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Poglavlje | Mere predostroznosti

Pre upotrebe ovog servo sistema, pazljivo procitajte relevantne mere predostroznosti i obavezno se
pridrzavajte bezbednosnih mera i procedura za instalaciju i pustanje u rad. Kompanija nije odgovorna za
bilo kakvu stetu na opremi ili povrede usled nepostovanja zahteva.

@ Ovaj proizvod je opsti industrijski proizvod i nije namenjen za upotrebu u masinama i sistemima koji su

povezani sa odrzavanjem ljudskog Zivota.

€ Samo kvalifikovano osoblje sme obavljati povezivanje, pustanje u rad, odrzavanje, inspekciju i druge

operacije.

€ Sistem mora biti opremljen sigurnosnim uredajima ukoliko se koristi sa uredajima koji mogu izazvati
ozbiljne nesrece ili gubitke.

@ lako je ovaj proizvod savrsen u pogledu kontrole kvaliteta, buka, staticki elektricitet, ulazno

napajanje, ozicenje, delovi i drugi faktori mogu izazvati neocekivane akcije. Molimo vas da u potpunosti

razmotrite mehanicke bezbednosne mere kako biste obezbedili sigurnost unutar moguceg opsega kretanja

Poglavlje Il Elektriéna specifikacija

2.1 Specifikacije

Ulazno napajanje

Jednofazno 220V/Trofazno 220V

Temperatura 0~45C
Vlaznost <90%RH, bez kondenzacije
Radno Nadmorska visina | Nadmorska visina <1000m
okruzenje Sredina za Bez korozivnog gasa, zapaljivog gasa, uljne magle ili prasine
instaliranje ’ ' '
Nacin instaliranja Vertikalni polozaj
Podrzava 17-bitni inkrementalni/apsolutni enkoder, 23-bitni
Enkoder

inkrementalni/apsolutni enkoder

Izlazna snaga

I1zlaz napona 24V

100mA, napajanje za DI port i impulsni port

Kontrolni signal Digitalni ulaz 8-kanalni zajednicki digitalni ulaz, funkcija se moze konfigurisati.
Digitalni izlaz 6-kanalni digitalni izlaz, funkcija se moze konfigurisati.
Ulaz 2-kanalni brzi ulaz: podrzava impuls do 1MHz, radni ciklus 50%.
Podrzani nacini unosa impulsa: PULS+DIR, A+B, CW+CCW
Impulsni signal 3-kanalni brzi impulsni izlaz, oblik izlaznog signala: 5V diferencijalni
1zlaz signal.
1 kanal Z signala, jednostruki izlazni signal.
Ulaz 2-kanalni analogni ulaz, rezolucija 12 bita, ulazni opseg -9,5 ~ +9,5V.
Analogni signal Medu njima, Al2 je fiksiran kao ulaz za ogranicenje obrtnog momenta..
Izlaz Nema

Funkcija komunikacije

RS485 komunikacija, ModbusRTU protokol.

Panel displeja i tasteri

5 tastera (Mode, Set, Left, Up, Down) i displej sa 6 nixie cevi.

Kocioni otpornik

Ugradeni 50W 40Q kocioni otpornik. Za Ceste slucajeve kocenja,
potreban je eksterni kocioni otpornik.
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2.2 Model servo drajvera

LCA5-10P - 100

@ ® @

£
(1)
L

(1) : Serija drajvera @ : Snaga motora

@ : Snaga drajvera 50:50W
10: 50W~750W 100:100W
20: 1KW 200:200W
30:1KW~2.6KW 400:400W
50:3KW~3.8KW 750:750W

@ : Tip kontrole 1000:1KW
P:Impulsni e
E: EtherCAT 3800:3.8KW

2.3 Naziv modela motora

® e

D @ @

PN

: Serija motora
: Snaga motora

02:0.2KW
04:0.4KW

: Broj polova motora

[1:4 pari polova
8:5 pari polova

: Inercija motora

LB:220V mala inercija
MB:220V srednja inercija

: Tip enkodera

CA17: 17 bitni inkrementalni
magnetni

R17: 17 bitni magnetni
apsolutne vrednosti

C23: 23 bitni inkrementalni
magnenti

R23: 23 bitni magnetni
apsolutne vrednosti

®

LCMT - 02 LB C17 N B — 60 MO06 30B

® @ ® ©® ®

&) -

& @

ey

Koénica motora
N: Bez kocnice
Z: Sa koénicom

: Zaptivka motora i usek

A: Bez zaptivke i bez useka
B: Sa zaptivkom i usekom
C: Sa zaptivkom bez useka

: Prirubnica motora

60:60
80:80
130:130

: Obrtni moment motora

Brzina motora
10:1000RPM
15:1500RPM

30:3000RPM




Servo drajver A5 serije Uputstvo za upotrebu

Poglavlje 11 Instalacija

&Upozorenje

e Prilikom skladistenja i instalacije ovog proizvoda moraju biti zadovoljeni uslovi okoline.

e Osteceni ili nepotpuni proizvodi se ne smeju instalirati niti koristiti.

e Proizvod zahteva vatrootporne materijale za instalaciju i ne sme se instalirati na ili u blizini zapaljivih
materijala kako bi se sprecila pojava pozara.

e Servo drajver mora biti instaliran u elektricnom ormaru kako bi se sprecio prodor prasine, korozivnih
gasova, provodljivih objekata, te¢nosti i zapaljivih materijala.

e Servo drajver i servo motor moraju biti zasti¢eni od vibracija i udara.

e Strogo je zabranjeno paralelno postavljati kablove servo motora i linije enkodera.

3.1 1 Instalacija servo drajvera

&Napomena

e Servo drajver mora biti instaliran u dobro zastiéenom elektroormanu.

e Servo drajver se mora instalirati u propisanom smeru i na odgovaraju¢em razmaku od drugih objekata
kako bi se obezbedili dobri uslovi za odvodenje toplote.
e Kako ne bi doslo do pozara, ne instalirajte servo drajver u blizini zapaljivih predmeta.

3.1.1 Okruzenje za instaliranje
Radna temperatura/rel.vlaznost: 0~55°C (bez smrzavanja), < 90%RH (bez kondenzacije).
Skladistenje temperatura/rel.vlaznost: -20~65°C (bez smrzavanja), < 90%RH (bez kondenzacije).

Atmosfersko okruzenje: unutar kontrolnog ormana, bez prisustva korozivnih ili zapaljivih gasova, uljne magle,
prasine itd.

Nadmorska visina: ispod 1000m .

Vibracije: < 0.5G (4.9m/s2), 10~60 Hz (nekontinuirani rad).

Zastita: Servo drajver nema sopstvenu zastitu, te mora biti instaliran u dobro zasticenom elektri¢énom ormanu i

zasti¢en od prodora korozivnih ili zapaljivih gasova, provodljivih objekata, metalne prasine, uljne magle i
teCnosti.

L 2K 2R R R 2R 2

3.1.2 Nacin instaliranja

€ Ovaj servo drajver treba instalirati vertikalno, normalno na povr$inu instalacije.
€ Na slede¢im ilustracijama je prikazan nain instaliranja jednog i vise servo drajvera.

v /
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& P2
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) 00000 Q0000 00000

>25 >25
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Instaliranje jednog servo drajvera Instaliranje viSe servo drajvera

>100
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3.1.3 Dimenzije za instalaciju

— |
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Dimenzije drajvera LC10/LC20
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T 00000 01
10000 01
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m 100010 01
a 10001 01
5 L 000101 01
s T 10800 10
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t IndeainJ Hs
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14,27

| 27,50 |

Dimenzije drajvera LC30
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3.2 Instaliranje servo motora

& Upozorenje

e Strogo je zabranjeno bilo kakvo udaranje kraja osovine motora jer moze doci do ostecenja enkodera
motora. ==

3.2.1 OkruZenje za instaliranje

Radna temperatura/rel.vlaznost: 5~40°C (bez smrzavanja), < 90%RH (bez kondenzacije).
Temperatura/rel.vlaznost pri skladiStenju; -20~55°C (bez smrzavanja), < 80%RH (bez kondenzacije).

Nadmorska visina: ispod 1000m.
Vibracije: < 0.5G (4.9m/s2), 10~60 Hz (nekontinuirani rad).
Stepen zastite: IP54

W G0 e o

.2.2 Nacin instaliranja

*

kabl na dno. Ako je osovina motora instalirana nagore i pri¢vricen je reduktor, potrebno je spreciti da ulje iz reduktora
prodre u motor kroz osovinu motora.

€ Koncentri¢nost: Prilikom povezivanja sa servo drajverom, koristite spojnica i drZite osovinu servo motora i
osovinu drajvera u pravoj liniji.

€ Kabl: Nemojte savijati ni zatezati kablove tokom oZi¢enja i upotrebe.

€ Fiksiranje: Motor mora biti ¢vrsto instaliran i treba primenjivati mere protiv njegovog otpustanja.

Atmosfersko okruzenje: u zatvorenom prostoru, bez prisustva korozivnih ili zapaljivih gasova, uljne magle, prasine.

Pravac instaliranja: Da bi se spre€ilo prodiranje vode, ulja i drugih te¢nosti u motor preko izlaza motora, postavite izlaz za
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Poglavlje 1V Ozicenje

&Upozorenje

e Napajanje ove serije drajvera je jednofazno ili trofazno 220V. Pri ozi¢enju mora se jasno identifikovati
napajanje.

e Prilikom koriséenja ovog proizvoda, korisnik mora uzeti u obzir mere bezbednosne zastite u dizajnu i
montazi kako bi se sprecili nesrecni sluéajevi uzrokovani pogresnim radnjama.

e Terminali drajvera U, V i W moraju odgovarati motoru U, V i W, u suprotnom moze do¢i do kvara.

e Servo drajver i motor moraju biti dobro uzemljeni.

e Pre rastavljanja servo drajvera, napajanje mora biti isklju¢eno najmanje 5 minuta.

e Zabranjeno je cesto ukljucivanje/iskljucivanje napajanja. Kada je napajanje iskljuceno, potrebno je
sacekati da se indikator na displeju ugasi pre nego sto ponovo ukljucite napajanje.

e Kada Koristite interni ko¢ni otpornik, mora se povezati kratkospojni kabl izmedu terminala B2 i B3.
Strogo je zabranjeno direktno povezivanje kabla izmedu B1 i B2.

4.1 Terminali servo drajvera

[ 10 - .
Nixie cevi displeja J‘ _ l: N“‘_'E cevi &.
T = displeja
teri
asten 0000 Tasteri
| AV 3 SEY
J
e m
[(C)
F_—-9 3
Terminal | Terminal. a
kontrolnih z kt.:ntrc-lnl E
signala - U signala -
0 m}
A
O
\ a
\-\ y Terminal ﬁ
Terminal 5 enkodera a
enkodera [: — Dg
] K .
Terminal Term_lnall
napajanja COUOHL] napajanja
Ierminal o =%) I] Terminal
ocionog pIu: EI} -
otpornika OO es) kofionog ——*
. OO ez} otpornika
Terminal L\ JUIR e
napajanja Q ! .
motora ;_< Tern.'nnlal
Terminal '(-\ napajanja—™
uzemljenja —C:’) motora
#_.. T I Terminal
' — ' uzemljenja

A5-10/A5-20/A5-30P drajver
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4.2 Ozicenje glavnog kola

4.2.1 Definicije terminala glavnog kola

€ Terminal ulaza napajanja drajvera A5-10/A5-20

Br. Oznaka Funkcije
L . L . . .
Terminal napajanja, povezuje se sa jednofaznom AC strujom
2 N napona 220V

€ Terminal ulaza napajanja drajvera A5-30

Br. Oznaka Funkcije
L1 . - . . .
5 7 Terminal napajanja, povezuje se sa jednofaznom ili trofaznom
AC strujom napona 220V. Za snagu iznad 2.6kW preporucuje se
L3 trofazno napajanje napona 220V.

€ Terminal kodionog otpornika

Br. Oznaka Funkcije Opis
1 B1 Pozitivni terminal DC busa | Pozitivni terminal ugradenog otpornika
izlaz DCP je povezan na Bl. Kada koristite
2 B3 Negativni izlaz ugradenog ugradeni otpornik, kratko spojite B2 i
kocionog otpornika B3. Kada koristite eksterni otpornik,
3 82 Izlaz kolektora tranzistora Povezlte otp-o-rrnk-lzmedu B1iB2 (B2
Kodnice i B3 mora biti iskljucen).
€ Terminal motora
Br. Oznaka Funkcije
1 U Veza sa U fazom motora
2 \% Veza sa V fazom motora
3 W Veza sa W fazom motora
4 PE Veza sa kuéistem motora

4.2.2 Nacin koriS¢enja terminala napajanja glavnog kola (spring tip)

1. Skinite spoljasnji omotac sa kabla kako biste otkrili 8-9 mm gole bakarne Zzice.
2. Zatim postupite na slede¢i nacin:

e Pomocu poluge koja dolazi sa servo drajverom podignite prorez (SI. A);

e Unesite pljosnati Srafciger u otvor terminala (Sirine 3.0~3.5mm), zatim ¢vrsto pritisnite kako biste
otvorili prorez (Sl. B).
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4.2.3 Dijagram ozicenja servo drajvera A5-10P/A5-20P

L
)

/ /;" Servo drajver
f’; f’f
é USB-t0-485
komunikac.kabl
PLC ili kontroler 2
pokreta =
Filter se selektivno instalira prema 2 |0

okruzenju lokaciie za instalaciju S

- \
O——-o o L

AC 220V Filter

Oo——— N

SR R B1
Eksterni kocioni otpornik B2 | |

(DKada se koristi interni ko¢ioni otporni, kratko Motor
spojiti B2 i B3; U
(@Kada se koristi eksterni ko¢ioni otpornik, B2 i x
B3 moraju biti iskljuceni, a otpornik mora biti v ,—
povezan na Bl i B2. W 7 L
PE

PE
77 U J

Napomena: Kada koristite interni koc¢ioni otpornik, kratko spojite B2 i B3 (fabricki su tako spojeni); kada koristite

eksterni kocioni otpornik, iskljucite B2 i B3 i povezite eksterni kocioni otpornik izmedu B1 i B3.
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Dijagram oZic¢enja servo drajvera A5-30P

&
( )
; -' Servo drajver
UISE ks 485
komunikacioni
kabl
PLC il e
kontroler =
pokreta -
Filter se selektrvno instalira o
prema okruzenju lokacije za E i
instalaciju
MCCB \1
L1
AC zzﬂv[ Talasni p
2PHapH T8 [T et ey R
L3
Zabrana Eﬁﬂ_j_u'cie'anja n
napajanje .| Bl
Eksterni kofioni
otpornik e B3
’_H___._,..-“)-A'. ...... — Bz
{1} Kada koristite interne ko¢ione 5
otpornike, kratko spojite B2 1 B3; U Eo
(Z) Kada koristite eksterni koéioni v Q\ -
otpornik. B2 1 B3 moraju bit1 1skljuéem A p
, a otpornik mora biti povezan na W /ﬁ _[]—
Bl11B2. PE
\. J/

Napomene:

® Kada koristite interni koc¢ioni otpornik, kratko spojite B2 i B3 (ve¢ su povezani u fabrici). Kada koristite
eksterni kocioni otpornik, iskljucite B2 i B3, i poveZite kocioni otpornik izmedu B1 i B2.

@ Kada koristite jednofazno napajanje od 220V, napajanje se povezuje preko terminala L1 i L3. Kada koristite
trofazno napajanje od 220V, napajanje se direktno povezuje preko terminala L1, L2 i L3. Napajanje naponom
od 380V je zabranjeno.

4.3 OZicenje terminala
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4.3.1 Definicija terminala za komunikaciju (CN1/CN2)

Pin Broj mreinog Oznaka signala

kabla I I I I I
1 Belo/oranz GND ehitilils
2 Oranz / \ ': E ;
3 Belo/zeleno / s R .
4 Plavo 485+
5 Belo/plavo 485-
6 Zeleno /
7 Belo/braon /
8 Braon /

Redosled pinova i kablova

4.3.2 Definicija kontrolnog terminala (CN1)

15 1

0000000 0OO0O0OO0OO0O0OO
O 3000000000000000O0 16O

0 0000000000000

44 31
Pin Naziv Naziv terminala Napomene i dodatna uputstva
signala
42 | PUL+ PUL pozitivni terminal za impulsni ulaz, . ) . .
5V interfejs Kada je 5V impulsni interfejs povezan na 12V
ili 24V impuls, eksterni otpornik treba da se
41 | PUL- PUL negativni terminal za impulsni ulaz, N p“ . P
5V interfejs poveze u seriju;
. : : Kada Kkoristite zajednic¢ki terminal za 24V
40 | DIR+ DIR pozitivni terminal za smer impulsa, | . ) ) o
5V interfejs impulsni ulaz OPC, impulsni signal od 24V
. 3 3 moze se direktno povezati. U ovom trenutku,
39 | DIR- DIR negativni terminal za smer impulsa, i j ) )
5V interfejs PUL+ i DIR+ nisu povezani. Podrzana je
38 | OPC 24V impulsni commom ulazni terminal frekvencija do IMHz.
24 | DI1 Digitalni ulaz 1
23 | DI2 Digitalni ulaz 2
22 | DI3 Digitalni ulaz 3
21 | DI4 Digitalni ulaz 4 Radi detaljnog opisa konfigurisanja
33 |DI5 Digitalni ulaz 5 parametrara pogledajte odeljak 6.4.1.
32 | Dl6 Digitalni ulaz 6
31 | DI7 Digitalni ulaz 7
43 | DI8 Digitalni ulaz 8
10 | DICOM | DI port zajednicki (common) terminal DICOM se moze povezati na +24V ili OV
44 | +24V0O | Pozitivni izlazni terminal napajanja 24V| aksimalna izlazna struja od 24V je 100mA,
11 | COM- o _ _ o koja se moze Koristiti samo kao napajanje za DI
Negativni izlazni terminal napajanja . . - .
12 | COM- 24\ port. Zabranjeno je pokretati spoljna
opterecenja.
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8 DO1A Terminal A digitalnog izlaza 1
7 DO1B Terminal B digitalnog izlaza 1
6 DO2A Terminal A digitalnog izlaza 2 Radi detali i< konfiqurisan )
5 DO2B Terminal B digitalnog izlaza 2 adl e_ajnog .oplsa onfigurisanja parametrara
: — : pogledajte odeljak 6.4.2.
4 DO3A Terminal A digitalnog izlaza 3
3 DO3B Terminal B digitalnog izlaza 3 . . .
- — - Napomena: Izlazni port dozvoljava max.struju
2 DO4A Terminal A digitalnog izlaza 4 . L .
- — - od 200 mA. Nije moguée direktno pokretati
1 DO4B Terminal B digitalnog izlaza 4 . . L L .
- — - velika strujna opterecenja kao sto je kocnica
25 | DO5A Terminal A digitalnog izlaza 5 . . .
- — - motora. Potreban je eksterni relej.
9 DO5B Terminal B digitalnog izlaza 5
27 | DO6A Terminal A digitalnog izlaza 6
26 | DO6B Terminal B digaitalnog izlaza 6
28 | OA+ I1zlaz A+ faze raspodele frekv.enkodera
13 | OA- Izlaz A- faze raspodele frekv.enkodera | P05-17: Broj impulsa enkodera sa raspodelom
29 | OB+ Izlaz B+ faze raspodele frekv.enkodera | frekvencije, koji se koristi za podesavanije broja
14 | OB- Izlaz B- faze raspodele frekv.enkodera | impulsa koje pretvara drajver za svaku rotaciju
30 | Oz+ Izlaz Z+ faze raspodele frekv.enkodera | motora..
15 | Oz- I1zlaz Z- faze raspodele frekv.enkodera
20 | GND Uzemljenje za digitalne signale
37 CZ+ Pozit.izlaz Z signala kolektora ]
- - Izlaz Z signala 24V
36 | Cz- Negat.izlaz Z signala kolektora
16 | AGND Analogni ulaz AGND Al e Koristiti laz Kk de brzine ili
17 Al Analogni ulaz Al2 se moze Koristiti zavu az koman ve rzine ||
18 | AGND | Analogni ulaz AGND obrtnvog Tnomenta, sto s§ moze postici
19 | AL Analogni ulaz Al podesavanjem parametara P6 i P7.

4.3.3 Definicija terminala enkodera (CN2)

@ Sematski prikaz terminala enkodera

/J

/e 8 ®

228

\?@W@@

Oznake pinova terminala enkodera

€ Definicija pinova

Strana servo drajvera Naziv Boja kabla
1 VCC Napajanje enkodera +5V Crveno
2 GND Uzemljenje enkodera Zuto
3 / / /
4 / / /
5 SD+ + signal enkodera Plavo
6 SD- -signal enkodera Crno

@ Sematski prikaz terminala motora

-11-
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=

IIE © @
@\|[e]® @ @ ®
ABNE © @

9-pin Amp utika¢ muski

7-pin aviation utikac

=
®||D
Q@@

4-pin Amp utikac

€ Definicija pinova terminala enkodera (Amp utika¢ je isti kao aviation utikac)

4-pin aviation utika¢

Strana motora Naziv Boja kabla
1 PE Oklopljeni kabl
2 E- Negativni pol Belo
baterije
3 E+ Pozitivni pol Zeleno
baterije
4 SD- -signal enkodera Crno
5 GND Uzemljenje napajanj Zuto
enkodera
6 SD+ +signal enkodera Plavo
7 VCC Napajanje Crveno
enkodera +5V
€ Definicija pinova terminala napajanja motora
Strana motora (Amp utikac) Naziv Boja kabla
1 U Faza motora U Braon
2 \Y/ Faza motora V Plavo
3 W Faza motora W Zuto
4 PE Ku¢iste motora Zeleno
Strana motora (aviation utikag) Naziv Boja kabla
1 PE Ku¢iste motora Zuto/zeleno
2 W Faza motora W Crmo
3 \Y Faza motora V Sivo
4 U Faza motora U Braon

-12-
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4.4 Ozicenje terminala za kontrolne signale

4.4.1 DI ulazno kolo
€ Orzicenje ulaza tipa NPN

PLG

Ccom
24V

ov

€ Orzicenje ulaza tipa PNP

PLG

Ccom
24V

ov

Vol
A

kK.

Vol

Prekidac

D1COM
Dix EZ
Prekida¢

D1COM
Dix EZ

€ Ozicenje prekidaca ulaza

A

kK.

Prekida¢
“~__DlIx * *;: K
Servo T

4.4.2 Kolo ulaza impulsa visoke brzine

€ Ozicenje diferencijalnog impulsnog ulaza 5V

12

R

12

PUL+ 42 L T |
PUL- 4 T Ij |
DIR+ 40 l

L
DIR- 39 T

R
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€ Oziéenje impulsnog ulaza tipa NPN 24V (ugraden otpornik)

K

€ Orzicenje impulsnog ulaza tipa NPN (eksterni otpornik)

VCCJ} 42J) J_[]‘]*l *\‘K
PUL,)_é L 41 T | A

N\

iL_IDIR?_é 391)_:"J|:|j*: *EK

€ Ozicenje impulsnog ulaza tipa PNP (eksterni otpornik)

R
PUL(|>_': v\ |

o] 108 5K
piR L R L 40
Il O I T T £

Napomena: Kod ozi¢enja sa eksternim otpornikom napon signala treba da bude VCC=24V, R=1.5KQ; za VCC=12V,
R=1KQ;
Za napon signala VCC=5V, R=0Q.
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4.4.3 Kolo izlaza DO

€ Ozicenje DO izlaza (povezati sa optokaplerom)
Prekidac Prekidac

l 24\,_ DOxA 24V
DOXA ENd Exl 14 !i’“‘ DOXB
b

Yy

ik JF* TDOxB 1;0\} -

Izlaz impulsa niske brzine  lIzlaz impulsa visoke brzine

€ OzZicenje DO izlaza (povezati sa relejem)
Prekidac

24V Relay NO contact

o Yy T Koénica motora

Izlazni signal ko¢nice kontroliSe ko¢nicu motora preko releja

4.4.4 Kolo analognih ulaza

|+1ov 1 '
= R o

I-ﬂ—————[_______*

VR G
10V AGND
= I —
R
AGND D

4.4.5 Kolo izlaza impulsa feedbacka enkodera

26L.S32 ili ekvival. Optokapler

& A+B+Z+ visoke brzine A+B+Z+

T < [t ] 1)
= —\L A-B-.Z- & j’_ A-B-.Z-

\
O

v
O
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Poglavlje V Operativni panel sa displejem

5.1 Uvod i opis operativnog panela
5.1.1 Opis tastera na panelu

S

.

Up key = >© DQ

.
-

M Vv <« SET
I
) 2 3% @
P S = F
§ 8 3 &
Naziv Opste funkcije
M Prebac. izmedu rezima, povratak na prethodni meni
A Povecanje vrednosti treperece vrednosti na displeju.
v Smanjenje vrednosti treperece vrednosti na displeju.
Pomeranje pozicije trepereée vrednosti na displeju.
<4 Pregled podataka sa vise od 5 cifara.
SET Prelaz na meni sledeceg nivoa.

Cuvanje vrednosti parametara.

5.1.2 Rad sa operativnim tasterima na panelu

Servo power _,,) Prikaz :5 @ ; Parametar
on : statusa : P00 i ;
H ' H 4 :
lrad]l @] @@ @
' Parametar : > Parametar > Vredn.parametra
; ; : P01 « P01.02 €
i g : i 7 Y : @ @
P |
Parametar
H P31 :
5.1.3 Prikaz statusa
Displej Naziv Aktiviranje Znacenje
L Drajver je u stanju inicijalizacije ili resetovanja.
Reset
I: |: S Momenat_u Kljugenja Kada se inicijalizacija ili resetovanje zavrsi,
|_ | |_ Servo initializes | servo drajvera

automatski se prebacuje u druga stanja.

Inicijalizacija  je . " . .
Drajver nije u operativnom stanju, jer glavno kolo

Nrd
l_l I— zavrsena, ali drajver - -
Servo not ready | .. nije ukljuceno.
nije spreman.

| Rdy A Servo drajver je u operativnom stanju, ¢eka signal
lj Drajver je spreman. 3
l |:| Servo ready servo enable sa glavnog racunara.
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Servo enable

|_ |_| |—| Bun . signal je aktivan. Servo drajver radi.
Servo is running

(S-ON he ON)
_l _ Jog Servo drajver je u M izvesti podesavania i d
l_l l_l Jog running stanju jog rada. ogu se izvesti podesavanja jog rada.

5.1.4 Prikaz funkcijskog koda parametra

Oznaku parametra ¢ini pored slova P broj koji oznacava grupu kojoj taj parametar pripada i broj parametra, $to je

pronm
Ly
1 )

Grupa param. Broj parametra

prikazano na sledecoj ilustraciji:

5.1.5 Prikaz vrednosti parametra

®  Vrednost sa predznakom od najvise 4 cifre ili vrednosti bez predznaka od najvise 5 cifara

Prikazuje se na jednom ekranu (stranici) (5-digit nixie tube); za brojeve sa predznakom, u prvom polju se prikazuje znak -

Primer: -9999 se prikazuje na slede¢i nacin:

Primer: 65535 se prikazuje na sledeci nacin:

H55db

®  Vrednosti sa predznakom od 4 cifre ili vrednosti bez predznaka viSe od 5 cifri
Prikazuju se na vise stranica cifri od niskog do visokog reda, jednu stranicu ¢ini 5 cifri. Na displeju ¢e biti prikazana
prva stranica sa ciframa niskog reda, pritisnite i drzite taster @ duze od 2 sek da biste se prebacili na sledecu

stranu viSeg reda. Primer: -268435456 se prikazuje na sledeci naéin:

Treperedi bit oznacava broj stranice

> @ e
- 2F{-6B43F¥_ 5456

seconds seconds

Str3 Str 2

® |zmenite P05-02 da biste podesili podrazumevani broj impulsa po okretu od 10000 na 1000 (izmena drugih
numerickih parametara sa vise od 4 cifre je ista kao u ovom koraku)

2 POSHef_ U00AS [

2 timeas

-0000FR-0000k2{-000 ¢2_ 1©

5.1.6 Prikaz parametara monitoringa (POB grupa parametara)

[l e—1|
I ®

cJ |E3

v

h

F
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Funkcijski

kod Naziv Jedinica Znalenje
POB-00 [Trenutna brzina motora rpm Trenutna brzina servo motora zaokruzena na najblizu vrednost.
POB-01 |Komanda brzine rpm Komanda brzine koju drajver zadaje motoru
POB-02 |Komanda obrtnog momenta 0.1% Procenat stvarnog izlaznog momenta servo motora u odnosu na nazivni obrtni moment
motora.
POB-03  |Monitoring DI signala - Pracenje signala na 9 DI terminala : kada svetli gornja polovina displeja, to ukazuje na
visok nivo signala; donja polovina svetli za nizak nivo signala.
POB-05 Monitoring DO signala - Pracenje signala na 6 DO terminala : kada svetli gornja polovina displeja, to ukazuje na
visok nivo signala; donja polovina svetli za nizak nivo signala.
POB-07 Eirt?iag ei?;?;;’;?gﬂlf:;? 2ja (32- Jke(:)c:];r:r::ge Trenutna apsolutna pozicija motora (komandna jedinica)
Broj ulaznih k di poloZaja |Jedinica . . . . .
POB-13 roj ulaznih komandi polozaja komande Prikaz broja ulaznih komandi polozaja
POB-15 Devijacija polozaja enkodera p Devijacija polozaja enkodera=ukupan broj ulaznih komandi polozaja-ukupan broj
povratnih impulsa (feedback) enkodera
POB-17 | Broja feedback impulsa o Brojanje i prikaz broja impulsa koje vraca enkoder servo motora (jedinica enkodera)
POB-21 | Uzorkov.napona na All 0.01v Vrednost ulaznog napona na analognom kanalu 1
POB-22 | Uzrkov.napona na Al2 0.01Vv Vrednost ulaznog napona na analognom kanalu 2
POB-24 | RMS vrednost 0.01A RMS vrednost fazne struje servo motora
POB-26 | Napon DC busa 0.1V Vrednost napona glavnog kola DC busa
Pregled gresaka.
0 — Trenutna greska
1- Poslednja greska
POB-33 | Zapis o gresci - 2- Poslednje dve greske
9- Poslednjih 9 greski
. . Parametrom POB-33 se prikazuje kod izabrane greske.
POB-34 | Kod greske u izabr.vremenu - . .
gres Kada nema greske za POB-34 se prikazuje "Er.000"
. . Parametrom POB-35 se prikazuje ukupno vreme rada servo drajvera kad je doslo do greske
POB-35 | Vreme izabrane greske s Kada nema greske za POB-35 se prikazuje "0"
. - - Parametrom POB-37 se prikazuje brzina motora kada se pojavila greska. Kada
POB-37 | Brzina motora pri izabr.gresci | rpm nema gregke vrednost POB-37 je "0"
Struia U-f i . RMS vrednost struje u namotaju U-faze servo motora kada se pojavila greska prikazana
poB-3g | Diruia-taze motora pr 0.01A parametrom POB-34.
izabranoj gresci . .
Kada nema greske, prikazana vrednost parametra POB-38 je "0"
Struia V-f i . RMS vrednost struje u namotaju \V-faze servo motora kada se pojavila greska prikazana
pPoB-39 | >wa v-iaze motorapri 0.01A parametrom POB-34
izabranoj gresci . .
Kada nema greske, prikazana vrednost parametra POB-39 je "0"
Napon na DC busu glavnog kola kada se dogodi greska koja se prikazuje parametrom
POB-40 | Napon DC busa pri izabranoj |V POB-34
gresci Kada nema greske, prikazana vrednost parametra POB-40 je "0"
Odgovarajuci status visokog i niskog nivoa signala na 9 DI terminala kada se pojavi
. . . greska koju prikazuje POB-34
POB-41 ;Szt:g:znuolfﬂ?ézct;a rminala pri - Nacin pregledanja je isti kao kod parametra POB-03
19 Kada nema greske, POB-41 prikazuje da su svi DI terminali na niskom nivou signala i
odgovarajuéa vrednost je "0"
Odgovarajuci status visokog i niskog nivoa signala na 5 DO terminala kada se pojavi
Status izlaznih terminala pri gref_ka koju prikazuje POB-34
POB-42 izabranoj gresci - Nacin pregledanja je isti kao kod paramtera POB-05
Kada nema greske, POB-42 prikazuje da su svi DO terminali na niskom nivou signala i
odgovarajuca vrednost je "0"
POB-55 | Trenutna brzina motora 0.1rpm Trenutna brzina rada servo motora, ta¢nosti do 0.1rpm
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5.2 Uobicajene operacije

&Upozorenje

e Proverite da li je oZi¢enje uredaja ispravno pre nego sto ga ukljucite.

e Uverite se da motor nije opterecen, kako bi se sprecile moguce opasnosti.

5.2.1 Rad u JOG rezimu

Kada Zelite da koristite Jog funkciju, morate prvo da otkaZete servo enable ili necete moc¢i da udete u Jog stanje!

N I mInln Olinln
s Ll - Y ®=|—|_||_|_ 1 U O.
(S)
| HER
jL .U
| @@

Gore i Dole

JOG brzina se moze menjati tasterima |_| E |_| I—l @
Il Il

A 4

Priffh za forward
rotaciju
(¥) motora

Pritisn za reverse

5.2.2 Omogucavanje internog uklju¢ivanja motora

Ako Zelite da ukljudite i aktivirate motor kada D11 terminal nije spojen eksterno, mozete postaviti P03-03
(logika nivoa DI1) na 1, a motor ¢e se podrazumevano uklju¢iti nakon $to se napajanje ponovo ukljuéi.

5.2.3 Parametri inicijalizacije servo drajvera

Postavite P02-31 na 1 da biste inicijalizovali parametre servo drajvera, i potrebno ga je restartovati nakon $to se
podesavanje zavrsi.

5.2.4 Ruéno resetovanje alarma
Postavite POD-01 na 1 da obriSete alarme koji se mogu resetovati;

Za alarm nestanka struje apsolutnog enkodera sa vise obrtaja (Er.731), prvo postavite POD-20 na 2, a zatim postavite
POD-01 na 1 da biste obrisali alarm.
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Poglavlje VI Opis rezima kontrole

6.1 Opis kontrole polozaja

6.1.1 Dijagram oziCenja za kontrolu poloZaja

| +24V

:

oV,

BB K

&

CN1 Intemo napajanje od 24V moe
con- | 11 napajati same DI partove.
Zzbranjeno j& napajan)s
ekstenib opteracenya. U
COM- 12 supromom meza dodi do
24vo | 44 oitedan]a internog napajanja.
CN1
DICOM || 10 [
. : L A
Servo omoguéen oI 24 ._DW
Prekidat pozit.grani "'U—mﬁg
idat pozitgranice | 2 a
Prekida? neg granice "_D—W
= DI3 22
Reset alarma + LTy
DI4 21 1&
Smer brzine "_D—W
DI 33
Hitno iskljugenje O [TV
Home prekidaé "_D—W
E DI7 1 A
Homine s O
OmmE DIE | 43 »
5 CN1
&rvo spreman
Zavrieno DO1B T
poziclonirane
DO2A [ :W
=
Dostignuta nul DOIE |f 3
b—— DO3EB 3
Izlaz greske ooas | 2
pb— DO4EB 1 E
ﬁﬁmﬂ izlaz DOsA || 23 :E@
p—— DOSB 9
_Izlaz kotmice posa | 27
DO&B 16 E

CHN/CIN4 Gomyi rafunar
g | cvD ’*‘ GND
4 | 485+ J, A
5 483 = B
CH1
A-faza
28 | 0a+ A faadback
] e~
13| oa-
B-faza
23 | 0B+ = faadback
! |
14| 0B- |=f
Z-faza
a0 | oz+ f faedback
{ 5
15 | oz- o, ,
0| GND -
7| cz pP—m—m
24V Z-faza feedback
36 |czcoMm ———
N1
13 | AGND f—o0
10V~ +£10V
19 | an o
16 | AGND —o
10V ~+£10V
17| Az b——o
: CH1 Koristite diferancijaini ulaz dd
||38 | opc v :
Eontreler
: 42| puL+ PUL+ <I I
PUL- |
I| 41| PUL- |
| DIR+
|40 DR+ <:I :
DIR-
I13s | DIR- I
! |
b e e e e e e e e o o = —
Radi drugih nadina ofidema, vidits

6.1.2 Parametri kontrole eksternim impulsima

odeljak 4.4.2

1. Pinovi CN1
';'%ﬂ;la b(r)c?igr?i\:m "’:aj uel Naziv Napomena /dodatno uputstvo
PUL+ 42 Pozitivan ulaz impulsa o . .
PUL- a1 Negativan ulaz infpulsa 1.Pazljivo procitajte odeljak 4.4.2 pre
DIR+ 20 Negat.smer impulsa ozienja kako se ne bi oStetio servo

— - drajver.

DIR- 39 P02|t|v:sr(1j1e_rv:<n_1pulsa 2.Maksimalna frekvencija impulsa je
OPC 38 ﬁi;)’uzlggﬁ M, 1MHz, a radni ciklus je 50%.
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2. Povezani parametri

Funkc.kod Naziv parametra Opseg podes. Funkcije
P02-00 Izbor rezima kontrole 0~6 Postaviti na 1 za kontrolu poloZaja
P02-01 Izbor sistema apsolutnih 0~2 0: Inkrementalni enkoder, 1: Apsolutni enkoder
vrednosti
pP2-02 Izbor smera rotacije 0~1 0: Forward; 1: Reverse
P02-03 Smer impulsa feedbacka 0~1 Smer impulsa feedbacka, 0: Forward; 1: Reverse
P05-00 Izvor komande polozaja 0~2 Postaviti na 0 za kontrolu eksternom impulsnom komandom
PO5-02 Broj impulsa po rotaciji 0~1048576 _Podrazumevana vrednost je 10000. Vid.5.1.5 za nacin
motora izmene.
Odnos elektron.reduktora je aktivan kada se P05-02
P05-07 Odnos elektronskog reduktora 1~1073741824 | Postavi na 0 Broj impulsa po gbrtaju
1 (numerator) Rezolucija enkodera x Denominator
Odnos elektronskog - Numerator
P05-09 redukto_ra 1 1~1073741824 | 17-bitni enkoder ima 131072 impulsa po obrtaju ;
(denominator) 23-bitni enkoder ima 8388608 impulsa po obrtaju.
0: Impuls + smer, pozitivna logika:
1: Impuls + smer, negativna logika:
P05-15 Oblik impulsne komande 3: A-faza + B-faza kvadratni impuls, 4-struka
frekvencija
4: CW+CCW
i Broj impulsa raspodele N
P0O5-17 frekvencije enkodera 35 ~32767
Izbor izvora servo impulsa 0: lzlaz raspodele frekvencije enkodera; 1: 1zlaz sinhrone
P05-38 P 0~2 impulsne komande; 2: Zabrana raspodele frekvencije ili
sinhronog izlaza
P05-43 Izbor ivice impulsa poloZaja 0~1 0: Aktivan po opadajucoj ivici; 1: Akt.po rastucoj ivici
P03-03 Izbor logike DI1 terminala 0~4 Za 1, podrazumevano je enable stanje po ukljuéenju.

6.1.3 Parametri interne viSesegmentne kontrole polozaja

1. Povezane funkcije DI koje se mogu kontrolisati preko eksternog DI ili preko virtuelnog VDI za kontrolu putem
komunikacije

Kod . . .. . ..
funkeije DI Simbol Naziv funkcije Opis funkcije
Prebacivanje glavne i Neaktivna — trenutna radna komanda je A,
FuniN.4 MD-SEL - . ’
un c S pomocéne radne komande Aktivna-trenutna radna komanda je B
FunIN.6 CMD1 Prebacivanje visesegmentne Izbor komande za 16 segmenata.
radne komande 1
FunIN.7 CMD2 Prebacivanje visesegmentne Izbor komande za 16 segmenata..
radne komande 2
FunIN.8 CMD3 Prebacivanje visesegmenine Izbor komande za 16 segmenata..
radne komande 3
FunIN.9 CMD4 Prebacivanje visesegmenine Izbor komande za 16 segmenata.
radne komande 4
FuniN.27 POSDIrSel Podevsa_vanje smera komande Aktivna — trenutni smer je suprotan podesenom
polozaja smeru,
FunIN.28 PosInSen Omovgl_Jcavan_er komande Aktivna — omoguceno interno pozic.vise segmenata.
poloZaja za vise segmenata

2. Povezani parametri

Kod funkci Naziv parametra Opseg podesav. Funkcije
Izvor komande polozaja Kada se parametar postavi na 2 aktivan je
P05-00 0~2 . o o
rezim interne visesegm.kontrole polozaja
0: Stop nakon jedne operacije;
Rezim rada visesegmentne 1: Ciklic¢an rad;
P11-00 . 0~3 A
kontrole polozaja 2: DI prekidacki rad;
3: Sekvencijalni rad
Broj segmenata na krajnjoj tacki 1~-16
P11-01 .
komande pomeranja
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0: Nastavak rada na nezavrsenom
P11-02 | Nacin obrade margine 0~1 segmentu;
1: Restartovanje operacije
P11-03 | Jedinica za vreme 0~1 0:ms; 1:s
Izbor tipa komande pomeranja 0~1 0: Komanda relativnog pomeranja
P11-04 1. ine
; 1: Komanda apsolutnog pomeranja;
P11-05 Izbor segmenta za pocetak 0~16 Izbor startnog segmenta internog polozaja
sekvencijalnog rada za sekvencijalni rad.
i . -1073741824 Pomeranje na prvom segmentu.
P11-12 | Pomeranje na prvom segmentu 1073741824
P11-14 Max.brzina rada pri pomeranju na 1~6000 Max.brzina rada pri pomeranju na prvom
prvom segmentu segmentu.
Vreme ubrzavanja i usporavanja pri Vreme ubrzavanja i usporavanja pri
P11-15 : 0~65535 :
pomeranju na prvom segmentu pomeranju na prvom segmentu.
P11-16 Vreme ce-zkanja nakon zavrsetka 0~10000 Vreme ¢ekanja nakon zavr$etka pomeranja
pomeranja na prvom segmentu na prvom segmentu.
p11-87 Pomeranje na 16-tom segmentu -1073741824 Pomeranje na 16-tom segmentu
~1073741824
P11-89 Max.brzina rada pri pomeranju na 16- 1~6000 Max.brzina rada pri pomeranju na 16-tom
tom segmentu segmentu
Vreme ubrzavanja i usporavanja pri Vreme ubrzavanja i usporavanja pri
P11-90 : 0~65535 :
pomeranju na 16-tom segmentu pomeranju na 16-tom segmentu
P11-91 Vreme cgkanja nakon zavrsetka 0~10000 Vreme Cekanja nakon zavrSetka pomeranja
pomeranja ha 16-tom segmentu na 16-tom segmentu
POC-09 | Komunikacija preko VDI 0~1 0= onemogucena; 1= omogucena

3. Kombinacije kod upotrebe DI porta za promenu internog poloZaja sa viSe segmenata

Nacin kombinovanja DI portova Vreme Vreme

Br. Pomeranje Max ubrzavanjai | éekanja
segmenta CMD4 | CMD3 | CMD2 | CMD1 brzina usporavanja | nakon

segm.

1 0 0 0 0 P11-12 P11-14 P11-15 P11-16

2 0 0 0 1 P11-17 P11-19 P11-20 P11-21

3 0 0 1 0 P11-22 P11-24 P11-25 P11-26

4 0 0 1 1 P11-27 P11-29 P11-30 P11-31

5 0 1 0 0 P11-32 P11-34 P11-35 P11-36

6 0 1 0 1 P11-37 P11-39 P11-40 P11-41

7 0 1 1 0 P11-42 P11-44 P11-45 P11-46

8 0 1 1 1 P11-47 P11-49 P11-50 P11-51

9 1 0 0 0 P11-52 P11-54 P11-55 P11-56

10 1 0 0 1 P11-57 P11-59 P11-60 P11-61

11 1 0 1 0 P11-62 P11-64 P11-65 P11-66

12 1 0 1 1 P11-67 P11-69 P11-70 P11-71

13 1 1 0 0 P11-72 P11-74 P11-75 P11-76

14 1 1 0 1 P11-77 P11-79 P11-80 P11-81

15 1 1 1 0 P11-82 P11-84 P11-85 P11-86

16 1 1 1 1 P11-87 P11-89 P11-90 P11-91

6.2 Opis kontrole brzine

6.2.1 Dijagram ozi¢enja za kontrolu brzine
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Interno napajanje od 24V

moze napajati samo DI
portove. Zabranjeno je

napajanje eksternih
opterecenja, jer moze dodi

do ostecenja servo
drajvera!.

:

i

:

&

it

fﬁ

CN1
COM- 11
COM- 12
+24V0 44
CN1
DICOM 10
Servo omoguéen
*-— DI 24
Prekidac pozit.granice
* DI2 23
Prekida¢ negat.granice
— >~ DI3 22
Reset alarma
*— DI4 21
Pode€ smera hrzine
— DI5 33
Home fiksirano
" — DI6 32
1
| CMD DI7 31
CMD2
DI8 43
Servo spreman __CN1
1 {} I DO1A 8
Zavrseno DO1B 7
pozicionir.

IP—@—T DO2A 6
Dostignuta D028 5
nulta brzina

- »—ﬁ;}j DO3A 4
<t
o~
+ DO3B 3
. 1zlaz greske
- lb—ﬂj DO4A 2
D04B 1
Izlaz Home
o—ﬁ;h DO5A 25
&—— DO5B 9
1zlaz kocnice
—ﬁ;}j DOGA 27
DO6B 26

CN3/CN4 Gornji raéunar
8 GND l’\ GND
4 485+ , A
5 485- = B
CN1
A-faza
28 OA+ ~— feedback
[ ]l -
13 OA- ~ T =
B-faza
29 OB+ f feedback
/ %
14| OB- - o
I Z-faza
30| oz+ / ‘ > feedback
—»
15 0Z- i i, o
20 GND —
ity cZ I
24V Z-faza feedback
36 | czcoM b———
CN1
18 | AGND |———-r0n
=10V~+10V
191 Al l—o0
16 | AGND |——o0n
=10V~+10V
17 | Al2 ——-=0

Napomena: DI i DO funkcije u ovom dijagramu oZi¢enja nisu podrazumevana konfiguracija i treba ih
modifikovati u skladu sa parametrima u tabeli konfiguracije funkcije DI/DO porta u 6.2.2.

6.2.2 Funkcije povezane sa rezimom kontrole brzine eksternim impulsima

1. Konfigurisanje funkcija DI/DO porta
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Br. Naziv parametra Podes.vred. Funkcije
P03-12 Iljzlbﬁor funkcije terminala 12 D16 se definise kao omogucena fiksna nula
Izbor funkcije terminala DI7 se definise kao prekida¢ visesegmentne radne
P03-14 6
DI7 komande 1
P03-16 Izbor funkcije 7 DI8 se definise kao prekida¢ visesegmentne radne
terminala D18 komande 2
P04-08 Izbor funkcije - . . .
terminala DO5 19 DOS5 se definise kao izlaz dostignute brzine
2. Relevantni pinovi CN1
N'azw Odgoyarajucl atre] Naziv Napomena/dodatno uputstvo
signala pina
AilNlD 18 Xﬁzrlglji?ﬁai\ll Moze da bude ulaz za analogni napon
gnit +10V za komandu brzine ili ulaz
AGND 16 Uzemljeme Al komande ogranicenja obrtnog momenta.
Al2 17 Analogni ulaz 2

3. Povezani parametri

Br. Naziv parametra Opseg podesav. Funkcije
P02-00 | Izbor rezima kontrole 0~6 RezZim kontrole brzine kada se parametar postavi na 0
P03-36 | All offset -5000~5000 Podesavanje odstupanja All, jedinica mV
P03-37 | Vrem.konst.filtera ulaza All 0~655.35 Podesavanje vrem.konstante filtera ulaza All : jedin.ms
Podesavanje mrtve zone All; kada je ulazni napon manji
P03-39 | All mrtva zona 0~1000.0 od podesenog, brzina motora je nula, jedinica: mv
P03-40 | All skretanje nule -500.0~500.0 | Podesav.vrednosti skretanja nule za Al1l, jedinica:mV
P03-41 | Al2 offset -5000~5000 Podes.vrednosti offseta Al2, jedinica: mV
P03-42 | Vrem.konst filtera ulaza Al2 0~655.35 Podesavanje vrem.konstante filtera ulaza Al2 : jedin.ms
Podesavanje mrtve zone Al2; kada je ulazni napon manji
P03-44 | AI2 mrtva zona 0~1000.0 od podesenog, brzina motora je nula, jedinica: mv
P03-45 | Al2 skretanje nule -500.0~500.0 | Podesav.vrednosti skretanja nule za Al2, jedinica:mV
) Odgovarajuca brzina motora za N Podesavanje odgovar.izlazne brzine motora prema
P03-51 analogni signal od 10V 0rpm-~9000rpm analognom signalu od 10V, jedinica: rpm
) Odgovarajuca obr.mom. motora 1.00~8.00 . . .
P03-52 za analogni signal od 10V times Podes.odgov.izlaznog obrt.momenta za analogni 10V
P06-00 | Izvor glavne komande brzine A 0~2 Izbor izvora glavne komande brzine A
P06-01 Ilazvor pomoéne komande brzine 0~5 Izbor izvora pomo¢ne komande brzine B
P06-02 | Izbor komande brzine 0~4 Izbor izvora komande brzine
P06-03 Podesavanje brzine preko -6000~6000 Podesavanje vrednosti interne komande brzine, ta¢nost do
tastature 1rpm
Vrem.konstanta rampe Vreme ubrzavanja rezima kontrole brzine, jedinica: ms
P06-05 - . 0~65535 _v o .
ubrzavanja komande brzine (komanda za vise brzina je neaktivna)
Vrem.konstanta rampe Vreme usporavanja rezima kontrole brzine, jedinica: ms
P06-06 - . 0~65535 - S .
usporavanja komande brzine (komanda za vi3e brzina je neaktivna)
P06-07 | Prag max. brzine 0~6000 Podesavanje praga maksimalne brzine
P06-08 | Prag forward brzine 0~6000 Podesavanje praga forward brzine
P06-09 | Prag reverse brzine 0~6000 Podesavanje praga reverse brzine
P06-15 | Prag detekcije nulte brzine 0~6000 Podes.praga detekcije signala nulte brzine
P06-16 | Prag brzine rotiranja motora 0~1000 Podesavanje praga brzine rotiranja motora
P06-17 E:;\igngetekcue podudaranja 0~100 Podes.praga detekcije signala podudaranja brzine
P06-18 | Prag signala dostign.brzine 10~6000 Podes.prag detekcije signala dostignute brzine
P06-19 Esi%ézlaznog signala nulte 1~6000 Podes.praga izlaznog signala nulte brzine
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6.2.3 Povezane funkcije interne kontrole vise brzina

1. Povezane funkcije DI koje se mogu kontrolisati putem eksternog DI ili virtuelnog VDI (komunikacija)

Kod funkelie | simbol Naziv funkcije Opis funkcije

FunIN.4 CMD-SEL Prebacivanje glavne i pomoc¢ne Nea_ktivno - A je trenutna radna komanda;
radne komande Aktivno — B je trenutna radna komanda

FunIN.5 DIR-SEL Visebrzinsko prebacivanje DI Aktivno — komanda za promenu smera
smera obrtanja

FunIN.6 CMD1 Visesegmentno prebacivanje I1zbor komande za 16 segmenata.
radne komande 1

FunIN.7 CMD2 Visesegmentno prebacivanje I1zbor komande za 16 segmenata.
radne komande 2

FunIN.8 CMD3 Visesegmentno prebacivanje I1zbor komande za 16 segmenata.
radne komande 3

FunIN.9 CMD4 Visesegmentno prebacivanje I1zbor komande za 16 segmenata.
radne komande 4

2. Povezani parametri

Br. Naziv parametra Opseg podesav. Funkcije
1- Stop nakon jedne operacije (pomocu P12-01 se bira broj
P12-00 ReZim rada sa 0~2 segmenta)
visesegmentnom komandom 2- Cikli¢an rad (Pomocu P12-01 se bira broj segmmenta)
brzine 2- Prebacivanie putem eksternog DI
P12-01 Izbor zavrsnog segmenta 1~16
komande brzine
P12-02 I1zbor jedinice za vreme rada 0~1 0-sec; 1-min
P12-20 Komanda brzine 1-og segm. -6000~6000
P12-21 Vreme rada 1-og segmenta 0~6553.5
P12-22 Vreme ubrzavanja i usporav. 0~4
1-0g segmenta
P12-65 | Komanda brzine 16-0g -6000~6000
segmenta
P12-66 Vreme rada 16-0g segmenta 0~6553.5
P12-67 Vreme ubrzavanja i usporav. 0~4

16-0g segmenta

3. Kombinacije prilikom koris¢enja DI porta za prebacivanje izmedu internih viSebrzinskih reZima kontrole

Br.segmenta Nacin kominovanja DI porta Inter'na Vreme ubr\égslr;r?ja :

CMD4 CMD3 CMD2 CMD1 brzina rada usporavanja
1 0 0 0 0 P12-20 P12-21 P12-22
2 0 0 0 1 P12-23 P12-24 P12-25
3 0 0 1 0 P12-26 P12-27 P12-28
4 0 0 1 1 P12-29 P12-30 P12-31
5 0 1 0 0 P12-32 P12-33 P12-34
6 0 1 0 1 P12-35 P12-36 P12-37
7 0 1 1 0 P12-38 P12-39 P12-40
8 0 1 1 1 P12-41 P12-42 P12-43
9 1 0 0 0 P12-44 P12-45 P12-46
10 1 0 0 1 P12-47 P12-48 P12-49
11 1 0 1 0 P12-50 P12-51 P12-52
12 1 0 1 1 P12-53 P12-54 P12-55
13 1 1 0 0 P12-56 P12-57 P12-58
14 1 1 0 1 P12-59 P12-60 P12-61
15 1 1 1 0 P12-62 P12-63 P12-64
16 1 1 1 1 P12-65 P12-66 P12-67
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6.3 Opis rezima kontrole obrtnog momenta

6.3.1 Dijagram ozicenja za kontrolu obrtnog momenta

Interno napajanje od 24V

moze napajati samo DI
portove. Zabranjeno je

napajanje eksternih
opterecenja, jer moze doci do

ostecenja servo drajveral.

:
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fﬁ

CN1
COM- 11
COM— 12
+24V0 44
CN1
DICOM 10
Servo omogucen
*-— - - - DI1 24
Prekida¢ pozit.granice
| DI2 23
Prekida¢ negat.granice
— >~ DI3 22
Reset alarma
*r— D14 21
Komanda smera obrt.mom.
— DI5 33
Granica pozit.eksternog
‘,_w.mnmema_ DI6 32
Granica neg.ekst.obrt. mom.
*— DI7 31
Granica interne brzine
DI8 43
Servo spreman CN1
t ] t DO1A 8
Zavrieno DO1B 7
pozicionir.
»—ﬁgj DO2A 6
. D02B 5
Granica
) o _Obrt.momenta DO3A 4
= T
o
+ DO3B 3
1 I1zlaz greske
= u—ﬁ;}j DO4A 2
D04B 1
3 Granica brzine
n»—ﬁgh DO5A 25
. &—— DO5B 9
Dostignut
E _ obrtni moment DOGA 27
DO6B 26

Gornji racunar

CN3/CN4
8 | GND I" GND
4 485+ I A
5 485- ~; B
CN1
A-faza
28 | 0A+ Py feedback
[l —
13 OA- =7 O
B-faza
20 OB+ - feedback
/ >
14 0B- S| O
N Z-faza
30 0Z+ / { feedback
—
13 0Z- =7 r O
20 | GND —
7 CZ e
24V Z-faza feedback
36 | CZCOM
CN1
18 ] AGND }|——nmn
=-10V~+10V
191 Al —=0
16 ] AGND }|——nn
—-10V~+10V
17 | Al2 0

Napomena: DI i DO funkcije u ovom dijagramu oZi¢enja nisu podrazumevana konfiguracija i treba ih izmeniti u
skladu sa parametrima u tabeli za konfigurisanje funkcija DI/DO porta 6.3.2.
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6.3.2 Funkcije povezane sa rezimom kontrole eksternog obrtnog momenta

1. Konfigurisanje funkcija DI/DO porta

Br Naziv parametra Podes.vred Funkcije
P03-10 :Dzlb E? r funkcije terminala 25 DI5 je def.kao smer komande obrtnog momenta
P03-12 :Dzlbé)r funkeije terminala 16 DI6 je def.kao pozit.granica eksternog obrt.momenta
P03-14 :32|b70r funkeije terminala 17 DI7 je def.kao negat.granica eksternog obrt.momenta
P03-16 Izbor funkcije . . N .
terminala DIS 36 DI8 je def.kao izbor ogranicenja interne brzine
P04-04 Izbor funkcije . . N
terminala DO3 7 DO3 je def.kao izlaz ograni¢enja obrtnog momenta
P04-08 Izbor funkcije . . - .
terminala DO5 8 DO:5 je def.kao izlaz ogranicenja brzine
P04-10 IZbOr funkcije 18 DOG je def.kao izlaz dostizanja obrtnog momenta
terminala DO6
2. Ozicenje odgovarajucih pinova u CN1
Naziv signals Odgg\i/:;’ajucl 0 Naziv Napomena ili dodatno uputstvo
AGND 18 Uzemljeme Al +10V analogni napon moZe biti unet kao
All 19 Analogni ulaz 1 -
AGND 16 Uzemlienie Al komanda obrtnog momenta ili komanda
Zemiyenje granice obrtnog momenta
Al2 17 Analogni ulaz 2

3. Povezani parametri

Br. Naziv parametra Opseg podesavanja Funkcije
P02-00 Izbor rezima kontrole 0~6 Kada se postavi na 2, aktivan je rezim kontrole brzine
P03-36 Al1 offset -5000~5000 Podes.offseta All kanala, jedinica: mV
Vremenska konstanta . . Lo
P03-37 filtera ulaza AlL 0~655.35 Podes.vremenske konstante filtera Al1, jedinica : ms
P03-39 | All mrtva zona 0~1000.0 Podef.mrtve zone All kan_ala ;. I_<ad_aJe l.JIaznl napon manji od
podesenog, brzina motora je O; jedinica: mV
P03-40 | All skretanje nule -500.0~500.0 Podes.skretanja nule All kanala, jedinica: mV
P03-41 Al2 offset -5000~5000 Podes.offseta All kanala, jedinica: mV
Vremenska konstanta . . o
P03-42 filtera ulaza Al2 0~655.35 Podes.vremen.konstante prosec.vremena filtiriranja, jedin. : ms
P03-44 | AI2 mrtva zona 0~1000.0 Podef.mrtve zone Al2 kangla ; Ifad_a!e ulazni napon manji od
podesenog, brzina motora je O; jedinica: mV
P03-45 | AI2 skretanje nule -500.0~500.0 Podes.skretanja nule Al2 kanala, jedinica : mV
i Odgov.vrednost brzine za ~ Podesav.odgovarajuce izlazne brzine motora za analogni
P03-51 analogni signal od 10V Orpm~9000rpm signal od 10V, jedinica: rpm
Odgov.vrednost obrt.mom. | 1.00 ~ 8.00 x Y S
P03-52 za analogni signal od 10V nazivni obrt.m. Podesav_.odgovarajuceg |_zla_zr}og. obrtnog momenta motora za
analogni signal od 10V, jedinica: rpm
P07-00 Izvor glavne komande 0-2 I1zbor izvora glavne komande obrtnog momenta A
obrtnog momenta A
P07-01 Izvor pomocne komande 0-2 Izbor izvora pomoéne komande obrtnog momenta B
obrtnog momenta B
P07-02 | lzbor komande obrt.mom. 0~4 I1zbor izvora komande obrtnog momenta
P07-03 Podesavanje vrednosti -300~300 Podesavanje vrednosti obrthog momenta preko tastature
obrt.mom.preko tastature
P07-07 Izvor granice obrt.mom. 0~4 Izbor izvora granice obrtnog momenta
P07-08 | T-LMT izbor 1~-2 I1zbor analog.kanala za ulaz signala granice obrtnog momenta
] Pozit.granica internog 0~6 . . Y -
P07-09 obrtnog momenta Granica forward obrt.mom.pri podesavanju internog obrt.mom.
} Negat.granica internog 0.0~300.0 . . . -
P07-10 obrtnog momenta Granica reverse obrt.mom.pri podesavanju internog obrt.mom.
) Pozit.granica eksternog 0.0~300.0 Y . : .
PO7-11 obrtnog momenta Podes.granice forward obrt.mom.pri podes.ekster.obrt. moments
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: Negat.granica eksternog 0.0~300.0 . . . y
P07-12 obrtnog momenta Podes.granice ekster.obrtnog momenta pri podes.ekst.o.mom.
PO7-17 Lzrl;?r:elzvora signala granice 0-2 Izbor izvora granice brzine u rezimu kontrole obrtnog momenta|
PO7-18 | V-LMT izbor 1-2 Kada se izabere V-LMT analogni kanal je izabran kao izvor
ograni¢enja brzine
Vrednost granice forwarg . . . .
P07-19 brzine/vredn.1 granic 0~6000 Vbretdnost gramc;e forward brzine 1 u rezimu podesenog
brzine u kontroli obrt.mom. obrinog momenta
Negat.vredn.granice brzine/
vredn.2 granice brzine u Vrednost granice reverse brzine/vrednost 2 granice brzine u
P07-20 . 0~6000 v . -
kontroli obrtnog momenta rezimu kontrole sa podesenim obrtnim momentom.
P07-21 Obrtni moment dosyze 0.0~300.0 Podesav.obrtnog momenta koji dostize refer.vrednost komande
referentnu vrednosti
P07-22 Ob_rtnl moment dostize 0.0~300.0 Podes.praga aktivnog offseta dostizanja obrtnog momenta
aktivnu vrednost
Obrtni moment dostize 0.0~300.0 y . o
P07-23 neaktivnu vrednost Podes.praga neaktivnog offseta dostizanja obrt.momenta

6.4 Detaljan opis konfigurisanja funkcija DI/DO porta

6.4.1 Opis funkcija DI
1. Parametri konfigurisanja DI porta:
DI port I1zbor funkcije Podesavanja
Br. Pocetna vredn. Opis funkcije Br. Pocetna vrednost
DIl P03-02 1 Servo omoguden P03-03 0
DI2 P03-04 14 Prekidac forward prekoracenja P03-05 0
DI3 P03-06 15 Prekidac reverse prekoracenja P03-07 0
Dl4 P03-08 2 Resetovanje greske i upozorenja P03-09 0
DI5 P03-10 26 Smer komande brzine P03-11 0
DI6 P03-12 34 Hitno iskljucenje P03-13 0
DI7 P03-14 31 Home prekidac P03-15 0
DI8 P03-16 32 Homing omogucéeno P03-17 0
2. Tabela funkcija DI porta
Kod Oznaka | Naziv funkcije Opis Napomene
Logika terminala mora biti postavljena na:
Aktivni nivo.
Kada se promeni terminal DI ili VDI koji

FuniN.1 S-ON Servo omoguéen Nea_ktlvna- Servo motor je qn?mogucer_l; odg_(3v§1ra_ 0voj funkcul,_ |!| se promeni

Aktivna-Servo motor se uklju¢uje i radi. logi¢ki izbor odgovarajuceg terminala,
promena ¢e stupiti na snagu nakon
ponovnog ukljuéivanja napajanja.

Logika terminala mora biti postavljena na:
Aktivna ivica (Edge active). Ako je
odabran aktivni nivo, uredaj ¢e automatski
Resetovanje interno postaviti logiku na aktivnu ivicu.
) greske i Neaktivna- onemogudena; .

FunIN.2 ALM-RST upozorenja Aktivna-omogucena. U §kladu sg_tlpom alarrvna, servo motor
(edge active moze nastaviti rad nakon sto se neki alarmi
funkcija) resetuju. Za resetovanje gresaka br. 1 i br.

2, neophodno je iskljuciti signal za
aktivaciju servoa (postaviti S-ON na OFF)
pre koris¢enja ove funkcije.
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Kada je P08-09=1:
Neaktivno- PI kontrola petlje brzing;
Aktivno — P kontrola petlje brzina.

Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg

FunIN.3 GAIN-SEL Prgbficwanje Kada je P08-09=2: terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
pojaganja : o .
Neaktivno- Fiksirano na prvu grupu pojacanja;
Aktivno — Fiksirano na drugu grupu pojacanja.
Prebacivanje
glavne i . . Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
) Neaktivno-trenutna radna komanda A; : AP AN
FunIN.4 CMD-SEL | pomoc¢ne radne Aktivho-trenutna radna komanda B. terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
komande
Podesavanje - . . .
FunIN.S DIR-SEL smera radne Neaktivno-podrazumevani smer komande. ferfnﬁpnr:éug;e A'E?.OL Ilzggie(/ggtg'ox?ﬁj\ljg)e Y
' komande vise | Aktivno-obrnuti smer komande ! - Active eV v '
brzina
Prebacivanje . . . -
vigesegmentne Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.6 CMD1 radne 9 I1zbor komande za 16 segmenata. terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
komande 1
Prebacivanje - . . .
vigeseamentne Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.7 CMD2 radne g I1zbor komande za 16 segmenata. terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
komande 2
Prebacivanje - . . .
vigeseamentne Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.8 CMD3 radne 9 I1zbor komande za 16 segmenata. terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
komande 3
Prebacivanje - . . .
vigeseamentne Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.9 CMD4 radne 9 I1zbor komande za 16 segmenata. terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
komande 4
- Lo . v Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.10 | M1-SEL Prve_bacwanje Prebacivanje |zm_edu brzine, pvqlozaja I obrtnog terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
rezima 1 momenta prema izabranom rezimu kontrole (3,4,5
— L . wlil Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
) Prebacivanje Prebacivanje izmedu brzine, polozaja i obrtnog : AP AN
FuniN.11 - M2-SEL rezima 2 momenta prema izabranom rezimu kontrole (6). terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
S T , s Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.12 | ZCLAMP Fiksiranje . Aktl\v/n_o.omogu_cena funkeija f,'kS'ranJa n_u_lto_g .| terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
nultog polozaja | polozaja; Neaktivno-onemoguéena funkcija fiksira
(Home) nultog polozaja
Omoaucavanie Izbor logike terminala mora biti podesen
FunINA3 | INHIBIT koma%de 1€ | Aktivno-zabrana ulaza impulsa komande ; kao : Active level (Aktivni nivo)
' .- Neaktivno-dozvoljen ulaz impulsa komande
polozaja
U slucaju prekoracenja  mehanickog
FunIN14 | p-OT Prel_<t|_dac Aktivno-zabrana forward kretanja. pokrf: tanja} .akt|V|ra sve _funkcqab njeiqov_(l)(g
. pozitivnog Neaktivno-dozvoljeno forward sprecavanja: preporucuje se izbor logike
prekoracenja kretanje odgovar.terminala: Active level
(Overtravel) '
Reverse . : - Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
Aktivno-zabrana reverse kretanja. Neaktivno- . AP AN
FunIN.15 |N-OT ovgrtravel dozvoljeno reverse kretanje. terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
switch
Promenite izvor ogranicenja obrtnog momenta
prema parametru P07-07.Kada je P07-07=1:
Aktivno — Aktivno je ogranicenje eksternog
obrtnog momenta forward; Neaktivno — Aktivno
Pozitivno je ogranicenje internog obrtnog momenta ) ) ) )
ogranicenje forward.Kada je P07-07=3 i vrednost Al Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FuniN.16 |P-CL eksternog ograni¢enja veca od vrednosti eksternog terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
obrtnog ogranicenja forward: Aktivno — Aktivno je
momenta ograniéenje eksternog obrtnog momenta forward,;

Neaktivno — Aktivno je Al ogranicenje obrtnog
momenta. Kada je PO7-07=4: Aktivno-Al
ogranicenje je aktivno; Neaktivno- Aktivno je
ogranicenje internog forward obrtnog momenta
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Promenite izvor ograni¢enja obrtnog momenta
prema parametru P07-07.Kada je P07-07=1:
Aktivno — Aktivno je ogranicenje reverse
eksternog obrtnog momenta ; Neaktivno —
Negativn Aktivno je ogranicenje reverse internog obrtnog P - izbor logike od .,
FunINA7 | N-CL g - 0 momenta.Kada je P07-07=3 i vrednost Al repprulcuie s.e 1zbor Iogl Ie okg_ovz?\ra_Juceg
uniN. - olgramcenje ogranienja manja od vrednosti eksternog reverse terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
eksternog ogranigenja: Aktivno — Aktivno je reverse
obrtnog eksterno ogranigenje obrtnog momenta;
momenta Neaktivno — Aktivno je Al ograni¢enje obrtnog
momenta. Kada je PO7-07=4: Aktivno — Aktivno
je Al ogranicenje obrtnog momenta; Neaktivno —
Aktivno je ogranicenje internog reverse obrtnog
momenta.
. . . Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.18 |JOGCMD+ | Forward jog Aktlvr_10 forward Ulaz prema datoj komandl ’ terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
Neaktivno-radna komanda zaustavlja ulaz
Aktivno-reverse ulaz prema datoj komandi; Preporutuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.19 |JOGCMD- | Negative jog Neaktivno-radna komanda zaustavlja ulaz terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
Aktivno-izvrsenje komande veli¢ine koraka; Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.20 | POSSTEP Step size enable | Neaktivno-komanda je pozicioniranje na nulu terminala kao: Edge active (Aktivna ivica)
Povecanje
FunIN.21 |HX1 handwheel - - - .
signala 1 *10 puta: HX1 je aktivan, HX2 je neaktivan frreneior:ulcuf(e s.e A'\ch\)/r Iloslliegggg\é?ﬁj\ljceg
Povecanje *100 puta: HX1 je neaktivan , HX2 je aktivan € ala kao: Active level ( 0).
FunIN.22 |HX2 handwheel
signala 2
Neaktivno-izbor kontrole poloZaja prema PO05- p - izbor logike od .
Handwheel 00: rep_orulcuie s.e izbor Iogl Ie okgovgrgjuceg
FunIN.23 |HX_EN enable signal Aktivio-prijem impulsnog handwheel terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
signala za kontrolu polozZaja.
. Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
Izbor odnosa Neaktivno-odnos elektron.reduktora 1 . AP AN
FuniN.24 | GEAR_SEL elektr.reduktora | Aktivno-odnos elektron.reduktora 2 terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
Smer komande - . Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
. Neaktivno-Pozitivan (forward) smer . A A
FunIN.25 | TOQDirSel |obrtnog Aktivno-Reverse smer terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
momenta
Smer komande . . Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
. ) Neaktivno-Pozitivan (forward) smer . AP AN
FunIN.26 | SPDDirSel |brzine AKtivNo-Reverse smer. terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
Neaktivno-trenutni smer komande polozaja je isti
Smer komande |kao i podeseni; Aktivno-trenutni smer komande | Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.27 |POSDirSel | polozaja polozaja je suprotan od podesenog.; terminala kao: Active level (Aktivni nivo)..
(k)on:noaglnlfjceavanje ﬁl\lggll/t?\?r:g-lfanorisan'e internih komandi za vise Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.28 |PosInSen o N 9 . J_ R . .| terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
polozaja za vise |segmenata : Aktivno-iniciranje internih komandi
segmenata za vise seamenata
Prekid stanja Neaktivno-onemoauéeno Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.29 | XintFree fiksne duzine - , g ' terminala kao: Edge active (Aktivna ivica)
Aktivno-omoguéeno
I1zbor logike odgovarajuéeg terminala mora
biti postavljen na: aktivni nivo. Ako je
postavljeno na 2 (aktivno na rastucoj ivici),
drajver ¢e biti primoran da prede na 1
) o (aktivno na visokom nivou);Ako je
FunIN.31 | HomeSwitch | Home (nulti Nﬁa_ktlvnol;n_e aktivira se postavljeno na 3 (aktivno na opadajucoj
olozaj) Aktivno-aktivira se ivici), drajver ce biti primoran da prede na
polo: 4 0 (aktivno na niskom nivou); Ako je
prekidac postavljeno na 4 (aktivno na obe ivice,
rastucoj i opadajucoj), drajver c¢e biti
primoran da prede na 0 (aktivno na niskom
nivou)
— 3 Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.32 | HomingStart | Homing ﬁi?_ktlvno onemloguceno terminala kao: Edge active (Aktivna ivica)
omogucavanje ivno-omoguceno
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I1zbor logike odgovarajuceg terminala mora
biti postavljen na: aktivni nivo.
Ako je postavljen na 2 (aktivacija pri
rastucoj ivici), drajver ¢e biti primoran da
se promeni na 1 (aktivan na visokom
FunIN33 | Xintinhibit Prekid stanja Aktivno-zabrana prekida fiksne duzine nivou); Ako je postavljen na 3 (aktivacija
' fiksne duzine | Neaktivno-dozvoljen prekid fiksne duzine pri  padaju¢oj ivici), drajver c¢e biti
primoran da se promeni na 0 (aktivan na
niskom nivou);Ako je postavljen na 4
(aktivno na obe ivice, rastucoj i padajucoj),
drajver ¢ée biti primoran da se promeni na 0
(aktivan na niskom nivou).)
Emergency | Hitno Aktivno-zakljucavanje polozaja nakon Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.34 L zaustavljanja pri nultoj brzini; Neaktivno-nema | terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
Stop iskljucenje .
efekta na trenutno sranje rada
Brisanje Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
. . . . o terminala kao: Edge active (Aktivna ivica).
dst -
FunIN.35 | ClrPosErr golsogganja ﬁ:;lll/t?\?nzij;‘gﬁ:n;% Olzzliji:l's:st;r::Briée Preporucuje se konfigurisanje ove DI
panjep ! funkcije za terminale D18 ili DI9.
Aktivno - P07-19 se koristi kao interna pozitivna Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
Izvor i negativna vrednost ogranicenja brzine (P07- : AP, A
FunIN.36 | V_LmtSel ogranicenja 17=2), Neaktivno- PO7-20 se koristi kao interna terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
interne brzine | pozitivna i negativna vrednost ograniéenja brzine
(PO7-17=2)
U rezimu kontrole polozaja, kada je izvor
Zabrana komande polozaja impulsna komanda (P05- |Preporucuje se izbor logike odgovarajuceg
FunIN.37 | Pulselnhibit impulsne 00=0): Neaktivno - odgovara na impulsne |terminala kao: Active level (Aktivni nivo).
komande; Aktivan - Ne reaguje na impulsne
komande
komande;
FunIN.38 |HomingStart | Trenutni poloZaj | Neaktivno-onemoguéeno; Aktivno-omoguéeno. | Preporucuje se izbor logike odgovarajuéeg
je nula terminala kao :Edge active (Aktivna ivica)
6.4.2 Opis funkcija DO
1. Parametri za konfigurisanje DO porta:
DI port Izbor funkcije Logiéki nivo
Parametar | Pocetna vredn. Opis funkcije Parametar | Pocetna vredn.
DO1 P04-00 1 Servo spreman P04-01 0
DO2 P04-02 5 Zavreno pozicioniranje P04-03 0
DO3 P04-04 3 Nulta brzina P04-05 0
DO4 P04-06 11 Izlaz greske P04-07 0
DO5 P04-08 16 Homing izlaz P04-09 0
DO6 P04-10 9 Izlaz kognice P04-11 0

2. Tabela funkcija DO porta

Kod funkcije Oznaka Naziv funkcije Opis
Servo drajver je spreman za prijem S-ON aktivnog signala:
FunOUT.1 |S-RDY Servo spreman Aktivno - Servo je spreman;
Neaktivno- Servo nije spreman.
Neaktivno: apsolutna vrednost brzine motora nakon filtriranja je manja od
FunOUT2 | TGON Izlaz signala brzine podgsenfa vrednosti funkcijskog _koda P06-16; o N )
motora Aktivno: apsolutna vrednost brzine motora nakon filtriranja dostize podesenu
vrednost funkcijskog koda P06-16.
Neaktivno: kada je vrednost feedback brzine motora veca od vrednosti podesene
. funkcijskim kodom P06-19;
FunOUT3 | ZERO Nulta brzina Aktivno: kada je razlika izmedu vrednosti feedbacka brzine motora i zadate
vrednosti veca od vrednosti podesene funkcijskim kodom P06-19.
U kontroli brzine, aktivno je kada je apsolutna vrednost razlike izmedu brzine
FunOUT4 | V-CMP Podudaranje brzina servo motora i zadate brzine manja od podesene vrednosti za odstupanje brzine u
P06-17.
FunOUT5 | COIN Zavrieno pozicioniranje U kovntroll pozicije, akyvno je kada impuls odstupanja pozicije dostigne opseg
zavrsetka pozicioniranja P05-21.
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U kontroli polozaja, funkcija je aktivna kada puls odstupanja polozaja dostigne

FunOUT.6 |NEAR ibliz j Zaj . : . - .
Priblizavanje polozaja vrednost postavljenu za amplitudu signala priblizavanja P05-22.
FUnOUT.7 | C-LT Granica obrt. momenta Slgna! Vpotvrde ograméenja ob_rtnog momenta: Alftlvno - pvbrtnl moment motora je
ogranicen; Neaktivno — obrtni moment motora nije ogranicen.
Signal potvrde ograniéenja brzine u kontroli obrtnog momenta: Aktivno — brzina
FunOUT.8 | V-LT Granica brzine motora je ograni¢ena; Neaktivno — brzina motora nije ogranic¢ena..
I1zlaz signala za ko¢nicu:
FunOUT.9 |BK Izlaz signala kognice Vallda}n - ZatVO!‘It.I, O.tpUStIt.l ko¢nicu;
Nevalidan — aktivirati ko¢nicu..
FunOUT.10 | WARN Izlaz sign.upozorenja | Signal upozorenja je aktivan. (Uklju¢eno)
FunOUT.11 |ALM 1zlaz greske Status je aktivan kada je otkriven kvar.
FunOUT.12 | ALMO1 ;zlfljlz:fni-mfrenog koda Izlaz alarmnog koda sa tri cifre.
FunOUT.13 | ALMO2 {Iizklie:?ni-mfrenog koda 1zlaz alarmnog koda sa tri cifre.
FunOUT.14 | ALMO3 zlizléa;:ni-mfrenog koda Izlaz alarmnog koda sa tri cifre.
FunOUT.15 | Xintcoin Preil_qd zavrsetka fiksne Aktlvpo — prekid pozicioniranja _flks_,ne duimﬁ je zgvréen;v
duzine Neaktivno — prekid pozicioniranja fiksne duZine nije zavrsen.
FUnOUT.16 | HomeAttain Izlaz signala Homing Status.referenuranja:.AkFlvn.q — u toku referenciranje;
Neaktivno — referenciranje nije resetovano.
) Status elektricnog referenciranja (Homing): Aktivno — elektri¢no
FunouT.17 | ElecHome Izlaz glvgnala ) referenciranje je resetovano; Neaktivno — elektri¢no referenciranje nije
Attain elektricnog Homing resetovano.
statusa
FunOUT.18 | ToqReach Izlaz dostizanja obrt.m. Aktlvr_10 — apsolutna vrednost obrtnog momenta do_stlze ppstavljenu vr_ednost;
Neaktivno — apsolutna vrednost obrtnog momenta je manja od postavljene
FUNOUT19 | V-Arr Izlaz dostizanja brzine Aktlvr_10 — povratna mformacuaﬂo brzml_ (feedback_)v dostize p_ostavljenu vrednost;
Neaktivno — povratna informacija o brzini ne dostize postavljenu vrednost.
FUnOUT.20 | AngIntRdy Izlaz identifikacije ugla Aktlvr_10 - |dt?nt|f|!<§C|Ja_}nga je z_a_vréenav;
Neaktivno — identifikacija ugla nije zavrsena.
FunOUT.21 |DB Izlaz DB ko¢nice Akt|vr_10 —relej d.m?mlck? k0cn|vcg 1€ _|sklju_cevn;
Neaktivno — relej dinamicke koénice je ukljucen
FUnOUT22 | CmdOk Izlaz interne komande | Aktivno — interna komanda je zavriena;

Neaktivno — interna komanda nije zavrsena.
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6.5 Opis podesavanja parametara pojacanja

Br.

Naziv parametra

Opseg podesavanja

Funkcije

P08-00

Pojacanje petlje brzina

0.1~2000.0

Sto je veéi ovaj parametar, bri ée biti odgovor petlje brzina,
ali prevelika postavka ¢e izazvati vibracije; u rezimu kontrole
polozaja, da bi se povecalo pojacanje petlje polozaja, potrebno
je istovremeno povecati pojacanje petlje brzina.

P08-01

Integralna vremenska
konstanta petlje brzina

0.15~512.00

Sto je manja vrednost postavke, jaci je efekat integracije, brzi je
odgovor, veliko inerciono optereéenje moze dovesti do
nezeljnih odstupanja. Sto je veéa vrednost postavke, sporiji je
odgovor. Sa velikim inercionim optere¢enjem izvedite
odgovarajuce povecanje ovog parametra.

P08-02

Pojacanje petlje polozaja

0.0~2000.0

Ovaj parametar odreduje brzinu odgovora petlje poloZaja,
vece pojacanje moze skratiti vreme pozicioniranja. Medutim,
prevelika postavka moze dovesti do vibracija.

P08-15

Odnos inercije optereéenja

0.00~120.00

Podesite odnos inercije mehanickog opterecenja u odnosu na
moment inercije motora. Kada motor pokrece opterecenje
velike inercije kao $to su kai§, zupcasta letva i zupéanik ili
njihajuca ruka, ovaj parametar se moze povecati ako dolazi
do niihania naored-nazad

P08-18

Vremen.konstanta filtera
feedforward brzine

0.0~64.00

Podesite vremensku konstantu filtera za feedforward brzinu.

P08-19

Pojacanje ffwd brzine

0.0~100.0

Povecéanje ovog parametra moze poboljSati odziv na komandu
polozaja i smanjiti odstupanje polozaja pri konstantnoj brzini.
Prilikom podeSavanja, najpre podesite P08-18 na fiksnu
vrednost; zatim postepeno povecéavajte zadatu vrednost PO8-
19 pocevsi od 0, dok se ne postigne odredena vrednost pri
kojoj se ostvaruje efekat feedforward brzine

P08-20

Vrem.konstanta filtera ffwd
obrtnog momenta

0.0~64.00

Podesite vremen.konstantu filtera za ffwd obrtni moment.

P08-21

Pojacanje ffwd obrt.mom

0.0~200.0

Povecéanje ovog parametra poboljSava odzivnost na promene
u komandama brzine.

Povecéanje ovog parametra moze poboljSati odziv na komandu
polozaja i smanjiti odstupanje polozaja pri konstantnoj brzini.

P08-23

Frekv.prekida niskoprop.
filtera signala brzine

100~4000

Sto je podesena vrednost manja, to su manja kolebanja
povratne brzine, ali je kasnjenje feedbacka vece.

P08-24

Pseudo-diferencijalni
koeficijent feedforward
kontrole

0.0~100.0

Kada je koeficijent podesen na 100,0, brzinska petlja koristi
PI regulaciju (podrazumevani rezim upravljanja brzinskom
petljom) i ima brzu dinamicku reakciju.

Kada je podesen na 0,0, integracija brzinske petlje ima
izrazen efekat i moze da filtrira smetnje niske frekvencije, ali
je dinamicki odziv spor.

Podesavanjem parametra P08-24 brzinska petlja moze da
postigne ne samo brz odziv, ve¢ i da se izbegne prekoracenje
feedforward brzine, kao i da se poboljsa otpornost na smetnje
u niskofrekventnom opsequ.

Poglavlje VII Opis parametara

7.1 P01 grupa parametara servo drajvera

Funkcijski . . . . . |Podrazum.| Efektivnost Nacin Povezani
Naziv Opseg podesavanja | Jedinica . . o
kod podes. podes. rezim
P01-00 |Verzija MCU softvera 0~65535 - - - Displej -
P01-02 |Broj servo drajvera 0~65535 - - Pri _pcinoynorr Dok ne radi -
ukljucenju
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7.2P02 grupa osnovnih parametara kontrole

Funkcijski . y . .. | Default | Efektivnost Na¢in  [Povezani
Naziv Opseg podesavanja Jedinica . .-
kod postavka podes. rezim
0: Rezim brzine
1: Rezim polozaja
2: Rezim obrtnog momenta
P02-00 | Izbor rezima kontrole 3: Obrtmoment «> brzina rezim - 1 Odmah Dok -
4: Brzina—polozaj rezim efektivan ne radi
5: Obrt. moment—polozaj rezim
6: Obrt.moment «<>brzina«<>polozaj
hibridni rezim
P02-01 | Izbor tipa enkodera O Inkremen.talnl enkoder ) 0 Pri pgn9vn_om Dok _ ALL
1: Apsolutni enkoder ukljuéenju ne radi
0: CW je forward (unapred)
. . smer rotacije (A ispred B) ) Pri ponovhom Dok
P02-02 | Izbor smera rotacije 1: CCW je reverse (unazad) smer 0 ukljuéenju| ne radi PST
rotacije (A iza B)
0: CW je forward smer rotacije
(Aispred B)
P02-03 | Smer impulsa feedbacka L CC.:.WJe reverse smer - 0 Pri pc_m? vnom Dok . PST
rotacije (A iza B) ukljucenju ne radi
0: Slobodno zaustavljanje
P02-05 Izbor rezima zaustavljanja 1: Z_aystavljanje pri nultoj ) 0 Odr_nah Dok . PST
brzini efektivan ne radi
0: Slobodno zaustavljanje, zadrzava
P02-06 | Izbor rezima zaustavljanja pri s slobodnq ra_d no stanje - 0 Odr_nah Dok . PST
- 1: Zaustavljanje pri nultoj efektivan ne radi
gresci br.2 . g .
brzini, zadrz.slob.radno stanje
0: Slobodno zaustavljanje, slobodno
radno stanje
P02-07 | Izbor rezima zaustavljanja pri L Z_a_u Sta"'.’"%'_“e pri _nuIto; - 1 Odr_nah Dok . PST
- o brzini, pozicija ostaje efektivan ne radi
prekoracenju polozaja Sy
zakljuéana
2: Zaustavljanje pri nultoj brzini,
slobodno radno stanje
P02-08 | Izbor rezima zaustavijanja pri 0: Slvobodr_wo zaustavljanje, ) 0 Odr_nah Dok _ PST
. zadrzavanje slobodnog radnog efektivan ne radi
gresci br.1 )
stanja
P02-09 Vrfzn_1e kasnje_r_ua od ON izlaza 0~500 ms 250 Odr_nah Dok_ PS
kocnice do prijema komande efektivan radi
Stanje mirovanja, vreme
P02-10 | kainjenja od OFF izlaza | 1~1000 ms | 1s0 | Odmah | Dok PS
e . efektivan radi
kocnice do off napaj.motora
i Stanje rotiranja, vrednost praga | Odmah Dok
PO2-11 brzine kada je izlaz ko¢nice OFF 0~3000 pm 30 efektivan radi PS
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Stanje rotiranja, vreme Odmah Dok
P02-12 | kasnjenja od servo enable OFF | 1~1000 ms 500 - - PS
. ; efektivan radi
do OFF izlaza ko¢nice
0: Informacije upozorenja se
P02-15 | Izbor prikaza informacija iqr’::ah p_leaz!JJu inf " - 0 folijtr_nah Dok di PST
upozorenja na LED displeju + Ne prikazuju se informacije efektivan ne radi
upozorenja
pop-1g | Vrem.konstanta filtriranja S-ON| o, ms 0 Odmah Dok pST
signala (Servo enable) efektivan ne radi
P02-21 Mlnlmzotpor k0cenja_ koji Q i i Displej PST
dozvoljava servo drajver
Po2-22 | Shagaugradenog - W - - Displej | PST
kocionog otpornika
poz-23 | Otpormost ugradenog . o : : Displej | PST
kocionog otpornika
P02-24 Koeficijent dls'lpacue 10~100 % 30 Odmah Dok . pST
toplote otpornika efektivan ne radi
0: Kaoristite ugradeni kocioni otporn
1: Koristite eksterni kocioni otpornil
prirodno hladenje )
P02-25 | Podesavanje kocionog otpornika 2: Koristite EKSt?m' kotioni otporni} - _ 0 Odr_nah Dok . PST
prinudno vazdusno hladenje efektivan ne radi
3: Nema otpornika za kocenje,
oslanjajte se na apsorpciju
kondenzatora
P02-26 Snaga _eksternog kocionog 1-65535 W ) Odr_nah Dok . PST
otpornika efektivan ne radi
P02-27 Otpornpst eksternog kocionog 1~1000 0 ) Odr_nah Dok . PST
otpornika efektivan ne radi
0: Nema radnje
S 1: Obnavljanje podraz.vrednosti Odmah Dok
P02-31 | Parametri inicijalizacije sistema (izuzev parametara POO/PO1) 0 efektivan ne radi PST
2: Brisanje zapisa o greskama
S Odmah Dok
P02-32 | Podraz.funkcija displeja 0~99 - 50 efektivan radi -
P02-38 | Vreme kogenja pri krat.spoju | 0~30000 ms | so0p | Odmah | Dok PST
efektivan radi
P02-39 Prag vremen_a kocenja pri 0-3000 0.1% 1000 Odr_nah Dok_ PST
kratkom spoju efektivan radi
7.3 P03 grupa parametara ulaznih terminala
Funkcijski Naziv Opseg podesavanja Jedinica Default Efektivnost Nacll:l Pov?.zanl
kod postavka podes. rezim
0~OxFFFF
Vazece funkcije DI Bit0- odgovara funkciji FunIN.1 Pri nonovinom | Dok
P03-00 | terminala po ukljugenju Bit1- odgovara funkciji FunIN.2 - 0 p. L. R -
. . ukljuéenju radi
Dodeljene funkcije1 | .....
Bit15- odgovara funkciji FunIN.16
0~OxFFFF
Vazece funkcije DI Bit0- odgovara funkciji FunIN.17 Pri ponovnom Dok
P03-01 | terminala po ukljugenju Bitl- odgovara funkciji FuniN.18 - 0 P . . -
) - uklju¢enju | radi
Dodeljene funkcije2 | ......
Bit15- odgovara funkciji FunIN.32
Izbor funkcije _ Pri Dok
PO3-02 | orminala DI1 0~37 14 zaustavljanju| radi
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Polaritet ulaza: 0~4
0. Niska aktivnost
1- Visoka aktivnost

Izbor logike . . Efektivno pri | Dok
P03-03 terminala DI1 2- Aktivnost po rastucoj ivici 0 zaustavljanju | radi
3- Aktivnost po opadajucoj ivici
4- Aktivnost i po rastucoj i po
opadajucoi ivici
Izbor funkcije Pri Dok
P03-04 | terminala DI2 0~37 i 14 zaustavljanju | radi i
Izbor logike . . Pri Dok
P03-05 terminala DI2 Pogledajte opis parametra P03-03 - 0 zaustavljanju |  radi -
Izbor funkcije Pri Dok
P03-06 | erminala DI3 0~37 i 15 zaustavljanju| radi i
Izbor logike . . Pri Dok
P03-07 terminala DI3 Pogledajte opis parametra P03-03 0 saustavljanju | radi
Izbor funkcije Pri Dok
PO3-08 | erminala DI4 0~37 i 2 zaustavljanju | radi i
Izbor logike . . Pri Dok
P03-09 terminala DI4 Pogledajte opis parametra P03-03 - 0 paustavljanju | radi -
I1zbor funkcije Pri Dok
PO3-10 terminala DI5 0~-37 ) 26 zaustavljanju | radi i
Izbor logike . . Pri Dok
P03-11 terminala DI5 Pogledajte opis parametra P03-03 - 0 raustavijanj radi -
I1zbor funkcije Pri Dok
PO3-12° | ierminala DI6 0~-37 ) 34 zaustavljanju | radi i
Izbor logike . . Pri Dok
P03-13 terminala DI6 Pogledajte opis parametra P03-03 - 0 raustavijanj radi -
Izbor funkcije Pri Dok
PO3-14 | terminala DI7 0~37 i 31 zaustavljanju | radi i
Izbor logike . . Pri Dok
P03-15 terminala DI7 Pogledajte opis parametra P03-03 - 0 zaustavijanju | radi -
Izbor funkcije Pri Dok
P03-16 terminala D18 0~-37 32 zaustavljanju radi
Izbor logike . . Pri Dok
P03-17 terminala DIS Pogledajte opis parametra P03-03 0 zaustavijanju radi
0~OxFFFF Efekti .
Vazece funkcije DI Bit0- odgovara funkciji FunIN.33 extivno pri Dok
P03-34 | terminala po Bit1- odgovara funkciji FunIN.34 - 0 pon_ano_m . -
N . uklju¢enju | radi
ukljucenju Dodeljene | ......
funkcije 3 Bit15- odgovara funkciji FuniN.48
0~OxFFFF Efeki .
Vazece funkcije DI Bit0- odgovara funkciji FunIN.49 extivno pri Dok
P03-35 | terminala po uklju¢enju | Bitl- odgovara funkciji FunIiN.50 - 0 ponovhom ' -
. - ukljugenju | radi
Dodeljene funkcije4 | ......
Bit15- odgovara funkciji FunIN.64
P03-36 | AlL offset -5000~5000 mv 0 Odmah | Dok -
efektivno radi
po3-37 | Vremkonstanta filtriranja | ) <o oo ms 200 Odmah Dok i
signala ulaza All efektivno radi
P03-39 | AlL mrtva zona 0~1000.0 my | 100 | Odmah | Dok -
efektivno radi
P03-40 | Al skretanje nule -500.0~500.0 my | oo | Odmah Dok -
efektivno radi
P03-41 | Al2 offset -5000~5000 mv 0 Odmah | Dok -
efektivno radi
P03-42 \{rem.konstanta filtriranja 0~655.35 ms 200 Odr_nah Dok_ )
signala ulaza Al2 efektivno radi
P03-44 | Al2 mrtva zona 0~1000.0 mv | 100 Odmah | Dok -
efektivno radi
P03-45 | Al2 skretanje nule -500.0~500.0 mv | oo | Odmah Dok -
efektivno radi
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Vrednost brzine koja
P03-51 | odgovara analognom signa Orpm~9000rpm 1lrpm 3000rp Odr_nah Dok ne -
m efektivno radi
od 10V
P03-52 Vrednost obanog 1.00 ~ 8.00 x nazivni obrtni moment - 1.00 Odr_nah Dok ne -
momenta koja efektivno radi
odgovara signalu 10V

7.4 P04 grupa parametara izlaznih terminala

Funkcijski Naziv Opseg podesavanja Jedinica Fabrls. Efektivnost Naclrj Povs:_zanl
kod podes. podes. rezim
P04-00 I1zbor funkcije Pogledati odeljak 6.4.2 ) 1 Pri Dok )
terminala DO1 0~22 zaustavljanju | radi
Podesav.obrnutog polariteta
izlaza: 0~1
P04-01 | Izbor logike terminala DO1 0- _Izlaz L niskog nlyoa kf"ld 1e - 0 P”. . DOk. -
aktivan (optokapler je ukljucen) 1- zaustavljanju | radi
1zlaz H visokog nivoa kad je aktivar
(ontokapler ie iskliu¢en)
Izbor funkcije _ Pri Dok
PO4-02 | terminala DO2 0~-22 S zaustavljanju | radi
P04-03 | Izbor logike terminala DO2 Pogledajte opis parametra P04-01 - 0 P”. . DOk. -
zaustavljanju | radi
I1zbor funkcije Pri Dok
P04-04 | terminala DO3 0~22 i 3 zaustavljanju | radi i
P04-05 | Izbor logike terminala DO3 Pogledajte opis parametra P04-01 - 0 P”. . DOk. -
zaustavljanju | radi
I1zbor funkcije Pri Dok
P04-06 | terminala DO4 0~22 i 1 zaustavljanju | radi i
P04-07 | Izbor logike terminala DO4 Pogledajte opis parametra P04-01 - 0 P”. . DOk. -
zaustavljanju | radi
I1zbor funkcije Pri Dok
POA-08 | o minala DO5 0~-22 i 16 zaustavljanju | radi i
P04-09 | Izbor logike terminala DO5 Pogledajte opis parametra P04-01 - 0 P“. . DOk. -
zaustavljanju | radi
I1zbor funkcije Pri Dok
P04-10 terminala DO6 0-22 0 zaustavljanju | radi
P04-11 | Izbor logike terminala DO6 Pogledajte opis parametra P04-01 - 0 P”. . DOk. -
zaustavljanju | radi

7.5P05 grupa parametra kontrole polozaja

Funkcijski . . . - Default |Efektivnost Nacin |Povezani
Naziv Opseg podesavanja Jedinica ; .-
kod postav. podes. | rezim

1- Impulsna komanda

PO5-00 | Izvor komande polozaja 2- Zadata vrednost koraka ) 0 Odmah Dok ne P

3- Data komanda poloZaja za vide efektivno radi
segmenata

Broj komandi polozaja po Pri ponovnon| Dok ne

P05-02 rc_)tau ji motora, nagin izmen( 0 ~1048576 P/r 0 ukljugenju | radi P
vid.5.1.5 Odnos el.reduktora
deluje samo kada je
P05-02=0 i

PO5-04 \_/rem.konstanta niskoprop. 0~6553.5 ms 0.0 Odmah Dok ne p
filtera prvog reda efektivno radi

P05-05 | Vrednost koraka -9999 ~9999 Jedinica gy | Odman Dok e p

komande efektivno radi

P05-06 Prosecna vremenska 0.0~128.0 ms 0.0 Odmah Dok ne p
konstanta filtera efektivno radi

PO5-07 Odnos elektron.reduktora 1 1~1073741824 ) 1048576 Odmah Dok. p
(numerator) efektivno radi
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P05-09

Odnos elektron.reduktora 1
(denominator)

1~1073741824

10000

Odmah
efektivno

Tokom
rada

PO5-11

Odnos elektron.reduktora 2
(numerator)

1~1073741824

1048576

Odmah
efektivno

Tokom
rada

P05-13

Odnos elektron.reduktora 2
(denominator)

1~1073741824

10000

Odmah
efektivno

Tokom
rada

P05-15

Oblik impulsne komande

1- Impuls+smer, pozitivna logika
2- Impuls+smer, negativna logika
2- A-faza + B-faza kvadratni
impuls, 4-struke frekvencije

3- CW+CCW

Pri ponov.
ukljucenju

Dok ne
radi

P05-16

I1zbor brisanja aktivnosti

0- Iskljucite servo ili obrisite
odstupanje pozicije kada dode do
greske

1- Obrisite impuls odstupanja
pozicije kada dode do greske ili
upozorenja

2- Iskljucite servo i obriSite
odstupanje pozicije putem DI
ulaza ClrPosErr signal

Odmah
efektivno

Dok ne
radi

P05-17

Broj impulsa raspodele
frekvencije enkodera

35 ~32767

P/r

2500

Pri ponov.
ukljucenju

Dok ne
radi

P05-19

I1zbor kontrole
feedforward brzine
(davanje povratne
informacije pre pocetka
aktivnosti)

0-Nema feedforward brzine

1- Interna feedforward brzina
2- Koris¢enje All kao ulaza
feedforward brzine

3- Koriséenje Al2 kao ulaza
feedforward brzine

Odmah
efektivno

Dok ne
radi

P05-20

Stanje izlaza signala
zavrsenog pozicioniranja

1- Izlaz kada je apsolutna vrednost
odstupanja pozicije manja od P05-
21

2- Izlaz kada je apsolutna vrednost
odstupanja pozicije manja od P05-
21 i kada je pozicioni komandni
signal nakon filtriranja O

3- Izlaz kada je apsolutna vrednost
odstupanja pozicije manja od P05-
21 i kada je pozicioni komandni
signal pre filtriranja 0

4- 1zlaz kada je apsolutna vrednost
odstupanja pozicije manja od praga
zavrsetka pozicioniranja/blizine i
kada je filter pozicione komande 0,
aktivan najmanje u okviru vremena
podesenog sa P05-60

Odmah
efektivno

Tokom
rada

P05-21

Prag zavrsetka
pozicioniranja

1 ~65535

Jedinica
enkodera

734

Odmah
efektivno

Tokom
rada

P05-22

Prag bliskog
pozicioniranja

1 ~65535

Jedinica
enkodera

65535

Odmah
efektivno

Tokom
rada

P05-30

Kontrola omogucéavanja
referenciranja (Homing enable
control)

0- Onemoguc¢i referenciranje
(homing)

1- Omoguc¢i funkciju referenciranja
putem HomingsStart signala na DI
ulazu

2- Omoguc¢i funkciju elektricnog
resetovanja putem HomingStart
signala na DI ulazu

3- Zapocni referenciranje odmah po
ukljucivanju napajanja

4- Zapocni referenciranje odmah
5- Zapo¢ni komandu za
referenciranje

6- Koristi trenutnu poziciju kao
referentnu tacku

8- Omogudi trenutnu poziciju kao
referentnu tacku putem signala na
DI ulazu

Odmah
efektivno

Tokom
rada
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0- Pozitivno home-iranje, tacka
usporavanja i home su home prekidac
1- Obrnuto home-iranje, tacka
usporavanja i home su home prekidac
2- Pozitivno home-iranje, tacka
usporavanja i home su Z signal
motora

3- Obrnuto home-iranje, tacka
usporavanja i home su Z signal
motora

4-  Pozitivno home-iranje, tacka
usporavanja je home prekida¢, home
je Z signal motora

5-  Obrnuto home-iranje, tacka
usporavanja je home prekida¢, home
je Z signal motora

6- Pozitivno home-iranje,
usporavanja i home su prekida¢ za
pozitivnu granicu putanje

7-  Obrnuto

tacka

tacka

. - . home-iranje, Odmah Dok
P05-31 | Rezim referenciranja (Homing uspora.vanj? i h"T“e su prekidad za - 0 efektivino ne radi P
mode) obrnuti kraj putanje
8- Pozitivno home-iranje, tacka
usporavanja je prekida¢ za pozitivnu
granicu putanje, home je Z signal
motora
9- Obrnuto home-iranje, tacka
usporavanja je prekida¢ za obrnuti
kraj putanje, home je Z signal motora
P05-32 Brzina signala prc_akldaca za 0~3000 rpm 100 Odr_nah Dok_ p
pretragu home pri vel.brzini efektivno radi
P05-33 Brzina signala pr(_akldacfel 22 51000 rpm 10 Odr_nah Dok_ p
pretragu home pri maloj brzini efektivno radi
PO5-34 Vreme ubrzanja i usporavanja 0~1000 ms 1000 Odr_nah Dok ne p
tokom pretrage za home efektivno radi
Podesav
A Odmah Dok ne
P05-35 Ogranlcvenj_e vremena zav . 0~65535 P5-61 10000 efektivno radi P
pronalazenje home polozaja
Jedinica
P05-36 | Offset za home poziciju -1073741824 ~1073741824 komande| 0 Odmah | Dok ne P
efektivno radi
0- Izlaz sa frekvencijskom )
podelom enkodera Pri
Izbor izvora impulsa za 1- Sinhronizovani izlaz za ponovnom | pok ne
P05-38 . - 0 ukljucenju ; P
izlaz serva pulsne komande Jucen) radi
2- Zabrana frekvencijske podele
ili sinhronizovanog izlaza
0- Pozicioni komandni signal
P05-39 Uslov za prebacivanje odnosa | (odnosi se samo na jedinicu) je 0, i i 0 Odmah Dok ne p
elektronskog reduktora prebacuje se nakon 2,5 ms efektivno radi
1- Prebacivanje u realnom vremenu
P05-43 |lzbor ivice impulsa za 0-Aktivan po opadajucoj ivici 1 0 Priponov. |Dokradi | PST
pozicioniranje 1-Aktivan po rastucoj ivici ukljucenju
P05-59 | Vremenski prozor za zavrSetak | 0~30000 ms Odmah Dok radi P
pozicioniranja efektivno
P05-60 | Vreme zadrzavanja nakon 0~30000 ms Odmah Dok radi P
zavrSetka pozicioniranja efektivno
P05-61 |lzbor vremenske jedinice za 0~2 - Odmah Dok radi -
pretragu home pozicije efektivno
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7.6 P06 grupa parametara kontrole brzine

Nacin

Funkcijski Naziv Opseg podegavanija Jedinica |Fabri€.po| Efektivnost podesav. Povezani
kod stavka rezim
po6-00 | lzvor glavne komande 0- Zadata vrednost (P06-03) 0 Odmah Dok ne S

brzine A 1-All 2-Al2 efektivan radi
P06-01 |Izvor pomo¢ne komande 0- Zadata vrednost (P06-03) 1 Odmah Dok ne S
brzine B 1-All efektivan radi
2-Al2
3-0 (nema efekta)
4-0 (nema efekta)
5- Komanda vise brzina
0- lzvor glavne komande brzine A
1- lIzvor pomoc¢.komande brzine B
. Odmah Dok ne
P06-02 | lzbor komande brzine 2- A+B - 0 efektivan radi S
3- Prebacivanje A/B
P06-03 Zadav.komande brzine -6000~6000 rpm 200 Odmah Dok radi s
preko tastature efektivan
y _ . Odmah Dok
P06-04 | Podesavanje jog brzine 0~6000 rpm 100 efektivan radi S
Vremenska konstanta
P06-05 | rampe ubrzavanja 0~65535 ms 200 Odmah DOk. S
- efektivan radi
komande brzine
Vremenska konstanta
P06-06 | rampe usporavanja 0~65535 ms p00 | Odmah | Dok s
. efektivan radi
komande brzine
P06-07 | Prag max.brzine 0~6000 rpm | s000 | Odmah | Dok S
efektivan radi
P06-08 | Prag forward brzine 0~6000 rpm | 5000 | Odmah Dok S
efektivan radi
P06-09 | Prag reverse brzine 0~6000 rpm 5000 Odn_1ah DOk. S
efektivan radi
Izbor feedforward kontrole | 1- No torque feedforward Odmah Dok
P06-11 - 1 . i PS
obrt. momenta 2- Internal torque feedforward efektivan radi
P06-15 | Prag nulte fiksne brzine 0~6000 rpm 10 Odn_1ah DOk. S
efektivan radi
P06-16 Prag brzine rotacije 0~1000 rpm 20 Odn_1ah Dok_ s
motora efektivan radi
P06-17 Prag signala podudaranja 0~100 rpm 10 Odn_1ah Dok_ s
brzina efektivan radi
) Prag signala - Odmah Dok
P06-18 dostizanja brzine 10~6000 pm 1000 efektivan radi S
P06-19 Prag |zla_znog signala 1~6000 rpm 10 Odn_1ah Dok_ s
nulte brzine efektivan radi
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7.7P07 grupa parametara kontrole obrtnog momenta

Funkcijski Naziv Opseg podesavanja Jedinica Fabri¢. |Efektivnost Naclrv1 Povve.zan
kod postavka podes. rezim
Izvor glavne komande 0- Zadata vrednost (P07-03) Odmah Dok ne
P07-00 1-All - 0 - . T
obrtnog momenta A 2 Al2 efektivan radi
Izvor pomoéne komande 0- Zadata vrednost (P07-03) Odmah | Dok ne
PO7-01 1 omt ta B L-AlL i ! efektivan radi T
obrtnog momenta 2-Al2
0-lzvor glavne komande obr.mom.A
1- lzvor pomoc¢ne komande obrt.mom.B
2- lzvor A + Izvor B
P07-02 | 1zbor komande obrtnog 3- Prebacivanje izmedu A i B - 0 e?etlj(;ri]\?:n Dfalé?e T
momenta . N
4- Zadavanje putem komunikacije
P07-03 Podesav.obrtnog momenta -300.0~300.0 % 0 Odn_1ah Dok_ T
putem tastature efektivan radi
PO7-05 Vrem.konstanta filtera 0~30.00 ms 0.79 Odn_1ah Dok_ ST
komande obrt.momenta efektivan radi
P07-06 | Druga vreme.konstanta 0~30.00 ms 0.79 Odmah Dok PST
filtera komande obr.mom.
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0-Granica pozit. i negat. internog obrtnog
momenta

1- Granica pozit. i negativnog eksternog
obrtnog momenta(bira P-CL, N-CL)

2- T-LMT se koristi kao ulaz granice
eksternog obrtnog momenta

. Odmah Dok ne
P07-07 | Izvor granice obrtnog 3- Upotreba minim.vrednosti pozit.i - 0 efektivan radi PST
momenta ;
negat.eksternog obrt. momenta i
eksternog T-LMT kao granice obrt.mom.
(bira P-CL, N-CL)
4- Prebacivanje izmedu granice pozit. i
negat.obrt.momenta i T-LMT granice
obrtnog mom. (bira P-CL, N-CL)
. 1-All Odmah Dok ne
P07-08 | T-LMT izbor 2 Al2 - 2 efektivan radi PST
PO7-09 Granica pozit.internog 0.0~300.0 % 300.0 Odmah Dok radi pST
obrtnog momenta efektivan
PO7-10 Granica negat.internog 0.0~300.0 % 300.0 Odmah Dok radi PST
obrtnog momenta efektivan
PO7-11 Granica pozit.eksternog 0.0~300.0 % 300.0 Odmah Dok radi PST
obrtnog momenta efektivan
PO7-12 Granica negat.eksternog 0.0~300.0 % 300.0 Odmah Dok radi ST
obrtnog momenta efektivan
0-Granica interne brzine (tokom kontrole
obrtnog momenta)
PO7-17 I1zbor izvora L gpotrlibta V_LbMT kao ulaza i 0 Odmah Dok radi T
ograni¢enja brzine granice exstemne brzine efektivan
2- lzbor P07-19/ kroz FunIN.36(V-SEL)
P07-20 kao granice interne brzine
. 1-All Odmah Dok radi
P07-18 | V-LMT izbor - Al2 - 1 efektivan T
Granica forward brzine u
PO7-19 kont_roll obrt._momenta/ 0~6000 rpm 3000 Odr_nah Dok radi T
granica 1 brzine u efektivan
kontroli obrt.momenta
Granica interne negativne .
P07-20 | brzine u kontroli o.mom/ rpm 3000 Odmah Dok radi T
. . 0~6000 efektivan
granica brzine 2
PO7-21 Obrtni moment dostize 0.0~300.0 % 0.0 Odr_nah Dok radi ST
referentnu vrednost efektivan
P07-22 Ob_rtnl moment dostize 0.0~300.0 % 20.0 Odmah Dok radi PST
aktivnu vrednost efektivan
P07-23 Obrtn_l moment dostize 0.0~300.0 % 10.0 Odmah Dok radi PST
neaktivnu vrednost efektivan
po7-40 | Prozor granice brzine u 05~30.0 ms 10 Odmah Dok radi T
kontroli obrt.momenta efektivan
7.8 P08 grupa parametara pojacanja
Funkcijski . . . At Fabri¢. |Efektivnost Nac¢in  |Povezani
Naziv Opseg podesavanja Jedinica N ..
kod postavka podesav. | rezim
P08-00 | Pojacanje petljebrzina | 0.1~2000.0 Hz | 250  Odmah Dokradi | pg
efektivan
P08-01 Integr.vre_men.konstanta 0.15~512.00 ms 3183 Odmah Dok radi PS
petlje brzina efektivan
- . - _ Odmah Dok radi
P08-02 | Pojacanije petlje polozaja | 0.0~2000.0 Hz 40.0 efektivan P
P08-03 | Drugo pojac.petlje brzina | 0.1~2000.0 Hz 40.0 Odmah Dokradi | pg
efektivan
P08-04 Druga |nt'egr.vremen.k0nsta 0.15~512.00 ms 40.00 Odmah Dok radi PS
petlje brzina efektivan
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S . _ Odmah Dok radi
P08-05 | Drugo pojac.petlje polozaja | 0.0~2000.0 Hz 64.0 efektivan P
0-Fiksirano prvo pojacanje, koristiti
P08-08 | Podesavanje drugog rezima eksternl_ D_I_za PIPI pre_bevicn_/anje - 1 efSl?tT/Z: Dokradi | poy
pojacanja 1- Koristiti prebac.poja¢anja prema
uslovima iz P08-09
0- Fiksirano prvo pojacanje (PS)
1- Koristiti eksterni DI prekida¢ (PS)
2- Komanda velikog obrt.mom (PS)
3- Komanda velike brzine (PS)
4- Velika promena brzine u
komandi brzine (PS)
pog-g9 | 'Zooruslovaza 5- Prag velike i niske brzine za i 0 Odmah  Dokradi | 5o
prebacivanje rezima komandu brzine (PS) efektivan
pojacanja 6- Veliko odstupanje polozaja (P)
7- Sa komandom polozaja (P)
8- Zavr$eno pozicioniranje (P)
9- Visoka trenutna brzina (P)
10- Sa komandom polozaja +
stvarnom brzinom (P)
P08-10 | Vreme odlaganja 0.0~1000.0 ms 5o | Odmah Dokradi | por
S efektivan
prebacivanja pojacajanja
Prema
uslovu .
PO8-11 | Nivo prebacivanja 0~20000 prebaci- | 50 | _Odmah - Dokradi | par
o - efektivan
pojacanja vanja
Prema
uslovu .
P08-12 | Vremensko kasnjenje 0~20000 prebaci- 30 Odmah Dok radi PST
Lo A - efektivan
prebacivanja pojacanja vanja
pog-13 | Vreme prebacivanja 0.0~1000.0 ms 3o | Odmah - Dokradi |,
pojacanja polozaja efektivan
P08-15 | Odnos inercije opterecenja | 0.00~120.00 Puta 1.00 Odmah Dok radi PST
efektivan
PO8-18 Vremen.konstan_ta filtera 0.00~64.00 ms 0.50 Odr_nah Dok radi p
feedforward brzine efektivan
P08-19 | Pojacanje fiwd brzine | 0.0~1000 % | oo | Odmah  Dokradi | p
efektivan
Vrem.konstanta filtera Odmah Dok ne
P08-20 | twd obrtnog momenta 0.00~64.00 ms 050 | ofektivan radi PS
P08-2L | Pojatanja ffwd obrt.mom. | 0.0~200.0 % 0o | Odmah - [Dokradi o
efektivan
0- Omoguciti prosec¢no filtiranje
feedbacka brzine
Opcije filtera feedbacka 1- 2x prosecno filtriranje feedbacka brzine Odmah Dok ne
P08-22 - T ) - 0 - . PS
brzine 2- 4x pros filtriranje feedbacka brzine efektivan radi
3- 8x pros.filtriranje feedbacka brzine
4- 16x pros.filtriranje feedbacka brzine
P08-23 F_rekv.p_reklda n|s!<oprop. 100~4000 Hz 4000 Odr_nah Dok radi PS
filtera signala brzine efektivan
Pseudo-diferencijalni .
P08-24 | koeficijent feedforward | 0.0~100.0 ; 1000 | Odmah - Dokradi | oo
efektivan
kontrole
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7.9 P09 grupa parametara samopodesavanja

Funkcijski . . . . . |Podraz. |Efektivnost Nacin Povezan
Naziv Opseg podesavanja Jedinica . ; o
kod podesav podesav. | rezim
PO9-01 | Izbor stepena krutosti 0-31 - 1p | Odmah - Dokradi | por
efektivan
0- Adaptivni notch filter se ne azurira
1-1 Aktivan adaptivni notch filter (tre¢i
notch filter)
2-2 Aktivni adapt.notch filteri (treci i
P09-02 Izbor rgzlma adaptivnog Cetvrti notch filteri) ) 0 fOlflr.’na\h Dok radi ST
notch filtera 3- Testirati samo ta¢ku rezonancije efektivan
opisanu u P09-24
4- Vratiti vrednosti 3-i 4-notch filtera
na podrazumevane vrednosti
1zbor reil_ma potlsklvanja 0- Ruc¢no pOd(.ES.ItI frfelfvenc.\_/lbracue Odmah Dok radi
P09-04 | rezonancije niske 1- Automatski identifikovati - O | efektivan P
frekvencije frekvenciju vibracije
506.05 _Isbotr_ fqiﬂlr_\_e r_ezlmg_ ?-Reilm poztltllvnog i negativnog ] . odmah Dok ne oSt
identifikacije inercije rougaonog talasa efektivan radi
1- JOG rezim
P09-06 !\/Iax..b_rzma identifikacije 100~1000 rpm 500 Odmah Dok ne PST
inercije efektivan radi
Vremenska konstanta
P09-07 ubrzanja do max. brzine 20~800 ms 125 Odmah Dok ne ST
tokom identifikacije inercije efektivan radi
Vreme ¢ekanja nakon
y o Odmah Dok ne
P09-08 zavrietka identifikacije 50~10000 ms 800 | fektivan radi PST
pojedinacne inercije
Broj obrtaja motora do
P09-09 | zavrsetka identifikacije 0.00~2.00 r - - Displej PST
pojedinacne inercije
P09-12 | Frekvencija I notch filtera | 50~4000 Hz | 4000 = Odmah Dokradif o
efektivan
P09-13 NIVO Sirine I notch 0~20 ) 5 Odr_nah Dok radi PS
filtera efektivan
P09-14 NIVO dubine I notch 0~99 ) 0 Odr_nah Dok radi PS
filtera efektivan
P09-15 Frekvepcua I 50~4000 Hz 4000 Odr_nah Dok radi PS
notch filtera efektivan
P09-16 NIVO Sirine 11 notch 0~20 . 5 Odmah Dokradi | o
filtera efektivan
pog-17 | Nivo dubine II notch 0-99 . 0 Odmah Dok radi PS
filtera efektivan
P09-18 Frekvepcua " 50~4000 Hy 4000 Odr_nah Dok radi PS
notch filtera efektivan
pog-19 | Nivosirine Il notch filtera 0~20 ) 5 Odmah Dok radi PS
efektivan
P09-20 Nivo dubine 111 notch filtera 0~99 ) 0 Odr_nah Dok radi PS
efektivan
P09-21 F_rekvencua VI notch 50~4000 Hy 4000 Odr_nah Dok radi PS
filtera efektivan
P09-22 Nivo Sirine IV notch filtera 0~20 ) 5 Odr_nah Dok radi PS
efektivan
P09-23 Nivo dubine IV notch 0~99 ) 0 Odr_nah Dok radi PS
filtera efektivan
P09-24 Rezultati |dent|f|kaC|_J_e 0-2 Hy 0 i Displej PS
rezonantne frekvencije
P09-30 POJaéanJe.kompenzacue 0.0~100.0 % 0.0 Odmah Dok radi PS
poremecaja obrt.momenta efektivan
P09-31 Vremen.konstarllta_t filteraza | 5 oo oc 5o ms 0.50 Odmah Dok radi PS
posma. poremecaja 0.mom. efektivan
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P09-38 Niska rezﬂonantna 1.0~100.0 Hz 100.0 Odmah Dok radi p
frekvencija efektivan
P09-39 Podes.filtera niske ) 0~10 ) 5 Odr_‘nah Dok radi P
rezonantne frekvencije efektivan
7.10 POA grupa parametara greski i zastite
Funkcijski - . . - Fabri¢. |Efektivnost Nacin | Povezan
Naziv Opseg podesavanja Jedinica ; .
kod postavka podesav. rezim
. . 0- Omog.gresku i onemog.upozorenje .
POA-00 Izbor zastite od gubitka faze 9.9 S . g _p I ) 0 Odmah Dok radi i
ulaza napajanja 1- Omog.gresku i upozorenje efektivan
2- Onemog.gresku i upozorenje
I1zbor funkcije memorisanja | 0- Neaktivna funkcija Odmah Dok radi
POA-03 - - o - 0 - -
pri prekidu napajanja 1- Aktivna funkcija efektivan
POA-04 POJacanJe,zas_tlte od 50~300 % 100 Odmah Dok ne i
preopterecenja motora efektivan radi
POA-08 | Prag grezke prekoracenja | 0~10000 rom 0 Odmah Dok radi | per
brzine efektivan
POA-09 Max;fr_ekvencua impulsa 100~4000 KHz 4000 Odmah Dok ne p
polozaja efektivan radi
y Jedinica -
POA-10 Prag gres_ke prelfo_mernog 1 -1073741824 enkodera 314572 Odr_nah Dok radi P
odstupanja polozaja K 8 efektivan
omande
POA-12 Funkcu:jl zgétlte 9d 0- Nema zastite ) 1 Odmah Dok radi ST
prekoracenja brzine 1- Aktiviranje zastite efektivan
Prag za procenu odstupanja - .
POA-16 | polozaja pri niskofrekvent. | 1-1000 Jedinica 5 Odmah Dok radi P
enkodera efektivan
rezonanciji
POA-17 Izbo[J_edlnlce 0- Jed!n!ca enkodera ) 0 Odr_nah Dok ne p
polozaja 1- Jedinica komande efektivan radi
POA-24 Vrem._konstanta filtera _ 0~255 25ns 30 Pri _p?noy. Dok ne p
ulaza impulsa male brzine ukljucenju radi
Vrem.konstanta filtera za Odmah Dok ne
POA-25 prikaz feedbacka brzine 0~-5000 ms 50 efektivan radi i
0-Aktiviranje zastite
} Omogucavanje zastite 1-Upozorenje na preopterecenie i ) Odmah Dok ne )
POA-26 - 0 B .
motora od detekcija greske efektivan radi
preopterecenja
Vrem.konstanta Odmah Dok ne
POA2T filtera brzine za DO 0~-5000 ms 10" | efektivan radi i
POA-28 Vrem.konstanta filtera 0~255 25ns 30 Pri _pcznoy. Dok ne i
enkodera ukljuéenju radi
POA-30 Vrem._konstanta flltere} 0~255 25ns 3 Pri _pcznoy. Dok ne p
ulaza impusla vel. brzine ukljucenju radi
POA-32 Vremen.okvir zasite od 10~65535 ms 200 Odr_nah Dok radi i
blokade usled prev.temp. efektivan
0- Aktiviranje zastite
Omogucavanje zastite moton 1- Upozorenie na previsoku Odmah Dok radi
POA-33 . p ] p - 1 . i,
od blokade usled previsoke | temperaturu i detekcija greske efektivan
temperature
« o Pri
POA-36 Izbor greske prekoracenja | 0- Ne ) 0 Odr_nah iskljugenju  ALL
multi turn enkodera 1- Da efektivan
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7.11 POB grupa parametara monitoringa

Funkcijski Naziv Opseg podesavanja Jedinica Fabri¢. | Efektivnost Nacvm Povszanl
kod postavka podesav. | rezim
POB-00 | Trenutna brzina motora - rpm - - Displej PST
POB-01 | Komanda brzine - rpm - - Displej PS
poB-0z  Komandaobrtnog mom. | % - - Displej | PST
(prema naziv.momentu)
POB-03 Monltorlng ulaznog DI ) ) ) Displej pST
signala
POB-05 Monltorlng izlaznog DO ) _ _ Displej ST
signala
Brojac apsolutnog polozaja Jedinica Lo
POB-07 - - - Displ PST
0B-07 | 32 pitni decimalni prikaz) komande 15PT€)
Mehaniéki ugao (broj Jedinica
POB-09 |impulsa od referentnog |- - - Displej | PST
enkodera
koord.pocetka-home)
POB-10 | Elektri¢ni ugao - ° - - Displej PST
Vrednost brzine
POB-11 |ulazne komande - rpm - - Displej P
polozaja
POB-12 Prosec.odnos opterecenja | - % - Displej PST
Broj ulaznih komandi Jedinica
POB-13 | polozaja (32-bitni - K q - - Displej P
decimalni prikaz) omande
Devijacija polozaja .
Jedinica Lo
POB-15 | enkodera (32-hit - n - - Displej P
- S enkodera
decimalni prikaz)
Brojac feedback impulsa Jedinica S
POB-17 - - Displej | PST
(32-bitni dec.prikaz) enkodera Pl
Uk. vreme ukljucenosti o
POB-19 L . S - - Disple PST
(32-bitni decim.prikaz) Pl
POB-21 Xlzfrko"'”apona na - Vv - - Displej | PST
POB-22 Xlzgrko"'”apona na - Vv - - Displej | PST
POB-24 | RMS vrednost - A - - Displej PST
POB-26 | Napon DC busa - \ - - Displej PST
poB-27 | lemperatura . C - - Displej | PST
modula
0- Trenutna greska
1- Poslednja greska Odmah Tokom
POB-33 | Zapis o gresci 2- Poslednje 2 greske ) O efektivno rada PeT
9- Poslednijih 9 areski
pop-34 | Kodgreskeu : : : . Displej | PST
izabr.vremenu
POB-35 | Vreme izabrane greske - S - Displej PST
POB-37 !3rzma mf)tpra pri - rpm - - Displej PST
izabr.gresci
po-3g | SiuaU-faze motorapri A : : Displej | PST
izabranoj gresci
POB-39 | Struja U-faze motorapri |- A - - Displej PST

izabranoj gresci
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PoB-40  N\apon DC busapri - v - - Displej | PST
izabranoj gresci
pop-41  Status ulaznih terminala - - - Displej | PST
pri izabranoj gresci
POB-42 St._at_us |zlazq|h tevrn_wmala ) i i Displej ST
pri izabranoj gresci
POB-53 | Broja¢ odstupanja polozaja| - Ifoe::grlmfji - - Displej P
POB-55 | Trenutna brzinamotora | 0.1rpm rpm - - Displej PST
Mehanicki apsolutni Jedinica Lo
POB-58 - 0 - Disple ALL
polozaj (donja 32 hita) enkodera Pie)
Mehanicki apsolutni Jedinica Lo
POB-60 - 0 - Disple ALL
polozaj (gornja 32 hita) enkodera pie)
POB-64 Brojac ulaznih komadni | Jedinica i i Displej ST
poloZaja u real. vremenu komande
pop-70 | Fodaci apsolutnog - r 0 - Displej | ALL
enkodera o rotaciji
PoloZaj za 1 rotaciju Jedinica
POB-71 | apsolutnog enkodera - enkodera 0 - Displej | ALL
Apsol.polozaj .
Jedinica Lo
POB-77 |apsoluthog  enkodera |- enkcIJ dlera 0 - Displej | ALL
(niza 32 bita)
Apsol.polozaj -
Jedinica Lo
POB-79 |apsolutnog  enkodera |- enkodera 0 - Displej | ALL
(visa 32 bita)
POB-81 Polozaj za 1 obrtaj ) Jedinica 0 i Displej | ALL
optereéenja (niza 32 bita) enkodera
POB-83 PoloZaj za 1 obrtaj i Jedinica 0 i Displej | ALL
optereéenja (visa 32 bita) enkodera
POB-85 Polozaj za 1 obrtaj Jedinica 0 i Displej | ALL
opterecenja komande
7.12 POC grupa parametara komunikacije
Funkcijski . . . - Fabrig. | Efektivnost Nacin  |Povezani
Naziv Opseg podesavanja Jedinica | ; .-
kod postavk podesav. rezim
POC-00 | Adresa servo ose 1~247, 0 je adresa emitovanja - 1 ef(:l?trir\]/?lr; T?;joam PST
y . . 0-2400bps 1-4800bps 2-9600bps
poc02 | Fodesavanje brzine 3-19200bps 4-38400bps - 5 Odmah Tokom 1 por
prenosa serij.porta 5-57600bps, 6-115200 efektivno rada
0- No parity, 2 stop bita
POC-03 |Format Modbus podataka 1- Even pa_rlty, 1 stop l?'t - 0 Odr_nah Tokom PST
2- Odd parity, 1 stop bit efektivno rada
3- No parity, 1 stop bit
POC-09 | Komunikacijski VDI 0- Onemogucena - 0 Odmah | Dokne | por
1- Omoguéena efektivno radi
POC-10 VDI podrazum.vrednost Bit0-VDI1 default vrednost i 0 Pri ponov. Tokom ST
nakon ukljucivanja Bit15-VDI16 default vrednost ukljucenju rada
POC-11 | Komunikacijski vpo |0 Onemogucen - 0 Odmah | Dokne o
1- Da efektivno radi
Podraz.nivo kada je za Bit0-VDO1 default vrednost Odmah Dok ne
POC-12 | VDO funkciju  |...... - 0 efektivio radi PST
izabrana 0 Bit15-VDO16 default vrednost
Azu_rl_ranjfe EEPROM Z? 0- Neazuriranje EEPROM
poc-13 | Zapisivanje koda funkcije L ) ) 1 Odmah Tokom ST
tokom Modbus 1- AZuriranje EEPROM izuzev za grupe efektivno rada

komunikacije

parametara POB i POD
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0x0001- Nevazeci kod komande
0x0002 — Nevazeca adresa podatka
POC-14 Modbus kodovi gresaka | 0x0003 — Nevazeci podatak 1 - - Displej -
0x0004 — Kvar slave uredaja
: Kasnjenje odgovora na _ Odmah Tokom
POC-25 Modbus komandu 0-5000 ms ! efektivno rada PST
Modbus komunik.podaci | 0- Vis.16 bita prvi, nis.16 bita poslednji Odmah Tokom
POC-26 - g . . S . . 1 1 - PST
visokog i niskog reda 1- Nis.16 bita prvi, vis.16 bita poslednji efektivno rada
POC-30 Izbor forma'Ea frejmaza | O- Starl. protokol . 1 1 Odmah Tokom PST
Modbus gresku 1- Novi protokol (standardni) efektivno rada
7.13 POD grupa parametara pomo¢nih funkcija
Funkcijski . . . - Fabri¢. | Efektivnost Nacin Povezan
kod Naziv Opseg podesavanja Jedinica sesiEnle podetav. reim
. 0- Bez aktivnosti Odmah Dok ne
POD-00 | Resetovanje softvera 1. Aktivnost - 0 efektivno radi -
. . 0- Bez aktivnosti Odmah Dok ne
POD-01 | Resetovanje greske 1. Aktivnost - 0 efektivno radi -
POD-02 Offline funkcija ) . ) Odmah Tokom )
identifikacije inercije efektivno rada
POD-03 | Prepoz.pocetnog ugla 1: Omoguéeno - - - - -
TR 0- Bez aktivnosti Odmah Tokom
POD-05 | Hitno iskljuéenje 1 Omoguéeno - 0 efektivino rada -
POD-10 | Rezervisano 0-
POD-11 | Test JOG rada (sa ugradenim filterom) - - - - -
0- Bez aktivnosti
POD-17 Prinudno omogucavanje i |1- Prinudno omoguciti DI i onemog.DO | 0 Odmah Tokom i
onemoguéavanje DI i DO |2- Prinudno omoguéiti DO i onemog.DI efektivno rada
3- Prinudno omoguciti sve DI i DO
POD-18 Vrednost prinudnog 0~OXOLEE ) OXO1EF Odmah Tokom )
unosa u DI efektivno rada
poD-19 | Vrednost prinudnog 0~OX001F . 0 Odmah Tokom )
izlaza iz DO efektivno rada
0- Bez aktivnosti
) Omogucavanje resetovanja T . ) Odmah Dok ne
POD-20 apsolutnog enkodera 1- Reset podataka o greici i vise obrtaja 0 efektivno radi ALL
2- Reset podataka o gresci i vise obrtaja
7.14 P11 grupa parametara visesegmentnog polozaja
Funkcijski . . . - Fabri¢.| Efektivnost | Nacin Povezan
kod Naziv Opseg podesavanja Jedinica sesEle podetav. resim
0: Zaustavi nakon jedne operacije;
(P11-01 odreduje broj segmenata)
1: Cikli¢na operacija (P11-01
ReZim rada visesegmentnog | odreduje broj segmenata) Odmah Dok ne
P11-00 M oTo) Seqr . - 1 - i P
polozaja 2: Operacija prekida¢em DI (izbor efektivno radi
preko DI)
3: Sekvencijalna operacija (P11-01
" odreduie hroi seamenata)
Broj segmenata na krajnjoj
e : N Odmah Dok ne
P11-01 |tacki komande pomeranja | 1~16 - 1 efektivno radi P
Vazi u ostala tri rezima osim u DI
. % - i saizvrg i Odmah Dok ne
P11-02 | Metod obrade margine rezimu O — Nastavi sa izvrsavanjem } 0 " r p
g nedovrienog segmenta efektivno radi
1 - Ponovo pokreni operaciju od
segmenta 1
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P11-03 |Jedinica za vreme 0-ms 1-s - 0 Od(“ah Dok ne
efektivno radi
P11-04 Izbor tipa komande 0- Komanda relativnog pomeranja ) 0 Odmah Dok ne
pomeranja 1- Komanda apsolutnog pomeranja efektivno radi
P11-05 Izbor po_c_etnog segmg_nta za | 16 ) 0 Odmah Dok ne
sekvencijalnu operaciju efektivno radi
p11-12 | Pomeranje prvog -1073741824 ~1073741824 Jedinica |5, | Odmah — Tokom
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada Odmah Tokom
P11-14 |za pomeranje prvog 1~6000 rpm 200 efektivino rada
segmenta
Vreme ubrzanja i
. . Odmah Tokom
P11-15 |usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 efektivno rada
prvog segmenta
Vreme ¢ekanja nakon
y ) 5 Odmah Tokom
P11-16 | zavrsetka pomeranja 0~10000 ms(s) 10| efektivno rada
prvog segmenta -
p11.17 | Pomeranje drugog -1073741824 ~1073741824 Jedinica | 4q50 | Odman Tokom
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada Odmah Tokom
P11-19 |za pomeranje drugog 1~6000 rpm 200 efektivino rada
segmenta
Vreme ubrzanja i
. . Odmah Tokom
P11-20 |usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 efektivino rada
drugog segmenta
Vreme ¢ekanja nakon
. - N Odmah Tokom
P11-21 | zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 10 | ofektivno rada
drugog seamenta .
p11-22 | Pomeranje treceg 1073741824 ~1073741824 Jedinica | 4550, | Odmah - Tokom
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada Odmah Tokom
P11-24 | za pomeranje treceg 1~6000 rpm 200 efektivno rada
segmenta
Vreme ubrzanja i
. . Odmah Tokom
P11-25 usp’oravanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 efektivino rada
treceg segmenta
Vreme ¢ekanja nakon
. . 5 Odmah Tokom
P11-26 | zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 10 efektivno rada
treceq seamenta -
p11.p7 | Pomeranje Cetvrtog -1073741824 ~1073741824 Jedinica 10000 Odmah Tokom
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada Odmah Tokom
P11-29 |za pomeranje ¢etvrtog 1~6000 rpm 200 efektivno rada
segmenta
Vreme ubrzanja i
P11-30 |usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 Odr_nah Tokom
< efektivno rada
Cetvrtog segmenta
Vreme cekanja nakon
, : . Odmah Tokom
P11-31 zavrsetka pomeranja 0~10000 ms(s) 10| efektivno rada
cetvrtog seamenta -
p11-32 | Pomeranje petog -1073741824 ~1073741824 Jedinica | 54, | Odmah Tokom
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada odmah Tokom
P11-34 |za pomeranje petog 1~6000 rpm 200 efektivno rada
segmenta
Vreme ubrzanja i
P11-35 |usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 efgﬁmg T:)allijoam P
petog segmenta
Vreme ¢ekanja nakon
y X N Odmah Tokom
P11-36 | zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 10 efektivino rada P
petog segmenta -
p11-37 | Pomeranje sestog -1073741824 ~1073741824 Jedinica | q50 | Odmah Tokom P
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada Odmah Tokom
P11-39 |za pomeranje Sestog 1~6000 rom 200 efektivino rada P
segmenta
Vreme ubrzanja i
P11-40 |usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 Od(“ah Tokom P
N efektivno rada
$estog segmenta
P11-41 | Vreme ¢ekanja nakon 0~10000 ms(s) 10 Odmah Tokom P
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zavrsetka pomeranja efektivno rada
Sestoq segmenta _

p11-42 | POmeranje sedmog -1073741824 ~1073741824 Jedinica | 4554, | Odmah | Tokom p
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada odmah Tokom

P11-44 | za pomeranje sedmog 1~6000 rpm 200 - P

efektivno rada

segmenta

Vreme ubrzanja i

P11-45 |usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 Odmah Tokom P

efektivno rada

sedmog segmenta

Vreme ¢ekanja nakon

y ) N Odmah Tokom

P11-46 | zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 10| ofektivno rada P
sedmog segmenta -

p11-47 | POMeranje osmog -1073741824 ~1073741824 Jedinica | 4554, | Odmah Tokom P
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada

P11-49 |za pomeranje 0Smog 1~6000 rpm 200 Odr_’nah Tokom P

efektivno rada
segmenta
Vreme ubrzanja i
: . Odmah Tokom

P11-50 |usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 efektivino rada P
0smog segmenta
Vreme &ekanja nakon

y . 5 Odmah Tokom

P11-51 | zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 10| efektivno rada P
0smog segmenta -

p11-52 | Pomeranje devetog -1073741824 ~1073741824 Jedinica 5, | Odmah | Tokom p
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada

- Odmah Tokom

P11-54 | za pomeranje devetog 1~6000 rpm 200 efektivno rada P
segmenta
Vreme ubrzanja i

P11-55 | usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 efSlS’[IiT/?]T) Tfaléoam P
devetog segmenta
Vreme &ekanja nakon

y - N Odmah Tokom

P11-56 | zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 10 efektivno rada P
devetog segmenta .

p11-57 |Pomeranje desetog -1073741824 ~1073741824 Jedinica 4o | Odmah | Tokom P
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada za
pomeranje desetog segmenta

- Odmah Tokom

P11-59 | pomeranje 16-0g segmenta | 1~6000 rpm 200 efektivino rada P
Vreme ubrzanja i

P11-60 |usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 Od(“ah Tokom P

efektivno rada
desetog segmenta
Vreme éekanja nakon
y . N Odmah Tokom

P11-61 | zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 101 efektivno rada P
desetog segmenta .

P11-62 Pomeranje jedanaestog 1073741824 ~1073741824 Jedinica 10000 Odr_nah Tokom p
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada za
pomeranje 11-0g segmenta odm

. ah Tokom

P11-64 |pomeranje 16-0g segmenta | 1~6000 rpm 200 efektivno rada P
Vreme ubrzanja i

P11-65 |usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 Odr_nah Tokom P
. efektivno rada
jedanaestog segmenta
Vreme ¢ekanja nakon

y . N Odmah Tokom

P11-66 zavrsetka pomeranja 0~10000 ms(s) 10 efektivino rada P
iedanaestog segmenta -

p11-67 | Pomeranje dvanaestog 1073741824 ~1073741824 Jedinica | ;557 Odmah Tokom p
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada za
pomeranje 12-0g segmenta Odmah Tokom

P11-69 | pomeranje 16-0g segmenta | 1~6000 rpm 200 efektivno rada P
Vreme ubrzanja i

P11-70 |usporavanja pomeranja 0~65535 ms(s) 10 Odf”ah Tokom P

efektivno rada

dvanaestog segmenta
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Vreme ¢ekanja nakon

y . - Odmah Tokom

P11-71 | zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 10 efektivino rada P
dvanaestog segmenta .

P11-72 Pomeranje trinaestog -1073741824 ~1073741824 Jedinica 10000 Odmah Tokom p
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada
za pomeranje 13-og

P11-74 | segmenta pomeranje 16- 1~6000 rpm 200 Odmah Tokom P

efektivno rada
0g segmenta
Vreme ubrzanja i
. . Odmah Tokom

P11-75 |usporavanja pomeranja 13- |0~65535 ms(s) 10 efektivino rada P
0g segmenta
Vreme ¢ekanja nakon

y ) 5 Odmah Tokom

P11-76 zz_ivrsetka pomeranja 0~10000 ms(s) 10 efektivino rada P
trinaestog segmenta .

p11.77 | Pomeranje cetrnaestog -1073741824 ~1073741824 Jedinica 10000 Odmah Tokom p
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada
za pomeranje 14-og

P11-79 |segmenta pomeranje 16- 1~6000 rpm 200 efoedkrtTi]\?:o T?eiioam P
0g segmenta
Vreme ubrzanja i

. . Odmah Tokom

P11-80 |usporavanja pomeranja 14- |0~65535 ms(s) 10 efektivino rada P
0g segmenta
Vreme ¢ekanja nakon

y ) _ Odmah Tokom

P11-81 | zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 10 efektivno rada P
cetrnaestoa seamenta _

P11-82 Pomeranje petnaestog -1073741824 ~1073741824 Jedinica 10000 Odn_1ah Tokom p
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada
za pomeranje 15-0g

P11-84 |segmenta pomeranje 16- 1~6000 rpm 200 Odmah Tokom P

efektivno rada

0g segmenta

Vreme ubrzanja i

P11-85 | usporavanja pomeranja 15- | 0~65535 ms(s) 10 Odmah Tokom P

efektivno rada

0g segmenta

Vreme cekanja nakon

y ) N Odmah Tokom

P11-86 | zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 10 efektivno rada P
petnaestog segmenta -

p11-g7 | Pomeranje sesnaestog 1073741824 ~1073741824 Jedinica | ;054 Odmah Tokom p
segmenta komande efektivno rada
Maksimalna brzina rada za Odmah Tokom

P11-89 | pomeranje 16-0g segmenta | 1~6000 rpm 200 efektivno rada P
Vreme ubrzanja i

P11-90 |usporavanja pomeranja 16- |0~65535 ms(s) 10 e?e,\dk?i]\?:o T?;joam P
0g segmenta
Vreme cekanja nakon

Y . - Odmah Tokom
P11-91 zavrietka pomeranja 0~10000 ms(s) 10 efektivno rada P
sesnaestod seamenta
7.15 P12 grupa parametara visesegmentne brzine
Funkcijski 3 . - Fabri¢. |Efektivnost Nac¢in |Povezani
kod Naziv Opseg podesavanja Jedinica e podetay | resim
0: Stop nakon jedne operacije;
. (P12-01 za izbor broja segmenata) 1-

P12-00 R_(fz'm rada koman_d € Cikli¢na operacija - 1 e]%dkrtri]\?rr:o Dfakd?e S

visesegmentne brzine (P12-01 za izbor broja segmenata) 2-
Prebacivanje putem eksternog DI

p12-01 | lZborzavrinog segmenta |, ;. ) 16 Odmah Dok ne s

komande brzine efektivno radi
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P12-02 I1zbor jedinice 0-s 1-min ) 0 Odn_1ah Dok ne s
vremena rada efektivno radi
. Odmah Dok ne
P12-03 | Vreme ubrzavanja 1 0~65535 ms 10 efektivno radi S
P12-04 | Vreme usporavanja 1 0~65535 ms 10 Odmah Dok ne S
efektivno radi
P12-05 |Vreme ubrzavanja 2 0~65535 ms 50 Odmah Dok ne S
efektivno radi
P12-06 | Vreme usporavanja 2 0~65535 ms 50 Od”?ah Dok ne S
efektivno radi
. Odmah Dok ne
P12-07 | Vreme ubrzavanja 3 0~65535 ms 100 efektivno radi S
P12-08 | Vreme usporavanja 3 0~65535 ms 100 Odmah Dok ne S
efektivno radi
P12-09 | Vreme ubrzavanja 4 0~65535 ms 150 Odmah Dok ne S
efektivno radi
. Odmah Dok ne
P12-10 | Vreme usporavanja 4 0~65535 ms 150 efektivno radi S
p12-g | Komanda brzine -6000~6000 rpm 0 Odmah Dok ne s
1-0g segmenta efektivno radi
p1o.p1 | Vreme radakomande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
prvog segmenta efektivno radi
0- Nulto acc/dec vreme Odmah Dok ne
Vreme ubrzavanja 1- Acc/Dec vreme 1 efektivno radi
P12-22 (Acc) i usporavanja 2- Acc/Dec vreme 2 - 0 S
4- Acc/Dec vreme 4
Komanda brzine 2- Odmah Dok ne
P12-23 0g segmenta -6000~6000 rom 100 efektivno radi S
p12-94 | Vreme rada komande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
2-0g segmenta efektivno radi
p12-25 | Vreme ubrzavanja i Videti opis parametra P12-22 - 0 Odmah Dok ne S
usporavanja 2-0g segmenta efektivno radi
p1o-og | Vremeradakomande3- | 0 000 rpm 300 Odmah Dok ne s
eg segmenta efektivno radi
p1o.p7 | Vreme rada komande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
3-eg segmenta efektivno radi
P12-pg | Vreme ubrzavanjai Videti opis parametra P12-22 - 0 Odman Dok ne S
usporavanja 3-eg segmenta efektivno radi
p12-og | Komanda brzine 4- -6000~6000 rpm 500 Odmah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
P12-30 Vreme rada komande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
4-0g segmenta efektivno radi
p1p-31 | Vreme ubrzavanjai Videti opis parametra P12-22 - 0 Odman Dok ne S
usporavanja 4-og segmenta efektivno radi
p12.3p | Komanda brzine 5- -6000~6000 rpm 700 Odmah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
p1o.33 | Vreme rada komande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne S
5-0g segmenta efektivno radi
P12-34 Vreme ubr_zavanja ! Videti opis parametra P12-22 - 0 Od”.‘a“ Dok ne S
usporavanja 5-og segmenta efektivno radi
P12-35 Komanda brzine 6- -6000~6000 rpm 900 Odrr_1ah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
p12-3 | Vreme radakomande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
6-0g segmenta efektivno radi
p1o-37 | Vreme ubrzavanja i Videti opis parametra P12-22 - 0 Odmah Dok ne S
usporavanja 6-0g segmenta efektivno radi
P12-38 Komanda brzine 7- -6000~6000 rpm 600 Odmah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
p1o.3g | Vreme radakomande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
7-0g segmenta efektivno radi
Vreme ubrzavanja i S Odmah Dok ne
P12-40 usporavanja 7-0g segmenta Videti opis parametra P12-22 ) 0 efektivno radi S
p12-41 Komanda brzine 8- -6000~6000 rpm 300 Odmah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
P12-42 Vreme rada komande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
8-0g segmenta efektivno radi
P12-43 Vreme ubrzavanja i usporav Videti opis parametra P12-22 - 0 Od”?a“ Dok ne S
8-0g segmenta efektivno radi
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Komanda brzine 9-

Odmah

Dok ne

P12-44 -6000~6000 rom 100 - - S
0g segmenta efektivno radi
p12.45 | Vreme rada komande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
9-0g segmenta efektivno radi
P12-4 | Vreme ubrzavanjai Videti opis parametra P12-22 - 0 Odmah Dok ne S
usporavanja 9-0g segmenta efektivno radi
P12-47 Komanda brzine 10- -6000~6000 rpm -100 Odmah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
p1o.ag | Vreme rada komande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne S
10-og segmenta efektivno radi
P12-49 Vreme ubr'zavanja : Videti opis parametra P12-22 - 0 Od”?ah Dok ne S
usporavanja 10-og segmenta efektivno radi
p12.50 | Komandabrzine 11- -6000~6000 rpm -300 Odmah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
P12-51 Vreme rada komande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne S
11-og segmenta efektivno radi
P12-52 Vreme ubr_zavanja : Videti opis parametra P12-22 - 0 Odmah Dok ne S
usporavanja 11-og segmenta efektivno radi
p1o.53 | Komandabrzine 12- -6000~6000 rpm 500 Odmah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
p12.54 | Vreme rada komande 0~6553.5 s(min) 5.0 Odmah Dok ne s
12-o0g segmenta efektivno radi
p12-55 | Vreme ubrzavanjai Videti opis parametra P12-22 . 0 Odmah | Dokne | ¢
usporavanja 12-og segmenta efektivno radi
p12-56 | Komandabrzine 13- -6000~6000 rpm -700 Odmah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
Vreme rada komande - Odmah Dok ne
P12-57 13-0g segmenta 0-6553.5 s(min) 50 efektivno radi S
P12-58 Vreme ubr_zavanja ! Videti opis parametra P12-22 - 0 Od”.‘ah Dok ne S
usporavanja 13-og segmenta efektivno radi
p1o.59 | Komandabrzine 14- -6000~6000 rpm -900 Odmah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
p12-g0 | Vreme radakomande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
14-0g segmenta efektivno radi
p12-g1 | Vreme ubrzavanjai Videti opis parametra P12-22 : 0 Odmah | Dokne | g
usporavanja 14-og segmenta efektivno radi
p12.62 | Komandabrzine 15- -6000~6000 rpm -600 Odmah Dok ne s
0g segmenta efektivno radi
p1o-63 | Vreme radakomande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
15-0g segmenta efektivno radi
p12-64 | Vreme ubrzavanjai Videti opis parametra P12-22 : 0 Odmah | Dokne | g
usporavanja 15-og segmenta efektivno radi
p12-65 | <omandabrzine -6000~6000 pm | -300 ~ Odmah | Dokne g
16-0g segmenta efektivno radi
p12-66 | Vreme radakomande 0~6553.5 s(min) 50 Odmah Dok ne s
16-0g segmenta efektivno radi
p12-67 | VIeMe ubrzavanjai Videti opis parametra P12-22 - 0 odman Dok ne S
usporavanja 16-og segmenta efektivno radi
7.16 P17 grupa parametara virtuelnih DI i DO
Funkcijski ] . . A Fabri¢. | Efektivnost | Na¢in  |Povezani
kod Naziv Opseg podesavanja Jedinica postavka podetav. resim
P17-00 Izbor funkcije VDI1 0-38 ) 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju  rada
Izbor logike VDI1 0- Aktivan VDI1 kada se zapisuje 1 Bri Tokom
P17-01 terminala 1- Aktivan VDIL kada se zapisana i 0 zaustavijanil rada i
vrednost promeni sa 0 na 1
P17-02 Izbor funkcije VDI2 0~38 ) 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju| rada
Izbor logike VDI2 0- VDIZ2 je aktivan nakon zapisivanja 1 Bri Tokom
P17-03 |terminala 1- VDI2 je aktivan kada se zapisana i 0 zaustavijanil rada i
vrednost promeni saO na 1
P17-04 Izbor funkcije VDI3 0-38 i 0 Pri | Tokom i
terminala zaustavljanju| rada
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Izbor logike VDI3 0-VDI3 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-05 |terminala 1-VDI3 je aktivan kada se zapisana 0 |zaustavljanju| rada i
vrednost promeni sa 0 na 1
P17-06 Izbor funkcije VDI4 0~38 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju|  rada
Izbor logike VDI4 0-VDI4 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-07 |terminala 1-VDI4 je aktivan kada se zapisana 0 zaustavljanju| rada i
vrednost promeni sa 0 na 1
P17-08 Izbor funkcije VDIS 0~38 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju| rada
Izbor logike VDI5 0-VDI5 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-09 |terminala 1-VDIS je aktivan kada se zapisana 0 [zaustavljanju  rada .
vrednost promeni sa0na 1
Izbor funkcije VDI6 Pri Tokom
PL7-10 | ierminala J 0-38 0 zaustavljanju|  rada )
Izbor logike VDI6 0-VDI6 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-11 |terminala 1-VDI6 je aktivan kada se zapisana 0 |zaustavljanju| rada .
vrednost promeni sa0 na 1
P17-12 Izbor funkcije VDI7 0~38 0 Pri | Tokom i
terminala zaustavljanju|  rada
Izbor logike VDI7 0-VDI7 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-13 |terminala 1-VDI7 je aktivan kada se zapisana 0 |zaustavljanju| rada .
vrednost promeni sa 0 na 1
P17-14 Izbor funkcije VDI8 0~38 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju|  rada
Izbor logike VDI8 0-VDI8 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-15 | terminala 1-VDI8 je aktivan kada se zapisana 0 |zaustavljanju|  rada i
vrednost promeni sa0na 1
P17-16 Izbor funkcije VDI9 0~38 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju|  rada
Izbor logike VDI9 0-VDIO je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-17 |terminala 1-VDIO je aktivan kada se zapisana 0 |zaustavljanju| rada i
vrednost promeni sa 0 na 1
P17-18 Izbor funkcije VDI10 0~38 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju| rada
Izbor logike VDI10 0-VDI10 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-19 | terminala 1-VDI10 je aktivan kada se zapisana 0 |zaustavljanju|  rada i
vrednost promeni saO na 1
P17-20 Izbor funkcije VDI11 0~38 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju| rada
Izbor logike VDI11 0-VDI11 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-21 |terminala 1-VDI11 je aktivan kada se zapisana 0 zaustavljanju|  rada i
vrednost promeni sa 0 na 1
p17.pp | lZbor funkeije VDI12 | oo 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju|  rada
Izbor logike VDI12 0-VDI12 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-23 |terminala 1-VDI12 je aktivan kada se zapisana 0 |zaustavljanju  rada .
vrednost promeni sa 0 na 1
P17-24 Izbor funkcije VDI13 0~38 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju|  rada
Izbor logike VDI13 0-VDI13 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-25 | terminala 1-VDI13 je aktivan kada se zapisana 0 |zaustavljanju|  rada i
vrednost promeni sa0 na 1
P17-26 Izbor funkcije VDI14 0~38 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju| rada
Izbor logike VDI14 0-VDI14 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-27 | terminala 1-VDI14 je aktivan kada se zapisana 0 |zaustavljanju|  rada i
vrednost promeni sa0 na 1
p17-28 Izbor funkcije VDI15 0-38 0 Pri | Tokom )
terminala zaustavljanju|  rada
Izbor logike VDI15 0-VDI15 je aktivan nakon zapisivanja 1 Pri Tokom
P17-29 |terminala 1-VDI15 je aktivan kada se zapisana 0 zaustavljanju|  rada i
vrednost promeni sa 0 na 1
P17-30 Izbor funkcije VDI16 0-38 0 Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada
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I1zbor logike VDI16

0- VDI16 je aktivan nakon zapisivanja 1

Pri

Tokom

P17-31 | orminala 1-VDI16 je aktivan kada se zapisana zaustavljanju|  rada
vrednost promeni sa0 na 1

P17-32 | Nivo virtuelnih VDO - - Displej

P17-33 Izbor funkcije VDO1 0~22 Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17.34 |1Z00r logike VDOL 0- Znati izlaz 1 kada je aktivan Pri_ | Tokom
terminala 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustavljanju|  rada

P17-35 Izbor funkcije VDO2 0~22 Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17-35 |1Z0r logike VDO2 0- Znadi izlaz 1 kada je aktivan Pri_ | Tokom
terminala _ 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustav.ljanju rada

p17-37 | lzborfunkcije VDO3 o ., Pri_ | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17.3g |\Z0or logike VDO3 0- Znati izlaz 1 kada je aktivan Pri_ | Tokom
terminala _ 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustav.ljanju rada

p17.39 | 1Zbor funkcije VDO4 |, ., Pri_ | Tokom
terminala zaustavljanju| rada

p17.40 | ZROr logike VDO4 0- Znadi izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
terminala 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustavljanju rada

p17-41 | 1Zbor funkcije VDOS o ., Pri_ | Tokom
terminala zaustavljanju| rada

p17.4p |'Z00r logike VDOS 0- Znaci izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
terminala _ 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustav-ljanju rada

p17-43 1Zbor funkcije VDO6 |, ., Pri_ | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17.44 | 200" logike VDOB 0- Znagi izlaz 1 kada je aktivan Pri_ | Tokom
terminala _ 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustav-ljanju rada

p17-45 Izbor funkcije VDO7 0~22 Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17qg |'Z00F logike VDO? 0- Znaci izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
terminala _ 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustav-ljanju rada

p17.47 1Zbor funkcije VDO8 0~22 Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17.4g |\Z00r logike VDOS 0- Znadi izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
terminala _ 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustav-ljanju rada

p17.49 | 1Zbor funkcije VDO9Y 0~22 Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

pi7.50 |'20or logike VDO9 0- Znaci izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
terminala _ 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustav-ljanju rada

p17.51 | lZbor funkcije VDO10 o ., Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17.5y |Zborlogike VDOL0 0. Znagi izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
terminala _ 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustav-ljanju rada

p17.53 | 1zbor funkcije VDO11 o ., Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17.54 |1Z00rlogike VDOLL 0. Znagi izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
terminala _ 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustav-ljanju rada

p17.55 Izbor funkcije VDO12 0~22 Pri | Tokom
terminala zaustavljanju| rada

p17.56 |1Zbor logike VDOI2 0- Znati izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
terminala _ 1- Znati izlaz 0 kada je aktivan zaustav_ljanju rada

p17.57 Izbor funkcije VDO13 0~22 Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17.5g |\Z00r logike VDOI3 0. Znagi izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
terminala ~ 1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan zaustav-ljanju rada

p17.59 1Zbor funkcije VDO14 | ., Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17.60 | 200 logike VDOL4 0. Znati izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
terminala 1- Znati izlaz 0 kada je aktivan zaustavljanju|  rada

P17-61 Izbor funkcije VDO15 0~22 Pri | Tokom
terminala zaustavljanju|  rada

p17.6p |\Z00rlogike VDOIS 0. Znagi izlaz 1 kada je aktivan Pri | Tokom
B terminala zaustavljanju|  rada

1- Znadi izlaz 0 kada je aktivan
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I1zbor funkcije 5 Pri Tokom
P17-63 | \/p016 terminala 0-22 ) 0 zaustavljanj| rada i
P17-64 Izbor logike VDO16 0- Znaci izlaz 1 kada je aktivan ) 0 Pri Tokom i
terminala 1- Znati izlaz 0 kada je aktivan zaustavljan| rada

7.17 P30 grupa parametara komunikacije za ocitavanje varijabli povezanih sa
servo drajverom

FuklléC”Sk' Naziv Opseg podesavanja Jedinica pl;gg\xaEfektlvnost pc')\:jic_é.lgv. P?Z;Zrﬁn

Citanje statusa serva Samo

P30-00 |putem komunikacije - - - - citanje PST

komunik.

Citanje statusa 1 DO Samo

P30-01 |funkcije putem - - - - ditanje PST
komunikacije komunik.
Citanje statusa 2 DO Samo

P30-02 |funkcije putem - - - - citanje PST
komunikacije komunik.
Citanje vrednosti

P30-03 |uzorkovanja ulaznog - - - - Displej PST
impulsa komande putem
komunikaciie

P304 | Cltane statusa 0-511 - . . Displej | PST

provodljivosti DI putem
komunikaciie

7.18 P31 grupa parametara komunikacije zadatih varijabli povezanih sa servo

drajverom
Funkcijski Naziv Opseg podesavanja Jedinica | Fabri¢. | Efektivnost Nacin |Povezani
kod postavka podeSav. | rezim
Komunikacijom _ Odmah Tokom
P31-00 | 2 dati nivo VDI 0-65535 i 0 efektivno rada PST
Komunikacijom N ) Odmah Tokom
P31-04 zadati status DO 0-31 0 efektivno rada PST
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Poglavlje V111 Resavanje problema

8.1 Lista kodova greski i upozorenja
8.1.1 Tabela kodova greski (Da biste resetovali greSku, morate prvo da je otkaZete)

Displej Naziv greske Mogucno;t Opis greske i nacin resavanja problema
resetovanja
1. Podesavanja parametara grupe P02 i sledecih prekoracuju gornju i donju granicu i
Parametri grupe P02 i garanl:?tr[_se ponovo .m'C'lJ(a“ZUJU; L . site niih
Er.101 | dalji su loge podezeni Ne . Iskljucite napajanje tokom p_rovces.a zapisivanja parametra i omogudite njihovo
ponovno zapisivanje nakon ukljucenja napajanja;
3. Resetujte motor i servo drajver i inicijalizujte parametre;
i _ 4. EEPROM disk ie abnormalan. zamenite aa
Er.102 Greska koqﬁgurac_ue Ne Hardver mikrokontrolera (MCU) je o3tecen, zamenite drajver.
programabilne logike
Prekid rada . S . .
Er.104 programabilne logike Ne Hardver mikrokontrolera je oste¢en, zamenite drajver.
1. Kada EEPROM ocitava/upisuje kodove funkcija, ukupan broj kodova funkcija je
Er 105 Nepravilan interni Ne nepravilan — inicijalizujte parametre;
' program 2. Opseg postavljene vrednosti funkcijskog koda je nepravilan — inicijalizujte parametre;
3. Inicijalizuite i ponovo ukljuéite uredaj. Ako se alarm opet pojavi, zamenite drajver.
Greska zapisivanja 1. Vrednost parametra se ne moze zapisati u EEPROM, inicijalizujte parametar;
Er.108 Ne ;
parametara 2. Inicijalizujte i ponovo ukljudite uredaj. Ako se alarm opet pojavi, inicijalizujte parametal
Er.111 |Interni kvar Ne Inicijalizujte i ponovo ukljucite uredaj. Ako se alarm opet pojavi, inicijalizujte parametar.
Er 120 Nepodudaranje Ne Model motora i model drajvera se ne poklapaju, kontaktirajte servisno osoblje radi
' motora i drajvera provere modela motora.
Nevazeca Servo ON Greska u konfiguraciji parametara DI porta, proverite funkciju DI i konfiguraciju funkcije
Er.121 Da
komanda VDI.
_Nepodudranje enkodera Model apsolutnog enkodera i motora se ne poklapaju ili je model motora pogresno
Er.122 |imotora Ne N o . . .
podesen, kontaktirajte servisno osoblje radi provere modela motora.
Dupliranje dodele Greska u konfiguraciji parametara DI porta, proverite funkciju DI i konfiguraciju funkcije
Er.130 .. Da Pl
funkcije DI VDI ili inicijalizujte parametre.
Prekoracenje broja Broj funkcija DO premasuje dozvoljenu vrednost, proverite konfiguraciju funkcija DO ili
Er.131 .. Da PP
funkcija DO inicijalizujte parametre.
Podaci u ROM-u (0pseg Ka}da drfij_v_er oditava parametre u ROM obl_astl enkodera, utvrdeno je da parametri nisu
kretanja) motora su sacuvani ili se ne podudaraju sa dogovorenim vrednostima
Er.136 | netagno verifikovani ili Ne 1. Proverite modele motora i drajvera; ) . )
- y : 2. Proverite da li su kabl enkodera i konektor ispravno i ¢vrsto povezani;
parametri nisu sacuvani . A . .
3. Proverite da li je linija enkodera ometana i preuredite kablove.
Hardver je detektovao preveliku struju;
1. Proverite da li su napojni kablovi motora U, V, W pravilno povezani i da li postoji
reverzno povezivanje ili gubitak faze;
2. Doslo je do kratkog spoja u linijama U, V, W ili postoji curenje izmedu namotaja
motora i kuéista — zamenite kabl motora ili testirajte motor;
3. Linija enkodera je u losem kontaktu, proverite ili zamenite kabl enkodera;
Er.201 | Previsoka struja 2 Ne 4. Opterecenije je preveliko — prvo testirajte motor bez opterecenja;
5. Ubrzanje i usporavanje su preveliki — povecajte vreme ubrzanja i usporavanja u
programu;
6. Ako je parametar pojacanja podesen, proverite da li je pojacanje preveliko, i testirajte
nakon smanjenja pojacanja;
7. Otpornik za kocenje je premali ili u kratkom spoju, prvo testirajte sa unutrasnjim
otpornikom za kocenje;
8. Drajver je ostecen — zamenite drajver;
Greska prelivanja Nepravilan povratni signal struje uzrokuje zagusenje unutrasnjeg registra drajvera,
Er.207 - Da - .
struje D/Q ose zamenite drajver;
1. Istek vremena komunikacije sa MCU, zamenite drajver;
2. Istek vremena komunikacije enkodera — proverite da li je linija enkodera dobro
povezana ili zamenite enkoder i ponovo povezite;
Istek vremena 3. Enkoder motora je neispravan, zamenite motor radi testiranja;
Er.208 operaciie Ne 4. Istek vremena uzorkovanja struje — proverite da li postoji smetnja velikih uredaja na
P 1€ lokaciji, povecajte izolacioni transformator i preuredite kablove;
uzorkovanja u S . : R
sistemu 5. Istek vremena AD konverzije visoke preciznosti — proverite ozi¢enje analognog ulaza

da li ima smetnji i povezite sa oklopljenim kablom;
6. Drajver je ostecen — zamenite drajver;
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Er.210

Kratak spoj sa
zemljom

Ne

Tokom samotesta pri ukljuéenju drajvera, detektovana je nepravilna fazna struja motora
ili napon na DC busu.

1. Napojni kablovi U V W su u kratkom spoju sa zemljom — proverite kablove motora;
2. Namotaji motora su u kratkom spoju sa kuéistem — zamenite motor;

3. Kvar na drajveru — zamenite drajver.

Er.220

Greska redosleda faza

Ne

Drajver vrsi identifikaciju ugla i otkriva da se fazni redosled UVW drajvera i UVW
motora ne poklapaju.

1. Elektri¢ni ugao enkodera motora nije odgovarajuci-resetujte parametre motora i
pokrenite proces automatskog podesavanja;

2. Fazni redosled UVW ie obrnut-proverite nanoine liniie motora:

Er.234

Prekomerna brzina

Ne

U rezimu kontrole obrt.momenta, smer komande momenta je suprotan smeru povratne
informacije brzine, ili u rezimu kontrole brzine ili polozaja, smer povratne informacije
brzine je suprotan smeru komande brzine;

1. Fazni redosled U VV W je obrnut — proverite napojne linije motora;

2. Greska u inicijalnoj detekciji faze rotora motora izazvana smetnjama signala — ponovo
ukljucite napajanje i proverite ozicenje;

3. Model enkodera je pogresan ili je oZi¢enje nepravilno — zamenite motor ili kabl
enkodera;

4. Kvar na drajveru — zamenite drajver;

Er.400

Previsok napon
glavnog kola

Da

Napon na DC busu prelazi grani¢nu vrednost od 420V

1. Izmerite napon napajanja. Ako je mrezni napon previsok ili nestabilan, potrebno je
dodati stabilizator napona;

2. Kocioni otpornik ne funkcionise — izmerite otpornost izmedu B1 i B3 na drajveru u
stanju potpune isklju¢enosti. Ako je vrednost beskona¢na, unutrasnji kocioni otpornik je
ostecen i treba zameniti drajver;

3. Otpornost kocionog otpornika je prevelika — zamenite ga kocionim otpornikom od 40
ohma ili 50 ohma, kontaktirajte servisno osoblje;

4. Mrezni napon je previsok, motor ubrzava i usporava prebrzo — povecajte vreme
ubrzanja i usporavanja;

5. Pratite POB-26 kako biste proverili da li je napon na DC busu u skladu sa mreznim
naponom. Ako je razlika prevelika, drajver je mozda ostecen i potrebno ga je zameniti.
220V AC odgovara naponu DC busa od 310V.

Er.410

Prenizak napon
glavnog kola

Da

Napon na DC busu je ispod grani¢ne vrednosti od 200V

1. Glavno kolo napajanja je nestabilno ili je isklju¢eno — ponovo proverite ozicenje ili
dodajte stabilizator napona;

2. Pratite POB-26 kako biste proverili da li je napon DC busa u skladu sa mreznim
naponom. Ako je razlika prevelika, drajver je mozda ostecen i potrebno ga je zameniti.
220V AC odaovara hanonu DC busa od 310V.

Er.420

Gubitak faze u
glavnom kolu

Da

Kvar servo drajvera, zamenite ga.

Er.430

Prenizak napon
kontrolnog kola

Da

Kvar servo drajvera, zamenite ga.

Er.500

Alarm prekomerne
brzine

Da

Trenutna brzina servo motora premasuje grani¢nu vrednost

1. Fazni redosled kablova motora U VV W je pogresan — proverite ozi¢enje motora;

2. Parametri motora su netacni — resetujte parametre motora i pokrenite proces
automatskog podesavanja;

3. Ulazna komanda premasuje grani¢nu vrednost za prekomernu brzinu;

4. Brzina motora je prekomerno regulisana, parametar pojacanja je neodgovarajuci —
inicijalizujte parametre drajvera i testirajte;

5. Kvar na drajveru — zamenite ga.

Er.510

Prebrzi izlazni impulsi

Da

I1zlazna frekvencija impulsa premasuje gornju granicu frekvencije dozvoljenu hardverom;
smanjite P05-17 (broj impulsa podeljen frekvencijom enkodera) kako bi izlazna
frekvencija impulsa bila ispod gornje dozvoljene granice.

Er.602

Neuspesna
identifikacija ugla

Da

Automatsko podesavanje motora nije uspelo, proverite da li je linija enkodera ispravna i
da li je tip enkodera odgovarajuéi.

Er.610

Preoptereé.drajvera

Da

Er.620

Preopterecenje motora

Da

1. Model motora ili model drajvera je pogresno podesen — kontaktirajte servisno osoblje
za proveru parametara;

2. Pratite opterecenje drajvera preko parametra PB-02 kako biste proverili da li je doslo
do preoptereéenja koje uzrokuje alarm;

3. Motor je blokiran — prvo uklonite blokadu motora, zatim testirajte ili uklonite motor
radi testa bez opterecenja;

4. Parametar pojacanja je prevelik — testirajte nakon inicijalizacije parametara;

5. Ubrzanje i usporavanje motora su prebrzi — povecajte vreme ubrzanja i usporavanja;
6. Fazni redosled kablova motora U VV W je pogresan — proverite ozi¢enje motora;

7. Kvar na drajveru — zamenite drajver.

Er.625

Nepravilno zatvorena
kocnica

Da

Nakon ukljucivanja zastite koénice, signal izlaza koénice je validan, prvih 100-500 ms
ulazne komande je nula, izlazni moment je manji od 70% vrednosti detekcije
gravitacionog opterecenja. Potvrdite da li je signal ko¢nice motora validan i da li je relej
kocnice motora ostecen.
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Nepravilno otvorena

Nakon ukljucivanja zastite koénice, izlazni signal kocnice je nevalidan, ali je detektovano
da se motor okrenuo vise od dva puta.

Er.626 koénica Da Proverite da li ie sianal ko¢nice motora validan i da li ie relej ko¢nice motora ostecen.
Stvarna brzina motora je niza od 10 rpm, ali komanda momenta dostize grani¢nu
vrednost, a trajanje dostize postavljenu vrednost POA-32.

1. UVW izlaz drajvera je u neodgovarajucoj fazi, iskljucen ili pogresno povezan u

Er.630 Blokada motora Da faznom redosledu;

2. Parametri motora su neta¢ni — resetujte parametre motora i pokrenite proces
automatskog podesavanja;

3. Motor je blokiran — prvo otklonite blokadu motora, zatim testirajte, ili uklonite
motor radi testa bez opterecenja;

Er650 | Pregrevanje hladnjaka Da Temperat.ura napojnog_ modula drajvera je visa od tacke zastite od pregrevanja — kvar na
servo drajveru, zamenite ga.

Napon baterije enkodera apsolutne vrednosti je nizi od 3.0V

Er.731 | Kvar baterije enkodera Da ;relgll(rlljua enkodera je prekinuta — postavite POD-20=2, zatim POD-01=1 da biste uklonili

2. Baterija je prazna — zamenite bateriju..
Greska u brojanju Inicijalizujte parametre drajvera, resetujte parametre motora i drajvera, postavite tip
£ viSestrukih okretaja enkodera, zatim postavite POD-20=2 i POD-01=1 za uklanjanje greske i ukljugite
r.733 Da S S . Lo
enkodera napajanje ponovo. Ako se alarm ponovo pojavi, zamenite motor i testirajte.
Prekoracenje broja Inicijalizujte parametre drajvera, resetujte parametre motora i drajvera, postavite tip
Er735 visestrukih Da enko_der_a, zatim postavite POD-20=2 i POD-_01_=1 za uk!anjanje g_reékg i L_Jkljuéite
okretanja enkodera napajanje ponovo. Ako se alarm ponovo pojavi, zamenite motor i testirajte.
Z signal enkodera je ometen, 3to uzrokuje prevelike promene u elektri¢nom uglu koji
odgovara Z signalu.

Er.740 | Smetnje u radu enkodera Ne 1. Oiic‘fenj_e enl_<oc_ieraje nepravilno ili je konektor labav — proverite ili zamenite kabl

enkodera i testirajte;
2. Z signal enkodera je ometen — preuredite oZi¢enje i osigurajte dobro uzemljenje;
3. Enkoder ie neisnravan — zamenit@ motor:
. Previsok napon pri Al vrednc_)st UZO.I‘|.(OV&nja.je veda ogl11.5V o
r.834 - Da 1. Proverite da li je ulazni analogni napon previsok;
uzorkovanju AD . : . . . .
2. Analogni ulazni port drajvera je neispravan-zamenite drajver.
AD kolo je ometeno
Er.835 | Neuspesno uzorkovanje Da Postoji smetnja u oZicenju Al kanala — proverite ozi¢enje analognih signala i koristite
AD zasticeni upleteni par.
Interni parametri enkodera su poremeceni

Er.A33 | Nepravilni podaci Da tléstsi(:;}jtzl-(a linija enkodera je prekinuta ili labava-proverite ili zamenite kabl enkodera i

enkodera 2. Enkoder je neispravan-zamenite motor;

Er A34 Nepr_avilr_1_a povratna Ne 1. T!p_qlrajvera i motora se ne poklapaj_u-zamenite motor;

' verifikacija enkodera 2. Linija enkodera je prekinuta-proverite kabl enkodera.
Z signal enkodera je izgubljen ili se u isto vreme prelazi ivica AB signala

ErA35 | Gubitak Z signala Ne 1. S_eri_jsll<a linija enkodera je prekinuta ili labava — proverite ili zamenite kabl enkodera i
testirajte;

2. Enkoder je neispravan — zamenite motor.
U rezimu kontrole polozaja, odstupanje polozaja je vecée od postavljene vrednosti POA-10
1. UVW izlaz drajvera ima gubitak faze ili je fazni redosled pogresno povezan —
proverite kabl motora;
2. Motor je blokiran — prvo uklonite blokadu motora i testirajte, ili uklonite motor za
) ) test bez opterecenja;
Ergog | Preveliko odstupanje Da |3 Pojacanje servo drajvera je nisko - inicijalizujte parametre i testirajte;
polozaja 4. Ulazna frekvencija impulsa je visoka — smanjite ulaznu frekvenciju impulsa;
5. U poredenju sa radnim uslovima, vrednost greske (POA-10) je premala — povecajte
POA-10;
6. Granicna vrednost momenta P07-09~P07-12 je postavljena previse nisko —
inicijalizujte parametre i testirajte;
7. Kvar na servo drajveru/motoru — zamenite drajver ili motor.
Ulazna frekvencija impulsa je veé¢a od maksimalne frekvencije impulsa za polozaj (POA-
09)
1. Smanjite ulaznu frekvenciju impulsa;

Er.BO1 |Nepravilan ulaz impulsa Da 2. Uzrokovano smetnjom ulaznog impulsa — linija za impuls treba da koristi zasticeni
upleteni par i pravilno se uzemlji;

3. Prekidacki napojni impuls je oste¢en — koristite unutrasnje 24V napajanje drajvera
kao napajanie za impulsne signale.
Postavka odnosa Grupa parametara odnosa elektronskog reduktora prelazi graniénu vrednost-proverite

Er.B03 |elektronskog reduktora Da

premasuje granicu

postavljene vrednosti odnosa elektronskog reduktora.
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8.1.2 Tabela kodova upozorenja (mogu se direktno resetovati bez otkazivanja)

ienlai : . |[Mogucnost . S, .
Disple Na ozorenja :
isplej ziv upozorenj [ Opis upozorenja i nacin resavanja problema
. . . Kada koristite funkciju raspodele izlazne frekvencije enkodera (P05-38=0), broj podele
Neuspesno podesavanje . . . . e
. impulsa frekvencije enkodera ne ispunjava prag odreden specifikacijom enkodera —
Er.110 |impulsa za raspodelu Da ; A o S :
frekvenciie resetujte broj impulsa podele frekvencije enkodera (P05-17) kako bi bio u okviru
. specificiranog raspona.
Kada koristite funkciju pronalazenja pocetne tatke, homing (P05-30=1~5), pocetna tacka
nije pronadena u vremenu postavljenom putemP05-35,

Er.601 | Neuspesno pronalaZenje Da 1. Povecajte vreme postavljeno parametrom P05-35;

pocetne tacke (Home) 2. Proverite da li je signal pocetne tacke validan, promenite postavljenu tacku
i _ nocetka ili boromenite smer pretrage pocéetne tacke:
Er730 Upozorenje na bateriju Da Napon baterije enkodera apsolutne vrednosti je nizi od 3,0 V. Zamenite bateriju novom
' enkodera koja odgovara potrebnom naponu u stanju ukljuéenja napajanja.
- Kada je ulazni napon Al (uklju¢ujuci All i Al2) terminala 0 V, a napon Kkoji drajver
Nula Al previse - -

Er.831 odstupa Da uzorkuje veci od 500 mV:

Proverite oZi¢enie Al ulaza i koristite zasti¢eni upleteni par. I -

Er.900 | Hitno zaustavljanje DI Da DI ta_errj’u_na,l_ koji odgov_a_ra_funku_jl DI 34 (Fur?IN.?:é_lv. kc_)cnlca, hitna situacija) je aktiviran

(ukljuéuju¢i hardverski i virtuelni DI), proverite oZi¢enje DI.
Er.909 Preopterecenje Da Preveliko opterecenje uzrokuje upozorenje; proverite da li je opterecenje preveliko ili
' motora postoji stanje blokade.
Upozorenje na prekomernu struju kroz kocioni otpornik
1. Proverite da li je napon na DC busu previsok i da li se energija prebrzo oslobada —
dodajte stabilizator napona i smanjite napon;
Preoptereceni 2. Proverite da li motor usporava prebrzo i povecajte vreme usporavanja;
Er.920 soprerecen)e Da 3. Snaga unutrasnjeg kocionog otpornika je nedovoljna — zamenite ga. Preporucuje se
kocionog . g J_ g g p_ ] ] ga. p ]
otpornika da vrednost otpornika ne bude manja od 35 oma.
4. Kada koristite eksterni otpornik, proverite parametre P02-25 ~ P2-27 i postavite
vrednost P2-27 da bude u skladu sa otpornos$¢u izabranog otpornika;
5.Kolo ko¢nice drajvera je oste¢eno — zamenite drajver;

Premali eksterni P02-27 (vrednost otpora eksternog ko¢ionog otpornika) je manja od P02-21 (minimalna

Er.922 T . Da . . .
kocioni otpornik vrednost koju dozvoljava servo drajver).

.. . Da Stvarna fazna struja motora je manja od 10% nominalne struje, a stvarna brzina je
Isklju¢ena napojna S - R .

Er939 | . mala, ali je interna komanda momenta velika — proverite ozi¢enje napojnog kabla

linija motora S ey . .
motora, preuredite oZi¢enje i zamenite kabl po potrebi.
Izmenjeni parametri Da Kada je atribut ,,Efektivno vreme* za kod funkcije servo drajvera ,,ponovno

Er.941 | efektivni nakon ukljucivanje®, drajver podseca korisnika da ga treba ponovo ukljuciti nakon
ponovnog ukljuéenja promene vrednosti parametra koda funkcije.

Cesto memorisanie Da Ako je broj istovremeno modifikovanih kodova funkcija veéi od 200, proverite rezim

Er.942 parametara I rada. Za parametre koji ne moraju biti sa¢uvani u EEPROM-u, postavite POC-13 na 0 pre

neqo $to alavni racunar zapise podatke

Er.950 Prekoracenje Da Odgovarajuci DI terminal funkcije DI 14 (FunIN.14: P-OT, prekidac za prednji kraj) je

' forward puta aktiviran.
Er.952 Prekoracenje Da Odgovarajuci DI terminal funkcije DI 15 (FunIN.15: N-OT, prekidac za zadnji kraj) je
' reverse puta aktiviran.
. Da Algoritam enkodera je neispravan; ako se greska i dalje prijavljuje nakon vise
Er.980  Interna greska enkodera ukljuc¢ivanja napajanja, zamenite motor.
Da Neuspesno automatsko podesavanje motora
ErA40 | Interna greska 1. Proverite gresku u liniji enkodera motora;

2. Model enkodera je pogresan — promenite model motora i tip enkodera;
3. Enkoder motora je neispravan — zamenite motor.
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Poglavlje IX MODBUS komunikacija

Ova serija servo drajvera ima dva RS485 interfejsa, koji mogu komunicirati sa raCunarom putem USB-t0-485
komunikacione linije za podeSavanje parametara, ili kontrolisati drajver da pokrene rezime internih viesegmentnih
polozaja ili visebrzinske rezime putem RS485 kontrolera glavne stanice (master station).

9.1 Ozicenje i podesavanje

9.1.1 Struktura topologije

CN3 i CN4 konektori servo drajvera su RS485 interfejsi. Za specifi¢ne definicije pinova, pogledajte odeljak 4.3.1.
Kada se koristi vise ¢vorova za komunikacionu kontrolu, treba koristiti bus topologiju, a poslednji ¢vor treba da bude

povezan sa 120Q zavr$nim otpornikom.
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9.1.2 Povezani parametri

Funkcijski Naziv parametra Opseg podesavanja Fabricka
kod postavka
POC-00 Adresa servo ose 1~247, 0 je adresa emitovanja 1
0-2400bps
1-4800bps
POC-02 Podesavanje brzine prenosa g?gggggzs 5
serijskog porta 4-38400bps
5-57600bps

0: Bez provere pariteta, 2 stop bita

POC-03 Modbus format podataka 1: Paritetna provera (paran), 1 stop bit 0

2: Paritetna provera (neparan), 1 stop bit
3: Bez provere pariteta, 1 stop bit

Da li je funkcijski kod za
pisanje (WRITE) Modbus
komunikacije azuriran u
EEPROM

0: AZuriranje EEPROM-a nije potrebno:
1: Osim Grupe POB i Grupe POD, azurirati 1
EEPROM

POC-13

Napomena: Da biste ¢esto zapisivali parametre, potrebno je postaviti POC-13 na 0 kako biste sprecili oStecenje drajveral
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9.1.3 Opis adrese za komunikaciju
Adresa za komunikaciju parametra moze se izra¢unati iz broja parametra na slede¢i nacin:

POB-17
Ostaje isto l l Konverzija u Hex (6-cifreni) broj

0B 11

l

Hex adresa: 0B11
Decimalnaadresa: 2833

9.2 MODBUS protokol komunikacije

9.2.1 Komanda za ocitavanje registara (0x03)

Komandu $alje glavna (master) stanica (PLC, i sl):

Red bajta Erlmer Simbol funkcije Funkcija
omande
Prvi bajt 0x01 Slave Addr Slave adresa, ovde je 1
Drugi bait 0x03 CMD 1IZunkcijski k?q, oyde je 0x03, $to oznacava da je to
omanda za Citanje parametara
Tredi bajt 0x0B Start AddrH Gornjih 8 bita poCetne adrese Citanog parametra
Cetvrti bajt 0x11 Start AddrL Donjih 8 bita poCetne adrese ¢itanog parametra
Gornjih 8 bita broja ¢itanih parametara Napomena: Broj
Peti bajt 0x00 Num_ High(Byte) ovde se odnosi na to koliko registara (re¢i) se ocitava, a ne
koliko bajtova.
Sesti bajt 0x02 Num_Low(Byte) Donjih 8 bita broja o¢itanih parametara
Visoki bit CRC provere. CRC provera se odnosi na CRC
Sedmi bajt 0x96 CRC_H kontrolni zbir od 1. do prethodnog bajta (ovde je 6. bajt).
Osmi bajt 0x2A CRC L Niski bit CRC provere.

[Za gornji primer: Dva parametra se ¢itaju iz glavne stanice sa adresom slave stanice postavljenom na 1 i po¢etnom
adresom 2833 (0x0B11), tj. Citaju se 4 bajta]

Odgovor slave stanice (servo drajver):

Red bajta Primer Simbol funkcije Funkcija
komande
Prvi bajt 0x01 Slave Addr Slave adresa, ovde je 1
Drugi bajt 0x03 CMD Funkcijski kod, 0x03, odgovara master komandi
Tredi bajt 0x04 Data Lenth Duzina podataka odgovora, jedinica: bajti
Cetvrti bajt 0x00 Data(0) Podaci 0 (visoki bit 1. registra)
Peti bajt 0x64 Data(0) Podaci 0 (niski bit 1. registra)
Sesti bajt 0x00 Data(1) Podaci 1 (visoki bit 2. registra)
Sedmi bajt 0xC8 Data(1) Podaci 1 (niski bit 2. registra)
Visoki bit CRC provere. CRC provera se odnosi na CRC
Osmi bajt OxBA CRC_H kontrolni zbir od 1. do prethodnog bajta (ovde je 9. bajt).
Deveti bajt OX7A CRC L Niski bit CRC provere.

[Podaci odgovora 0:0x0064; podatak1:0x00C8], pretvoren u 32-bitni podatak 00C80064, §to je u decimalnom obliku
13107300.
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9.2.2 Komanda zapisivanja u jedan registar (0x06)

Komandu $alje glavna (master) stanica (PLC, i sl.):

Red bajta Primer Simbol funkcije | Funkcija
komande
Prvi bajt 0x01 Slave Addr Slave adresa, ovde je 1
Drugi bajt 0X06 CMD Funkci_js_ki k_od, ovde je 0x06, §to oznacava da je to komanda
za zapisivanje parametra

Treci bajt 0x12 Start AddrH Gornjih 8 bita pocetne adrese zapisanog parametra

Cetvrti bajt 0x14 Start AddrL Donjih 8 bita poCetne adrese zapisanog parametra

Peti bajt 0x01 DATA(0) Gornjih 8 bita zapisanih podataka

Sesti bajt OxF4 DATA(1) Donjih 8 bita zapisanih podataka

Sedmi bajt OXCC CRC H Visoki bit CRC provere. CRC provera se odnosi na CRC
- kontrolni zbir od 1. do prethodnog bajta (ovde je 6. bajt).

Osmi bajt 0xAl CRC L Niski bit CRC provere.

[Za gornji primer: Jedan parametar se zapisuje iz glavne stanice sa adresom slave stanice postavljenom na 1 i po¢etnom
adresom 4628 (0x1214), a vrednost je 500 (0x01F4).]
Odgovor slave stanice (servo drajver):

Primer

Simbol

Red bajta K . Funkcija
omande funkcije

Prvi bajt 0x01 Slave Addr Slave adresa, ovde je 1

Drugi bajt 0x06 CMD Funkcijski kod, 0x06, koji odgovara komandi glavne stanice

Tredi bajt 0x12 Start AddrH Gornjih 8 bita poetne adrese zapisanog parametra

Cetvrti bajt 0x14 Start AddrL Donjih 8 bita poCetne adrese zapisanog parametra

Peti bajt 0x01 DATA(0) Gornjih 8 bita zapisanih podataka

Sesti bajt OxF4 DATA(1) Donjih 8 bita zapisanih podataka

Sedmi bajt 0XCC CRC H Visoki bit CRC provere. CRC provera se odnosi na CRC
- kontrolni zbir od 1. do prethodnog bajta (ovde je 6. bajt).

Osmi bajt O0xAl CRC L Niski bit CRC provere.

[Odgovor je isti kao u sluaju komande koju $alje master]

9.2.3 Komanda zapisivanja u vise registara (0x10)

Komandu $alje stanica (PLC, i sl):

. Primer Simbol ..
Red bajta komande funkcije Funkcija
Prvi bajt 0x01 Slave Addr Slave adresa, ovde je 1
Drugi bajt 0x10 CMD Funkci.js.ki kpd, gvde je 0x10, §to oznacava da je to komanda
za zapisivanje vise parametara

Tredi bajt 0x11 Start AddrH Gornjih 8 bita pocetne adrese zapisanog parametra
Cetvrti bajt 0x0C Start AddrL Donjih 8 bita pocetne adrese zapisanog parametra
Peti bajt 0x00 NUM_H Gornjih 8 bita broja zapisanih parametara (registara)
Sesti bajt 0x02 NUM_L Donjih 8 bita broja zapisanih parametara (registara)
Sedmi bajt 0x04 Data Length Ealéczjsgarjatova zapisanih parametara je dvostruko veéi od broja
Osmi bajt 0x38 DATA(0) Gornjih 8 bita prvih zapisanih podataka
Deveti bajt 0x80 DATA(0) Donjih 8 bita prvih zapisanih podataka
Deseti bajt 0x00 DATA(1) Gornjih 8 bita drugih zapisanih podataka
Jedanaesti b. | 0x01 DATA(1) Donijih 8 bita drugih zapisanih podataka

. Visoki bit CRC provere. CRC provera se odnosi na CRC
Dvanaesti b. | OxFE CRC_H kontrolni zbir od 1. do prethodnog bajta (ovde je 6. bajt).
Trinaesti bajt | OXE2 CRC L Niski bit CRC provere.

[Za gornji primer: 32-bitni podatak parametra 80000 (0x13880) se zapisuje iz glavne stanice sa adresom slave stanice
postavljenom na 1 i po¢etnom adresom 4364 (0x110C).]
Odgovor slave stanice (servo drajver):
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: Primer Simbol -
Red bajta komande funkcije Funkcija
Prvi bajt 0x01 Slave Addr Slave adresa, ovde je 1
Drugi bajt 0x10 CMD Funkcijski kqd, 0x10, koji odgovara komandi glavne
(master) stanice
Treéi bajt Ox11 Start AddrH Gornjih 8 bita pocetne adrese zapisanog parametra
Cetvrti bajt 0X0C Start AddrL Donjih 8 bita pocetne adrese zapisanog parametra
Peti bajt 0X00 NUM H Gorr_1jih 8 bita broja parametara koji treba da se zapisu
- (broj registara).
Sesti bajt 0x04 NUM L Donjih 8_bita broja parametara koji treba da se zapisu
- (broj registara).
Sedmi bajt Visoki bit CRC provere. CRC provera se odnosi na CRC
0x04 CRC_H kontrolni zbir od 1. do prethodnog bajta (ovde je 6. bajt).
Osmi bajt OxF5 CRC L Niski bit CRC provere.

9.2.4 lzuzeci odgovora i kodovi gresaka

Bez obzira na to da li je u pitanju komanda za ¢itanje ili pisanje, ako slave odgovara abnormalno, frejm njegovog

odgovora se menja. Kao $to sledi:

. Primer Simbol ..
eIzl komande funkcije Al
Prvi bajt 0x01 Slave Addr Slave adresa, ovde je 1
Drugi bajt 0x83 CMD]0x80 0x80 + funkcijski kod
Tredi bajt Kod greske. Postoje sledece vrste:
0x01 - Nevazeci kod komande
0x02 Error Code 0x02 - Nevazeca adresa
0x03 - Nevazeci podaci
0x04 - Odbijeno izvrsenje
Cetvrti bajt Visoki bit CRC provere. CRC provera se odnosi na CRC
0xCO0 CRC_H kontrolni zbir od 1. do prethodnog bajta (ovde je 3. bajt).
Peti bajt Ox F1 CRC L Niski bit CRC provere.
9.2.5 CRC provera

Kada ra¢unar domacin (host computer) komunicira sa servo drajverom, mora se koristiti dosledan CRC kontrolni algoritam,
inace ¢e do¢i do greske u CRC proveri. Servo drajver koristi 16-bitni CRC, pri ¢emu je nizak bajt ispred, a visoki bajt pozadi;
funkcija CRC je sledeca:

Uint16 COMM_CrcValueCalc(const Uint8 *data, Uint16 length)

{
Uintl16 crcValue = Oxffff; intl6 i;

while (length--)
{

crcValue "= *data++; for (i=0; i< 8; i++)

{
if (crcValue& 0x0001)

{
}
else

{
¥

crcValue = (crcValue>> 1)  0xA001;

crcValue = crcValue>> 1;

}

return (crcValue);
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	 Nadmorska visina: ispod 1000m .
	 Vibracije: < 0.5G (4.9m/s2), 10~60 Hz (nekontinuirani rad).
	 Zaštita: Servo drajver nema sopstvenu zaštitu, te mora biti instaliran u dobro zaštićenom električnom ormanu i zaštićen od prodora korozivnih ili zapaljivih gasova, provodljivih objekata, metalne prašine, uljne magle i tečnosti.
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	 Pravac instaliranja: Da bi se sprečilo prodiranje vode, ulja i drugih tečnosti u motor preko izlaza motora, postavite izlaz za kabl na dno. Ako je osovina motora instalirana nagore i pričvršćen je reduktor, potrebno je sprečiti da ulje iz reduktora ...
	 Koncentričnost: Prilikom povezivanja sa servo drajverom, koristite spojnica i držite osovinu servo motora i osovinu drajvera u pravoj liniji.
	 Kabl: Nemojte savijati ni zatezati kablove tokom ožičenja i upotrebe.
	 Fiksiranje: Motor mora biti čvrsto instaliran i treba primenjivati mere protiv njegovog otpuštanja.
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	Sl. A Sl. B
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	4.4.2 Kolo ulaza impulsa visoke brzine
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	Za napon signala VCC=5V, R=0Ω.
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	Oznaku parametra čini pored slova P broj koji označava grupu kojoj taj parametar pripada i broj parametra, što je prikazano na sledećoj ilustraciji:

	5.1.5 Prikaz vrednosti parametra
	 Vrednost sa predznakom od najviše 4 cifre ili vrednosti bez predznaka od najviše 5 cifara
	Prikazuje se na jednom ekranu (stranici) (5-digit nixie tube); za brojeve sa predznakom, u prvom polju se prikazuje znak "-".
	Primer: -9999 se prikazuje na sledeći način:
	Primer: 65535 se prikazuje na sledeći način:
	 Vrednosti sa predznakom od 4 cifre ili vrednosti bez predznaka više od 5 cifri

	Prikazuju se na više stranica cifri od niskog do visokog reda, jednu stranicu čini 5 cifri. Na displeju će biti prikazana prva stranica sa ciframa niskog reda, pritisnite i držite taster "" duže od 2 sek da biste se prebacili na sledeću stranu višeg r...

	5.1.6 Prikaz parametara monitoringa (P0B grupa parametara)

	5.2 Uobičajene operacije
	5.2.1 Rad u JOG režimu
	Kada želite da koristite Jog funkciju, morate prvo da otkažete servo enable ili nećete moći da uđete u Jog stanje!
	Ako želite da uključite i aktivirate motor kada DI1 terminal nije spojen eksterno, možete postaviti P03-03 (logika nivoa DI1) na 1, a motor će se podrazumevano uključiti nakon što se napajanje ponovo uključi.
	Postavite P02-31 na 1 da biste inicijalizovali parametre servo drajvera, i potrebno ga je restartovati nakon što se podešavanje završi.

	5.2.4 Ručno resetovanje alarma
	Postavite P0D-01 na 1 da obrišete alarme koji se mogu resetovati;
	Za alarm nestanka struje apsolutnog enkodera sa više obrtaja (Er.731), prvo postavite P0D-20 na 2, a zatim postavite P0D-01 na 1 da biste obrisali alarm.
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	6.2 Opis kontrole brzine
	6.2.1 Dijagram ožičenja za kontrolu brzine
	Napomena: DI i DO funkcije u ovom dijagramu ožičenja nisu podrazumevana konfiguracija i treba ih modifikovati u skladu sa parametrima u tabeli konfiguracije funkcije DI/DO porta u 6.2.2.
	1. Konfigurisanje funkcija DI/DO porta
	2. Relevantni pinovi CN1
	3. Povezani parametri
	1. Povezane funkcije DI koje se mogu kontrolisati putem eksternog DI ili virtuelnog VDI (komunikacija)
	2. Povezani parametri
	3. Kombinacije prilikom korišćenja DI porta za prebacivanje između internih višebrzinskih režima kontrole
	Napomena: DI i DO funkcije u ovom dijagramu ožičenja nisu podrazumevana konfiguracija i treba ih izmeniti u skladu sa parametrima u tabeli za konfigurisanje funkcija DI/DO porta 6.3.2.
	1. Konfigurisanje funkcija DI/DO porta (1)
	2. Ožičenje odgovarajućih pinova u CN1
	3. Povezani parametri (1)
	1. Parametri konfigurisanja DI porta:
	2. Tabela funkcija DI porta
	1. Parametri za konfigurisanje DO porta:
	2. Tabela funkcija DO porta
	Ova serija servo drajvera ima dva RS485 interfejsa, koji mogu komunicirati sa računarom putem USB-to-485 komunikacione linije za podešavanje parametara, ili kontrolisati drajver da pokrene režime internih višesegmentnih položaja ili višebrzinske režim...
	CN3 i CN4 konektori servo drajvera su RS485 interfejsi. Za specifične definicije pinova, pogledajte odeljak 4.3.1. Kada se koristi više čvorova za komunikacionu kontrolu, treba koristiti bus topologiju, a poslednji čvor treba da bude povezan sa 120Ω z...
	Napomena: Da biste često zapisivali parametre, potrebno je postaviti P0C-13 na 0 kako biste sprečili oštećenje drajvera!
	Adresa za komunikaciju parametra može se izračunati iz broja parametra na sledeći način:
	Komandu šalje glavna (master) stanica (PLC, i sl):
	[Za gornji primer: Dva parametra se čitaju iz glavne stanice sa adresom slave stanice postavljenom na 1 i početnom adresom 2833 (0x0B11), tj. čitaju se 4 bajta]
	Odgovor slave stanice (servo drajver):
	[Podaci odgovora 0:0x0064; podatak1:0x00C8], pretvoren u 32-bitni podatak 00C80064, što je u decimalnom obliku 13107300.
	Komandu šalje glavna (master) stanica (PLC, i sl.):
	[Za gornji primer: Jedan parametar se zapisuje iz glavne stanice sa adresom slave stanice postavljenom na 1 i početnom adresom 4628 (0x1214), a vrednost je 500 (0x01F4).]
	Odgovor slave stanice (servo drajver): (1)
	[Odgovor je isti kao u slučaju komande koju šalje master]
	Komandu šalje stanica (PLC, i sl):
	[Za gornji primer: 32-bitni podatak parametra 80000 (0x13880) se zapisuje iz glavne stanice sa adresom slave stanice postavljenom na 1 i početnom adresom 4364 (0x110C).]
	Odgovor slave stanice (servo drajver): (2)
	Bez obzira na to da li je u pitanju komanda za čitanje ili pisanje, ako slave odgovara abnormalno, frejm njegovog odgovora se menja. Kao što sledi:
	Kada računar domaćin (host computer) komunicira sa servo drajverom, mora se koristiti dosledan CRC kontrolni algoritam, inače će doći do greške u CRC proveri. Servo drajver koristi 16-bitni CRC, pri čemu je nizak bajt ispred, a visoki bajt pozadi; fun...
	Uint16 COMM_CrcValueCalc(const Uint8 *data, Uint16 length)
	{
	Uint16 crcValue = 0xffff; int16 i; while (length--)
	{ (1)
	crcValue ^= *data++; for (i = 0; i< 8; i++)
	{ (2)
	if (crcValue& 0x0001)
	{ (3)
	}
	else
	{ (4)
	} (1)
	} (2)
	} (3)
	crcValue = (crcValue>> 1) ^ 0xA001;
	crcValue = crcValue>> 1;
	return (crcValue);









