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Osnovna objasnjenja

Zahvaljujemo Vam se na kupovini Xinje DS5F serije servo drajvera.

Ovim priru¢nikom se uglavnom predstavljaju informacije o servo drajverima serije DS5F i
servo motorima serije MS.

Pre kori$¢enja ovog proizvoda, pazljivo procitajte ovaj prirucnik i izvedite elektri¢na
povezivanja uz potpuno razumevanje sadrzaja ovog prirucnika.

Dostavite ovaj priruc¢nik krajnjem korisniku.

Ovaj prirucnik je pogodan za sledece korisnike

Projektanti servo sistema
Radnici na instaliranju i elektriénom povezivanju

Radnici na puStanju proizvoda u rad i na otklanjanju greSaka
Radnici odrZzavanja i kontrole

Kako do¢i do priru¢nika

Konsultujte dobavljaca, predstavnika i agenciju koja je narucila ovaj proizvod.

Izjava o odgovornosti

Iako je sadrzaj ovog priru¢nika pazljivo proveravan, greske su neizbezne, i ne mozemo
garantovati njegovu potpunu doslednost sa proizvodom.

Cesto ¢emo proveravati sadrzaj priru¢nika i vrsiti ispravke u njegovim sledeé¢im verzijama.
Pozdravljamo sve Vase dragocene komentare.

Ukoliko dode do bilo kakvih promena u sadrzaju priru¢nika, molimo da ih uvazite iako nismo u
obavezi da Vas o njima ranije obavestimo.

Informacije o kontaktu

Tel: 400-885-0136
Fax: 0510-85111290

Adresa: Floor 4, building 7, creative industry park, No. 100, DiCui Road, Wuxi City
Postanski broj: 214072

WUXI XINJE ELECTRIC CO., LTD. Autorska prava

Bez izri¢itog pismenog odobrenja kompanije Xinje, ovaj materijal i njegov sadrzaj se ne smeju
kopirati, prenositi ili koristiti, a prekrsilac je odgovoran za prouzrokovane gubitke. Sva prava
navedena u licenci i registraciji patenta, ukljucujuci dizajn su rezervisana.

Jan. 2019




Bezbednosne mere opreza

Obavezno pazljivo procitajte ovaj odeljak pre upotrebe ovog proizvoda. U cilju bezbednosti
pravilno izvedite elektricno povezivanje proizvoda.

Pre upotrebe ovog proizvoda, pazljivo procitajte ovaj odeljak i zapo¢nite sa radom nakon §to ste
potpuno razumeli nacin upotrebe ovog proizvoda, bezbednosne mere i mere opreza. Izvedite
pravilno povezivanje ovog proizvoda obracajuci veliku paznju na bezbednost.

Problemi koji mogu nastati tokom upotrebe ovog proizvoda su osnovno navedeni u bezbednosnim
merama opreza i na sve njih ukazuju dva nivoa opreza i opasnosti. Za ostala nespomenuta pitanja,
pridrzavajte se osnovnih pravila pri radu sa elektri¢cnim uredajima.

& Obrez Kada se ovaj uredaj ne koristi pravilno, moze do¢i do opasnih situacija, koje ukoliko
d P se ne izbegnu, mogu dovesti do srednje ili manje povrede i imovinske Stete.

& Opasnost Kada se ovaj uredaj ne koristi pravilno, to moze prouzrokovati opasne situacije,
¢ y ©Op ozbiljne povrede ili smrt, kao i ozbiljne imovinske Stete.

& PazZnja u vezi potvrdivanja proizvoda

1. Nemojte instalirati oSteceni drajver, drajver kojem nedostaju rezervni delovi ili ukoliko model koji
ste dobili nije isti kao poruceni.

A Napomene u vezi instaliranja

1. Pre instalacije drajvera iskljucite napajanje kako biste sprecili strujni udar.
2. Zabranjeno je izlagati proizvod vodi, korozivnim i zapaljivim gasovima i drugim supstancama, jer u
suprotnom moze doci do strujnog udara i opasnosti od pozara.

3.Nemojte direktno dodirivati provodljivi deo proizvoda, jer u suprotnom moze do¢i do njegovog
nepravilnog rada i neispravnosti

A Oprez pri elektri¢nom povezivanju

1.1skljucite AC napajanje na LN ili L1/L2/L3 ili R/S/T terminale na namenjenom bloku za napajanje
drajvera. Nemojte prikljuéivati izlazne terminale U, V, W drajvera na 3-fazno napajanje.
2.Pravilno prikljucite provodnik za uzemljenje. LoSe uzemljenje moze dovesti do strujnog udara.
Upotrebite provodnik poprec¢nog preseka 2mm?2 radi uzemljenja terminala drajvera.
3.Cvrsto zategnite zavrtnje na terminalu i zavrtnje na izlaznom terminalu motora. U suprotnom moze
do¢i do pozara.
4. Pre elektri¢nog povezivanja drajvera proverite da li je iskljueno svako eksterno napajanje.
5. Osigurajte da linije enkodera i napajanja nisu jako zategnute kako ne bi doslo do oSte¢enja kablova.
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&Mere opreza tokom rada

1. Nemojte nakon pokretanja drajvera dodirivati obrtni deo motora. U suprotnom postoji opasnost od
povredivanja.

2. Vodite racuna da izvedete jednom test motora. Nemojte bez izvedenog testa povezivati motor sa
drajverom, jer postoji mogucnost povredivanja.

3. Nakon povezivanja drajvera sa motorom, pre nego §to ga pokrenete izvedite postavke odgovarajucih
parametara. U suprotnom moze do¢i do gubitka kontrole nad radom sistema ili neispravnosti.

4. Tokom rada nemojte dodirivati hladnjak, postoji opasnost od opekotina.

5. Nemojte menjati elektricne veze dok je uredaj ukljucen, postoji opasnost od povredivanja.

6. Nemojte ¢esto ukljucivati i iskljuéivati uredaj. Ukoliko je potrebno ¢esce ukljucivanje i
isklju¢ivanje, vodite racuna da se to deSava jednom u 2 minuta.

\ Odrzavanje i kontrola

1. Nemojte dodirivati unutra$njost servo drajvera i servo motora, jer u suprotnom moze do¢i do strujnog
udara.

2. Kada se drajver ukljuci, zabranjeno je uklanjati njegov panel, jer u suprotnom moze doc¢i do strujnog
udara.

3. U roku od 10 min od iskljucenja, ne treba dodirivati terminale, jer u suprotnom moze do¢i do
strujnog udara usled preostalog napona.

\Paznja u vezi elektri¢nog povezivanja

1. Nemojte ukrstati liniju napajanja i liniju kontrolnog signala niti ih smeStati zajedno u snopove.
Linija napajanja i linija kontrolnog signala treba da budu udaljene vise od 30 cm.

2. Koristite TP i multicore STP kablove za signalne linije i za linije feedbacka enkodera (PG).
Najveca duzina linije ulaznog signala je 3 m i najveéa duzina PG feedback linije je 20 m.
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» » Provera nakon isporuke (prijema) proizvoda

Nakon isporuke (prijema) proizvoda, potvrdite integritet proizvoda po slede¢im stavkama.

Stavka

Napomene

Da li se isporuceni proizvod podudara
sa specifikovanim modelom?

IzvrSite proveru prema nazivnoj ploc¢ici servo motora i servo
drajvera.

Da li se osovina servo motora
lako okrece?

Osovina servo motora normalno treba da moze lako da
se okrene rukom. Servo motori sa ko¢nicama se pak ne
mogu manuelno okretati.

Ima li bilo kakvih oste¢enja?

Proverite celokupan izgled proizvoda, prover. u
pogledu prisustva oSte¢enja i ogrebotina tokom

Ima li labavih zavrtanja?

Proverite labavost zavrtanja pomocu Srafcigera.

Da li je kod na motoru isti kao kod
na drajveru?

Proverite kod motora na nazivnoj plocici servo motora i
parametar U3-00 na servo drajveru.

Ukoliko je bilo koja od gornjih stavki neispravna ili pogresna, kontaktirajte kompaniju Xinje ili njenog

ovlas¢enog distributera.




1 Izbor servo sistema
1.1 Izbor servo drajvera

1.1.1 Naziv proizvoda

DS5 -2 P -PTA
Prik Nazi izvod
T i ki } \— Display|  Tip enkodera
DS Servo drajver T communication
encoder
Prikaz Nazivna izl.snaga ) NazZivhazlsnagp
Prikaz Serija proizvoda Prikaz nower
- OP1 100W 2P3
5F Kompletne funkcije
0P2 200w 2P6 2.6KW
0P4 400W 3P0 3KW
pri - - oP7 750W 5P5 5.5KW
rikaz Nazivni ulazni napon
2 AC220V 1P5 1.5KW 7P5 7.5KW
4 AC380V
1.1.2 Opis svakog dela
XINJE
AA [D¢| €= RS232 port

El.napajanje ey 1
El.povez.motora s v}

Regenerativni ==

otpor

=

= \/ultifunkcionalni terminal

<= |z|az enkodera

nik
<= Pt enkodera

1.1.3 Specifikacije performanse

Servo drajver

Servo drajver serije DS5F

Enkoder

Standardni: 17-bit/23-bitni enkoder sa komunikacijom

Ulazno napajanje

DS50-20Po-PTA: Jedno/trofaznoAC200-240V, 50/60Hz

[jednofazno AC200-240V 50/60Hz se koristi za snagu ispod

5KW (ne ukljucujuci 1.5KW);

Trofazno AC200-240V 50/60Hz se preporucuje za snagu od 1.5KW

1 vecu.

(u sluéaju jednofaznog napajanja, prikljuéite ga na terminale Ri T, u
suprotnom ¢e u slucaju prekida napajanja do¢i do negativnog uticaja na
memoriju postavki parametara)

DS50-40Po-PTA: trofazno napajanje AC340~420V, 50/60Hz

Kontrolni mod

Trofazni ispravlja¢ punog talasa kontrolom IPM PWM sinusno-
talasni drajver

Uslovi

rada

Temperatura
rad.sredine

-10~+40 °C




Temperatura | 4,60 <

cuvanja
Vs Below 90% RH (no condensation)
sredine
Otpornost ha 9
vibracije 4.9m/s
Struktura Instalacija na postolju

1.2 Izbor servo motora

1.2.1 Naziv modela

MS5S -80 STE-C S 02430 BZ -2 0P7-S01
Naziv Inercija J L Naziv | Oznaka dizajna
S01 Standard
MSS5S | Mala inercija S0z | Ml Aviation utikat
MS5G  Srednja inercija e
MSSH | Velika inercija)
Naziv | Naziv.snaga (KW)
Naziv | Veli¢.rama P2 0B
60 60 mm oPa 04
80 80 mm — T
Naziv | Naziv proizvoda
ST | Sine drive motor Naziv| Nivo napona
2 220V
Naziv | Naziv proizvoda 4 380V
Nema No oil seal
E With oil seal pr [Kocnica pri prekidu
Naziv | Tip enkodera Nema " bez
C Magnetni enkoder 7. sa
T e
Naziv | Tatnost enkodera By Osovina
- A Bez klina
S Jedan kg Ty-bil Naziv [Naziv.obrt.mom (N'-m| Naziv.brzina (rpm) B P —
M Vise krugova 17-bit 00630 0.637 3000
U Jedan krug 23-bit 01330 1.3 3000
L Vise krugova 23-bit 02430 239 3000

Napomena: Trenutno se za tip enkodera bira samo kombinacija CS, CM, TL i T.
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1.2.2 Opis svakog dela

Enkoder

Ram

1.3 Izbor kabla

1.3.1 Naziv modela

B [ |Model kabla enkodera

N\

Prirubnica

Izlazna (pogonska) osovina

CP—SP—o o -02

Oznaka Tip kabla
CP Normalan
CPT Visoko savitljiv
Oznaka Tip utikaca
SP 9-Zilni amp utikac
SW 7-zilni aviation utikac
SL 15-Zilni aviation utikac
SC 10-zilni mali aviation utikad
ZDL | Aviation utika¢ pune veli€.

\— Oznaka

11

Duzina (m)

03 3

05 5

08 8

12 12

Oznaka Tip utikaca 16 16

M  |Bez kutije baterije 20 20
B Sa kutij.baterije
BM | Sa kutij.baterije




B Model napojnog kabla

B Objasnjenje u vezi kabla koc¢nice

>

materijal).

integrisani tip napojnog kabla i kabla koc¢nice.

1.3.2 Opis svakog dela

B Kabl enkodera

(1) Definicija pinova enkodera na strani servo drajvera

Izgled konektora

Definicija pina

Br.

Definicija

5V

GND

/

/

B (W|IN|F-

485+

485-

(2) Prikljucivanje kabla enkodera na strani motora

Oznaka Tip kabla —| | Oznaka | Duina (m)
CM Normalan 03 3
CMT Visoke savitljivosti 05 5
08 8
Oznaka Tip utikada
— — Oznaka | Tip kabla
P 4-7ilni amp utikac Display | Diameter(mm?) v Magnetni
W 6-zilni mali aviation vodootp. 07 0.75 enkoder
utikag . Empty | Opticki enkoder
. . N 15 15
L 4-7ilni mali aviation utika¢
o S ; 25 25
XL 4-7ilni srednji aviation utikac¢
- 60 6
D O terminal

Za motore sa prirubnicom 80 mm i manjom sa sufiksom S01, treba izabrati slede¢e modele
kabla koc¢nice: CB-P03-length (uobiéajeni materijal) / CBT-P03-length (visoko savitljivi

Podesan za motore snage 750W i manje sa sufiksom S02: CMBT-WO07-M-length.
Za koc¢nicu motora srednje inercije MS5G sa prirubnicom od 130 mm, kabl treba izabrati

Standardna duzina ozi¢enja Xinje servo sistema je 2m, 3m, 5m, 8m, 10m, 12m, 16m i 20m.

Pinovi konektora

Definicija pina

@

Definicija

Podesan motor

Baterija +

Baterija -

Oklopljeni kabl

485+

485-

/

sV

GND (Uzemlj.)

OO |IN[OD|O | [W|N |-

/

40, 60, 80
prirubnica
-S01 motor
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© O

© 00
© O

Br.

Definicija

Oklopljeni kabl

Baterija +

Baterija -

485+

485-

S5V

OINO|B|W|IN |-

GND

40, 60, 80
prirubnica
-S02 motor

m

Definicija

Okloplj.kabl

/

485-

485+

/

GND

Baterija -

5V

O Oo|INOO|O|R|lW|IN|F-

Baterija +

Motor sa
prirubnicom 110 mm
i ve¢om

Pinovi konektora

Definici

ja pinova

Br.

Definicija

Podesan model

o o o0

/

5V

GND

485+

485-

Baterija +

Baterija -

/

OO |IN|(OO|O|A | W|IN|F

/

(BN
o

Okloplj.kabl

Motor srednje inercije sa
prirubnicom od 130 mm

Opis kutije baterije:

1) Konektor kabla enkodera ima pinove baterija + i baterija — samo za apsolutni motor, dok za
neapsolutni motor nema takve pinove.

2) Samo kabl motora apsolutne vrednosti ima eksternu kutiju sa baterijom, koja sadrzi bateriju
velikog kapaciteta 3.6V/2.7Ah i ima funkciju napajanja prilikom prekida napajanja iz mreze. Radni
vek baterije je viSe od 2 godine. Radi zamene baterije vidite odeljak 5.7.2.

B Napojni kabl

(1) Definicije pinova napojnog kabla na strani servo drajvera

Izgled Definicija pina
konektora Boja Definicija
Braon )
%] Crna V
Plava w
Zuto-zelena PE

13



(2) Konektor napojnog kabla na strani motora

Pinovi konektora

Definicija pina

Podesan model

Br. Definicija
1 U
42 2 W 40, 60, 80
‘311 3 Y, prirubnica
4 PE -S01 motor
= Br. Definicija 40, 60, 80 prirubnica
; EE -S01 motor sa kocnicom
Br. Definicija
1 PE
2 U . .
ONO) 3 v Motor S02 snage 750W i ispod mali
O g ©) 1 W aviation utikag
5 BK
6 BK
Br. Definicija
o 1 PE Motor sa prirubnicom od 110 mm i
o O 2 U ve¢om (uklju¢.motor srednje inercije
® 3 Vv sa prirubnicom od 130 mm bez
4 W kocnice)
Pinovi konektora BI?efmlcua plljnea:‘inicija Podesan model
1 PE
2 U
ONO)] 3 \%
'ONONO) 4 w Motor srednje inercije sa prirubnicom
® O 5 BK+ od 130 mm i ko¢nicom
6 BK-
7 /

Pinovi ko¢nice:

Kabl koji ima BK pin se koristi za motor sa ko¢nicom. Kabl za motor bez ko¢nice nema BK pin.
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1.4 1zbor drugih dodataka

1.4.1 1zbor regenerativnog otpornika

Kada servo motor funkcioniSe u modu generatora, snaga se vraca na stranu servo pojacavaca i ta snaga
se naziva regenerativna snaga. Regenerativna snaga se apsorbuje punjenjem ulaznog filtarskog
kondenzatora (smoothing capacitor) servo pojac¢avaca. Kada se premasi granica punjenja
kondenzatora, koristi se regenerativna otpornost za potro$nju regenerativne snage.

Servo motor se pokrece u regenerativnom (generatorskom) modu u slede¢im uslovima:
» 0d usporavanja do zaustavljanja tokom operacija ubrzavanja/usporavanja;
» Rad motora u vertikalnom ili aksijalnom poloZaju;
» Kada eksterno opterecenje pogoni rotiranje motora.

Model servo drajvera Terminali za konekciju regenerativnog otpornika

(1) Kada se koristi ugradeni regenerat.otpornik, kratko povezite P + i D
terminale, P + 1 C iskljucite.

(2) Kada se koristi eksterni regnerat.otpornik, povezite ga sa terminalima P

+ 1 C, uklonite kratak spoj izmedu terminala P + i D, P0-25 = vrednost snage,
P0-26 = vrednost otpornosti.

Napomena: ako je verzija softvera U2-07 <3700, treba podesiti parametar PO-
24. Vrednost 0 je da bi ugradeni otpornik bio efikasan, a vrednost 1 da bi
efikasan bio eksterni otpornik.

DS5o-000Po-PTA

U sledecoj tabeli su date preporuéene specifikacije eksterne regenerativne otpornosti za svaki tip
motora.

Eksterna regenerativna | Eksterna regenerativna
Model servo drajvera Rn_1|n otpornost (Preporuce_:na otpornost (Preporucena
(Ne manje od ove vrednost otpornosti) vrednost snage)
vrednosti)
DS5F-20P1-PTA
DSSE20P2-PTA 50Q 50Q-100Q Iznad 200W
DS5F-20P4-PTA
DSSE-20P7-PTA 40Q 40Q-100Q Iznad 500W
DS5F-21P5-PTA
DS5F-22P3-PTA 250 250-50Q Iznad 1000W
DS5F-22P6-PTA
DS5F-43P0-PTA 55Q 55Q-75Q Iznad 1000W
DS5F-45P5-PTA 25Q 25Q - 65Q Iznad 2000W
DS5F-47P5-PTA 250 25Q - 50Q Iznad 2000W

Napomena:

(1) Sto je manja vrednost regenerativne otpornosti, brze ¢e biti praznjenje i biée laksi proboj otpornosti.
Iz tog razloga izaberite vrednost blizu donje granice, ali ne ispod nje, kada birate tip regenerativnog
otpornika.

(2) Kada izvodite elektri¢no povezivanje, izaberite Zice za visoke temperature koje usporavaju gorenje i
povrsina regenerativnog otpornika ne sme da bude u kontaktu sa zicama.
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2 Instalacija servo sistema
2.1 Instalacija servo drajvera

2.1.1 Mesto instalacije

» Instalirajte servo drajver u podesnom instalacionom ormaru tako da ne bude izloZen direktnoj
suncevoj svetlosti ili kisi.

»  Nemojte koristiti ovaj proizvod u blizini korozivnih i zapaljivih gasova, kao §to su sumpor-vodonik,
hlor, amonijak, sumpor, hlorovani gasovi, kao i u sredini u kojoj su prisutne kiseline, alkalije, soli,
itd.

» Nemojte instalirati servo drajver u okruzenju u kom su prisutne visoke temperature, vlaga, prasina,
metalna prasina;

» Nemojte instalirati servo drajver u blizini izvora vibracija.

2.1.2 Uslovi sredine

Stavka Opis
Temperatura radne sredine -10~40°C
Rel.vlaznost radne sredine -20~90%RH (bez kondenzacije)

Temperat.sredine za Cuvanje -20~60°C
Rel.vlaznost sredine za ¢uvanjq -20~90%RH (bez kondenzacije)

2.1.3 Standard za instalaciju

Obavezno se pridrzavajte standarda za instalaciju servo drajvera u kontrolnom ormanu kao §to je
prikazano na slici ispod. Ovaj standard se primenjuje u situaciji kada se viSe servo drajvera instalira
jedan pored drugog u kontrolnom ormanu (u daljem tekstu “kada se instaliraju jedan pored drugog”).

Ventilato Iznad 50 mm

] [ e

B>
B>

ierstssz it v
| s @

B
| B
k-

pakngranlr

Iznad 30 mm- Iznad 10 mm Iznad 10 mm |

Iznad 50 mm ‘
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B Orijentacija servo drajvera

Instalirajte servo drajvere normalno u odnosu na zid tako da prednji panel sa konektorima bude usmeren
ka spolja.

B Hladenje

Kao $to je prikazano na gornjoj slici, omogucite dovoljno prostora oko svakog servo drajvera radi
hladenja pomocu ventilatora ili za prirodnu konvekciju toplote.

B Instalacija servo drajvera jednog pored drugog

Kada instalirate servo drajvere jedan pored drugog kao §to je prikazano na gornjoj slici, napravite
rastojanje od najmanje 10 mm izmedu i najmanje 50 mm iznad i ispod svakog servo drajvera.
Instalirajte ventilatore za hladenje iznad servo drajvera kako bi se izbegao preveliki porast
temperature i kako bi se odrzavala jednaka temperatura unutar kontrolnog panela.

B Uslovi sredine u kontrolnom panelu

Ambijentalna temperatura za rad servo drajvera: -10~40 °C
Relativna vlaznost: 90%RH ili manja

Vibracije: 4.9m/s?

Kondenzacija i smrzavanje: Ne

Ambijentalna temperatura za dugoro¢nu pouzdanost: max. 50°C
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2.2 Instalacija servo motora

Servo motori MS serije se mogu instalirati horizontalno ili vertikalno. Radni vek servo motora moze
biti skracen ili moze do¢i do neocekiv.problema ukoliko se motor instalira nepravilno ili na
neodgovarajucoj lokaciji. Pazljivo sledite ova uputstva za instalaciju.

A_ OPREZ

1. Kraj osovine motora je prekriven antirostom. Pre instalacije, pazljivo uklonite svu antirost boju
koriste¢i krpu navlazenu razredivacem.
2. Izbegavajte nanoSenje razredivaca na druge delove servo motora.

Antirost

2.2.1 Uslovi sredine za instalaciju

Za koriS¢enje servo motora na mestima gde su prisutne kapljice vode ili ulja, odredenim tretmanom
motora se moZe posti¢i njegova zastita. Medutim, da biste izveli zaptivanje dela za prolaz osovine,
izaberite motor sa uljnim zaptivaCem. Konektore treba instalirati na dole.

Deo za prolaz osovine

—

Servo motori MS serije su namenjeni za upotrebu u zatvorenom prostoru. Uslovi sredine za instalaciju
ovih motora su sledeci:

Stavka Opis
Temperatura radne sredine -10°C~40°C (bez smrzavanja)
Relat.vlaznost radne sredine 20%~90%RH (bez kondenzacije)
Temperat.sredine za ¢uvanje -20°C~60°C
Relat.vlaZznost sred.za ¢uvanje -20%~90%RH (bez kondenzacije)
Stepen zastite IP65
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2.2.2 Mere opreza prilikom instalacije

Stavka

Opis

Zastita od korozije

€ Pre instalacije, obrisite sredstvo protiv korozije sa kraja produZetka osovine
motora, a zatim izvedite odgovarajucu zastitu od korozije.

Mere opreza u vezi
enkodera

€ Zabranjeno je udarati produzetak osovine motora tokom instalacije, jer u
suprotnom ¢e doc¢i do kvara unutrasnjeg enkodera.

€  Kada se instalira remenica na osovinu servo motora sa Zljebom za klin,
koristi se otvor za zavrtanj na kraju osovine. Da bi se instalirala remenica, u
otvore za zavrtnje na osovini se unose dvoglavi klinovi, na povrsini kraja
spojnice se koristi podloska, 1 remenica se postepeno zakljucava sa navrtku.

2 Za osovinu servo motora sa Zljebom za klin, za instalaciju koristite otvor
za zavrtanj na kraju osovine. Za osovine bez Zljeba za klin koriste se frikcione
spojnice ili sli¢cne metode.

L 4 Kada se demontira remenice, pokreta¢ remenice se koristi za sprecavanje
snaznog uticaja opterecenja na lezaj.
L 4 Da bi se osigurala bezbednost, u rotiraju¢oj oblasti se ugraduju zastitni

poklopci ili sli¢ni uredaji, kao §to su remenice instalirane na 0sovina.

Centriranje

L 4 Kada instalirate servo motor, vodite racuna da zadovoljite zahteve u
pogledu preciznosti centriranja koji su prikazani na slici ispod. Ako je
centriranje neadekvatno, do¢i ¢e do vibracija, i u nekim slucajevima do
ostecenja lezaja i enkodera. Kada istalirate spojnicu, vodite racuna da ne udarate
osovinu motora, jer ¢e u suprotnom do¢i do ostecenja enkodera koji je instaliran
na suprotnoj strani osovine.

Izmerite na 4 tacke kruga, odstupanje treba da bude manje od 0.03
mm (rotirajte sa spojnicom osovine).

1A

j —3
Izmerite na 4 taCke kruga, odstupanje treba da bude
—| {«— manje od 0.03 mm (rotirajte sa spojnicom osovine).

Pravac
instalacije

€ Servo motor se moZe instalirati u vertikalnom ili horizontalnom pravcu.
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Prisustvo kapi vode
ili ulja

Kada koristite servo motor na mestima gde je prisutno kapljanje vode, koristite
ga u skladu sa njegovim stepenom zastite (izuzev dela za prolaz osovine). Kada
je prisutno kapljanje ulja u deo za prolaz osovine, koristite servo motor sa
uljnim zaptivacem.

Uslovi za upotrebu motora sa uljnim zaptivacima:

@ Osigurajte da je tokom upotrebe motora nivo ulja ispod ruba zaptivaca.

@ Koristite uljni zaptiva¢ kako biste spre¢ili prskanje ulja.

@ Kada je servo motor instaliran vertikalno na gore, vodite ra¢una da ne dode
do nagomilavanja ulja na rubu uljnog zaptivaca.

Naprezanje kablova

L 4 Osurajte da napojne linije nisu savijene niti napete. Posebno obratite
paznju na kablove sa zicama za provodenje signala tako da ne budu
napregnute iz razloga Sto su zice jezgra veoma tanke, sa povr§inom
popr.preseka od 0.2 do 0.3mmz2.

Stavka

Opis

Postupak sa
konektorima

U pogledu konektora, obratite paznju na sledece:
@ Kada prikljucujete konektor, proverite da u njemu nema stranih materija,

kao $to su neki otpaci ili metalni listiéi.

@ Kada izvodite priklju¢ivanje na konektor servo motora, potrebno je
prikljuéiti prvo konektor sa strane kabla glavnog kola servo motora. Zica za
uzemljenje glavnog kabla mora biti pouzdano priklju¢ena. Ako se prvo
prikljuéi jedna strana kabla enkodera, enkoder moze otkazati usled razlike
potencijala izmedu PE.

@ Kada izvodite elektri¢no povezivanje, proverite da li su pinovi pravilno

rasporedeni.

@ Konektori su izradeni od specijalne smole. Ne izlazite konektore
udarcima kako biste izbegli njihovo ostecenje.

@ Kada iskljucujete napojni kabl, treba da uhvatite glavno telo servo motora. Ako
se drzi samo kabl, moZe do¢i do oSte¢enja konektora .

@ Ako se koristi savijeni kabl, potrebno je obratiti svu paznju na operaciju
elektri¢nog povezivanja i konektor ne treba izlagati naprezanju. Ako se konektor
izlozi naprezanju, moze do¢i do njegovog osteéenja.

2.2.3 Sredina za instalaciju

»  Nemojte koristiti ovaj proizvod u sredini u kojoj su prisutni korozivni i zapaljivi gasovi, kao $to su
sumpor-vodonik, hlor, amonijak, hlorovani gasovi, kao i u blizini kiselina, alkalija, soli, itd.
» Zainstalaciju na mestima gde su prisutne te¢nosti za mlevenje, uljane pare, gvozdeni prah, metalni

opiljci itd. izaberite motor sa uljnim zaptivacem (oil seal).

»  Mesto za instalaciju treba da bude udaljeno od izvora toplote kao §to su peénice;
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2.3 Instalacija servo kabla

DSS5 serija servo motora prihvata komunikaciju sa enkoderom, $to moZe imati neizvestan uticaj na rad
motora u slucaju nepravilne upotrebe kao i usled odredenih faktora sredine. Kada instalirati napojni
kabl i kabl enkodera, obratite paznju na sledeca uputstva.

2.3.1 Izbor kabla

Nasi regularni kablovi ukljucuju obi¢ne kablove i visoko savitljive kablove. Kabl za motore sa
prirubnicom od 80 mm i manjim moZe imati aviation utika¢ i amp utikaé¢; za motore sa prirubnicom od
80 mm ili ve¢om, kabl ima aviation utikac.

Kabl se bira prema potrebama kupca i u skladu sa radnim uslovima na lokaciji.

Ako se kabl koristi u uobi¢ajenim uslovima, izaberite kabl drugih proizvodaca (2.3.2 specifikacije
Xinje kabla) u strogom skladu sa specifikacijama koje daje Xinje. Ako se kabl koristi u neuobic¢ajenim
uslovima, izaberite kabl u skladu sa stvarnim radnim uslovima i kako bi bio superioran u odnosu na
postojece specifikacije Xinje kabla.

1. Za rad u normalnim uslovima, treba voditi ra¢una o sledece:

® Zaimpulsni signalni kabl, osigurajte da je oZi¢enje manje od 3m.

® Kabl enkodera treba da bude duzine do 20 m. Ako je potrebna veca duzina, preporucujemo
da izaberete specijalni kabl. Pre¢nik kabla enkodera zavisi od njegove duZine koja se koristi
na lokaciji. Sto je veéa duzina kabla, veéa je otpornost njegovih Zica i ozbiljnije je prigusenje
napona ili izoblienje signala, §to ¢e verovatno prouzrokovati gubitak impulsa ili se signal
neée detektovati. Zbog toga, uopSteno, treba odabrati prilagodeni specijalni kabl ako je
potrebna veca duzina kabla od 20 m.

® Precnik napojnog kabla zavisi od struje motora. Uopsteno, pre¢nik kabla je 1/10 maksimalne
struje motora. Na primer, max.struja motora je 60 A, i treba izabrati kabl pre¢nika 6mm? .

® U slucaju smetnji, potrebno je razdvojiti kablove jake i slabe struje. Preporucuje se odvajanje
napojnog kabla od kabla enkodera i signalnog kabla.

® Osigurajte pravilno uzemljenje servo drajvera i servo motora. Otpornost uzemljenja ne treba
da bude veca od 4Q, i dubina uzemljenja treba da bude ve¢a od 2m. Preporucuje se upotreba
ugaonog profila 4*40 od galvanizovanog ¢elika ili galvanizovane Celi¢ne cevi pre¢nika 40
mm;
2.3.2Ako kupac sam izraduje oziCenje, radi specifikacije kabla vid.odeljak 2.3.2
(Specifikacija Xinje kabla). Potrebno je obratiti veliku paznju na pouzdanost zavarivanja
kako bi se izbegli nepouzdani varovi itd..Takode je potrebno izvesti testiranje kabla i
njegovih krajeva nakon zavr§enog zavarivanja.

2. Za rad u neuobicajenim uslovima, treba voditi racuna o slede¢em:
(1) Vuéenje i savijanje kablova

® Nemojte savijati kabl niti ga izlagati prevelikom naprezanju. Pre¢nik jezgra signalnog kabla
je samo 0.2mm ili 0.3mm, tako da se lako moZe pokidati. Stoga budite pazljivi tokom
njegove upotrebe.

® U situacijama kada je potrebno pomerati kablove, koristite fleksibilne kablove. Obicni
kablovi se lako ostecuju nakon dugotrajnog savijanja. Kablovi motora male snage (prirubnica
ispod 80 mm) se ne mogu pomerati.

® Kada koristite lanac za zastitu kablova, obezbedite sledece:
(@ Polupreénik savijanja kabla mora biti 10 puta veéi od spoljnog pre¢nika kabla;
(2) Kablovi u lancu za zastitu kablova ne smeju biti fiksirani niti povezani;
(3 Nemojte uvrtati kabl;
@ Radni ciklus u lancu za zastitu kablova mora biti manji od 60%;
® Nemojte mesati kablove sa velikim razlikama u pre¢nicima, jer ¢e kabl velike debljine
dovesti do kidanja tankog. Ako je ipak neophodno mesanje kablova, mora se Koristiti
pregradni uredaj.
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Krajevi kabla

(2) Rad u masnoj i vlaznoj sredini
® Preporucuje se izbor kabla sa aviation utikacem umesto kabla sa AMP interfejsom.
® Kada se koristi kabl sa AMP interfejsom, potrebno je izvesti odredenu zastitu
(lepak/izolaciono platno).
®  Koristiti specijalni kabl.

(3) Smetnje, situacije sa velikom strujom/velikom snagom (npr.oprema za zavarivanje)
Motor je pravilno uzemljen.

Oprema koja radi sa velikom strujom mora biti posebno uzemljena.

Odgovarajuée ozicenje, kao §to je razdvajanje kablova jake i slabe struje.

Upotreba metalnog zastitnog sloja, magnetnog prstena za kabl enkodera kako bi se smanjile
smetnje.

(4) Niske/visoke temperature
® [zaberite odgovarajuce kablove (specijalne kablove) koji zadovoljavaju uslove rada.
2.3.2 Specifikacija Xinje kablova
1. Materijali koji ulaze u sastav Xinje kablova

Na slede¢im ilustracijama su prikazani popreéni preseci kablova (kabl enkodera, napojni kabl), materijal
za uvodenje Zica, precnik zica, materijal obloge Zica, itd.

PVC zastitna obloga

PVC izolacioni materijal PVC izolacioni materijal
Materijal zice:Cist bakar

Zuta Zica uzemljenja: istog
Jedinica: mm? i AWG

precnika kao druge Zice ili manjeg

Netkani omotaé, pokrivanje >20% Visoko-kvalitet. meSani NBR

Punjenje: vlakna pamuka ili dr. Spec.visoko fleks.mes.PVC

Materijal zice: Cist bakar
Jedinica: mm? i AWG
Visoko savitljivi napojni kabl

Zuta Zica uzemljenja: istog preént
kao druge Zice ili manjeg

PVC zastitna obloga

Tkanina 1.gustina >88%
2 kalajisana meka olovna Zica

PVC izolacioni materijal
Crvena i crna Zica pre¢.0.3 mm?
kalajisana bakarna zica
Plava i zelena upredena parica
kalajisana bakarna zica 0.2 mm?

Aluminijumska folija

Normalni kabl enkodera
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Punjenje: pamucne niti ili dr.
Upredena parica, bakarna
zica 0.2 mm2

PVC izolacioni materijal

Tkanina: 1.gustina >88%
2 kalajisana meka olovna Zica
etkani omotac, prekrivanje > 20%

Visoko savitljivi kabl enkodera

2. Specifikacija pre¢nika kablova

U Kabl enkodera Napojni kabl
Snaga

100w 4*0.2mm?3+2*0.3mm2 4*0.75mm?2
200W 4*0.2mmz2+2*0.3mm? 4*0.75mmg2
400W 4*0.2mm?3+2*0.3mm2 4*0.75mm?2
750W 4*0.2mmz2+2*0.3mm? 4*0.75mmg2
1.5KW 4*0.2mm?3+2*0.3mm2 4*1.5mm?
3.0KW 4*0.2mmz2+2*0.3mm? 4*2.5mm?
5.5KW 4*0.2mm?3+2*0.3mm2 3*6.0mm2+1*2.5mm2
7.5KW 4*0.2mmz2+2*0.3mm? 3*6.0mm2+1*2.5mm?
11KW 4*0.2mmz2+2*0.3mm? 3*6.0mm2+1*2.5mm?
15KW 4*0.2mm?3+2*0.3mm2 3*6.0mm2+1*2.5mm?
22KW 4*0.2mmz2+2*0.3mm? 3*8mm2+1*4mm?
32KW 4*0.2mm?3+2*0.3mm2 3*12mma2+1*4mm?2

Zastitna obloga: PVC otporan na ulje

3. Specifikacija performanse kablova

Performansa Normalan kabl Visoko-savitljivi kabl
Temperature koje -20°C~80°C -20°C~80°C
podnosi kabl
Napon koji izdrzava kabl 1000V/min 1000V/min
enkodera
Napon koji izdrzava 3000V/min 3000V/min
napojni kabl
Poluprecnik Duzina <10m, 7.5*D; Duzina <10m, 7.5*D;
savijanja Duzina >10m, 10*D; Duzina >10m, 10*D;
Mobilna Duzina <<10m, >1 milion puta; Duzina <10m, >3 milion
instalacija Otp_orqost & | Duzina >10m, >2 miliona puta; puta;
savijanje, -broj Duzina >10m, >5 milion
savijanja ==
puta;
Fiksna Polupre¢nik 5*D 5*D
instalacija savijanja

Napomena: D predstavlja pre¢nik kabla.
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2.4 Dimenzije servo drajvera
W DS5F-20P1-PTA, DS5F-20P2-PTA, DS5F-20P4-PTA Jedinica: mm
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Jedinica: mm

B DS5F-43P0-PTA
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2.5 Dimenzije servo motora

B Dimenzije za instalaciju motora serije 40 Jedinica: mm

™~
= ©
sl =
sl T []15.5
0 2.5 |[1T0 '
6.2-0.1 |2540.5 LA
LAZL Ni
Model motora Sa Vo
Normalan Kodni inercije
ocnicom |
MS5S-40ST-C00033000-20P1-501/S02 89.5 119 Mala
inercija
B Dimenzije za instalaciju motora serije 60 Jedinica: mm
o, 5‘3
o
. e (el Y
2 T
0~ o = 4
< |
o e, | ()]
. > e £ y
g oK : /N R
w| N 3040.5 8 LA 60
‘ 0
I 0.1
LA£L Nivo
Model motora Normal 3;31 ' inercije Serija
ko¢nicom
MS5S-60ST-C00063000-20P2-501/S02 79 114 Mala
MS5S-60ST-Co0133000-20P4-S01/S02 99 134 inercija
MS5H-60ST-C00063000-20P2-501/502 o1 126 Vel S'\é'r%g
MS5H-60ST-Co0133000-20P4-S01/S02 111 146 inercija
MS-60ST-T01330-20P4-D01 145 189 -
MS6H-60C0301Bo1-20P4 119 151 ve MS6
inercija serija

Napomena: Klin osovine motora MS5H je sa zatvorenim klinom, osovine motora MS6 je sa otvornim klinom.

B Dimenzije za instalaciju motora serije 80 Jedinica: mm

<
i i
o 12
~ |.S
Sl — !
~ | \
© 225
Py =
= \\(32‘); g
Cg% 3540.5 15 LA
0
15, 5-0, 1
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LA+1

Nivo ..
Model motora Normalan | S& Ko&- e Serija
nicom
MS5S-80ST-Co0243000-20P7-S01/S02 107 144 Mala
MS5S-80ST-Co0323000-21P0-S01/S02 128 165 inercija
MS5H-80ST-Co0243000-20P7-S01/S02 119 156 Velika MS5
MS5H-80ST-Co0323000-21P0-S01/S02 140 177 inercija serija
MS-80ST-T0243000-20P7 150 199
MS-80ST-T0352000-20P7 179 219 )
MS6H-80Co30Ba1-20P7 124 157 | Velika MS6
inercija serija

Napomena: Klin osovine motora MS5H je sa zatvorenim klinom, osovine motora MS6 je sa otvornim klinom.

B Dimenzije za instalaciju motora serije110 Jedinica: mm

]

2 ]
=]
2

540J

—_
| T NG —

| —— LA -
LA+1 )
Model motora — Nivo
Normalan | Sa koc¢nic. inerciie
MS5S-110ST-C00323000-21P0-S01 157 205
MS5S-110ST-C00483000-21P5-S01 166 214
MS5S-110ST-Co0603000-21P8-S01 181 229 Mala
MS5S-110ST-TL0323000-21P0-S01 157 205 inercija
MS5S-110ST-TL0483000-21P5-S01 166 214
MS-110ST-TL0603000-21P8-S01 181 229
MS-110ST-T04030B-21P2 157 205 -
MS-110ST-T05030B-21P5 166 214
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B Dimenzije za instalaciju motora serije 130 Jedinica: mm

L
2 i
o~
—| N
Q| &
LB S —
] LA al30
LA+1
Model motora NormalanS%kOé' LB | Nivo inercije
nicom
MS5G-130STE-C00541500-20P8-S01 1175 | 147.0
MS5G-130STE-C006025B-21P5-S01 122 -
MS5G-130STE-Co0722000-21P5-S01 1325 | 1625
MS5G-130STE-Co10015B-21P5-S01 145 -
MS5G-130STE-Col151500-21P8-S01 1595 | 1895

MS5G-130STE-Col151500-41P8-S01

MS5G-130STE-Col1461500-22P3-S01

180.5 | 2105 | 125 Srednja

MS5G-130STE-Col1461500-42P3-S01 inercija

MS5G-130STE-TL0541500-20P8-S01 134.5 164.5

MS5G-130STE-TL0722000-21P5-S01 149.5 179.5

MS5G-130STE-TL1151500-21P8-S01

MS5G-130STE-TL1151500-41P8-S01 176.5 2065
MS5G-130STE-TL1461500-22P3-S01

MS5G-130STE-TL1461500-42P3-S01 1975 2215
MS-130ST-T04030B-21P2 164 223
MS-130ST-T0602500-21P5 179 238
MS-130ST-T1001500-21P5 205 264
MS-130STE-T0773000-22P4 205 264 14 -
MS-130ST-T15015Goo-22P3 235 294
MS-130ST-TL1002500-22P6 209 290
MS-130ST-TL10030o00-43P0 225 284
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B Dimenzije za instalaciju motora serije180 Jedinica: mm

9114, 307
(1]

%% r'

‘ w
o
3

Model motora LALL = LC+0.5 | X oD _Nivo
NormalaniSa ko¢nic. inercije
MS5G-180ST-TL1901500-42P9-S01 221 303 79 12 35
MS5G-180ST-TL2801500-44P4-S01 247 329 Srednja
MS5G-180ST-TL3501500-45P5-S01 277 359 113 16 42 inercija
MS5G-180ST-TL4801500-47P5-S01 318 400
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3 Povezivanje servo sistema

U sledecoj tabeli su navedeni preporuceni kablovi za povezivanje servo sistema:

Model servo Preé_nlk Pre¢nik UVW Pre¢nik kabla Preénl_k k_abla
drajvera napojnog napojnog kabla, mm2 | enkodera, mm? YAl
kabla, mm?2 ' ' mm2
DS5F-20P1-PTA 2.0 0.75 0.2 (7-core) 2.0
DS5F-20P2-PTA 2.0 0.75 0.2 (7-core) 2.0
DS5F-20P4-PTA 2.0 0.75 0.2 (7-core) 2.0
DS5F-20P7-PTA 2.0 0.75 0.2 (7-core) 2.0
DS5F-21P5-PTA 2.0 15 0.2 (7-core) 2.0
DS5F-22P3-PTA 2.0 15 0.2 (7-core) 2.0
DS5F-22P6-PTA 2.0 1.5 0.2 (7-core) 2.0
DS5F-43P0-PTA 2.0 2.5 0.2 (7-core) 2.0
DS5F-45P5-PTA 6.0 6.0 0.2 (7-core) 6.0
DS5F-47P5-PTA 6.0 6.0 0.2 (7-core) 6.0

Napomene:

(1) Nemojte ukrstati kablove napajanja i signalne kablove, i nemojte praviti zajednic¢ke
snopove od njih. Kada izvodite elektri¢no povezivanje, odrzavajte rastojanje izmedu kablova
napajanja i signalnih kablova od najmanje 30 cm.

(2) Kaoristite TP ili multicore STP kablove za signalne linije i za linije feedbacka enkodera
(PG).

(3) U pogledu duzine ozi¢enja, najduza ulazna signalna (komandna) linija treba da bude 3m, a
najduza PG feedback linija treba da bude 20 m.

(4) Cak iu slucaju da je napajanje isklju¢eno, i dalje je moguée prisustvo visokog napona u
servo uredaju. Nemojte dodirivati terminal za napajanje najmanje 10 min.

(5) Izbegavajte ¢esto uklju¢ivanje (ONN) i isklju¢ivanje (OFF) uredaja. Nemojte ukljuivati ili
iskljucivati uredaj vise od jednom u minuti. S obzirom da servo pojacavac ima kondenzator u
svom napajanju, kada se uredaj ukljuéi proti¢e visoka struja u trajanju od 0.2s. Cesto ukljuéivanje
1 iskljuc¢ivanje uzrokuje da se pogorSava stanje uredaja napajanja kao Sto su kondenzatori i
osiguraci, Sto rezultuje pojavom neocekivanih problema.
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3.1 Povezivanje glavnog strujnog kola

3.1.1 Raspored terminala servo drajvera

4= RS232 port

Elnapajanje ey <= \\/ultifunkcionalni terminal
Zice motora e |

= |7|az enkodera

Regenerativni == |;
otpornik el
<= Dot enkodera

3.1.2 Terminali glavnog kola

B DSS5F-20P1-PTA, DS5F-20P2-PTA, DS5F-20P4-PTA, DS5F-20P7-PTA

LIS Terminal Fu-nk(.:ija Objasnjenje
N © LN E(:f‘az napajanja glavnog |y faza AC 200~240V, 50/60Hz
*.S . Slobodni i
ULS Povezivanje motora
V.S u,V,Ww Terminali Napomena! Zica uzemljenja je na peraju
WS motora ventilatora, proverite je pre ukljucenja !
* S Interni regenerativni e e e
P+ otpornik Kratko spojiti P+ 1 D, iskljuciti P+1i C
S P+,D,C | Eksterni Povezati regenerativni otpornik izmedu
© regenerativni P+ C, isklju¢iti P+i D, P0-25= vrednost
otpornik snage, P0-26= vrednost otpornika
B DS5F-21P5-PTA, DS5F-22P3-PTA, DS5F-22P6-PTA
s | Q Terminal Funkcija Objasnjenje
C TS R/S/T Ulaz napajanja glavnog | 3-fazno (R,S,T) AC200~240V, 50/60Hz
o[ © kola Jedna faza (R,T) AC200~240V, 50/60Hz
ul © ° Slobodni -
AES Povezivanje motora
s U, Vv,w Terminali Napomena! Zica uzemljenja je na peraju
P+ motora ventilatora, proverite je pre ukljucenja !
D[S Interni regenerativni Kratko spojiti P+ i D, iskljugiti P+ i C
cl otpornik
ol © P+, D, C | Eksterni Povezati regenerativni otpornik izmedu P+
regenerativni i C, isklju¢iti P+i D, P0-25= vrednost
otpornik snage, P0-26= vrednost otpornika
@ Terminal uzemljenja Squlte na tve.rmlnal uzemljema motora,
zatim povezite na uzemljenje.
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B DS5F-43P0-PTA

- Terminal Funkcija Objasnjenje
—RS Ulaz napajanja glavnog
g I R/SIT kola 3-fazno AC 200~240V, 50/60Hz
NS . Slobodni terminal -
L S Povezivanje motora
vl & U,V,W | Terminali motora Napomena! Zica uzemljenja je na peraju
vile ventilatora, proverite je pre ukljucenja !
Interni regenerativni
W otpornik g Kratko spojite P+i D, iskljucite P+ 1 C
3
P S P+, D,C | Eksterni Povezite regenerativni otpornik izmedu
D S\ regenerativni P+ i C, iskljucite P+ i D, P0-25= vrednost
cLE otpornik snage, P0-26= vredn.otpornosti
Ty == - - -
@ & o) Terminal uzemljenja Spojite na terminal uzemljenja motora,

zatim povezite na uzemljenje.

B DS5F-45P5/47P5-PTA

EEEEEEEEEaE

Terminal Funkcija Objasnjenje
RISIT tﬂf‘; napajanja glavnog | ; £7n0 AC 340~420V, 50/60Hz
° Slobodni terminal -
Povezivanje motora
U,V,W | Terminali motora Napomena! Zica uzemljenja je na peraju
ventilatora, proverite je pre ukljucenja !
Interni regenerativni
e Kratko spojite P+i D, iskljugite P+i C
otpornik
P+, D, C | Eksterni Povezite regenerativni otpornik izmedu
regenerativni P+ i C, iskljucite P+ i D, PO-25= vrednost
otpornik snage, P0-26= vredn.otpornosti
P+, P- Bus terminal Napon na Bus-u se moze meriti.

Obratite paznju na mogucu opasnost.

3.1.3 CNO, CN1, CN2 terminal

3.1.3.1 CNO terminal

CNO CN1
O

(ooa)

o 0

OgO

OOO

050

OOO

OOO

OOO

OOO

OOO

OOO

OOO

OOO

OOO

[ege)

2 —

B Objasnjenje CNO terminala (verzija hardvera VV3.1.31 i ranije)

32




15 1

[COM | [S08 | [S07 | [[S06 | [S05 | [S04 | [S03 | [S02 | [S01 | [D+24] [D+5 | [ D~ | [P+24] [P+5 | [ P- |
30 16
[+24v] [ST10] [s19 | [ s18 | [ S17 | [ S16 | [ SI5 | [SI14 |[SI3 | [S12 ] [STL | [ GND ][ GND | [485-] [485+]
44 :
| IIDIR*H HDIR+ | HPUL~ ” HPUL+ | GND | | NC || NC || NC || NC || NC | |VREF—| |VREF+| |TREF—| |TREF+|
Br- Naziv Objasnjenje Br. Naziv Objasnjenje
1 P- Impuls - 23 Sl4 Ulazni terminal
2 P+5 Impuls +5v 24 SI5 Ulazni terminal
3 P+24 | Impuls +24v 25 SI6 Ulazni terminal
4 D- Smer - 26 SI7 Ulazni terminal
5 D+5 Smer +5v 27 SI8 Ulazni terminal
6 D+24 | Smer +24v 28 SI9 Ulazni terminal
7 SO1 Izlazni terminal 29 SI10 Ulazni terminal velike brzine
8 S02 Izlazni terminal 30 +24V Ulazni zajednicki terminal
9 SO3 Izlazni terminal 31 T-REE+ Analogno-diferencij.ulaz +
eksternog obrthog momenta
10 S04 Izlazni terminal 3 T-REp- | Analogno-diferencij.ulaz -
eksternog obrthog momenta
11 SO5 Izlazni terminal 33 V-REE+ | Analogno-diferenc.ulaz +
eksterne brzine
12 SO6 Izlazni terminal 34 V-REE- Analogno—dl_ferenc.ulaz -
eksterne brzine
13 SO7 1zlazni terminal 35 NC Slobodan terminal
14 SO8 Izlazni terminal 36 NC Slobodan terminal
15 COM Izlazni zajednicki 37 NC Slobodan terminal
terminal
16 485+ | Komunikacija + 38 NC Slobodan terminal
17 485- Komunikacija - 39 NC Slobodan terminal
18 GND Uzemlj.enje" 40 GND Uzemlj.linije signala drajvera
komunikacije
19 GND | Uzemlj.analog.ulaza 41 HPUL+ Linija impulsa +velike brzine
20 SlI1 Ulazni terminal 42 HPUL- Linija impulsa —velike brzine
21 |2 Ulazni terminal 43 HDIR+ It;rlgilf]aéslgnala + smera velike
22 SI3 Ulazni terminal 44 HDIR- Lin.signala —smera vel.brzine

Objasnjenje CNO terminala (verzija hardvera V3.1.32 i kasnije)

15 1
|COM||508||SO7||506||SO5||SO4||SO3||SO2||501 ||D+24||D+5|| D- ||P+24||P+5|| P- |
30 16
|+24v| |ST10| | SI9 | | SI8 | | SI17 | | S16 | | SI5 | | S14 | | SI3 | | SI2 | | ST1 || GND | | GND | |485—| |485+|
44 1
|HD1R— | | HDIR+ | HPUL- || HPUL+ | 0C— | | 0C+ | | 0B— | | OB+ | | 0A— | | 0A+ | |VREF—| |VREF+| |TREF*| |TREF+|
Br. Naziv Objasnjenje Br. Naziv Objasnjenje
1 P- Impuls - 23 Sl4 Ulazni terminal
2 P+5 Impuls +5v 24 SI5 Ulazni terminal
3 P+24 | Impuls +24v 25 SI6 Ulazni terminal
4 D- Smer - 26 SI7 Ulazni terminal
5 D+5 Smer +5v 27 SI8 Ulazni terminal
6 D+24 | Smer +24v 28 SI9 Ulazni terminal
7 SO1 I1zlazni terminal 29 SI10 Ulazni terminal velike brzine
8 S02 Izlazni terminal 30 +24V Ulazni zajednicki terminal
9 503 Izlazni terminal 31 T-REE+ Analogno-diferencij.ulaz +
eksternog obrtnog momenta
10 S04 Izlazni terminal 32 T-REF- | Analogno-diferencij.ulaz -
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eksternog obrtnog momenta
11 S05 Izlazni terminal 33 V-REE+ Qr;zia:]c;gno—dlferenc.ulaz + eksterne
12 SO6 Izlazni terminal 34 V-REE- Qr;?:](;gno—dlferenc.ulaz - eksterne
13 sO7 Izlazni terminal 35 OA+ Izlaz OA_-f- faze raspodele
frekvencije enkodera
14 508 Izlazni terminal 36 OA- Izlaz OA- faze raspodele frekvencije
enkodera
15 COM Izlaz_ni zajednicki 37 OB+ Izlaz OB+ faze raspodele frekvencije
terminal enkodera
16 485+ | Komunikacija + 38 OB- Izlaz OB- faze raspodele frekvencije
enkodera
17 485- | Komunikacija - 39 0zZ+ Izlaz OZ+ faze raspodele frekvencije
enkodera
18 GND Uzemlj_enje__ 40 0z- Izlaz OZ- faze raspodele frekvencije
komunikacije enkodera
19 GND Uzemljenje a1 HPUL+ Linija impulsa +velike brzine
analognog ulaza
20 Sl1 Ulazni terminal 42 HPUL- Linija impulsa —velike brzine
21 SI2 Ulazni terminal 43 HDIR+ Linija signala + smera velike
22 SI3 Ulazni terminal 44 HDIR- Lin.signala —smera vel.brzine

3.1.3.2 CN1 terminal

B Objasnjenje CN1 terminala (verzija hardvera V3.1.31 i ranije)

Br. Naziv Objasnjenje Br. Naziv Objasnjenje
1 oA+ | \Zlaz A+ faze raspodele 9 oz. | 1zlaz Z- faze raspodele
frekvencije enkodera frekvencije enkodera
5 OA. | \Zlaz A-faze raspodele 10 Slobodan terminal
frekvencije enkodera
3 OB+ Izlaz B+_faze raspodele 11 Slobodan terminal
frekvencije enkodera
4 oB. | |7laz B-faze raspodele 12 Slobodan terminal
frekvencije enkodera
5 o0Z+ Izlaz Z+ _faze raspodele 13 Slobodan terminal
frekvencije enkodera
6 - Empty terminal 14 Slobodan terminal
7 - Empty terminal 15 Slobodan terminal
8 - Empty terminal

B Objasnjenje CN1 terminala (verzija hardvera VV3.1.32 i kasnije)

Br. Naziv Objasnjenje Br. Naziv Objasnjenje

1 Z- Ulaz Z- potpuno zatvor.petlje 9 Z+ Ulaz Z+ potp. zatvor.petlje
2 B- Ulaz B- potpuno zatvor.petlje 10 - Slobodan terminal
3 B+ Ulaz B+ potpuno zatvor.petlje 11 - Slobodan terminal
4 A+ Ulaz A+ potpuno zatvor.petlje 12 - Slobodan terminal
5 A- Ulaz A- potpuno zatvor.petlje 13 - Slobodan terminal
6 GND | Grating (opti¢ki) lenjir GND 14 - Slobodan terminal
7 GND | Grating lenjir GND 15 - Slobodan terminal
8 5V Grating lenjir, napajanje 5V
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3.1.3.3 CN2 terminal

Konektori terminala CN2 su rasporedeni na sledec¢i nacin:

Br. Definicija
1 5V

2 GND

3

4

5 485+

6 485-

3.1.4 Komunikacioni port

B RS-232 komunikacija

XINJE.
Trapezoidni port sa 5 pinova
na strani drajvera
Pin Naziv Description
1 TXD RS232 send
2 RXD RS232 receive
3 GND RS232 signal ground

Napomena: Koristite predvideni kabl koji isporucuje kompanije

Podrazumevani parametri komunikacionog porta RS232 su sledeci: baud rate 19200bps, data bit je 8-
bit, stop bit je 1-bit, even parity (paran paritet).

Modbus station no.

.. Defaul gt .
Parametar Funkcija etault Opseg Modifikacija Efektivnost
postavka
P7-10 Br.Modbus stanice 1 1~255 Servo OFF Odmah
B RS-485 komunikacija
Pin Naziv
oooooooooooooo 17 5

Na strani drajvera - CN1 port

RS485 port default parameters: baud rate 19200bps, data bit is 8-bit, stop bit is 1-bit, even parity.

Broj Modbus stanice se moze slobodno postaviti pomoc¢u parametra P7-00:

Default
Parametar Funkcija postavka Opseg Modifikacija Efektivnost
P7-00 Modbus station no. 1 0~255 Servo OFF Odmah
Napomena:

(1) Podrzan je standardni protokol komunikacije Modbus RTU slave.

(2) Komunikacioni portovi RS232 i RS485 se mogu istovremeno koristiti.
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3.2 Klasifikacija i funkcije signalnih terminala

3.2.1 Impulsni signal

PRETEEL Opcije Znacenje P-ulazni signal |D-ulazni signal Odeljak
0 CW/CCW mod dva impulsa Cw CCw
P0-10 1 Mod AB faza A faza B faza 5.3.2.2
XXxXO
2 Mod impuls+smer Impuls Smer

Ulazni signal OC (napon 24V) je P+ (pin 3) / D+ (pin 6)
Ulazni signal diferencijalnog moda (napon 5V) je P+ (pin 2) / D+ (pin 5)

Dijagram povezivanja kola za P + D, CW, CCW i AB faze:

OC (napon 24V)

PLC, CNCi SCM Servo drajver

Y0 [ |p- Kada gornji uredaj

“ “ 3 usvoji izlaz oc kola,
COMO | 0 L | -+ { kor1st1_te ovaj naélr}
b - povezivanja, obratite
2y L e paznju na
B K suspendovanje P+
n - 5V i D+ 5V
| |
cout | | - e B3 {
| |
|
J

Napomene:

(1) Opseg napona napajanja P-/P+24V i D-/D+24V je od 18V~25V. Ako je napon ispod 18 V,
moze do¢i do anomalija impulsa i smera.

(2) Mora se koristiti oklopljeni kabl sa upredenim paricama radi smanjenja smetnji.

Diferencijalni mod (napon 5V)

PLC,CNC i SCM Servo drajver

—‘ _ ‘ Kada gornji uredaj
PUL- P- koristi izlaz
diferencijalnog

pisy | { signala od 5V,

koristite ovaj nacin

|
|
|
|
|
1 R, 3K povezivanja, obratite
DIR- j paznju na
|
|
|
|
|
|
J

PUL+

suspendovanje P+
=< ( 24V i D+ 24V.

I
I
DIR+ I
I
I

Napomena: Mora se koristiti oklopljeni kabl sa upredenim parima radi smanjenja smetnji
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Metod ozicenja drajvera

PLC, CNC, SCM Servo drajver Napomene:
& 1. Savetuje se dodavanje
W I Xinje diferenc.izolacione
ploce.
2.CW/CCW ulazna frekv.
HD+ 2KO 10K Q impulsa je najvise 2M, i
% I I frekvencija impulsa AB
HD- o0 - faze je najvise 2M.
GND GND AB

Napomena: Mora se Koristiti oklopljeni kabl sa upredenim parima radi smanjenja smetnji.

Napomene:

(1) Opseg napona napajanja P- / P+ 24V i D-/ D+ 24V je od 18V ~ 25V. Opseg napona napajanja
P-/P+5ViD-/D+5V je od 3.3V ~ 5V. Ako je napon manji od 18V / 3.3V, moze do¢i do anomalija i
impulsu i smeru.

(2) Ulazni impulsni servo port je ON za 10mA.

(3) Ako je kontroler Xinje PLC, nazivna struja izlaznog impulsnog porta je 50 mA. Prema ovim
podacima, moze se zakljuciti da jedan impuls teoretski moze da pokrece najviSe pet servo motora.
Preporucuje se da ovaj broj ne bude veci od 3.

3.2.2 Sl ulaz signala

Molimo da Kkoristite relej ili OC tranzistor za povezivanje. Kada koristite relej, molimo da
izaberete relej za mikro struju. U suprotnom kontakt nece biti dobar..

Tip Ulazni terminal Funkcija
Digitalni ulaz SI1~S110 Multifunkcionalni ulaz signala
Podrazumevano dodeljivanje ulaznih terminala
Terminal Si1 SI2 SI3 Sl4 SI5~SI10
. -ON . - -
Funkcija S-ON/ ALM-RST/Resetovanje P-OT/zabrana N-OT/zabrana . l\_lerr_1a .
enable olarma forward rada reverse rada distribuiranja
Open collector (napajanje je 24V) Tip releja (napajanje je 24V)
Gornji uredaj Servo drajver Gornji uredaj Servo drajver
+24V _
S| E?ff,@;
R=3.3KQ

Napomena: Ako je SI10 terminal ulazni port velike brzine, i ako su terminali SI1-S19 ulazni portovi male
brzine.

3.2.3 SO izlaz signala

Tip 1zlazni terminal Funkcija

Optokapler izlaz S0O1~S08 Multifunkcionalni izlaz signala
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Podrazumevano dodeljivanje izlaznih terminala

Terminal SO1 S0O2 S03~S08
Funkcija COIN/zavrietak ALM/alarm | Nema distribuiranja signala
pozicioniranja

Optokapler tip Tip releja
Servo drajver Gornji uredaj Servo drajver Gornji uredaj
+24V +24V
il L
SO X3 [T o) X3
"] 1 ="
ETTEJCOM CcoMm Eé‘l@com com
ovl ov1

Napomena: maksimalni dozvoljni napon i struja u OC
Napon: DC 30V (max.)

Struja: SO1 ~ SO2 DC 500mA (max.)

SO3 ~ SO8 DC 50mA (max.)

3.2.4 Kolo analognog ulaza

izlaznom kolu su slede¢i:

Analogni ulaz
Gornji uredaj Servo drajver
+10V
31 T-REF+
2KQ 33 V-REF+
W 3 T.REF-
34 V-REF-
ov
-10v

Napomena: Analogni Pin31 (Analogno-diferencijalni ulaz + eksternog obrtnog momenta), 32
(Analogno-diferencijalni ulaz — eksternog obrtnog momenta), 33 (Analogno-diferencijalni ulaz

+ eksterne brzine), 34 (Analogno-diferencijalni ulaz —
porta, kao $to je detaljno opisano u odeljku 3.1.3.1.

eksterne brzine) su zalemljeni izvan CNO

Analogni signali su signali komandi brzina ili obrtnog momenta. Ulazne impedanse su:

* Ulaz komande brzine: oko 13K
* Ulaz komande obrtnog momenta: oko 13K

Maksimalni dozvoljeni napon ulaznog signala je £10V. Ne primenjujte napone iznad

+10V.
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3.2.5 Feedback izlazni signal enkodera

Servo drajver

Diferenc.ka kolektoru

shield

3 X0
——a X1
X2

L lCcoM

“LT oV
cable

Gornji uredaj
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4 Operativni panel
4.1 Osnovne operacije

4.1.1 Opis operativnog panela

Taster Operacija
STA/ESC | Kratak pritisak: Promena statusa, povratak statusa
Kratak pritisak: Prikazani podaci se povecavaju.
: - I I_ INC Dugi pritisak: Prikazani podaci se kontinuirano
- = L1 |J povecavaju
Kratak pritisak: Prikazani podaci se smanjuju.
® o o0 o DEC Dugi pritisak: Prikazani podaci se kontinuirano
STA/ESC INC  DEC ENTER SmanjUjU.

Kratak pritisak: Pomeranje na cifru za uredivanje;

ENTER Dugi pritisak: Postavka i pregled parametara.

Tokom izvodenja automatske provere panela, sve LED i pet decimalnih mesta ¢e istovremeno svetleti
tokom jedne sekunde.

4.1.2 Operacije sa tasterima

Prebacivanjem osnovnog statusa operativnog panela, na njemu se moze prikazati radno stanje, mogu se

postavljati parametri, pokretati pomo¢ne funkcije 1 prikazivati stanje alarma. Nakon pritiska na taster
STAJ/ESC, statusi panela se prebacuju redosledom koji je prikazan na slici ispod.

Status BB ukazuje da je servo sistem neaktivan; RUN ukazuje da je servo sistem aktivan; RST ukazuje
da je potrebno ponovo dovesti energiju servo sistemu.
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STAJESC prebac.
——» Parametar ——» — > Pomo¢.f. ——»
[ bb ‘I:ll_l mlnl |III_I I_II_I lFI—I il Iz ey
(W (N (]
Neaktivan Funkcuskl parametar Trenutna brzma Brisanje alarma Kod alarma
Z Il I‘ll‘l ‘
[_ iy I’I} ‘IJ [ I_II_I [I_I l
Rad Kontrolni parametar Kod alarma
= | ‘
-5t
Resetovanje i ;
{D‘I_l’ll_ll _IIZI_I‘II‘I — 1_rmn
Uy | I ] [
Parametar komunikacije =~ Vreme ukljucenost og ra

Postavka parametara Px-xx: Prvo X oznaCava broj grupe parametra, a poslednja dva X
oznacavaju serijski broj parametra unutar grupe.

Status monitora Ux-xx: Prvo X oznaCava broj grupe parametara, a poslednja dva X
oznacavaju broj parametra unutar grupe.

Pomoc¢na funkcija Fx-xx: Prvo X oznacava broj grupe parametara, a poslednja dva X
oznacavaju broj parametra unutar grupe.

Status alarma E-xxx: Prva dva X oznacdavaju kategoriju alarma, a poslednje X oznacava pod-
kategoriju.



4.2 Operativni displej

B Kontrolni mod

brzine/obrtnog momenta

Poklapanje brzina
V- CMP

Grani¢ni obr.moment
CLT

Detekcija obrtanja
TGON

Nulta klema
ZCLAMP

Granica brzine VLT

1. Sadrzaj digitalnog displeja

Digitalni podaci

Sadrzaj displeja

P5-39
Detekcija poklapanja brzina
(/V-CMP)

Svetli kada su trenutna brzina motora i komandna brzina jednake.
Detekcija $irine signala poklapanja brzina: P5-04 (jedinica: rpm)

P5-42
Granica obrtnog
momenta (/CLT)

Svetli kada trenutni obrtni moment premasi prethodno postavljenu
vrednost, kada se kontroliSe brzina.

Interna granica Forward obrnog momenta: P3-28

Internal granica Reverse obrtnog momenta: P3-29

P5-40
Detekcija obrtanja (/TGON

P5-03(Jedinica: rpm) Svetli kada je brzina motora veca od brzine
obrtanja..
Detekcija brzine obrtanja: P5-03 (jedinica: rpm)

P5-31
Zero clamp (/ZCLAMP)

Svetli kada je aktivan signal nulte kleme.

P5-43
Granica brzine (/VLT)

Svetli kada trenutna brzina premasi prethodno postavljenu vrednost,
kada se kontroliSe obrtni moment.

Granica forward brzine u kontroli obrt. momenta: P3-16; granica reverse
brzine: P3-17.

2. Sadrzaj prikaza kratkih kodova

Kratki kod

Sadrzaj

Standby status
Servo OFF status. (Napajanje motora je isklju¢eno Off)

U radu
Servo u statusu osposobljenosti. (napajanje motora je uklju¢eno On)

Potrebno resestovanje
Servo treba ponovo ukljuciti

Status zabranjenog pokretanja u forward smeru
P-OT ON status. Vid.odeljak 5.2.4.

Status zabranjenog pokretanja u reverse smeru
N-OT ON status. Vid.odeljak 5.2.4.

Kontrolni mod 2 je slobodan.
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B Mod kontrole pozicije
Pozicioniranje
zavrSeno COIN
Pozicioniranje blizu B

Detekcij? Etf;lt?inja I I I I I

TGON

1. Sadrzaj digitalnog displeja

Digitalni podaci Display contents
P5-38 U kontroli pozicije, lampica svetli kada je data pozicija ista kao i trenutna
Pozicioniranje zavr§eno pozicija.

(JCOIN) Sirina impulsa zavrietka pozicioniranja. P5-00 (jedin.: impuls komande)
P5-36 U kontroli pozicije, lampica svetli kada je data pozicija blizu trenutne
Pozicioniranje pozicije.
blizu (/NEAR) Sirina signala blizine: P5-06
P5-40 Lampica svetli kada je brzina motora veca od brzine obrtanja.

Detekcija Brzina detekcije obrtanja: P5-03 (jedinica: rpm)
obrtanja (/TGON)

2. Sadrzaj prikaza kratkih kodova

Kratki kod Sadrzaj displeja

Standby status
Servo OFF status. (Napajanje motora isklju¢eno Off)

U radu
Servo u statusu osposobljenosti. (napajanje motora ukljuéeno On)

Potrebno resetovanje
Servo treba ponovo prikljuciti na napajanje

Status zabranjenog pokretanja u forward smeru
P-OT ON status. Vid.odeljak 5.2.4.

Status zabranjenog pokretanja u reverse smeru
N-OT ON status. Vid.odeljak 5.2.4.

: |—: : i~ Kontrolni mod 2 je slobodan.

42




4.3 Grupa U parametara monitora

B UO0-21 status ulaznih signala 1

I I I I I I I I Lampica svetli-odgovarajuca stavka ima ulaz signala.
I I I I I I I I Lampica svetli-odgovarajuéa stavka nema ulaz signala
_/
FFF ff ff ff f
10 98 76 54 32 1
© ©@© o ©
STA/ESC _ INC DEC ENTER
m  UO0-21 distribucija ulaznih signala 1
Kod Opis Kod Opis
segmenta segmenta
1 /S-ON servo osposobljen (enabled) 2 /P-CON komanda akcije proporcije
3 [P-OT zabrana forward obrtanja 4 /N-OT zabrana reverse obrtanja
5 /ALM-RST resetovanje alarma 6 /P-CL granica ekster.forward obrt.mom.
7 /N-CL granica eksternog gbrtnog 8 /SPD-D izbor interne brzine
momenta na reverse strani
9 /SPD-A izbor interne brzine 10 /SPD-B izbor interne brzine

Napomena: Prilikom ¢itanja tokom komunikacije, binarni brojevi Citani sa desna na levo odgovaraju
poziciji / S-ON, / P-CON, 0 znaci da signal pozicije nema ulaz, 1 znac¢i da signal pozicije ima
ulaz. Primer: 0x0001 znaci da / S-ON ima ulaz, 0x0201 znac¢i da/ S-ON i/ SPD-B ima ulaz.

B UO0-22 status ulaznih signala 2

Lampica svetli-odgovarajuca stavka ima ulaz signala

Lampica svetli-odgovarajuéa stavka nema ulaz signala

N
NI
Fff ff ff ff 1
20 1918 1716 1514 1312 11
®@ ©® © O
STA/ESC  INC DEC ENTER
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B UO0-22 distribucija ulaznih signala 2

Kod . Kod .
Opis Opis
segmenta segmenta

11 /C-SEL izbor kontrolnog moda 12 [ZCLAMP nulta klema

13 C?g‘;&g zabrana impulsne 14 /G-SEL prekida¢ pojacanja

15 /CLR brisanje 16 /CHGSTP promena koraka

17 Rezervisano 18 Rezervisano

19 Rezervisano 20 Rezervisano

Napomena: Prilikom ¢itanja tokom komunikacije, binarni brojevi ¢itani sa desna na levo odgovaraju
poziciji / C-SEL, / ZCLAMP, 0 znaci da signal pozicije nema ulaz, 1 zna¢i da signal pozicije ima
ulaz. Primer:: 0x0001 znaci da / C-SEL ima ulaz, 0x0041 znac¢i da / C-SEL i / G-SEL ima ulaz.

B UO0-23 status izlaznih signala 1

Lampica svetli-odgovarajuca stavka ima izlaz signala

Lampica svetli-odgovarajuc¢a stavka nema izlaz signala

0 —p — —
~N —p =———
O —p — —
O~ — —
D — —

W —p| —— —

N —p — —

T
10 1
©
STA/JESC INC  DEC ENTER
B UO0-23 distribucija izlaznih signala 1
Kod . K .
Opis od Opis
segmenta segmenta
1 Z?/déz(;ilvNaine;e;vrs.pozwlomranj a 2 Zavrseno pozicioniranje (/COIN)
3 Detekcija poklap.brzina (/V-CMP 4 Detekcija obrtanja (/TGON)
5 Spreman (/S-RDY) Grani¢ni obrtni moment (/CLT)
7 Detekeija granié.brzine (/VLT) Zaklju¢avanje ko¢nice (/BK)
9 Upozorenje (/WARN) 10 Blizu pozicije (/NEAR)
Napomena: Prilikom ¢itanja tokom komunikacije, binarni brojevi Citani sa desna na levo odgovaraju

poziciji / COIN_HD, / COIN, 0 zna¢i da signal pozicije nema izlaz, 1 znadi da signal pozicije
ima izlaz. Primer: 0x0001 znaéi da / COIN_HD ima izlaz, 0x0201 znaci da / COIN_HD i /
NEAR nemaju izlaz.
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B UO0-24 status izlaznih signala 2

~
I I I I I I I I Lampica svetli-odgovarajuca stavka ima izlaz signala
I I I I I I I I Lampica svetli-odgovarajuca stavka nema izlaz signala
_J/
Fff ff ff 1f 1
20 1918 1716 1514 1312 11
© © o 0
STA/ESC INC DEC ENTER
B UO0-24 distribucija izlaznih signala 2
Kod . Kod .
Opis Opis
segmenta segmenta
11 Alarm  (/ALM) 12 Postignuta brzina (/\V-RDY)
13 Prilagodeni izlaz 1 14 Prilagodeni izlaz 2
15 /Z faza 16 /MRUN
17 Xnet bus greska 18 Rezervisano
19 Rezervisano 20 Rezervisano
Napomena: Prilikom ¢itanja tokom komunikacije, binarni brojevi ¢itani sa desna na levo odgovaraju

poziciji /ALM. 0 znaci da signal pozicije nema ulaz, dok 1 znaci da signal pozicije ima ulaz.

B UO0-88 status ocitavanja koda motora

UO0-88 status displeja

Znacenje

0001

Uspes$no o¢itavanje parametara motora , ali je P0-33=0,
koriste se parametri motora u enkoderu.

0011

Uspes$no oéitavanje parametara motora, P0-3370, koriste se
parametri motora u drajveru.

0021

Uspesno ocitavanje parametara motora, vrednost parametara
je 0, treba postaviti parametar P0-53.

0031

Uspesno ocitavanje parametara motora, ali oste¢eno (CRC
greska provere), treba postaviti parametar PO-53.

0042
parametar P0O-53.

Neuspesno ofitavanje parametara motora, treba postaviti
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4.4 Grupa F parametara pomo¢nih funkcija

4.4.1 Grupa FO
Kod Kod
funkcije Opis funkcije Opis
Panel eksternih komandi
F0-00 Brisanje alarma F0-08 Auto-tuning
Panel internih komandi
F0-01 Obnavljanje default postavki F0-09 Auto-tuning
F0-02 Brisanje offseta pozicije FO-10 Panel suzbijanja vibracija 1
F0-04 Brisanje istorije alarma FO-11 Panel suzbijanja vibracija 2
Panel suzbijanja vibracija (brzi
F0-07 Panel identifikacije inercije FO-12 FFT)

1. Brisanje alarma (F0-00)
Postavkom parametra FO-00=1 moze se resetovati status alarma. Kada se dogodi alarm, prvo

eliminiSite njegov uzrok, a zatim obriSite alarm.

2. Obnavljanje default postavki (F0-01)

Postavite parametar F0-01=1 kada su parametri za pokretanje servo motora (enablers) iskljuéeni,

pritisnite ENTER da biste obnovili default postavke, bez potrebe prekidanja napajanja.
3. Brisanje offseta pozicije (F0-02)

Postavite parametar F0-02=1 da biste obrisali offsest pozicije.
4. Brisanje istorije alarma (F0-04)

Postavite parametar F0-04=1 da biste obrisali istoriju zapisa alarma od U1-14 do U1-53.
5. Panel identifikacije inercije  (F0-07)

Pogledajte odeljak 6.3.4.radi operativnih koraka na panelu za identifikaciju inercije
6. Panel eksternih komandi, auto-tuning (F0-08)

Pogledajte odeljak 6.5.5. radi automatskog podesavanja eksternih komandi (auto-tuning)
7. Panel internih komandi, auto-tuning (F0-09)

Pogledajte odeljak 6.5.4.radi automatskog podeSavanja internih komandi (auto-tuning)
8. Panel suzbijanja vibracija (F0-10, FO-11)

Pogledajte odeljak 6.7.4.radi informacija o suzbijanju vibracija.

9. Panel suzbijanja vibracija (F0-12)
Pogledajte odeljak 6.7.6.radi informacija o suzbijanju vibracija.

4.4.2 Grupa F1
Kod Kod

funkcije Opis funkcije Opis
F1-00 Jog rad F1-04 Tref (analog.obrt.mom) korekcija nule
F1-01 Test (Probni) rad F1-05 Forsirano osposobljavanje
F1-02 Uzorkovanje struje i korekcija nule F1-06 |[Resetovanje krugova apsolut.enkodera
F1-03 Vref (analog.brzina) korekcija nule - -

1. Test (Probni) rad (F1-01)
Pre nego $to udete u mod probnog rada, uverite se da osovina motora nije povezana sa

masinom!
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Kada je servo drajver povezan pomoc¢u neoriginalnog kabla enkodera ili neoriginalnim napojnim
kablom, prvo se mora pokrenuti probni rad kako bi se potvrdilo da su terminal enkodera ili terminal
napajanja pravilno povezani.

Probni rad ima svrhu proveru napojnog kabla i signalnog kabla feedback-a enkodera kako bi se
utvrdile normalne veze. Tokom probnog rada motor treba normalno da postize forward i reverse
obrtanje. Ako se motor trese ili drajver emituje alarm, odmah iskljucite napajanje i proverite ozicenje.

Dugi pritisak Kratak pritisak
ENTER ENTER

_ Il I N e e e o I e L _ _

I I Il 'I_II _ 1l ol

2. Jog rad (F1-00)
Pre ulaska u mod jog rada, proverite da li je probni rad sa motorom bez opterecenja normalan, kako
biste potvrdili da je servo veza ispravna.
Da bi se pokrenuo Jog mod rada, drajver mora biti u neaktivnom bb statusu!
Pocevsi od verzije ugradenog softvera 3700, funkcija jog rada se menja od moda pozicije do moda
brzine. Vreme ubrzanja i usporavanja se kontroli§e parametrima P3-09 i P3-10.

Dugi pritisak Kratak pritisak
ENTER ENTER

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka postavke
P3-18 JOG brzina 100 1rpm 0~1000 soeroFo Odmah

3. Korekcija nule uzorkovanjem struje (F1-02)
Nakon §to je servo drajver azuriran na najnoviju verziju softvera, ili kada motor u duzem vremenskom
periodu radi nestabilno, preporucuje se upotreba funkcije korekcije nule uzorkovanjem struje.
Dugi pritisak ENTER Kratak pritisak ENTER
I I

1 ::: IEIH I E :: }—>‘ I:: 1 E

Pritisnite STATUS/ESC za izlaz.

4. Vref (vrednost analogne brzine) korekcija nule (F1-03)
Vid.odeljak 5.4.4.5.

5. Tref (vrednost analognog obrtnog momenta) korekcija nule (F1-04)
Vid.odeljak 5.5.4.3.

6. Forsirano osposobljavanje servo rada (Forced enable) (F1-05)

Parametar l_\lazm Postavka Znacenje Promena | Efektivan
signala
0 Servo rad nije osposobljen
Enable mode|™1 " (gefault) | 1/O enable /S-ON
P0-03 (Prinud-no Forsirano osposobljavanje Senvo Odmah
osposobljava| 2 (F1-05 ili komunikacija) OFF
njt:aze;;/ ° 3 Fieldbus osposobljavanje (model
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koji podrzava bus kontrolu kretanja)

Postavite P0-03=2
F1-05 = 0: otkaz osposobljavanja, ulazak u bb neaktivan status.
F1-05 = 1: forsirano osposobljavanije, servo je u RUN (radnom) statusu.

Napomena:

(1) Nakon ponovnog ukljuéenja, forsirano osposobljavanje parametrom F1-05 ¢e biti neuspesno.
(2) Ako je potrebno osposobiti servo sistem dok je priklju¢en na napajanje i osposobiti ga nakon
ponovnog priklju¢enja na napajanje, parametar P0-03 treba postaviti na 1 i parametar P5-20 na n.0010.

7. Resetovanje krugova apsolutnog enkodera (F1-06)
Vid.odeljak 5.7.5.

4.5 Alarm u slucaju greSke

Kada se dogodi neka greska, sistem automatski ulazi u status alarma i na displeju se prikazuje kod
alarma. U odsustvu greske ne vidi se status alarma. U stanju alarma, alarm se moZe resetovati
postavkom parametra FO0-00=1 preko operativnog panela.

Ako dode do alarma u servo sistemu usled prekida napajanja, nije neophodno resetovati takav
alarm.

Napomena: Kada dode do pojave alarma, prvo treba eliminisati njegov uzrok, a tek nakon toga ga
obrisati (resetovati).

4.6 Primer postavke parametara

Sledi primer koji ilustruje operativne korake za promenu postavke parametra P3-09 sa 2000 na 3000.

Korak ‘ Displej oper.panela Upotrebljeni tasteri Operacije
1 l—l =_| STAIESE NG pRe ENTER Sistem je u neaktivnom stanju
o | o ° 2.8
INC DEC ENTER . -
2 RN Pritisnite STA/ESC
— ——— © O O O o . .
3 1 _ 11 STAESC INC ~ DEC ENTER Pritisnite INC tri puta da bi se
N prikazalo P3-00
_| _| |_| |_| STA(%SC |N©c r@c ENTER e . . .
4 = I Pritisnite ENTER, treperi poslednja 0
——— —— © o0 0 ©
s | [P | oo oo pritisnite NC 9 e
6 O _ 1 siwesc me  oec ewer | Dugo pritiskajte ENTER da bi se
17 © © o © prikazala vrednost P3-09
. Pritiskajte INC, DEC, ENTER za
7 i STA/ESC INC  DEC  ENTER povedanje, smanjenje  vrednosti.
) © © 0 © Nakon promene, dugo pritiskajte
ENTER radi potvrde.
8 | END

Napomena: Kada se prilikom postavljanja parametara postavi vrednost izvan moguéeg opsega, drajver
neCe prihvatiti tu vrednost i na displeju ¢e se prikazati kod greske E-021 (postavka parametra
prekoracuje granicu). Prekoracenje opsega u postavkama parametara se obi¢no desava kada visi racunar
zapisuje parametre na drajver putem komunikacije.
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4.7 Promena koda motora

Servo drajver moze biti opremljen razlicitim motorima slicne snage. Tipovi motora se oznacavaju
kodom motora koji se nalazi na nazivnoj ploCici motora. Pre otklanjanja greSaka u servo sistemu,
proverite da li se kod motora u parametru U0-33 podudara sa kodom na njegovoj nazivnoj plocici.

Dugi pritisak ENTER  Kratak pritisak ENTER Ponovno ukljucenje
11— 1 Uneti kod Zavriiti .
C L 7 motora P postavku ——®  Potvrditi

XINJE Ac servomoTORr
MS5S-40STE-CS00330B-20P1-S01

I ANRRNRRER VRO I!I

&% 0U1371L968181310 IP 65 E

MOTOR CODE 5022 INPUT 3 ¢ AC101V0. 95A
RATED REV 3000RPM MAX REV 6500RPM
RATED TORQUE 0.32NM  RATED OUTPUT 100W

WUXI XINJE ELECTRIC CO., LTD.
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5 Rad servo sistema
5.1 Izbor i prebacivanje kontrolnog moda

5.1.1 Izbor kontrolnog moda

Servo sistem moze da kombinuje dva kontrolna moda i da se prebacuje izmedu njih. Slobodnim
prebacivanjem izmedu modova 1 i 2 preko / C-SEL signala mogu se zadovoljiti sloZeniji zahtevi
kontrole.

Parametar Control mode Reference
1 Kontrola obrtnog momenta (interna postavka) 55.1
2 Kontrola obrt.momenta (ekster.analogna vrednost) 554
3 Kontrola brzine (interna postavka) 5.4.2
4 Kontrola brzine (eksterna analogna vrednost) 544
P0-01 5 Kontrola pozicije (interna komanda pozicije) 5.3.3
Pod-mod | ¢ (default) Kontrola pozicije (ekstremna impulsna komanda) 5.3.2
1 7 Kontrola brzine (komanda frekvencije impulsa) 5.4.3
8 Fieldbus mod obrtnog momenta 5.6.4
9 Fieldbus mod brzine 5.6.5
10 Fieldbus mod pozicije 5.6.3
1 Kontrola obrtnog momenta (interna postavka) 55.1
3 Kontrola brzine (interna postavka) 5.4.2
5 Kontrola pozicije (interna komanda pozicije) 5.3.3
P0-02 | 6 (default) Kontrola pozicije (eksterna komanda pozicije) 5.3.2
Pod-mod [~ Kontrola brzine (impulsna komanda frekvencije) 5.4.3
2 2.4.5
8 Fieldbus mod obrtnog momenta 5.6.4
9 Fieldbus mod brzine 5.6.5
10 Fieldbus mod pozicije 5.6.3

Kontrola pozicije je ulaz impulsnog niza komande u servo drajver i njegovo pomeranje do Zeljene
pozicije. Position control is to input the pulse train command into the servo unit and move it to the
target position. Komande pozicije se mogu davati kombinacijom ulaznih eksternih impulsa, ukupnim
brojem interno datih komandi pozicije i ograni¢enjem brzine. Pozicija se kontroliSe brojem ulaznih
impulsa, dok se brzina kontrolise frekvencijom ulaznih impulsa. Kontrola pozicije se koristi uglavnom
u situacijama kada se koriste masine kao $to su manipulatori, brusilice, masine za graviranje, CNC
masine, itd.

Komanda brzine je upravljanje brzinom servo sistema putem komande brzine. Servo drajver moze
brzo i precizno kontrolisati mehanicku brzinu preko komande brzine koja moze biti data kao digitalna,
analogna-naponska ili putem komunikacije.

Struja servo motora je u linearnom odnosu sa obrtnim momentom, tako da se kontrolom struje
moze ostvariti kontrola obrtnog momenta. Kontrola obrtnog momenta se odnosi na kontrolu izlaznog
obrtnog momenta putem komande obrtnog momenta. Komande obrtnog momenta se mogu davati kao
digitalne, analogne-naponske ili putem komunikacije. Kontrola obrtnog momenta se uglavhom Koristi
kod uredaja koji imaju stroge zahteve u pogledu sila koje deluju na materijale, kao §to su uredaji sa
namotajima ili bez namotaja. U nekim slucajevima kontrole naprezanja, data vrednost obrtnog
momenta treba da osigura da ne¢e do¢i do promene jacine materijala usled promene poluprecnika
namotaja.
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5.1.2 Prebacivanje kontrolnog moda

Prebacivanje kontrolnog moda znaci da, kada je servo osposobljen (enabled) i kada se na displeju
servo drajvera prikazuje RUN, radni mod servo drajvera se moze prebacivati izmedu moda 1 i moda 2
putem eksternog ulaznog signala /C-CEL.

B Povezani parametar

Parametar | Naziv Default Podesan Znacenje Promena | Efektivan
postavka mod
P5-30 | /C-SEL | N.0000 Svi Prebac“’a;‘s d';omm'”og Bilokad | Odmah

Opseg parametra n.0000-001A se moze distribuirati na druge ulazne terminale preko P5-30.

Ako je potrebno prebaciti kontrolni mod putem SI2 ulaznog signala, P5-30 se moze postaviti na

n.0002/0012. Radi detalja o elektri¢nom povezivanju hardvera vid.odeljak 3.2.2.

Signal
Postavka parametra Statu.? terminala za ulaz /C._SEL Kontrolni mod
signala/C-SEL logika
terminala
P5-30=.0000 Nije potreba}n ulaz eksternog _ _
signala Nevadeéa Kontrolni mod postavljen
P5-30=n.000c SIo terminal nema ulaz signala parametrom P0-01
P5-30=n.0010 SIo terminal ima ulaz signala
P5-30=n.0010 Nije potreba}n ulaz eksternog _ _
signala Vaseda Kontrolni mod postavljen
P5-30=n.000c SIo terminal ima ulaz signala parametrom PO0-02
P5-30=n.0010 SIo terminal nema ulaz signala
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5.2 Postavka osnovnih funkcija
5.2.1 Jog rad

Jog rad servo sistema treba izvesti nakon prikljucenja napajanja i pre operacije pustanja sistema u
rad. Svrha ove operacije je da se osigura da servo sistem moze normalno da radi, bez abnormalnih
vibracija, zvukova i drugih problema. Jog rad servo sistema se moze izvesti pomocéu F grupe
parametara ili pomocéu naseg XinjeServo Tuner softvera koji se pokrece sa viSeg ra¢unara.

Jog operacija se moze podeliti na dva moda: jog rad i probni (trial) rad. Jog rad je kontrola u
zatvorenoj petlji, probni rad je kontrola u otvorenoj petlji. Opsti koraci su: prvo izvesti probni rad,
zatim jog rad. Obe operacije imaju efekta samo kada servo sistem nije osposobljen (not enabled, na
panelu se prikazuje BB).

B Povezani parametar

e Default . ]
Parametar Znacenje postavka Jedinica Opseg Promena | Efektivan
P3-18 JOG brzina 100 1rpm 0~1000 Servo bb Odmah

P3-18 je brzina za jog rad u zatvorenoj petlji, efektivna je samo za dva moda jog operacije, dok su
ostali normalni kontrolni modovi nevazeci.

(1) Jog rad preko panela
B Povezani parametri

Kod funkcije Znacenje Objasnjenje
F1-00 Jog rad Jog rad u zatvorenoj petlji
F1-01 Probni rad Probni rad u otvorenoj petlji

Koraci jog rada preko panela
Nakon $to se uverite da rad u otvorenoj petlji, izborom funkcije F1-01, tece bez problema, izaberite
jog rad u zatvorenoj petlji, odn.izaberite funkciju F1-00.

Radi vise detalja, vid.odeljak 4.4.2.

(2) Jog rad putem XinjeServo Tuner softvera

File(F) Tool(T) Help(H)

~j] Communication 4. Parameter |\ Waveform Curve 4\ Gain Adjustment " Mechanical Properties | |y Parameter Comparison o
) ‘ Monitor
Monitor @ |

~ . /) Alarm
Input signal Cutput =ignal _—

Kliknite na taster Test run (Probni rad) u meniju:
Debug Run

Serial Humber Name Set Value Units
P3-18 ?J’og speed AIOD rpm
PO-11~F0-12 %pulses per rotate ‘IUUUU .1 pul
PO-13 ;Electronic gear molecules -1 -
PO-14 jBlectronic gear denomini 1 =
uo-00 iServo motor speed . vrpm

o Jog Run @ :
e I O O
jog brzina P3-18: brzina motora u jog modu.

Jog rad: rad u zatvorenoj petlji.

Test rad: rad u otvorenoj petlji. ON/OFF:
osposobljavanje (enable) jog moda
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: forward rad i reverse rad.

Koraci jog rada putem Xinje servo tuner softvera
Otvorite softver XinjeServo Tuner, postavite jog brzinu P3-18, izaberite pomocu tastera test
rad/jog rad, kliknite na ON. Zatim kliknite na forward ili reverse taster da bi zapoceo rad servo sistema.

5.2.2 Osposobljavanje servo motora (Servo enable setting)

Signal Servo enable oznadava da je servo motor prikljuen na napajanje. Kada je ovaj signal
nevazeci, servo motor ne moze da radi bez napajanja. Mod osposobljavanje se moze kontrolisati
eksternim signalom ili komunikacijom sa vi§im ra¢unarem.

B Povezani parametri

Parametar | Naziv | Postavka Znacenje Promena | Efektivan
0 Motor nije osposobljen
Enabl 1(default) | 1/0 enable /S-ON
P0-03 nr:a de 5 Softversko (forsirano) osposobljavanje ( Servo bb | Odmah
ode F1-05 ili softverom)
3 Fieldbus osposobljavanje
Parametar | Naziv DeifunE PELEE Znacenje Promena | Efektivan
postavka mod
P5-20 /S-ON n.0001 All Signal osposoblj.motora Bilokad | Odmah

(1) Forsirano osposobljavanje
Kada je parametar P0-03=2, forsirano osposobljavanje softverom ili parametrom F1-05 moze
imati efekta, i ono je neuspesno nakon ponovnog ukljucivanja servo motora.
Za F1-05 se moze upisati vrednost 1 u heksadecimalnu adresu 0x2105 putem ModbusRTU
protokola komunikacije, ili se moZe postaviti na 1 preko panela.

(2) Osposobljavanje pri priklju¢enju na napajanje

Postavka parametra P0-03 = 1 (default), P5-20 = n.0010
Ovaj mod podesavanja moZze osposobiti servo sistem ¢im se ukljuci, bez eksterne kontrole
terminala, i servo sistem Ce ostati u stanju osposobljenosti (enabled) i kada se ponovo ukljuci.

(3) Osposobljavanje eksternom komandom ka Sl terminalu

Kada se parametar P0-03 postavi na 1, efektivna je eksterna kontrola terminala.
Postavke parametara su: P0-03 = 1 (default), P5-20 = n.0000/n.0010.

o je broj Sl terminala, na primer, P5-20 je n.0001 (default), znaci da je osposobljena kontrola
putem terminala SI1.

Potreban uslov Postavka S|gnaI/S-(_)N status SI | signal/S-ON _Ioglka Servo status
parametra terminala terminala
P5-20=n.000n | IO terminal nema Na panelu se prikazuje
ulaz signala ., . .
SIo terminal ; Nevazeca BB i servo nije
P5-20=n.0010 b ferminal Tma osposobljen
_ ulaz signala
P0-03=1 ST terminal
P5-20=n.000g | S erminatima
ulaz signala Vazeda Na panelu se
P5-20=n.0010 Slo termlqal nema prlk_azu1e RU N_,
ulaz signala servo je osposobljen

(4) Osposobljavanje putem Fieldbus-a (Bus enable)

Kada se parametar P0-03 postavi na vrednost 3, servo se osposobljava putem Xnet bus
sistema sa viSeg raunara (primenljivo na DSSE seriju). Xnet bus je vlasni¢ki Bus kompanije
Xinje. Servo sistem treba da radi sa PLC Kkoji podrzava Xnet bus. Radi viSe detalja vid.priruénik
za Xnet bus kompanije Xinje.
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5.2.3 Prebacivanje smera obrtanja

B Povezani parametar

Parametar Znacenje DUl Jedinica Opseg Promena Efektivan
postavka
Definicija smera obrtanja
P0-05 0- Pozitivan mod 0 ) 0~1 Servo bb Pri ponov.
1- Negativan mod ukljuéenju

Korisnici mogu menjati smer obrtanja servo motora pomoc¢u parametra P0-05. Za Forward
obrtanje se smatra obrtanje suprotno od smera kazaljke na satu, dok je Reverse obrtanje u smeru
kazaljke na satu. (gledajuéi osovinu motora spreda)

Mod Forward rad Reverse rad Postavka P0-05

Standardna
postavka je CCW
ili Forward
obrtanje

P0-05=0

Reverse obrtanje
(CW je forward
obrtanje)

P0-05=1

5.2.4 Mod zaustavljanja (Stop mode)

Iskljucivanje servo sistema moze biti isklju€ivanje dejstvom inercije i iskljucivanje usporavanjem. U
sledec¢oj tabeli su data objasnjenja modova iskljucena servo sistema.

Mod . . . .. . . .
R Zaustavljanje dejstvom inercije (Inertia stop) Zaustavljanje usporavanjem

(Deceleration stop)

Servo drajver nije osposobljen, servo motor se ne
Princip napaja, slobodno usporavanje do 0. Vreme
zaustavljanja | usporavanja je pod uticajem inercije, trenja, itd.

Servo drajver daje reverse obrtni
moment kocenja, motor
postepeno usporava do 0.

Prednosti: kratko vreme
usporavanja. Nedostaci:
mehanicki udari.

Prednosti: glatko usporavanje, mali mehanicki

Karakteristike . - -
udari. Nedostaci: proces usporavanja je spor

zaustavljanja

Prema razli¢itim scenarijima iskljucivanja servo sistema, moze se podeliti na Servo OFF isklju¢ivanje,
Alarmno isklju¢ivanje i iskljuc¢ivanje u slucaju prekoracenja puta.

(1) Servo OFF iskljucenje i isklju¢enje u slu¢aju alarma
B Povezani parametri

Parametar Znadenje DEifuE Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P0-30  |Vrem.ograni¢.zaustavlj. 2000 1ms 0~65535 Servo bb Odmah
P3-32 | Obrtni moment kocenja 300 1% 0~1000 Bilo kad Odmah
p5.g3 | Detektovana brzina 50 mm | 0~10000 | Bilokad | Odmah
obrtanja
P0-27 Servom(ggF stop 0 - 0/2 Servo bb Odmah
P0-29 Alarmni stop mod 2 - 0/2 Servo bb Odmah
Parametar Vrednost Znacenje
PO-27/ 0 Zaustavlj.inercijom i odrzav.stanja inercije nakon zaustavljanja.
P0-29 2 Zaustavlj.usporavanjem usled kocenja i odrZavanje stanja inercije
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| | nakon zaustavljanja. |

Napomena:

(1) PO-27 / PO-29 = 0, zaustavljanje dejstvom inercije i odrzavanje stanja inercije nakon zaustavljanja.
Kada je servo OFF i dogodi se alarm, motor zapocinje svoje zaustavljanje pod dejstvom inercije sve
dok njegova brzina ne bude manja od P5-03, nakon ¢ega poc€inje sa slobodnim zaustavljanjem. Servo
sistem meri vreme procesa zaustavljanja pod dejstvom inercije. U procesu zaustavljanja pod dejstvom
inercije, ako je vreme zaustavljanja vece od P0-30, i brzina motora ne padne ispod P5-03, servo sistem
¢e direktno uéi u slobodno zaustavljanje i dogodice se alarm vremenskog prekoracenja zaustavljanja E-
262.

(2) PO-27 / P0-29 = 2, zaustavljanje usporavanjem usld koéenja i odrZavanje stanja inercije nakon
zaustavljanja. Kada je servo OFF i dogodi se alarm, motor ¢e generisati obrtni moment kocenja
postavljen parametrom P3-32. Motor ¢e zapoceti sa kocenjem i zaustaviée se kada je njegova brzina
manja od P5-03 (detetkovana brzina obrtanja), zatim ¢e krenuti sa slobodnim zaustavljanjem. U istom
vreme, servo sistem meri vreme procesa zaustavljanja koc¢enjem. U procesu zaustavljanja dejstvom
inercije, ako je vreme zaustavljanja veée od P0-30, i brzina motora nije pala ispod P5-03, servo sistem
¢e direktno uci u slobodno zaustavljanje i dogodice se alarm vremenskog prekoracenja zaustavljanja E-
262.

(3) The so terminal of servo driver is equipped with holding brake function. No matter P0-27 / P0-29 =
0 or 2, it stops in deceleration mode.

(2) Mod zaustavljanja u slu¢aju prekoracenja puta

Funkcija spreCavanja prekoracenja puta odnosi se na sigurnosnu funkciju servo sistema kojom se
servo motor prisiljava na zaustavljanje ulaskom signala grani¢nog prekidaca kada pokretni deo masine
prekoraci predvideni opseg bezbednog kretanja.

B Povezani parametri

Parametar Znacenje DeifunE Jedinica Olpeely Promena | Efektivan
postavka postavke
P0-28 Mod zausta\V/IJanja 2 - 0~3 Servo bb Odmah
pri prekorac.puta
P0-30  Mrem.prekor.zaustav. 20000 1ms 0~65535 Servo bb Odmah
P3-32  [Obrt.moment ko¢enja 300 1% 0~1000 Bilo kad Odmah
Zabrana forward Bilo kad
P5-22 rada /P-OT n.0003 - Odmah
Zabrana reverse Bilo kad
P5-23 rada IN-OT n.0000 - Odmah
Pobrinite se da povezete grani¢ni prekidaé kao sto je prikazano na slici ispod.
’—‘ Motor forward
smer
:‘] Gran. —  Gran. Servo drajver
r?]i)rt\g? prekidac prekid !
. -CNO
POT, | 13
NOT, | o1

U slucajevima kao $to su obrtni stolovi ili rotacionih transportera nema potrebe za funkcijom spre¢avanja
prekoracenja puta

Signal /POT, status
terminala

Signal prekoracenja puta (/POT, /NOT)

Postavka parametra sl e

Nije potreban ulaz

P5-22/P5-23=n.0000 .
eksternog signala

SIo terminal nema ulaz

P5-22/P5-23=n.0000 . Nevazeca
signala
P5-22/P5-23=n.0010 SI0 terminal ima ulaz
signala
P5-22/P5-23=n.0010 Nije potreban ulaz
eksternog signala . 4
Vazeca

SIo terminal ima ulaz

P5-22/P5-23=n.0000 .
signala
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P5-22/P5-23=n.0010

SIo terminal nema ulaz
signala

Postavke parametara za signal forward ogranienja /POT i za signal reverse ograni¢enja /NOT ne
mogu da se postave za isti terminal i za isto vreme.

Smer Zadovoljavanje granica Radni status
Forward Vazeca je pozitivna granica POT, postaviti mod zaustavljanja pri prekoracenju
rad vremena prema P0-28
Vazeéa je negativna granica Alarm E-261
Reverse Vazeca je pozitivna granica Alarm E-261
rad Vazeca je negativna granica NOT, postaviti mod zaustavljanja pri prekoracenju
vremena prema P0-28
Parametar Vrednost Znacenje
Zaustavljanje usporavanjem, kada se zaustavi, vrednost signala
0 prekoracenja postaje nula, sistem ¢eka prijem komandi
P0-28 L Zaustavljanje inercijom, kada se zaustavi, vrednost signala
N.XXXO prekoracenja postaje nula, sistem ¢eka prijem komandi
Zaustavljanje usporavanjem, kada je zaustavljen, sistem ne ¢eka na
2 prijem komandi
3 Alarm (E-260)
PO-28 0 Nezasti¢eni alarm prekoracenja puta E-261
Nn.XXOX 1 Zasti¢eni alarm prekoracenja puta E-261
Napomena:

(1) Kada je P0-28 = 0/2, motor pocinje da usporava i zaustavlja se nakon prijema signala za
zaustavljanje usled prekora¢enja puta, a obrtni moment je P3-32 prilikom zaustavljanja usporavanjem,
a vremensko ogranienje zaustavljanja takode ima svoju ulogu u procesu prekoracenja puta.

(2) Tokom kontrole pozicije, kada se motor zaustavlja signalom prekoracenja puta, moze biti
prisutan impuls odstupanja od pozicije. Da bi se uklonio ovaj impuls odstupanja, mora se uneti signal
brisanja /CLR. Ako servo drajver i dalje prima impulse, oni ¢e se akumulirati sve dok ne dode do
aktiviranja alarma servo drajvera.

(3) Tokom kontrole obrtnog momenta, SO terminal servo drajvera ima funkciju zadrzavanja
kocnice, koja se ne moze distribuirati preko terminala signala prekoracenja puta, pomocu parametara
P5-22 i P5-23.

(4) SO terminal servo drajvera se dodeljuje sa funkcijom zadrZavanja kocenja, parametar P0-28 se

automatski postavlja na 2.
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5.2.5 Ko¢nica pri prekidu napajanja (BK, Power-off brake)

Kada servo motor kontroliSe vertikalno opterecenje, svrha upotrebe “kocnice servo motora” je:
kada se napajanje sistema prebaci na “OFF”, pokretni deo se nece pomeriti pod dejstvom gravitacije.

VA

L l

BK koc¢nica

Sprecavanje
pada usled

OFF

sopstvene
tezine kada
je napajanje

Mehanicki
pokretni

]  deo

Napomena: Ko¢nica koja se ugraduje u servo motor je fiksirana specijalna koc¢nica bez pobude. Ne
moze se koristiti za dinamicko kocenje. Koristite je samo kada je servo motor u stop (zaustavljenom)

stanju.
B Povezani parametri
mns Default .. ]
Parametar Znacenje Jedinical Opseg postavke Promena |Efektivan
postavka
P5-44  [Kocenje pri pr.nap./BK n.0000 - n.0000~n.0018 Bilo kad Odmah
0~65535 Odmah
P5-07 Ser";’dﬁggn‘;;eme 500 1ms -500~9999 Servo bb
(posle verzije 3760)
P5-08 Brzina motora za 30 rpm 20~10000 Servo bb Odmah
komandu kocenja
ps-0g | Yremecekanjana 500 ms 0~65535 Servobp | ©dmah
komandu kocenja

(1) Povezivanje kocnice
ON/OFF kolo ko¢nice ¢ini sekvencijalni izlazni signal servo drajvera "/BK" i "napajanje ko¢nice".

Tipi¢no povezivanje je prikazano na slici ispod.

Servo motor

Servo drajver
Elektr—— L U
iani \%
napajanje_—
pajanje_ N W
PE
I
SO1 BK-RY
LI 24V
COM
BK-RY
24V+

Do
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Napomene:

(1) Napon pobude koc¢nice pri prekidu napajanja je 24V.

(2) Ako je struja zadrzavanja koCenja vec¢a od 50mA, prenesite je kroz relej kako biste sprecili
pregorevanje terminala usled prekomerne struje.

(2) Software parameter settings
Za servo motore sa zadrzavanjem (odlaganjem) kocenja, potrebno je konfigurisati jedan SO terminal
servo drajvera kao izlaz zadrzavanja kocenja/BK funkcije, i definisati efektivnu logiku SO terminala,

tj. treba postaviti parametar P5-44.

Postavka Servo status SlgnaIIBK L Status servo motora
parametra terminala
Servo bb (neaktiv.) Nevazeca Iskljuceno zadr;aYanjq koc@??’ motor je u
- zaklju€anoj poziciji
P5-44=n.0000 ekl i o oton -
Servo run (rad) Vazeca rikljuCeno zadrZzavanje koCenja, motor je u
stanju obrtanja
Servo run (rad) Nevaseca Iskljuceno zadrz.a\janje. kOCt}n:].E.l, motor je u
_ zaklju€anoj poziciji
P5-44=n.0010 A i e -
Servo bb Vazeéa riklju¢eno zadrZzavanje kocenja, motor je u
stanju obrtanja
Napomene:

(1) Kada se za kontrolu zadrzavanja (odlaganja) ko¢enja koristi SO terminal drajvera, kada je servo
enable (osposobljavanje) ON, prikljueno je i zadrzavanje (odlaganje) koc¢enja i motor je u stanju
obrtanja;

(2) Ako motor ne uspe da rotira tokom otklanjanja greSaka u novom sistemu, proverite da li je
prikljuc¢eno zadrzavanje (odlaganje) kocenja.

(3) Vremenska sekvenca kontrole odlaganja ko¢enja (Time sequence of holding brake control)

(O Sekvenca odlaganja kogenja u normalnom stanju

Usled vremena odlaganja ko¢enja, motor se lagano pomera pod dejstvom gravitacije. Da biste
podesili ovo vreme, podesite parametar P5-07, tako da unapred podesite aktiviranje ili isklju¢ivanje
ove funkcije.

Na slici ispod je prikazano podesavanje servo motora sa ko¢nicom, sa izlaznim signalom “/BK”
kontrolne kocnice i vremenom On/Off aktivnosti S-ON signala. To znaci da ¢e, pre nego §to se otvori
izlazni signal /BK i koc¢nica, servo motor je usao u stanje osposobljenosti; nakon prekida izlaza signala
/BK i zakljucavanja kocnice, servo motor ¢e se iskljuciti.

/S-ON ulaz
Servo on odlaganje
P3-07 priklj.zadrz.kogenja Servo off pre P5-
07 zakljuc.kod
—P —P!
/BK izlaz

Napomena: Ovde izvedena postavka je vreme kada je T-GON detekcije obrtanja nevazeée jer je

motor zaustavljen.

@ Sekvenca odlaganja ko¢enja u abnormalnom stanju

Kada se dogodi alarm/prekid napajanja, brzo se prekida napajanje motora.
Motor ¢e se pomerati i dalje sve dok se ne zaustavi pod dejstvom gravitacije ili pod dejstvom koénice. Da bi
se ovo izbeglo, treba imati u vidu sledece.

Uslovi za ukljucivanje/isklju¢ivanje /BK signala u rotaciji motora su sledeci (bilo koji od dva

uslova ¢e imati efekta):
1) Nakon servo OFF, brzina motora je ispod vrednosti na koju je postavljen parametar P5-08;

2) Nakon servo OFF, prekoraéeno je vreme postavljeno parametrom P5-09.
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Dijagram vremenskih sekvenci:

/ S-ON ulaz ili Servo Servo / S-ON ulaz ili _
alarm prek.napaj. ON OFF alarm prek.napaj.
- Zaustavljanje - -
Brzina obrtanja P5-08 usporavafnjelm Brzina obrtanja
motora (Rpm) ili slobodno motora (Rpm)
. Oslobad. f
/BK izlaz
/BK izlaz ko¢nice Zaklj.kocnice
P5-09

Servo Servo
ON OFF
P5-08 Zaustavljan_je
usporavanjem
ili slobodno
Oslobod.
ko¢nica Zaklj.ko¢nica
P5-09

S obzirom da je ko¢nica servo motora projektovana za zadrZavanje pozicije, ona mora biti
osposobljena u pravom trenutku kada se motor zaustavi. Dok pratite rad motora, izvedite podesavanja

parametara.

5.2.6 Postavka kocenja (Braking setting)

Kada servo motor funkcioni$e u modu generatora, snaga se vraca na stranu servo pojacavaca i ta
snaga se naziva regenerativna snaga. Regenerativna snaga se apsorbuje punjenjem ulaznog filtarskog
kondenzatora (smoothing capacitor) servo pojacavaca. Kada se premasi granica punjenja
kondenzatora, koristi se regenerativna otpornost za potro$nju regenerativne snage.

Servo motor se pokrece u regenerativnom (generatorskom) modu u slede¢im uslovima:

» 0Od usporavanja do zaustavljanja tokom operacija ubrzavanja/usporavanja;

» Rad motora u vertikalnom polozaju na dole;

» Kada eksterno opterecenje pogoni rotiranje motora.

B Povezani parametri

Parametar

Znacenje

Default postavka

Jedinica

Opseg
postavke

Promena |Efektivan

PO-24

Izbor tipa otpornika za
praznjenje kondenzatora
(verzija 3640 i ranije)

0: ugraden

1: eksterni

Snaga praznjenja
otpornika (verzija 3700 i
kasnije)

0 — kumulativno vreme
praznjenja

1 - mod 1 prosecne snage
2 —mod 2 prosecne snage

Servo bb Odmah

P0-25

Vrednost snage
praznjenja otpornika

Prema modelu

1~65535

Servobb | Odmah

PO-26

Vrednost otpornosti

Prema modelu Q

1~500

Odmah

Servo bb
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1. Elektri¢no povezivanje otpornika

Shaga Terminali Napomene
P+
P+, D Ugradeni D E
otpornik
C
Ispod 5.5KW
P+
P+, C Eksterni D
otpornik
C
P+
5.5KW iveca P+, PB Eksterni
otpornik
PB

2. Preporucene specifikacije otpornosti ko¢nice

_ st (i mess Eksterna regenerativna |Eksterna regenerativna
Model servo drajvera biti mania od otpornost (Preporucena |otpornost (Preporucena
ja od ove X
vrednosti) vrednost otpornosti) vrednost snage)
DS5F-20P1-PTA
DSSE-20P2-PTA 50Q 50Q-100Q Iznad 200W
DS5F-20P4-PTA
DSSE.20P7-PTA 40Q 40Q-100Q Iznad 500W
DS5F-21P5-PTA
DS5F-22P3-PTA 25Q 250Q-50Q Iznad 1000W
DS5F-22P6-PTA
DS5F-43P0-PTA 55Q 55Q-75Q Iznad 1000W
DS5F-45P5-PTA 25Q 25Q - 65Q I1znad2000W
DS5F-47P5-PTA 25Q 25Q - 50Q Iznad 2000W

Napomena:
(1) Sto je manja vrednost regenerativne otpornosti, brze ée biti praznjenje i biée laksi proboj
otpornosti. 1z tog razloga izaberite vrednost blizu donje granice, ali ne ispod nje, kada birate tip
regenerativnog otpornika.
(2) Kada izvodite elektri¢no povezivanje, izaberite Zice za visoke temperature koje usporavaju gorenje
1 povr§ina regenerativnog otpornika ne sme da bude u kontaktu sa Zicama.
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5.3 Kontrola pozicije

5.3.1 Uopsteno o kontroli pozicije
5.3.1.1 Odnos elektronskog reduktora

1. Pregled

Funkcija tzv.”elektronskog reduktora” ima dve glavne primene:

(1) Definisanje broja komandnih impulsa koji

su potrebni da bi motor napravio jedan puni

obrtaj kako bi se osiguralo da brzina motora moze dosti¢i potrebnu brzinu.
Uzecemo za primer jedan 17-bitni enkoder motora i frekvenciju impulsa koji $alje PLC (gornji

uredaj) i koja iznosi 200 kHz

Broj impulsa po obrtaju je 10000; Odnos
elektronskog reduktora postavljen na 131072:10000

Postavka broja impulsa po obrtaju na 5000;0dnos
elektronskog reduktora postavljen na 131072:5000

Odnos polupreénika dva kruga: 2:1
Veliki krug napravi jedan obrtaj (potrebno 20000
impulsa), mali krug napravi 2 obrtaja.

ixo

Max brzina

600rpm

Odnos polupreénika dva kruga: 2:1
Veliki krug napravi jedan obrtaj (potrebno 10000
impulsa), mali krug napravi 2 obrtaja.

Max brzina

1200rpm

O

SO

(2) Za precizno pozicioniranje, za prora¢un se postavlja fizi¢ka jedinica duZine koja odgovara 1

impulsu komande.
Na primer: predmet se pomera za 1um po impulsu

komande. Komandni impulsi optere¢enja koje se

obrée za jedan krug = 6mm / Lum = 6000. U slu¢aju usporavanja, odnos je 1:1, postavite impulse po
obrtaju u parametrima P0-11=6000, P0-12=0. Tada, ako iz PLC izade 6000 impulsa, predmet ¢e se

pomeriti za 6mm.

1

—[[z77777

VAVAY VAR

Enkoder: 131072 (17-bit)

Bez promene odnosa elektron.reduktora

Bez promene odnosa elektronskog reduktora
prema motoru, ciklus rotacije osovine je
131072 impulsa (P 0-11=0, P 0-12=0).

Ako se predmet rada pomeri za 6 mm tokom
jednog obrtaja, potreban broj impulsa je
131072. Ako se predmet rada pomera za 10
mm, bi¢e potrebno 10/6%131072=218453.333
impulsa. U slucaju da se propusti decimalni
broj, do¢i ¢e do greske

B Povezani parametri

korak navoja kuglastog zavrtnja: 6mm

Sa promenom odnosa elektron.reduktora

Menjanjem odnosa elektron.redukora, motoru
je potrebno 6000 impulsa za rotiranje (jedan
ciklus). Ako se predmet.

rada pomeri za 6 mm tokom jednog obrtaja,
broj potrebnih impulsa je 6000. Ako se
predmet rada pomeri za 10 mm, za to je
potrebno 10/6*6000 = 10000 impulsa. Kada
se impuls posalje, nece se kreirati decimalni
broj i ne¢e do¢i do pojave greske

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena |Efektivan
postavka postavke
PO-11 | Broj impulsa po obrtaju *1 0 pul | 0~9999 Sg|r:\|/:0 Odmah
PO-12 | Broj impulsa po obrtaju *10000 1 pul | 0~9999 Sélr:\llzo Odmah
P0-13 | Odnos elektr.reduktora (numerator) 1 - | 0~65535 Sglr:‘llzo Odmah
P0-14 | Odnos elektr.reduktora (denominator] 1 - | 0~65535 Sglr:‘llzo Odmah
PO-92 Grupa 2 Odno_s e_lelftr.reduktora 1 i 19999 Servo Odmah
(numerator) niski bit*1 OFF
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PO-93 Grupa 2 Odnos_elelftr:reduktora 0 i 1~65535 Servo Odmah
(numerator) visoki bit*10000 OFF

Grupa 2 Odnos elektr.reduktora Servo Odmah

P0-94 _ e 1 - | 19999

(denominator) niski bit*1 OFF

PO-95 Grupa 2 Odnos (_elekt_r.r_eduktora 0 i 1~65535 Servo Odmah
(denominator) visoki bit*10000 OFF

Napomena:

(1) PO-11~P0-14 se odnose na odnos elektronskog reduktora, PO-11, PO-12 je grupa 1, P0-13, P0-14 je
grupa 2, ali prioritet parametara P0O-11 i P0O-12 je ve¢i od P0-13 i P0O-14. Samo kada su PO-11 i P0O-12
postavljeni na 0, odnos elektron.reduktora PO-13 i PO-14 ¢e imati efekta.
(2) Kada su P0-11, P0-12, P0-13 i P0-14 postavljeni na 0, P0-92, P0-93, P0-94 i P0-95 ¢e imati efekta.

2. Proracun broja impulsa po obrtaju i odnosa elektronskog reduktora

Korak Sadrzaj Opis
Potvrditi specifikaciju uredaja | Potvrditi odnos usporavanja n:m(servo motor napravi m
1 obrtaja dok optere¢enje napravi n obrtaja), rastojanje kuglastog
zavrtnja, dijametar kotura
2 Potvrditi impuls enkodera Potvrditi impulse enkodera na servo motoru
3 Postaviti jedinicu komande Postaviti trenutno rastojanje ili ugao koji odgovara 1 impulsu
(referentnu jedinicu) komandnog kontrolera
4 Izracunati br. komand.impulsa | Na osnovu definisane jedinice komande, izraunajte broj
za obrtanje osovine za 1 krug | komand. impulsa n noseée osovine koja se okreée za 1 obrtaj
5 Izracunati impulse po obrtaju | Broj komandnih impulsa za obrtanje osovine motora za 1 obrtaj
M M=N/(m/n).
Postaviti impulse po obrtaju P0-11=M%210000 prioritet
6 (P0-11/P0-12) il P0-12=M/10000
Odnos elektron.reduktora (PO- encoder encoder
13/P0-14)/(P0-92"95) Eg = 11/? _ resolﬁjtion _ resolﬁtig:\] > m
Napomene:

(1) U Kkoraku 6, efektivni prioritet broja impulsa po obrtaju je vec¢i od odnosa elektronskog
reduktora, odnosno kada su parametri PO-11 ~ P0-12 jednaki O, P0-13 ~ P0-14 ¢e imati efekta. U
posebnim slucajevima, ako je broj impulsa po obrtaju izracunat kao decimalni broj, treba uzeti u obzir
odnos elektronskog reduktora.

(2) Kada vrednosti parametara P0-13 i P0-14 prekorace postavljeni opseg vrednosti, podelite
numerator i denumerator odnosa elektronskog reduktora u cele brojeve. Ako su parametri i dalje iznad
opsega postavki, upotrebite drugi odnos elektronskog reduktora preko parametara P0-92~P0-95. Samo
kada je P0-11~14 = 0, drugi odnos elektronskog reduktora ¢e imati efekta.

(3) Rezolucija enkodera DS5 serije servo motora je 131072 (17 bitova) i 8388608 (23 bitova).

(4) Jedinica komande ne predstavlja ta¢nost masSine. Preciznost servo pozicioniranja se moze
poboljsati usavrSavanjem referentne jedinice komande na osnovu mehanicke preciznosti. Npr., ako se
sistem koristi za izradu zavrtanja, mehanicka preciznost moze posti¢i 0.01mm, tako da je referentna
jedinica komande koja je ekvivalentna sa 0.01 mm preciznija nego kada je referentna jedinica komande
ekvivalentna sa 0.1mm.

3. Primer postavke odnosa elektronskog reduktora

Kuglasti zavrtanj Okrugli sto Kai$+kotur
Nosecg\ OSO‘Q‘Eip
M 1 N < Nos.osovinpa_ ———= ~
Korak Naziv P: kor.navoja| Noseca \ M
jig=— osovina 360 °
lrotacija =— lrotacija=—" — — .
Jedin.komande Jedin.komande D: pre¢nik kotura
lrotacija=— @D
Jedin.komande
Potvrda Korak navoja kugl.zavrtnja: | Ugao rotacije za 1 krug: | Pre¢nik kotura: 100mm
1 mehanickih 6mm Odnos usporavanja: 1:1 | 360° Odnos usporavanja: 1:2

specifikacija

Odnos usporavanja: 1:3

2 Potvrda broja

Rezolucija enkodera 131072

Rezolucija enkodera

Rezolucija enkodera 131072
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komand.jedinice

0.001mm

0.1°

impulsa 131072
enkodera
Potvrda 1 komandna jedinica: 1 komandna jedinica: 1 komandna jedinica: 0.02mm

Proracun broja
komand.jedinica
4 za jedan puni
obrtaj nosece

osovine

6mm/0.001mm=6000

360/0.1=3600

314mm/0.02mm=15700

Proracun broja
impulsa M

5 | jednog obrtaja

osovine motora

M =6000/(1/1)=6000

M=3600/(3/1)=1200

M=15700/(2/1)=7850

Postavka broja

imp.po rotaciji P0-11=6000 P0-11=1200 P0-11=7850
PO-11/P0-12 P0-12=0 P0-12=0 P0-12=0
6 | Postavlianie | p.13=131072 PO-13=131072 ;21(13;112132223 PO-14=7850
elektronskog | o000 P0-14=1200 P0-13=65536  P0-14=3925
Nakon skraéenja Nakon skraéenja :
reduktora (PO- | ) 12 2195 pp- P0-13=8192 PO- Konv.u drugi odnos el.redukt.
13/P0-14)/ (PO- 1 4:37_5 1 4:75_ P0-92=5536 P0-93=6
92~95) P0-94=3925 P0-95=0

5.3.1.2 Signal zavrS$enog pozicioniranja (/COIN, /COIN_HD)

U kontroli pozicije koristi se signal koji ukazuje na zavrSetak pozicioniranja servo motora kada

komandni kontroler treba da potvrdi zavrSetak pozicioniranja.
B Povezani parametri

Defaul - .
Parametar Znacenje etault Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P5-00 Sirina signala 11 Jedinica | g_g5535 | Bilokad | Odmah
zavrS.pozicioniranja komande
Mod detekcije
P5-01 zavrsenog 0 - 0~3 Bilo kad Odmah
pozicioniranja
Vreme zadrzavanja
P5-02 signala zavr§enog 0 ms 0~65535 Bilo kad Odmah
pozicioniranja
Parametar l_\Ia2|v D PRI Znacenje Promena | Efektivan
signala postavka mod
P5-37 | /COIN-HD | n.0000 Svi Zadrzavanje signala | g0 aq | Odman
zavrSenog pozicioniranja
P5-38 | /COIN | n.0000 Svi [zlazni signal zaviSenog | 5 139 | Odman
pozicioniranja

Vid.odeljak 3.2.2 radi detalja o elektri¢nom povezivanju hardvera.

Ako je potreban izlaz signala iz SO2, P5-37 i P5-38 se postavljaju n.0002/0012. Imajte u vidu da se SO

terminal moze koristiti samo za signalne funkcije.

1. Uslovi za izlaz signala zavr$etka pozicioniranja
(1) Uslovi za izlaz signala /COIN-HD
Kada je mod detekcije zavrSenog pozicioniranja (parametar P5-01) postavljen na 3, izlaz moze biti
signal zadrZavanja zavrSetka pozicioniranja /COIN-HD. Kada se signal /COIN zadrzava u vremenu P5-
02, izlaz moze biti signal COIN-HD.
(2) Uslovi za izlaz signala /COIN
Prema postavci moda detekcije zavrSenog pozicioniranja (parametar P5-01) izlaz ¢e biti signal
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zavr$etka pozicioniranja, /COIN signal. Na slede¢em dijagramu su prikazani potrebni uslovi za izlaz
signala zavrSenog pozicioniranja.

P5-01 postavka Sadrzaj Diagram
ON
/S-ON
Ako je apsolutno signal
odstupanje  ispod
0 vrednosti LU0-08 | = A
parametra  P5-00, Offsetimpmsa% VAR S AN N SN
izlaz ¢e biti COIN :
signal. /COIN ON ON
signal OFF
ON
/S-ON
Status signaQ
Kada se zavrsi g
komanda, [U0-08 1 g
1 odstupanje je ispod Offsetimpulsa ./ groWU N —
vrednosti P5-00 i ?
COIN signal je
izlaz. | AUO-12 | P
Impuls komande§ ;
/ICOIN  [JON rON—
Status signalj OFF
ON
/S-ON
Status signaﬁ
Kada se zavrsi
komanda i brzina LU0-08 | A
motora  Je 'Sp.Od Offset impulsa§ N
detektovane brzine T o
obrtanja (P5-03) i
kada je apsolutno | AUO-12 |
2 odstupanje manje Impuls komande
od vrednosti T
parametra  P5-00,
COIN signal je | U0-00 |
izlaz. Stvarna brzina
/COIN  [ION ON—
Status signald_‘ OFF
ON
/S-ON
Status signe@
Na kraju komande,
kada je apsolutno | U0-08 |
odstupanje ispod Offset impulsa ¢P5-00 N
vrednosti parametra
3 P5-00, COIN signal

je izlaz. Ako se
COIN zadrzava u

vremenu P5-02,
izlaz je COIN-
HOLD signal.

| AUO0-12 |
Impuls komande

» « P5-02
ICOIN ON [TON
Status signala OFF |-« P5-02
/COIN-HOLD ON

Status signala OFF
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2. Sirina signala zavrietka pozicioniranja
(1) Sirina signala zavr§enog pozicioniranja (parametar P5-00) se menja proporcionalno usled promene
odnosa elektronskog reduktora, i fabricka default vrednost je 11 komandnih jedinica.

Sledeca tabela je primer:

Broj impulsa
komande potreban
za jedan obrtaj
osovine motora

Sirina signala zavrienog
pozicioniranja P5-00

10000 (default) 11 (defaulf)
20000 22
5000 6
3000 4
2000 3

Sirina signala zavrSenog pozicioniranja (P5-00= se
menja proporcionalno sa brojem impulsa komande
potrebnih za jedan obrtaj motora. lIzlaz signala
zavrSenog pozicioniranja zavisi od Sirine signala
zavrienog pozicioniranja. Sto je manja $irina, izlaz
signala zavrSenog pozicioniranja ¢e biti kasniji, ali
izlaz signala ne utice na stvarno radno stanje motora.

(2) Sirina signala zavrienog pozicioniranja se takode moZe posebno postaviti, i ova promena nec¢e
uticati na broj impulsa komande koji je potreban za jedan obrtaj motora.

65



5.3.1.3 Signal bliske pozicije (/NEAR)

Kada se servo motor nalazi blizu potrebne pozicije, emituje se signal bliske pozicije tako da se oprema
moze unapred pripremiti za slede¢u radnju.

B Povezani parametri

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P5-06 Sirina signala bliske 50 Jedinica 0~65535 Bilo kad Odmah
pozicije komande
Parametar I_\Ia2|v D Pl Znacenje Promena | Efektivan
signala postavka mod
P5-46 /INEAR n.0000 Svi Bliska pozicija Bilo kad Odmah

Radi detalja o elektr.povezivanju vid.odeljak 3.2.2.
Ako treba dobiti izlaz iz terminala SO2, P5-46 se moze postaviti na n.0002/0012.

1. Uslovi za izlaz signala bliske pozicije
Kada je offset (odstupanje) impulsa (U0-08) manje od vrednosti postavke parametra P5-06 , kao
izlaz se pojavljuje signal bliske pozicije (/NEAR).

u0-08
Offset impulsg

¢ P5-00 y P5-06
/NEAR ON ON
Status signala
OFF
/COIN  ON ON
Status signala
OFF

2. Sirina signala bliske pozicije
(1) Sirina signala bliske pozicije (parametar P5-06) se menja proporcionalno usled promene odnosa
elektronskog reduktora. Default postavka je 11 komandnih jedinicas.
Primer je dat u sledecoj tabeli:

Sirina signala bliske pozicije (parametar P5-06)
se menja proporcionalno sa brojem impulsa
komande potrebnih za jedan obrtaj motora.

Izlaz signala zavrSenog pozicioniranja zavisi od

Sirine signala zavrSenog pozicioniranja. Sto je manja

ova $irina, izlaz signala zavr§enog pozicioniranja ¢e

biti kasnije, ali izlaz signala ne uti¢e na stvarno

radno stanje motora.

Broj impulsa
komande potreban za|  Sirina signala bliske
jedan obrtaj osovine pozicije P5-06
motora
10000 (default) 50 (default)
20000 100
5000 25
3000 15
2000 10

(2) Sirina signala bliske pozicije se takode moZe postaviti nezavisno, i njena promena neée uticati
na broj impulsa komande potrebnih za jedan obrtaj motora.
(3) Postavite ovaj parametar (P5-06) na vrednost koja je veca od $irine signala zavr$enog

pozicioniranja.
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5.3.1.4 Zabrana impulsne komande (/INHIBIT)

Zabrana impulsne komande, uklju¢ujuéi interne i eksterne komande pozicije. Zaustavlja se funkcija
ulaza impulsa komande u kontroli pozicije. Kada je /INHIBIT signal ON, impulsi komande se vise ne

broje.
B Povezani parametri
Parametar ozl DUl Failsi Znacenje Promena | Efektivan
signala postavka mod
P5-32 /INHIBIT | n.0000 Svi Zabrana impulsne komande | Bilo kad | Odmah

Opseg parametra je od n.0000-001A, dodeljuje se drugim ulaznim terminalima preko parametra P5-32.
Ako je potrebno imati ulaz iz SI2, P5-32 se moze postaviti na n.0002/0012. Radi detalja o elektri¢nom
povezivanju, vidite odeljak 3.2.2.

1. /INHIBIT terminal —opis efikasnosti

Postavka parametra n ] Logika terminala
Status terminala (ulaz) signala /INHIBIT) signala/INHIBIT

P5-32=n.0000 Terminali nemaju ulaz eksternog signala
P5-32=n.0000 SIo terminal nema ulaz signala NevazZeca
P5-32=n.0010 SIo terminal ima ulaz signala
P5-32=n.0010 Terminali nemaju ulaz eksternog signala
P5-32=n.0000 SIo terminal ima ulaz signala Vazeca
P5-32=n.0010C SIo terminal nema ulaz signala

2. Uticaj signala /INHIBIT terminala na radno stanje motora

Operativni status

/INHIBIT terminal-
vazeca logika

NEILAElD e /INHIBIT terminal-nevazeca logika

5- interna kontrola
pozicije

/INHIBIT signal je od ON—OFF, nastavak rada

Pauziranje trenut.segmen .
auziranje trenut.segmenta nakon tacke pauze.

/INHIBIT signal je od ON—OFF, nastavak
rada od impulsa komande primljenog nakon
OFF

6- eksterna impulsng
kontrola pozicije

Pauziranje prijema
impulsne komande

5.3.1.5 Brisanje offseta pozicije (Offset clear) (/CLR)

Offset pozicije=(Komanda pozicije — Feedback pozicije)(jedinica enkodera)
Funkcija brisanja odstupanja pozicije znaci da servo drajver moze obrisati to odstupanje kada se
servo iskljuci ili kada se primi signal /CLR.

B Povezani parametri

Naziv Default Podesan

Parametar Znacenje Efektivan

. Promena
signala | postavka mod
P5-34 /CLR n.0000 Svi Brisanje odstup.pozicije| Bilo kad Odmah

Opseg parametra je od n.0000-001A, dodeljuje se drugim ulaznim terminalima preko parametra P5-34.
Ako je potreban ulaz signala iz terminala S12, P5-34 se moze postaviti na n.0002/0012. Radi detalja o
elektriCnom povezivanju vidite odeljak 3.2.2.

1. Efektivnost /CLR signala

Postavka parametra Status terminala (ulaz) signala /CLR Sl CI__R-Ioglka

terminala

P5-34=n.0000 Terminali nemaju ulaz ekst. signala

P5-34=n.0000 SIo terminal nema ulaz signala Nevazeca

P5-34=n.0010 SIo terminal ima ulaz signala

P5-34=n.0010 Terminali nemaju ulaz ekst. signala

P5-34=n.0000 SIo terminal ima ulaz signala Vazeca

P5-34=n.0010 SIo terminal nema ulaz signala

2. Objasnjenje /CLR signala

Kada servo drajver primi /CLR signal, on zaklju¢ava trenutni broj impulsa, zatim azurira trenutnu
poziciju enkodera prema feedback-u pozicije (u kontroli pozicije), i istovremeno brise podatke o petlji
pozicije, petlji brzine i petlji struje.
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/CLR signal se aktivira ivicom signala.

3. Dodatne informacije o /CLR signalu
Postavkom F0-02 na vrednost 1 se takode moze obrisati odstupanje impulsa pozicije.

5.3.1.6 Odstupanje impulsa pozicije

Vrednost odstupanja impulsa se odnosi na razliku izmedu komandnog impulsa komandnog
kontrolera (kao $to je PLC) i povratnog (feedback) impulsa servo drajvera u modu kontrole pozicije.
Jedinica odstupanja impulsa pozicije je 1 komandna jedinica, koja je povezana sa komandnom
jedinocom definisanom odnosom elektronskog reduktora.

U kontroli pozicije, kada odstupanje (offset) impulsa prekoraci odredenu grani¢nu vrednost,
do¢i ¢e do alarma a ova vrednost praga je grani¢na vrednost odstupanja (offseta) impulsa.

B Povezani parametri

Defaul - .
Parametar Znaclenje efault Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
po-23  [Oranitnavrednost | 5505 | g1 qyms | 0~65535 | Bilokad | Odmah
odstupanja impulsa
Kada je granica odstupanja impulsa 0, odstupanje impulsa nece biti detektovano.
Alarm E-100
. P0-23
Odstupanie . Normalna kontrola
impulsa Normalna kontrola P0-23
Alarm E-100
5.3.1.7 Filter komande pozicije
B Povezani parametri
L. Default . .
Parametar Znacenje Jedinica|  Opseg Promena | Efektivan
postavka
Vreme filtriranja ubrzanja i Servo
P1-24 usporavanja komande 0.1ms | 0~~65535 OFF Odmah
pozicije
i Servo
prp5 | Vreme glatkog filtera 0.1ms | 0~65535 Odmah
komande pozicije OFF
Filter ubr. njai ravanj —
lter ubrzavanja i uspo avanja Glatki filter komande pozicije
komande pozicije
Frekvencija kom’ —Prefiltriranja Frern;/;rlllcsiga Kom- Pre filtriranja
impulsa L Nakon filtriranja
Nakon filtriranja 100%
100%
63.2%
7777777777777777777777777777777777 36.8%
P1-24 P1-24 T bzl =28 T
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al

ekvencija kom’

Pre filtriranja
impulsa
Nakon filtriranja

100%

[/

T

P1-25 P1-25

5.3.1.8 Referentni nulti pocetak (Reference origin)

1. PronalaZenje referentne nulte tacke
Za pronalazenje fizickog pocetka radnog stola i njegovo postavljanje kao koordinatnog pocetka

kontrole pozicije tacke. Korisnici mogu da izaberu da traZe referentnu nultu tacku na forward ili na
reverse strani.

Postavka funkcije:
. Default .. .
Parametar Znacenje Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P4-00 Origin funkcija 0 - 0~1 Servo Odmah
n.xXxox OFF

Napomena: Ova funkcija se moze primeniti na modove pozicije 5 i 6; kada je ovaj parametar
postavljen na 0, funkcija pronalazanje referentne nulte tacke je nevaZeca; kada se postavi na n.001x,

funkcija pronalazenja referentne nulte tacke moze da se koristi.

Postavka signala

Parametar | Signal Default Znacenje Modify
Mod 3: signal izbora Opseg: 0000-001A, distribuiranje
interne brzine na ulazni terminal preko P5-28.
P5-28 ISPD-A n.0000 S— Kada je postavlj.na 0001, znaci
Mod 5: pronalaZenje nulte ulaz signala iz terminala S11
tacke u forward smeru
Mod 3: signal izbora Opseg: 0000-001A, distribuiranje
interne brzine na ulazni terminal preko P5-29.
P5-29 /SPD-B | 1n.0000 - s Kada je postavlj.na 0001, znaci
Mod 5: pronalaZenje nulte : . .
o ulaz signala iz terminala SI1.
tacke u reverse smeru
Postavka povezanih parametara:
. Default - .
Parametar Znacenje Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P4- jsi
00 Broj signala Z ) i 0~f Servo Odmah
Nn.XxXxo faze OFF
Brzm:cl Pogadanja Servo Odmah
P4-01 blizinskog 600 rom 0~65535 OFF
prekidaca
Brzina napustanja Odmah
. Servo
P4-02 blizinskog 100 rpm 0~65535 OFF
prekidaca

Napomena: funkcija pronalazenja nulte tacke je samo za single-turn apsolutne motore (funkciju
podrzavaju i multi-turn apsolutni motori, P0-79=1)
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Dijagram pronalazenja referentne nulte tacke:

/P-OT IN-OT
J \
| |
D e Smarow smercow >
Stop mod “ ' Stop mod
P0-28 . P0-28
® | Brzina P4-02 Erzma P4—Q2
Smer CCW |  Smer CW
Koli¢.Z signala Koli¢.Z signala
P4-00
Referentna nula na Referentna nula
forward strani na reverse strani

Sekvencijalni dijagram pronalaZenja referentne nulte tacke na forward strani:

@©
/SPD-A H
/P-0T | [
/1 1 | I - [
y l L |
P4-01 ~ ~ / \ : P4-00 3
P4=02 — - - - - - - - - A / t

Koraci:

(1) Instalirajte graniéni prekida¢ na forward i na reverse strani. Pri rastucoj ivici signala /SPD-A, motor
se obrée u forward smeru brzinom definisanom parametrom P4-01 radi pronalazenja referentne nulte
tacke na forward strani.

(2) Nakon §to radni sto pogodi grani¢ni prekida¢, motor se zaustavlja (stop) u modu koji je postavljen
parametrom P0-28

(3) Motor napusta grani¢ni prekida¢ brzinom definisanom parametrom P4-02. Nakon $to radni sto
napusti grani¢ni prekidac, motor radi pri Z faznoj signalnoj poziciji br.n.optickog enkodera. Ova
pozicija se smatra koordinatnim poc¢etkom, a n je odreden parametrom P4-00.

5.3.2 Kontrola pozicije (eksterna impulsna komanda)

Parametar Pregled Referentni
odeljak
P0-01 Izbor kontrolnog moda Postaviti na 6: mod eksternog impulsa 5321
P0-10 Oblik impulsa komande Postavka oblika 5.3.2.2
impulsa 0-CW/CCW
1-AB
2-P+D
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PO-11 Brojevi impulsa po obrtaju motora*1
P0-12 Brojevi impulsa po obrtaju
motora*10000

P0-13 Odnos elektron.reduktora (numerator)
P0-14 Odnos elektron.reduktora (denominator)
P0-92~P0-93 32-bitni odnos elektronskog
reduktora (numerator)

P0-94~P0-95 32-bitni odnos elektronskog

Postavka broja komandnih impulsa za
jedan obrtaj motora

PO-11 i P0-12=0, P0-13/P0-14 su
efektivni

P0-11~P0-14 su 0, P0-92~P0-95 su
vazeci

32-bitni odnos elektron.reduktora
(numerator): P0-92*1 + P0-93 *10000

reduktora (denominator)

32-bitni odnos elektr.reduktora
(denominator): P0-94*1 + P0-95 *10000

P0-09 Postavka impulsne komande Mozete postaviti komandu smera i vreme | 5.3.2.2
filtriranja impusla male brzine, respektivno

P9-00~P9-08 Rad u potpuno zatvorenoj petlji 5.3.2.2

P0-88 Izbor impulsnog moda velike brzine 0-Opsti impulsni mod 3.2,
1-Impulsni mod velike brzine

P0-89 Vreme filtriranja impulsnih komandi Jedinica: 41.67ns 5.3.2.2

velike brzine
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5.3.2.1 Mod eksterne impulsne kontrole pozicije

Vrednost

Parametar Znacenje Promena Efektivan
postavke
P0-01 6 Kontrola pozicije eksternim impulsima Servo OFF Odmah
5.3.2.2 Impulsna komanda forward obrtanja i oblik impulsa
1. Prebacivanje kanala za ulaz impulsa
Parametar Vel Znacenje Promena | Efektivan
postavke
Prekida¢ moda ulaska komand.impulsa velike/male .
P0-88.0 0 brzine: 0: mod ulaska normalnog impulsa komande; Servo Pri ponov.
] . . . OFF ukljucenju
1: mod ulaska komand.impulsa velike brzine.
2. Postavka impulsne komande za forward smer obrtanja
Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P0-09.0 | Impulsna komanda 0 0/l Servo | Pri ponov.
n.xxx[J | forward smera obrtanja OFF ukljucenju

Vrednost parametra P0-09 menja smer brojanja internog brojaca servo sistema. Smer brojanja
odreduje smer obrtanja motora. Zato ovaj parametar treba podeSavati ako je stvarni smer obrtanja
motora razli¢it od ocekivanog u modu pozicije

. Default - .
Parametar Znacenje Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P0-09.2 _\/reme filtera komandnog £ 4167ns O~F Servo bb Pri ponov.
n.xoxx [impulsa male brzine ukljucenju

P0-09.2 je parametar kojim se definiSe vreme filtera impulsa. Njime se moze poboljSati sposobnost
eliminisanja smetnji usled impulsa malih brzina (ispod 200 K). Kada je ulaz ispod 700K, preporucuje
se max.vreme filtriranja F. Kada frekvencija ulaznog impulsa premasuje 1M, F ne sme biti vece od 7.

. Default - .
Parametar Znacenje Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
Preraspodela filtera .
P0-09.3 ulazne impulsne 1 - 0~7 Servo bb Pri ponov.
n.OxXxXx ukljucenju
komande

P0-09.3 Vrednost za postavku je n (n u opsegu od 0~7), primljeni broj impulsa je 2*-n od normalnog

broja. Primljena frekvencija je 2”-n od originalne.

Npr., broj impulsa po obrtaju je 1000, frekvencija slanja je 10KHz, broj impulsa je 10000, kada je
parametar P0-09=1000, tada je U0-12=5000, U0-00 is 2*-n od originalnog.

Parametar Znadenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
PO-89 Yreme flltera komgndnog 3 41.67ns 0~255 Servo Odmah
impulsa velike brzine OFF
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Preporucuje se da vreme filtriranja bude 1/6 perioda ulaznog impulsa, i ne duze od 1/2 perioda ulaznog

impulsa.

3. Postavka oblika impulsne komande

Parametar | Znacenje | Postavka Znacenje Promena | Efektivan
Oblik 0 CW, CCW mod
P0O-10 .
— impulsne 1 AB faza
komande 2 Impuls + smer (default) Servo
P0-10 | Efektivna 0 Opadajuca ivica je vazeca OFF Odmah
N.XXOX ivica
impulsnog 1 Rastuca ivica je vaZzeca
signala

4. Detalji oblika impulsne komande

P0-10.0 Forward obrtanje Reverse obrtanje
ccw —| OFF ccw f f
0: CwiCcCw
cw f f ow | OFF
90° 90°
> -
1. AB FazaAm FazaA_L‘!_|_|_|_
Faza B Faza B
Impuls Impuls
2: P+D
Smer J ON Smer —I OFF

5. Specifikacija impula

Specifikacija impulsa N?g:gzﬁgjz;a Napon Forward struja
Impuls velike brzine| Diferenc. signal 4Mpps 5V <25mA
Impuls male brzine Diferenc. signal 500Kpps 3.3~5V <25mA
oC 200Kpps 24V <25mA

5.3.3 Kontrola pozicije (interna komanda)

Parametar Pregled Referentni odeljak
P0-01 Izbor kontrolnog moda Postaviti na 5: Mod interne 5331
pozicije
P4-03 Mod interne pozicije Postavka kontrolnog moda 5.3.3.3
P4-04 Vazeci broj segmenta za mod interne pozicije:
P4-10~P4-254 Parametri internih | uklju¢ujué¢i mod promene
pozicija od 1 do 35 koraka, mod pozicioniranja i
vreme podesavanja.
Konfigurisanje odstupanja
impulsa, brzine, vremena
ubrzavanja i usporavanja
svakog segmenta.
P5-35 Signal promene Dodeljivanje funkcija 5.3.34
koraka /GHGSTP zajednickim terminalima 53.1.4
P5-32 Signal pauziranja 5.3.35
trenutnog segmenta /INHIBIT
P5-31 Signal preskakanja
trenut.segmenta /Z-CLAMP -
P4-00 Br.signala Z faze nakon Interna pozicija se vraca na 5.3.18

napust.grani¢nog prekidaca

arametre refer.nulte tacke
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P4-01 Brzina pogadanja
blizinskog prekidaca

P4-02 Brzina napustanja
blizinskog prekidaca

P5-28 /SPD-A: Pronalazenje
refer.nulte tacke na forward
strani u modu pozicije
P5-29 /SPD-B: Pronalazenje
refer.nulte tacke na reverse
strani u modu pozicije

F2-09 35 Postavka pozicija
segmenata

Postavka broja segmenta
putem komunikacije

5.3.3.6

5.3.3.1 Mod interne pozicije

Parametar Vlizinos) Znacenje Promena | Efektivan
postavke
P0-01 5 Kontrpla pozicije pos_tavljenlm vret.inostlma u Servo bb Odmah
internim registrima servo drajvera
5.3.3.2 Postavka moda interne pozicije
. - Default Podesan .
Parametar Funkcija Jedinica Promena | Efektivan
postavka mod
.P ostavka mpg!a — n.0000 5 Servo bb Odmah
interne pozicije
Default
Postavka parametra Znacenje Opseg postavke
postavka
N.OXXX Nema
Mod
P4-03 N.XOXX y . 0 0~1
¢ekanja
Mod promene
N.XXOX P 0 0~6
koraka
Mod
n.Xxxo L 0 0~1
pozicioniranjg
1. Mod ¢ekanja
n.XOXX Znacenje
0 Cekanje na zavrSetak pozicioniranja
1 Nema ¢ekanja na zavrSetak pozicioniranja

Napomena: Mod ¢ekanja znaci da drajver ¢eka da motor zavrsi pozicioniranje nakon izlaska komande
pozicije u modu interne pozicije. Efektivan je u svim modovima izmene koraka.

Mod cekanja=0, vreme podesav. =0ms

P
A
/
P5-00
Offset v
impulsa }
N . t=
/COIN
Status signala  ON OFF —|

\

Mod cekanja =0, vreme podesav. >0ms
P
A
P5-00

Offset v §
impulsa 4
ks
<~
/COIN 2
Status signala  ON | oFF |
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Nakon $to drajver emituje komandu pozicije 1-
segmenta, sacekace do zavrSetka pozicioniranja
motora, i zatim startovati slede¢u komandu
pozicije. T1 je vreme pozicioniranja-vreme od
izlaska signala do izlaza signala
zavrSetka pozicioniranja.

zavrSetka

Nakon $to drajver emitkomandu pozicije 1-
segmenta , sacekace do zavrSetka pozicioniranja
motora, prote¢i ¢e vreme za podeSavanje, zatim
¢e startovati slede¢u komandu pozicioniranja. T1
je vreme pozicioniranja, t2 je vreme za
podesavanje. Konsult.parametar P4-11.

Mod ¢ekanja = 1, vreme podesav. = 0ms

Mod ¢ekanja = 1, vreme podesav. > 0ms

P

A

-

t

Nakon S§to drajver emit.komandu pozicije 1-
segmenta, nece Cekati na zavrSetak pozicioniranja
motora, i1 startovaée odmah slede¢u komandu
pozicije.

P

A

/

-
>

© t

Nakon §to drajver emituje komandu pozic.1-

segmenta, neée  Cekati na  zavrSetak

pozicionir.motora, prote¢i ¢e vreme podeSavanja,
i startovace sled.komandu pozicioniranja. T2 je
vreme podeSavanja. Konsultujte parametar P4-11.

2. Mod promene koraka

n.xxox

Opis

/CHGSTP ON

t1=P4-16, t2=P4-23.

1. Ako je signal /CHGSTP stalno ON,
servo drajver ¢e sve vreme izvoditi ciklus
na postavljenom segmentu pozicije.

2. Ako je signal /CHGSTP postavljen na
OFF  tokom

izvrSenja  odredenog

Signal status _OFF
P

0: Promena

segmenta, servo ¢e nastaviti sa izvrSenjem
tog segmenta bez izvrSenja sledeceg.

3. U ovom modu, signal promene koraka
/CHGSTP se aktivira na visokom nivou.

koraka kada
je signal

ON, kruzno

ponavljanje

Segment 1

Segment 2

Segment 1

4. Kada se servo enable postavi na OFF
tokom odredenog dela rada, motor se
zaustavlja u skladu sa postavljenim
modom iskljuenja servo sistema. Nakon

t2

iskljucenja, pozicioniranje je nevazece.

5. Po zavrSetku svake operacije, signali
zavrSetka pozicioniranja i bliske pozicije
su efektivni.

6. U ovom modu je vreme podeSavanja
svakog perioda vazece.
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Nn.XXOX Opis
Uzmimo da postoje dva segmenta i da je
t1 = P4-16 (na slici).
1. Primetite da u ovom modu vreme
podeSavanja zapravo nije efektivno. Dok
izvrsava prethodnu  komandu, nova
on komanda ¢e biti izvrSena istog trenutka
s’.ﬁifft;is — 1 da stigne novi signal za promenu koraka.
1: p 2. U ovom modu se signal promene korakg
Promena . /CHGSTP aktivira rastu¢om ivicom signal.
koraka na 3. Po zavr$etku svake operacije, signali
rastucoj zavr§enog pozicioniranja i bliske pozicije
ivici su efektivni.
signala, 4. Kada tokom odredenog dela rada servo
izvrSenje u enable postane OFF, motor se zaustavlja
jednom - t | u skladu sa postavljenim modom
koraku isklju¢ivanja. Nakon iskljucenja,
pozicioniranje je nevazece.
5. U ovom modu vreme podeSavanja nije
vazece.
Uzmimo da postoje dva segmenta i da je
tl = P4-16 (kao na slici).
1. Signal /CHGSTP pre zavrSetka
ciklusa nece biti brojan, kao S§to je
/CHGSTP ON prikazano na drugom /CHGSTP signalu
2 Start na Signal status POFF na slici.
rastucoj ivici A 2. U ovom modu signal promene koraka
signala, /CHGSTP se aktivira rastu¢om ivicom sig.
sekvencijalni 3. Po zavrSetku svake operacije, signali
rad. nema zavrSetka pozicioniranja i bliske pozicije
kruznog su efektivni.
ponavljanja 4. Kada tokom odredenog dela rada servo
g enable postane OFF, motor se zaustavlja
a u skladu sa postavljenim modom
iskljucivanja. Nakon iskljucenja,
pozicioniranje je nevazece.
5. U ovom modu vreme podeSavanja je
vazece.
3: Postavka
broja . . . . . ,
Servo je ON, postavite parametar P2-09=0, zatim postavite radni segment. Motor ¢e
segmenta o . - .
raditi na postavljenom segmentu. Vidite odeljak 5.4.8.
putem
komunikac.
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t1 = P4-16 (na slici)

1. Rastuca ivica signala /CHGSTP aktivira
prvi segment, a opadajuca ivica aktivira
drugi segment. Ako je poziciju prvog
segmenta potrebno kompletno zavrsiti,
signal /CHGSTP ostaje ON sve do
zavrsetka prvog segmenta.

JCHGSTP ON 2. Samo u ovom modu, broj P4-04
Signal status _OFF 4 vazecih segmenata je nevazeci.
P 3. Po zavrsetku svake operacije, signali
I zavr§enog pozicioniranja i bliske pozicije
4: su efektivni.

JCHGSTP 4. Kada tokom odredenog dela rada servo
Aktiviranje enable postane OFF, motor se zaustavlja
oreko 2 u skladu sa postavljenim modom
i iskljucenja. Nakon iskljucenja,
Ivice _ | pozicioniranje je nevazeCe.
signala ' t | 5. U ovom modu vreme podeSavanja nije

vazece.

6. Pre upotrebe ovog moda, prvo moraju
biti dodeljeni terminali pomocu parametra
P5-35, ali ne i tokom upotrebe ovog moda.

5: 0 0 0 -

/IZ;REFA(PS 0 0 1 1 (segment 1 pos!t!on)

57) 0 1 0 2 (segment 2 pos!t!on)

JPREFB(P5 1 0 0 3 (segment 3 position)

-58) 1. Nz_lko_n zavrSetka svake pozicije, signali zavrSetka pozicioniranja i bliske pozicije su

IPREFC(P5 efektivni.

-59) 2. Kada tokom odredenog dela rada servo enable postane OFF, motor se zaustavlja u
Izaberite skladu sa postavljenim modom isklju¢enja. Nakon iskljuCenja, pozicioniranje je
segment nevazece.

preko 3. U ovom modu vreme podesavanja je vaZece.
terminala, 4. /CHG_STP signal je ne_vaieéi samo u ovom modu.
opseg za 5. _T_ermlnal za izbor broja segmenta ne samo da moZe aktivirati promenu koraka po
segmente ivici, ve¢ i zadrzati stanje. Ovaj.mod pgdriava kontinuirano i ponovljeno aktiviranje

je od 1~3 odredenog segmenta. Ako terminal za izbor broja segmenata ostane ON, motor se

zaustavlja nakon $to naide na signal prekomernog puta, potrebno je prebaciti terminal za
izbor broja segmenta na OFF, u suprotnom, motor ¢e izvr$iti segment poloZaja nakon
Sto se signal prekomernog puta ponisti.

6:

IPREFA(P5 [PREFD | /PREFC | /PREFB | /PREFA Segment no.

-57) 0 0 0 0 1 (pozicija segmenta 1)

/PREFB(P5 0 0 0 1 2 (pozicija segmenta 2)

-58) 0 0 1 0 3 (pozicija segmenta 3)

/PREFC(P5 0 0 1 1 4 (pozicija segmenta 4)

-59) 0 1 0 0 5 (pozicija segmenta 5)

Izaberite 0 1 0 1 6 (pozicija segmenta 6)

segment 0 1 1 0 7 (pozicija segmenta 7)

preko 0 1 1 1 8 (pozicija segmenta 8)

terminala, 1 0 0 0 9 (pozicija segmenta 1)

opseg za 1 0 0 1 10 (pozicija segmenta 2)

segmente Je 1 0 1 0 11 (pozicija segmenta 3)
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od 1~8. 1 0 1 1 12 (pozicija segmenta 4)
Napomene: 1 1 0 0 13 (pozicija segmenta 5)
@ 1 1 0 1 14 (pozicija segmenta 6)

Verzije 1 1 1 0 15 (pozicija segmenta 7)
firmware-a 1 1 1 1 16 (pozicija segmenta 8)
3730..' Napomena: Rastuéa ivica signala promene koraka P5-35 aktivira svaku poziciju (tokom
kasnlvje . rada rastuca ivica signala je nevazeca).
podrzavaju | 1 gada tokom odredenog dela rada servo enable postane OFF, motor se zaustavlja u
mod 6 skladu sa postavljenim modom isklju¢ivanja. Nakon isklju¢enja, pozicioniranje je
promene nevazece.

koraka za 2. U ovom modu vreme podesavanja nije vazece.
segmente 1-8) 3 Nakon zavrsetka svake operacije, signali zavrSetka pozicioniranja i bliske pozicije su

@ efektivni.

\{erzue 4. Nakon izbora broja segmenta, rastuca ivica signala promene koraka P5-35/CHGSTP
f|rmw_are— a | je potrebna za aktiviranje segmenta pozicije, i aktiviranje promene korake tokom rada
3740__' na segmentu je nevazece.
kasnlvje . 5. Logika terminala za izbor segmenta je u vezi sa naponom. Ulaz visokog napona je
podrzavaju vazeéi, dok je ulaz niskog napona nevazecéi.
mod 6
promene
koraka za
segmente 1-
16

Slede¢i ulazni signal moZe prebaciti segment 1 na segment 3 ili segment 1 na segment 16:

Parametar | Naziv Default |Podesan | Opseg postavke Promena | Efektivan
signala postavka mod
[PREFA Opseg od 0000-001A,
internal distribuiranje na ulazni
PS-57 position n.0000 5 terminal preko P5-57
segment 1
/PREFB Opseg od 0000-001A,
internal distribuiranje na ulazni
P5-58 position n.0000 5 terminal preko P5-58
segment 2 .
JPREFC Opseg od 0000-001A, | AAnvtime | Atonce
internal distribuiranje na ulazni
P5-59 position n.0000 5 terminal preko P5-59
segment 3
{EtF; rEnZIID Opseg od 0000-001A,
P5-60 osition n.0000 5 distribuiranje na ulazni
P terminal preko P5-60
segment 4

3. Mod pozicioniranja

n.xxxg Meaning
0 Relativnho pozicioniranje
1 Apsolutno pozicioniranje

0: Relativno pozicioniranje

1: Apsolutno pozicioniranje
(uzima se koordinatni pocéetak kao apsolutna nulta
tacka (pocCetak) pozicioniranja)

78




A A
Segment 2 Segment 2

4

Segment 1 Segment 1

v
v

5.3.3.3 Postavke parametara segmenata pozicija od 1 do 35

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena| Efektivan
postavka
Broj impulsa Servo
P4-10+ (n-1) *7 . -9999~9999
(iski bit) 0 1 pulse bb Odmah
Broj impulsa Servo Odmah
P4-11+ (n-1) *7 A -32767~32767
(n-1 (visoKi bif) 0 10000 pulses bb
P4-12+ (n-1) *7 Brzina 0 0.1rpm 0~65535 S‘Erg’o Odmah
Vreme Servo Odmah
P4-13+ (n-1) *7 | ubrzavanja 0 ms 0~65535 bb
trapezoid.profila
Vreme Servo Odmah
P4-14+ (n-1) *7 | usporavanja 0 ms 0~65535 bb
trapezoid.profila
P4-15+ (n-1) *7 | Rezervisano -
P4-16+ (n-1) *7 [Vreme podeSavan| 0 ms 0~65535 S%rt\)/ 0 Odmah

Napomene:

1. Postavite broj impulsa = broj impulsa (visoki bit) x10000 + broj impulsa (niski bit).

2. U formuli P4-10+(n-1)*7, n je broj segmenta interne pozicije; opseg za n je od 1~35. Segment 1~12 se
moze postaviti preko operativnog panela, segment 13~35 zahteva zapisivanje u parametrima putem
komunikacije (RS232 ili RS485).

3. Ako je jedna od brzina segmenata 0, servo ¢e preskociti ovaj segment i pokrenuti sledeéi.

4. U relativnom modu pozicioniranja, ako brzina jednog segmenta nije jednaka 0, ali je broj impulsa jednak
0, motor se nece pokretati i bi¢e aktivan mod Cekanja. Servo ¢e pokrenuti slede¢i segment kada istekne
vreme podesavanja.

5. U apsolutnom modu pozicioniranja, ako jedna brzina segmenta nije jednaka 0, ali je broj impulsa 0, motor|
¢e se vratiti na referentni tacku sa brzinom tog segmenta.

6. U apsolutnom modu pozicioniranja, ako brzine dva uzastopna segmenta nisu jednake 0, ali je jednak

broj impulsa, servo motor se neée pokretati i bice aktivan mod ¢ekanja.

Parametar Znacenje Default postavkg  Opseg Promena Efektivan

P4-04 Efektivni segment 0 0~35 Servo bb Odmah

Postoji ukupno 35 segmenata u modu interne pozicije. Parametrom P4-04 se mogu postaviti efektivni
segmenti. Npr.kada se P4-04 postavi na 5, to zna¢i da su efektivni segmenti od 1-5.

Parametar Znacenje DUl Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
ps.0g | nternal position mode 1 ) 0~35 Servobb | Odmah
start segment number
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Parametrom P4-08 se postavlja pocetni broj segmenta za rad nakon prvog kruga i vazi kada je mod
promene P4-03.1 postavljen na 0 i 1. Ove postavke su objasnjene ispod, i vazeée vrednosti su
postavljene za segmente od br.1 do br.8.

il el Postavka Parametar Radnje
koraka
. start —-Segment pegment pegment pegment
P4-08=0 ili P4-08=8 T 1 2 3 4
P4-08>P4-04 P4-04=4 A
P4-03.1=0
PA-08=2 start —w Segment pegment pegment yegment
-08= - 1 2 3 4
1<P4-08<P4-04 P4-04=4 A
P4_08:0 ||| P4'08:8 M"SEQTem §egmgnt §egm§nt SegmAent_ » end
P4-08>P4-04 P4-04=4
P4-03.1=1
P4-08=2 start —» Segment yegment wegment egment
-08= - 1 2 3 4
1<P4-08<P4-04 PA-04=4 A W
5.3.3.4 Signal promene koraka (/CHGSTP)
Parametar Naziv  |Postavka Znacenje Opseg
Range: 0000-001A.
Change Defaulted is not distribute to input | Distribute to input
P5-35 step signal | n.0000 | terminal. Refer to chapter 5.4.2. terminal through P5-35.
/CHGSTP When it set to 0001, it
means input from SI1.

5.3.3.5 Signal preskakanja trenutnog segmenta (/ZCLAMP)

Parametar | Naziv signala | Postavka Znacenje Opseg

Skip the Po defaultu se ne Opseg: 0000-001A. Distribuira se na

P5.31 present n.0000 | distribuira na ulazni terminal preko P5-31.Kada je
segment ' ulazni terminal postavljen na 0001, to zna¢i ulaz
[Z-CLAMP signala iz terminala SI1.

U razli¢itim modovima promene koraka, funkcija preskakanja trenutnog segmenta ¢e imati razlicite
efekte, kao $to sledi:

Mod promene s
Preskociti .
koraka - Radnje
P4-03 n.xX0X trenutni segment

0 Otkaz trenut.segmenta, trenutno izvrSenje slede¢eg segmenta

1 Otkaz trenutnog segmenta, izvrSenje sledeceg segmenta kada je
1Z-CLAMP signal promene koraka ON

2 Otkaz trenutnog segmenta, trenutno izvrSenje sledeceg segmenta

3 Otkaz trenutnog segmenta, ponovo postaviti F2-09
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5.3.3.6 Postavka broja segmenta putem komunikacije

Default

Parametar Znacenje Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
Postavka broja
F2-09 segmenta putem 0 - 0~35 Bilo kad Odmah
komunikacije

Kada se ovaj parametar postavi na odredeni segment, on ¢e izvrsiti taj segment. Nema potrebe za
signalom promene koraka. Ovaj parametar se moze izmeniti putem komunikacije.
Npr.: Treba izvrSiti segment 2. Postavite F2-09=0, zatim postavite F2-09=02.

5.3.3.7 Signal pocetka kretanja (/MRUN)

Parametar Nazw Beranlt Znacenje Promena
signala  |postavka
Po defaultu se ovaj signal ne
distribuira na izlazni terminal. | Opseg vrednosti ovog
On je validan samo u modu | parametra je od 0000-0018, i
Motion interne pozicije, sli¢no signalu | moZe se distribuirati na izlazni
P5-50 start n.0000 | zavrsetka pozicioniranja u | terminal preko P5-50. Kada se
/MRUN modu  eksterne  impulsne | vrednost  ovog parametra
komande. Signal ima izlaz | postavi na 0001, to znaci izlaz
tokom rada motora, sve dok | signala iz terminala SO1.
motor ne stane, kad nema
izlaz.

5.4 Kontrola brzine

5.4.1 Opsti mod kontrole brzine

5.4.1.1 Meki start (Soft start)

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
Vreme ubrzanja

P3-09 ) 0 ms 0~65535 | Servobb | Odmah

mekog starta
Vreme usporavanja

P3-10 P . 0 ms 0~65535 | Servobb | Odmah

mekog starta

Vreme ubrzavanja i usporavanja mekog starta je podesno za mod 3/4/7. Glatka kontrola brzine se
moze izvesti kada postoji ulaz komande brzine koraka ili kada se izabere postavka interne brzine.
P3-09: Vreme od zaustavljanja do nazivne brzine
P3-10: Vreme od nazivne brzne do zaustavljanja

Ciljana brzina

Nazivna brzina

Vreme ubrzav.

P3-09

3-10
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5.4.1.2 Nulta klema (/ZCLAMP)

1. Pregled
Ova funkcija se koristi kada nadredeni kontroler koristi ulaznu komandu brzine i servo sistem nije
konifugirisana poziciona petlja. Drugim re¢ima, funkcija ¢e se koristiti kada motor mora da se zaustavi
i ude u zakljucano stanje ¢ak iako V-REF ulazni napon nije jednak nuli.
Kada se funkcija nulte kleme postavi na ON, unutar servo sistema ¢e se formirati poziciona petlja i
motor ¢e zatvarati i otvarati klemu za +1 impuls na ovoj poziciji. Motor ¢e se vratiti na poziciju nulte
kleme iako se obrée pod dejstvom eksterne sile.
Trenutna brzina mora biti manja od brzine nulte kleme kada se koristi funkcija nulte kleme koja moze
spreciti pomeranje osovine motora. Kada se pokrene funkcija nulte kleme, motor ¢e se prebaciti iz
moda brzine u mod pozicije . U tom trenutku rotirajte osovinu motora i ona ¢e se vratiti u originalni
polozaj. U modu brzine se nece vratiti u originalni polozaj, jer nema povratne informacije o poziciji.

2. Postavka ulaznog signala

Parametar|  Signal Postavka Znagenje Opseg
n.0000 | Po defaultu signal se ne distribuira | /Z-CLAMP  signal se
Zero clamp | (default) | na ulazni terminal distribuira na  ulazni
P5-31 1ZCLAMP terminal preko parametra
n.0002 | Ulaz signala iz SI2 terminala P5-31 ; Opseg: 0000-
001A.
3. Postavka parametara
. . Default .. .
Parametar Znacenje Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P3-13 |Brzina nulte kleme 10 rpm 0~300 Servo bb Odmah
P3-12 Mod nulte kleme 0 - 0~3 Servo bb Odmah
P3-12 postavka Sadrzaj

Ulaz signala ZCLAMP je ON, komanda za forsiranu brzinu je 0, kada je brzina ispod

0 P3-13, servo se prebacuje na mod brzine i zakljuc¢ava na poziciji.
1 Ulaz signala ZCLAMP je ON, forsira se postavka komande brzine na 0.

Ulaz signala ZCLAMP je ON, brzina ispod P3-13, servo se prebacuje na mod
2 pozicije i zaklju€ava na poziciji.

Napomena: nakon ulaska u mod nulte kleme, trenutna brzina je ve¢a od P3-13, motor
se ne kre¢e, ZCLAMP signal mora biti OFF da bi se motor ponovo pokrenuo.

Signal ZCLAMP je ON, postavljena brzina je manja od P3-13, prebaciti na mod
3 kontrole pozicije i servo se zakljuava na toj poziciji. U tom trenutku, ako je
postavljena brzina ve¢a od P3-13, motor ¢e se ponovo pokrenuti.

5.4.1.3 Signal postizanja brzine (/V-RDY)

B Povezani parametri

. Default Podesan .. .
Parametar | Signal Znacenje Promena Efektivan
postavka mod
P5-51 /V-RDY | n.0000 3,4, 7 Signal postiz.brzine Bilo kad Odmah
Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena |Efektivan
postavka
P5-05 |Postizanje brzine 50 rpm 0~10000 Bilo kad Odmah

Uslovi za izlaz signala postizanja brzine
Kada je stvarna brzina motora vec¢a od P5-05, izlaz je signal postizanja brzine (/\V-RDY).
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Brzinan
(rpm)

V-RDY ﬁ ON OFF
5.4.1.4 Filter komande brzine
B Povezani parametri
Default -
Parametar Znacenj Jedinica Opse i
nacenje postavka pseg Promena |Efektivan
P12 Izbor fl|terf-:1 komande i 0~1 Servo bb Odmah
brzine
ppp3 | /reme filtera komande 0.1ms | 0~65535 | Servobb | Odmah
brzine
P1-22 Sadrzaj
0 Niskopropusni (inercijalni) filter prvog reda
1 Filter sa funkcijom ugladivanja (Smooth filter)

Filter ubrzavanja i usporavanja komande brzine

Glatki filter komande brzine

Frekvenc.impulsa komande

100%

63.2%

Pre filtriranja
Posle filtriranja

36.8%

Frekvenc.impulsa komande

100%

Pre filtriranja
—— Nakon filtriranja

P1-23 P1-23

t

Frekvenc.impulsa komande

100%

[/

—— Pre filtriranja
— Nakon filtriranja

P1-23 P1-23

t

5.4.2 Kontrola brzine (interna brzina)

Parametar Pregled Odeljak
P0-01 Izbor kontrolnog moda Postaviti na 3: mod kontrole interne brzine 54.2.1
P3-05 Interna brzina 1 Postavka vrednosti interne brzine 3 segmentau | 5.4.2.1
P3-06 Interna brzina 2 rpm
P3-07 Interna brzina 3
P5-28 Izbor interne brzine /SPD-A Kombinacija terminala odreduje brzinu 54.2.1
P5-29 Izbor interne brzine /SPD-B odgovarajuceg segmenta
P5-27 Izbor smera interne brzine Promena smera, default je n.0000 5421
/SPD-D Ako se promena smera daje kroz S12

terminal, P5-27 se moze postaviti na n.0002

P3-09 Vreme ubrzavanja mekog starta Postavka vremena ubrzavanja i usporavanjau | 5.4.1.1

P3-10 Vreme usporavanja mekog starta

ms
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5.4.2.1 Mod interne brzine

Parametar Vrednost Znacenje Promena |Efektivan
postavke
P0-01 3 Kontrola brzine: izbor interne brzine Servo bb | Odmah

Funkcija: Izborom interne brzine ¢e se postaviti 3 brzine motora i izabrati brzina preko eksternog
signala. Nije potrebno konfigurisati eksterni generator brzine ili generator impulsa.

Ulaz

Nije potreban generator ekster.
brzine ni generator impulsa

ISPD-D
sPo-A_ ]
/SPD-B e

Servo drajver

-

Izbor brzine
SPEED1 P3-05

SPEED2 P3-06
SPEED3 P3-07

Korisn.parametar

O

Servo motor

Pokretanje motora
na postavlj.brzini

B Povezani parametri

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P3-05 | Interna brzina 1 0 rpm -9999~+9999 | Bilokad | Odmah
P3-06 Interna brzina 2 0 rpm -9999~+9999 Bilo kad | Odmah
P3-07 Interna brzina 3 0 rpm -0999~+9999 | Bilokad | Odmah
Parametar Signal Default Opseg Promena | Efektivan
postavka
Smer interne Opseg: 0000-001A.
P5-27 brzine n.0000 Distribuiranje na ulazni
/SPD-D terminal preko P5-27.
Interna Opseg: 0000-001A.
P5-28 brzina n.0000 Distribuiranje na ulazni Anytime | Atonce
/SPD-A terminal preko P5-28.
Interna Opseg: 0000-001A.
P5-29 brzina n.0000 Distribuiranje na ulazni
/SPD-B terminal preko P5-29.

1. Korelacija izmedu radne brzine i signala terminala

Ulazni signal .
Radna brzina

SPD-D (P5-27) | SPD-A (P5-28) SPD-B (P5-29)

0 0 Interna brzina je 0

0 1 P3-05: SPEED1 (BRZINAL)
0: forward rad

1 1 P3-06: SPEED2

1 0 P3-07: SPEED3

0 0 Internal speed is zero
1: reverse rad 0 1 P3-05: SPEED1

1 1 P3-06: SPEED2
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| 1 0 P3-07: SPEED3 (BRZINA3)

Napomena:

(1) /SPD-D signal je signal kontrole smera brzine, ulaz u ST terminal se moze promeniti u skladu

sa P5-27. Validnost signala terminala odreduje smer obrtanja motora.

(2) Kombinacija efektivnosti ulaznih terminala signala /SPD-A i /SPD-B odreduje brzinu vise

segmenata

(3) 0/1 u gornjoj tabeli predstavlja validnost signala. 0-bitni ulaz u terminal je nevalidan. 1-bitni

ulaz u terminal je validan.

2. Opis efektivnosti terminala
U sledecoj tabeli je signal /SPD-D uzet kao primer, signali /SPD-A, /SPD-B su isti.

Postavka parametra Status terminala ulaza signala /SPD-D L'oglka terminala

signala/SPD-D

P5-27=n.0000 Nije potreban eksterni ulaz u terminal

P5-27=n.0000 SIo terminal nema ulaz signala Invalid

P5-27=n.0010 SIo terminal ima ulaz signala

P5-27=n.0010 Nije potreban eksterni ulaz u terminal

P5-27=n.0000 SIo terminal ima ulaz signala Valid

P5-27=n.0010 SIo terminal nema ulaz signala

3. Primer rada (Speed=Brzina)

+SPEED3 — Usporavanje je definisano

/ parametrima P3-09, P3-10

+SPEED2 |—

+SPEED1 | Speed

Stop

-SPEED1L

-SPEED2L— !

—SPEED3|— |

spp-p OFF | ON

spp-p OFF | OFF
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5.4.3 Kontrola brzine (impulsno frekvencijska komanda)

Referentni
Parametar Pregled odeljak
P0-01 Izbor kontrolnog moda Postaviti na 7: mod eksterne impulsne brzine 54.3.1
P0-10 Oblik impulsne komande Postaviti oblik impulsa 5.3.2.2
0-CW/CCW
1-AB
2-P+D
PO-15 Frekvencija impulsne Definisati linearni odnos izmedu frekvencije 5433
komande pri nazivnoj brzini impulsne komande i brzine
P0-16 Vreme filtera impulsne Kada je frekvencija impulsa komande relat.mala, | 5.4.3.4
komande brzine postavkom ovog parametra se moze smanjiti
fluktuacija brzine
P5-71 lIzbor funkcije terminala 5.4.35
smera u modu impulsne komande | Promena smera impulsa
brzine
5.4.3.1 Mod kontrole brzine eksternim impulsima
Parametar |VArelles Znacenje Promena |Efektivan
postavke
P0-01 7 Kontrola brzine: impulsno frekvenc.komanda Servo bb Odmah

Funkcija: komanda brzine je odredena frekvencijom eksternih impulsa, ali nije povezana sa

koli¢inom impulsa. Elektri¢no povezivanje je isto kao za komandu pozicije. Izaberite CW, CCW

mod ili smer+impuls mod, impulsni

mod AB faze.

5.4.3.2 Impulsno frekvencijska komanda

Impulsno frekvencijska komanda je ista kao eksterna impulsna komanda u kontroli pozicije, vidite

odeljak 5-3-2.

5.4.3.3 Frekvencija komandnog impulsa pri nazivnoj brzini

Parametar Znacenje DIt Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
Frekvencija
P0-15 | komandnog impulsa 1000 100Hz 0~10000 | Servobb Odmah
pri nazivnoj brzini
Napomena: Jedinica je 100Hz.
Primer: P0-15=300, frekvencija komandnog impulsa pri nazivnoj brzini=30kHz;
P0-15=1000, frekvencija komandnog impulsa pri nazivnoj brzini= 100kHz.
5.4.3.4 Vreme filtera impulsne komande brzine
Parametar .. Default - .
Znacenje Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
PO-16 Vreme filtera |mpulsne 100 0.01ms 0~10000 Servo bb Odmah
komande brzine

Kada je frekvencija komandnih impulsa niska, postavka odgovarajuce vrednosti za ovaj parametar

moze smanjiti fluktuaciju brzine.

5.4.3.5 Smer impulsne komande brzine

Parametar Znacenje DL Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
Funkcija izbora
P5-71 terminala smera u 0 0~1 Servo bb Odmah

modu impulsne
komande brzine
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5.4.4 Kontrola brzine (eksterna analogna vrednost)

Parametar Pregled Referentni
odeljak
P0-01 Izbor kontrolnog moda Postaviti 4: Eksterna analogna vrednost 544.1
P3-00 Analogni napon Kkoji Postavljanje napona komande brzine potrebnog za 54472
odgovara nazivnoj brzini pokretanje servo motora pri naziv.brzini, jedin.0.001V
P3-09 Vreme ubrzav.soft starta Postavljanje vremena ubrzavanja/usporavanja, 54.1.1
P3-10 VVreme usporav.soft starta jedinica ms
P3-02 Filter analognog napona Jedinica 0.01ms 54.4.3
komande brzine
P3-03 Napon mrtvog vremena Jedinica 0.001V 5.4.4.6
ulazne komande brzine
P3-04 Prebacivanje smera Prebaciv.smera ulaza analogne komande brzine 5444
analogne komande brzine
5.4.4.1 Mod kontrole brzine eksternom analognom vrednoséu
Parametar IS Znacenje Promena |Efektivan
postavke
P0-01 4 Kontrola brzine: eksterna analogna vrednost Servo bb Odmah

Funkcija: komanda brzine se daje eksternom analognom veli¢inom. Ulaz analogne naponske

komande iz VV-REF terminala se daje kao signal za kontrolu brzine.

Napomena:

(1) Prebacivanje smera: pozivitni i negativni napon ili SPD-D (P5-27) mogu da kontroli$u smer.
(2) Radi elektriénog povezivanja analognog ulaznog kola vidite odeljak 3.2.4 .

5.4.4.2 Analogna vrednost koja odgovara nazivnoj brzini

Defaul .. .
Parametar Znacenje etault Jedinica |Opseg postavke [Promena | Efektivan
postavka
P3-00 V-REF funkcija 0 . 0~2 Servobb | Odmah
distribucije
Analogna vrednost koja
P3-01  |odgovara nazivnoj brzini 10000 0.001V | 1500~30000 | Servobb | Odmah

Opis funkcije: postavite napon komande brzine (V-REF) koji je potreba za rad motora pri nazivnoj

brzini.

Na primer, P3-01 = 5000, ukazuje da, kada je analogni ulazni napon 5.00V, motor radi na nazivnoj

brzini;

P3-01 = 8000, ukazuje da, kada je analogni ulazni napon 8.00 V, motor radi na nazivnoj brzini.
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Brzina (RPM)
A

. . Default postavka
Nazivna brzing

-30 -10 -1.5

Voo o Ly by by by by 1w o v e by by by by by 1wy |l >

/ 15 10 30 Napon komande brzine
V)

P3-01 opseg postavke
(1.5v~30V)

<

o
Opseg ulaz.napona
(-10vV~10V)

Napomena:

(1) Ulaz analogne naponske komande za granicu brzine nema polaritet. Bez obzira da li je napon
pozitivan ili negativan, usvaja se apsolutna vrednost. Vrednost granice brzine zasnovana na apsolutnoj
vrednosti se primenjuje na dva smera forward obrtanja i reverse obrtanja.

(2) Maksimalni dozvoljni napon analognog ulaznog signala je = 10V. Ne primenjujte napon iznad *
10V.

5.4.4.3 Filter analogne naponske komande brzine

Parametar Znacenje DEELIE Jedinica Ops. postavke | Promena | Efektivan
postavka
P3-02 Filter analogne. 0 0.01ms 0~10000 | Bilokad | Odmah
naponske kom.brzine

5.4.4.4 Prebacivanje smera analogne brzine (Analog speed direction switching)

Postoje tri nacina analogne kontrole brzine za postizanje prebacivanje smera:
(O Promena kontrolnih parametara, 2 pozitivni i negativni napon, 3 /SPD-D (P5-27) impulsni signal

Parametar Znacenje Default Jedinica  Ops. postavke | Promena | Efektivan
postavka
p3.04 | Prebacivanje smera 0 . 0~1 Bilokad | Odmah
analogne brzine

5.4.4.5 Automatsko podeSavanje offseta komande brzine (F1-03)

Kada se koristi mod kontrole brzine analognim naponom, ¢ak i ako je komandni napon 0V, motor ¢e
rotirati malom brzinom. Ovo kretanje se deSava kada komandni napon gornjeg kontrolera ili eksternog
kola odstupa za mali iznos (mV). U tom sluc¢aju, moguce je automatski podesiti ovaj offset komande
putem operativnog panela drajvera.

Kada se servo sistem iskljucen, tj.u BB stanju, iskljucite liniju analognog signala iz CN1 porta drajvera
1 izvedite sledeée operacije:

Dugi pritisak ENTER _Pritisnuti ENTER

F1-03 rEF o donE

Pritisnite STATUS/ESC taster za izlaz.

Napomena:
(1) Trenutni napon analogne veli¢ine je OV. Ako ste izveli kalibraciju F1-03 kao Sto je gore prikazano,
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0V je 0 RPM. Ako je napon manji od 0V, motor ¢e se obrtati u reverse smeru i obratno, kada je napon
veci od 0V, obrtace se u forward smeru. AKo je trenutna vrednost analognog napona 5V, tada je 5V
ekvivalentno sa 0 RPM, Ako je napon manji od 5V, motor ¢e se obrtati u reverse smeru, i obratno, ako
je napon veéi od 5V, motor ¢e se obrtati u forward smeru.

(2) Ako je i dalje prisutno malo pokretanje motora nakon §to je offset automatski podeSen, moze se
upotrebiti nulta klema ili se parametar P3-03 moze povecati za odgovarajucu vrednost. Ako se promeni
na 5, to znaci da je napon mrtvog opsega 0.005V.

5.4.4.6 Ulazni napon mrtvog opsega komande brzine

Parametar Znacenje Default Jedinica |Opseg postavke | Promena | Efektivan
postavka
p3-03 | Ulazni napon mrtvog 0 0001V | 0~500 | Bilokad | Odmah
opsega komande brzine
) Korekcija odstupanja nule i i B .
P3-47 V-REF analogne vrednosti 0 1000~1000 | Bilokad | Odmah
p3-4g | Offset (odstupanje) V- 0 mV | -9999~9999 | Bilokad | Odmah
REF analognog napona
Napomena:

(1) Kada je ulazni napon komande brzine unutar opsega postavljenog ovim parametrom, ulazna
komanda se smatra jednaka O.

(2) Ako i dalje postoji kretanje motora nakon automatskog podesavanja offseta, napon mrtvog opsega
se moze odgovarajuée povecati.

L1 Servo analogni terminal 0V

Uzorkovanje napona L2 Nakon Kkalibracije nule analognog napona
(mV) A L3 Nakon offseta analognog napona
L4 Nakon dodav.analog.napona mrtvom opsegu
L1 L2 L3 L4
o/ o/
vl
e
P
T/
............... / .* P3-48 3000mV
P3-47 300mV ¢ e >
77 >
/s Napon analognog kanala (mV)
/’ /7 >
A P3-03 300mV
and
s
/ ya
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5.5 Kontrola obrtnog momenta

5.5.1 Opsti mod kontrole obrtnog momenta

5.5.1.1 Granica interne brzine u kontroli obrtnog momenta

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan

postavka
Granica interne forward| Nazivna

P3-16 brzine u kontroli brzina rpm 5~65535 | Bilokad | Odmah
obrtnog momenta motora
Granica interne reverse| Nazivna

P3-17 brzine u kontroli brzina rpm 5~65535 | Bilokad | Odmah
obrtnog momenta motora

Napomena: Cak i ako je postavljena vrednost (brzina) ovog parametra veéa od grani¢ne brzine P3-
14, stvarna efektivna granica brzine je donja granica brzine. (max.brzina je manja vrednost od
P3-14/P3-15 i P3-16/P3-17)

5.5.1.2 Izlaz signala dostizanja grani¢ne vrednosti brzine (/VLT)

U modu kontrole obrtnog momenta, kada apsolutna vrednost trenutne brzine motora prekoraci
grani¢nu vrednost brzine, smatra se da je stvarna brzina servo motora ogranicena. U tom
trenutku, servo drajver ¢e emitovati /VLT signal. U suprotnom, ako ovaj uslov nije ispunjen,
signal grani¢ne vrednosti brzine je nevazeci.

Naziv Default Podesan . .
Parametar | . Znacenje Promena | Efektivan
signala | postavka mod
P5-43 IVLT n.0000 1,2 Detekcija grani¢ne brzine | Bilo kad Odmah

Po defaultu nijedan terminal nije dodeljen ovom signalu, opseg parametra je 0000-0014, i on se
dodeljuje izlaznim terminalima preko parametre P5-43. Kada se parametar postavi na 0002, signal je
izlaz iz SO2 terminala. /VLT signal je vaze¢i samo u modu kontrole obrtnog momenta.

5.5.2 Kontrola obrtnog momenta (interna postavka)

Referentni
Parametar Pregled odeljak
P0-01 Izbor kontrolnog moda Postaviti na 1: mod internog obrt.momenta | 5.5.2.1
P3-33 Komanda internog obrt.momenta Data vrednost je procenat nazivnog obrtnog | 5.5.2.2
momenta
P3-16 Granica interne forward brzine Granica brzine u modu obrtnog momenta 55.1.1
u kontroli obrtnog momenta
P3-17 Granica interne reverse brzine u
kontroli obrtnog momenta
P3-14 Granica max.forward brzine
(MAX brzina)
P3-15 Granica max.reverse brzine
(MAX speed)
P5-27 Prekida¢ smera brzine /SPD-D Promena smera, default je n.0000
Ako se signal daje preko SI2 terminala, P5-
27 se moze postaviti na n.0002
5.5.2.1 Mod kontrole internog obrtnog momenta (Internal torque mode)
Parametar |Vredn. postavke Funkcija Promena | Efektivan
P0-01 5 Kontrola obrtnog momenta: interna postavka Servo bb Odmah

Funkcija: Kontrola obrtnog momenta putem komande internog obrtnog momenta.
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5.5.2.2 Komanda internog obrtnog momenta (Internal torque command)

Parametar Default

Znadenj Jedinica Opse i
nacenje postavka pseg Promena |Efektivan
- 5 - -
P3.33 Komanda internog 0 1% nazivnog -1000~+1000 Bilo kad | Odmah
obrtnog momenta obrtnog mom.

Jedinica ovog parametra je 1% od nazivhog obrthog momenta.
Npr.: P3-33=50, motor radi u forward smeru sa 50% od nazivnog obrtnog momenta; P3-33= -20, motor
radi u reverse smeru sa 20% od nazivnog obrtnog momenta.

Pored primene obrtnog momenta za kontrolu smera servo operacija, takode moze koristiti / SPD-D
za kontrolu smera.

5.5.3 Kontrola obrtnog momenta (eksterna analogna vrednost)

Parametar Pregled Referentni
odeljak

P0-01 Izbor kontrolnog moda Postaviti na 2: Eksterni analogni mod 55.3.1
P3-24 Analogni napon koji odgovara Postaviti napon komande brzine potreban da bi | 5.5.3.2
nazivnom obrtnom momentu servo motor radio pri naziv.brzini. Jedin: 0.001V

P3-25 Filter komande analognog napona Jedinica 0.01ms 55.33
obrtnog momenta

P3-26 Napon mrtve zone ulazne 55.35

Jedinica 0.001V

komande obrtnog momenta

5.5.3.1 Mod kontrole obrtnog momenta analognom vredno$c¢u (Analog torque mode)

Vrednost

Parametar Funkcija Promena | Efektivan
postavke
P0-01 2 Kontrola obrtnog momena: analogna Servo OFF Odmah
naponska komanda

Pregled funkcije: koristi se analogni ulaz napona sa T-REF terminala kao ulaz komande za izvodenje
kontrole obrtnog momenta.

Napomene:
(1) Prebacivanje smera: pozitivan i negativan napon ili SPD-D (P5-27) mogu kontrolisati smer.
2) Radi elektri¢nog povezivanja, vidite odeljak 3.2.4.

5.5.3.2 Analogna vrednost koja odgovara nazivnom obrtnom momentu

Parametar Znacenje DEifIE Jedinica Opseg Promena |Efektivan
postavka postavke
p3.p3 |Pistribucija T-REF 0 . 0~2 Servobb | Odmah
funkcije

/Analog.vrednost koja
P3-24  jodgovara nazivnom 10000 0.001vV 1500~30000 | Servo bb Odmah
obrtnom momentu

Opis funkcije: postavite napon komande obrtnog momenta (T-REF) koji je potreban da bi servo motor
radio pri nazivnom obrtnom momentu.

Na primer, ako je P3-24 = 5000, to ukazuje da, kada je ulaz analognog napona 5.00V, motor ¢e raditi
pri nazivnom obrtnom momentu;

Ako je P3-24 = 8000, to ukazuje da, kada je ulaz analognog napona 8.00V, motor ¢e raditi pri nazivnom
obrtnom momentu
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Obrtni moment (Nm)
A

Default postavka

Nazivni
obrtni mom.
-30 -10 -1.5
Lo o by v b by v bvw v by s gy v v v by v by v v by v b v by by g | »

30
15 10 Napon: komande obrt.mom. (V)

P3-24 opseg (1.5V~30V)

&
<

OBseg ulaznog napona (-10\7~10V)
Napomena:
(1) Ulaz analogne naponske komande za granicu obrtnog momenta nema polaritet. Bez obzira da
li je napon pozitivan ili negativan, usvaja se apsolutna vrednost. Vrednost granice obrthog momenta
zasnovana je na apsolutnoj vrednosti i primenjuje se na forward i reverse obrtanje.
(2) Maksimalni dozvoljeni napon analognog ulaznog signala je + 10V. Ne primenjujte napon
iznad £ 10V na motor.

5.5.3.3 Filter analogne naponske komande obrtnog momenta (Analog voltage torque filter)

Parametar Znadenje e Jedinica Opseg Promena |Efektivan
postavka
p3p5 | Filteranalogne naponske 0 0.01ms | 0~10000 | Bilokad | Odmah
komande obrtnog momenta

Make the torque command input pass through the delay filter to smooth the torque command. Setting
too large will reduce responsiveness.

5.5.3.4 Automatsko podesavanje offseta komande obrtnog momenta (F1-04)

Kada se koristi mod kontrole obrtnog momenta analognim naponom, ¢ak i ako je komandni napon 0V,
motor ¢e rotirati malom brzinom. Ovo kretanje se deSava kada komandni napon gornjeg kontrolera ili
eksternog kola odstupa (offset) za malu vrednost (mV). U tom slucaju, moguce je automatski podesiti
ovaj offset komande putem operativhog panela drajvera.

Kada je servo sistem iskljucen, tj.u BB stanju, iskljucite liniju analognog signala iz CN1 porta drajvera,
1 izvedite sledeée operacije:

gi pritisak na ENTER__ Pritisak na_ENTER

F1-04 rEF _d donE

Press STATUS/ESC to exit.
Napomene:
(1) Trenutni napon analogne veli¢ine je OV. Ako ste izveli kalibraciju F1-04 kao $to je gore opisano,
0V je 0% izlaznog obrtnog momenta. Ako je napon manji od 0V, motor e se obrtati u reverse smeru sa
odgovaraju¢im obrtnim momentom, i obratno, ako je napon veci od 0V, motor ¢e se obrtati u forward
smeru i imac¢e odgovarajuci obrtni moment. Slicno tome, ako je trenutni napon analogne veli¢ine 5V, u
skladu sa pomenutim procesom kalibracije F1-04, 5V ¢ée biti 0% izlaznog obrtnog momenta, napon
manji od 5V ¢e dovesti do reverse izlaznog obrtnog momenta, a veéa vrednost od 5V ¢e proizvesti
forward izlazni obrtni moment.
(2) Ako je i dalje prisutno malo pokretanje motora nakon §to je offset automatski podesen, mozete
povecati parametar P3-26 u odgovaraju¢em iznosu. Ako se parametar promeni na 5, to znaci da je
napon mrtvog opsega 0.005V.
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5.5.3.5 Napon mrtvog opsega ulazne komande obrtnog momenta (Torque command input dead
band voltage)

Parametar Znacenje Dl Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka

P3-26 [ \apon mrtvog opsega ulazne 0 0.001V |  0~500 Bilokad | Odmah
komande obrtnog momenta

p3-49 | Korekcijaoffseta nule 0 - | -2000~1000 | Bilokad | Odmah
analognog T-REF signala

P3-50 Offset napona analognog T- 0 mV -9999~9999 Bilo kad Odmah

REF signala
Napomena:

(1) Kada je ulazni napon komande obrtnog momenta manji od vrednosti na koju je postavljen ovaj
parametar, ulazna komanda obrtnog momenta se smatra da ima vrednost 0.
(2) Ako je prisutno blago kretanje motora nakon automatskog podesavanja offseta, moze se u
odgovaraju¢em iznosu povecati napon mrtvog opsega.

Uzorkovanje napona

L1 Servo analogni terminal OV
L2 Nakon kalibracije nule analognog napona

/Analogni naponski kanal (mV)

(mV) A L3 Nakon offseta analognog napona
L4 Nakon dodavanja analog.napona mrtvom opsegu
L1 L2 L3 14
0/ o/
vl
s
and
. /’
............... / " P3-50 3000mV
P3-49 300mV i s >
Rz >
‘//’.
/.// . P‘3:26 SVOOIHV
v
s
Ve
7 -
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5.6 Sistem apsolutnih vrednosti

5.6.1 Postavke sistema apsolutnih vrednosti

Kako bi se sacuvali podaci o poziciji apsolutnog enkodera, potrebno je instalirati baterijsku jedinicu
(koja se sastoji od baterije, DC konektora i kabla). Instalirajte bateriju u baterijsku jedinicu i prikljucite
na nju kabl enkodera. Ako ne zelite da koristite kabl enkodera sa baterijskom jedinicom, postavite
parametar PO-79=1, Sto znaci da ¢e se enkoder apsolutne vrednosti sa vise petlji koristiti kao enkoder
jedne petlje.

Pararmetar Naziv Postavka Znacenje Opseg
Prekidag 0 Noymalna u_potr_eba ap_sc_)_l.enkodera i baterije
alarma radi memorisanja pozicija.
renisko Upotreba enkodera sa vise petlji kao enkodera
PO-79 pna onag 1(default) | sa jednom petljom i bez pamcenja pozicija 0~2
b afe rije (koristite apsol.enkoder kao enkoder sa
enkodera 2 Upotreba kao apsolutnog enkodera, zanemarite

multi-loop overflow alarm.

5.6.2 Zamena baterije

Kada zamenjujete bateriju, ucinite to dok su drajver i motor dobro povezani i sa priklju¢enim
kontrolnim napajanjem. Ako se baterija zamenjuje dok je kontrolno napajanje izmedu drajvera i motora
iskljuceno, izgubice se podaci pohranjeni u memoriji enkodera.

Napomena: Model baterije apsolutnog enkodera (ova baterija se ne moZe puniti)
Baterijska jedinica za normalan kabl:CP-B-BATT
Baterijska jedinica za tank chain kabl: CPT-B-BATT

Koraci zamene baterije su sledeéi:
Kada koristite kabl enkodera sa baterijskom jedinicom
(1) Priklju¢eno je samo kontrolno napajanje servo drajvera;
(2) Otvorite poklopac baterijske jedinice;

Otvorite poklopac

(3) lzvadite staru bateriju, instalirajte novu.
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Strana servo drajvera

Kabl enkodera

(4) Zatvorite poklopac baterijske jedinice

Strana servo drajvera

Zatvorite poklopac

(5) Nakon zamene baterije, kako biste uklonili alarm baterije enkodera (E-222), iskljudite
napajanje servo drajvera (F0-00=1).

(6) Ponovo prikljuéite napajanje servo drajvera;

(7) Proverite da li je sa displeja nestala poruka o greSci i da li servo drajver moze normalno da radi.

5.6.3 Gornja granica ciklusa obrtanja

Gornja granica ciklusa obrtanja se moze koristiti za kontrolu pozicije ziroskopa kao $to su obrtni

stolovi.
Na primer, pretpostavimo da imamo masinu ¢iji obrtni sto moZe da se kre¢e samo u jednom smeru,
kao $to je prikazano na slici ispod.
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Obrtni sto

_,-| L Re_duktor
Q D
Motor

Buduc¢i da je obrtanje moguce samo u jednom smeru, nakon
uvek premasiti gornju granicu apsolutne vrednosti enkodera.

odredenog perioda, broj obrtnih ciklusa ¢e

Rezolucija Opseg izlaza
(podaci jednog |serijskih podataka
kruga) obrtnog kruga

Serija servo
motora

Rad tokom prekoracenja

CM/IT 17

-32768~32767

Kada je br.obrt.ciklusa veci od gornje
granice apsol.vredn.enkodera u forward
smeru (+32767*2” 17): Serijski podaci

obrtanja = 32767*2"17

Kada je ova vrednost manja od donje

granice u reverse smeru (-32768*2" 17):

TL 23
K

Kada je br.obrt.ciklusa veci od gornje
granice apsol.vredn.enkodera u forward
smeru (+32767*2/23): Ser.podaci
obrtanja= 32767*2"23
ada je ova vrednost ispod donje granice u
reverse smeru (-32768*2" 23):
Serijski podaci obrtanja=-32767*2/23

5.6.4 Oc¢itavanje apsolutnih vrednosti putem komunikacije

Osnovni parametr

Korisnicki Naziv Upotreba
parametar
U0-10 Apsol.vrednost pozicije za jedan obrtaj; Citanje

Feedback vrednost enkodera | C<-00A 10x1

00B heksadecim.adrese preko Modbus

Uo0-11 RTU, U0-10+ U0-11*10000 je trenutna pozicija

enkodera za jedan okret.

Apsol.vrednost viSe obrtaja Citanje 0x105B hex adrese preko ModbusRTU,

u0-91 motora predstavlja trenutni broj okretaja enkodera;

U0-57 Niski 32-bitni feedback I(;Iek;ladecin(lj.adresadotxtl 039t se Cita prc_e_ko Molzib;s RTU

U0-58 trenutne apsol.pozic.enkodera ouble-word, - predsLirenutnu pozicyu —enkodera sa
pozitivnim i negativnim impulsima.

U059 isoki 32-bitn feedback | tanje Ox10SB heksadecim.acrese preko ModbusRTU

U0-60 trenutne apsol.pozic.enkodera » S10 J© VISOKI bIL renutne pozicye enkodera 1

potrebno je dodati podatke niskih bitova;

Servo drajver prenosi podatke o poziciji enkodera preko RS485 port i Modbus RTU protokolom.

B 17-bitna apsolutne vrednost enkodera ima 131072 impulsa po ciklusu.

Prvo se o€itava vrednost parametra U0-60 (0x103C)

(1) 0 znaéi rad u pozitivnom smeru. Trenutna pozicija enkodera je U0-57*1+UQ-58*2"16.
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(2) -1 znadi rad u suprotnom smeru. Trenutna pozicija enkodera je: (U0-57-65535)*1+(U0-58-
65535)*2/16+(U0- 59-65535)*2/32.

Ako je pozicija o¢itana od strane XINJE HMI i ako je o¢itana double-word vrednost parametra U0-57
(Modbus adresa je decimalna 4153), treba izabrati razmenu visokih i niskih bajtova. Ako se
komunikacija izvodi sa Xinje PLC, direktno double-word o¢itavanje je u redu.

B 23-bitna apsolutna vrednost enkodera, broj impulsa po jednom ciklusu je 8388608.
Prvo se o€itava vrednost parametra U0-60 (0x103C)
(1) 0 znaci rad u pozitivnom smeru. Trenutna vrednost enkodera je :
U0-57*1+U0-58*2"16+U0-59*2/32.
(2) -1 znaéi rad u suprotnom smeru. Trenutna vrednost enkodera je:
[(65536 - U0-57)* 1 + (65535-U0-58)* 216 + (65535 - U0-59)* 2 32 ]*(-1).

Opis parametara komunikacije

RS485 default (podrazumevani) parametri komunikacije: baud rate 19200 bps; data bit 8; stop bit 1; even
parity (paran paritet); broj Modbus stanice je 1.

Napomena: Radi opisa parametara komunikacije vidite Dodatak 1 (P7-XX).

5.6.5 Resetovanje apsolutne pozicije enkodera

Parametar Naziv

Brisanje podataka o okretima
F1-06

apsolutnog enkodera
U0-94
U0-95 Vrednost feedbacka relativnog
U0-96 enkodera koja se moze
U0-97 resetovati

B F1-06 brisanje obrtaja (okreta) enkodera
Brisanje obrtaja enkodera treba da se izvede kada je servo drajver BB. Metode brisanja ukljuéuju
brisanje preko panela servo drajvera i brisanje putem Modbus-RTU komunikacije. Nakon izvedene

operacije brisanja, parametar U0-91 ¢e biti 0, i promenice se parametri U0-57~U0-59.

1. Brisanje preko panela servo drajvera
Unesite parametar F1-06 kada je servo u BB (neaktivnom) stanju:
‘ I
I_l
Pritisnite [INC] na 1, i dugo pritiskajte [ENT] za potvrdu i izlaz.
‘I: I _ 11
I (I N
Obrisite obrtaje apsolutnog enkodera pomoc¢u funkcije F1-06 na servo panelu.

2. Brisanje putem Modbus-RTU komunikacije
Upisite 1 u Modbus adresu 0x2106 da biste obrisali okrete enkodera.
Brisanje ¢e imati efekta kada je servo drajver u BB stanju, nakon brisanja, upisite 0 u 0x2106.

B F1-06 kalibracija nulte pozicije enkodera

1. Kalibracija preko servo panela Unesite F1-06 kada je servo drajver u BB stanju:
I
I_I

Pritisnite [INC] na 3 i dugo pritiskajte [ENT] za potvrdu i izlaz.
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Kalibrisite trenutnu poziciju enkodera kao nultu poziciju putem servo panela i parametra F1-06, UO-
94~97 ¢e prikazati poziciju enkodera nakon kalibracije.

2. Brisanje broja okreta enkodera putem ModbusRTU komunikacije
Upisite 3 u Modbus adresu 0x2106 (parametar F1-06).
U0-94~U0-97 ¢e prikazati apsolutnu poziciju motora nakon kalibracije.

5.7 Pomoc¢ne funkcije

5.7.1 Alarm zastite od blokiranja

Alarm zastite od blokiranja: Kada je brzina motora manja od vrednosti parametra PO-75 (rpm) i vreme
rada dostigne postavljenu vrednost parametra PO-74 (ms), trenutni izlazni obrtni moment U0-02 je veci od
granice internog forward obrt.momenta u parametru P3-28 i od granice internog reverse obrtnog momenta
datog vrednos§¢u parametra P3-29, prikazace se alarm E-165 prekoracenja vremena blokiranja (ovaj alarm
se ne detektuje kada je parametar PO-74/75 postavljen na 0).

B Povezani parametri

Parametar Znadenje DeifunE Jedinica | Opseg Promena | Efektivan
postavka
PO-74 | Vreme rada motora za alarm |V sk(;acliu S8 1 1ms | 0~65535 | Bilokad | Odmah
blokiranja modaeiom
PO-75 Brzina motora za alarm 50 rpm 5~9999 | Bilokad | Odmah
blokiranja
P3-28  (Granica inter.forward obrt.mom 300 % 0~300 | Bilokad | Odmah
P3-29  (Granica inter.reverse obrt.mom. 300 % 0~300 | Bilokad | Odmah
P3-38 Granica internog forward 300 % 0~300 Bilokad | Odmah
obrtnog momenta
P3-39 Granica internog reverse 300 % 0~300 | Bilokad | Odmah
obrtnog momena
Napomena:

(1) Kada su parametri PO-74 ili PO-75 postavljeni na 0, ovaj alarm nece biti detektovan;
(2) Ako se ovaj alarm dogodi tokom normalnog rada servo sistema, potvrdite sledece:
(a) Pratite parametar U0-02 obrtnog momenta motora i proverite da li su granice obrtnog momenta
pravilno postavljene u parametrima P3-28 i P3-29 (P3-38/P3-39);
(b) Proverite eksternu mehanic¢ku konstrukeiju i instalaciju;
(3) Podrazumevane vrednosti za vreme rada motora za aktiviranje alarma blokiranja, tj.vrednosti
parametra PO-74 su sledece:

Model drajvera PO-74 (/ms) default
parametar
DS50-20P1-PTA 2000
DS50-20P2-PTA 3000
DS50-20P4-PTA 3000
DS50-20P7-PTA 5000
DS50-415P0-PTA 20000
Other models 0

Kada je parametar PO-74 postavljen na 0, alarm zastite od blokiranja se ne aktivira po defaultu i
korisnik moze da ga konfiguriSe prema svojim potrebama.
(4) Za verzije firmware-a pre 3760, vrednost poredenja za alarm zastite od blokiranje je data
parametrima P3-28/P3-29; za verzije nakon verzije 3760, vrednosti poredenja su date parametrima P3-

38/P3-39.

(5) P3-38/P3-39 se koriste samo kao vrednosti poredenja za alarm zastite od blokiranja (dodati su
verzijama nakon verzije 3760). P3-28/ P3-29 je granica internog obrtnog momenta za trenutni rad

motora.
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5.7.2 Granica obrtnog momenta

1. Granica internog obrtnog momenta

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
p3.0g | Cranicaintemog 300 % 0~300 | Bilokad | Odmah
forward obrt.mom.
p3-0g | Granicaintermog 300 % 0~300 | Bilokad | Odmah
reverse obrt.mom.

1. Ako je vrednost ovog parametra manja od vrednosti granice eksternog obrt.momenta, konacna
vrednost granice je vrednost ovog parametra.
2. Jedinica je procenat nazivnog obrtnog momenta motora; default vrednost je 300%. Stvarni

maksimalni izlazni obrtni moment je limitiran vremenom preopterec¢enja motora.

2. Granica eksternog obrtnog momenta (preko ulaznog signala)

FETMEER Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
p3.3p | Oranica ekstemog 300 % 0~300 | Bilokad | Odmah
forward obrt.mom.
p3.3 | Granicaekstemog 300 % 0~300 | Bilokad | Odmah
reverse obrt.mom.
Jedinica je procenat nazivnog obrtnog momenta; default vrednost je 300%.
Parametar | Naziv | Default . .
signalapostavka Znadenje Opseg Promena [Efektivan
Neophodan uslov za | Opseg 0000-001A, moze se Bilo | odmah
P5-25 | /P-CL | n.0000 | XoriScenje granice | giciribjirati na druge ulazne
eksternog forward terminal Ko P5-25 kad
obrtnog momenta erminale preko ro-zo.
Neophodan uslov za | Opseg 0000-001A, moze se Bilo odmah
P5-26 | /N-CL | n.0000 koris¢.granice distribuirati na druge ulazne
ekster.reverse obrtnog terminal Ko P5-26 kad
momenta erminale preko P5-26.

3. Medusobni odnos
Sledi odnos izmedu granice internog obrtnog momenta i granice eksternog obrtnog momenta P-CL, /N-

CL, T-REF.
T-REF P-CL/N-CL status | Kona¢ni forward obrtni Konacni reverse obrtni moment
distribucija moment

0 0 Definisan parametrom P3-28 | Definisan parametrom P3-29
Manja od granice internog | Manja od granice internog

1 forward  obrtmomenta i | reverse obrt. momenta i granice
granice eksternog forward | eksternog reverse  obrtnog
obrtnog momenta momenta.

1 Ne funkcioniSe Manja vrednost od granice int. | Manja vrednost od granice int.
forward obrt.mom.i eksternog | reverse obrt.mom.i eksternog
analognog obrtnog momenta analognog obrtnog momenta

3 0 Definisan parametrom P3-28 Definisan parametrom P3-29
Manja vrednost od granic{ Manja vrednost od granice

1 int.forward obrt.mom, int.reverse obrt.mom.i

eksternog analog.obrt. momenta

eksternog analog.obrt.momenta

99




4. Signal izlaznog obrtnog momenta sve do grani¢ne vrednosti

Parametar I_\Iaziv Default Podesan Tisiantte S | B e
signala postavka mod
Torque Izlazni signal kada je

P5-42 limit n.0000 Svi izlazni obrtni moment | Bilo kad Odmah
/CLT do P3-28, P3-29.

Terminali se ne dodeljuju po defaultu. Opseg parametra je od 0000-0014, i dodeljuje se izlaznom
terminalu preko parametra P5-42. Kada se parametar postavi na 0002, signal je izlaz iz terminala SO2.

5.7.3 Granica brzine

Parametar Znacenje Beranlt Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
Granica max. forward
P3-14 brzi 4000 rpm 0~65535 Servo bb Odmah
rzine
Granica max.reverse
P3-15 . 4000 rpm 0~65535 | Servobb Odmah
brzine
Napomena: P3-14 i P3-15 su efektivni u svim modovima.
5.7.4 Distribuiranje 1/0 signala
5.7.4.1 Distribuiranje ulaznog signala na terminale
1. Distribuiranje ulaznog signala
Parametar Znacenje parametra Post.vrednost Znacenje
Nema distribuiranja na ulaz terminala
n.o n.0000
Distribuiranje na _ .
ulaz terminal br. Ulaz uvek otvoren za signal iz SIx
_ el n.000x
P5-20~P5-36 e o T
n.0010 ostav a Signala da bude uvek vazecl
Vreme osn.filtera
Ulaz uvek zatvoren za signal iz SIx
—> Bez znacenja n.001x

Napomena: Radi vremena osnovnog filtera vidite odeljak o filterima.

2. Default (podrazumevane) postavke ulaznih terminala

Ulazni terminal SI1 SI2 SI3 Sl4
Signal /S-ON IALM-RST /P-OT IN-OT
3. Vreme filtriranja ulaznog terminala
B Povezani parametar
.. Default . ]
Parametar Znacenje Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
ps.1g | ! filtering time 1 . 0~10000 | Bilokad | Odmah
multiple

Vreme filtriranja SI ulaza je odredeno vrednostima IO i parametra P5-18. Slede primeri : Za SI1
terminal je postavljeno brisanje odstupanja impulsa i vreme filtriranja je 30 ms
Parametri se postavljaju na sledeéi nacin:

P5-34=n.0301

10
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P5-34.0=1 ulazni terminal je SI1

P5-34.2=3 osnovno vreme filtriranja je 3ms

P5-18=10 umnozak vremena filtriranja je 10

Tako da je ukupno vreme filtriranja P5-34.2 * P5-18=3ms*10=30ms

5.7.4.2 Distribuiranje izlaznog signala na terminale

1. Distribuiranje izlaznog signala

Parametar Znacenje parametra Post.vrednost Znacenje

n.0 n.0000 Ne distribuirati na ulazni terminal

Distribuiranje na

Uvek otvoren izlaz za signal iz

izlazni terminal br.
. ‘ n.000x SOx
P5-37~P5-53 0: NO signal _ —
1: NC signal 00010 Postavka signala da bude uvek vazeci

Bez znacenja

Izlaz uvek zatvoren za signal iz

n.001x

—> Bez znacenja SOx
2. Default postavka izlaznog terminala
I1zlazni terminal SO1 SO2 SO3
Signal /COIN /ALM /S-RDY

5.7.5 Funkcije izlaznih terminala

5.7.5.1 Izlaz signala servo je spreman (Servo ready output) (/S-RDY)

B Povezani parametri

Parametar Znacenje DEifuE Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P5-70 [S-RDY: izbor 1 . 0-1 Bilokad | Odmah
stanja izlaza
Parametar I_\Ia2|v Default Podesan Znacenje Promena Efektivan
signala postavka mod
P5-41 /S-RDY n.0003 All Izlaz signala servo | Bilo kad Odmah
ready
Radi detalja o elektricnom povezivanju vid.odeljak 3.2.2.
Opseg postavke parametra P5-41 je od n.0000-0014, i dodeljuje se odgovaraju¢im parametrima drugim
izlaznim terminalima.
Ako je potreban izlaz signala iz terminalaSO2, P5-41 se mozZe postaviti na n.0002/0012.

Stanja izlaza signala servo je spreman

Kada se P5-70 postavi na 0: po zavrSetku inicijalizacije drajvera i kada servo nije u stanju alarma
/S-RDY je vazedi;

Kada se P5-70 postavi na 1: nakon osposobljavanja (enable) i kada servo nije u stanju alarma /S-RDY je
vazecl.

5.7.5.2 1zlaz signala detekcije obrtanja (/TGON)

1. Postavka signala

Default Podesan

Parametar | Signal
g postavka mod

Znacenje Promena | Efektivan

Izlaz signala detekcije

P5-40 /ITGON | n.0000 Svi .
obrtanja

Bilo kad Odmah

Izlazni signal koji ukazuje da servo motor rotira ve¢om brzinom od postavljene vrednosti.
1. Nijedan izlazni terminal se ne dodeljuje po default. Opseg parametra je od 0000-0018, i moZe se
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dodeljivati drugim izlaznim terminalima preko parametra P5-40.

2. Kada je brzina servo motora veca od postavljene vrednosti za parametar P5-03, smatra se da se servo
motor obrce i prikazuje se /TGON.

2. Povezani parametri

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
vrednost
Detekcija obrtanja .
P5- 0~10000 Bilo k h
5-03 TGON 50 rpm ilo kad Odma

Ako brzina servo motora prekoraéi vrednost postavke P5-03, procenjuje se da servo motor rotira i
daje se izlaz signala detekcije obrtanja (/TGON).

Napomena. Detekcija rotacije ima histerezis od 10 rpm.

3. Histeresis

Histerezis se postavlja kako bi se sprecilo da sistem ponovoljeno deluje i osciluje kada parametri
fluktuiraju gore-dole oko odredene vrednosti. Kada je postavljena vrednost histerezisa, postojace fiksna
Sirina prstena histerezisa. Tada se moze preduzeti radnja samo kada parametar mora biti veci od
odredene vrednosti. Kada je vrednost parametra manja od druge vrednosti, radnja ¢e biti otkazana.
Sirina prstena histerezisa odreduje interval vremena radnje. Radnja sa histerezisom koji ima malu $irinu
prstena je osetljiva i u€estana, dok je ona sa velikom Sirinom prstena histerezisa spora.

Treba napomenuti da detekcija brzine rotacije (P5-03), detekcija poklapanja brzina (P5-04), detekcija
postizanja brzine (P5-05), sve sadrzZe histerezis od 10 rpm. Na primer detekcija brzine obrtanja P5-03 je
postavljena na 50, i izlazni terminal signala detekcije obrtanja/TGON je SO3.

nm
A
60rpm -
Sirina prstena
S0rpm histerezisa
40rpm
/TGON OFF ON OFF
5.7.5.3 Detekcija poklapanja brzina (/V-CMP)
. Default Podesan . Promena | Efektivan
Parametar Signal Znacenje
postavka mod
P5.39 N-CMP 1.0000 34,7 Detekmtjja;z?glglapam Bilo kad Odmah

Po defaultu nema distribuiranja signala na terminale. Opseg: 0000-0018. Distribuiranje na izlazni
terminal preko P5-39. Kada je postavka 0002, to znadéi izlaz signala iz SO2 terminala.

Parametar Znalenje Sl Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
Sirina signala Bilo kad Odmah
P5-04 detekcije poklapanja 50 rpm 0~10000
brzina

Ovde imamo histerezis petlju 10 rpm, radi vise detalja vidite odeljak 5-12-3.
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5.7.5.4 1zlaz signala upozorenja (/WARN)

Postavite prag izlaza signala alarma, kada je trenutna brzina vec¢a od brzine za signal upozorenja, izlaz
¢e biti signal / WARN.

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
vrednost
P3-19 Upozorenje_na U vezi sa rpm 0~65535 | Servobb Odmah
forward brzinu motorom
P3-20 Upozorenje_ na U vezi sa rpm 0~65535 Servo bb Odmah
reverse brzinu motorom
Parametar | Signal Default | Podesan Znacenje Promena Efektivan
postavka mod
P5-45 /WARN n.0000 Svi Izlaz signala upozor.| Bilo kad Odmah

1. N ema po defaultu dodeljenih izlaznih terminala. Opseg parametra je 0000-0018, moze se
dodeljivati drugim izlaznim terminalima preko parametra P5-45.
2. Kada se pojavi upozorenje, servo sistem izdaje upozorenje i nije primoran da se iskljuci..

5.7.5.5 Izlaz signala alarma (/ALM)

1. Servo alarm output /ALM

Parametar I_\Iazw Postavka Znacenje Opseg
signala
n.0002 Prilikom Servo alarma, | Opseg parametra je od 0000-
1zlaz (défault) terminali SO2 i COM su | 0014, i dodeljuje se izlaznom
P5-47 alarma povezani i izlaz je signal | interfejsu pomocu parametra
JALM alarma. P5-47. Kada se postavi na
n.0012 Prilikom servo alarma, terminali ?OOl_* ISI%rgi je izlaz iz
' SO2 i COM su iskljugeni erminala SO1.
Napomena:

(1)Kada se dogodi alarm, servo drajver se prisilno isklju¢uje OFF, i motor ¢e se pokretati pod
dejstvom spoljnih sila (uklj.gravitaciju). Ako treba da odrzite motor na odredenoj poziciji, izaberite
motor sa ko¢nicom u slucaju prekida napajanja (poznata i kao kocnica) i koristite /BK signal. Radi vise
detalja konsultujte odeljak 5.2.5.

(2) Izlaz funkcionalnih parametara se ne moze ponavljati.

5.7.5.6 I1zlaz Z faze enkodera (/Z2)

. Default .. .
Parametar Znadenje Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P5-48 Izlaz Z faze /12 n.0000 - 0000~0018 | Bilo kad Odmah
Sirina impulsa Z .
p5.1g | >irinaimpulsa 2 ms 2~20 | Bilokad | Odmah
faze

1. /Z signal se moze distribuirati preko parametraP5-48.
2. Signal Z faze je izlazni mod jednog impulsa, podrazum.Sirina impulsa je 2 ms, moZe se postaviti
preko parametra P5-19, i nije povezana sa brzinom motora.
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Z-faza signala
enkodera

P5-48=n.0011
SOl izlaz

P5-48=n.0001
SOl izlaz

A

\ 4

2ms

5.7.5.7 Korisnicki definisani izlazi signala

Korisnik moze definisati 2 izlaza. DefiniSe se SOx izlaz kada je A>B ili A<B. A oznacava 9 uslova
aktiviranja; B je korisni¢ki definisana vrednost za poredenje.

Korisni¢ki definisan izlaz 1:

Uslov aktiviranja korisnic¢ki definisanog izlaza 1

Default Postavka uslova Jedinica Podesan mod Promena Efektivan
uslov aktiviranja
p5-10 |aktiviranja
Vid.tabelu ispod: | Povezan sa Svi modovi Bilo kad Odmah
0 Opcioni uslovi uslovom
aktiviranja aktiviranja
Vrednost poredenja za uslov aktiviranja korisni¢ki definisanog izlaza
.. Default i
p5-11 | Jedinica hostavka Opseg Podesan mod Promena Efektivan
Povezana sa uslovom -32768~ - . .
aktiviranja 0 39767 Svi modovi Bilo kad Odmah
Kada je P5-10>P5-11 ili P5-10<P5-11, SOx izlaz
|retlriost Funkcija BEEUL | POtts Promena Efektivan
postavke vrednost | mod
0 P5-10>P5-11, SOx izlaz
P5-12 1 P5-10<P5-11, SOX izlaz
o, | P5-10 absol.vrednost >P5-11, SOx 0 SVI | Bilokad | Odmah
izlaz modovi
3 P5-10 absol.vrednost <P5-11, SOx
izlaz
Petlja histerezisa za korisnicki definisan izlaz 1
. Default .
P5-13 Jedinica hostavka Opseg Podesan mod Promena Efektivan
Povezanasa 0 0~65535 |  Svi modovi Bilokad | Odmah
uslovom aktiviranja
Postavka izlaznog terminala za korisnicki definisani izlaz 1
Naziv signala Default Znacenje | Promena
postavka
Default | Opseg parametra je od 0000-0018,
P5.52 postavka | distribuiranje na izlazne terminale moze preko
User-defined output _Nije | parametra P5-52.
N n.0000 [(distribuira
1 (Korisni¢ki nie na
definisan izlaz 1) N
izlazne
terminale
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Korisnic¢ki definisan izlaz 2:

The trigger condition of user-defined output 2
Default uslov | Postavka uslova
aktiviranja aktiviranja Jedinica Podesan mod Promena | Efektivan
P5-14 .
Vid.tabelu ) poyesang sa
0 |spod.Op<_:|on| uslovom Svi Bilo kad | Odmah
U.SI.OV' . aktiviranja
aktiviranja
The comparison value for the trigger condition of user-defined output 2
Jedinica Default postavka | Opseg Podesan mod Promena | Efektivan
P5-15 Related to
trigger 0 -9999~9999 Svi Bilo kad | Odmah
condition
Kada je P5-14>P5-15 ili P5-14<P5-15, SOx izlaz
Vrednost Funkcija Default |Podesan mod Promena | Efektivan
postavke postavka
0 P5-14>P5-15, SOx izlaz
P5-16 1 P5-14<<P5-15, SOx izlaz
P5-14  absol.vrednost Svi .
2 >P5-15, SOX izlaz 0 Bilo kad | Odmah
3 P5-14 absol.vrednost <
P5-15, SOx izlaz
Petlja histerezisa za korisnicki definisani izlaz 2
Jedinica Default postavkal Opseg Podesan mod | Promena | Efektivan
P5-17 |Povezana sa 32768~
uslovom 0 Svi Bilo kad | Odmah
AR 32767
aktiviranja
Postavka izlaznog terminala za korisnicki definisan izlaz 2
Naziv signala [Default postavka | Znacenje Promena
User-defined Default
e ?Egpgt Z.Vk. 0000 %qsta_\k;kg M€\ Opseg od 0000-001A, distribuiranje na
TISIICKI n. Istribulranje | . 127ne terminale preko parametra P5-53
definisan na izlazne
izlaz 2) terminale

Napomena: Radi petlje histerezisa vidite odeljak 5-12-3.

Opcioni uslovi aktiviranja:

Br.uslova Znacenje Jedinica
0 - -
203 Komanda struje Procenat nazivne struje, %
205 Feedback struje Procenat nazivne struje, %
301 Komanda brzine rpm
302 Feedback brzine rpm
308 Odstupanje brzine rpm
4402 Komanda pozicije 1 komanda
4404 Feedback pozicije 1 komanda
1406 Odstupanje pozicije 1 komanda
502 Bus (DC sabirnica ) napon \%
503 Interna temperatura drajvera °C
506 Prosecna izlazna snaga w
508 Prosec¢na termicka snaga w
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5.7.5.8 Druge funkcije terminala SO

Naziv signala Opis Odeljak
/COIN-HD Zadrzavanje zavr§enog pozicioniranja 5.3.1.2
/COIN ZavrSetak pozicioniranja 53.1.2
/CLT Detekcija granice obrtnog momenta 5.8.2
VLT Detekcija granice brzine 55.1.3
/MRUN Signal pocetka kretanja u modu interne pozicije 5.3.2.7
/V-RDY Signal postizanja brzine 54.1.3
/PREFA Signal izbora interne pozicije 5321
/PREFB Signal izbora interne pozicije 5.3.2.1
/PREFC Signal izbora interne pozicije 5.3.2.1
/PREFD Signal izbora interne pozicije 5321

5.7.6 Funkcije ulaznih terminala

5.7.6.1 Komanda proporcionalnog dejstva (/P-CON)

Parametar | Signal Tip Default | Status Znacenje Promena| Efektivan
Vasesi | RaduP k(zjntrolnom

P5-21 | /P-CON |Ulazni| n.0000 e P”I“l’(“t ; Bilo kad | Odmah
Nevazeci ad u mozﬁ roinom

1. /P-CON e signal kontrolnog moda brzine izabran izmedu PI (proporcionalno integralnog) i P
(proporcionalnog) kontrolnog moda.

2. Ako se parametar postavi na P kontrolni mod, vibracije usled obtanja osovine motora i mikro
vibracije usled odstupanja ulazne komande brzine se mogu smanjiti. Ali ¢e se smanjiti i krutost servo

sistema.

3. /P-CON signal se moze distribuirati na ulazni terminal preko parametra P5-21.

5.7.6.2 Resetovanje alarma (/ALM-RST)
B Alarm reset/ALM-RST

Parametar Signal DUl PEdEsn Znacenje Promena |Efektivan
postavka mod
P5-24 | /ALM-RST | n.0002 |  Svi Input normally open signal | g kaq | Odmah
from SI2 terminal

1.Opseg parametra je 0000-001A, moze se dodeliti drugim ulaznim terminalima preko parametra P5-

24.

2.Kada se dogodi alarm, pronadite njegov uzrok i otklonite ga, zatim obriSite alarm postavkom signala

da bude efektivan.

3. /ALM-RST signal se moze dodeliti drugim terminalima preko ovog parametra, jer je signal
alarma povezan sa bezbednim radom servo sistema, tako da se /ALM-RST signal ne moze postaviti
tako da bude stalno validan (n.0010).

5.7.6.3 Druge funkcije SI terminala

Naziv signala Opis Odeljak
/S-ON Servo enable (osposobljen) 522
/P-OT Zabrana forward Kretanja 524
IN-OT Zabrana reverse kretanja 524
/P-CL Granica eksternog forward obrtnog momenta 5.8.2
/N-CL Granica eksternog reverse obrtnog momenta 5.8.2
/SPD-D Smer interne brzine 54.2
/SPD-A Izbor interne brzine 54.2

Aktiviranje traz.nulte tacke u modu pozicioniranja 5.3.1.8
/SPD-B Izbor interne brzine 54.2

Aktiviranje traz.nulte tacke u modu pozicioniranja 5.3.1.8
/C-SEL Izbor kontrolnog moda 51.2
[ZCLAMP Nulta klema 54.1.2
/INHIBIT Zabrana impulsne komande 5.3.3.4
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5.7.7 Kriva vremenskog ogranicenja u zastiti od preopterecenja

Kriva vremenskog ograni¢enja u zastiti od preoptereéenja se koristi samo za procenu uslova za
izlaz signala alarma i za zaStitu od preopterecenja tokom rada motora. Preporucuje se upotreba ove
krive sa krivom brzina-obrtni moment tokom faze kontuniranog rada motora. Radi krive brzina-obrtni

moment vidite Dodatak 9.

Vazi za model motora (kod)

10000
5022 5822 5003 5803
50C3 58C3 5004 5804
50C4 58C4 4004 50C5 1000 |
58C5 5011 5811 50D1 0 |
58D1 4011 4012 50D7 »
5012 50D2 % 100
10
——
1
0%  50% 100% 150% 200% 250% 300% 350% 400%
torque (%)
Vazi za model motora (kod) 100000
5072 5872 9072 9872 10000
@ 1000
§ 100
10
1
0% 50% 100% 150% 200% 250% 300%
torque (%)
Vazi za model motora (kod) 100000
5033 9033 4031 4032
4042 5042 4044 5044 10000
5078 5079 5077 5877
9077 9877 1000
£
g 100
10
1
0% 50% 100% 150% 200% 250% 300%
torque (%)
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Vazi za model motora (kod)

10000
5174 9174 5974 9974
9148 9045 1000
£ 100
£
10
1
0% 50%  100%  150%  200%  250%  300%  350%
torque (%)
Vazi za model motora (kod) 10000
5175 9175 5975 9975
9166 916A 916B
1000
£
E 100
10
1
0% 50% 100% 150% 200% 250% 300%
torque (%)
Vazi za model motora (kod) 10000
5034 9034 5074 5874
9074 9874 9037 5037 1000
5046 4046 9046 5075
5875 9075 9875 404B e
9161 9162 9163 £
S 100
g
10
1
0% 50% 100% 150% 200% 250%
torque (%)
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5.8 Izlaz raspodele ABZ faze frekvencije enkodera

Servo drajver daje izlaz diferencijalnog signala kroz izlazno kolo raspodele frekvencija. Time se
omogucava signal pozicije za kontrolu od strane viSeg uredaja ili impulsni signal za vodeni servo
motor, tako da se ostvaruje follow-up kontrola master-slave osovine.

1. Specifikacija izlaza rasporedele frekvencije enkodera

Naziv _ Br.pina terminala" : -~ _

terminala Verzija ha_r_dvera3131 i Verzija hard\_/_era 3131 Funkcija terminala
ranije [CN1] kasnije [CNO]

OA+ 1 35 Izlaz A faze raspodele

OA- 2 36 frekvencije

OB+ 3 37 Izlaz B faze raspodele

OB- 4 38 frekvencije

ozZ+ 5 39 Izlaz Z faze raspodele

0Z- 9 40 frekvencije

2. Dijagram oZi¢enja

[ N JCON] XI [ X3 [ X5 [ X7 |
[ L [FG xo*x2|x4|xa|

[ ov ] YoTf Y2qcom] v5 ] V7 ]
24V § como 1 Y3 Y4 | Y6
Input Output | I— | |
—» GND
R A0+ p A+ 24V |« Switch
g power
X p| A= COV |— supply
R = »| B+ |JS-1DC-ABZ| A
BO- > B- B
20+ o 7+ Z
>
R 20— wl 7Z-
»

3. Broj feedback impulsa enkodera po jednom okretu

P0-18 Postavka broja feedback impulsa po okretu enkodera (pozicija niskog reda)
Jedinica Default Opseg Podesan mod Promena Efektivan
postavka
1 0 0~9999 Svi Servo OFF Odmah
P0-19 Postavka broja feedback impulsa po okretu enkodera (pozicija visokog reda)
Jedinica Default Opseg Podesan mod Promena Efektivan
postavka
10000 1 0~9999 Svi Servo OFF Odmah

Napomena:
(1) Izlazni impulsi po okretu: P0O-19 * 10000 + P0-18, moze biti bilo koji ceo pozitivan broj.
(2) Feedback enkodera ¢e biti izlaz iz CNO porta (verzija hardvera 3131 i ranije imaju izlaz feedbacka
enkodera na portu CN1). Preporucuje se da nizi racunar prihvata impulse sa brojatem faze AB.

Ako se usvoji brojanje impulsa AB faze, vrednost brojanja obrtaja motora za jedan okret enkodera je
4 puta veca od postavljenog broja impulsa po okretu enkodera (P0-18 + P0-19 * 10000).
(3) Izlazna frekvencija impulsa svake faze ne treba da bude vec¢a od 1 MHz, i broj impulsa po ciklusu
se moze postaviti pomocu formule za procenu impulsa Z-faze.

Primer: Pretpostavimo da je trenutna brzina motora 3000 rpm,

28.8 1
———— X2 &= —— = ppr = 18720
3000xppr 10
tada postavljeni broj impulsa feedbacka po okretu enkodera neée prekoraciti 18720.

1 1
0 = — = ppr < 20000
0 X ppr 10
tada postavljeni broj impulsa feedbacka po okretu enkodera nece prekoraditi 20000.

(4) Pretpostavljajuci da je broj impulsa feedbacka po okretu enkodera 10, izlazni signali faze A (PAQO)
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i faze B (PBO) su slededi:
Vrednost postavke: 10

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Faza A
FazaB

-

1turn

P0-87.1 | Izbor smera izlaza feedback-a enkodera

\Vrednost Funkcija Default Podesan mod | Promena | Efektivan
postavke vrednost
0 Forward rad kada je
A faza ispred faze B
1 Reverse rad kada je 0 Svi Servo OFF Odmah
faza B ispred faze A
Forward rad kada je A faza ispred faze B Reverse rad kada je faza B ispred faze A
90° 90°

| !
Phase A | Phase A ]
Phase B Phase B

P0-87.0 | Mod diferencijalnog feedback-a izlaza impulsa Z faze

Vrednost Funkcija Default | Podesan mod| Promena | Efektivan
postavke vrednost
0 Samo forward smer

izlaza impulsa Z faze
raspodele frekvencije
enlfodera 1 Svi Servo OFF Odmah
1 | forward i reverse smer
izlaza impulsa Z faze
raspodele frekvencije

enkodera
Sirina Izlazna frekvencija impulsa ispod 50 kHz Izlazna frekvencija impulsa iznad 50 kHz
impulsa
1
Z faze - =2 28.08
—_x ppr
60 n x ppr

Napomena: brzina, jedinica: rpm;
Ppr: P0-19*10000 + P0-18, jedinica: impuls
Gornje formule treba koristiti samo za procenu.
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5.9 Ulaz potpuno zatvorene petlje (Full closed-loop input)

Sistem potpuno zatvorene petlje je sistem koji se instalira na pokretnu masinu od strane uredaja za
detekciju eksterne pozicije (kao §to su enkoder, grating lenjir, itd.), da bi se detektovala pozicija
kontrolnog objekta i dobijao feedback pozicije masine ka servo uredaju u realnom vremenu. Kontrolni
mod potpuno zatvorene petlje moze osigurati da eksterna maSina nema odstupanja, i doprinosi
unapredenju tacnosti kontrole. Trenutno funkcija potpuno zatvorene petlje podrzava sve kontrolne
modove

Komanda brzine

Kontroler
Komanda, |odnos elekt j@, oetlje
pozicije reduktora % pozicija

3

Kontroler
petlje
struja

Kontroler
petlje brzina

P9-01.0

roracun

A

)

Raspod.frekvencija
grating lenjira sa
mehanicke strane

P9-04-P9-07

P9-02

Mag

ina

Enkoder
motora

Eﬁsternl

Excessive
deviation alarm

enﬁo?ei

Kada se potpuno zatvorena petlja otvori, koristi se feedback pozicije eksternog grating lenjira;
kada se otvori potpuno zatvorena petlja brzina, koristi se feedback brzine eksternog grating lenjira.
Kada je mod potpuno zatvorene petlje ON, moZe se prebacivati kontrolni mod (P0-01 i P0-02).

5.9.1 Specifikacija ulaza potpuno zatvorene petlje

DS5F series servo hardware version 3131 (not included) and later supports the function of full closed-
loop input.

Na_2|v Broj terminala Funkcija terminala
terminala
A+ 4 Ulaz faze A u potpuno
A- 5 zatvorenu petlju
B+ 3 Ulaz faze B u potpuno
B- 2 zatvorenu petlju
Z+ 9 Ulaz faze Z u potpuno
Z- 1 zatvorenu petlju
GND 6/7 Slgnal_ uzemI_J_enJa
grating lenjira
5V 8 Napajanje _E3V grating
lenjira

Glavni enkoder

Opticki lenjir
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5.9.2 Operativni koraci za kontrolni mod potpuno zatvorene petlje

(1) Potvrdite rad sistema u uslovima polu-zatvorene petlje bez opterecenja.

U stanju kada servo motor nema opterecenja, izvodi se probni rad i jog rad. Vid.grupu F1
parametara u odeljku 4.4.2, postavite pocetne kontrolne parametre nakon §to potvrdite odsustvo bilo
kakve greske, i zatim Saljite komande preko gornjeg uredaja kako biste osigurali normalan rad u modu
polu-zatvorene petlje (P9-00.0 = 0).

B Povezani parametri

Default

Parametar Znacenje Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P0-01 Izbor kontrolnog moda 0 - 0~1 Bilo kad Odmah
P0-09.0 | Impulsna komanda 0 ) on Servobb | P11 ponov.
n.xxxo | forward smera ukljucenju
PO-11 Br.impulsa po obrtaju *1 0 pul 0~9999 Servo bb Odmah
Br.impulsa po - Servo bb Odmah
PO-12 obrtaju *10000 1 pul 0~9999
po-13 | ©dnos elektronskog 1 i 0~65535 | Servobb | Odmah
reduktora (numerator)
po-14 | ©dnos elektronskog 1 i 0~65535 | Servobb | Odmah
reduktora (denominator)
Grupa 2 Odnos Servo bb Odmah
P0-92 elektron. reduktora niski 1 - 1~9999
bit (numerator) *1
Grupa 2 Odnos elektron. Servo bb Odmah
P0-93 | reduktora visoki bit 0 - 1~65535
(numerator) *10000
Grupa 2 Odnos elektron. Servo bb Odmah
P0-94 reduktora visoki bit 1 - 1~-9999
(denominator) *1
Grupa 2 Odnos Servo bb Odmah
P0-95 elektron.reduktora visoki 0 - 1~65535
bit (denominator) *10000

(2) U stanju kada servo motor ima uspostavljene mehanicke veze, potvrdite aktivnost polu-
zatvorene kontrolne petlje.

Nakon povezivanja odgovaraju¢e mehani¢ke strukture, prvo se procenjuje odnos inercije
optereenja (vid.operativne korake u odeljku 6.3.4). Zatim upotrebite visi uredaj za slanje komande
servo drajveru i potvrdite da su veze pravilne i da je rad sistema normalan.

B Povezani parametar

Parametar Znacenje Deifunt Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P0-07 |Prvi odnos inercije 200 % 0~50000 Bilo kad Odmah

(3) Pravilno uvezite signal eksternog enkodera (grating (reSetkastog) opti¢kog lenjira).

Otvorite funkciju potpuno zatvorene petlje (P9-00.0=1), i postavite odgovaraju¢e parametre
funkcije potpuno zatvorene petlje. Kada motor nije osposobljen (enabled), ru¢no upravljajte maSinom,
uporedite originalne podatke grating lenjira (U4-11/12) u modu potpuno zatvorene petlje sa originalnim
podacima enkodera motora (U0-11/10), instalirajte pravilno grating lenjir ili podesite smer brojanja
grating lenjira pomoc¢u parametra P9-00.1.

W Povezani parametri

Vidite odeljak 5.9.3.

(4) U kontrolnom modu potpuno zatvorene petlje (P9-00.0=1), postavite jog rad motora pomocu
parametra F1-00 da biste potvrdili normalan rad servo sistema.

Jog rad servo motora moZete postaviti putem panela, podeSavanjem parametra F1-00 ili putem
viSeg racunara. Brzina motora ¢e se promeniti od male do velike, pratite da li su prisutne bilo kakve
abnormalnosti u radu.
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B Povezani parametar

Parametar Znacenje DL Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P3-18 JOG brzina 100 Irpm 0~1000 Servo bb Odmah

P3-18 je parametar za konfigurisanje brzine jog rada u zatvorenoj petlji, i postavka je efektivna samo u
dva jog moda, dok je nevazeca za ostale normalne kontrolne modove.

(5) Pokrenite servo sistem i potvrdite da sistem potpuno zatvorene petlje normalno funkcionise.
Saljite komande preko PLC i visih uredaja kako biste posmatrali rad servo drajvera.

Polako i postepeno povecéavajte brzinu od male ka ciljanoj.

5.9.3 Parametri kontrole u potpuno zatvorenoj petlji

5.9.3.1 Prekidac funkcije potpuno zatvorene petlje

Parametar | Postavka Funkcija DIt Opseg Promena | Efektivan
postavka

P9-00 XXX Prekidac kontrolnog mods 0 0~1 Servo bb Pri 'p(znoy.

zatvorene petlje ukljucenju

Kada se parametar P9-00 postavi na 0, funkcija potpuno zatvorene petlje je zatvorena; kada se
parametar postavi na 1, funkcija potpuno zatvorene petlje je otvorena, i signal pozicije eksternog
enkodera se Koristi za kontrolu.

Samo kada je funkcija potpuno zatvorene petlje otvorena, druge povezane funkcije P9-00 i P9-01
mogu da funkcioni$u, u suprotnom ¢e biti nevazece. Da bi se funkcija potpuno zatvorene petlje otvorila
potrebno je da se servo drajver ponovo ukljuci.

5.9.3.2 Smer brojanja grating (opti¢kog) lenjira i izbor tipa grating lenjira

. Default .

Parametar |Postavka Funkcija Opseg Promena| Efektivan
postavka
L Direktan sm janj
Smer brojanja 0 irektan smer brojanja .
P9-00 ting (optickog) Servo  |Pri ponov.
- n.xXxox rating (optiCko oy

g Igenjir;a g 1 Obrnut smer brojanja bb ukljucenju

P9-00 ¢e zajedno sa postavkom smera obrtanja motora (P0-05) definisati eventualnu promenu
smera brojanja.

Kada je postavka smera brojanja pogresna, kada P9-02 nije postavljen na 0, tokom rada ¢e se
dogoditi alarm E-236 (alarm prevelikog odstupanja pozicije motora i opterecenja) i U tom trenutku
treba da iskljucite i ponovo ukljucite drajver; ako je P9-02 postavljen na 0, dogodi¢e se alarm E-237
(smer brojanja je obrnut) i vrednost ¢e se ponovo podesiti prilikom ponovnog ukljuéenja.

Parametar | Postavka [ Funkcija DEIFE Opseg Promena [Efektivan
postavka
0 Brojanje AB faze
P9-00 LXOXX Tip g[atmg 1 Inkremental_na s_gruska Servo  |Pri .pgnoy.
optickog komunikacija bb ukljucenju
lenjira 2 Apsol.serijska komunikacija

5.9.3.3 Izbor feedback-a brzine i mod servo impulsnog izlaza u kontroli u potpuno zatvorenoj

petlji
Parametar | Funkcija Jedinica DLl Feiks Promena | Efektivan
postavka mod
— 1.0000 Svi | Servobb | PONOV-
ukljucenju
Postavka Funkcija DLl Opseg
postavka
P9-01 n.OXxx Bez znacenja
n.XOXX Servo impulsni izlaz 0 0~1
n.xxox Izvor signala Z faze 0 0~1
Izbor feedback-a brzine u .
N.XXX0O - . 0 0~1
kontroli u potp.zatv.petlji
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1. Izbor feedback-a brzina u kontroli u potpuno zatvorenoj petlji

N.XXX0O Znacenje
0 Koristiti brzinu enkodera motora
1 Koristiti brzinu eksternog enkodera (grating, optickog lenjira)

Kontrola u potpuno zatvorenoj petlji se obi¢no postavlja na “Koristiti brzinu enkodera motora (P9-
01.0 = 0)."Kada povezujete samo servo motor sa direktnim pogonom i grating lenjir visoke rezolucije,
postavite parametar na “Koristiti brzinu grating lenjira (P9-01.0 = 1)".

2. Izvor signala Z-faze

n.XX0OX Znacenje
0 Z-faza enkodera motora
1 Z-faza grating lenjira

P9-01.1 definiSe izvor Z-faze u procesu vrac¢anja na nulu.

3. Izlaz servo impulsa

Nn.XOXX Znacenje
0 Izlaz ABZ faze enkodera motora
1 Izlaz ABZ faze grating lenjira ¢eka na zavrSetak pozicioniranja

P9-01.2 definiSe izvor za izlaz servo impulsa.

5.9.3.4 Postavka raspodele frekvencije mehanickog grating (optickog) lenjira

Parametar Znacenje Default |Jedinica | Opseg Promena| Efektivan
postavka

) Impulsi feedback-a enkodera 0~9999 | Servo |Priponov.
P9-05 motora po okretu/niski 0 Impuls bb ukljuéenju

) Impulsi feedback-a enkodera 0~0999 | Servo Pri ponov.
P9-06 motora po okretu/visoki 0 Impuls bb ukljuéenju

) Impulsi feedback-a grating 0~9999 | Servo Pri ponov.
P9-07 lenjir po okretu/niski 0 Impuls bb ukljucenju
P9-08 Impulsi feedback-a grating 1 Impuls | 0~9999 Servo |Pri ponov.

lenjir po okretu/visoki bb ukljucenju

1. Raspodela frekvencije

Impulsi enkodera motora po okretu

Impulsi eksternog enkodera po okretu

P9-06*10000+P9-05

P9-08*10000+P9-07

Impulsi enkodera motora po okretu = P9-06*10000+ P9-05. Kada je vrednost postavke jednaka 0,
rezolucija enkodera se postavlja na vrednost numeratora raspodele frekvencije.

Impulsi eksternog enkodera (grating lenjira) po okretu = P9-08*10000+ P9-07, P9-08*10000+ P9-07.
Kada je vrednost postavke 0, postavite 10000 za denominator raspodele frekvencije.
Unesite potpuni odnos raspodele frekvencije, bez skraéivanja.

2. U kontrolnom modu potpuno zatvorene petlje, preporucuje se da se PO-11 i PO-12 postave na 0,
i da se usvoji odnos elektronskog reduktora prema parametrima P0-13 i P0-14. Takode se mogu
koristiti parametri PO-11 i P0-12 pod pretpostavkom da je raspodela frekvencije eksternog enkodera
tacna, u suprotnom ¢e se dogoditi alarm E-236.

5.9.3.5 Pojava alarma i njihovo brisanje

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
Alarm prekomernog odstupanja Servo
P9-02 izmedu pozicije motora i 100 Impuls | 0~65535 bb Odmah

opterecenja

(O Postavkom vrednosti parametra P9-02 se definise aktiviranje alarma odstupanja feedback-a
enkodera (pozicija) i feedback-a grating lenjira u potpuno zatvorenoj petlji (pozicija optereéenja).
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Ako se prekoraci postavljena vrednost, potrebno je resetovanjem isklju¢ivanjem i ponovnim

ukljuéivanjem, nakon $to se dogodi alarm E-236.

Kada se parametar P9-02 postavi na 0, nece se dogoditi alarm, ali kada se signal enkodera motora i
signal grating lenjira broje u suprotnom smeru, dogodi¢e se alarm E-237, koji treba obrisati
resetovanjem i ponovo postaviti parametar P9-00.1.

2 Kako bi se izbegao gubitak kontrole nad motorm i $teta usled oSteéenja eksternog enkodera ili
labavog ozZiCenja, postavite parametar P9-02 na odgovarajucu vrednost.

(3 P9-02 se postavlja u skladu sa rezolucijom grating lenjira (eksternog enkodera).

Parametar Znacenje Default  |Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
pg-03 | ostavka b”sa”,Ja odstupanjg 0 Okret | 0~65535 | Servobb | Odmah
[pozicije opterecenja motora
@ Kada motor rotira N ciklusa u jednom smeru, memorisana vrednost razlike izmedu feedback-a

enkodera motora (pozicija) i feedback-a grating lenjira u potpuno zatvorenoj petlji (pozicija
opterecenja) Ce biti obrisana i ponovo brojana od nule-postavka P9-03 treba da je razli¢ita od 0.

2 Ako je P9-03 postavljen na 0, odstupanje pozicije optereéenja motora neée biti obrisano. Ako
je parametar postavljen na vrednost razliitu od 0, odstupanje optereCenja motora ¢e biti obrisano
nakon $to motor napravi N obrtaja.

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka
P9-04 AIaym prevel[kog odstupanja 100 RPM 0~65535 Servo odmah
brzine opterecenja motora OFF

Kada je ovaj parametar postavljen na 0, ne dogada se alarm.

P9-04 predstavlja odstupanje izmedu feedback-a brzine enkodera motora i feedback-a brzine
grating lenjira u potpuno zatvorenoj petlji. Ako stvarno odstupanja prekoraci postavljenu vrednost,
dogodice se alarm E-238. Ovo ¢e biti vazeCe samo kada je feedback brzine u potpuno zatvorenoj petlji
P9-01.0 otvoren.

5.9.3.6 Parametri monitoringa u modu potpuno zatvorene petlje

U modu potpuno zatvorene petlje, podaci enkodera motora u originalnoj kontrolnoj petlji se
zamenjuju podacima feedback-a pozicije grating lenjira (izuzev feedback-a mehani¢kog ugla u petlji
struja).

Parametar Znacenje Podaci

Bjﬁ Sirovi podaci grating lenjira U4-12*10000+ U4-11
U4-13 Originalni br.impulsa Z-faze grating lenjira -

Bji;’ Podaci feedback-a kretanja grating lenjira U4-15*10000+ U4-14

5.9.3.7 Kanal uzorkovanja u kontroli u potpuno zatvorenoj petlji

Kada je osposobljen feedback brzine grating lenjira, feedback brzine koju ima enkoder motora ¢e
biti takode zamenjen podacima o brzini koju ima grating lenjir. To znaé¢i da uzorkovanje istog kanala
rezultuje feedback-om (povratnim informacijama) grating lenjira.

Kanal
uzorkovanja Funkcija uzorkovanja
1950 Informacija grating rulera o originalnoj poziciji
1951 Feedback (povrat.informac.) o razlici pozicije grating lenjira izra¢.sa duplim podacima

1952 Feedback razlike pozicije grating lenjira pomo¢u ENC modula

0953 Feedback razlike pozicije grating lenjira dobijen proracunom podataka prema rezoluciji
enkodera motora.

0954 Kada je feedback brzine potp.zatvor.petlje ON, feedback brzine grating lenjira [Norm]

Greska izmedu feedback-a pozicije enkodera motora i vrednosti razlike feedback-a

0955 pozicije grating lenjira prema rezoluciji grating lenjira.
0956 Vrednost akumulirane greske izmedu feedback-a pozicije enkodera motora i feedback-a
pozicije grating lenjira prema rezoluciji grating lenjira.
Vrednost akumilirane greske izmedu feedback-a pozicije enkodera motora i vrednosti
1957 ; > . . e
razlike feedback-a pozicije grating lenjira, prema rezoluciji korisni¢ke komande.
4958 Feedback enkodera motora o brisanju greSaka po n okreta
4959 Originalni feedback enkodera motora prema rezoluciji grating lenjira.

0960 Feedback brzine enkodera motora u potp.zatv.petlji [Norm] (u skladu sa 0954)
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6 PodeSavanje pojacanja servo sistema

6.1 Pregled podeSavanja pojaCanja servo sistema

6.1.1 Pregled i proces

Servo drajveri moraju §to brze i ta¢nije da pokrecu motore da bi pratili uputstva sa glavnog racunara ili
iz internih postavki. Da bi se ispunio ovaj zahtev, servo pojacanje se mora razumno podesiti.

Izlazna vrednost servo pojacanja je u adaptivnom modu, ali razli¢ite masine imaju razlicite zahteve za
servo odzivom. Na sledecoj slici je prikazan osnovni proces podeSavanja pojac¢anja. Molimo vas da
izvedete podesavanje u skladu sa trenutnim stanjem i radnim uslovima masine.

Start podeSavanja

Upotreba adaptivne funkcije/
automatskog podesavanja *

a li ste zadovoljni sa DA
zivom sistema?
Brzo podesavanje
a li ste zadovoljni’s DA >
zivom sistema?
Autom.podeSavanje (ekster.ili interna komanda
f o DA
a li ste zadovoljni sa ~
»

zultatom podesa

—> pojacanja (analiza mehan.karakteristika u

slu¢aju-vibracija)
; 3}

NE Da li ste zadovoljni sa

ezult.podesavanja?
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Napomena: * Modeli snage 3KW i manje koriste mod automatskog podeSavanja (verzije hardvera pre
verzije 3730 koriste adaptivni mod), modeli snage iznad 3KW Kkoriste adaptivni mod.

6.1.2 Razlike modova podesavanja pojacanja

Modovi podesavanja su podeljeni na adaptivne modove i modove automatskog podeSavanja (auto-
tuning), a njihovi kontrolni algoritmovi i parametri su nezavisni. Mod automatskog podesavanja (Auto-
tuning) je podeljen na tri moda: brzo podesavanje, automatsko podeSavanje i manuelno podesavanje.
Ova tri moda ili funkcije su u sustini iste, ali se razlikuju u primeni. Radi viSe detalja o svakom od njih
pogledajte odgovarajuce odeljke.

: : Odziv . .
Mod Tip Parametri | Krutost sistema Povezani parametri
P2-05 adaptivni mod pojacanja petlje
brzina
P2-10 adaptiv.integral.petlja brzina
Adaptivni A(;JtopatSk? P2'011-0: Srednja 150ms P2-11 adaptiv.pojaé.petlje pozicija
adaptivnos P2-07 adaptivni odnos inercije
P2-08 adaptiv.poja¢.nadzora brzina
P2-12 adaptivni stabilni odnos
max. inercije
Br70 P0-07 prvi odnos inercije
podesavanje Velika 10~50ms | p1-00 pojacanje prve petlje brzina
AUtoraisk P00 P1-01 integr.vrem.konst.petlje brzina
. utomatsko -01.0= . .
Auto-tuning podesavanje 0 Velika 10ms P1-02 pojacanje petlje pozicija
P2-35 vremen.konstanta
Manuelno . Odreden filtrirania komande obrt 1
e ) Velika | parametrima | filtriranja komande obrt.mom.
podesavanje P2-49 pojacanje petlje modela

6.1.3 Pojacanje petlje modela

U Auto-tuning modu, pored pojacanja petlje brzina i petlje pozicija, postoji i pojacanje petlje modela,
koje ima veliki uticaj na odziv servo sistema. Kada petlja modela nije otvorena, odziv servo sistema je
odreden pojacanjem petlje pozicija, i kada je petlja modela otvorena, odziv servo sistema je odreden
pojacanjem petlje modela. Petlja modela je ekvivalentna feed-forward (preventivnoj ili anticipativnoj)
funkciji u kontrolnoj petlji drajvera. Vise detalja ¢ete na¢i u odeljku 6.6 koji se odnosi na manuelno
podesavanje pojacCanja.

Kada je Auto-tuning u soft (mekom) modu, funkcija petlje modela se automatski iskljucuje; kada je
Auto-tuning u modu brzog pozicioniranja ili u modu brzog pozicioniranja (kontrole prekoracenja),
funkcija petlje modela se automatski ukljucuje.

Auto-tuning mod

Parametar Znacenje Default Promena Efektivan
postavka
n.oool Soft (Mek)
P2-02 n.ooo2 Brzo pozicioniranje n.ooo3 Bilo kad Odmah
n.ooo3 Brzo pozicioniranje (kontrola
prekoracenja)
Funkcija petlje modela
Parametar Znacenje Default Promena Efektivan
postavka
p2-47 n.o0oo0 Iskljuéivanje petlje modela n.ooo0 Bilo kad Odmah
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n.oool Ukljucivanje petlje modela

Uzecéeno kao primer servo drajver serije DS5 u Auto-tuning modu i servo motor snage 750 W sa odnosom

inercije opterecenja i motora jednakim 5:

B [skljucivanje funkcija petlje modela (soft mod)

Niska krutost i mali odziv Visoka krutost i srednji odziv

Speed
instruction

Odnos inercije i opterecenja P0-07: 500%

Pojacanje petlje brzina P1-00: 200 Pojacanje petlje brzina P1-00: 800
Integral petlje brzina P1-01: 3300 Integral petlje brzina P1-01: 825
Pojacanje petlje pozicija P1-02: 200 Pojacanje petlje pozicija P1-02: 700
Pojava: trzanje u radu, spor odgovor Pojava: nesmetan rad i brz odziv

B Ukljucivanje funkcije petlje modela (brzo pozicioniranje ili brzo pozicioniranje (kontrola
prekoracenja))

Mala krutost i mali odziv Velika krutost i mali odziv Velika krutost i veliki odziv

!

peed feedback

Speed
instruction I

Odnos inercije i opterecenja PO-07: 500%

IPojacanje petlje brzina P1-00: 200| Pojac.petlje brzina P1-00: 800 Pojac.petlje brzina P1-00: 800

Integral petlje brzina P1-01: 3300 | Integr.petlje brzina P1-01: 825 Integral petlje brzina P1-01: 825

IPojacanje petlje pozic. P1-02: 200 | Pojac.petlje pozicija P1-02: 700 | Pojac.petlje pozicija P1-02: 700

IPojac.petlje modela P2-49: 300 Pojac.petlje modela P2-49: 300 Pojac.petlje modela P2-49: 4000

Pojava: trzanje u radu, spor odgov( Pojava: nesmetan rad i spor odziv | Pojava: nesmetan rad i brz odziv

Napomena: Gore prikazane krive samo pokazuju efekat parametara, nisu realne radne krive.

6.1.4 Nadzor smetnji obrtnog momenta

Nadzorom smetnji je moguée smanjiti uticaj spoljnih smetnji na servo sistem i poboljSati sposobnost
spreCavanja smetnji putem detektovanja i procenjivanja eksterno ometenog obrtnog momenta sistema i
kompenzacijom komande obrtnog momenta.

Ako je za Auto-tuning izabran Soft (meki) mod, nadzor smetnji ¢e se automatski zatvoriti, i pojacanje
ove funkcije se ne¢e promeniti. Ako je izabrano brzo pozicioniranje ili brzo pozicioniranje (kontrola
prekoracenja), nadzor smetnji ¢e se automatski otvoriti i njegovo pojacanje ¢e se promeniti na 85.
Relevantni parametri ove funkcije ne moraju biti manuelno podesavani od strane korisnika.

Parametar Znacenje Default Promena | Efektivan
postavka
P2-00 n.ooo0 Iskljiuc::?vanjie nadzora smetnjj 0000 Bilo kad Odmah
n.oool Ukljucivanje nadzora smetnji
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Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg postavki| Promena | Efektivan
postavka
po41 | Pacanje funkeije 99 i 0~100 Bilokad | Odmah
nadzora smetnji

6.2 Adaptivni mod pojacanja

6.2.1 Pregled

Adaptivni mod (adaptivna funkcija) znaci da, bez obzira na to koja vrsta masine je u pitanju i kakve su
fluktuacije opterecenja, sistem moze posti¢i stabilan odziv putem automatskog podesavanja. Automatsko

podesavanje zapocinje ¢im se servo sistem ukljuc¢i (ON).

6.2.2 Napomene

» Kada se servo drajver instalira na motoru i kada se servo sistem uklju¢i (ON) moze se
proizvesti trenutan zvuk. Ovo je zvuk kada je postavljen automatski notch filter, nije u pitanju

greska. Kada se servo sistem ukljuci sledeci put, nece se emitovati nikakav zvuk.

» Kada inercija motora prekoraci dozvoljeno opterecenje, motor moze proizvoditi vibracije. U
tom trenutku je potrebno da izmenite adaptivne parametre kako bi odgovarali prisutnoj
inerciji opterecenja.

» U adaptivnom modu rada, da bi se osigurala bezbednost, adaptivna funkcija treba da se izvrsi
u bilo kom trenutku kada je potrebno hitno zaustavljanje ili isklju¢ivanje servo sistema.

6.2.3 Operativni koraci

Fabricke postavke su samoprilagodljive bez potrebe modifikovanja drugih parametara. Efektivnost
samoprilagodavanja (samo-adaptacije) se kontroliSe slede¢im parametrima.

Parametar Znacenje Default postavka | Promena Efektivan
. 0 Adaptivno iskljuéenj
P2-01 e ap ,wno s Juce_mje n.oool Servo OFF Re-power on
n.oool Adaptivno otvaranje (Pri ponovnom
ukljucenju)

6.2.4 Mod inercije

Adaptivni default (podrazumevani) parametar se definise kao mod male inercije. Ako je inercija
opterecenja daleko veca od dozvoljene inercije opterecenja motora (kao §to je 60 puta veca), moze se

ukljuciti adaptivni mod velike inercije.

Parametar Znacenje Default Promena Efektivan
postavka
P2-03 n.0ooo Adaptivn? mod ma!e ir?ercijfe_ 1.0000 Servo OFF Pri povrloyn.
n.looo  |Adaptivni mod velike inercije ukljuéenju
Parametar Znacenje Default postavka| Promena Efektivan

P2-05 Adaptivno pojacanje petlje brzina 400Napom1 | Servo OFF Pri pon.ukljuc.
P2-10 Adaptivna integralna petlja brzina 500 Servo OFF | Pri pon.ukljuc.
p2-11 Adaptivno pojacanje petlje pozicija 100 Servo OFF Pri pon.ukljuc.
p2-07 Adpativni odnos inercije 0 Servo OFF | Pri pon.ukljug.
P2-08 Adaptivno pojacanje nadzora brzina 60 Servo OFF Pri pon.ukljuc.
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p2-12 Adaptivni stabilni odnos max.inercije 30 Servo OFF Pri pon.ukljuc.
P2-16 Adaptivni koefic.inercije rotora motora 100 Servo OFF Pri pon.ukljug.
P2-19 Adaptivni frekventni opseg 5QNap.2 Anytime Odmah
P6-05 Adaptivno pojacanje petlje brzina u modu 200 Servo OFF Pri ponovnom
velike inercije ukljucenju
P6-07 Adaptivni odnos inercije u modu vel.inercije 50 Servo OFF Pri pon.ukljuc.
Adaptivno pojacanje nadzora brzine u Servo OFF Pri pon.ukljuc.
P6-08 L 40
modu velike inercije
P6-12 Adaptivni odnos max.inercije u modu 50 Servo OFF Pri pon.ukljuc.
velike inercije

Napomena 1: Podrazumevana (default) vrednost odnosa inercije za DS5 seriju servo od 750W i manje
je 400; za drugu snagu, default vrednost je 200.

Napomena 2: Za DS5 seriju servo od 400W i manju, default vrednost je 70; za drugu snagu, default
vrednost je 50.

6.2.5 Preporuceni parametri odnosa inercije

Pod adaptivnim podrazumevanim (default) parametrima, opterecenje moze biti stabilno samo pod
odredenim momentom inercije. Ako je inercija optereenja (moment inercije) velika, potrebno je
prilagoditi neke parametre. Preporuéeni parametri su sledeéi (parametri se menjaju prema default
parametrima).

Prirubnica

Odnos inercije Parametri
motora

Do 20 puta
Adaptivni mod male inercije (default parametri)

20-30 puta
Postavite P2-08=50, P2-12=40

40~90 | 30-40 puta
Postavite P2-08=50, P2-12=40, P2-07=10

40-50 puta
Postavite P2-08=50, P2-12=40, P2-07=30

50-80 puta Prebacite na adaptivni mod velike inercije ili postavite P2-08=40, P2-
12=50, P2-07=50

Do 10 puta
Adaptivni mod male inercije (default parametri)
10-15 puta
110230 Postavite P2-08=50, P2-12=40
15-20 puta Prebacite na adaptivni mod velike inercije ili postavite P2-08=40, P2-
12=50, P2-07=50
Do 5 puta
Adaptivni mod male inercije (default parametri)
180 i 5-10 puta
iznad Postavite P2-08=50, P2-12=40
10-20 puta Prebacite na adaptivni mod velike inergije ili postavite P2-08=40, P2-

12=50, P2-07=50

Napomena: Parametri velike inercije i dalje mogu pokretati manje inerciono opterecenje. Npr., kada se
parametri sistema sa odnosom inercije od 50 puta koriste u sistemu sa odnosom od 20 puta, samo ¢e
odziv sistema postati loSiji.
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6.2.6 Efekat adaptivnih parametara

Parametar
Mala inercija/ . Default
. J.. Naziv Opseg Efekat
Velika inercija vrednost
Smanjenje vrednosti moze poboljsati
P2-05/P6-05 Ada_ptivnf) pojacanje 400/200 | 200-200 ivner.cioni k’a.pa(?ite_t, ali c_’:e smanjiti odziv,
petlje brzina $to ima veci uticaj na njega.
Povecanje vrednosti moze jako da
P2-07/P6-07 Adap't'ivni odn?s | oss0 0-200 poboljé'a inercior.li kapacitet bF:z uticaja
inercije opterecenja na odziv. Prevelika vrednost ¢e
uzrokovati vibracije.
P2-08/P6-08 Pojacanje ﬁ%nkcue 60/40 30-60 Smanjenj.em P2-08 .1 p(?\fecanJen? P2-12
nadzora brzine se moze jako pobolj$ati inercioni
P2-12/P6-12 Adaptivni 9d nos" 30/50 30-60 kap_a?itejc, a.li smanj .iti odziv, odn.imace
stabil.max.inercije veliki uticaj na odziv.
Adaptivni  koefic. Podesite u skladu sa vaSim
P2-10 integral.vremena 500 200-larger | potrebama, uglavnom povecéavajte.
petlje brzina
Adaptivni koefic. Podesite u skladu sa potrebama,
P2-11 poja}éﬁnja petlje 100 50-200 povecanje ¢e dovesti do brzeg odziva,
pozicya smanjenje do sporog odziva.
Adaptivni koefic. Povecanjem ¢e se povecati krutost servo
P2-16 inercije rotora 100 100-200 | sistema i poboljsati sposobnost
motora sprec¢avanja smetnji, manje trzanje u radu
Povecanjem ¢e se malo poboljsati
P2-19 Adaptlvm. 5070 | 40-80 |ner.C|on| k.ap.a.cnet, sa ma’lo'efekta na
frekventni opseg odziv, koristiti kao pomo¢ni parametar.

6.2.7 Nevazeéi parametri kada su efektivni adaptivni parametri

Kada je adaptivna funkcija efektivna (P2-01.0=1), slede¢i parametri su nevazeci:

Stavka Parametar Opis

P1-00 Pojacanje prve petlje brzina
P1-05 Pojacanje druge petlje brzina
P1-01 Integralna vremenska konstanta prve petlje brzina
P1-06 Integralna vremenska konstanta druge petlje brzina

Pojacanje P1-02 Pojacanje prve petlje pozicija
P1-07 Pojacanje druge petlje pozicija
P2-49 Pojacanje petlje modela
PO-07 Prvi odnos inercije
P0-08 Drugi odnos inercije

o P5-33 Prekidac pojacanja /G-SEL

Prekidac - - r

P5-36 Prekida¢ odnosa inercije /I-SEL
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6.3 Funkcija pretpostavljanja momenta inercije (Rotary inertia
presumption)

6.3.1 Pregled

Pretpostavljanje momenta inercije je funkcija automatskog rada (forward i reverse) drajvera i njom se
procenjuje inercija optereéenja tokom rada sistema.

Odnos momenta inercije (odnos inercije optereéenja i inercije rotora motora) je referentni parametar za
podesavanje pojacanja i mora biti $to je moguce tacnije podeSen.

Parametar Znacenje Default Jedinica [Opseg postavke| Promena | Efektivan
postavka
P0-07 Prvi odnos inercije 200 % 0~50000 Bilo kad Odmah

6.3.2 Napomene

Situacije u kojima se ne moze pretpostaviti moment inercije

>

Mehanicki sistemi koji mogu da rade samo u jednom pravcu

Sistuacije u kojima je moguca neuspesna pretpostavka inercije

>

>
>
>

Preveliki moment inercije opterecenja

Uzani radni opseg, put manji od 0.5 krugova.

Moment inercije puno varira tokom rada.

Mehanicka krutost sistema je niska i dolazi do vibracija sa pretpostavljenom inercijom.

Napomene o pretpostavkama inercije

>

>

S obzirom da je moguca rotacija u oba smera unutar postavljenog opsega kretanja, potvrdite
opseg ili smer kretanja; osigurajte bezbedno kretanje opterecenja.

Ako sa pretpostavljenom inercijom pod default parametrima dode do trzanja motora, Sto
ukazuje da je prisutna inercija opterecenja prevelika, izvedite prebacivanje na mod velike
inercije (P2-03.3=1) i nastavite sa radom. Takode je moguce postaviti po¢etnu inerciju na
dvostruku vrednost od trenutne i raditi sa ve¢im optere¢enjima.

Gornja granica odnosa inercije koju drajver moze identifikovati je 200 puta (gornja granica
parametra je 20000). Ako je procenjeni odnos inercije taéno 20000, to znaci da je dostignuta
gornja granica i da se ne moze koristiti; zamenite motor sa motorom koji ima vecu inerciju
rotora.

Druge napomene

>

>

U ovom trenutku funkcija prebacivanja inercije nije podrZana, i drugi odnos inercije je
nevazeci.

Gornja granica odnosa inercije se menja do 500 puta za drajver sa firmware-om 3700 i
kasnijim verzijama (gornja grani¢na vrednost parametra je 50000).

6.3.3 Operativni alati

Alati za podeSavanje pretpostavljenog momenta inercije su panel servo drajvera i XinjeServo softver.

Operativni alat Description
Panel servo drajvera Firmware drajvera verzije 3700 i kasnije
XinieServo sofver Podrzane su sve verziie ovog softvera

Napomena: Firmware drajvera se moze proveriti preko parametra U2-07.

122



6.3.4 Operativni koraci

Procena inercije preko panela servo drajvera
1. Postavka parametara

. Default . .
Parametar Znacenje Jedinica Opseg Promena Efektivan
postavka

Max. put
identifikacije inercije
i auto-tuning interne

komande

P2-15 100 0.01 kruga 1~3000 Bilo kad Odmah

Max. brzina
identifikacije inercije
P2-17 | iauto-tuning interne - rpm 0~65535 Bilo kad Odmah
komande

Pocetni odnos inercije

L 500 % 1~20000 Bilo kad Odmah
za identifikac.inercije

P2-18

Preporucena vrednost za parametar P2-17 je 500 rpm ili viSe. Niska brzina komande ¢e dovesti do

netacne identifikacije odnosa inercije.

2. Izvrsavanje identifikacije inercije
Pre identifikacije inercije, proverite smer obrtanja servo motora pomoc¢u parametra F1-00 (jog rad).
Pocetni smer obrtanja je oznacen sa INC ili DEC na pocetku identifikacije inercije.
Ako pod default adaptivnim parametrima dolazi do trzanja motora, prebacite sistem na adaptivni mod
velike inercije (parametar P2-03.3=1) kako biste osigurali nesmetan rad servo sistema i zatim
identifikovali inerciju!

Udite u parametar za ulazak u panel za identifikaciju inercije FO-07 u neaktivnom stanju sistema:

Pritisnite ENTER, servo se osposobljava:

Pritisnite INC ili DEC za forward ili reverse rad (izaberite jedan od njih):

0AE-A), R0

U ovom trenutku, kada je parametar P0-05=0 (pocetni pozitivan smer), ako ste pritisnuli INC, motor ¢e
se pokrenuti u forward smeru, a zatim u reverse smeru. Ako pritisnete DEC, pokrenuce se u reverse

smeru, zatim u forward smeru. Ako je identifikacija inercija bila uspesna, prikazuje se poruka o odnosu
inercije opterecenja i automatski se zapisuje u parametru P0-07 nakon nekoliko forward i reverse
operacije. Ako dode do greske prilikom identifikacije inercije, na panelu ¢e se prikazati kod greske.
Pritisnite taster STA/ESC da biste izasli iz panela za identifikaciju inercije.

B Alarm for inertia identification of panel

Kod . C . .
% Znacenje Uzroci gresaka i resenja Uzroci
greske
@ Pocetna inercija suviSe mala; u adaptivno modu, . . ..
. . . .. ... | Pocetna inercija je
prebacite na mod velike inercije P2-03.3=1 ili suvige mala: Ma
uv ; Max.
Motor  Torque | parametar P2-18 (v.gore) postavite na 2x vecu . .
Err-1 d P (v.gore) p brzina suviSe

Saturation vrednost od trenutne.
(2) Max. brzina je prevelika (P2-17), ali se
preporucuje da ne bude manja od 500 rpm. Niska

velika; Granica
obrt. momenta
suvi$e mala
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brzina komande brzine ¢e dovesti do netacne
identifikacije odnosa inercije.

(3) Premala granica obrt. momenta (P3-28/29)

(1) Granica max brzine je suvise mala (P2-17), ali se

preporucuje da ne bude ispod 500 rpm. Niska brzina | Granica max.
komande brzine ¢e dovesti do neta¢ne identifikacije | brzine je suviSe
Prevelika greska u | odnosa inercije. mala; put je
Err-2 proracunu inercije | (2) SuviSe kratak put za pretpostavljenu inerciju. | suviSe mali;
Savetuje se da P2-15 ne bude manji od 50 (0.5 | trenje preveliko;
ciklusa). Ako je put suvise mali, identifikacija | dolazi do
odnosa inercije Ce biti neta¢na. prekoracenja
(3) Preveliko trenje
() Prekoradenje
Greska u © Su.\/iée kratak put za pretpostavl_j_enu inerciju.
Err-3 | proratunu  zbog S.avetUJe se da _P2_15 ne t?fjde méml. od _50 (915 Kontaktirajte nasu
kratkog puta CIklusa): Akf) je put suvise mali, identifikacija kompaniju
odnosa inercije ¢e biti netacne.
Vibracije u _
Err-5 | Procesu Pojava vibracija N_eregl_J_Ilsane
identifikacije vibracije
inercije
- ) © Dr.a!ver je bio u aktivnom stanju. Prvo treba Kada se drajver
Drajver nije | postaviti parametar. P5-20 na 0. e
. o ] uklju¢i ili kada
Err-6 | trenutno u BB | (2) Alarm drajvera. Pritisnite ESC taster da biste ima alarm
(neaktivnom) iza3li iz auto-tuning interfejsa kako biste videli da li
stanju je prisutan alarm
Alarm drajverau | prajver ima alarm, pritisnite taster ESC za izlaz iz
Err-7 | Procesu auto-tuning interfejsa, proverite kod alarma, prvo | Alarm drajvera

identifikacije
inercije

redite problem a zatim izvedite procenu inercije.

Procenjivanje inercije pomoéu XinJeServo softvera

1.

Kliknite na Auto-tuning na glavnom interfejsu softvera XinJeServo i kliknite na taster Enable
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L= ]

-
T Auto-tuning Interface
1. Zet the Limit Fosition |2. Auto—tuning Setting | 3. Anto—tuning Automatically
Stepl
Limit Positon Speed: 100 = q
StepZ
Software Reverse Limit: O
Step3
Software Forward Limit: [0 1):4
0
IHHHHEEI IIHIHIHI
Stepd
Retwning Speed (0. lrpm): 500 :
Returning feceleration Speedims): 100 :
0K

L

2. Kliknite na taster Reverse

.
T Auto-tuning Interface

%= |

1. Set the Limit Fosition |2. Auto—tuning Setting | 3. Auto—tuning Automatically
Stepl
Limit Fositon Speed: 100 = _]
Stepl
Software Reverse Limit: O
Stepd
Software Forward Limit: |0 0K
—2B55
H%HHHAEHI IHHIIHIHI
Stepd
REeturning Speed (. 1rpm): =00 .
Retwrning Acceleration Speed(ms): 100 =
0K

k-

3. Postavite status inercije na “Inertia identification”
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.
T Auto-tuning Interface

L= ]

|1. Set the Limit Pnsitinnl 2. Auto-tuning Setting |3. Auto—tuning Automatically

Made Setting:

Bigid Grade:

Max Speed:

Auto—tuning Mode:

Step 5

Inertia Status:  [Tnertia identification: ﬂ
Initial inertia: 300 =
Max Speed: 2000

Step B

Ho instruction auto—tuninginoe inertia identification)

Fapid positioning(zonmtrol awershoot]

Serew

2000

0K

4. Kiliknite na OK da bi zapocela identifikacija inercije.

Napomena:

(1) Ako se Auto-tuning interfejs direktno zatvori, drajver ¢e konfigurisati samo parametre odnosa

inercije.

25|

e .

Inertia identification success!

Inertia value: 1

s

"=

(2) Radi detaljnih koraka konsultujte pomoéni dokument softvera XinJeServo.
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6.4 Brzo podesavanje (Fast adjustment)

6.4.1 Pregled

Kod brzog podeSavanje potrebno je prvo postaviti moment inercije optereéenja, zatim iskljuéiti
adaptivnu funkciju. Ako se inercija ne poklapa, do¢i ¢e do aktiviranja alarma usled oscilacija. Servo
sistem sa verzijom ugradenog softvera (firmware) 3640 i kasnijim podrZavaju ovu funkciju. Verzija
firmware-a se moze videti pomoc¢u parametra U2-07. Brzo podeSavanje parametara pojacanja spada u

auto-tuning mod.

6.4.2 Koraci brzog podeSavanja

1. Procenite inerciju optere¢enje preko panela servo drajvera ili pomoc¢u XinJeServo softvera

2. Iskljucite adaptivni mod, postavite parametar P2-01.0 na 0

3. Postavite stepen krutosti pomoc¢u parametra P0-04

Napomena: P2-01.0 je prvi bit P2-01
P2-01=n.0010

L P2-01.0

6.4.3 Stepen krutosti i odgovarajudi parametri pojacanja

B Stepen rigidnosti (krutosti) firmware-a (ugradenog softvera) verzije 3640

P1-00 P1-01 P1-02 . P2-35 P2-49

P0-04 L. L. Filter komande L.

Pojacanje Integr.vremenska|  Pojacanje Pojacanje
Stepen . . . obrtnog .
T petlje konstanta petlje petlje S petlje
brzina brzina pozicija modela
1 100 6600 100 100 100
2 200 3300 200 100 300
3 300 2200 300 100 400
4 400 1650 400 100 500
5 450 1467 400 90 600
6 500 1320 450 80 700
7 550 1200 450 70 800
8 600 1100 500 60 900
9 650 1015 550 50 1000
10 700 943 600 40 1100
11 750 880 650 30 1200
12 800 825 700 20 1300
13 850 776 750 10 1400
14 900 733 800 10 1500
15 1000 660 900 10 1600
16 1050 629 950 10 1800
17 1100 600 1000 10 2000
18 1150 574 1050 10 2200
19 1200 550 1100 10 2400
20 1300 508 1100 10 2600
21 1400 471 1200 10 2800
22 1500 440 1300 10 3000
23 1600 413 1400 10 3500
24 1700 388 1500 10 4000
25 1800 367 1600 10 4500
26 1900 347 1700 10 5000
27 2000 330 1800 10 5500
28 2100 314 1900 10 6000
29 2200 300 2000 10 6500
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30

2300

287

2100

10

7000

31

2400

275

2200

10

7500

B Stepen rigidnosti (krutosti) firmware-a (ugradenog softvera) verzije 3700 i kasnijih

P2-35

P2-49

P0-04 P1-00 P1-01 P1-02 : S P2-49
Stepen  [Pojadanje | Integr.vrem| Pojacanje Filter Pojacanje petlje) - Pojacanje
krutosti  |petlje brzina| konst.petlje| petlje komande modela (verzija petlj?- modela

. e obrtnog 3700~3720) | (verzijanakon

brzina | pozicija 3730)
1 20 31831 20 100 50 50
2 50 12732 50 100 80 80
3 70 9094 70 100 90 90
4 80 7957 80 100 100 100
5 100 6366 100 100 100 120
6 120 5305 120 100 150 150
7 140 4547 140 100 150 200
8 160 3978 160 100 200 250
9 180 3536 180 100 250 310
10 200 3183 200 100 300 350
11 220 2893 220 100 300 380
12 240 2652 240 100 350 410
13 260 2448 260 100 350 440
14 280 2273 280 100 350 470
15 300 2122 300 100 400 500
16 320 1989 320 100 400 540
17 340 1872 340 100 400 580
18 360 1768 360 100 450 620
19 380 1675 380 100 450 660
20 400 1591 400 100 500 700
21 450 1414 400 90 600 800
22 500 1273 450 80 700 950
23 550 1157 450 70 800 1100
24 600 1061 500 60 900 1300
25 650 979 550 50 1000 1500
26 700 909 600 40 1100 1800
27 750 848 650 30 1200 2100
28 800 795 700 20 1300 2400
29 850 748 750 10 1400 2700
30 900 707 800 10 1500 3000
31 950 670 900 10 1500 3100
32 1000 636 900 10 1600 3200
33 1050 606 950 10 1800 3300
34 1100 578 1000 10 2000 3400
35 1150 553 1050 10 2200 3500
36 1200 530 1100 10 2400 3600
37 1250 509 1100 10 2500 3700
38 1300 489 1100 10 2600 3800
39 1350 471 1200 10 2700 3900
40 1400 454 1200 10 2800 4000
41 1450 439 1250 10 2900 4100
42 1500 424 1300 10 3000 4200
43 1550 410 1350 10 3200 4300
44 1600 397 1400 10 3500 4400
45 1650 385 1450 10 3800 4500
46 1700 374 1500 10 4000 4600
47 1750 363 1750 10 4500 4800
48 1800 353 1800 10 5000 5000

128



49 1850 344 1850 10 5000 5000
50 1900 335 1900 10 5000 5000
51 1950 326 1950 10 5000 5000
52 2000 318 2000 10 5000 5000
53 2050 310 2050 10 6000 6000
PO-04 P1-00 P1-01 PLO2 | Pi'?’s y P2-49 . P2-49
Stepen Pojacanje |Integr.vrem | Pojadanje Filter komande  PojaC.petlie | Pojac.petlje
. . .| . . obrt.momenta | modela (verzija| modela(verzija
krutosti petlje brzing konst._petUe pe?lj_e_ 3700~3720) nakon 3730)
brzina pozicija
54 2100 303 2100 10 6000 6000
55 2150 296 2150 10 6000 6000
56 2200 289 2200 10 6000 6000
57 2250 282 2250 10 6000 6000
58 2300 276 2300 10 6000 6000
59 2350 270 2350 10 6000 6000
60 2400 265 2400 10 6000 6000
61 2450 259 2450 10 6000 6000
62 2500 254 2500 10 6000 6000
63 2600 244 2600 10 6000 6000

Stepen rigidnosti treba postaviti u skladu sa stvarnim optere¢enjem. Sto je veca vrednost parametra
P0.04, vece je pojacanje servo sistema. Ako u procesu povecanja stepena krutosti postoje vibracije, ne
treba ga dalje povecavati. Ako se izvodi suzbijanje vibracija, moze se nastaviti sa pove¢anjem stepena
krutosti. Sledi primer preporuc¢enog stepena krutosti opterecenja, isklju¢ivo radi referenci.

Ll AR
1 20 40 60

; Veliko optere¢. ;Optereé. velike E Lako opterecenje i
fleksibil.strukture krutosti Ultra visoki odziv

Veliko optereéenje fleksibilne strukture: odnosi se na opremu velike inercije opterecenja, kao $to su
sinhrone strukture sa kaiSevima.

Opterecenje velike krutosti: odnosi se na mehanizme sa vijcanom Sipkom ili direktnom vezom i na
opremu sa jakom mehani¢kom krutoséu.

Opterecenje ultra velikog odziva pri laganom optere¢enju: odnosi se na opremu sa veoma malom
inercijom, velikom mehani¢kom kruto$cu i velikim odzivom.

Stepen krutosti Stepen krutosti za
Snaga drajvera Default parametri za firmware firmware 3700 i
3640 kasnije verzije
P1-00=200 P1-01=3300
1.5KW i iznad P1-02=200 2 10
P2-35=100
P2-49=300
P1-00=300 P1-01=2200
200W~750W P1-02=300 3 15
P2-35=100
P2-49=400
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P1-00=400  P1-01=1650
P1-02=400
100w P2-35=100 4 20

P2-49=500

6.4.4 Napomene

»  Parametri pojacanja koji odgovaraju stepenu krutosti se mogu nezavisno fino podeSavati u
modu brzog podesavanja.

»  Kako bi se osigurala stabilnost, pojacanje petlji modela je malo pri niskom stepenu krutosti,
koji se moze odvojeno dodavati kada postoji zahtev za velikim odzivom.

» Kada se u brzom podesavanju dogode vibracije, moze se modifikovati parametar P2-35 (filter
komande obrtnog momenta). Ako filter nije efikasan, moze se upotrebiti analiza mehanic¢kih
karakteristika 1 moze se postaviti odgovaraju¢i parametri notch filtera (vid.odeljak 6.7 o
potiskivanju vibracija).

» Mod brzog podesavanja je po defaultu namenjen za postavku stepena krutosti. Ako pojacanje
ne zadovoljava mehanicke zahteve, postepeno povecavajte ili smanjujte vrednost ovih
postavki.

»  Trenutno funkcija prebacivanja pojacanja nije podrzana, Sto znaci da su drugi parametri
pojacaanja kao Sto su P1-05, P1-06, P1-07 nevazeci.

6.5 Auto-tuning
6.5.1 Pregled

Auto-tuning podesavanje se deli na auto-tuning internih komandi i auto-tuning eksternih komandi.
Auto-tuning (interna komanda) odnosi se na funkciju automatskog rada (naizmeni¢no forward i reverse
kretanje) servo uredaja bez komandi od strane gornjeg uredaja i na podeSavanje u skladu sa
mehanickim karakteristikama u radu
Auto-tuning (eksterna komanda) je funkcija automatske optimizacije rada u skladu sa komandama od
strane gornjeg uredaja.
Automatska podesavanja su sledeca:

»  Moment inercije opterecenja

»  Parametri pojacanja (petlja brzina, petlja pozicija, petlja modela)

»  Filter (notch filter, filter komande obrtnog momenta)

6.5.2 Napomene

Situacije kada nije mogucée izvodenje auto-tuning podeSavanja
»  Mehanicki sistemi koji mogu da rade samo u jednom smeru.

Situacije podesavanja u kojima lako moZe do¢i do neuspeha

»  Preveliki moment inercije optereéenja;

Moment inercije mnogo varira tokom rada.

Mali stepen mehanicke krutosti, vibracije tokom rada i neuspesno detektovanje pozicije;
Radno rastojanje je manje od 0.5 krugova.

Y V V

Pripreme pre auto-tuninga

»  Postaviti mod pozicije;

»  Drajver u neaktivhom (BB) statusu;
»  Drajver nema alarm;
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»  Podudaranje broja impulsa po rotaciji i §irina zavr$etka pozicioniranja treba da bude u
prili¢noj meri.

6.5.3 Operativni alati

Auto-tuning internih komandi i auto-tuning eksternih komandi se moze izvrsiti preko panela servo
drajvera i pomocu XinJeServo softvera.

Auto-tuning mod Operativni alat Ogranicenja
Auto-tuning XinJeServo software Podrzane su sve verzije softvera
internih komandi Firmware drajvera treba da bude verzija
Auto-tuning Panel drajvera 3700 i kasnije
eksternih komandi

Napomena: proverite verziju firmware drajvera pomoc¢u parametra U2-07.

6.5.4 Koraci auto-tuninga interne komande

Koraci koji se izvode na panelu drajvera
1. lzvodi se identifikacija inercije i procena inercije. Radi detalja vidite odeljak 6.3.4

2. Unesite na panelu oznaku parametra F0-09, prikazace se “iat-;

3. Pritisnite ENTER, na panelu se prikazuje “iat—, servo je u osposobljenom statusu;

4. Pritisnite INC ili DEC, na panelu se prikazuje “tune” i ono treperi, ulazi u auto-tuning status;
tunk

5. Drajver ¢e automatski slati impulse komande, ako je auto-tuning bio uspesan, na panelu ¢e se
prikazati “done” koje Ce trepereti.

6. Pritisnite STA/ESC da biste izasli iz funkcije auto-tuning interne komande.

Napomena: U procesu auto-tuninga, pritisnite taster STA/ESC da biste izasli iz operacije auto-tuning i
da biste koristili parametre pojacanja u izlaznom vremenu. Ako je auto-tuning bio neuspesan, potrebno
je inicijalizovati drajver pre ponovnog pokusaja auto-tuninga.

B Alarmi na panelu tokom procesa auto-tuninga

Kod greske Znacenje Razlozi
Preveliki odnos inercije; slaba krutost
Err-1 Neuspesno trazenje optimal.pojacanja mehanizma
Pre auto-tuninga proverite da nema nikakv.
Err-2 Alarm prekoracenja tokom auto-tuninga | prekoraenja niti alarma

U vreme auto-tuninga, drajver nije u “BB”| Proverite trenutni status drajvera
Err-6 (neaktivnom) stanju

Err-7 Alarm drajvera tokom auto-tuninga Dogodio se alarm drajvera
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Koraci auto-tuninga pomocéu XinJeServo softvera

1. Kliknite na Auto-tuning na glavnom interfejsu XinJeServo softvera

2. Postavite Auto-tuning u jog modu ili manuelno

Auto-tuning Interface u
g

1. Set the Limit Position |2. futo-tuning Setting | 3. mto—tuning Antomatically

Limit Fositon Speed: 100 & _]
Software Beverse Limit: ~2B58

Stepl

Software Forward Limit: 0O

NS

=00

REeturning Speed (. 1rpm):

Retwrning Acceleration Speed(ms): 100

3. Postavite Auto-tuning interfejs
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1. Set the Limit P-:-sitiu:-nl 2. Auto-tuning Setting |3. Auto—tuning Automatically

Step 5

Inertia Status: M

Initial imertia:

Max Speed:

Step B

Made Setting: [H-:u instruction aunto-tuninglne inertia identification] v]

Auto-tuning Mede: [Rapid positioning (eomtrol awvershoot] v]

Rigid Grade: [S-:rew

Max Speed: |2|:":":|

4. Kiliknite na OK radi procene inercije.

Inertia identification success!
Inertia value: 1

N

5. Postavite parametre Auto-tuninga

133



N Autoc-tuning Interface Iﬁ
|1. Set the Limit Positinn| Z. Auto-tuning Setting (3, Auto—tuning Automatically
Inertia i1dentification
300
Z00a
OE
Step B
Mode Setting: [Ho instruction auto—tuningl(no inertia identification) v]
Auto-tuning Mode: [Rapid pnsitioning(r_;\nntrol owershaot] v]
Soft |
.. . Rapid positioning
higid Grade: Fapid positioninglcontrol owerszhootl
Max Speed: 2000
S
Tip opterecenja Opis

Pogodan za podesanje mehanizama nize krutosti kao $to je sinhroni

Sinhroni remen . .
remenski mehizam

Pogodan je za podeSavanje mehanizma vece krutosti kao S§to je
Vij€ana Sipka mehanizam sa kuglicnim vijcima. Ako ne postoji odgovarajuéi
mehanizam, odaberite ovaj tip.

Pogodan je za podeSavanje sistema krutog tela i ostalih mehanizama vece

Kruta veza .
krutosti.
Auto-tuning mod Opis
Soft (Mek) Izvodenje mekog podeSavanja pojacanja. Pored toga, automatski se

podesava notch filter.

Posebna podeSavanja u svrhu pozicioniranja. Pored podeSavanja
Fast positioning (Brzo pojacanja, automatski se podeSavaju pojacanje petlje modela i notch
pozicioniranje) filter.

Kad se koristi u pozicioniranju, treba obratiti paznju da se podeSavanje
izvr$i bez prekoracenja. Pored podeSavanja pojacanja, automatski se
podesavaju pojacanje petlje modela i notch filter.

Fast positioning
(control overshoot,
kontrola prekoracenia)

Izbor moda auto-tuninga:
(1) Soft (P2-02.0=1):
Ove metoda ne otvara pojacanje petlje modela i radi meko. Podesna je za slucajeve kada je mehanicka
krutost nedovoljna i zahtev za odzivom nije visok.
(2) Brzo pozicioniranje (P2-02.0=2):
Ova metoda ima najbrzi odziv za auto-tuning parametre, ali nema posebno suzbijanje za prekoradenje.
(3) Brzo pozicioniranje (kontrola prekoragenja) (P2-02.0=3):
Ova metoda ima brz odziv za parametre auto-tuninga i suzbija prekoracenja.
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6. Pokretanje auto-tuninga

L,

Default Parameter Auto—tuning

Status Register

Current State

Auto—tuning exe. ..

Inertia identif. ..

Hormal Wibratio. ..

speed loop gaim. ..

position loop g ..

rigid madel aut. ..

Hoteh filter =e. ..

Auto—tuning Err. ..

Inertia identif. ..

auto—tuning stage

7. Sacekati do kraja auto-tuninga

| 1. Zet the Limit Fosition I Z. Mto—tuning Setting|§3- Auto-tuning Autnmaticall}'i I

.
T Auto-tuning Interface

|1. Set the Limit Fosition I 2. Muto—tuning Setting| 3. Anto-tuning Automatically

Default Parameter Auto—tuning [ Start ]I Qi t I
Status Kegister Current State Update Value o
futo—tuning exe. .. DOHE PE-02. 2 z2
Trertia identif. .. Initiglization PP-03 0 . |0
Hormal Wibratie. .. |Initi » 170
speed loop gain. .. Imiti 100 B
position loop gz .. [Inity A.ut::r-tuning SUCCESS 5000 3
rigid maedel aut. .. [Initif S0 I
Hoteh filter se. .. [Initif 100
duto—tuning Err. .. Finis{l | ﬁ% g5
Inertia identif. .. Suu:-:eLl_ — T | 0
auto—tuning stage |Jet parameter PE2-4T7 23T

F2-45 1
F2-49 273
F2-50 1000 57
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6.5.5 Koraci auto-tuninga eksterne komande

Koraci koji se izvode na panelu drajvera

1. lzvodi se identifikacija inercije i korak procene inercije. Konsultujte odeljak 6.3.4.
2. Iskjucite adaptivnu funkciju (postavite P2-01.0 na 0), ponov ukljudite sistem
3. Unesite na panelu oznaku parametra FO-08, prikazacée se “Eat-*

4. Pritisnite ENTER, ako enabler (parametar za aktiviranje servo sistema) nije otvoren, na panelu
¢e se prikazati i trepereti “Son”, saekajte da se otvori, a ako je ve¢ otvoren, preskocite ovaj

korak;

5. Kiliknite na servo Enable, na panelu ¢e se prikazati i trepereti “tune”, uredaj ulazi u auto-tuning

status.

6. Gornji uredaj pocinje da Salje impulse, ako je auto-tuning bio uspesan, na panelu ée se

prikazati i trepereti “done”.

7. Pritisnite taster STA/ESC za izlaz iz auto-tuninga eksterne komande.

Napomena: U procesu auto-tuninga, pritisnite taster STA/ESC da biste iza$li iz operacije auto-tuning i

da biste koristili parametre pojac¢anja u izlaznom vremenu.

B Alarm greske na panelu tokom auto-tuninga

Kod greske Znacenje Razlozi
. . . Preveliki odnos inercije; suvise slaba krutost
Err-1 Neuspe$na potraga za optimalnim hani
pojaéanjem menanizma
(1DPrekoratenje/alarm  tokom

auto-tuninga

(2)Auto-tuning  ekster.komande/

Proverite da nije doslo do prekoraéenja i alarma,
pre nego S$to pokrenete auto-tuning

Err-2 R N ) . . L
mod suzbijanja vibracija: servo je | Osigurajte da parametar za aktiviranje servo
isklju¢io parametar za aktivaciju | sistema nije iskljucen tokom auto-tuninga
tokom auto-tuninga

Err-3 Nije postavljen mod pozicije Izvedite auto-tuning u modu pozicije

Err-4 Adaptivna funkcija nije zatvorena | Postavite P2-01.0 na 0 pre auto-tuninga

Err-7 Alarm drajvera tokom auto-tuninga | Alarm drajvera

Err-8 Nestabilnost signala zavrSenog Kratak interval komande

pozicioniranja

Koraci auto-tuninga pomocu softvera XinJeServo

1. Kliknite na Auto-tuning na glavnom interfejsu softvera XinJeServo
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Tt

1. Zet the Limit Fosition |2. Auto—tuning Setting | 3. Auto-tuning Automaticallsy

Limit Fositon Speed: 100 I _]

Stepl

Software Rewerse Limit: —ZB58
Software Forward Limit: O

BN

200

Retwning Speed (0. lrpm):

Returning feceleration Speedims): 100

2. lzaberite jog ili manuelnu postavku da biste konfigurisali put za identifikaciju inercije.

3. Postavite Auto-tuning interfejs

i~ ™y
T Auto-tuning Interface L 23 ,|
|1. Set the Limit Pnsiti-:un| 2. Auto—tuning Setting |3. futo—tuning Antomatically
Step 5
Inertia Status: ‘I iii“i iiii“iiii“ ii t!
Initial inertia: |3.;.|;. E”
Max Speed: 2000
Step B
Mode Setting: |H-:- instruction suto—tuninglne inertia identification) v|
Anto-tuning Mods: |Rapid positioning(control owershoot) v|
Rigid Grade: |Serew n
Max Speed: |2':":":'
0k |
LS T =

4. Kiliknite na OK da biste pokrenuli identifikaciju inercije.
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, —_

Inertia identification success!
Inertia value: 1

s

5. Konfigurisite parametre funkcije Auto-tuning

e

B Auto-tuning Interface ﬁ

-

| 1. Set the Limit Pl:-sitil:-n| 2. duto-tuning Setting |3 Auto—tuning Automatically

Step B

Rigzid Grade:

Max Speed:

Mode Setting:

suto—tuning Mode:

Inertia identification

300

000

)4

[Hu:- instruction anto—tuning (o inertia identification) v]

[Rapid positioning (control owershoot) v]

[S orew Ev ]
Sﬁchr onons belt

Rigid commection

-

Auto-tuning mod

Opis

Soft (Mek)

Izvodenje mekog podeSavanja pojacanja. Pored podesavanja pojacanja,
automatski se podeSava i notch filter.

Brzo pozicioniranje

Izvedite posebno podesavanje za svrhu pozicioniranja. Pored podesavanja
pojacanja, autom.se podesavaju pojacanje petlje modela i notch filtera.

Brzo pozicioniranje
(Kontrola prekoracenja)

Prilikom pozicioniranja, treba da obratimo paZnju na podeSavanje bez
prekoracenja. Pored podeSavanja pojacanja, automatski se podeSavaju
pojacanje petlje modela i notch filter.

Tip opterecenja

Opis

Sinhroni remeni mehan.

Za podes.mehanizama manje krutosti kao $to je sinhroni remeni mehanizam.

Vij¢ana Sipka

Podesan za podeSavanje mehananizama vece krutosti kao Sto je kugli¢ni
vij¢ani mehanizam.

Kruta veza

Podesan je za podeSavanje sistema krutog tela i drugih mehanizama sa
vec¢om kruto§cu.
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Izbor Auto-tuning moda:

(1) Soft (P2-02.0=1):

Ovaj metod ne aktivira pojac¢anje petlje modela i dovodi do nesmetanog rada sistema. Podesan je
u situacijama kada je mehanicka krutost sistema nedovoljna i zahtev za odzivom nije veliki.

(2) Brzo pozicioniranje (P2-02.0=2):

Ovaj metod ima najbrzi odziv parametra tuninga (podesavanja), ali nema posebno suzbijanje
prekoracenja.

(3) Brzo pozicioniranje (kontrola prekora¢enja) (P2-02.0=3):

Ovaj metod ima brzi odziv parametra tuninga (podeSavanja) i ogranicava prekoracenja.

6. Pokrenite funkciju Auto-tuning

T |

| | 1. Zet the Limit Fosition I Z. Mto—tuning Setting|§3- Auto-tuning Autnmaticall}'i
Default Parameter Auto—tuning [ Stﬁ ][ Qi t ]
g
Status Register Current State pdate Value -
Auto—tuning exe. .. PO-0O7
Inertia identif. .. F1-00 3
Hormal Wibratioe. .. Fi-01 |
speed loop gaim. .. F1-02
position loop g .. Fl-10
rigid madel aut. .. Fl-11
Hoteh filter =e. .. F1-1Z2
Auto—tuning Err. .. Fl1-33
Inertia identif. .. Fz-00.0
auto—tuning stage Fz-00. 1
F2-00.2
F2-00. 3
F2-01.0 o7

o

7. Kliknite na Enable, zatim kliknite na OK.
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Yo

§ Auto-tuning Interface

[ = |

|1. Set the Limit Position | 2. Auto-tuning Settingl 3. Auto—tuning Automatically

|:| Default Farameter Auto—tuning | Start |l Quit I
Status Register Current State lpdate Value &
futo—tuning exe. .. (Wait SON PO-07 2
Inertia identif. .. Tnitialization F1-00 200 r
Hormal Wibratiao. .. * ‘ - i b
speed loop gain. ..
position loop .| Click Enable, then Click ok againl
rigid model aut...

Hotch filter =e. .|
Auto—tuning Err. . | T n
Inertia identif. . | %

= A
aute—tuning stage |Inertia identi. .. FE-00. 1 0
Fz-00. 2 1
Fz-00. 3 1
Fz-01.0 1] 57

8. Gornji uredaj pocinje da $alje impulse, sacekajte zavrSetak auto-tuninga.

9. Auto-tuning je zavrsen, kliknite na OK.

-

Auto-tuning Interface
g

L= |

| 1. Set the Limit Fosition | 2. futo—tuning Setting| 3. Auto—tuning Automatically

Default Parameter Auto-tuning [ Start ” Bl t ]
Status Register Current State pdate Value -
futo—tuning exe. .. |Initializration PO-0O7 2
Inertia identif. .. |Initiglization P1-00 . |36 3
Formal Vibratiao... |Initi » g 2014 b
speed loop gain. .. |[Initi 474
position loop g .. |[Init: Auto—tuning SUCCESS 100
rigid model aut. .. |Initi| 50
Hotch filter =e. .. |Initi| 1]
futo—tuning Err. .. |Fini s.Il 2000
Inertia identif. .. Su-:ceb — h | 1
auto—tuning stage |Auto—tuning pr... FZ-00. 1 0

1
1
] -
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6.5.6 Povezani parametri

Sledeci parametri se mogu modifikovati tokom auto-tuninga. Nemojte manuelno menjati parametre

tokom auto-tuninga.

Uticaj numer.vrednosti pojacanja

Parametar Naziv Svojstvo .
nakon auto-tuninga
P0-07 Prvi odnos inercije
P1-00 Pojacanje prve petlje brzina
P1-01 Integralna vremenska konstanta prve
petlje brzina
P1-02 Pojacanje prve petlje pozicija
P2-00.0 | Prekida¢ nadzora smetnji
P2-01.0 | Prekida¢ adaptivnog moda
P2-35 Vrem.konst.1 komande obrt.momenta
p2-41 Pojacanje nadzora smetnji
P2-47.0 | Prekidac petlje modela
P2-49 Pojacanje petlje modela .
— - Parametri
P2-55 Pojacanje feedforward brzine modela
P2-60.0 | Prekidac aktiv.suzbijanja vibracija performanse ba
P2-61 Frekvenc.aktiv.suzbijanja vibracija pojacanja
P2-62 Pojacanje aktiv.suzbijanja vibracija
P2-63 Aktivno prigusivanje vibracija
P2-69.0 | Prekida¢ prvog notch filtera
P2-69.1 | Prekida¢ drugog notch filtera
P2-71 Frekvencija prvog notch filtera
P2-72 Prigu8enje prvog notch filtera
P2-73 Frekv.opseg prvog notch filtera
P2-74 Frekvencija drugog notch filtera
P2-75 Prigusenje drugog notch filtera
P2-76 Frekventni opseg drugog notch filtera
P2-17 Max.brzina identifikacije brzine i auto-
tuninga interne komande
P2-86 Auto-tuning jog moda .
- - - — Parametri
P2-87 Auto-tuning min.granice pozicije
- - — postavke Ne
P2-88 Auto-tunin max.granice pozicije auto-
P2-89 Auto-tuning max.brzine .
_ _ tuninga
P2-90 Auto-tuning vremena ubrzavanja/

usporavanja

Napomena: Parametri P2-60~P2-63 se tokom procesa auto-tuninga automatski modifikuju. Korisnicima
nije dozvoljeno manuelno modifikovanje parametara, jer moze do¢i do gubitka kontrole nad sistemom.
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6.6 Manuelno podeSavanje

6.6.1 Pregled

Kontrolna Kontrolna
petlja iozicije petljajbrzine
\
Impuls L Komahda ) ) Servo motor
komande + Y Puja\,allj: brzine Kontrota Fitter
Jue I Bro{akc. »| petlie *y| brzine Kv, »| komande + Kont'mla "'FM\
> 8resd ozicije Kp - Ti brt.mom Tf > strue r
Petlja struja i
pet] Petlja brzina i
etlja
Ja ()
pozicija I \_/
Enkoder
Gornji uredaji Servo drajver

Dijagram kontrolne petlje pozicije (iskljuéiti petlju modela)

Impuls komande -
o Petlja
modela
Brzina Obrtni moment
feedforward eedforward
Kontrolna Kontrol.
petlja*pozicija petlja brzina
1 A4
h:«]::;a ﬁIu . Servo motor
v RONTrola FTIEr + Kontrola
Brojac i ; +
) |y Pojac.petlje brzine Kv, »| komande Y, >f""\

greski pozicija Kp . Ti obrt.mom k struje T
Tf Petlja struja :

Petlja brzina

PetI'Ja“ fpg\
pozicija I \
Enkoder
Gornji uredaj' Servo drajver

Dijagram kontrolne petlje pozicije (ukljuditi petlju modela)

Servo uredaj &ine tri feedback petlje (petlja struja, petlja brzina i petlja pozicija) iznutra ka spolja. Sto
je vise unutrasnjih petlji, veéi je odziv sistema. NepridrZzavanje ovog principa ¢e rezultirati slabim
odzivom ili vibracijama. Parametri petlje struja su fiksne vrednosti kako bi se osigurao adekvatan
odziv, i nije potrebno da ih korisnici podeSavaju.
Upotrebite manuelno podeSavanje parametara u slede¢im situacijama:

o [Kada se brzim podesavanjem pojacanja ne moze posti¢i ocekivani efekat

e Kada automatskim podeSavanjem pojacanja nije postignut ocekivani efekat

6.6.2 Koraci podeSavanja

U modu pozicije, ako je za auto-tuning izabran soft (meki) mod (P2-02.0=1), funkcija petlje modela ¢e
biti iskljucena; u modu brzine, pojacanje petlje pozicija ¢e biti nevazece.

Povecanje vremena odziva
1. Smanjenjem vremenske konstante filtera komande obrtnog momenta (P2-35)
2. Poveéanjem pojacanja petlje brzina (P1-00)
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3. Smanjenjem integralne vremenske konstante prve petlje brzina (P1-01)
4. Poveéanjem pojacanja prve petlje brzina (P1-02)
5. Povecanjem pojacanja petlje modela (P2-49)

Smanjenje odziva, spre¢avanje vibracija i prekoracenja

1. Smanjenjem pojacéanja prve petlje brzina (P1-00)

2. Povecanjem integralne vremenske konstante prve petlje brzina (P1-01)

3. Smanjenjem pojaéanja prve petlje brzina (P1-02)

4. Povecanjem vremenske konstante filtera komande obrtnog momenta (P2-35)
5. Smanjenjem pojaéanja petlje modela (P2-49)

6.6.3 Parametri pojacanja Kkoji se ne podeSavaju

Naveséemo parametre pojacanja koje ne treba podesavati:
P1-00 Pojacanje petlje brzina

P1-01 Integralna vremenska konstanta petlje brzina

P1-02 Pojacanje petlje pozicija

P2-35 Vremenska konstanta filtera komande obrtnog momenta
P2-49 Pojacanje petlje modela

B Pojacanje petlje brzina
Budu¢i da je odziv petlje brzina nizak, on ¢e postati faktor kasnjenja spoljne petlje pozicija, tako da ¢e
do¢i do prekoracenja ili vibracija. Stoga, u opsegu u kom nema vibracija mehani¢kog sistema, $to je
veca vrednost postavke ovog parametra, servo sistem Ce biti stabilniji i imace bolji odziv.

Parametar Naziv Default Jedinica Opseg Modifikacija | Efektivan
postavka
P1-00 Spege:ir']OOp 200 0.Hz | 10~20000 Bilo kad Odmah

B Integralna vremenska konstanta petlje brzina

Kako bi se dobio odziv na male inpute, petlja brzina sadrZi integralne elemente, zbog ¢ega je ona faktor
kasnjenja servo sistema, kada je vremenska konstanta prevelika, do¢i ¢e do prekoracenja ili
prolongiranja vremena pozicioniranja, Sto ¢e rezultirati losijim odzivom.
Odnos izmedu pojacanja petlje brzina i integralne vremenske konstante petlje brzina se moZze priblizno
prikazati slede¢im izrazom:

P1-00 x P1-01 = 636620

Parametar Naziv 2ril Jedinica Opseg Modifikacija |Efektivan
postavka
Integral time
P1-01 constant of speed 3300 0.0lms | 15~-51200 Bilo kad Odmah
loop

B Pojacanje petlje pozicija
Kada je parametar prekidaca petlje modela nevazec¢i (P2-47.0=0), odziv petlje pozicija servo sistema je
odreden pojacanjem petlje pozicija. Sto je veée pojacanje petlje pozicija, veéi je odziv i kraée je vreme
pozicioniranja. UopSteno govoreci, pojacanje petlje pozicija se ne moze povecati iznad vrednosti pri
kojoj dolazi do prirodnih vibracija mehani¢kog sistema. Zbog toga, kako bi se postavilo pojacanje
petlje pozicija na vecu vrednost, potrebno je poboljsati krutost motora i povecéati broj njegovih
inherentnih vibracija.
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Naziv p——_ Jedinica Opseg  |Modifikacija Efektivan
P1-02 Position loop gain 200 0.1/s 10~20000 | Bilo kad Odmah

B Integralna vremenska konstanta filtera komande obrtnog momenta

Kada vibracije sistema uzrokuje servo drajver, moguce je eliminisati ih podeSavanjem parametara
vremena filtriranja komandi obrtnog momenta. Sto je manja numeri¢ka vrednost parametra, bolja je
kontrola odziva, ali je ograni¢ena uslovima motora. Kada dode do vibracija, parametar se uopsteno
smanjuje i preporucuje se opseg podesavanja od 10-150.

FEEMEER Naziv Default Jedinica Opseg ModifikacijaEfektivan
postavka
p2-35 | Filter time constant of 100 | 0.0lms | 0~65535 | Bilokad | Odmah
torque instruction 1

B Pojacanje petlje modela
Kada je parametar prekidaca petlje modela vazeéi (P2-47.0=1), odziv servo sistema je odreden
pojacanjem petlje modela. Ako se poveca pojacanje petlje modela, povecava se i odziv i vreme
pozicioniranja se skracuje. Istovermeno, odziv servo sistema zavisi od ovog parametra, ne od parametra
P1-02 (pojacanje petlje pozicija). Pojacanje petlje modela je vaze¢e samo u modu pozicije.

FETMEER Naziv Default Jedinica Opseg Modifikacija| Efektivan
postavka
P2-49 Model loop gain 500 0.1Hz 10~20000 | Bilo kad Odmah

6.7 Suzbijanje vibracija

6.7.1 Pregled

Svi mehanicki sistemi imaju odredenu frekvenciju rezonancije. Kada se poveca servo pojacanje, moze
do¢i do kontinuiranih vibracija u blizini rezonantne frekvencije sistema. UopSteno, u frekventnom
opsegu od 400 Hz do 1000 Hz, vibracije uzrokuju da nije moguce dalje povecanje pojacanja. Vibracije
se mogu eliminisati automatskim detektovanjem ili manuelnom postavkom frekvencija vibracija.
Nakon §to se vibracije eliminiSu, ako je potrebno povecati odziv sistema, moguce je dalje poveéavati
pojacanje.

Napomena:

(1) Nakon izvodenja operacije suzbijanja vibracija do¢i ¢e do promene odziva servo sistema.

(2) Pre izvodenja operacije suzbijanja vibracija, postavite pravilno odnos inercije i parametre
pojacanja, jer u suprotnom kontrola sistema nece biti pravilna.

6.7.2 Operativni alati

MOd . Operativni alati Mod kontrole | Operativni koraci OgraniCenje
podesavanja
Adaptivni XinJeServo analiza Sig.rici'a SUZb”"’(‘BJg Sve verzije koje
mod mehanickih karakteristika ! podrzava softver
softver) y
racunara
Panel drajvera se koristi | Mod pozicije 6.7.3 S..UZb”anJe Firmware drg_Jvera
_ za suzbijanje vibracija vibracija (Panel) zahte\_/g verziju
Auto-tuning 3700 ili kasnija
mod XinJeServo analiza 6.7.4  Suzbijanje | Sve verzije koje
mehanickih karakteristika vibracija (PC | podrzava softver
softver) racunara
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Auto-tuning | Panel drajvera se koristi za| 6:7.7 S_._uzbijanje Firmware drajvera
Jadaptivni suzbijanje vibracija vibracija (easyFFT) | zahteva verziju

mod

3700 ili kasnija

Napomena: Verzija ugradenog softvera (firmware) drajvera se moze videti pomocéu parametra U2-07.

6.7.3 Suzbijanje vibracija (preko panela)

Postoje dva moda panela za suzbijanje vibracija, mod 1(vib-1) i mod 2(vib-2).

B Razlika izmedu modova za suzbijanje vibracija
Mod Prikaz Promenjeni parametri
Mod 1 vib-1 Bice promenjeni samo parametri koji su povezani sa
suzbijanjem vibracija
Mod 2 Vib-2 Bicée promenjeni parametri suzbijanja vibracija i pojacanje petlje
brzina

Operativni koraci:

1. Unesite kod funkcije F0-10 (Panel 1 suzbijanja vibracija) u auto-tuning modu. Na panelu ¢e
se prikazati “vib-1” ili unesite kod funkcije FO-11 (Panel 2 suzbijanja vibracija), prikazace se
“Vib-2”;

TI n_ _ |J TI ||__:|J
_ 1l I or I I T e
2. Pritisnite ENTER, na panelu ¢e se prikazati i trepereti “Son”, prebacite enabler na manual,
_
i
3. Nakon §to ste ukljucili enabler, na panelu ¢e se prikazati i trepereti “tune” §to oznacava ulazak u
proces auto-tuninga;
L _ IZ‘
I_
4. Gornji uredaj pocinje da Salje impulse, na panelu ¢e se prikazati i trepereti “done”
-
I_h_r ri_

5. Pritisnite taster STA/ESC za izlaz

6. Parametri suzbijanja vibracija se automatski zapisuju u drugom i prvom notch filteru (kada
postoji samo jedna tacka vibracije preporucuju se drugi notch filteri). Povezani parametri su
detaljno opisani u poglavlju 6.7.6 Notch filter.

B Alarm greske panela u procesu suzbijanja vibracija

Kod greske Znacenje Razlozi
.. . . Preveliki odnos inercije; suvise niska krutost
Err-1 Neusp.traZzenje optimal.pojacanja .
mehanizma.
(1) Tokom auto-tuninga je doslo | Pre auto-tuninga proverite da nema prekoracenja
do prekoracenja/alarma ili alarma
Err-2 (2) Auto-tuning - c_ekste_r_ne Prilikom izvodenja auto-tuninga, proverite da
komande/mod suzbijanja vibracija: bl L
Servo iskljutuje enabler u procesu enabler (parametar P0-03) nije isklju¢en
auto-tuninga
Err-3 Nije postavljen mod kontrole pozic.| Izvedite auto-tuning u modu pozicije
Err-4 Nije iskljué.adaptivna funkcija Postavite P2-01.0 na 0, zatim na auto-tuning
Alarm drajvera tokom auto-tunin N .
Err-7 J g Drajver je alarmiran
procesa
Nestabilnost signal Setk .
Err-8 cotabliost Sighata zavisetka Krakak interval komande
pozicioniranja
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6.7.4 Suzbijanje vibracija (PC softver)

1. Otvorite XinJeServo softver, kliknite na Mehanicka svojstva (Mechanical properties;)
2. Kliknite na Merenje (Measure);

I Measure [&J ]

Meazsurement conditions

Measurement model

Signal unit |Electricit5r(%) b @ Current_command Speed_feedback
Original frequency (hz) 10 =
Pesmfnell Bresrenes (i) 1000 = Current_instruction Current feedbaclk
Signal Amplitude (rpm) 100 =
Total Timeims]) S00 = | Execute | | Cancel
3. Postavite uslove merenja, zatim kliknite na Execute (Izvrsiti);
4. Izaberite amplitudu i fazu;
Mt =
EaF0 HEss VRED
TRESRR fﬁﬁg -
N =
: o : : e : 2t
» —— : : E PG E : e
1001 :: : . | : : fiE 928125
70 WgE 5388
= i 45T
10 100 . 100.0 10000

[deg]

10 10.0 100.0 1000.0

5. Postavite Sirinu filtera (da biste jasno videli frekvencije rezonancije), pronadite frekvenciju
rezonancije;

6. Parametre notch filtera treba manuelno postaviti. Radi viSe detalja pogledajte odeljak 6.7.6.

Kao primer, kroz analizu mehanickih karakteristika, frekvencija rezonancije je 328 Hz, i moZe se
koristiti tre¢i notch filter. Parametri su sledeci:

P2-69 = n.1000 P2-77 = 328

Napomena: U modu adaptivnog podeSavanja i u modu auto-tuninga, ako se koristi analiza mehanickih
karakteristika, notch filter se moze postaviti manuelno. Ako postoji viSe tacaka rezonancije, moze se
konfigurisati tre¢i, Cetvrti i peti notch filter.

6.7.5 Suzbijanje vibracija (manuelna postavka)

Ako je poznata frekvencija rezonancije mehanickog sistema, vibracije se mogu eliminisati manuelnim
postavljanjem frekvencije vibracija. KonfiguriSite treci, ¢etvrti i peti notch filter. Povezani parametri su
detaljno opisani u odeljku 6.7.6 Notch filter.
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6.7.6 Notch filter

Notch filter moZe suzbiti mehani¢ku rezonancu redukovanjem pojacajanja na odredenoj frekvenciji.
Nakon $to se notch filter pravilno podesi, vibracije se mogu efikasno suzbijati i servoj pojacanje se
moze kontinuirano poveéavati.
Osnovni princip delovanja notch filtera je prikazan na slede¢im grafikonima:

Frekventna

A

karakteristika
mehanickog sistema

Frekvencija
mehanicke rezonance

»

A Notch
karakteristike

Notch

<—siina

Y

>

Frekvencija

Y

Notch
dubin

»
P

Dijagram principa delovanja notch filtera

Frekvencija

Servo drajver ima pet setova notch filtera, od kojih svaki ima tri parametra: notch frekvenciju, notch
prigusivanje i notch frekventni opseg. Prvi i drugi notch filter se automatski podesavaju, dok se treci,

cervrti i peti podesavaju manuelno.
Filter komande obrtnog momenta i notch filter su postavljeni serijski u sistemu. Kao Sto je prikazano na
slici ispod, prekida¢ notch filtera se kontroliSe parametrima P2-69 i P2-70.

P269 P7-70
kontlrola koptrola
Komandd Prvi Drugi Treéi Cetvrti Peti Komanda
obr‘t.mom Filter notch notch notch notch notch obrt.momenta
pre f”teri komande ! 2 | filter | filter o | filter o o filter o | filter posle filtera
obrtnog P2-71 P2-74 P2-77 P2-80 P2-83
momenta P2-72 P2-75 P2-78 P2-81 P2-84
P2-35 P2-73 P2-76 P2-79 P2-82 P2-85
.. Default .
Parametar Znacenje Promena | Efektivan
postavka
n.ooo0 Prvi notch filter OFF .
_ _ n.ooo0 Bilo kad Odmah
n.oool Prvi notch filter ON
n.oo0o Drugi notch filter OFF Bilo kad Odmah
P2-69 - - n.oo0o
n.oolo Drugi notch filter ON
n.0ooo Treéi notch filter OFF 0 Bilo kad Odmah
- n.0ooo
n.looo Treéi notch filter ON
p2-70 n.ooo0 Cetvrti notch filter ON n.ooo0 Bilo kad Odmah

147



n.oool Cetvrti notch filter OFF

n.0o0o Peti notch filter OFF Bilo kad Odmah

n.oolo Peti notch filter ON 6000

Parametar Znacenje Default Jedinica Opseg Promena | Efektivan
postavka

P2-71  |Frekvenc.prvog notch filt. 5000 Hz 50~5000 Bilo kad | Odmah
P2-72  |Prigusenje prvog notch filt. 70 0.1dB 50~1000 | Bilokad | Odmah
P2-73  |Frekv.opseg prvog notch f. 0 Hz 0~1000 Bilo kad | Odmah
P2-74  |Frekvenc.drugog notch filt. 5000 Hz 50~5000 | Bilokad | Odmah
P2-75  |Prigusenje drugog notch f. 70 0.1dB 50~1000 | Bilokad | Odmah
P2-76  |Frekv.opseg drugog notch f. 0 Hz 0~1000 Bilo kad | Odmah
P2-77 | Frekv.treCeg notch filtera 5000 Hz 50~5000 | Bilokad | Odmah
P2-78 |Prigusenje tre¢eg notch f. 70 0.1dB 50~1000 | Bilokad | Odmah
P2-79  |Frekv.opseg tre¢eg notch f. 0 Hz 0~1000 Bilo kad | Odmah
P2-80  |Frekv.tre¢eg notch filtera 5000 Hz 50~5000 | Bilokad | Odmah
P2-81 |Prigusenje treéeg notch f. 70 0.1dB 50~1000 | Bilokad | Odmah
P2-82  |Frekv.opseg tre¢eg notch f. 0 Hz 0~1000 | Bilokad | Odmah
P2-83 | Frekv.petog notch filtera 5000 Hz 50~5000 | Bilokad | Odmah
P2-84  |Prigusenje petog notch f. 70 0.1dB 50~1000 | Bilokad | Odmah
P2-85 |Frekv.opseg petog notch f. 0 Hz 0~1000 Bilo kad | Odmah

Napomena:

1. Ako se detektuju vibracije u adaptivnom modu, automatski ¢e se konfigurisati drugi notch filter.

2. Ako se u modu Auto-tuning detektuju vibracije, automatski ¢e se konfigurisati drugi i tre¢i notch
filter (drugi notch filter se preferencijalno otvara kada postoji samo jedna tacka vibriranja).

3. Bilo da se koristi adaptivni ili auto-tuning mod, ako se koristi analiza mehanickih karakteristika
servo sistema, potrebno je manuelno konfigurisati treci, Cetvrti i peti notch filter.

6.7.7 Suzbijanje vibracija (easyFFT)

Ova funkcija se koristi za analiziranje mehanickih karakteristika preko funkcijskog parametra FO-12
preko operativnog panela servo drajvera, za pronalazenje frekvencije mehanicke rezonance i postizanje
suzbijanja vibracija. Koraci su sledeci:

5i Postavite obrt.moment Sacekajte omoguc.
- Dwmite . Ppritisnite — —  Drite Y g
e L == 1 11 | pritisn, |
- LIENTER[—— | - I LI 1JenTer I
Uspesno nadena Pritisn.

Uspesno zapisivanje D pritis. frevenciia ENTER

Enable (Omogucen) status
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1.Unesite kod parametra FO-12, drzite pritisnutim ENTER za ulaz u easyFFT funkciju, na panelu ¢e se
prikazati “E_FFt.”

2.Pritisnite ENTER za ulazak u podesavanje obrtnog momenta, prikazace se trenutna vrednost (to je
vrednost parametra P6-89=, pritiskajte INC i DEC da biste promenili vrednost obrtnog momenta.
Povecavajte vrednost polako, kako biste sprecili pojavu ozbiljnih vibracija.

3. Drzite pritisnutim taster ENTER da bi drajver usao u omoguéen (Enable) status, kada ¢e se
prikazati “F” na panelu.

4. Pritisnite ENTER, kada se drajver osposobi, prikazace se “run” na panelu

5. Pritiskajte INC i DEC za forward i reverse rad sistema, i trazite frekvenciju rezonancije. Kada sistem
pronade frekvenciju rezonancije, na panelu ¢e trepereti “E_FFt”, i prikazace se njena vrednost kao
Fxxxx, xxxx. Ukoliko je u pitanju pogresna frekvencija, na panelu ¢e se prikazati “F----.

6. Bilo da se na panelu prikazuje “Fxxxx” ili “F----*, korisnik moze da pritiska tastere INC ili DEC da
bi ponovo trazio frekvenciju rezonancije. Ako pronadete frekvenciju rezonancije, drzite pritisnutim
taster ENTER da biste postavili ovu vrednost u notch filteru drajvera.

Napomena: U svakom koraku mozete pritisnuti taster STA/ESC za povratak na poslednji korak, ili
taster STA za izlaz.

6.8 Korelacije funkcije podeSavanja pojacanja

6.8.1 Kolebanje opterecenja

Do kolebanja optere¢enja moze doéi iz sledeéih razloga:

1. Komanda nije dovoljno glatka kada je inercija optereéenja velika.

Protivmera:

(1) Upotrebite filter za ugladivanje komande pozicije P1-25;

(2) Optimizacija komandi gornjeg uredaja kako bi se smanjilo ubrzanje komandi;
(3) Zameniti motor sa motorom koji ima vecu inerciju.

2. Servo pojacanje je malo Sto rezultuje nedovoljnom krutoséu sistema.
Protivmera:
(1) Povecati parametre pojacanja i krutost kako bi se povecala sposobnost otpornosti na smetnje.

3. Nedovoljna krutost mehanizma i opreme

Protivmera:

(1) Smanjenje vrednosti parametara pojac¢anja;

(2) Optimizacija komandi gornjeg uredaja i smanjenje ubrzanja komandi.
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6.8.2 Vibracije

Vibracije masSine uzrokuje sledece:

(1) Vibracije usled neodgovarajuéeg servo pojacanja

Protivmera: Smanjiti pojacanje

(2) Tacka mehanicke rezonancije

Protivmera: Podesite manuelno parametre notch filtera ili putem analize mehani¢kih karakteristika
sistema

6.8.3 Buka

U adaptivnom modu podesavanja:
(1) Neodgovarajuce servo pojacanje
Protivmera: Smanjiti frekventni opseg adaptivne kontrole (P2-19).

U Auto-tuning modu podeSavanja:
(1) Neodgovarajuce servo pojacanje
Protivmera: U modu brzog podeSavanja, smanjite stepen krutosti

Automatski mod podesavanja: Smanjenje pojacanja petlje modela P2-49

(1) Buka usled mehani¢ke rezonancije
Protivmera: Konsulujte odeljak 6.8.2 Vibracije.
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7 Alarm

7.1 Lista kodova alarma

Istorijski zapis alarma: "' v
U koloni moguénosti brisanja: " v

oznacava da se alarm moze zapisati "o" alarm se ne moze zapisati;

oznacava da se alarm moze obrisati; "o" oznadava da se alarm ne

moze obrisati.

Svojstva
Dali je Servo
Tipalarma | Kaod Objasnjenje Istorijski  Mogucnos{, POIrebno | status
alarma Zapisi brisanja iskljucenje tokom
za brisanje alarma
alarma
1 | EEEE1 o Ne Servo run
EEEE 2 | EEEE2 | Greska komunikacije o o Ne Servo run
3 | EEEE3 | izmedu panela i CPU o Ne Servo run
4 | EEEE4 0 Ne Servo run
0 | E-010 | Nepodudar. verzije firmware o o Da Servo run
3 | E-013 | Greska ucitavanja FPGA o o Da Servo run
01 5 | E-015 | Greska u pokretanju programa o o Da Servo run
6 | E-016 | Greska u radu procesora o o Ne Servo run
7 | E-017 | Vreme pauze rada procesora 0 0 Da Servo run
9 | E-019 | Greska sistemske lozinke o 0 Da Servo run
0 | E-020 | Greska ucitavanja parametra o o Da Servo run
1 | E-021 Opsgg parametra izvan 5 N Ne Servo run
granica
2 | E-022 | Konflikt parametara N N Ne Servo run
02 3 | E-023 Greska pos_.tav.kanala o o Da Servo run
uzorkovanja
4 | E-024 | Izgubljen parametar N N Ne Servo run
5 | E-025 | Brisanje FLASH greske \ N Ne Servo run
6 | E-026 | Greika inicijalizac. FLASH \ N Ne Servo run
8 | E-028 | EEPROM greska zapisa \ \ Ne Servo run
03 0 | E-030 Previsok napon na Bus-u N \ Ne Servo off
Prenizak napon na Bus-u N N Ne Servo run
(DNizak napon u mrezi
0 | E-040 E@rerlljzz?l;kngpon r;)? Bus-u Ne
ZT0K J€ probiem sa o \ Servo off
napajanjem drajvera.
04
1 | E-041 | Prekid napajanja drajvera o N Ne Servo run
3 | E-043 Problem postizanja napona N N Ne Servo off
na Bus
4 | E-oaa | Gubitak faze trofaznog N N Ne Servo off
napajanja
0 | E-060 | Previsoka temper.modula \ N Ne Servo run
06 1 | E-061 | Pregrevanje motora \ \ Da Servo run
3 | E-063 Alarm isklju¢enog termopara. N N Ne Servo run
08 0 | E-080 | Alarm prevelike brzine \ \ Ne Servo off
> | E-092 Analog Tre_f kalibracija nule N N Ne Servo run
09 preko granice _ _
3 | E-093 Analog Vref kalibracija nule N J Ne Servo run
preko granice
10 0 | E-100 | Preveliko odstupanje pozicije N \ Ne Servo run
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Eksterni UVW kratki spoj Ne Servo off
11 0 | E-110 | detektovan tokom v v
samokontrole
13 0 | E-150 | Iskljucen napojni kabl \ N Ne Servo off
i Ne
1 | g6y | Termicko \ \
16 preopterec.drajvera
5 | E-165 | Alarm protiv blokiranja \/ N Ne Servo run
20 0 | E-200 ﬁ(raeoperec.regeneratlv.otporn N N Ne Servo run
o | E-220 Greska komunikacije N N Ne Servo off
apsolutnog servo enkodera
1 | Eo2om1 Previse CRC gresaka u N N Ne Servo off
komunikaciji enkodera
2 | E222 Alarm niskog napona baterije N N Ne Servo off
apsol.servo enkodera
22 - -
Alarm pristupa podacima Ne Servo off
3 | E-223 v v
apsolut. servo enkodera
7 | E-227 Gres_ka signala ukljucenja N N Ne Servo off
multi-turn enkodera
8 | E-208 Prekoracenje vrednosti N N Ne Servo off
apsolutnog servo enkodera
Preveliko odstupanje izmedu Da Servo off
motora i pozicije opterecenja.
6 | E-236 v v
23 Obrnut smer brojaca Da Servo off
7 | E-237 ol v
8 | E-238 PreveI[ko .odstupanje brzine N N Da Servo off
opterecenja motora
0 | E-240 Greka vremena preuzimanja N N Ne Servo off
24 podataka gnkpdgra 0 poziciji
1 | E-2a1 Greska primljenih podataka N N Ne Servo off
enkodera
0 | E-260 | Alarm prekorac.opsega N N Ne Servo run
1 | E-261 Greska veze signala N N Ne Servo run
2 prekoracenja
2 | E-262 [Kontrola prekor.ogran.vremena N N Ne Servo off
4 | E-264 | Preterane vibracije N N Ne Servo run
5 | E-265 | Preterane vibracije motora N N Ne Servo run
o | E-280 NeuspeSan pristup N o Da Servo off
28 parametrima motora
1 | E281 Greska zapisivanja podataka u N o Da Servo off
EEPROM enkodera
0 | E-310 | Neodgovar.snaga motora o o Da Servo off
1 | E-311 | Nedostaje kod motora \ o Da Servo off
1 | E-312 Greska Citanja parametara N o Da Servo off
motora
3 | E-313 Nepodudaranje verzije N o Da Servo off
31 softvera enkodera
4 E-314 Softver enkodera nije podrzan N 5 Da Servo off
5 | E-315 Nemoguénost ¢itanja vazecih N 5 Da Servo off
parametara motora
6 E-316 Nepodudaranje oCitanog koda N 5 Da Servo off

motora sa postavljenim
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7.2 Analiza tipova alarma

Format koda alarma drajvera DS5 je E-XXno, “XX” oznacava tip, “0” oznacava pod-tip

Tip Kod Opis Razlozi Resenja
EEEE (1) Stabilno napajanje osigurava
1 (1) Prevelike ) pajanje osig
o stabilan napon napajanja.
EEEE y fluktuacije napona
Greska u - (2) Nakon ponovnog
EE 2 komunikaciji napajanja, usled ukljucivanja drajvera, ako se
EE EEEE | . N preniskog napona nije ! Ja drajvera, ¢
3 izmedu panela i moeude osves panela: alarm ne moze ukloniti,
CPU guee P > | kontaktirajte predstavnika ili
EEEE (2) Ostecen program roizvodaca
4 panela P '
E-010 Nepodudaranje Preuzeta pogresna Kontaktirajte predstavnika ili
verzije firmware | verzija firmware-a proizvodaca
E-013 Greska ucitavanja | (1)program damaged Kontaktirajte predstavnika ili
FPGA (2)device damaged proizvodaca
(1) Ostacen program Kontaktirajte predstavnika ili
E-014 Greska pristupa (2) Ostecen uredaj proizvodaca
FPGA (3) Ozhiljne spoljne
smetnje
E-o15 | Oreskauradu Oste¢en program Kontaktlrzivjte predstavnika ili
01 programa proizvodaca
(1) Check the input voltage,
(DOsteéen program whether the input phase is
E-016 | Gretka hardvera @Oste.c.en hard\_/er missing or the supply voltage is
(3)Ozbiljne spoljne too low
smetnje (2)  Contact  agent  or
manufacturer
E-017 Pauza u radu Ostecen program Kontaktirajte predstavnika ili
procesora proizvodaca
E-019 Greska sistemske | Ostecen program Kontaktirajte predstavnika ili
lozinke proizvodaca
Re-energizing can restore default
E-020 Greska uéitavanja | NeuspeSna samo- parameters, if there are repeated
parametra provera parametara problems, please contact the
agent or manufacturer.
Vrednosti postavke nisu
E-021 steg parametra unutar propisanog | Proverite parametre i ponovi ih
izvan granica .
opsega postavite
Konflikt Konfilikt postavki P0-01=4, kada se P3-00 postavi
E-022 arametara funkcija TREF na 1, pojaviée se alarm
Greska pri postavci
Greska postavke | kanala aktivir. | Proverite da li su postavke
E-023 ) . . .
02 kanala za prilagod.izlaza ili | pravilne
uzorkovanje kanala za monitoring
podataka
(1) Ako je napajanje jednofazno
od 220V, povezite terminale L1 i
. Nizak napon u mrezi L3.
E-024 Izgubljen_l (2) Poruka se prikazuje odmah
parametri . -
nakon prekida napajanja
(3) Ponovo postaviti parametre
E-025 | Greska brisanja Abnormalno Kontaktirajte predstavnika il
FLASH neoCuvanje parametara | proizvodaca
tokom prek.napajanja
E-026 | Greska Nestabilnost napajanja | Kontaktirajte predstavnika ili
inicijalizacije FLASH ¢ipa proizvodaca
FLASH ¢ipa
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E-028

EEPROM greska
zapisa

Nestabilnost napona ili
abnormalan Cip

Kontaktirajte predstavnika ili
proizvodaca

03

E-030

Bus napon
U0-05 je veci
od trenutno
postavljenog
gornjeg praga,
Za napajanje od
220V (UO-
05>402V)

Za napajanje od
380V (UO-
05>780V)

Visok napon u mrezi

Proverite fluktuacije napona u
mrezi, 220V drajver =zahteva
normalni opseg napona 200V ~
240V, 380V drajver zahteva
360V ~ 420V. Ako su velike
fluktuacije napona, preporucuje
se upotreba izvora napajanja
stabilnog napona i regulatora.

moment
opterecenja
kapacitet

Preveliki
inercije
(nedovoljan
regeneracije)

(1) Povezite ekster.regner.otpornik
(220V: napon na Bus-u

U0-05 = 392 pocinje praznjenje,
U-05 = 377 zavr§.se praZnjenje;
380V: U-05 = 750 pocinje
praznjenje, U-05 = 720 zavrs. se
praznjenje;)

(2) Povecanje vrem.ubrzavanja

i usporavanja

(3) Smanjenje inercije optere¢enja
(4) Smanijiti start-stop frekvenciju
(5) Zamena drajverom i

motorom vece snage.

Ostecenje kocionog
otpornika ili prevelika
vrednost otpornosti

Proverite regenerat.otpornik i
zamenite  ekster.otpornik  sa
otpornikom odgov.vrednosti.
Vid.odeljak 1.4.1 radi izbora
eksternog otpornika.

Prekratko vreme
ubrzavanja i
usporavanja

Produziti vreme ubrzavanja i
usporavanja

Hardverska greska
internog kola drajvera
za uzorkovanje

AC reduktor multimetra

meri ulaznu vrednost servo LN
(R/S/T), koja iznosi 220V

+ 10% od normalne vrednosti.
Ako je napon napajanja veci od
220V + 10% (380V + 10%),
proverite napon napajanja;

ako je napon napajanja
normalan, onda je stanje servo
BB, monitor U0-05, napon
meren multimetrom *1.414
<UO0-05 (u okviru greske od 10
V), onda je servo drajver
neispravan i treba ga poslati
nazad na popravku.

04

E-040

Bus napon U0-05
je manji od
trenutno
postavljenog
donjeg praga. Za
napajanje od 20V
(U0-05 < 150V)
Za 380V
napajanje (UO-

05 <300V)

Nizak napon napajanja
kada je drajver
normalno ukljuc¢en

(1) Proverite fluktuacije napona
u mrezi. Norm.opseg napona za
220V drajver je 200V~240V.
Ako su fluktuacije napona velike,
preporucuje se regulator napona.

(2) Zamena transformatorom
veceg kapaciteta

Trenutni prekid ili
problem napajanja

Ponovo ukljucite drajver nakon
stabilizovanja napona

Hardverska greska
internog kola drajvera
za uzorkovanje.

AC reduktor multimetra

meri ulaznu vrednost servo LN
(R/SIT), koja iznosi 220V

+ 10% normalne vrednosti.
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Ako je < 220V + 10% (380V +
10%), onda proverite napon
napajanja; ako je normalan, onda
je servo u BB stanju, pratite UO-
05, ako je napon meren
multimetrom * 1.414 > U0-05 (sa
greSkom oko 10V), onda je servo
drajver neispravan i treba ga
poslati nazad na popravku.

Prekid napajanja

E-041 drajvera Isklju¢. napajanje drajvera| Proverite napajanje
Nizak napon u ez Nizak napon u mreZzi kada se
kada se drajver drai e
y N - rajver normalno ukljuci
E-043 Greska postizanja | normalno ukljuci
napona na Bus-u Kada je drajver ON; obratite
(DC sabirnici) Ostecenje hardvera paznju na zvuk aktiviranja releja.
Gubitak faze Nedostaje jedna faza u
E-044 | trofaznog napajanju Proverite napajanje
napajanja
Preispitajte  kapacitet motora,
pratite  U0-02  obrt.moment
- tokom rada, da li je njegova
Previsoka Rad pqd \{ellklm y vrednost veca od 100 u duzem
optere¢enjem u duZzem - . .
temperatura vremenu, ako jeste, izaberite
vremenu . . o
modula motor vefeg kapaciteta ili
E-060 (kada je temper. smanjite opterecenje.
modula U-06 (1) Poboljsajte ventilaciju kako
> 90°C dogodice biste  smanjili  ambijentalnu
se alarm, kada je | Previsoka ambijentalna | temperaturu;
U-06 > 70°C temperatura (2)  Proverite da li se ventilator]
pojavice se okreée kada je servo osposobljen;
06 upozorenje) kada je temp.modula U-06 >45°C,
ventilator treba da se aktivira.
Ostecen ventilator Zamenite ventilator.
Aktivira se alarm kada g?rrzgxg“r;ed?a li ventilator
E-061 | Pregrevanje motora| je temperatura motora o . y
-y o (2) Kontaktirajte proizvodaca
visa od 95°C . .y .
radi tehnicke podrske
(1) Kod motora 11 kW
ili vete snage je
Alarm isklju¢en termopar Proverite veze termopara;
E-063 | iskljucenog @ Kod motora sniage Zastita od alarma skdjucenog
termopara ispod 11 kW, lazni para: p 4=
alarm.
Proverite da li je postavka
parametra  drajvera P0-33
_ Nepodudaranje koda 1derv1'.uc.na sa brojem na nazivnoj
Alarm prevelike motora plo¢ici motora
brzine > (broj posle MOTOR CODE), ako
P3-21/P3-22) nije, unesite odgovaraju¢i kod, i
08 £-080 Max.forward Izvrsite kontrolu ozicenja

brzina je P3-21,
max.reverse

Greska elektri¢nog
povezivanja UVW

UVW terminala za motor,
treba ih povezati u faznom nizu

brzina je P3-22.

Prevelika brzina motora

(1) Smanjena  je  vrednost
granice max.brzine P3-21/P3-22.
(2) Potvrdite da li spoljne sile
dovode do prevel.brzine motora,
ili je ulazna frekvenc.impulsa
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prevelika i da li je odnos
elektronskog reduktora preveliki.

Greska enkodera

(1) Proverite kabl enkodera ili ga
zamenite sa novim.

(2) Postavite drajver u BB
(neaktivno) stanje i pratite
parametar U0-10. Lagano rukom
okreéite osovinu motora da biste
videli da li se vrednost UO-10
normalno menja, da li se
povecéava u jednom smeru i da li
se smanjuje u drugom smeru.
(prikaz ciklusa 0-9999 ).

Prekoracenje granid

Greska analogne

Korigujte nulu bez analognog

E-092 | analogne Tref kalibracije nule hapona
09 kalibracije nule
E-093 | Prekoracenje granid Gre?ska e.tpalogne Korigujte nulu bez analognog
analogne Vref kalibracije nule napona
kalibracije nule
U modu kontrole (30 k(i)rlzlrnatilltienpeaznju da li je motor
Preveliki offset pozicije, ra}ZI.i.ka. izmedu (2) Smanjite zadatu brzinu
10 E-100 - zadate pozicije i stvarne s
pozicije .. Koracuie | PoZiciie; _
pozielje gre ! (3) Povecajte granicu odstupanja
granicnu vrednost. impulsa preko parametra P0O-23.
Proverite da li je postavka
parametra drajvera P0-33
Nepodudaranje koda identi¢na sa brojem na nazivnoj
motora plo¢ici motora
(broj posle MOTOR CODE),
ako nije, unesite odgovarajuéi
Izvrsite kontrolu ozicenja
e terminala  za  priklju¢.motora
giﬁiknzl(;zwenja Uvw UVW, treba da budu u faznom
nizu (braon U, crni V, plavi W).
(1) Izmerite da li je UVW fazna
otpornost uravnotezena. AKko je
fazna otpornost neuravnoteZena,
Zamenite motor.
(2) Izmerite da li postoji kratak
spoj izmedu UVW i PE motora.
Tokom  samo- . .| Ako  postoji  kratak  spoj,
kontrole otkriven Otkriven kratak SPOj | zamenite motor.
11 E-110 | | atak spoi Uuvw terminala | (3) Izmerite UVW izlaze sa
poj UVW drai - : X
terminala rajvera ili kvar motora | strane drajvera  pomocu
multimetra (diodni  reduktor),

crni pin za P+, crveni pin za
merenje UVW; crveni pin za P-,
crni pin za merenje UVW; ako je
bilo koja od 6 grupa vrednosti
jednaka 0, zamenite drajver.

Blokiran deo opterec¢enja

Savetuje se da motor radi sa
neoptere¢.osovinom kako bi se
reSio ovaj problem.

Brzi start-stop trenutni
alarm

Povecati vreme ubrzavanja i
usporavanja

Problem sa enkoderom

(1) Proverite kabl enkodera ili ga
zamenite sa novim

(2) Postavite drajver u BB stanje
i pratite U0-10.
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Lagano rukom okrecite osovinu
motora i pratite da li se U0-10
pravil.menja, da li se povecava u
jednom smeru i smanjuje u
drugom (prikaz ciklusa 0-9999).

Iskljucen napojni

Prekid bilo koje faze u

Iskljucite napajanje drajvera i
proverite vezu napojnog kabla.
Savetuje se upotreba multimetra

13 E-150 uvw drajvera, | za testiranje stanja. Nakon
kabl X - o y .
neispravan  kabl ili | eliminisanja  greSaka, drajver
motor. treba ponovo prikljuciti na
napajanje.
Proverite da li je postavka
parametra drajvera U0-33
Nepodudaranje koda identi¢na sa brojem na nazivnoj
motora plocici motora
(broj posle MOTOR CODE),
ako nije, unesite odgovarajuéi
kod, i ponovo ukljucite drajver.
Preopterecenje, stvarni
radni  obrt. moment
premasuje nazivnu
vrednost u kontin.radu
tokom duZeg vremena. s . . .
(Pratite UO—2 da biste Povecajte k;paglt?jc drajvera i
roverili stvarni radni motora. - Produzite vreme
prove ubrzavanja i usporavanja i
obrtni  moment. Ako .. e .
motor normalno  radi smanjite opterecenje._ Prat_lte
. w.. . .. | parametar U0-00 da li brzina
nece se zaglavljivati niti Koradui
podrhtavati. Ako je UO- SCIVO I momga prexoracuje
02 vede od 100, postavljenu vrednost.
moguée je da izabran
neodgovarajuci motor.)
Termicko !\Alfhr?n;ml sut Ed’arr?imi Elimini$te mehanicke distorzije.
16 E-161 Znenadno - opterece Smanjite opterecenje.

preoptere¢.drajvera

udareni.

Rad motora kada se
kocnica nije aktivirala.

Izmerite napon na terminalu
kocnice 1 definiSite njeno
otvaranje. Savetuje se upotreba
servo BK signala za kontrolu
zakljucavanja kocnice. Mora se
obratiti paznja na  vreme
otvaranja kocnice i rad motora.

Pogresno povezan kabl
enkodera, napojni kabl,
prekinuta Zica ili labavi
pinovi konektora.

Proverite UVW veze napojnog
kabla da biste videli da li postoji
neka greska u faznom nizu.
Multimetar se koristi da bi se
utvrdilo da li je kabl enkodera
prikljucen. Proverite labavost
utikaca, vibracije masine, da li
je utika¢ u bilo kom smislu
oStecen i neispravan.

Kod ozicenja  vise
mehanizama,

nepravilna veza kabla
motora sa  drugim

osovinama vodi do

Provera oziCenja servo sistema,
kabla motora, kabla enkodera-da
li su pravilno povezani sa
odgovaraju¢om osovinom.
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nepravil.oziCenja.

Slabi rezultati
podeSavanja pojacanja
dovode do vibracija

motora, njihanja napred
i nazad i nenor.bukom

Ponovo podesiti parametre
pojacanja.

Kvar hardvera drajvera
ili motora

MoZe se izvesti unakrsni test
Servo sistema ili sa
neopterecenom osovinom
motora, postavite F1-01 probni
rad, F1-00 jog rad ako motor ne

16

E-165

Alarm protiv
blokiranja
procenom da je
trenutni izlazni
obrt.moment
motora veci od
P3-28/P3-29
(granica internog
forward/ reverse
obrt.momenta), i
vreme dostize
PO-74 (jedinica
ms), i brzina je
manja od P0-75
(jedinica 1 rpm).

(1)  Mehanizam je
udaren, naglo postaje
optereéen i izobli¢en;
2 Motor se
pokrece kada kocnica
nije otvorena;

(3) Postavka
parametra je
neodgovarajuca.

moZe ravnomerno da rotira
zamenite drajver ili motor sa
novima i poSaljite neispravni
(1) Eliminisite faktore

mehanic¢kog izobli¢enja. Smanjite
opterecenje.

(2) Izmerite napon na terminalu
kocnice 1  definiSite  njeno
otvaranje. Savetuje se upotreba
servo BK signala za kontrolu
zakljucavanja koc¢nice. Mora se
obratiti paznja na vreme otvaranja
kocnice i rad motora.

(3) Pratite stvarno opseg obrtnog
momenta parametrom UO0-02 i
proverite da li je postavka granice
obrtnog momenta u parametrima
P3-28/29 odgovaraju¢a. (Nakon
verzije 3760, parametri postavke
granice izlaz.obrt.momenta za
alarm blokiranog rotora su P3-38
i P3-39).

20

E-200

Preoptereéenje
regenerativnog
otpornika

Velike fluktuacije
napona u mrezi

Stabilizujte ulazni napon

Izabrana je suvise mala
regenerativna otpornost

Zameniti  sa  regenerativnim
otpornikom velike snage
(vid.odeljak 1.4.1)

Suvise kratko vreme
ubrzavanja i
usporavanja

Povecajte vreme ubrzavanja i
usporavanja

Ostecenje hardvera

AC reduktor multimetra

meri ulaznu vrednost servo LN
(R/SIT), koja iznosi 220V

+ 10% normalne vrednosti. Ako
je < 220V + 10% (380V + 10%),
onda proverite napon napajanja;
ako je normalan, onda je servo u
BB stanju, pratite U0-05, ako je
napon meren multimetrom *
1.414 < U0-05 (sa greskom oko
10V), onda je servo drajver
neispravan i treba ga poslati
nazad na popravku.

22

E-220

Greskau
komunikaciji

Neodgovarajuc¢i motor

Proverite da li je motor
odgovarajuéi

158




apsolutnog servo
enkodera

Neprikljucen kabl
enkodera ili lo$ kontakt

Proverite da li se vrednost U0-54
brzo povecava. Ako je odgovor
da, kolo enkodera je iskljuceno.
Iskljucite  napajanje  drajvera,
proverite vezu kabla enkodera,
ako je kabl labav, upotrebite
mulitmetar za testiranje stanje
provodljivosti; nakon eliminisanja
greSaka,  ponovo  prikljucite
napajanje. Strogo je zabranjeno
priklju¢ivanje na napajanje bez
isklju¢ivanja sistema.

Primljene greska
podataka enkodera, broj
greSaka premasuje broj
pogresnih pokuSaja u
registrima enkodera PO-
56

Proverite da li se vrednosti U0-79
i U0-54 povecavaju. AKko je
odgovor da, enkoder je ometan.
Zice enkodera i njegov napojni
kabl se ne postavljaju u isti vod ;
instalirajte filter na ulaznoj strani
napajanja drajvera ; Zice enkodera
postavite u rukav sa magnetnim
prstenom ; iskljucite masine za
zavarivanje i svaki tip opreme
koja pravi velike smetnje.

E-221

Previse CRC
greSaka u
komunikaciji
enkodera

Primljene greska
podataka enkodera, broj
greSaka premasuje broj
pogresnih pokuSaja u
registrima enkodera PO-
56

Enkoder je ometan, izolujte izvor
smetnji.

E-222

Prekoracenje
vrednosti
apsolutnog
enkodera,
vrednost
enkodera
(moguce je
blokirati ovaj
alarm)

niska
napona

Napon baterije u kutiji
kabla enkodera je maniji
od 2.75V

Zamenite bateriju pri uklju¢enom
napajanju servo drajvera kako
biste izbegli greske informacija o
poziciji enkodera. Specifikacija
baterije :

Baterija br.5, 3.6V (model CP-B-
BATT, CPT-B-BATT)

Alarm pri ukljucenju
novog uredaja

(1) Kada je motor apsolutne
vrednosti OFF, memorija pozicije
zavisi od baterije u kablu
enkodera. Kada se iskljuci kabl
enkodera od motora, nije moguce
napajanje, Sto vodi ka gubitku
trenutne pozicije motora , i javice
se alarm E-222. Postavite FO-
00=1 da biste obrisali alarm i
nastavili sa normalnim radom.

(2) Moguca je zastita od pojave
ovog alarma pomodéu parametra
P0-79. Kada se P0-79 postavi na
1, trenutna pozicija neée biti
memorisana kada dode do prekida
napajanja (power off).

E-223

Alarm  pristupa
podacima apsolut.
servo enkodera

Za multi-turn apsolutni
motor se ne koristi kabl
enkodera sa
baterijskom kutijom

(O Upotrebite kabl enkodera sa
baterijskom kutijom;
@ Iskljudite i ponovo ukljudite
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Obi¢no je problem u | drajver (panel drajvera treba
samom enkoderu, ili je | potpuno da se isklju¢i).Ako alarm
napajanje enkodera | nije  uklonjen,  kontaktirajte
nestabilno. predstavnika  kompanije ili
proizvodaca.
Abnormalno  napajanje
glavnog kontrol.cipa
apsolut.multi-turn
enkodera.
ADC uzorkovanje izvan
opsega, problem nekih
otpornika i kondenzatora
ili slab signal magnetnog
senzora.
Tip Kod Opis Razlozi Resenja
Greska  signala | Obi¢no je problem u
ukljuCenja multi- | samom enkoderu, ili je | U slucaju da nema baterije,
E-227 | turn enkodera napajanje enkodera | isklju¢ivanje kabla enkodera moze
nestabilno. uzrokovati ovaj alarm.
22 . Motor nastavlja da radi u | (1)F1-06=1 se koristi za brisanje
Prekoracenje . . - ;
. jednom smeru, prevelika | ciklusa enkodera apsol.vrednosti
E-228 | vrednosti apsolut. q datak L
servo enkodera vrednost podataka | (2)  Alarm se moze spreéiti
enkodera postavkom parametra P0-79=2.
(O  Mehanicka greska. Preko
Preveliko mehanizma osovina motora dolazi
odstupanje do pokretne platforme. Feedback]
izmedu motorai | Greska izmedu | reSetk.lenjira  je  direktno  sa
pozicije feedback-a enkodera i | pokretne platforme i dolazi do
E-p36 | OPterecenja, grating (reSetkastog) | grejaka u njemu nakon prolaska
Pregoracena leélllra’ é’dsmpanle Velie kroz sinhroni remen ili olovni
vrednost od vrednosti postavke ;
postavke parametra P9—02‘.) é?a)vrgrna:t.in (resetkasti) lenjih nije
parametra P9-02 = rating Jih )
instaliran paralelno
23 (® Podesite parametre od P9-05
do P9-08 na odgov.vrednosti
Obrnut smer | Kada se P9-02 postavi
brojaca (enkoder | na 0, grating (reSetkasti)
u potp.zatvorenoj | lenjir ¢e biti slomljen ili | Ponovo proverite grating
E-237 Sl : ; .. . « . ol
petlji i eksterni | nee  biti  pravilno | (reSetkasti) lenjir i ponovo
grating lenjir). povezan. ukljucite sistem.
. Razlika izmedu feedbackl Proverite da li je izabran
Preveliko . . . o
- . brzine enkodera i grating| odgovaraju¢i parametar P9-05 ~
odstupanje brzine .. .. . .
E-238 . lenjira prekoracujel P9-08 za mehanizam i ponovo
opterecenja postavlj.vrednost u P9-04 | ukljudite sistem
motora ' '
@ Restartujte drajver
@O  Broj uzastopnih | @ Proverite raspored napojnih
Greik greSaka u  sekvenci | kablova, kablovi jake i slabe struje
reska - VIemena | oz riranja podataka | treba da budu odvojeni.
E-240 | preuzimanja : 0 . . .
enkodera je ve¢i od | (3) Oprema koja radi sa velikim
24 podataka dnosti PO-68 . i .
vrednosti PO- intenzit.struje treba posebno da se
enkodera 0 . . :
P @ CPU taymer fluktuira napaja.
poziciji . .
@ Proverite uzemljenje.
Greska primljenih | Primljeni podaci enkodera| (D Proverite raspored napojnih
E-241 o RN . . .
podataka su pogresni i broj greSaka | kablova, kablovi jake i slabe struje
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enkodera.

prekoracuje vrednost
broja ponovnih pokusaja
datu parametrom P0-56

treba da budu odvojeni.

@ Oprema koja radi sa jakom
strujom treba posebno da se napaja.
@ Proverite uzemljenje.

Alarm Detektovan signal | Ako ne zelite da se alarm pojavi
E-260 prekoracenja prekoradenja 1 mod | odmah kad dode do prekoracenja,
opsega obrade prekoraCenja je | mozete promeniti mod obrade
konfigurisan za davanje | signala prekoracenja.
alarma
(1) Kada motor radi u
forward smeru, naizlazi
na § signal  reverse | proverite vezu signala
Greska veze prexoracenja. . prekoracenja i dodelu terminala
E-261 signala (2) Kada motor radi u signala prekoracenja.
.. reverse smeru, nailazi na
prekoracenja signal forward
prekoracenja.
Kontrol:il . (1) Prevelika inercija (1) Smanjite inerciju ili
preko.rﬁlcepja (2) Prekratko StOP ypotrebite koénicu motora;
E-o62 | Ogranicenja timeout vreme o )
vremena (3) Postavka  obrt. %) Povecajte Stop timeout vreme
o o : grani¢enje vremena
o | moms - Lokni e | ol 853
' (3) Povecajte obrtni moment
kocenja P3-32.
(1) Proverite izvor spoljnih sila
26 da biste videli da li ima
problema u mehanickoj
instalaciji;
(2) Povecajte servo pojacanje
da biste poboljsali sposobnost
otpornosti na smetnje;
(1) Vibracije izazvane | (3) Analiza krive brzina; kada
spoljnim silama su prva tri pika blizu nakon
2 Inercija zavr$etka impulsa komande
Preterane optereéenja je vglika__i (0.8* | prvi pik | > | drugi pik | i
E-264 | .~ postavka odnosa inercije 0.8* | drugi pik | > | tre¢i pik |),
vibracije . e . : .
opterecenja je pogresna ili| drajver ne bi trebalo da daje
je pojacanje suviSe malo, alarm kako bi se podesio
§to vodi oscilacijama u| odgovarajuci prag.
pozicioniranju. (4) Kada prva tri pika brzine
nisu ispod 300 rpm za tri
uzastopna vremena nakon
zavrSetka impulsa komande,
drajver ¢e dati alarm.
(5) Kontaktirajte proizvodace
radi tehnicke podrske.
E-265 Erg:g;:ne vibracije Mehanic¢ke vibracije Proverite instalaciju motora
Pod pretpostavkom da se drajver i
Neuspesan motor uklapaju, postavite
E-2g0 | Pristup NeuspeSan zahtev za parametar P0-53 na 0 i zatim
parametrima o¢itavanjem EEPROM pravilno postavite kod motora u
motora memorije parametru P0-33.
28 Pod pretpostavkom da se drajver i
Greska zapisivanja motor uklapaju, PO stav_i te
E-281 datak Neqspeﬁa_n zahtev za parametar PO-53 na O i zatim
podataka u . )
EEPROM zapisivanjemu pravilno postavite kod motora u
enkodera EEPROM memoriju parametru P0-33.
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Nepodudaranje

Npr.drajver 750W isa

Proverite kompatibilnost motora i

31 E-310 | snage drajvera i motorom 200W drajvera i pravilno postavite kod
servo motora. motora u parametru P0-33
rﬁ?)?gr;eaﬁ(t)gmatski Pod pretpostavkom da se drajver i
ofitava, parametar motor uklapaju, postavite

i e " . parametar P0-53 na 0 i zatim
E-311 ma?;%ztjsr%r;'vera rl:l]gfogsstavljen kod pravilno postavite kod motora u
Jpe P0-33 = 0 ) parametru PO-33.
Pod pretpostavkom da se drajver i
Greska  Gitania motor uklapaju, postavite
E-312 | parametara J Neuspesna verifikacija parametar P0-53 na 0 i zatim
motora CRC paramtra pravilno postavite kod motora u
parametru P0-33.
O  Azurirajte firmware drajvera
kako biste maksizovali performanse
motora.
ostavite parametar P0-53 na
@ Postavit tar P0-53
E 313 Nepoduranje Nepoduranje verzije 0 i zatim pravilno postavite kod
verzije softvera | softvera enkodera motora U parametru  PO-
enkodera 33.Parametri  motora su u
31 memoriji  drajvera 1 moZe
normalno raditi, ali moze uticati
na neke performanse.
Softver enkodera | Verzija softvera enkodera Kontaktirajte tehni¢ku podrsku
E-314 | nije podrzan je novija od verzije proizvodaca  radi  aZuriranja
firmware drajvera firmware-a drajvera.
I;famn?fgzgggfh Pod pretpostavkom da se drajver i
parametara motor uklapaju, postavite
E-315 | motora Ocitani kod motoraje 0 | Parametar PO-53 na 0 1 zatim
pravilno postavite kod motora u
parametru PO-33.
Proverite U3-00 i nazivnu plocicu
motora
Automatski ogitani kod | @ ako su dve vrednosti iste,
E-316 Nepodudaranje motora se ne podudara | promenite P0-33 (kod motora) ili
oCitanog koda sa  kodom koji je | postavite P0-33 na O da bi se
mOtora_Sa_ postavljen  parametrom | .. comatski ocitao kod motora;
postavljenim P0-33

@ Ako se dve vrednosti razlikuju,
kontaktirajte
proizvodaca.

tehnicku  podrsku
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8 Modbus-RTU komunikacija

Kompanija Xinje obezbeduje korisnicima ops§ti RS485 komunikacioni interfejs za industrijsku
kontrolu. Protokol komunikacija usvaja MODBUS standardni protokol komunikacija i servo se moze
koristiti kao podredena (slave) stanica za komunikaciju sa glavnim (master) uredajem (kao $to je PLC
kontroler i raunar) putem istog komunikacionog interfejsa i istim protokolom komunikacija. HMI
takode moze biti povezan preko istog komunikacionog interfejsa, kako bi korisnik ostvario daljinski rad
frekventnog regulatora.

Ova serija servo drajvera koja koristi Modbus protokol komunikacije podrzava RTU mod. Sledi
detaljan opis ovog protokola komunikacije.

8.1 Ozicenje komunikacije

1. Ozi¢enje RS-232 komunikacije

PLC, kontroler
kretanja

| e _
L S B
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3. Komunikacija izmedu PLC i servo sistema (servo drajver i servo motor su dobro uzemljeni)

(1) Najbolja preporuka: serijski (hand in hand) mod

£ DN N N

PLC Servo Servo Servo
master slave sl ave slave
(2) Opsta preporuka: razgranata strukturae
PLC Servo Servo Servo Servo
master slave slave slave slave
B A H A B A B A B
(A\) A - A A ‘[ A ( )
\/ ) ) ) ) e \/
(3) Ne preporucuje se: povezivanje u obliku zvezde
Servo Servo
slave slave
Servo PLC Servo
slave master slave
Servo Servo
slave slave




8.2 Parametri komunikacije

1. RS485 parametri komunikacije

Parametar

Znacenje

Default
postavka

Opseg

Promena

Efektivan

P7-00

RS485 broj stanice

1

0~100

Servo bb

Odmah

Parametar

Funkcija

Default

Jedinica nostavka

Podesan
mod

Promena

Efektivan

P7-01

Postavka
komunikacije

- n.2206

Svi Servo bb

Odmah

Postavka

Default
postavka

Opseg

n.oxxx

Bit pariteta 0

0: nema pariteta
1: odd (neparan paritet)
2: even (paran paritet)

n.xoxx

Stop bit 0

0: 2-bit
2: 1 bit

n.xxoao

Baud rate 06
(Brzina
prenosa
bitova)

00: 300
01: 600
02: 1200
03: 2400
04: 4800
05: 9600
06: 19200
07: 38400
08: 57600
09: 115200
0A: 192000
0B: 256000
0C: 288000
0D: 384000
OE: 512000
OF: 576000
10: 768000
11: 1M

12: 2M

13: 3M

14. 4M

15: 5M

16: 6M

Parametar

Znacenje

Default
postavka

Opseg postavke

Promena

Efektivan

P7-02

RS485
communication
protocol

1-Modbus Rtu protokol
1 2-Xnet bus protokol
3-Ocitavanje Xnet bus
komande obrt.momenta

Servo bb

Odmah

2. RS232 postavka parametara komunikacije

Parametar

Znacenje

Default
postavka

Opseg

Promena

Efektivan

P7-10

RS232 br.stanice

1

0~100

Servo bb

Odmah
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Parametar

Parametar

Postavka
jedinice

Default
postavka

Podesan
mod

Promena

Efektivan

P7-11

Konfiguracija
komunikacije

n.2206

Svi

Servo bb

Odmah

Postavka parametra

Funkcija

Default
postavka

Opseg

n.oxxx

Bit pariteta

0

0: nema pariteta
1: odd (neparan paritet)
2: even (paran paritet)

n.xOoxx

Stop bit

0: 2-bit
2: 1-bit

n.xxoo

Baud rate
(Brzina
prenosa
bitova)

06

00: 300
01: 600
02: 1200
03: 2400
04: 4800
05: 9600
06: 19200
07: 38400
08: 57600
09: 115200
0A: 192000
0B: 256000
0C: 288000
0D: 384000
OE: 512000
OF: 576000
10: 768000
11: 1M

12: 2M

13: 3M

14: 4M

15: 5M

16: 6M
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8.3 Protokol komunikacije

Prilikom komunikacije u MODBUS mrezi, ovaj protokol odreduje da svaki kontroler mora znati
adresu svog uredaja, identifikovati poruke poslate sa odredene adrese, i odluéiti koje ¢e radnje
preduzeti. Ukoliko je potreban odgovor, kontroler generi§e feedback (povratnu informaciju) koju Salje
koris¢enjem Modbus protokola. U drugim mrezama, poruke koje sadrze Modbus protokol se
konvertuju u okvir (frame) ili strukturu paketa informacija koje se mogu koristiti u toj mrezi. Ova
konverzija takode proSiruje metod reSavanja adrese Cvora, putanje i detekcije greske u skladu sa
specificnom mrezom.

8.3.1 Struktura karaktera
(1—8—2 format, nema pariteta)

| Starthit [0 | 1 | 2 | 3 [4|5][6] 7 | Stopbit [ Stop bit
(1—8—1 format, odd (neparan) paritet)

Starthit | 0 | 1 | 2 | 3 |4|5|6| 7 Odd Stop bit
parity
(1—8—1 format, even (paran) paritet)
Starthit | 0 | 1 | 2 3 |14|5|6]| 7 Even Stop bit
parity

(1—8—1 format, nema pariteta)
[ Starthit [0 | 1 | 2 | 3 [4]|5][6] 7 | Stophbit

Podrazumevani (default) format podataka servo drajvera je: 1-bit start bit, 8-bit data bit, 1-bit stop
bit.

8.3.2 Struktura podataka komunikacije (Communication data structure)

1. RTU mod:
START Odrzavanje ulaznog signala veceg ili jednakog sa 10ms
Adresa Adresa komunikacije: 8-bitna binarna adresa
Funkcija Kod funkcije: 8-bitna binarna adresa
DATA (n-1) Sadrzaj podataka (Data content):
............... *8 it N s )
DATA O N*8-bitni podaci, N<=8, max 8 bajtova
CRC CHK Low CRC paritet
CRC CHK High 16-bitni kod QRC pariteta se sastoji od 8-bitnih
binarnih kombinacija
END Ulazni ili izlazni signal ne sme biti ve¢i ili jednak 10 ms

2. Adresa za komunikaciju:
Modbus adrese su date u ovom priru¢niku, i odgovarajuca tabela Modbus adresa je data u Dodatku 4.

3. Kod funkcije i podaci:

Kod funkcije Objasnjenje

03H Ocitavanje sadrzaja registara, oCitavanje viSe registara, ali ne vise od 31 u isto
vreme i istovremeno oéitavanje samo podataka u istoj grupi

06H Zapisivanje podataka u registar

»  Kod funkcije 03H: o¢itavanje podataka u registru

Na primer: o¢itavanje U0-05 adrese registra H1005 (bus napon).
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RTU mod:

Format informacija upita Format poruke odgovora
Adresa 01H Adresa 01H
Kod funkcije 03H Kod funkcije 03H
Adresa registra égﬂ Koli¢ina bajtova 02H
. 00H . 01H
Koli¢ina registra 01H Sadrzaj podataka 340
CRC CHECK Low 90H CRC CHECK Low B8H
CRC CHECK High CBH CRC CHECK High 03H

» Kod funkcije 06H: zapisivanje podataka u registar
Na primer: zapisati 300 rpm u adresu P3-18 registra jog brzine.

RTU mod:
Format informacija upita Format poruke odgovora
Adresa 01H Adresa 01H
Kod funkcije 06H Kod funkcije 06H
. 03H . 03H
Adresa registra 121 Adresa registra 1oH
. - 01H .. 01H
Sadrzaj podataka >CH Sadrzaj podataka >CH
CRC CHECK Low 29H CRC CHECK Low 29H
CRC CHECK High C6H CRC CHECK High C6H

4. Kod pariteta (Parity code)

RTU mod: dvobajtni heksadecimalni broj.

CRC polje je dvobajtna, 16-bitna binarna vrednost. Izratunava se od strana poSiljaoca i dodaje se
poruci; kada se doda, to je prvi niski bajt, zatim sledi visoki bajt, tako da je visoki bajt CRC poslednji
bajt poslate poruke. Prijemni uredaj ponovo izracunava CRC primljene poruke i poredi ga sa vrednos¢u
u primljenom CRC polju. Ako se ove dve vrednosti razlikuju, u primljenoj poruci je greska, odbacuje
se okvir poruke, ne daje se odgovor 1 nastavlja sa prijemom podataka sledeceg okvira. Pogledajte opis
Modbus protokola za metod izra¢unavanja CRC verifikacije.

8.4 Primer komunikacije

8.4.1 Komunikacija sa Xinje PLC

Xinje PLC komunicira sa dva Xinje servo drajvera preko RS485, o¢itava brzinu motora i zapisuje
granicu obrtnog momenta servo motora.

1. Ozi¢enje hardvera: ako korisnik koristi AB terminal Xinje PLC-a za RS485 komunikaciju, treba
povezati pinove 14 i 15 drajvera sa AB terminal PLC-a.

2. Postavka parametara: parametri komunikacije drajvera i PLC se postavljaju na isti nac¢in, kao §to
je baud rate (brzina prenosa bajtova), paritet, bitovi podataka, slave (podredene) stanice, itd. Protokoli
komunikacije Xinje PLC i servo drajvera su standardni Modbus RTU, tj. 19200bps, 1-8-1-even parity
(paran paritet).

Postavke parametara su sledece:

P7-00 Stanica br. 1, 2

P7-01.0 ~ 1 baud rate 06

P7-01.2 stop bit 2

P7-01.3 check bit 2 (bit provere)

Napomena: komunikacija ¢e biti neuspesna ako su nedosledne postavke parametara komunikacije
viSeg 1 nizeg uredaja (raCunara).

3. Sofverski program: registar u kojem su prilikom zapisivanja komandi oznaceni broj stanice,
adresa komunikacije i sadrzaj.

(1) Broj stanice (Station no.) vrednost koja je postavljena za servo drajver parametrom P7-00. K1
ukazuje da je P7-00 postavljen na 1; K2 ukazuje da je P7-00 postavljen na 2.
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MO SM13 —
i [ REGWK1H31C DOKY |
station no, -me—
M2 SM13
i [ REGWK2[H31C D4 K4 |

(2) Adresa za komunikaciju: adresa servo slave (podredene) stanice. Radi adrese registara, vidite
Dodatak 4 i Tabelu Modbus adresa.

MO SM13
[ | REcw Ki|H31clDo ke |-
communication
M2 SM13 address @—'—i
| { REGW KAIH31Cjp4 K4 |
(3) Registar. Za ¢uvanje vrednosti parametra upisivanjem adrese.
MO SM13 ]
= I [ REGW K1 H31C]Dofke |
M2 SM13 register <mmm——
= I [ REGW K2 H31Cﬂ|{4 F
(4) Br.serijskog porta.: PLC RS485 broj serijskog porta (serial port no.).
MO SMI3 [ ]
= I [ REGW K1 H31C DKe| |
|
M2 SM13 serial port No. <e—
_||—|| [ Recw k2 H31c D4ka] |

169



9 Dodatak

Dodatak 1. P grupa parametara

Modifikacija i efektivnost parametara:

[3P 1)

o

“\" zna¢i modifikaciju bilo kad i trenutnu efektivnost.

znaci modifikaciju kada je servo OFF i trenutnu efektivnost.

“e” zna¢i modifikaciju kada je servo OFF i efektivnost pri ponovnom ukljucenju.

“A” znaci modifikaciju bilo kad i efektivnost kada rotor motora ne rotira.
Za parametre koji se podeSavaju u heksadecimalnom (6-cifrenom) sistemu brojeva, prefiks "n." se
dodaje postavljenoj vrednosti kako bi se ukazalo da je trenutna postavljena vrednost heksadecimalni

broj.

Sastav oznake parametra:
PX-XX=n. X X X X

PO-XX:

PX-XX.0
PX-XX.1
PX-XX.2
PX-XX.3

Parametar

Funkcija

Jedinica

Default vrednost

Opseg

Efektivan

Podesan
mod

Referent.
odeljak

PO-01

Kontrolni mod 1
1-Mod internog
obrt.momenta
2-Mod eksternog
analog. obrt.momenta
3-Mod interne brzine
4-Mod eksterne
analogne brzine
5-Mod interne
pozicije

6-Mod eksternog
impulsa pozicije
7-Mod eksternog
impulsa brzine
8-XNET Bus mod
obrtnog momenta
9-XNET Bus mod
brzine

10-XNET Bus mod
pozicije

1~-10

12[3]4[5167|
8[9|10

[$2]
[EEN
[EEN

P0-02

Kontrolni mod 2 (isto)

1~10

12[3]4[516]7|
8[9|10

o1
[N
[EEN

P0-03

Mod osposobljavanja
0-nije osposobljen

1-10 osposobljavanje
2-Softversko osposoblj.
3-XNET Bus osposoblj.

1[2|3|4(516/7|
8[9|10

(&)
N
N

P0-04

Rigidity grade

20P1: O
20P2/20P4/20P7 .
15
>=21P5: 10

0~63

1[2|3|4(516/7|
8[9|10

[o2]
w
w
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Definicija smera
PO-05 obrtar_lj_a ) 0 0-1 o |H213l41506[7]
0- Pozitivan mod 8|9]10

1- Negativan mod

a1
N
w

. . 20P1: 800 |0~5000 1/2[3/4/5/6/7|
R Prvi odnos inercije 9
P0-07 | % 1 So0p1. 200 0 v 89|10

»
N
[EN

0-Forward smer ulaznog
impulsa komande:
0-brojanje forward
P0-09.0 impulsa; - 0 0~1 ° 6|7
1- brojanje reverse
impulsa

8]
w
N

PO-092 |Vreme filtera ulazne i F 0~F . 67
impulsne komande

o1
w
N

Default Podesan |Referentni
Parametar Funkcija Jedinica Opseg  |[Efektivan .
vrednost mod odeljak

PO-09 3 Predistribuc.filtera i 0 0~7 . 67 532
ulazne impulsne

0-CW/CCW

P0-10.0 |L-AB - 2 0-2 o 6[7 5.3.2
2-P+D

Broj impulsa komande
po ciklusu 0: Odnos
elektron.reduktora
Vrednost razli¢ita od 0: 1 pul 10000 | 0~99999999 o 516 53.1.1
Broj impulsa komande
potrebnih za obrtanje
motora

PO-11~
P0-12

Numerator o

PO-13  lalektron.reduktora ) ! 0~65535 56 5411

Denominator o

PO-14 " lalektron.reduktora ) ! 0~65535 56 5411

Frekv.impulsa koja

P0-15 odgovara nazivnoj 100Hz 1000 1~10000 o 7 54.3.2
brzini

Vreme filtera imp.
0.01ms 100 0~10000 o 7 5.4.33

PO-16 komande brzine B

Br.impulsa feedback-a 0 0 0~9999 v | L2l

P0-18 enkodera po okr. (niski bit 7/8/9|10 ==

Br.impulsa feedback-a 1[2(3}4/516|

P0-19 enkodera po okr. (vis. Bit) 7/8/9|10

10000 10000 0~9999

P0-23 Granica offseta impulsa [0.01 turn| 2000 0~65535 V 5|6/10 5.

Izbor tipa otpornika za
praznj.kondenzatora
(verzija 3640 i ranije)

0: ugradeni

1: eksterni 1121314[56|
Snaga prainjen_j_a 7/8/9|10
otpornika (verzija 3700
i kasnije) 0 —
kumulativno vreme
praznjenja

1 —mod 1 prosec.snage

P0-24

(€]
N
»
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2-mod 2 prosec.snage
Vrednost snage Prema 1123/4(5/6|
P0-25 praznjenja otpornika w modelu 1~65535 ° 7/8/9]10 526
\/rednost otpornosti Prema 1]213145/6)
- .. ~ 5.2.6
P0-26 praznjenja Q modelu 1-500 ° 7/8/9|10 —
Iskljuc.sevo sitema
) omogué.mod zaustavlj. i _ 12|3/4/5|6|
PO-27 0-Zaustavlj.inercijom 0 0~5 © 718|9]10 524
2-Zaustavlj.usporavnjem
Mod zaustavljanja kod
prekoracenja
(P0-28.0) 2 0~3
0-usporavanjem 1
1-inercijom
. 1|2|3|4|5|6
P0-28 2-usporavanjem 2 - o |7||8||9||1(|) | 5.2.4
3-Alarmno zaustavljanje
Prekida¢ blokade alarma
prekora¢.puta (P0-28.1) 0 0~1
0-bez zastite od alarma
1-zastita od alarma
Mod zaustavljanja pri serv
P0-29 alarmu O-Inercijom 2- - 2 0~2 o 1'?5’51%6' 5.2.4
usporavanjem 1819
o 1|2|3]4/56]
PO-30 Ograni¢.vremena Ims 20000 0~65535 o 71819]10 5.2.3
zaustavliania
- 1|2|3|4/5|6
P0-31 Vreme zaustavljanja 1ms 25 0~5000 o |7 |8 |9 |1 (|) | 5.2.3
usporavaniem 81l
1[2[3/4[5]6]
- - ~ 4.7
P0-33 Postavka koda motora 0 O~ffff ° 7B(9[10 4.7
. . . |Default . Podesan |Referentni
Parametar Funkcija Jedinica Opseg  |Efektivan .
vrednost mod odeljak
Bit zastite od
pojave alarma 1[2[3)4[5|6]
P0-53 - 0 0~1 -
parametra motora ¢ 7|8/9]10
0-nema zastite
Prekidac ventilatora (PO-
69.0)
0- ukljuc.ventilatora kada 1 0-1
je temp.iznad 45°C i
iskljuc.kada je temp ispod
42°C (histerezis 3°C)
1 — Ukljuc.ventilatora kad
PO-69 !e S?I‘\f(.) os;.)osoblje.r.], ) N 1|2[3|4/5/6] i
isklju¢ivanje kad nije. 7(8/9/10
Prekidac alarma
C e 0 0~1
isklju¢enog termopara
(P0-69.1)
0-Zastita od alarma
isklju¢enog termopara
1-iskljucen
termopar
P0-74  |Vreme blokiranja alarma ms 0 0~5000 V 1)23145/6|| 5.8.1
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7/819]10

PO-75

Brzina blokiranja alarma

rpm 50

5~9999

112/3/4[5]6|
7189110

(S
[oe]
[EN

PO-79

Prekida¢ alarma preniskog
napona baterije enkodera
(firmware verzija
20160304 i kasnije)
0-koristi se kao enkoder
apsolutne vrednosti
1-1-koristi se kao inkremen-
talni enkoder

2-2-kor.se kao apsolutni
enkoder, zanemar. alarma
multi turn prekoracenja

0~2

1[2/3/4[5]6|
7189]10

[$2]
~
[N

P0-80

Termicka zastita motora
0-strujna zastita
1-prosecna termicka
zastita

2-analogna termicka
zastita

0~2

1[2/3/4[5]6|
7189]10

P0-92~
P0-93

Numerator 32-bit odnosa
elektron. reduktora.
Efektivan kad P0-11~P0-
14 je 0. P0-92*1 +

P0-93 *10000

1~9999

1~65535

516

P0-94~
P0-95

Denominator 32-bit odnosa
elektron.reduktora
Efektivan kad PO-11~P0-
14 je 0. P0-94*1 + P0-95
*10000

1~9999

1~65535

516

P1-XX:

Parametar

Funkcija

Jedinici

Default vredn.

Opseg

Efektivar|

Podesan mod

Referent.
odeljak

P1-00

Pojacanje prve petlje
brzina

0.1Hz

20P1: 400
Drugi: 200

10~20000

1|2[314/5/6/7/8]9
10

[op]
w

5.

P1-01

Integr.vrem.konstanta
prve petlje brzina

0.01ms

20P1: 1650
Drugi: 3300

15~51200

1)2/314/5/6/7/8]9
|10

()]
(6]
w

P1-02

Pojacanje prve petlje
boziciie

0.1/s

20P1: 400
Drugi: 200

10~20000

1]2/314/5/6(7/8]9
10

()]
(6]
w

P1-10

Pojacanje feedforward
brzine

1%

0

0~300

5[6[7/10

P1-11

Vreme filtera feed-
forward brzine

0.01ms

50

0~10000

506(7|10

P1-22

Izbor filtera komande
brzine
0-niskopropusni filter
prvog reda

1-glatki prosecni filter

0~1

347

P1-23

\Vreme filtera
komande brzine

0.1ms 0

0~65535

31417

P1-24

\reme filtriranja
ubrzanja i usporavanja

komande pozicije

0.1ms 0

0~65535

5/6/10
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. . . Referen.
Parametar Funkcija Jedin. |Default vredn. | Opseg [EfektivanPodesan mod s
pr.os  |/remeglatkog i, g 0 0-65535 | A 56[10 | 5.3.L7
filtera kom.pozicije
P2-XX:
.. . . Podesan  |Referentni
Parametar Funkcija Jedin. Default Opseg |Efektivan q deliak
vrednost mo odelja
Prekidac funkcije
] nadzora smetnji ) 5 1[2[314(5167|
P2-000 |\"er 0 0~1 o 80[10 6.1.4
1- ON
Prekidac adapt.moda 3KW i
P2-01.0 |0-OFF i manja: 0 0-1 . 1|2|83||94||15(|)6|7| 6.6.3
1-ON Drugi:1
Adaptivni nivo
P2-01.1 |0-visok odziv - Prema modelu 0~1 ° 1[2(3/4[5(6[7] -
: 89|10
1-niska buka
Auto-tuning mod
1-soft (mek)
P2-02.0 |2-brzo pozicioniranje - 3 1~3 V 1|2|83|$|15(|)6I7| 6.1.3
3-brzo pozicioniranje,
kontrola prekoracenja
Tip opterecenja (vazi
samo za auto-tuning)
P2-02.2 [1-sinhroni remeni s. - 2 1~3 N 1|2|83||94||15(|)6|7| 6.1.3
2-vijcana Sipka
3-kruta veza
Adaptiv.mod inercije 12314/5(6[7]
P2:033  |0-mod male inercije - 0 0-1 . 8[9[10 5.6.4
1-mod vel.inercije
, o 20P1/20P2/
P2-05 Adf.pubvnf’pojacazje o) | 0-LHz [20P420PT: 4001 165535 | o 1|2|83|:|f(|)6|7| 6.6.4
petlje brzina (standard) >=21P5. 200 9]
Adaptivni odnos 1|2|3|4/5|6|7
P2-07 . p % 0 0~10000 o [21314IS1617] 6.6.4
inercije (standard) 8/9/10
Adapti jacanj
aptivno pojacanje 20P1/20P2/ 1203/455(6]7]
P2-08 nadzora brzine Hz |20P4/20P7. 60| 10~1000 o 819[10 6.6.4
(standard) >=21P5: 40
Adapt.stabilni odnos 1213415/6[7]
P2-12 max. inercije - 30 1~10000 o 819[10 6.6.4
(Standard)
Max.put identifikacije
inercije i auto-tunin 1|2|3|4/5|6|7
P2-15 . J g 0.01r 100 1~3000 \ [21314[S1617] 6.2.4
interne komande 8/910
Max.brzina
identifikacije inercije i 1|2|3|4/5|6]7
P2-17 aclje inercj rpm 0 0-g5535 | | HRSIRIOITLg o
auto-tuning interne 89|10
komande
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Adaptivni koeficijent 1|2|3|4/5|6|7
P2-16 . p J - 100 10~1000 o [2I3141516[7] 6.2.4
inercije rotora motora 89|10
Odnos pocetne inercije
e . _ 1|2|3|4/5/6]7|
p2-18 u identifikaciji inercije % 500 1~20000 V 819[10 6.2.4
. . Default . Podesan  [Referentni
Parametar Funkcija Jedin. Opseg  |Efektivan .
vrednost mod odeljak
20P1: 100
Frekven.opseg 20P2, 1[2[3]4(5167|
P2-19 . % 1~100 6.2.4
adaptivnog moda ° | 20P4: 70 ° 8/9/10
>=20P7: 50
Vrem.konstanta 1 12131415(617]
p2-35 filtera komande obrtnog |0.01ms 100 0~65535 \ 8[9/10 6.5.3
momenta
Pojacanje funkcije
nadzora smetnji 1213415/6[7]
P2-41 obrt. momenta % 85 0~100 v 89110 6.1.4
(efektivan u
neadaptivhom modu)
Prekidac petlje modela
P2-47.0  |0-OFF i 1 0~f N 1955'{’(')6'7' 6.1.3
1-ON
P2-49 Pojacanje petlje modela | 0.1Hz 500 10~20000 \ 3|4/5/6/7|110 | 6.5.3
Prekidac aktivnog
suzbijanja vibracija
P2-60.0 O-OFJF y ) - 0 0-1 V| 346[7[20 | 6.4.6
1-ON
Prekidac aktivnog
suzbij.smetnji tokom
auto-tuninga
0-Akt.suzbij.smetnji nije
P2-60.1  |konfigurisano u auto-| - 1 0~1 \ 3l4/5/6|7]10 | 6.4.6
tuningu
1-Konfigurisanje akt.
Suzbijanja smetnji tokom
auto-tuninga
Frekvenc. aktivno
P2-61 e ..g 0.1Hz 1000 10~20000 \ Li21314[5(6[7] 6.5
suzbijanja vibracija 8/9]10
Pojacanje aktivno
P2-62 Jacanje akiiviiog % 100 1~1000 \ 12134506171 6 4 6
suzbij.vibracija 8/9/10
Aktivno prigusivanje 6.4.6
P2-63 : CHVIO PrIgUSIvan) % 100 0~300 y o (LA
vibracija 8|9|10
i \Vreme filtriranja aktiv. i i _ 123|45/6]7|| 6.4.6
P2-64 suzbijanja vibracija 1 0 5000~5000 v 8|9|20
i \Vreme filtriranja aktiv. i i _ 123|45/6]|7|| 6.4.6
P2-65 suzbijanja vibracija 2 0 5000~5000 v 89|10
P2-66 Dr.UQE} gr.upa.aktl\./.nog i 0 0~1000 N 12|3|4/5/6[7|| 6.4.6
prigusenja vibracija 8|9|10
Frekvencija druge grupe 6.4.6
P2-67 aktivnog priguSenja Hz 20000 10~50000 \ 1|2|83||94||ir)(|)6|7|
vibracija
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P2-69.0  |Notch filter 1 prekidag - 0 0~1 \/ 1|2|§’||;1||£’>(|)5|7| 6.4.6
P2-69.1  |Notch filter 2 prekidag | - 0 0-1 N 1|2§g‘||15’(|)6|7| 6.4.6
P2-69.3  [Notch filter 3 prekida¢ - 0 0-1 \ 1|2|§||51||f(|)6|7| ]
P2-70.0  [Notch filter 4 prekidac - 0 0~1 N 1|2|é>’||;f||15(|)6|7| 3
P2-70.1  |Notch filter 5 prekidac¢ ; 0 0~1 N 1|2|§||§1|If(|)6|7| )
pP2-71 Frekv.I notch filtera Hz 5000 50~5000 N 1|2|83||§||15(|)6|7| 6.7.7
pP2-72 Prigusenje I notch filtera | 0.1dB 70 50~1000 \/ 1|2|83||g||15(|)6|7| 6.7.7
P2-73 Frekv.opseg | notch Hz 0 0~1000 N 1|2§g‘||15(|)6|7| 6.7.7
filtera
p2-74 Frekv.lI notch filtera Hz 5000 50~5000 \ 1|2§||§||f(|)6|7| 6.7.7
P2.75  [Prigus.Ilnotch filtera | 0.1dB | 70 50~1000 N 1955"'{’(')6'7' 6.7.7
P2-76 Frekv.opseg Il notch Hz 0 0~1000 \ 1955}'{’?'” 6.7.7
filtara
p2-77  [Frekvencija Il notch Hz | 5000 | 50~5000 N 1955'{’?'” 6.7.7
filtera
p2.78  [PriguSenje M notch | 0.1dB | 70 50~1000 N 1|2|83||;‘||f(|)6|7| 6.7.7
filtera
P2-79  |Frekv.opseg llinotch | Hz 0 0~1000 N 1|2|83||§||f$6|7| 6.7.7
filtora
P2-80  |Frekvencija IV notch Hz | 5000 | 50~5000 \ 1|2|83||§||f(|)6|7| 6.7.7
filtera
o8l [Prigusenje IV notch filt. | 0.1dB | 70 50~1000 N 1|2|§’||§||15(|)6|7| 6.7.7
pP2-82 Frekv.opseg V notch Hz 0 0~1000 v 1|2|§||§||f'(|)6|7| 6.7.7
filtora
P2-83  |Frekvencija V notch Hz | 5000 | 50~5000 \ 1|2§g‘||15(|)6|7| 6.7.7
filtora
P2-84  [Prigusenje V notch 0.1d8 | 70 50~1000 N 1|2|83||,;||15(|)6|7| 6.7.7
filtera
P2-85 Frekv.opseg V notch Hz 0 0~1000 \ L2134ISI6[7]| ¢ 7 7
filtera 89|10
P3-XX:
.. . . Podesan |Referentni
Parametar Funkcija Jedin. | Default vrednost Opseg  |Efektivan .
mod odeljak
Dodela funkcije V-
REF. 0-V-REF kao
ulaz komande brzine
1-V-REF ¢e se
koristiti kao ulazna
P3-00 referentna vrednost - 0 0~-2 1214 55

granice ekst. Brzine.
Stvarna granica brzine
zavisi od granice
brzine eksternog
analognog signala.
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2-Feedforward brzina

Analogna naponska
komanda koja

P3-01 . .. (0.001V 10000 1500~30000 12|14 5.4.4
odgovara naziv. brzini
(S5E/5L ne podrzava)
Filter analog. naponske
P3-02 komande brzine 0.01ms 200 0~10000 1214 5.4.4
(S5E/5L ne podrzava)
Ulazni napon mrtve
P3-03 zone komande brzine |0.001v 0 0~500 124 5.4.4
(5/E/5L ne podrzava)
Ulaz analognog
P3-04 napona komande V- - 0 0-~-1 12|14 5.4.4
REF (5E/5L ne podrz)
P3-05 Interna brzina 1 rpm 0 -9999~9999 3 5.4.2
P3-06 Interna brzina 2 rpm 0 -9999~9999 3 5.4.2
P3-07  |Interna brzina 3 rpm 0 -9999~9999 3 5.4.2
) Version 3720 and
P3-09 \Vreme ubrzavanja ms before: 0 0~65535 3|4|7 54.1.1
Version 3730: 200
) Version 3720 and
P3-10 \/reme usporavanja ms before: 0 0~65535 3|4|7 54.1.1
Version 3730: 200
Mod nulte kleme
P3-12 - 0 0~3 3147 5.4.1.2
Brzina nulte kleme
P3-13 rpm 10 0~300 3|4|7 54.1.2
Granica
P3-14 max.forward brzine rpm 4000 0~10000 1|2||73||f(|)5|6 5.8.3
Granica
P3-15 max.reverse brzine rpm 4000 0~10000 1|2||73||14(|)5|6 5.8.3
Granica interne
P3-16 forward brzine u rpm 2000 5~10000 12 5.5.1.2
kontroli obrt. momenta
Granica interne reverse
P3-17 brzine u kontroli rpm 2000 5~10000 12 5.5.1.2
obrtnog momenta
p3-18  |Jog brzina rada pm 100 0~1000 1|2||73||f(|)5|6 4.4.2
P3-19 Upozor.na forward rpm 3000 0~10000 L2I3141506| 565 4
brzinu 710
P3-20  |Upozor.na reverse rpm 3000 0~10000 L2B1A156| 5654
brzinu [7]10
Alarm forward brzine 1J2/34[5/6
P3-21 rpm 4000 0~10000 -
[7]110
P3-22 Alarm reverse brzine | rpm 4000 0~10000 1|2||73||f(|)5|6 -
P3-23 Dodeljivanje T-REF i 0 02 2131450617 ¢ 55
funkcije 110
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0 — Ulaz kao komandg

obrt.momenta

1. Kao neoph.uslov za
ogranicenje ulaza
ekster.obrt. momenta
, minim.vrednost je
vrednost poredenja
sa P3-28/P3-29.

2-Feedforward obrt.m.

.. . . |Default . Podesan [Referentni
Parametar Funkcija Jedinica Opseg  |[Efektivan .
vredn. mod odeljak
p3-24  |/\nalognavrednost koja 0.001V| 10000 | 1500~30000 | o  [23J4[5/6]7|10| 5.5.3
odgovara naziv. obrt.moment
pa.p5  |vreme filteraanalog. naponaly o) ol 909 | o-10000 |V  |23pasiei7ito] 222
komande obrt. momenta
p30p  |Jlazninaponmrtvezone 440\ 0~500 J  bpaperio] 222
komande obrt.momenta
Analogna komanda
P3.27 smera obrtnog momenta i 0 0~1 o 231415(6[7]10 i
0-forward 1-reverse
P3-28 Granica inter.forward % 300 0~1000 Y 1|2§§'|f'(|)6|7| 5.8.2
obrtnog momenta 1ol
P3-29 Granica internog reverse % 300 0~1000 \ 1|2§§'|f'(|)6|7| 5.8.2
obrtnoa momenta 1ol
P3-30 Granica eksternog forward % 300 0~1000 \ 1|2|83|§|f(|)6|7| 5.8.2
obrtnog momenta 1l
P3-31 Granica ekst.reverse obrtnog | % 300 0~1000 \ 1|2|E:;3|§|f'(|)6|7| 5.8.2
momenta i
P3-32 Obrtni moment koc¢enja 1% 300 0~1000 \ 1|2L§||51|I15)(|J6I7| 5.2.4
P3-33 Interni obrt. moment % 0 | -1000~1000 w/ 1 5.5.1.1
i Granica zastite od blokiranja 0 _ 1|2|3/4|5|6]7|
P3-38 internog forward obrt.mom. % 300 0~1000 v 89|10 5.7.1
P3-39 _Gramca zaStite od blokiranja % 300 0~1000 N 1|2|3/4|5|6]7| 571
internog reverse obrt.mom. 89|10 ==
p3.45  |Iasnjenje prebaciv. ms | 40 | 0-9999 N 12 i
moda obrt.momenta
p3-47 [KOrekcija odstupanjanule V- 0 |-1000~1000 | 2/4 5.4.4.6
REF analogne vrednosti
P3-48 |V-REF analog voltage offset mV 0 -9999~9999 N 2|4 5.4.4.6
p3-ag |Offset (odstupanje) V-REF i 0 |-1000~1000 | 2l 5535
analognog napona
P3-50 |Offset napona analognog T- mV 0 -9999~9999 N 2|14 5.5.3.5
REF signala
P4-XX:
. . . |Default , Podesan(Referentn
Parametar Funkcija Jedinica seg |Efektivan .
\vrednos mod (odeljak
Broj signala Z faze
P4-00.0 Brojiignala Z faz% nakon napustanja oCs 2 0~f o 50610 | 5.3.1.8
grani¢nog prekidaca (Napom: Stop
kada se postigne signal N+1 Z faze)
Funkcija trazenja refer.nulte tacke
P4-00.1 [0-OFF - 0 0~1 o 5/6/10 | 5.3.1.8
1-ON
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. .. |Default . |Podesan| Refentni
Parametar Funkcija Jedinica Opseg |Efektivan .
vredn. mod | odeljak
Zabrana povratka na nulu pri
P4-00.2 |prekoracenju ; 0-nema zabrane - 0 0~1 o 5/6/10 | 5.3.1.8
1-zabrana
P4-01 Brzina pogadanja prekidaca blizine rpm 600 | 0~65535 o 5/6/10 | 5.3.1.8
P4-02 Brzina napustanja prekidaca blizine rpm 100 | 0~65535 ) 5/6/10 | 5.3.1.8
Interna pozicija-Datim modom se
postavlja mod pozicioniranja
P4-03.0 . C - 0 0~1 o 5 5.33.1
0-relativno pozicioniranje
1-apsolutno pozicioniranje
Interna pozicija-datim modom se
postavlja promena koraka moda
0-step-promena koraka kada je
signal ON, moze reciklirati
1-promena koraka na rastucoj ivici
signala, izvrSenje u 1 koraku
2-pokretanje po rastucoj ivici
P4-03.1 signala, sekvenc.izvrSenje svih, bez ) 0 0~6 5 6 5331
recikliranja 3-postavka br.segmenta
putem komunikacije
4-aktiv.signala /CHSTP dvostr.ivicom
5-terminal/PREFA(P5-57),
/PREFB(P5-58), /PREFC(P5-59) izbor
br.segmenta, opseg od 1~3 6-
terminal/PREFA (P5-57),
/PREFB(P5-58), /PREFC(P5-59) izbor
broja segmenta, opseg od 1~8
Postavka ¢ekanja u modu interne
pozicije
P4-03.2 * . . C . - 0 0~1 o 5 5.33.1
0-Cekanje na zavrset.pozicioniranja
1-Bez ¢ekanja na zavr§.pozicioniranj
P4-04 'Vazeci broj segmenta - 0~35 o 5 5.3.3.2
P4-08 Br.poCet.segmenta u modu inter.pozicijg - 0~35 o 5 5.3.3.3
10~ -32768999 -
P4-10
Impuls prvog segmenta 1pul 0 ]9~327679 V 5 5.4.3
P4-11
999
P4-12 Brzina prvog segmenta 0.1rpm 0 0~65535 \ 5 5.4.3
P4-13 \/reme ubrzav.prvog segmenta 1ms 0 0~65535 \ 5 5.4.3
P4-14 \/reme usporav.prvog segmenta 1ms 0 0~65535 N 5 5.4.3
P4-16 Vreme podeSavanja 1ms 0 | 0~65535 V 5 5.4.3
P4-10+
(n-1) *7|Postavka parametara signala J . 543
~ P4-16+ |internih pozicija od 1 do 35 (n je ’ ) ) ===
(n-1) *7lproj segmenta)
P5-XX:
. - Default . Podesan |Referentni
Parametar Funkcija Jedinica Opseg |Efektivan .
vrednost mod odeljak
Sirina impul Setk Jedinica
P5-00 [fina fmpu7sa zaviseta 11 |1-65535| 5/6/10 | 5.3.1.2
pozicioniranja /COIN komande
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. - Default . Podesan |Referentni
Parametar Funkcija Jedinica Opseg |Efektivan .
vrednost mod odeljak
Mod detekcij 8.
P5-01 Ol derekelje zavis - 0 0-3 \ 56110 | 5.3.1.2
pozicioniranja
Vreme zadrz j
P5-02 1° zactzavanja ms 0 |o0-65535| 5/6[10 | 5.3.1.2
zavrsen.pozicioniranja
.. . . 1|2|3l4|5|6|7
P5-03 Detekcija brzine obrtanja rpm 50 0~10000 V | |8||9||1(|) 7l 5.8.5.2
Detekcija poklapanja 1|2|3|4|5/67
P5-04 . jap pan) rom 50 0~10000 \ [21314[516[7] 5.8.5.3
brzina 8/910
. . 1|2|3l4|5|6|7
P5-05 Postizanje brzine Rpm 1000 | 0~10000 V | |8||9||1(|)| | 5413
Sirina signala blisk Jedinica
P5-06 fina signa‘a HHSKOS 50 | 1-65535| 5/6[10 | 5.3.1.3
pozicioniranja komande
. -500~999 1[2[3/4/5/6|7
P5-07 Servo OFF vreme kasnjenje Ms 500 o [21314[51617] 5.2.5
9 8/9/10
Brzina motora za 1|2|3|4|56]7|
P5-08 Rpm 30 20~10000 o 5.25
komandu kocenja P 89|10
Vreme cekanja na 1|2]3]41516]7|
P5-09 Ms 500 0~65535 5.25
komandu kocenja ° 89|10
Uslov aktiviranja 1]2|3/41516]7|
P5-10 : - 0 0~ffff v 5.8.5.7
korisni¢ki defin.izlaza 1 8|9|10
Vredn.poredenja za |U vezisa 9999-99 123415/6[7]
P5-11 uslov aktiviranja |uslovom 0 99 \ 819[10 5.8.5.7
korisni¢ki defin. izlaza 1 |aktiviranja
1zbor m
P5-12 ?o oda . - 0 0~3 y o [HeBIRIIT 5 g g
prilagodenog izlaza 1 8/9/10
U vezi sa
Postavka histerezisa 1|2|3/4[5/6|7
P5-13 . . uslovom 0 0~65535 \ [21314[51617] 5.8.5.7
prilagod.izlaza 1 S 8/9/10
aktiviranja
Uslov aktiviranja 1[2|3|4|5]6|7
P5-14 . ) - 0 0~ ffff v [2IBI4I617]) 5 ¢ 5 7
prilag.izlaza 2 8/9/10
Vredn.poredenja za [U vezisa 9999~99 12131415(6[7]
P5-15 uslov aktiviranja |uslovom 0 99 \ 819[10 5.8.5.7
korisni¢ki defin. izlaza 2  jaktiviranja
1zbor m
P5-16 F’° oda . - 0 0~3 y o [HeBIReI g5 g
prilagodenog izlaza 2 8/910
. . U vezi sa
Postavka histerezisa 1]2|3/4|516|7|
P5-17 . . uslovom 0 0~65535 l 5.8.5.7
prilagod.izlaza 2 I 8/9/10
aktiviranja
, - 121314[516[7]
P5-18 Umnozak vremena filtriranja - 1 0~10000 V 819110 5.84.1
Sl izlaza 19
Vreme zadrzavanja 1]2|3/41516|7|
P5-19 . ms 2 1~65535 l 5.8.5.6
izlaza Z faze 8/9|10
/S-ON: servo signal
00: Signal je sve
P5-20.0~1 |vreme nevazeci. . 01 0~ff y 1|2|83||g'||15(|)6|7| 5.2.2

01: Ulaz pozitivnog

signala iz S11 terminala

180




. - Default . Podesan |Referentni
Parametar Funkcija Jedinica Opseg |Efektivan .
vrednost mod odeljak
02: Ulaz pozitivnog
signala iz S12 terminala.
03: Ulaz pozitivnog
signala iz SI3 terminala.
04: Ulaz pozitivhog
signala iz S14 terminala.
10: Postavka signala da
bude uvek “vazeéi”.
11: Inverzni signal je ulaz
iz SI1 terminala.
12: Inverzni signal je ulaz
iz SI12 terminala.
13: Inverzni signal je ulaz
iz SI3 terminala.
14: Inverzni signal je ulaz
iz S14 terminala.
P5-20.2  |Vreme filtrir.signala Sl ms 0 o~f V 1|2|8‘°’||:||1‘E’(|)6|7| 5.8.4.1
terminala
P5.21 0~1 /P-CON. komanda _ i 00 O~ff N 1|2|3|4|56]7| 5861
proporcionalnog dejstva 8/9|10 =
P5-21.2  |Vreme filtrir.signala Sl ms 0 o~f V 1|2§|g||15(|)6|7| 5.8.4.1
terminala
0 nq P-OT: Zabrana forward i ~ 1]2|3/41516|7|
P5-22.0~1 obrtanja 03 0~ff v 819[10 5.2.4
P5-22.2  |Vreme filtrir.signala SI ms 0 0~f \ 1|2|E;?,||!;,||if,(|)6|7| 5.8.4.1
terminala
P5.23 01 /N—OT_: Zabrana reverse i 04 O~ff J 1213|4[56]7| 524
obrtanja 8/9/10 ==
P5-23.2  |Vreme filtrir.signala SI ms 0 0~f \ 1|2|83||$1||15(|)6|7| 5.8.4.1
terminala
P5-24.0~1 |[ALM-RST: brisanje alarm: - 02 0~ff V 1|2L3?]gl||1'5>(|)6|7| 5.8.6.2
P5-24.2  |Vreme filtrir.signala SI ms 0 0~f \ 1|2§|E;1||1‘E>(|)6|7| 5.8.4.1
terminala
/P-CL: Granica ekster.
) 1)2|3|4|5|6]7
P5-25.0~1 Iforward obrt.momenta - 00 0~ff v | |8||9||1(|)| | 5.8.2
P5-25.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 o~f \ 1|2§|g||15(|)6|7| 5.84.1
/N-CL. Granica eksternog
1|2[3|4/5|6]7
P5-26.0~1 reverse obrtnog momenta - 00 0~ff v | |8||9||1(|)| | 5.8.2
P5-26.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 0~f V 1|2|83||g'||f(|)6|7| 5.84.1
p5-27.0~1 |[oF D-D: Izbor smera i 00 0~ff V| 1ppar | 542
interne brzine
P5-27.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 o~f V 1j213/4|7 5.84.1
p5-28.0~1 [SFD-A: Izborinterne i 00 0~ff y 35 5.4.2
brzine
P5-28.2  |Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 o~f N 35 5.8.4.1
P5.29 01 /SP_D-B: Izbor interne i 00 O~ff J 35 542
brzine E—
P5-29.2  |Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 o~f V 35 5.8.4.1
. IC-SEL: Izbor ~ 12/3(4[5/6[7||  5.1.2
P5-30.0~1 kontrolnog moda i 00 0~ff v 89|10
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. - Default . Podesan |Referentni
Parametar Funkcija Jedinica Opseg |Efektivan .
vrednost mod odeljak
P5-30.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 0~f V 1|2|33||g§f||15(|)6|7| 5.8.4.1
p5-31.0~1 [ ZCLAMP: pozicija - 00 0~ff y 347 | 5.4.1.2
nulte kleme
P5-31.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 o~f N 31417 5.84.1
p5-32.0~1 [INHIBIT: Zabrana - 00 O~ff N 506(7 5.3.14
impulsne komande
P5-32.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 0~f V 5|6|7 5.8.4.1
P5-34.0~1 |/CLR: bris.offseta impulsa - 00 0~ff V 56|10 53.15
P5-34.2  |Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 o~f N 5/6/10 5.84.1
/CHGSTP: signal
P5-35.0~1 |promene koraka u modu - 00 0~ff V 5 5.3.3
inter.pozicije
P5-35.2  |Vreme filtrir.signala Sl ter.|  ms 0 0~f N 5 5.8.4.1
p5-36.0~1 [-SEL: Prekida - 00 0~ff y o [HeRIseITl g
odnosa inercije 89|10
P5-36.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 o~f \ 1|2|E;?,||!;,||if,(|)6|7| 5.84.1
/COIN_HD: Zavrsetak
pozicioniranja
00: Nema izlaza na
terminal
01: 1zlaz pozit.signal iz
SO1 terminala
02: Izlaz pozit.signal iz
P5-37 SO2 terminala - 0000 O~ffff V 5/6/10 5.3.1.2
03: 1zlaz pozit.signal iz
SO3 terminala
11: Izlaz inverzni signal
iz SO1 terminala
12: 1zlaz inverzni signal
iz SO2 terminala.
13: Izlaz inverzni signal
ps.3g  [COIN: Zavrieno i 0001 | O~ffff y 5/6[10 | 5.3.1.2
pozicioniranje
ps.3g [ V-CMP: Detekcija i 0000 | O~ffff y 347 | 5853
poklapanja brzina
P5-40 /TGON: Detekcija obrtanja - 0000 O~ffff \ 1|2§|E;1||1‘E>(|)6|7| 5.8.5.2
P5-41 /S-RDY': Servo spreman - 0000 O~ffff \ 1|2|83||:||1l‘7’(|)6|7| 5.8.5.1
P5.42  |CLT: Granic.obrtmoment| - 0000 | o-ffff | 1|2§g‘||15(|)6|7| 5.8.2
ps.43 || VLT: Detekcija - 0000 | O~ffff N 12 55.1.3
granice brzine
P5-44  |BK: Zaklj.kocnice i 0000 | O-~ffff ) 1|2§g‘||15(|)6|7| 525
P5-45 | WARN: Upozorenje i 0000 | O~ffff y 1|2|8‘°’||§||15(|)6|7| 5.12.2
P5-46 /NEAR: Bliska pozicija - 0000 O~ffff \/ 5/6/10 5.3.7
P5-47  [ALM: Alarm i 0002 | o-ffff | 1|2§g‘||15(|)6|7| 5.2.6
/Z: 1zlaz Z faze signala _ 1|213|4|56]7|
P5-48 orkodera - 0000 0~ffff v 819[10 5.125
P5-49 /XNETERR: Xnet greska - 0 O~ffff \ 10 -
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. - Default . Podesan |Referentni
Parametar Funkcija Jedinica Opseg |Efektivan .
vrednost mod odeljak
signal
/MRUN: Signal pocetka
P5-50 kretanja u modu - 0000 O~ ffff V 5 5.3.3.6
inter.pozicije
P5-51 /\V-RDY': Dostign.brzina - 0000 O~ffff N 31417 54.1.3
] /USERL: Korisnicki ] ~ 1]2/3/4[5/6/7|
P5-52 definisan izlaz 1 0000 O~ffif v 8/910 58.5.7
] /USER2: Korisnicki ] ~ 1]2/3/4[5/6]7|
P5-53 definisan izlaz 2 0000 0~ffit v 8/910 283.1
p5-57.0-1 WREFA: Signal A izbora - 00 0~ff \ 5 533.1
interne pozicije
P5-57.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 0~f V 5 5.8.4.1
p5.58.0~1 | REFB: Signal B izbora i 00 0~ff N 5 533.1
interne pozicije
P5-58.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 0~f N 5 5.8.4.1
p5-50.0-1 | [P REFC: Signal C izbora i 00 0~ff N 5 533.1
interne pozicije
P5-50.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter.|  ms 0 f~f N 5 5.8.4.1
p5.61.0-1 | | RAJ-START. Signal - 00 0~ff N 5
aktiviranja kretanja
P5-61.2  [Vreme filtrir.signala Sl ter. ms 0 0~f N 5
/SRDY:: Izbor uslova
izlaza
0: Terminal se ukljucuje
P5-70 nakon inicijalizacije - 0 0~1 V 1|2|E;?,||!;,||if,(|)6|7| 5.85.1
drajvera
1: Terminal se ne ukljucuje
dok ne bude enable
Funkcija izbora terminala 54.3.4
P5-71 smera u impulsnom modu - 0 0~-1 o 7
brzine
P6-XX:
.. .. |Default . Referentni
Parametar Funkcija Jedinica Opseg |Efektivan Podesan mod .
vredn. odeljak
Adapt.pojacanje petlje
P6-05 iPLpojacanje pe] 0.4Hz | 200 | 1-65535 | o |MPRIAIBIITIION ¢, 4
brzina u modu velike 10
inercije
Adapt.odnos inercije u
P6-07 procnos Inercl % | 50 |o0-10000 | o |MRHMIIEITBRII 554
modu velike inercije 10
Adapt.pojacanje
P6-08 nadzora brzina u modu Hz 40 10~1000 o 1|2|3|4|f(|)6|7|8|9| 6.2.4
velike inercije
Adapt.odnos max.inercije
Pe-12  |umodu velike inercije . 50 | 110000 | o 1|2|3|4|f(|)6|7|8|9| 6.2.4




P7-XX:

Parametar

P7-00

Funkcija

RS485 br.stanice

Jedinica

Default
vrednost

1

Opseg

0~100

Efektivan

Podesan mod

1]213}415/6]7|8[9|1
0

Referentni
odeljak

8.2

P7-01.0~1

RS485 baud rate
00: 300
01. 600
02. 1200
03: 2400
04. 4800
05: 9600
06: 19200
07. 38400
08: 57600
09: 115200
0A: 192000
0B: 256000
0C:. 288000
0D: 384000
OE: 512000
OF. 576000
10. 768000
11. 1M

12. 2M

13: 3M
14. 4M

15: 5M

16: 6M

Baud
rate
(Brzina
prenosa
bitova)

06

0~16

1]2|3|4|5]6]7|8|9]1
0

pP7-01.2

RS485 stop bit
0: 2 bita
2. 1hit

Stop bit

0~2

1)2/314/5/6[7/8J9]1
0

P7-01.3

RS485 paritet bitova
0-nema pariteta
1-odd (neparan)
2-even (paran)

Parity
bit

0~2

1)2/314/5/6[7/8J9]1
0

p7-02

RS485 Protokol
komunikacije
1-Modbus

Rtu protokol
2-Xnet bus
protokol
3-Ocitavanje Xnet
bus obrt.momenta

1~255

1]213}415/6]7|8[9|1
0

P7-03

Xnet Sinhronizovang
vreme uzorkovanja

ims

1~500

10

P7-04

Podaci stanice
Xnet slave

15

1~500

10

P7-05

Broj stanica Xnet
slave

10

1~20

10

P7-06

Broj prekovremenih
pokusaja
komunikacije

times

10

1~500

10
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Parametar

pP7-07

Funkcija

Ciklus

osvezavanja

Jedinica

lus

Default
vrednost

3000

Opseg

1~65535

Efektivan

Podesan mod

10

Referentni
odeljak

P7-08

Kompenzac.praga
za odstupanje od
pozicije

0-0

10

P7-09

\Vreme kompenzac.
za odstup.od
pozicije

0-0

10

P7-10

RS232 station no.

0~100

1]2|3/41516|7|8|9|1
0

P7-11.0~1

RS232 baud rate
00: 300
01: 600
02: 1200
03: 2400
04. 4800
05: 9600
06: 19200
07. 38400
08: 57600
09: 115200
0A: 192000
0B: 256000
0C:. 288000
0D: 384000
OE: 512000
OF: 576000
10. 768000
11. 1M

12. 2M

13: 3M

14. 4M

15: 5M

16: 6M

Baud
rate
(Brzina
prenosa
bitova)

06

0~16

1|2|3|41516]7|8/9]1
0

pP7-11.2

RS232 stop bit
0: 2-hit
2: 1 bit

Stop bit

0~2

1|2]3|41516]7(8/9]1
0

P7-11.3

RS232 paritet bitova
0-nema pariteta

1-odd parity (neparar
2-even parity (paran)

Parity
bit

0~2

1]2|3|4|516]7|8|9]1
0

P7-20

Povratak u
nulti smer

-9999~9999
9

10

p7-21

\Vreme filtriranja
nakon povrat.na nulu

ScanA
Cycle

(Bus)

400

1~65535

10
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P9-XX

. . |Default . Podesan |Referentni
Parametar Funkcija Jedin Opseg [Efektivan .
vredn. mod odeljak
P9-00.0 [Prekida¢ kontrol.moda potpuno - 0 0~1 V 1|2|§|€;1'||f(|)6|7 5931
zatvorene petlje
P9-00.1 [Smer brojanja optickog grating lenjira - 0 0~1 V 1|2|§|€;1||f)(|)6|7 5.9.3.2
P9-00.2 |Grating (opticki) lenjir - 0 0~2 V 1|2||§||§||f(|)6|7 5.9.3.2
i Izbor feedback-a i brzine u kontroli u i N 1|2|3|4|5|6|7
P9-01.0 potpuno zatvorenoj petlji 0 0-1 v 189|120 5933
P9-0L.1 |lzvor signala Z faze - o | o1 y  [LHRBHBEIT 5 g4
8]9]10
- i 3 _ 1]2|3/4/5|6]7
P9-01.2 |lzlaz servo impulsa 0 0~1 V 181910 5.9.3.3
P9-02 Alal.rn.l.prekom.o.dstupanj’a 1;medu i 100 | 0~65535 N 1|2|3|4|56]7 5935
pozicije motora i optere¢enja 89|10 B
P9-03 Brlsan!e qutupanja pozicije ) 0 0~65535 N 1]2|3|4[5|6]7 5935
opterecenja motora 189|120 EE—
P9-04 Alarm’pre.vellkog odstupanja brzine i 100 | 0-65535 N 1j2|3/4|56]7 5935
opterecenja motora 89|10 EE—
i Broj impulsa feedback-a enkodera 5 1j2|3/4|5|6]7
P9-05 motora po okretu (enkodera) mpuly 0 0~9999 v 89|10 5934
i Broj impulsa feedback-a enkodera 5 1j2|3/4|5|6]7
P9-06 motora po okretu mpuly 0 0~9999 v 89|10 5934
P9-07 Broj impulsa feedbaclf—a eks'g._ enkodera Impul 0 0~9999 N 1|2|3|4|56]7 5934
motora po okretu grating lenjira 189|120 =
i Broj impulsa feedback-a ekst. enkodera - 1|2|3|4|56]7
P9-08 motora po okretu grating lenjira mpuly 0 0~9999 v 89|10 59.34
Dodatak 2. UX-XX parametri monitoringa
UO0-XX:

Kod Sadrzaj Jedinica
U0-00 | Brzina servo motora Rpm
U0-01 | Ulazna komanda brzine Rpm
U0-02 | Komanda obrtnog momenta % nazivne vredn.
U0-03 | Mehanicki ugao 1°
U0-04 | Elektri¢ni ugao 1°
U0-05 | Bus napon (Napon na DC sabirnici) \%
U0-06 | IPM temperatura °C
U0-07 | Feedback komande obrthog momenta % nazivne vredn.
U0-08 ) (0000~9999) *1 Impuls

Offset impulsa P
U0-09 (0000~65535) *10000 komande
U0-10 (0000~9999) *1

Feedback enkodera Impuls enkodera
Uo-11 (0000~65535) *10000
Vo012 Br.impulsa ulazne komande (00007-9999) *1 Impuls
vos | P (0000—65535) *10000 komande
uo-14 Feedback pozicii (0000~9999) *1 Impuls

eedback pozicije

U0-15 pozict] (0000—65535) *10000 komande
U0-16 ) . (0000~9999) *1

Akumulir.pozicija enkodera Impuls enkodera
uo0-17 (0000~65535) *10000
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U0-18 | Struja obrtnog momenta 0.01A
U0-19 | Vrednost analognog ulaza V-REF 0.01v
U0-20 | Vrednost analognog ulaza T-REF 0.01Vv
U0-21 | Status 1 ulaznog signala
U0-22 | Status 2 ulaznog signala
U0-23 | Status 1 izlaznog signala
U0-24 | Status 2 izlaznog signala
U0-25 . . (0000~9999) *1
Frekvencija ulaznog impulsa 1Hz
U0-26 (0000~9999) *10000
U0-37 | VREF AD Raw vrednost
U0-38 | TREF AD Raw vrednost
U0-41 | Trenutna izlazna snaga 1w
U0-42 | Prosecna izlazna snaga 1w
U0-43 | Trenutna termicka snaga 1w
U0-44 | Prosecna termicka snaga 1w
U0-49 | Feedforward (anticipirana) pozicija ! I-<on.1a.ndna
jedinica
U0-50 | Feedforward brzina rpm
U0-51 | Feedforward obrtni moment % nazivne vrednos
U0-52 | Trenutna snaga kondenzatora DC sabirnice (Bus) 1w
U0-53 | Prosecna snaga Bus kondenzatora 1w
U0-55 | Trenutna snaga praZznjenja regenerativnog otpornika 1w
U0-56 | ProseCna snaga praznjenja regenerativnog otpornika 1w
U0-57 | Niski 32-bitni feedback trenutne (0000~65536) *1
- Impuls enkodera
U0-58 | pozicije apsolut.enkodera (0000~65536) *21¢
Kod Sadrzaj Jedinica
U0-59 | Visoki 32-bitni feedback trenutne (0000~65536) *2%
- Impuls enkodera
U0-60 | pozicije apsolut.enkodera (0000~65536)
U0-61 | Koli¢ina greSaka u Xnet komunikaciji
U0-62 | Smetnje u stanju ¢ekanja okvira za sinhronizac.u Xnet komunikaciji
U0-63 Xne_t komunikacija ¢eka na okvir za sinhronizaciju, stanje prijema
okvira podataka
U0-64 | Smetnje stanja cekanja na okvir podataka Xnet komunikacije
U0-65 Xnet komunikacija ¢eka na okvir podataka, stanje prijema
sinhronizovanog okvira
U0-66 | Xnet komunikacija CRC greska pariteta
U0-67 | Xnet komunikacija UART greska
U0-68 | Merenje vremena isteka Xnet komunikacije
U0-69 | Merenje vremena isteka komunikacije enkodera
U0-88 | Status ocitavanja koda motora
U0-89 | Feedback brzine u real.vreme.(opseg prikaza -99.99~99.99rpm) 0.01rpm
U0-91 | Apsolutni krugovi motora
U0-94 (0000~65536) *1
U0-95 | Feedback pozicije enkodera (0000~65536) *21°
Lo Impuls enkodera
U0-96 | nakon kalibracije (0000~65536) *232
u0-97 (0000~65536)
U0-98 | Temperatura motora velike snage °C
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Kod Sadrzaj Jedinica
U1-00 Kod trenutnog alarma
u1-01 Kod trenutnog upozorenja
U1-02 U faza struje tokom alarma 0.01A
U1-03 V faza struje tokom alarma 0.01A
uU1-04 Bus (DC sabirnica) napon tokom alarma \Y,
U1-05 IGBT temperatura tokom alarma °C
U1-06 Trenutni obrtni moment tokom alarma 0.01A
u1-07 Struja pobude tokom alarma A
U1-08 Offset pozicije tokom alarma Impuls
komande
U1-09 Brzina tokom alarma rpm
U1-10 Sekunde (niski 16-bit) tokom alarma, akumulirano od trenutka prvog s
ukljucenja
Ul-11 | Sekunde (visoki 16-bit) tokom alarma, akumulirano od trenutka prvog s
ukljucenja
U1-12 Vreme od ukljucenja u kom se dogodio odredeni broj greski
U1-13 Vreme od uklju¢enja u kom se dogodio odredeni broj upozorenja
ul-14 Broj alarma u istoriji
U1-15 Broj upozorenja u istoriji
U1l-16 Kod nedavnog drugog alarma
u1-17 Kod nedavnog tre¢eg alarma
U1-18 Kod nedavnog cetvrtog alarma
U1-19 Kod nedavnog petog alarma
U1-20 Kod nedavnog Sestog alarma
u1-21 Kod nedavnog drugog upozorenja
U1-22 Kod nedavnog treceg upozorenja
U1-23 Kod nedavnog ¢etvrtog upozorenja
U1-24 Kod nedavnog petog upozorenja
U1-25 Kod nedavnog Sestog upozorenja
U2-XX:

Kod Sadrzaj Jedinica
U2-00 Broj ukljucivanja
u2-01 Serija
U2-02 Model (niski 16-bit)
U2-03 Model (visoki 16-bit)
U2-04 Datum proizvodnje: godina
U2-05 Datum proizvodnje: mesec
U2-06 Datum proizvodnje: dan
u2-07 Verzija firmware-a (ugradeni softver)
U2-08 Verzija hardware-a
U2-09 Ukupno vreme rada (od prvog ukljucenja) sat
U2-10 Ukupno vreme rada (od prvog ukljucenja) minut
U2-11 Ukupno vreme rada (od prvog ukljucenja) sekunda
U2-12 Trenutno vreme rada (od prvog ukljucenja) sat
U2-13 Trenutno vreme rada (od prvog ukljucenja) minut
U2-14 Trenutno vreme rada (od prvog uklju¢enja) sekunda
U2-15 Prosec¢na izlazna snaga (od prvog osposobljavanja (enable), prosecna W

snaga u procesu osposobljavanja)
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Wt

Prosecna termicka snaga (od prvog osposobljavanja (enable), prosecna

snaga u procesu osposobljavanja) 1w
Prose¢na snaga filtera Bus kondenzatora (od prvog ukljucenja, proseéna
u2-17 snaga u procesu ukljucivanja) 1w
U2-20 Serijski broj uredaja.: niski 16-bit
u2-21 Serijski broj uredaja.: visoki 16-bit
u2-22 Datum izdanja firmware-a (godina)
uU2-23 Datum izdanja firmware-a (mesec/dan)
U2-24 Datum izdanja firmware-a (sat/minut)
U3-XX:
Kod Sadrzaj Jedinica
U3-00 qu motora (ukljuéujuc’i parametre termiCke snage) automatski )
oCitane od strane drajvera
U3-01 Verzija motora -
U3-02 Verzija enkodera -
Automatsko ocitavanje koda motora i parametara motora od strane
U3-70 - " . -
enkodera (samo onih koji su povezani sa kodom motora)
U4-XX:
Kod Sadrzaj Jedinica
U4-10 Frekvencija rezonancije detektovana pomocu fast FFT Hz
U4-11 Originalni podaci optic¢kog (grating) lenjira Impuls enkodera
U4-12 Originalni podaci opti¢kog (grating) lenjira Impuls enkodera
U4-13 Originalni broj impulsa Z faze optickog (grating) lenjira
U4-14 Feedback enkodera motora u potpuno zatvorenoj petlji *1 Impuls enkodera
U4-15 Feedback enkodera motora u potpuno zatvorenoj petlji *10000 Impuls enkodera

Dodatak 3. FX-XX parametri pomo¢nih funkcija

Kod Sadrzaj Efektivan Referentni odeljak
F0-00 Brisanje alarma Servo OFF 4.4.1
F0-01 Obnavljanje fabrickih postavki Servo OFF 4.4.1
F0-02 Brisanje offseta pozicije Servo OFF 44.1
F0-07 Panel identifiikacije inercije Servo OFF 6.3.4
FO-08 Panel auto-tuning-a eksterne komande Servo OFF 6.5.5
F0-09 Panel auto-tuning-a interne komande Servo OFF 6.5.4
FO-10 Panel 1 suzbijanja vibracija Servo OFF 6.7.4
FO-11 Panel 2 suzbijanja vibracija Servo OFF 6.7.4
F0-12 Panel vibration suppression (Quick FFT) Servo OFF 6.7.6
F1-00 Jog rad Servo OFF 4.4.2
F1-01 Test (probni) rad Servo OFF 4.4.2
F1-02 Korekcija nule uzorkovanjem struje Servo OFF 4.4.2
F1-03 Vref (analog.brzina) korekcija nule Servo OFF 4.4.2
F1-04 Tref (analog.obrt.mom.) korekcija nule Servo OFF 4.4.2
F1-05 Forsirano (softversko) osposobljavanje Servo OFF 4.4.2
F1-06 Resetovanje pozicije apsolutnog enkoderg Servo OFF 5115

189




Dodatak 4. Lista Modbus adresa

Parametar Modbus adresa Napomene

PO-00~P0-xx 0X0000~0x0063 Modbus adresa se dobija redom uve¢. za _l adrese 0x0000
za svaki parametar, npr.za P0-03, adresa je 0x0003

P1-00~P1-xx 0X0100~0x0163 Isto kao gore, rednim uvecavanjem adrese 0x0100 za 1
P2-15-P2-xx 0X0200~0x0263 Isto kao gore, rednim uvec¢avanjem adrese 0x0200 za 1
P3-00~P3-xx 0X0300~0x0363 Isto kao gore, rednim uvecavanjem adrese 0x0300 za 1
P4-00~Pd-xx 0X0400~0x0463 Isto kao gore, rednim uvecavanjem adrese 0x0400 za 1
PE_00~P5-sx OX0500~0x0563 Isto kao gore, rednim uvec¢avanjem adrese 0x0500 za 1
P6-00~P6-xx 0X0600~0x0663 Isto kao gore, rednim uvecavanjem adrese 0x0600 za 1
P7-00-P7-xx 0X0700~0x0763 Isto kao gore, rednim uvecavanjem adrese 0x0700 za 1
U0-00~U0-xx Ox1000~0x1063 Isto kao gore, rednim uvec¢avanjem adrese 0x1000 za 1
U1-00~Ul-xx 0x1100~0x1163 Isto kao gore, rednim uvecavanjem adrese 0x1100 za 1
U2-00~U2-xx 0x1200~0x1263 Isto kao gore, rednim uvecavanjem adrese 0x1200 za 1

Parametar Modbus adresa Napomene
U4-00~Ud-xx Ox1400~0x1463 Isto kao gore, rednim uvec¢avanjem adrese 0x1400 za 1
F0-00~F0-xx 0x2000~0x2063 Isto kao gore, rednim uvec¢avanjem adrese 0x2000 za 1
F1-00~FL-xx 0x2100~0x2163 Isto kao gore, rednim uvec¢avanjem adrese 0x2100 za 1

B Modbus adrese parametara grupe P

Modbus adresa Modbus adresa
Parametar - - Parametar - -
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
P0-00 0x0000 0 PO-17 0x0011 17
P0-01 0x0001 1 P0-18 0x0012 18
P0-02 0x0002 2 P0-19 0x0013 19
P0-03 0x0003 3 P0-20 0x0014 20
P0-04 0x0004 4 P0-21 0x0015 21
P0-05 0x0005 5 P0-22 0x0016 22
P0-06 0x0006 6 P0-23 0x0017 23
P0-07 0x0007 7 P0-24 0x0018 24
P0-08 0x0008 8 P0-25 0x0019 25
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P0-09 0x0009 9 P0-26 0x001A 26
P0-10 0x000A 10 P0-27 0x001B 27
P0-11 0x000B 11 P0-28 0x001C 28
P0-12 0x000C 12 P0-29 0x001D 29
P0-13 0x000D 13 P0-30 0x001E 30
P0-14 0x000E 14 P0-31 0x001F 31
P0-15 0x000F 15 P0-32 0x0020 32
P0-16 0x0010 16 P0-33 0x0021 33
Modbus adresa Modbus adresa
Parametar - - Parametar - -
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
P1-00 0x0100 256 P1-15 0x010F 271
P1-01 0x0101 257 P1-16 0x0110 272
P1-02 0x0102 258 P1-17 0x0111 273
P1-03 0x0103 259 P1-18 0x0112 274
P1-04 0x0104 260 P1-19 0x0113 275
P1-05 0x0105 261 P1-20 0x0114 276
P1-06 0x0106 262 P1-21 0x0115 277
P1-07 0x0107 263 P1-22 0x0116 278
P1-08 0x0108 264 P1-23 0x0117 279
P1-09 0x0109 265 P1-24 0x0118 280
P1-10 0x010A 266 P1-25 0x0119 281
P1-11 0x010B 267 P1-26 0x011A 282
P1-12 0x010C 268 P1-27 0x011B 283
P1-13 0x010D 269 P1-28 0x011C 284
P1-14 0x010E 270
Parametar MOdbUS CEIEE : Parametar MOdbUS EliE :
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
P2-00 0x0200 512 P2-15 0x20F 527
P2-01 0x0201 513 P2-16 0x210 528
Parametar Modbus adresa _ Parametar Modbus adresa _
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
P3-00 0x0300 768 P3-19 0x0313 787
P3-01 0x0301 769 P3-20 0x0314 788
P3-02 0x0302 770 P3-21 0x0315 789
P3-03 0x0303 771 P3-22 0x0316 790
P3-04 0x0304 772 P3-23 0x0317 791
P3-05 0x0305 773 P3-24 0x0318 792
P3-06 0x0306 774 P3-25 0x0319 793
P3-07 0x0307 775 P3-26 0x031A 794
P3-08 0x0308 776 P3-27 0x031B 795
P3-09 0x0309 777 P3-28 0x031C 796
P3-10 0x030A 778 P3-29 0x031D 797
P3-11 0x030B 779 P3-30 0x031E 798
P3-12 0x030C 780 P3-31 0x031F 799
P3-13 0x030D 781 P3-32 0x0320 800
P3-14 0x030E 782 P3-33 0x0321 801
P3-15 0x030F 783 P3-34 0x0322 802
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P3-16 0x0310 784 P3-35 0x0323 803
P3-17 0x0311 785 P3-36 0x0324 804
P3-18 0x0312 786
Modbus adresa Modbus adresa
Parametar - - Parametar - -
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
P4-00 0x0400 1024 P4-15 0x040F 1039
P4-01 0x0401 1025 P4-16 0x0410 1040
Modbus adresa Modbus adresa
Parametar . = Parametar . s
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
P5-00 0x0500 1280 P5-27 0x051B 1307
P5-01 0x0501 1281 P5-28 0x051C 1308
P5-02 0x0502 1282 P5-29 0x051D 1309
P5-03 0x0503 1283 P5-30 0x051E 1310
P5-04 0x0504 1284 P5-31 0x051F 1311
P5-05 0x0505 1285 P5-32 0x0520 1312
P5-06 0x0506 1286 P5-33 0x0521 1313
P5-07 0x0507 1287 P5-34 0x0522 1314
P5-08 0x0508 1288 P5-35 0x0523 1315
P5-09 0x0509 1289 P5-36 0x0524 1316
P5-10 0x050A 1290 P5-37 0x0525 1317
P5-11 0x050B 1291 P5-38 0x0526 1318
P5-12 0x050C 1292 P5-39 0x0527 1319
P5-13 0x050D 1293 P5-40 0x0528 1320
P5-14 0x050E 1294 P5-41 0x0529 1321
P5-15 0x050F 1295 P5-42 0x052A 1322
Modbus adresa Modbus adresa
Parametar . = Parametar - =
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
P5-16 0x0510 1296 P5-43 0x052B 1323
P5-17 0x0511 1297 P5-44 0x052C 1324
P5-18 0x0512 1298 P5-45 0x052D 1325
P5-19 0x0513 1299 P5-46 0x052E 1326
P5-20 0x0514 1300 P5-47 0x052F 1327
P5-21 0x0515 1301 P5-48 0x0530 1328
P5-22 0x0516 1302 P5-49 0x0531 1329
P5-23 0x0517 1303 P5-50 0x0532 1330
P5-24 0x0518 1304 P5-51 0x0533 1331
P5-25 0x0519 1305 P5-52 0x0534 1332
P5-26 0x051A 1306 P5-53 0x0535 1333
Modbus adresa Modbus adresa
Parametar . - Parametar . -
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
P6-00 0x0600 1536 P6-10 0x060A 1546
P6-01 0x0601 1537 P6-11 0x060B 1547
Modbus adresa Modbus adresa
Parametar - - Parametar . =
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
P7-00 0x0700 1792 P7-10 0x070A 1802
P7-01 0x0701 1793
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B Modbus adrese grupe U parametara monitoringa

Modbus adresa Modbus adresa
Parametar - . Parametar . 5
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
U0-00 0x1000 4096 U0-28 0x101C 4124
uU0-01 0x1001 4097 U0-29 0x101D 4125
U0-02 0x1002 4098 U0-30 0x101E 4126
U0-03 0x1003 4099 U0-31 0x101F 4127
U0-04 0x1004 4100 U0-32 0x1020 4128
U0-05 0x1005 4101 U0-33 0x1021 4129
U0-06 0x1006 4102 U0-34 0x1022 4130
uUo0-07 0x1007 4103 U0-35 0x1023 4131
U0-08 0x1008 4104 U0-36 0x1024 4132
U0-09 0x1009 4105 u0-37 0x1025 4133
U0-10 0x100A 4106 U0-38 0x1026 4134
uUo-11 0x100B 4107 U0-39 0x1027 4135
U0-12 0x100C 4108 U0-40 0x1028 4136
U0-13 0x100D 4109 U0-41 0x1029 4137
U0-14 0x100E 4110 U0-42 0x102A 4138
Uo0-15 0x100F 4111 U0-43 0x102B 4139
U0-16 0x1010 4112 uo0-44 0x102C 4140
uU0-17 0x1011 4113 U0-45 0x102D 4141
uU0-18 0x1012 4114 U0-46 0x102E 4142
Uo0-19 0x1013 4115 u0-47 0x102F 4143
U0-20 0x1014 4116 U0-48 0x1030 4144
Modbus adresa Modbus adresa
Parametar . = Parametar - =
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
U0-21 0x1015 4117 U0-49 0x1031 4145
U0-22 0x1016 4118 U0-50 0x1032 4146
uU0-23 0x1017 4119 U0-51 0x1033 4147
U0-24 0x1018 4120 U0-52 0x1034 4148
U0-25 0x1019 4121 U0-53 0x1035 4149
U0-26 0x101A 4122 U0-57 0x1039 4153
u0-27 0x101B 4123 U0-58 0x103A 4154
Modbus adresa Modbus adresa
Parametar . = Parametar - =
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
U1-00 0x1100 4352 U2-00 0x1200 4608
u1-01 0x1101 4353 U2-01 0x1201 4609
U1-02 0x1102 4354 U2-02 0x1202 4610
U1-03 0x1103 4355 U2-03 0x1203 4611
U1-04 0x1104 4356 u2-04 0x1204 4612
U1-05 0x1105 4357 U2-05 0x1205 4613
U1-06 0x1106 4358 U2-06 0x1206 4614
U1-07 0x1107 4359 uz2-07 0x1207 4615
U1-08 0x1108 4360 U2-08 0x1208 4616
uU1-09 0x1109 4361 U2-09 0x1209 4617
U1-10 0x110A 4362 U2-10 0x120A 4618
Ul-11 0x110B 4363 U2-11 0x120B 4619
U1-12 0x110C 4364 U2-12 0x120C 4620
U1-13 0x110D 4365 U2-13 0x120D 4621
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U1-14 0x110E 4366 U2-14 0x120E 4622
U1-15 0x110F 4367 U2-15 0x120F 4623
Ul1-16 0x1110 4368 U2-16 0x1210 4624
u1-17 0x1111 4369 u2-17 0x1211 4625
U1-18 0x1112 4370 U2-20 0x1214 4628
U1-19 0x1113 4371 U4-11 0x140B 5131
U1-20 0x1114 4372 U4-12 0x140C 5132
u1-21 0x1115 4373 U4-13 0x140D 5133
uU1-22 0x1116 4374 U4-14 0x140E 5134
uU1-23 0x1117 4375 U4-15 0x140F 5135
Ul1-24 0x1118 4376
U1-25 0x1119 4377
Modbus adresa Modbus adresa
Parametar - - Parametar - -
Heksadecimalna Decimalna Heksadecimalna Decimalna
F0-00 0x2000 8192 F1-00 0x2100 8448
F0-01 0x2001 8193 F1-01 0x2101 8449
F0-02 0x2002 8194 F1-02 0x2102 8450
F2-09 0x2209 8713 F1-03 0x2103 8451
F1-04 0x2104 8452
F1-05 0x2105 8453
F1-06 0x2106 8454

Dodatak 5. Pitanja i odgovori

P1: Koje je znacenje prikaza BB i RUN na panelu?
1. BB je standby stanje, sistem nije osposobljen (enabled), motor je u stanju prekinutog napajanja.
2. RUN je stanje rada, sistem je osposobljen, motor je prikljuéen na napajanje.

P2: Kako proveriti i postaviti vrednosti parametara?
Pogledajte odeljak 4.6

P3: Kako promeniti parametre u osposobljenom (enabled) statusu?
P5-20=0000, osposobljavanje je nevazeée (servo ON postavka), P5-20=0010, osposobljavanje sistema
pri ukljucenju, nema potrebe za ponovnim ukljuc¢enjem. Podrazumevana (default) vrednost je 0001,

$to znaci ulaz signala iz SI1, SI1 se povezuje na nizak napon, +24V se povezuje na visoki napon
(vid.odeljak 3.2.2)

P4: Kako obnoviti parametre na fabri¢ka podeSavanja?
P5-20=0000 (servo ON je nevazece), FO-01=1.

P5: Koji model podrzava Bus mod?
DS5E serija podrzava XNET komunikaciju (max 20-0S)
DS5Cserija podrzava EtherCAT komunikaciju (max 32-0se)

P6: Kako izvesti ozi¢enje kocnice motora? Kako modifikovati parametre za lagano klizno kocenje
motora nakon prekida tj.problema sa napajanjem?
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1.P5-44 definiSe se izlazni signal SO1 terminala za kontrolu koc¢nice. Kao $to je prikazano na slici
iznad, SO1 kontroli$e ko¢nicu kada je parametar P5-44 = 0001.

2. Povecajte vreme odlaganja servo OFF P5-07 (default 500ms), i vreme ¢ekanja na komandu kocenja
P5-09 postavite na 0.

P7: Pocetni smer obrtanja rotora motora nije onaj koji Zelim. Kako mogu da promenim smer obrtanja
preko servo drajvera?

Promenite pocetni smer modifikovanjem vrednosti parametra PO-05, postavite njegovu vrednost na 0 ili
1, 1 parametar ¢e biti efektivan nakon ponovnog ukljuéivanja na napajanje. (Samo za mod 2, 4, 6, 7).
Ako se koristi mod interne brzine (mod 3), mogu se promeniti pozitivne i negativne vrednosti postavke
brzine.

P8: Kako se izvodi prebacivanje iz jednog u drugi mod?

Parametrima P0-0O1 i P0-02 se vrsi izbor kontrolnog moda. Postavkom parametra P5-30=0002 se
terminal SI2 definiSe kao terminal za prebacivanje modova. Kada terminal SI2 nema signal, on radi u
skladu sa modom koji je postavljen parametrom P0-01. Kada terminal SI2 ima ulaz signala, on radi u
skladu sa modom koji je postavljen parametrom P0-02.

Napomena: Signal terminala SI2 se moze prebacivati samo ako je u pitanju konstantni ON signal.

P9: Kakav je mod veze izmedu PLC i servo drajvera?

1. NPN izlaz niskog nivoa iz PLC: YO impulsni terminal se povezuje sa terminalom P-, Y1 terminal za
smer povezuje se sa terminalom D-, +24V povezuje se sa P+24, D+24. (Xinje PLC kao primer)

PNP izlaz visokog nivoa iz PLC: Q0.0 impulsni terminal se povezuje sa terminalom P+24, Q0.2
terminal za smer povezuje se sa D+24, OV povezuje se sa P-, D-. (Siemens PLC kao primer) kako sledi:

195



senvo power supply

01 501 TD1

servo driver
CM1 plug
P-24VD-24VP- D= OQM +24V SI1 Sz
4
24P
4G M0 EON-1 |

L0 iz 100 Q0. 4
SMART 200 FLC ST

P10: Koji je metod eksternog povezivanja i koje su postavke parametara regenerativnog otpornika?

Na servo interfejsu se nalaze P+, D, C terminali. Postoje konektori za kratko spajanje terminala P+ i C
(za ugradeni otpornik). U slucaju kada su specifikacije ugradenog otpornika nedovoljne, treba ga
zameniti eksternim otpornikom. Radi specifikacija eksternog regenerativnog otpornika vidite odeljak
14.1.

(1) Model sa interfejsom na kom se nalaze P+, D, C terminali. Uklonite kratak spoj izmedu P+, D, i
povezite eksterni regenerativni otpornik na P+, C.

(2) Model sa interfejsom na kom se nalaze terminali P+, PB: povezite eksterni regenerativni otpornik
na P+, PB.

(3) Parametar pomoc¢u kog mozete videti verziju firmware-a U2-07 < 3700, postavite P0-24 = 1, P0-25
= vrednost snage, P0-26 = vrednost otpornosti.

(4) Parametar pomoc¢u kog mozete videti verziju firmware-a U2-07 > 3700, P0-24 ne treba podesavati,
P0-25 = vrednost snage, P0-26 = vrednost otpornosti.

Napomena: Za verzije firmware pre verzije 3700, treba postaviti parametar P0O-24. Vrednost postavke
treba da bude 0 za ugradeni regenerativni otpornik, i 1 za eksterni regenerativni otporni.

P11: Koji je radni vek lan¢anog prenosnika (tank chain=?
Moze se upotrebiti oko 5 miliona puta i poluprecnik savijanja je 50 mm.

P12: Kako povezati Bus kontrolnu BD plocu i JA-NE-L?

A-A 1, B-B1, SG-SG kada radi jedna osa; PLC BD ploca i poslednji otpornik poslednje JA-NE-L
ploce elektri¢ne veze treba da budu ON kada radi viSe osa; poslednji otpornik na JA-NE-L ploci u
sredini treba da bude OFF.

MI-NE-ED

A B W

Lo
—Hua

m

Osa 1 JA-NE-L Osa 2 JA-NE-L Osa 10 JA-NE-L
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Dodatak 6. Opsti koraci za otklanjanje greSaka

1. Osovina motora bez opterecenja, pocetno otklanjanje greske.

A. Pravilno poveZite kablove. Obratite paznju da U, V, W i PE terminali budu povezani jedan-na-jedan,
ne ukrstajte fazne sekvence.

B. Test rada otvorene petlje: testom se uglavnom proverava napojni kabl i feedback kabl enkodera kako
bi se utvrdilo da li je veza normalna. Motor treba normalno da postize pozitivne i negativne rotacije.
Ako se motor trese ili se javlja alarm, potrebno je odmah prekinuti napajanje i proveriti elektri¢ne veze.

pritis. DEC | __1_I1__
T rir
Dugo prit. Kratko prit. ———
ENTER EnTER | — - — ) s ine [ T 1
SN o

C. Test jog rada: Unesite F1-00.

Kratko pritisnite ENTER da biste osposobili (enable) motor. U enable statusu, pritisnite INC za rad u
forward smeru, pritisnite DEC za rad u reverse smeru. Pritisnite STATUS/ESC za izlaz.

Postoje Cetiri statusa tokom jog rada:

Status Prikaz na panelu Status Prikaz na panelu
Idle : I : |~ Forward rad : I : |~ |
(Neaktivan) - == = ==
Enabled : T . Reverse run : I : Bl
(Osposoblj.) | \=""="— — —

2. Otklanjanje greske motora sa drajverom
A. Proverite smer obrtanja motora, ukoliko je on obratan od trenutnih potreba, nakon $to
iskljucite servo OFF, postavite parametar PO-05 na 1, ponovo ukljucite servo kako bi promena
imala efekta.

B. Tokom rada proverite stabilnost i odziv sistema, kako biste pravilno podesili parametre
servo kontrole.
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Dodatak 7. Primer primene

Mod 6: mod impulsne komande pozicije

k===l ===l

Uvodni deo o opremi:

Na slici je prikazan uredaj za zavarivanje. Predmeti rada 1, 2 i 3 su objekti na kojima ¢e se raditi.
Predmet 2 je fiksiran na B, i predmet 3 na A. A i B se mogu kompletno pomerati i biti gurnuti pomocu
kuglastih zavrtanja E i F. Korak navoja zavrtnja je 5mm. C i D je servo motor. G i H je reduktor. Odnos
usporavanja je 40.

Potrebno je podesiti masinu sa standardnim dimenzijama predmeta obrade i pronaci nulte tacke za A i
B. Predmet obrade 1 leZi na radnom stolu i pomera se u levo i u desno. Njegove dimenzije imaju
pozitivnu toleranciju, ne mogu biti krace od standardnog predmeta obrade. Proces postavljanja
predmeta obrade je nasumi¢an. Zahteva se da levi i desni var budu simetri¢ni.

A i B se pomeraju prema 1 sa 3 i 2 pri istoj brzini. Bilo koja da je pozicija predmeta 1,2 ili 3, prvo ¢e
biti dodirnut 1 i gurnut na drugu stranu dok i 2 1 3 ne dodirnu 1. Rezultat je taj da ¢e se obrtni moment
motora povecati. U tom trenutku, 1 ¢e se nalaziti u simetri¢nom poloZaju.

A i B Ce se vratiti na nulte pozicije nakon zavrSetka varenja.

Analiza
1. Osigurajte da je mod rada: 6

2. Potrebno je proceniti da 1i 2 i 3 dodiruju 1 kada se pronade tacka simetrije. Znak je izlazni obrtni
moment servo motora koji ¢e se poveéati. Potrebno je upotrebiti grani¢ni obrtni moment (P3-28, P3-

29) i izlazni signal grani¢ne vrednosti obrtnog momenta /CLT.

3. Kako su dimenzije predmeta obrade 1 vece od standardnih, offset impulsa ¢e ostati u servo sistemu
kada se pronade tacka simetrije. /CLR signal moze eliminisati impuls. Rastojanje servo motora u radu

se razlikuje od PLC broja impulsa. Potrebno je znati stvarno rastojanje, tako da su potrebni brojaci
IA+, IA-, B+, IB- i AB faze.
4. Smer kretanja masSine za A i B.

Signal i terminal

/COIN signal zavrSetka pozicioniranja: SO1

/CLT izlaz obrtnog momenta do gornje granice: SO2
/CLR brisanje ulaza offseta impulsa: SI1

Feedback signala enkodera /A+, /A-, B+, /B-

Izracunavanje odnosa elektronskog reduktora

Korak | Objasnjenje | Kuglasti zavrtanj
Nos.o\iovmg_> P
1] []
P: korak navoja
1 rotacija =__P—
Jedinica komande

1 Potvrditi mehanicku specifikaciju Korak navoja kuglastog zavrtnja: 5mm

Odnos redukcije: 40/1
2 Potvrd.broj impulsa enkodera 131072
3 Odrediti komandnu jedinicu 1 jedinica komande: 0.001mm
4 Izra_léunati \{rednost kretanja pri rotaciji 5mm/0.001mm=5000

nosive osovine za 1 krug
. IzraCunati odnos elektron.reduktora B 917 | 16384
4 5000 625

6 Postaviti korisn.parametre P0-13=16384 P0-14=625
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Postavke parametara
Mod rada: P0-01=6
Status impulsne komande: P0-10=2

Odnos elektronskog reduktora: P0-11=0 P0-12=0 P0-13=16384 P0-14=625
Granica forward obrtnog momenta: P3-28=150

Granica reverse obrtnog momenta: P3-29=150

Sirina zavrsenog pozicioniranja: P5-00=7

/S-ON: P5-20=0010
/CLR: P5-34=0001
/COIN: P5-38=0001
/CLT: P5-42=0002

Dodatak 8. Parametri opSteg servo moda

Dodatak 8.1 Osnovni parametri

Osnovni parametri

Parametar

Pregled

P0-03 Mod osposobljavanja
P5-20 servo ON signal /S-ON

Izbor moda osposobljavanja, uopsten P0-03 je default, P5-
20 postaviti na n.0010 za osposobljavanje nakon uklju¢enja

P0-04 Stepen krutosti

Podesavanje servo pojacanja u auto-tuning modu brzog podesavanjal

P0-05 Definicija smera obrtanja

Definisanje smera obrtanja motora, uopsteno po defaultu 0/1

P0-25 Vrednost snage praznjenja
otpornika
P0-26 Vrednost otpornosti praznjenja

Postavka parametara specifikacije eksternog regenerativnog
otpornika kako bi se osiguralo da su isti kao i stvarni

P3-28 Granica inter.forward obrt.mom.
P3-29 Granica inter.reverse obrt.mom
P3-30 Granica ekster.forward obrt.mom
P3-31 Granica ekster.reverse obrt.mom.

Postavka izvora signala grani¢nog obrtnog momenta i vrednosti
granice. Jedinica default vrednosti je % obrtnog momenta servo
motora.

P5-44 Kocenje pri prek. napajanja / BK
P5-07 Servo off vreme odlaganja

P5-08 Brzina motora za komandu kocen|]
P5-09 Vreme ¢ekanja na kom.kocenja

Motor sa zadrzavanjem kocenja usvaja servo SO terminal za
kontrolu parametara zadrzavanja kocenja.

P5-47 1zlaz alarma /ALM

Postavka izlaza funkcije alarma kroz SO terminal, podrazumevani
izlaz SO2 terminala je dinam.signal zatvaranja.

P7-00 RS485 br.stanice
P7-01 Konfiguracija komunikacije

P7-02 RS485 Protokol komunikacije

Postavka parametara putem komunikacije.

Dodatak 8.2 Opsti parametri eksterne impulsne kontrole u modu pozicije

Opsti parametri eksterne impulsne kontrole u modu pozicije

Parametar

Pregled

P0-01 Izbor kontrolnog moda

Postaviti na 6: Eksterni impulsni mod

P0-10 Oblik (format) impulsne komande

Postavka formata impulsa
0-Cw/CCw

1-AB

2-P+D

P0-11 Broj impulsa po obrtaju motora *
1

P0-12 Broj impulsa po obrtaju motora *
10000

P0-13 Odnos elektr.reduktora (numerator)

P0-14 Odnos el.reduktora (denominator)
P0-92~P0-93 32-bitni odnos
elektronskog reduktora (numerator)

Postavka broja komandnih impulsa potrebnih za jedan obrtaj
motora

Kada su P0-11/ PO-12 jednaki 0, P0-13 / PO-14 su

efektivni. Kada su P0-11-P0-14 jednaki nuli, P0-92~P0-95
su efektivni

32-bitni odnos elektronskog reduktora (numerator): PO-

92 * 1 + P0-93 * 10000 32-bitni odnos elektronskog
reduktora (denominator): P0-94 * 1 + P0-95 * 10000
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P0-94~P0-95 32-bitni odnos
elektronskog reduktora (denominator)

P0-09 Postavka impulsne komande Svakim bitom se moZe postaviti smer komande i vreme

filtriranja impulsa male brzine.

Dodatak 8.3 Opsti parametri moda interne pozicije

Opsti parametri moda interne pozicije

Parametar

Pregled

P0-01 Izbor kontrolnog moda

Postaviti na 5; Mod interne pozicije

P4-03 Mod interne pozicije

P4-04 Vaze¢i broj segmenata

P4-10 ~ P4-254 Parametri internih pozicija od 1 do
35

Postavka kontrolnog moda za mod interne pozicije:
ukljuéujuéi mod promene koraka, mod pozicioniranja
i vreme podeSavanja.

Konfigurisanje odstupanja impulsa, brzine, vremena
ubrzavanja i usporavanja svakog segmenta.

P5-35 Signal promene koraka /GHGSTP
P5-32 Signal pauzir.trenutnog segmenta/Inhibit
P5-31 Signal preskakanja tren.segmenta /Z-Clamp

Dodeljivanje funkcija zajedni¢kim terminalima

P4-00 Broj signala Z faze nakon napustanja
grani¢nog prekidaca

P4-01 Brzina pogadanja blizinskog prekidaca
P4-02 Brzina napustanja blizinskog prekidaca
P5-28 Pronalazenje refer.nulte tacke na forward
strani u modu pozicije /SPD-A

P5-29 PronalaZenje refer.nulte tacke na reverse
strani u modu pozicije /SPD-B

Interna pozicija se vraca na parametre referentne nulte
tacke

F2-09 35 Postavka pozicija segmenata

Postavka broja segmenta kroz komunikaciju

Dodatak 8.4 Opsti parametri kontrole internog obrtnog momenta

Kontrola internog obrtnog momenta

Parameter

Overview

P0-01 Izbor kontrolnog moda

Postaviti na 1: Mod internog obrtnog momenta

P3-33 Komanda internog obrthog momenta

Data vrednost je procenat nazivnog obrt. momenta

P3-16 Granica inter.forward brzine u kontroli obrt.mom] Granica brzine u modu obrtnog momenta

P3-17 Granica inter.reverse brzine u kontroli obrt. mom.

P3-14 Granica max.froward brzine (max.brzina)
P3-15 reverse maximum speed limit (max speed)

P5-27 Prekida¢ smera brzine /SPD-D

Promena smera, default je n.0000
Ako se signal daje preko SI2 terminala, P5-27 se
moze postaviti na n.0002

Dodatak 8.5 Opsti parametri kontrole eksternog analognog obrtnog momenta

Kontrola eksternog analognog obrtnog momenta

Parametar Pregled
P0-01 Izbor kontrolnog moda Postaviti na 2: Eksterni impulsni mod
P3-24 Analogni napon koji odgovara nazivnom| Postaviti napon komande brzine koji je potreban da bi
obrtnom momentu servo motor radio pri nazivnoj brzini, jedinica: 0.001V

P3-25 Filter naponske analog.komande obrt.m. | Jedinica 0.01ms

P3-26 Napon mrtve zone ulazne komande
obrtnog momenta

Jedinica 0.001V
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Dodatak 8.6 Opsti parametri kontrole interne brzine

Kontrola interne brzine

Parametar

Pregled

P0-01 Izbor kontrolnog moda

Postaviti na 3: Mod kontrole interne brzine

P3-05 Interna brzina 1
P3-06 Interna brzina 2
P3-07 Interna brzina 3

Postavka vrednosti interne brzine 3 segmenta u rpm

P5-28 Izbor interne brzine /SPD-A
P5-29 Izbor interne brzine /SPD-B

Kombinacija terminala odreduje brzinu
odgovarajuceg segmenta

P5-27 Izbor smera interne brzine
/ISPD-D

Promena smera, default je n.0000
Ako se promena smera daje kroz SI2 terminal, P5-27
se moze postaviti na n.0002.

P3-09 Vreme ubrzavanja mekog starta
P3-10 Vreme usporavanja mekog starta

Postavka vremena ubrzavanja i usporavanja u ms

Dodatak 8.7 Opsti parametri eksterne impulsne kontrole brzine

Kontrola brzine eksternim impulsima

Parameter

Pregled

P0-01 Izbor kontrolnog moda

Postaviti na 7: Mod eksterne impulsne brzine

P0-10 Oblik (format) impulsne komande

Postaviti format impulsa
0-CwW/CCwW

1-AB

2-P+D

P0-15 Frekvencija impulsne komande pri
nazivnoj brzini

Definisati linearni odnos izmedu frekvencije impulsne
komande i brzine

P0-16 Vreme filtriranja impulsne komande
brzine

Kada je frekvencija impulsa komande relat.mala,
postavkom ovog parametra se moze smanjiti fluktuacija
brzine

Dodatak 8.8 Opsti parametri kontrole eksterne analogne brzine

Kontrola brzine eksternim analognim signalima

Parametar

Pregled

P0-01 Izbor kontrolnog moda

Postaviti na 4: Eksterni analogni mod

P3-00 Analogni napon koji odgovara nazivnoj
brzini

Postavljanje napona komande brzine potrebnog za
pokretanje servo motora pri naziv.brzini, jedin.0.001V

P3-09 Vreme ubrzavanja mekog starta
P3-10 Vreme usporavanja mekog starta

Postavljanje vremena ubrzavanja/usporavanja, jedinica ms

P3-02 Filter analog.napona komande brzine

Jedinica 0.01ms

P3-03 Napon mrtvog opsega ulazne komande
brzine

Jedinica 0.001V

P3-04 Prebacivanje smera analogne brzine

Prebaciv.smera ulaza analogne komande brzine
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Dodatak 9. Karakteristi¢na kriva obrtni moment-brzina
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Dodatak 10. Lista modela i konfiguracija

Kabl Kabl Paket
Model motora Odgovarajuci Napojn kabl |, " kablovskog
) enkodera kocnice .
drajver pribora
MS5S-40STo-CS00330B-20P1-S CP(T)-SP- |CM(T)-P07- PO
01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5S-40STo-CM00330B-20P1-S CP(T)-SP-B|CM(T)-P07- JAM-P9-P4
01 DS5E/L/CIF/IK-20| M-length | M-length
MS5S-40STo-CS00330BZ-20P1- P1-PTA CP(T)-SP- |CM(T)-P07-|CB(T)-P JAM-P9-P4-P
S01 M-length | M-length |03-length|2
MS5S-40STo-CM00330BZ-20P1- CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-(CB(T)-P JAM-P9-P4-P
S01 M-length | M-length |03-length|2
MS5S-60STo-CS00630B-20P2-S CP(T)-SP- |CM(T)-P07- pa.
01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5S-60STo-CM00630B-20P2-S CP(T)-SP-B|CM(T)-P07- po
01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5S-60STo-CS00630BZ-20P2- CP(T)-SP- |CM(T)-P07-|CB(T)-P JAM-P9-P4-P
S01 M-length | M-length |03-length|2
MS5S-60STo-CM00630BZ-20P2- CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-|CB(T)-P [JAM-P9-P4-P
S01 DS5E/L/C/F/IK-20| M-length | M-length [03-length[2
MS5H-60STo-CS00630B-20P2-S P2-PTA CP(T)-SP- |CM(T)-P07- JAM-P9-P4
01 M-length | M-length
MS5H-60STo-CM00630B-20P2- CP(T)-SP-B|CM(T)-P07- PO
S01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5H-60STo-CS00630BZ-20P2- CP(T)-SP- |CM(T)-P07-|CB(T)-P JAM-P9-P4-P
S01 M-length | M-length |03-length|2
MS5H-60STo-CM00630BZ-20P2 CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-|CB(T)-P [JAM-P9-P4-P
-S01 M-length | M-length |03-length|2
MS5S-60STo-CS01330B-20P4-S CP(T)-SP- |CM(T)-P07- po.
01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5S-60STo-CM01330B-20P4-S CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-
01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5S-60STo-CS01330BZ-20P4- CP(T)-SP- |CM(T)-P07-|CB(T)-P JAM-P9-P4-P
S01 M-length | M-length [03-length|2
MS5S-60STo-CM01330BZ-20P4- CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-|CB(T)-P [JAM-P9-P4-P
S01 M-length | M-length [03-length|2
MS5H-60STo-CS01330B-20P4-S CP(T)-SP- |CM(T)-P07- pa.
01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5H-60STo-CM01330B-20P4- CP(T)-SP-B|CM(T)-P07- PO
S01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5H-60STo-CS01330BZ-20P4- CP(T)-SP- |CM(T)-P07-|CB(T)-P JAM-P9-P4-P
S01 DSSIEID/!‘:_IIS_I/_'ZK'ZO M-length | M-length |03-length|2
MS5H-60STo-CM01330BZ-20P4 CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-|CB(T)-P JAM-P9-P4-P
-S01 M-length | M-length |03-length|2
MS-60STo-T01330Bo-20P4-D01 CP(T)-SP-B|CM(T)-PO7- JAM-P9-P4
-length length
i i CP(T)-SP- |CM(T)-P07- _pa.
MS6S-60CS30B1-20P4 M-length | M-length JAM-P9-P4
i i CP(T)-SP-B|CM(T)-P07- _pa.
MS6S-60CM30B1-20P4 M-length | M-length JAM-P9-P4
i i CP(T)-SP- |CM(T)-P07-|CB(T)-P JAM-P9-P4-P
MS65S-60CS30B21-20P4 M-length | M-length [03-length|2
i i CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-|CB(T)-P [JAM-P9-P4-P
MS6S-60CM30B21-20P4 M-length | M-length |03-length|2
MS6H-60CS30B1-20P4 CP(T)-SP- |CM(T)-P07- JAM-P9-P4
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Kabl

Kabl

Paket

Model motora Odgoyarajuéi enkodera Napojni kabl Kotnice kablpvskog
drajver pribora
M-length | M-length
MS6H-60CM30B1-20P4 CP(T)-SP-B| CM(T)-PO7- JAM-P9-P4
M-length | M-length
i i CP(T)-SP- |CM(T)-P07-|CB(T)-P JAM-P9-P4-P
MS6H-60CS30B21-20P4 M-length | M-length |03-length|2
i i CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-(CB(T)-P [JAM-P9-P4-P
MS6H-60CM30B21-20P4 M-length | M-length |03-length|2
MS5S-80STo-CS02430B-20P7-S CP(T)-SP- |CM(T)-P07- po.
01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5S-80STo-CM02430B-20P7-S CP(T)-SP-B|CM(T)-P07- pa.
01 M-length | M-length JAM-PS-P4
MS5S-80STo-CS02430BZ-20P7- CP(T)-SP- |CM(T)-P07-|CB(T)-P JAM-P9-P4-P
S01 M-length | M-length |03-length|2
MS5S-80STo-CM02430BZ-20P7- CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-|CB(T)-P [JAM-P9-P4-P
S01 M-length | M-length |03-length|2
MS5H-80STo-CS02430B-20P7-S CP(T)-SP- |CM(T)-P07- pa.
01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5H-80STo-CM02430B-20P7- CP(T)-SP-B|CM(T)-P07- pa.
s01 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS5H-80STo-CS02430BZ-20P7- CP(T)-SP- |CM(T)-P07-|CB(T)-P JAM-P9-P4-P
S01 M-length | M-length |03-length|2
MS5H-80STo-CM02430BZ-20P7 CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-|CB(T)-P [JAM-P9-P4-P
-S01 M-length | M-length [03-length|2
MS-80STo-T02430B0-20P7 CP(T)-SP-BICM(T)-PO7- JAM-P9-P4
-length length
MS-80STo-T03520Bo-20P7 CP(T)-SP-B|CM(T)-PO7- JAM-P9-P4
-length length
MS5G-130STE-CS05415B-20P8- CP(T)-SC- | CM(T)-L15 0.
S01 M-length | A-length JAM-C10-L7
MS5G-130STE-CM05415B-20P8-| DS5E/L/C/F/K-20| CP(T)-SC- | CM(T)-L15 JAM-C10-L7
S01 P7-PTA B-length | A-length
MS5G-130STE-CS05415BZ-20P8 CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 0.
-S01 M-length | 5A-length JAM-C10-L7
MS5G-130STE-CM05415BZ-20P CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 L
8-S01 B-length | 5A-length JAM-C10-L7
MS5G-130STE-TL05415B-20P8- CP(T)-SC- | CM(T)-L15 0.
S01 B-length | A-length JAM-C10-L7
MS5G-130STE-TL05415BZ-20P8 CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 A0
-S01 B-length | 5A-length JAM-C10-L7
MS5S-80STo-CS03230Bo-21P0- CP(T)-SP- |[CM(T)-P07-
S01 M-length | M-length [Please Without
MS5S-80STo-CM03230B0-21P0- CP(T)-SP-B|CM(T)-P07- ghé’oTse 5|  brake:
S01 M-length | M-length 03-I(er3- ih| JAM-P9-P4
MS5H-80STo-CS03230Bo-21P0- CP(T)-SP- |CM(T)-P07- when g with brake:
S01 M-length | M-length | - JAM-P9-P4-P
MS5H-80STo-CM03230B0-21P0 CP(T)-SP-B|CM(T)-P07- |rake 2
-S01 M-length | M-length
CP(T)-SP- |CM(T)-P07-
MS6S-80CS30B1-20P7 M-length | M-length JAM-P9-P4
] ] CP(T)-SP-B|CM(T)-P07- o
MS6S-80CM30B1-20P7 M-length | M-length JAM-P9-P4
] ] CP(T)-SP- [CM(T)-P07-|CB(T)-P |JAM-P9-P4-P
MS6S-80CS30B821-20P7 M-length | M-length |03-length|2
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Kabl

Kabl

Paket

Model motora Odgov_arajuc’i enkodera Napojni kabl Kotnice kablpvskog
drajver pribora
] ] CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-|CB(T)-P |JAM-P9-P4-P
MS6S-80CM30BZ21-20P7 M-length | M-length |03-length|2
i i CP(T)-SP- |CM(T)-P07- poL
MS6H-80CS30B1-20P7 M-length | M-length JAM-P9-P4
MS6H-80CM30B1-20P7 CP(T)-SP-BICM(T)-PO7- JAM-P9-P4
M-length | M-length
] ] CP(T)-SP- [CM(T)-P07-|CB(T)-P |JAM-P9-P4-P
MS6H-80CS30821-20P7 M-length | M-length |03-length|2
] ] CP(T)-SP-B|CM(T)-P07-|CB(T)-P |JAM-P9-P4-P
MS6H-80CM30B21-20P7 M-length | M-length |03-length|2
MS5S-110STE-CS03230B0-21P0 CP(T)-SL- |CM(T)-L15- s
-S01 M-length length JAM-LLS-L4
MS5S-110STE-CM03230Bo-21P CP(T)-SL- |CM(T)-L15- s
0-S01 B-length length JAM-LLS-L4
MS55-110STE-TL03230B0-21P0 CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
B-length length
MS-110STo-T04030Bo-21P2 CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
B-length length
MS-110STo-T05030B0-21P5 CP(T)-SL- |CM(T)-L.15- JAM-L15-L4
B-length length
MS5S-110STE-CS04830B0-21P5 CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
M-length length
MS5S-110STE-CM04830Bo-21P CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
5 B-length length
CP(T)-SL- |CM(T)-L15-
MS5S-110STE-TL04830B0-21P5 JAM-L15-L4
- DSSE/L/C/F/K-21| B-length | length
MS-130ST-T06025B0-21P5 Po-PTA CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
B-length length
MS-130ST-T10015B0-21P5 CP(T)-SL- |CM(T)-L-15- JAM-L15-L4
B-length length
MS5G-130STE-CS07220B-21P5- CP(T)-SC- |CM(T)-L15- 10,
S01 M-length length JAM-C10-L4
MS5G-130STE-CM07220B-21P5- CP(T)-SC- |CM(T)-L15- JAM-C10-L4
S01 B-length  |length
MS5G-130STE-CS07220BZ-21P5 CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 L
-S01 M-length  [5-length JAM-C10-L7
MS5G-130STE-CM07220BZ-21P CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 10,
5-S01 B-length  [5-length JAM-C10-L7
MS5G-130STE-TL07220B-21P5- CP(T)-SC- [CM(T)-L15-
So01 B-length length JAM-C10-L4
MS5G-130STE-TL07220BZ-21P5 CP(T)-SC- |CMB(T)-L1
-S01 B-length | 5-length JAM-C10-L7
MS5G-130STE-CS11515B-21P8- CP(T)-SC- |CM(T)-L15-
So01 M-length length JAM-C10-L4
MS5G-130STE-CM11515B-21P8- CP(T)-SC- [CM(T)-L15- oL
S01 B-length  |length JAM-C10-L4
MS5G-130STE-CS11515BZ-21P8| U o /o oo CP(T)-SC- [CMB(T)-L1 JAM-C10-L7
-S01 P3PTA M-length  [5-length
MS5G-130STE-CM11515BZ-21P CP(T)-SC- [CMB(T)-L1 JAM-C10-L7
8-S01 B-length  [5-length
MS5G-130STE-TL11515B-21P8- CP(T)-SC- [CM(T)-L15- .
S01 B-length length JAM-C10-L4
MS5G-130STE-TL11515BZ-21P8 CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 JAM-C10-L7
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Kabl

Kabl

Paket

Model motora Odgoyarajuéi enkodera Napojni kabl Kotnice kablpvskog
drajver pribora
-S01 B-length 5-length
MS5S-110STE-TL06030Bo-21P8 CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
B-length length
MS5S-110STE-CS06030B0-21P8 CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
M-length length
MS5S-110STE-CM06030B0-21P CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
8 B-length length
MS5G-130STE-CS14615B-22P3- CP(T)-SC- [CM(T)-L15- .
S01 M-length length JAM-C10-L4
MS5G-130STE-CM14615B-22P3- CP(T)-SC- [CM(T)-L15- JAM-C10-L4
S01 B-length length
MS5G-130STE-CS14615BZ-22P3 CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 L~
-S01 M-length | 5-length JAM-C10-L7
MS5G-130STE-CM14615BZ-22P CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 L~
3-501 B-length | 5-length JAM-C10-L7
MS5G-130STE-TL14615B-22P3- CP(T)-SC- [CM(T)-L15- L~
s01 B-length | length JAM-C10-L4
MS5G-130STE-TL14615BZ-22P3 CP(T)-SC- [CMB(T)-L1 L~
-S01 B-length | 5-length JAM-C10-L7
MS-130ST-T15015GB0-22P3 CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
B-length length
MS-130ST-TL15015GB-22P3 CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
B-length length
MS-130STE-TL15015GB-22P3-F CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
B-length length
MS-130STE-T07730B0-22P4 CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
B-length length
] ] ] CP(T)-SL- |CM(T)-L15- e
MS-130STE-T07730B0-22P4 DSSE/L/C/F/K-22| B-length length JAM-L15-L4
MS-130ST-TL10025B0-22P6 Pe-PTA CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
B-length length
MS5G-130STE-CS11515B-41P8- CP(T)-SC- [CM(T)-L15- L~
S01 M-length length JAM-C10-L4
MS5G-130STE-CM11515B-41P8- CP(T)-SC- |CM(T)-L15- L~
S01 B-length  |length JAM-C10-L4
MS5G-130STE-CS1515BZ-41P8- CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 JAM-C10-L7
S01 DSSE-41P5-PTA M-length  [5-length
MS5G-130STE-CM11515BZ-41P CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 JAM-C10-L7
8-S01 B-length  [5-length
MS5G-130STE-TL11515B-41P8- CP(T)-SC- |CM(T)-L15- L~
S01 B-length  |length JAM-C10-L4
MS5G-130STE-TL11515BZ-41P8 CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 L~
-S01 B-length  [5-length JAM-C10-L7
MS5G-130ST-CS14615B-42P3-S CP(T)-SC- |CM(T)-L15- JAM-C10-Ld
01 M-length  |length
MS5G-130ST-CM14615B-42P3-S CP(T)-SC- |CM(T)-L15- JAM-C10-Ld
01 B-length  |length
MS5G-130ST-CS14615BZ-42P3- |DS5E/C/F/K-43P0|CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 JAM-C10-L7
S01 -PTA M-length  [5-length
MS5G-130ST-CM14615BZ-42P3- CP(T)-SC- |CMB(T)-L1 .
S01 B-length  [5-length JAM-C10-L7
MS5G-130ST-TL14615B-42P3-S CP(T)-SC- [CM(T)-L15- JAM-C10-L4
01 B-length length
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Paket

o Kabl . Kabl
Model motora Odgov_arajum enkodera Napojni kabl Kotnice kablpvskog
drajver pribora
MS5G-130ST-TL14615BZ-42P3- CP(T)-SC- |CMB(T)-L1
So1 B-length | 5-length JAM-C10-L7
MS5G-180STE-TL19015B0-42P9 CP(T)-SL- | CM(T)-XL2 JAM-LIS-XL
B-length 5-length 4
MS-130ST-TL10030B(2)-43P0 CP(T)-SL- |CM(T)-L15- JAM-L15-L4
B-length length
i i i CP(T)-SL- |CM(T)-XL6 JAM-L15-XL
MSSG-180STE-TL28015Br-44P4 DS5E/C/F-45P5-P| B-length 0-length 4
MS5G-180STE-TL35015Bo-45P5 TA CP(T)-SL- |CM(T)-XL6 JAM-LIS-XL
B-length 0-length 4
i i i DS5E/C/F-47P5-P| CP(T)-SL- |CM(T)-XL6 JAM-L15-XL
MS5G-180STE-TL48015B0-47P5 TA B-length 0-length 4
MS-220STE-TL70015Bo-411P0- DSEE-411P0-PTA CPT-ZDL- |CM(T)-D60- i
XJ B-length length
MS-220STE-TL96015B0-415P0- DSEE-415P0-PTA CPT-ZDL- |CM(T)-D60- i
XJ B-length length

209




We chat ID

WUXI XINJE ELECTRIC CO., LTD.

4th Floor Building 7,0riginality Industry
park, Liyuan Development Zone, Wuxi
City, Jiangsu Province

214072

Tel: (510) 85134136

Fax: (510) 85111290
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