenerse una indicacion de las advertencias y fallos a través del display en el master
(= p.59).
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4.2.2.3 Indicaciones de estado en el

Encender

24V

H Entrada de reset activa

y tiene aplicado un nivel high

I D I Estado 1 : 24V conectados

después de 10 segundos cambia a estado

Punto centellea

master

Una entrada digital esté definida con la funcién "Reset”

El equipo comunica la versién del software bésico

2304

Estado 2 : 24V conectados
El equipo comunica el cédigo de corriente (aqui 3A)

EE] 3 Estado 3 : 24V conectados, alimentacién de potencia conectada

Punto centellea

E D 3 Estado 4 : Aplicados los 24V y potencia, equipo liberado
ol|

Equipo comunica cédigo de corriente, potencia y liberacién aplicados
Punto centellea

: nﬂ\ﬁig

El equipo comunica cédigo de corriente y tension aplicada

Master

Direccién del master

Avisos de fallo y advertencia: todos aquellos activos
Los avisos y las advertencias se visualizan por

4 ciclos de centelleo cada uno

M&dulo de eje extremo izquierdo

Direccién de estacién

Los avisos y las advertencias se visulizan por
4 ciclos de centelleo cada uno

D = 1s Avisos de fallo y advertencia: todos aquellos activos
L]l

Médulo de eje extremo izquierdo

Direccién de estacion
D = 15| Avisos de fallo y advertencia: todos aquellos activos

| Los avisos y las advertencias se visulizan por

Este ejemplo representa 1 master
con 2 mbdulos de eje

4 ciclos de centelleo cada uno

. s

Tenga en cuenta que aqui
también se les asignan nuevas

direcciones a los médulos de eje eventualmente conectados
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4.3

Avisos de fallo

Los fallos que aparecen se visualizan en el display de LEDs en la placa frontal a través de un
cédigo de numeros. Todos los fallos conducen a una apertura del contacto BTB y a la desactiva-
cion de las etapas de salida del amplificador (el motor queda sin momento de giro). Se activa el
freno de sujecion el motor.

Numero Denominacion Explicacién
FOO no hay fallo no hay fallo en el médulo correspondiente al eje seleccionado
FO1* Temperatura del Temperatura del disipador demasiado elevada.
disipador El valor limite fue ajustado a 80°C por el fabricante
FO2* Exceso de tensién Exceso de tension en el circuito intermedio.
Valor limite depende de la tension de red
FO3* Error de persecucion Aviso de error de persecucion del regulador de posicion
F04 Realimentacion Corte, cortocircuito, puesta a masa del cable en la realimentacion
FO5* Baja tension Baja te’ns.i(')n gn el circuito intermedio. .
Valor limite ajustado a 100V por el fabricante
F06 Temperatura del motor Sgnsor de temperatur’a c.iefec.:tuoso o temperatura del mptor dema-
siado elevada. Valor limite ajustado a 145°C por el fabricante
FO7 Tensién auxiliar Problemas en la tensién auxiliar interna
F08* Exceso de velocidad Motor disparado, velocidad de giro en valores excesivamente altos
F09 EEPROM Fallo de checksum (suma de control)
F10 Flash-EPROM Fallo de checksum (suma de control)
F11 Freno Corte, corto circuito o puesta a tierra del cable en el freno
F12 Fase del motor Falta una fase del motor (corte de cable o similar)
F13* Temperatura interna Temperatura interna demasiado elevada
F14 Etapa de salida Fallo en la etapa de salida
F15 I’t max. Valor de It maximo excedido
F16* BTB de red Falta 2 o 3 fases de la alimentacion
F17 Fallo de conversor A/D  |Fallo en la conversion analégico- digital
F18 Carga Circuito de carga defectuoso o ajuste incorrecto
F19* Fase de red Falta de un fase de la alimentacién
F20 Fallo de portico Fallo de portico
F21 Fallo de handling Fallo en el software de la tarjeta de ampliacion
F22 Puesta a tierra Solo para equipos de 40/70 Ampere: puesta a tierra
F23 Paro del bus CAN Fallo grave en la comunicacion en el bus CAN
F24 Advertencia Indicacion de advertencia se evaltia como fallo
F25 Fallo de conmutacion Fallo de conmutacion
) Fallo durante la marcha de referencia
F26 Conmutador final (Se ha arribado al conmutador final)
- Fallo durante el manejo de la opcion -AS- (La excitacion de la op-
F21 Opcion AS cion -AS- y la senal der ENABLE estan apli(cadas simulténeamer?te)
F28 Reserva Reserva
F29 Fallo de Sercos Solamente en sistemas SERCOS
F30 Timeout SERCOS El timeout en sercos conduce a un paro de emergencia
F31 Reserva Reserva
F32 Fallo en el sistema El software del sistema no responde correctamente

* = Estos avisos de fallo pueden eliminarse sin un reset, mediante el comando ASCII, CLRFAULT. Si existe
solamente uno de estos fallos y se activa el botén RESET o se resetea la funcién 1/O, también se ejecuta sola-
mente el comando CLRFAULT.
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4.4

Avisos de advertencia

Perturbaciones que aparecen, pero que no conducen a una desactivacion de la etapa de salida del
amplificador (el contacto BTB permanece cerrado), se visualizan en el display de LEDs del panel
frontal, a través de un cédigo numérico.

Numero |[Denominacion Explicacion
n01 12t Aviso de que se ha excedido el nivel de It
n02 |Potencia del circuito de carga |Se ha alcanzado de la potencia ajustada para el circuito de carga
n03* |S_fehl Se ha excedido la ventana de error de persecucion ajustada
n04* | Supervision de excitacion Supervisidn de excitacion activa (del bus de campo)
n05 |Fase de red Falta una fase de la red
n06* |Conmutador de final de SW 1 |Conmutador final de software 1 excedido
n07* |Conmutador de final de SW 2 |Conmutador final de software 2 excedido
n08 |Fallo de trayectoria de marcha |Se ha inicializado una trayectoria de marcha defectuosa
n09 | Sin punto de referencia Al iniciar‘ una trayectoria de marcha no estaba definido el punto de
referencia
n10* |PSTOP Conmutador final PSTOP activado
n11* |NSTOP Conmutador final NSTOP activado
n2  Valores de default anicamente HIPERFACE® : fueron cargados los valores default
para el motor
n13* |Tarjeta de ampliacién La tarjeta de ampliacién no trabaja correctamente
n14 Realimentacion SinCos No se ha efectuado la conmutacién seno-coseno
n15 Fallo de tabla Fallo en la tabla velocidad-corriente; INXMODE 35
n16-n31 |Reserva Reserva
n32 |versién beta del firmware La version de firmware no esta liberada para el uso

* = estas advertencias conducen a un paro controlado del accionamiento (frenado con rampa de emergencia)
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Esta pagina fue intencionalmente dejada en blanco.
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5 Accesorios
5.1 Fuente de alimentacion externa de 24V DC / 5A

25
122
9
N

H

Q

?‘v /

L

M
\\ M

\0
Datos técnicos
Tensién de entrada 120/ 230V
Corriente de entrada 0,9/0,6A
Frecuencia 50/60Hz
Cc.)rtac.ornente del circuito 3.15AT
primario
Tensién de salida 24V + 1%
Corriente de salida max. |5A
Riple <150mVss
Picos de conmutacién <240mVss

Cortacircuitos del circuito
de salida

proteccion contra cortocircuito

Temperatura de trabajo

0...+60°C

Tipos de sujecion

Riel con forma de sombrero, montaje vertical
Espacio libre encima y debajo del equipo: 50mm en cada caso

Peso

0,75kg

N° de pedido

83034
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5.2 Fuente de alimentacion externa 24V DC / 20A
24V DC 20A
< Placa de montaje
O < <)
OS> <
SN2
™ TS
I
S
ST
TS
S TS
N SOOI
TS
<>0<> >
“
Placa de montaje { 131
%9
_| A
Ny & ]
|
& 2 S
D € [ -
/ . — Datos técnicos
of ¢ O Tension de entrada 3 x400V AC + 10%
50 | Corriente de entrada aprox. 1,1A
45 150 0 Frecuencia 50/60Hz
= = Cortacircuito primario no posee
Tensién de salida 24V + 1%
Corriente de salida max. | 20A
Riple <0,1%
e Cortacircuitos de salida |proteccién contra cortocircuito
o Tension de control segun VDE 0550
Temperatura de trabajo |-20...+60°C
Sobre placa de montaje, parte del volu-
_I ||_ Tipo de sujecion men de entrega
Cuidar los espacios libres
/50 2071 [Peso 3,5kg
% / \ 7 N° de pedido 81279
5] o
S
©
Tener en cuenta los espacios libres
7.
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5.3 Resistencia de carga externa BARxxx
E | )
S [
O
Wl o
O
D =) )
]
- A o
- B B
- C E—
A
H o
|
- re| Potencia) gl clo|E| F |6 |Masa
O/r'\\ Q w mm[mm|mm{mmmm| mm [mm| Kg
~ BAR 250 |33 250 342|352|410| 64 | 45 (4,8x8| 77 | 1,5
+RBext @ ®-/ BAR 500 |33 600 413|428(485| 93 | 64 |6,5x12/120| 4,0
e O
\
e | € [Q]|O
O 2
=== -
Atencion:
La temperatura en la superficie puede
exceder los 200°C. Tenga en cuenta los 7, 50 30
espacios libres requeridos. ;No montar
en superficies combustibles!
Corriente de aire
O
O
Tener en cuenta

los espacios libres
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54 Ventilador de montaje externo

Se requiere de un ventilador de montaje externo eléctrico paraSERVOSTAR4x6, en caso de
dos ejes, para garantizar el aprovechamiento de la potencia nominal alin en condiciones ambienta
les dificiles.

Para el montaje en servo amplificadores ya montados en el armario de maniobras, colocar simple-
mente los ganchos posteriores en las ranuras dispuestas a tal fin en la parte inferior del
SERVOSTAR vy sujetar el ventilador en la parte anterior con el tornillo correspondiente en la car-
casa.

La conexion eléctrica tiene lugar automaticamente durante el montaje.

;Tenga en cuenta que la instalacion de un ventilador aumenta el espacio libre requeri-
do debajo del equipo! (= p. 24)

En el grafico que se ve abajo, se visualiza como debe instalarse el ventilador.
En caso de un numero impar de ejes, el ventilador también debera abarcar la fuente de alimenta-
cion (inclusive el eje master).

% E[

Master solo Master con 1 médulo para eje Master con 2 médulos para ejes
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6 Apéndice
6.1 Transporte, almacenamiento, mantenimiento, depolucién

Transporte: — solo por personal calificado

— Unicamente en el embalaje original reciclable del fabricante

— evite golpes violentos

— Temperatura —25 a +70°C, max. 20K / hora oscilante

— Humedad del ambiente humedad relativa max. 95% sin condensacion

— Los servo amplificadores contienen piezas que peligran por descargas
electrostaticas, si no son tratadas con los cuidados pertinentes. Descargue
su cuerpo antes de tocar el servo amplificador. Evite el contacto con
materiales altamente aislante (fibras sintética, laminas de material plastico,
etc.). Asiente el servo amplificador sobre una superficie conductora.

— Si el embalaje esta averiado, controle si el equipo presenta dafios visibles.
Informe a la firma transportadora y al fabricante si hiciera falta.

Embalaje: — Cartdn reciclable con separadores internos
— Medidas : SERVOSTAR 4xxA (HxBxT) 100x300x270 mm
SERVOSTAR 4xxM (HxBxT) 150x300x270 mm
— Identificacion : Los equipos presentan una chapa de caracteristicas en la
parte externa del carton

Almacenamiento: — Unicamente en el embalaje reciclable del fabricante
— Los servo amplificadores contienen piezas que peligran por descargas
electrostaticas, si no son tratadas con los cuidados pertinentes. Descargue
su cuerpo antes de tocar el servo amplificador. Evite el contacto con
materiales altamente aislante (fibras sintética, laminas de material plastico,
etc.). Asiente el servo amplificador sobre una superficie conductora.
— Altura max. de apilado: 8 cartones
— Temperatura de almacenamiento —25...+55°C, max. 20K/hora oscilante
— Humedad del ambiente humedad relativa max. 95% sin condensacion
— Duracion del almacenamiento < 1 afio sin restricciones
> 1 afo : deben formatearse los condensadores antes de la puesta en
funcionamiento. Desconecte antes todas las conexiones eléctricas.
Alimente luego el servo amplificador durante aproximadamente 30 min.
con 230V monofasicos en los bornes L1/L2 6 L2/L3.

Mantenimiento: — los equipos no requieren de mantenimiento
— Al abrir el equipo, caduca su garantia

Limpieza: — en caso de ensuciarse el gabinete, limpiarlo con isopropanol o similar
No sumergirlo o rociarlo
— si se ensucia la parte interior del equipo, la limpieza debe efectuarla el
fabricante
— si esta sucia la rejilla de ventilacion, limpiarla mediante un pincel (seco)

Depolucion: — El servo amplificador puede descomponerse en sus partes constitutivas a
través de uniones roscadas (disipador de aluminio, gabinete de acero,
plaquetas de la electronica)

— Haga efectuar la depolucién por medio de una empresa de depolucion
certificada. Nosotros podemos comunicarle direcciones adecuadas
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6.2 Eliminacion de perturbaciones
Entiéndase la tabla siguiente, como “caja de primeros auxilios”. Dependiendo de las condiciones en
su instalacion, pueden surgir diversas causas para que aparezcan perturbaciones. Pueden apare-
cer mas causas para perturbaciones escondidas, si se trata de un sistema de mas de un eje.
Nuestro departamento de aplicaciones le ayuda en caso de problemas.
Fallo Causas posibles de los fallos Medidas para la alimentacion de las
causas de los fallos
— se emplearon conductores inadecuados |— Utilizar un conductor cross over
. — Se ha conectado el conductor en el — Conectar el conductor en los
Avisos de fallos ) o
. enchufe incorrecto del servo amplificador enchufes correctos del servo
Perturbaciones en -
la comunicacién oPC amplificador y del PC
— Se ha seleccionado el interfase del PC — Seleccionar el interfase correcto
inadecuado
Aviso F01: . . . S
— Se ha excedido la temperatura permitida |— Mejorar la ventilacion
Temperatura del e
.. del disipador
disipador
— No es suficiente la potencia del circuito — Acortar el tiempo de la RAMPA de
de carga o se ha alcanzado el limite de frenado. Instalar una resistencia de
Aviso F02: potencia de la misma y la resistencia de carga externa de mas potencia y
. carga fue desconectada. Por ello la ajustar los parametros de la potencia
Sobretension - L .
tensién del circuito intermedio se ha de carga
excedido.
— Tension de la red demasiado elevada — Instalar un transformador de red.
— No esta conectado el enchufe de la — Controlar las uniones enchufables
Aviso F04: realimentacion
Realimentacion — El conductor de la realimentacion esta — Controlar los conductores
cortado, aplastado o similar
. — Tension de red no aplicada o demasiado |— Liberar el servo amplificador
Aviso F05: . o ) .
. . baja con el servo amplificador liberado (ENABLE), cuando esté conectada la
Baja tension L
tensién de red. Retrazo > que 500ms
— Se ha activado el conmutador térmico del |— Esperar que el motor se haya
Aviso FO6: motor enfriado. Controlar luego, porque se
Temperatura del ha calentado tanto el motor.
P — Esta flojo o sin conectar el enchufe de la |— Ajustar el enchufe o cambiar el
motor . L . L
realimentacion, o el conductor correspon- conductor de la realimentacion
diente presenta una interrupcion
Aviso F07: — La tension auxiliar generada en el servo  |— Enviar el servo amplificador al
Tensidén auxiliar amplificador es defectuosa fabricante, para hacerlo reparar
. — Las fases del motor fueron conectadas en|— Conectar correctamente las fases del
Aviso F08: . )
Exceso de veloci orden invertido motor
. — Conexién defectuosa con la unidad de — Ajustar correctamente el offset
dad de giro . .
realimentacion angular
— Cortocircuito en la alimentacién de — Eliminar el cortocircuito
tension del freno perteneciente al motor
— Freno del motor defectuoso — Cambiar el motor
Aviso F11: — Fallos en el conductor del freno — Controlar el blindaje del conductor
Freno que alimenta el freno
— No hay freno conectado a pesar que en el |— Ajustar el parametro Freno a “SIN“
parametro Freno esta ajustado el valor
“CON”
Aviso F13:
Temperatura inter-|— Se ha excedido la temperatura interna — Mejorar la ventilacion
na
— El conductor del motor posee un — Cambiar el cable
cortocircuito o una conexion a tierra
— ElI motor posee un cortocircuito o una — Cambiar el motor
conexion a tierra
Aviso F14: — EI'médulo de la etapa de salida se ha — Mejorar la ventilaciéon
Etapa de salida recalentado
— Defecto en el médulo de etapa de salida |— Mandar el servo amplificador al
fabricante para que se lo repare
— Cortocircuito o puesta a tierra del circuito |— Eliminar el cortocircuito o la conexién
de la resistencia de carga externa atierra
® . .z
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Fallo Causas posibles de los fallos Medidas para la alimentacion de las causas
de los fallos
— El equipo estaba liberado aunque no estaba |— Liberar el servo amplificador (ENABLE)
Aviso F16: aplicada la tension de red. recién cuando la tensién de red ha sido
BTB de red aplicada
— Faltan por lo menos 2 fases de la red — Controlar la alimentacion de red
Aviso F17: — Fallo en la conversién A/D originado — Reducir las interferencias
normalmente por interferencias electromagnéticas y controlar la puesta a
Conversor A/D - .
electromagnéticas tierra
— Se utilizé un conductor incorrecto — Controlar los conductores
Aviso F25: — El offset es demasiado elevado — Controlar la cantidad de polos del resolver

(RESPOLES), la cantidad de polos del
motor (MPOLES) y el offseet (MPHASE)

Aviso F27:
Opcion AS

Estan activos simultaneamente el relé
AS-24V Y el enable de hardware Y el
software enable

Controlar el cableado y la programacién
de control

El motor no gira

El servo amplificador no esta liberado

Esta interrumpido el conductor del val. nom.
Las fases del motor estan invertidas

No se ha abierto el freno

El accionamiento estda mecanicamente
bloqueado

La cantidad de polos del motor no esta
correctamente ajustada

Aplicar la sefial ENABLE

Controlar el valor nominal

Conectar correctamente fases del motor
Controlar la excitacion del freno
Controlar la mecanica

Ajustar correctamente la cantidad de polos
del motor

El motor oscila

La amplificacion es demasiado elevada
(en el regulador de velocidad)

El blindaje del conductor de la realimentacion

esta interrumpido
No esta conectado AGND

Disminuir el Kp (en el regulador de
velocidad)
Cambiar el conductor de la realimentacion

Conectar AGND con CNC-GND

El accionamiento emi-
te aviso de error de
persecucion

Irms 0 Ipeak @justado a un valor demasiado
pequefio

La rampa del valor nominal es demasiado
pronunciada

Aumentar el valor de lms 0 lpeak (jtener en
cuenta los datos del motor!)

Disminuir la rampa del valor nominal
en+oen-

El motor se calienta
demasiado

Irms/lpeak @justados a un valor demasiado
elevado

Disminuir lrms/lpeak

EL accionamiento ac-
tua demasiado blando

El Kp (del regulador de velocidad) es
demasiado pequefio

El Tn (del regulador de velocidad) es
demasiado elevado

PID-T2 demasiado elevado

T-Tacho demasiado elevado

Aumentar el valor de Kp

(en el regulador de velocidad)
Ajustar el valor de default de Tn
(en el regulador de velocidad)
Disminuir el valor de PID-T2
Disminuir el valor de T-Tacho

El accionamiento pre-
senta una marcha as-
pera

El Kp (del regulador de velocidad) es
demasiado elevado

El Tn (del regulador de velocidad) es
demasiado pequefio

PID-T2 demasiado pequefio
T-Tacho demasiado pequefio

Disminuir el valor de Kp

(en el regulador de velocidad)

Ajustar el valor de default del motor para
Tn (en el regulador de velocidad)
Aumentar el valor de PID-T2

Aumentar el valor de T-Tacho

El eje marcha para va-
lor nominal = 0V

No esta correctamente corregido el valor de
offset de la entrada de valor nominal

AGND no esta conectado a CNC-GND del
control

Ajustar el offset del valor nominal
(/O analégico)
Conectar AGND con CNC-GND

Aviso n12: fueron car-
gados los valores de-
fault del motor

Los numeros de motor del encoder y del
amplificador son distintos a los parametros
cargados

Se han cargado los valores default del
motor, el nimero del motor se carga
automaticamente en el EEPROM a través
de SAVE.

Aviso n14: realimen-
tacion seno-coseno

No se ha efectuado la conmutacién
seno-coseno (wake & shake)

Aplicar enable al amplificador
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6.3

Vocabulario

Amplificacién P Kp,
Clock Senal de reloj
Circuito de carga

Circuito intermedio
Conexion a tierra
Conmutador final

Contacto de proteccion térmica

Conversion digital del resolver

Corriente eficaz Irms
Corriente pico Ipeak
Cortocircuito

counts

Desplazamiento de fase

Disable
Disyuntor de potencia

Enable
Filtro de red

Formato GRAY
Freno de sujecién

Funcionamiento de inversion

Grupos constructivos CONNECT

Interfase de bus

Interfase para el generador incremental

Interfase SS
Interfase
Juego de datos de trayectoria

Libre conveccion

Maquina

Nivel de | 12t

Nucleo anillo

amplificacion proporcional del bucle de regulacion

transforma en calor la energia sobrante que genera el
motor al frenar

tension de potencia rectificada y filtrada
unién conductora entre una fase y PE

Conmutador de final de carrera para la trayectoria de
marcha de una maquina; realizado como contacto
normal cerrado

conmutador integrado al bobinado del motor, sensible a
la temperatura

conversion de las sefiales del resolver a informaciones
del tipo digital

valor eficaz de la corriente de régimen

valor eficaz de la corriente pico

aqui: unién conductora entre dos fases

pulsos de conteo interno, 1 pulso = 1/220 vuelta

defasaje entre el campo electromagnético y magnético
del motor

ausencia de la sefal de liberacién (0V o bien abierto)

proteccion de la instalacion con dispositivo de
supervision de ausencia de fase

sefal de liberacion para el servo amplificador (+24V)

Dispositivo para la reduccion de interferencias
provenientes de la red.

forma especial de representacién de datos binarios

freno contenido en el motor, que solamente debe
utilizarse cuando el motor esta parado

marcha con inversion periodica del sentido de giro

grupos constructivos instalados en el servo amplificador
con regulador de posicién integrado, que presenta
variantes especiales de interfase, para su conexion al
control sobreimpuesto.

CANopen, PROFIBUS, SERCOS

Indicacién de posicion a través de 2 sefales desfasadas
en 0°; no es indicacion absoluta de posicion

Indicacion ciclica absoluta de la posicion
punto de conexion

paquete de datos con todos los datos requeridos para la
regulacion de posicién necesarios para que la maquina
pueda recorrer una trayectoria dada

libre circulacion de aire para la refrigeracion

totalidad de partes o instalaciones unidas entre ellas, de
las cuales por lo memos una, es movil

Supervision de la corriente eficaz Irms, efectivamente
entregada

anillos de ferrite para la supresion de interferencias
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0] Offset de entrada modificaciones de las caracteristicas de entrada de una
entrada analégica, debido a la temperatura y el
envejecimiento
Optacoplador unién optica entre dos partes eléctricamente
independientes del sistema
P PID-T2 constante de tiempo de filtrado para el bucle regulador de velocidad
Potencia nominal del circuito de carga potencia media que puede transformarse en el circuito
de carga
Pulso cero pulso que emite el generador incremental una vez por
vuelta y sirve para la puesta a cero del contador de la
maquina
Pulso de potencia del circuito de carga potencia maxima que el circuito de carga puede
transformar
R Rampa del valor nominal limitacion de la velocidad de modificacion del valor
nominal para la velocidad de giro
Regulador de corriente ajusta a 0 las diferencias entre el valor nominal e
instantaneo de la corriente.
Regulador de posiciéon ajusta a 0 la diferencia entre el valor nominal e
instantaneo de posicion; la variable de salida es el valor
nominal de velocidad
Regulador de velocidad ajusta la diferencia entre el valor nominal de velocidad y
el valor instantaneo de la misma a cero. Su variable de
salida es el valor nominal de corriente
Regulador P bucle regulador que trabaja absolutamente proporcional
Regulador PI Bucle regulador con comportamiento tanto proporcional
como integral
Reset inicializacion del microprocesador
S Salida: salida de potencia de tensién
Separacién de potencial eléctricamente desacoplado
Servo amplificador Elemento de ajuste para la regulacion del momento de
giro, velocidad de giro y posicion del servo motor
Sistema de mas de un eje maquina con mas de un eje autarquico
T Tension de modo comun amplitud de una sefal de tension referida a masa,
aplicada a ambos polos de una entrada (diferencial), que
no afecta el correcto funcionamiento de dicha entrada
Tension de tacometro tensién proporcional al valor instantaneo de la velocidad
de giro
Tn, tiempo de reajuste | parte integral del bucle regulador
T-Tacho, constante del tacémetro constante de tiempo para el filtrado de la realimentacion
de la velocidad de giro del regulador correspondiente.
\' Velocidad de giro final valor maximo para la normalizacién de la velocidad de

giro para 10V
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6.4 Index
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Accesorios . . . . ... 63 Master-Slave. . . . . . .. ... ... 50
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Circuitodecarga. . . . . ... ... ..... 20 Plano de conexion . . . . . . . . . . . .. 28
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Venta y servicio

Queremos ofrecer al cliente un servicio de calidad. Para ello les agradecemos que contacten con su

representante local de ventas. En el caso de que no lo conozcan, no duden en ponerse en contacto con
nosotros en las siguientes direcciones:

Europa

Visiten nuestra pagina web Danaher Motion en Europa: www.DanaherMotion.net.

En ella encontraran las reformas del Setup Software, notas técnicas y las ultimas versiones de nuestros
manuales.

Servicio al cliente Danaher Motion - Europa
Internet www.DanaherMotion.net

E-Mail virtapp@danahermotion.net
Tfno.: +49(0)203-9979-0

Fax: +49(0)203 - 99 79 - 155
Norteamérica

Visiten nuestra pagina web Danaher Motion en Norteamérica: www.DanaherMotion.com.

En ella encontraran las reformas del Setup Software, notas técnicas y las ultimas versiones de nuestros
manuales.

Danaher Motion Customer Support North America
Internet www.DanaherMotion.com

E-Mail customer.support@danahermotion.com
Tfno.: (815) 226 - 2222
Fax: (815) 226 - 3148
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