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Fiagao do conector, CN X5
[Exemplo de fiacdo do controle de posigéo]
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Fiagéo do conector, CN X5

(Circuito de entrada)

Conex&o dos sinais de entrada

 Conecte as entradas em chaves, relés ou transistors de coletor aberto.

« Utilize chaves e relés especiais para micro corrente para evitar possiveis falhas de sinal.

A tennsdo minima de acionamento das entradas devido a corrente primaria dos fotoacopladores é de 11.4V.

12to 24v 7 |COM+4.7k2 ] 121024V 7 [COM+4.7kQ ]
I o -l B | W o =l
— | SRV-ON etc. | | SRV-ON etc. |
Relay | . | .
Conex&o dos sinais de entrada (Trem de pulso) )

(1) Entrada Line Driver (Frequéncia max. 500kpps)
 Este método de transmissao de sinal € o mais imune a ruido.
Nés recomendamos utilizar este tipo de sinal.

(2) Entrada Coletor Aberto (Frequéncia max. 200kpps)
* Este metodo utiliza uma fonte externa para fornecer o sinal. @)
« Um resitor de regulagem de corrente é neessario

nestes casos. ON/OFF
* Instale corretamente o resistor indicado abaixo.

Vbc Especificacéo VDC—1.5 ON/OFF

12v 1kQ1/2W ——————— = 10mA

24V | oka1pw R+220 3

(3) Entrada Coletor Aberto (Frequéncia max. 200kpps)
~ . ~ ~ ON/OFF
» Conexdao quando o resistor de regulagdo de corrente nao for i .
usado com uma fonte 24 Vdc. 1| J6|SIGNZ SIGN |

ON/OFF Loy 13 220Q
Max. tens&o de entrada: DC24V, _< voc GND
Corrente nominal: 10mA

e 2200
112l OoPC22.2kQ |

3% representa par trangado.

Conex&o dos sinais de entrada " 0 44| 2k§l23k9ﬁ AV2GC32 o eqivaent
(Exclusiva para sinal de trem de pulso Line Drive) %Xlﬂ] T oron q] z>< >H/L
7] vl | g 2kQ I

Entrada Line driver (Frequéncia max. 2Mpps) Y SioN

* Este método de transmissao de sinal € o mais imune a ruido. " ! valent
N6s recomendamos utilizar este tipo de sinal. L 2

:@: representa par trangado.

Entrada de sinal analégico™

« O comando de sinal analégico possui 3 entradas,
SPR/TRQR(Pin-14), CCWTL (Pin-16) e CWTL (Pin-18).

» Max. tensao de entrada permitida é de £10V.
Verifigue a impedancia de cada entrada, conforme o desenho.

e Quando o circuito for composto de potenciometro VR e
resitor R, conecte conforme o desenho ao lado.
Quando o range de variacdo for de —10V até +10V, use VR
com 2kQ, 1/2W ou maior, R com 200 Q, 1/2W ou maior.

* O conversor A/D possui as seguintes resolucdes de sinal.
(1)ADCL1 : 16 bit (SPR/TRQR), (incluindo 1bit de sinal), 10V
(2)ADC2 : 10 bit (CCWTL, CWTL), 0 to 3.3V * Nao disponivel no drive na versdo com final 003.
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[Conexdo e Setup do Modo de Controle de Posicéo]

(Ciruito de saida)

Circuito de saida

e O circuito de saida € composto de transistor de coletor
aberto. Vocé pode conectar relés e foto acopladores nestas
saidas.

« Existe uma tensao residual no coletor, Vce (SAT) de aproxim.
1V mesmo em OFF, devido a conex&o tipo Darlington na
saida.

 Existem dois tipos de conexdo de saidas. Algumas utilizam
transistor com comum idependente e outras possuem um
mesmo comum para varios transistors, o lado negativo da
fonte nestes casos dever ser conectado a COM-.

» Caso o foto acoplador utlizado tenha restricbes de corrente
e suporte apenas 10mA, utilize um resistor em série com

valor calculado conforme a férmula ao lado.

As saida sdo apenas para

sinal NPN, cuidado.
| |
1 ALM+ etc. — |

I Ef ¥
 ALM— etc. |
12 to 24V +

Vbc i |
552 |
W ZSP, TLC— |
4lTCOM— ﬁ ¥ |
i .
L |
Voc[V] — 2.5 Max. rating 30V,
R [kQ] = w 50mA

Para identificar o valor de corrente recomendado em seu acoplador, consulte 0 manual do aparelho.

Saida Line driver (Saida diferencial)

| AM26LS31 ou]

* Indica o sinal de Z-phase do encoder do motor em uma
saida do tipo coletor aberto ndo isolada.
» Para captar esta saida utile foto acopladores de alta

velocidade, pois o sinal de Z-phase fical em ON por um
espaco de tempo muito curto quando o motor se encontra

em alta velocidade.

AM26LS32 ou equivalente | “equivalente
» Permite a leitura do encoder através de pulsos (A, B e 2), OAT 21 A |
a saida possui sinal Diferencial Line Drive OA—| ) 422 |
. |nst_a|e um resistor de terminacao (apprx. 330 Ohms) no Igdo_ do| *<]o_-:$ OB+( ) “z8 B|
equipamento que esta recebendo o sinal\para evitar possiveis OB—1] 449 %”] |
falhas ou erros de leitura. Z0z+[1523 z| |
] A cm @_/'o_—zé oz-()|24 %/J_'-
« Estas saidas ndo séo isoladas. o |
GND |25 |
” L. ]
Faca a conexao do sinal de terra entra
1@: representa par trancado o drive e o equipamento de leitura.
Saida Z-Phase - Coletor aberto ————- 1

| Tensdo max. 30V,
50mA |

Foto acoplado/

(1) Monitoracgéo de velocidade (SP)

(2) Monitoracéo de torque (IM)
Com a relagéo de 3V/torque (100%), a resolugcéo convertida de

de alta veIocidagie ‘ _,

:@: representa par trangado_ (TLP554 by Toshiba or equivalent) - — - — - — - — -

Saida de monitoracado analégica I 1
« Existem duas saida, a de monitoragdo de velocidade (SP) " Measuring | 43,SP Lo <] |
e a de monitoracdo de torque (IM) | instrument ! | |
« A faixa do sinal é de +10V. | extg:nal | . |
» Impedancia de saida de 1k Q. Preste atencao na impedancia ' Gireuit \ 42l M gﬂ <] .
do equipamento de medicdo ou dispositivo que esta sendo Lo-- I— - 17| GND |
conectado afim de evitar mau funcionamento. | 1 |
<Resolugéo> o !

Com o setup em 6V/3000r/min (Pr07=3), a resolucao convertida para velocidae € 8r/min/16mV.

torque é de 0.4%/12mV.
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Fiacao do conector, CN X5

Sinal de entrada e pinagem do conector, CN X5

(Sinal de entrada e suas funcées |

ETALTE

Titulo

Pin.

Simbolo

Funcéo

Circuito I/F

Sinal de controle
comum (+)

7

COM+

« Conecte o + da fonte de alimentacéo externa (12 a 24VDC).
e Use uma tenséo de alimentacéo 12V + 5% — 24V + 5%

Sinal de controle
comum (-)

41

COM-

» Conecte o - da fonte de alimentagao externa (12 & 24VDC).
« A capacidade de potencia depende da composicao do circuito de 1/O.
0.5A ou mais é recomenda.

Inibicao da entrada de
fim de curso CW

CWL

* Use esta entrada para inibir a fim de curso CW (CWL).

» A conexdo deve ser aberta quando a maquina de movimentar
para um ponto que esteja fora de seu range de movimento CW.

» A funcdo CWL pode ser inibida através do parametro PrO4 (Inibi¢cdo da
fungéo fim de curso) em 1. O default é "Invalido (1)".

* Vocé pode selecionar uma acédo determinada quando a fungdo CWL é
valida através do Pr66 (Sequencia de fungdo de fim de curso). O valor

default é "Parada de Emergéncia com freio dinamico".(Pr66=0)

Inibicao da entrada de
fim de curso CCW

CCWL

» Use esta entrada para inibir a fim de curso CCW (CCWL).

e+ A conexdo deve ser aberta quando a maquina de movimentar
para um ponto que esteja fora de seu range de movimento CCW.

» A funcdo CCWL pode ser inibida através do parametro Pr04 (Inibicdo da
funcéo fim de curso) em 1. O default é "Invalido (1)".

* VVocé pode selecionar uma acao determinada quando a fungdo CCWL é
valida através do Pr66 (Sequencia de fungdo de fim de curso). O valor
default é "Parada de Emergéncia com freio dinamico".(Pr66=0)

P.84

Controle de damping

VS-SEL

* A fungéo desta entrada depende do modo de controle.

» Usada como entrada de velocidade zero (ZEROSPD)
Pr06 | Conexdo do COM - Conteudo

0 - Entrad ZEROSPD é valida.
aberto Comando de velocidade = 0
Acao normal
aberto Comando de velocidade CCW
fechado Comando de velocidade CW.
* No caso de Pr06 em 2 em controle de torque, ZERPSPD ¢€ inalido.

Velocidade/
Controle 1
de torque

fechado

2

» Usada como controle de damping (VS-SEL).

Posicao/

Controle de
loop fechado

e Quando Pr24 (Filtro de controle de Damping) esta em 1,
1° filtro de damping (Pr2B, Pr2C) sera valido quando a
entrada estiver aberta, e o 2° filtro de damping (Pr2D,
Pr2E) sera valido quando a entrada estiver fechada.

P.84

Troca de ganhos
ou

Limite de torque

GAIN

TL-SEL

* A funcdo desta entrada depende do setup de Pr30 (2° setup de
ganho) e Pr03 (Selecéo de limite de torque).

Pr03 | Pr30

Conexéo do COM - Contetdo

0

aberto Loop de velocidade: agdo PI (Proporcional/Integral)

fechado Loop de velocidade: agéo P (Proporcional)

guando os setups de Pr31 e Pr36 forem 2

aberto 1° selecdo de ganho (Pr10,11,12,13 e 14)

fechado 2° selecdo de ganho (Pr18,19,1A,1B e 1C)

quando os setups de Pr31 e Pr36 forem diferente de 2

invalido

« Entrada de limite de torque (TL-SEL)
« Pr5E (1° setup de limite de torque) sera valido quando
o sinal estiver aberto, e Pr5F (2° setup de limite de

torque) sera valido quando a entrada estiver ativada.

 Para detalhes da fungédo de chavemamento do 2° ganho, verifique a
Péag. 243 "Funcao de chaveamento de ganho".

P.84

* Nao disponivel no drive na versao com final 003.
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[Conexdes e setup do modo de controle de posicao]

Titulo

Pin.

Simbolo

Funcéo

I/F circuit

Reducdao eletrénica

(diviséo/
multiplicac&o)

28

DIv

* A func¢é@o depende do modo de controle selecionado.

Posicao/
Loop

* Vocé pode altera o numerador da reducéo eletrénica.

* Se a entrada estiver em ON o valor do numerador da
reducédo eletronica sera do Pr48 (1st opcao de numerador)
em OFF o valor sera do Pr49 (2nd opc¢ao de numerador)

P.84

fechado |« Para selegio de comando divisdo/multiplicacdo, veja
na tabela abaixo, "Selecdo do numerador da

reducdo eletronica"

« Entrada para selecéo de velocidade 3 (INTSPD3).
Vocé pode fazer até 8 combinacdes de velocidade pelas
entradas INH/INTSPD1 e CL/INTSPD2. Para detalhes
do setup veja na P.131, "Selecdo de Velocidade Interna”.

Controle de
velocidade *

Cont. torque *| ¢« Esta entra ndo tem funcgéo.

<Cuidado>
N&o entre com comando com tempo menor quer 10ms.

* Selecdo do numerador da reducéo eletrénica
CN X5 Pin-28
DIV

apOJN |043U0Y) UONISO

()
1=
=
@
=
=
=
®
=
=%
w
=
=
=
<,

Setup da reducdao eletrénica

1st op(;éo de numerador (Pr48) X 2 Multiplicador de escala (Pr4A)

Denominador de reducéo eletronica (Pr4B)

Aberto ou

Resolugéo do encoder* )
* Automaticamente

setado em Pr48 para 0

Numero de pulsos de comando para uma volta (Pr4B)

2nd op(;éo de numerador (PI’49) X 2Multiplicador de escala (Pr4A)

Denominador de reducéo eletronica (Pr4B)

Fechado or

Resolucdo do encoder*

* Automaticamente
setado em Pr48 para 0

NUmero de pulsos de comando para uma volta (Pr4B)

pP.84

* Se a entrada estiver em ON o servo motor sera habilitado.

e Caso a entrda & para OFF a alimentacdo do servo motor sera
desligada, ficando o servo motor desabilitado.

« Vocé pode selecionar a acao do freio dindmico e do reset do contador
de desvio quando do Servo-OFF em Pr69 (Sequéncia de Servo-OFF).

<Cuidado>

1. Servo-ON torna-se funcional aprox. 2 seg. depois de energizar o drive.
(veja P.42, "Carta de tempos" de preparacgédo.)

2. Nunca fagca o RUN/STOp de motor utilizando o Servo-ON.

3. Depois de ativar o Servo-ON, aguarde 100ms ou mais para iniciar o
envio de pulsos de comando.

Servo-ON 29 SRV-ON

* N&o disponivel no drive na versao com final 003.
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Fiacao do conector, CN X5

ETALTE

Titulo Pin. Simbolo Funcéo I/F circuit
Reset do 30 CL « A funcédo desta entrada depende do modo de controle selecionado.
contador P84
de desvio e Se a entrada (CL) for aciona os contadores de desvio

de posicao e desvio de loop fechado serdo zerados
» Vocé pode selecionar o modo de zeramento de desvio
através de Pr4E (Modo de zeramento de contador de desvio).
Posicao/ Pr4e Contetdo .
Lo Zera os contadores de desvio de
p
e 0 posicédo e desvio de loop fechado quando
a entrada CL é ativada.
1 Zera os contadores de desvio de
osigdo e desvio de loop fechado quando
[Defaul] | P°>¢ V1o de oop d
a entrada CL é desativadeom open status.
2 CL néo tem funcao.
« Entrada para selecao de velocidade 2 (INTSPD2).
Controle Vocé pode fazer até 8 combinacgdes de velocidade pelas
velocidade| €ntradas INH/INTSPD1 e CL/INTSPD3. Para detalhes
do setup veja na P.131, "Selecéo de Velocidade Interna”.
Torque control | « Esta entrada n&o tem fung&o.
Limpa alarme A-CLR ¢ Vocé pode limpar o status de alarme acionando esta entrada (A-CLR)
por um tempo igual ou maior que 120ms. p.8a
* Os contadores de desvio séo zerados quando o alarme é limpo.
* Alguns alarmes ndo podem ser limpos utilizando esta entrada.
Para detalhes veja a P.252, "Funcdes de protecao”.
Troca do *| 32 C-MODE | +Vocé pode fazer a troca do modo de controle setado em Pr02 (Setup
modo de controle do modo de controle) de 3 a 5. P84
Pro2 setup Aberto Fechado
3 Controle de posigéo Controle de velocidade
4 Controle de posigéo Controle de torque
5 Controle de velocidade Controle de torque
<Cuidado>
Dependendo de como for feito a troca do sinal em cadad modo de control,
a acdo pode mudar rapidamente o modo de controle no modo C-MODE.
Tenha muita atencdo pois podem ocorrer mudangas bruscas no motor.
Inibicdo de 33 INH A aplicagéo desta fun¢do depende do modo de controle usado.
entrada de « Inibe a entrada de pulso de comando (INH) P.84
pulso de comandog - Ignora os pulsos de comando de posicdo se a
o entrada estiver aberta.
Posicéo/ |+ Vocé pode torna a entrada vélida ou ndo através de
Loop Pra3 (Setup de inibicdo de pulso de comando)
Fechado Pra3 Contelido
0 INH é valido.
1(Default) INH ¢ invalido.
¢ 1st entrada se selecéo de velocidade interna (INTSPD1)
Gl e * Vocé pode fazer até 8 combinagdes de velocidade com
onirole €8 X | as entradas INH/INTSPD2 e CL/INTSPD3. para detalhes
velocidade veja a tabela da pagina 131.
"Selecione Velocidade Interna" em Modo de Controle.
Torque control * | ¢ Entrada invalida.

88

* N&o disponivel no drive na versdo com final 003.
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[Conexdes e setup do modo de controle de posicéao]

(Sinais de entrada (Trem de pulso) e outras funcdes |

Vocé pode selecionar entre duas interfaces de entrada de pulsos de comando, de acordo com seu equipamento de controle.
* Entrada exclusiva para trem de pulso tipo Line Drive

Sinal Pin. | Simbolo Funcéo I/F circuit

Pulso de comando | 44 PULSH1 |* Entrada de pulso de comando de posi¢do. Vocé deve selecionar em PI2
Pr40 (Selegdo de entrada de pulso de comando) em 1. P.84

» Esta entrada torna-se invélida nos modos de controle de velocidade e
torque, onde o comando de posigdo nado é requerido.

« Entrada de frequéncia maxima de 2Mpps.

Pulso de comando | 46 SIGNH1 |* Vocé pode selecionar até 6 formatos de sinal de entrada através de Pr4l

(Setup de sentido de pulso de comando) e Pr42 (Setup de modo de

entrada).

Trem de pulso 1

45 PULSH2

Direcdo 1

[}
47 SIGNH2 Para detalhes veja a tabela abaixo, "Formato de pulso de comando". § s
« Entrada de trem de pulso =L
Sinal Pin. | Simbolo Funcg&o IF circuit| B
Pulso de comando | 4 OPC1 » Entrada de pulso de comando de posicao Vocé deve selecionar em PI1 §§
Trem de pulso 2 Pr49 (Selecéo de entra_lda,d_e pulso de comando) em O. . P.g4
3 PULS1 « Esta entrada torna-se invélida nos modos de controle de velocidade e
torque, onde o comando de posi¢ao nao é requerido.
4 PULS2 * Entrada de frequéncia max. de 500kpps em ligacdo Line Driver e
Pulso de comando | 5 oPC2 de 200kpps se for usado sinal coletor aberto.
Direcéo 2 » Vocé pode selecionar até 6 formatos de sinal de entrada através de Pr41
5 SIGN1 (Setup de sentido de pulso de comando) e Pr42 (Setup de modo de
entrada).
6 SIGN2 Para detalhes veja a tabela abaixo, "Formato de pulso de comando”.

e Formato de pulso de comando

Pr41 Pr42 Formato
(Setup de (Setup de .
sentido de pulso T O Pulso Sinal Comando CCW Comando CW
de comando) entrada) de comando

Pulso 2-Fases ot 1 u

. FaseA [~ |-
0 or 2 difrenca de PULS R
com 90° SIGN | FaseB =1

A+B-F o o o1
( -Fases) Afase B esta adiantada de A por 90| B esta atrasada de A por 90 °.

13
Trem de pulso CW —]
0 1 + PULS : t2 t2

Trem de pulso CCW SIGN

t2 t2
Trem de pulso| py| s S e N Y e N I
3 ot SIGN 14 e * PULS e SIGN repre-
Diregao L e B L e sentamocircuitodeentrada
Pulso 2-Fases ot ot de trem de pulso. Veja
. == N B =a = ~ "Cireun
0 ) difrenca de PULS s s a fig. da P.84, "Circuito
or com 90° sigN [Bese=H [T | FRETTL de entrada
(A+B-Fases) uou , tld, t dad .| * Nos casos de CW + CCW
AfaseBestaatrasadadeAporQOté B'estaa iantada de A por 90" e Pulso +Direcéo, o pulso
Trem de pulso CW | py| S _ AL BE= ¢ capturado na borda de
1 1 + t2 12 : . .
SIGN e s I o subida do sinal.
ITrem de pulso CCW 2 5
Trem de pulso| pyLs B e N e N N O * No caso de Pulso 2-Fases
3 + s NN : 0s pulso séo capturados
Direcéo SIGN | =S T em todas as bordas de sinal.
t6 t6|t6 t6
* Maximas frequéncias permitidas para pulso de comando e minimo tempo necessario de sinal.
. Max. fr nci ini i ari
Entrada I/F de sinal de PULS/SIGN ax. frequencia Tempo minimo de sinal necessario
de entrada t1 t2 t3 t4 ts t6
Entrada exclusiva para trem de pulso tipo Line Drive 2Mpps 500ns | 250ns | 250ns | 250ns | 250ns | 250ns
Entrada de trem de pulso| Line driver 500kpps 2us | lus | 1ps | 1us | 1us | 1us
Coletor aberto 200kpps 5us | 2.5us | 2.5us | 2.5us | 2.5us | 2.5us
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Fiacao do conector, CN X5

[Sinais de entrada (Comando Analdgico) e suas fungc”)es]

ETALTE

Titulo

Pin.

Simbolo

Funcéo

I/F circuit

Comando de *
Velocidade

ou
Comando de *
Torque

14

SPR

TRQR

« Esta func@o depende do modo de controle selecionado.

Pro2

Modo de controle

Funcéo

Posicao/
Velocidade

» Entrada de comando de velocidade externa (SPR)
guando o controle de velocidade é selecionado.
e Seta 0 ganho, polaridade, offset e filtro do
comando de velocidade com:
Pr50 (Ganho de entrada de velocidade)
Pr51 (Reverséo de entrada de velocidade)
Pr52 (Offset de entrada de velocidade)
Pr57 (Filtro de entrada de velocidade)

Posicao/
Torque

e A funcdo desta entrada depende-ra de Pr5B
(Selecé@o de comando de torque)

PrsB Conteudo
» Comando de torque (TRQR) selecionado.
 Seta 0 ganho, polaridade, offeset e

filtro com;
0 Pr5C (Ganho de entrada de torque)
Pr5D (Reversédo de entrada de torque)
Pr52 (Offset de entrada de velocidade)
Pr57 (Filtro de entrada de velocidade)

* Limite de velocidade selecionado.
 Seta limite ganho, offset e filtro com;

1 Pr50 (Ganho de entrada de velocidade)
Pr52 (Offset de entrada de velocidade)
Pr57 (Filtro de entrada de velocidade)

Outros

Outro modo
mode

 Entrada sem funcéo.

«A resolucéo do conversor A/D desta entrada é de 16 bits.
(incluindo 1 bit de sinal).
+ 32767 (LSB) = £10[V], 1[LSB] = 0.3[mV]

P.84

<Lembre-se>

N&o exceda o range de tensdo +10V para entrada de comando analdgico de SPR/TRQR.
* Nao disponivel no drive na versao com final 003.
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ETALTE

[Conexdes e setup do modo de controle de posicao]

Titulo Pin. | Simbolo Funcéo I/F circuit
Limite de 16 CCWTL |« Esta funcéo depende de Pr02 (Setup do modo de controle).
Torque CCW * Pr02 | Modo de controle| Funcéo P.84

* As funcbBes dependem de Pr5B (Selecédo de
comando de troque).
Pr5B Content
0 Esta entrada nao é valida.
2 |Controle de torque » Se entrada de comando de torque
4 | Posicéo/Torque (TRQR) for selecionado.
» O ajuste do ganho e polaridade séo
1 comandados com;
Pr5C (Ganho de entrada de torque)
Pr5D (Reversédo da entrada de torque)
« Offset e filtros ndo podem ser ajustados.
* Selecionado entrada de comando de torque (TRQR)
Velocidade/ « O ajuste do ganho e polaridade sdo comandados com;
5 iaa Pr5C (Ganho de entrada de torque)
Torque Pr5D (Reversdo da entrada de torque)
« Offset e filtros ndo podem ser ajustados.
.  Entrada de limite de torque analdgico para CCW
4 Posi¢do/Torque (CCWTL).
5 Velocidade/Torque| « Limite de torque CCW aplicando voltagem positiva
(0 to +10V) (Aprox.+3V/rated toque)
Outro| ~ ~outo |« Entrada invalida se Pro3 (Selecéo de limite de
torque) for ajustado diferente de O.
« A resolugdo do conversor A/D de entrada € de 16 bit
(incluindo 1 bit de sinal).
£ 511 [LSB] =+ 11.9[V], 1 [LSB] = 23[mV]
Limite de 18 CWTL * A funcéo desta entrada depende do ajuste de Pr02 (Modo de controle).
Torque CCW * Pr02 | Modo de controle Funcéo P.84
2 |Torque control| « Esta entrada é invalida quando Torque Control for
4 |Posicio/Torque | Selecionado.
5 | Velocidade/Torque
- « Entrada de limite de torque analdgico para CW
4 PosicofTorque | (c\wTL).
= Velocidade/Torque| « Limite de torque CW aplicando voltagem negativa
out (0 to —10V) (Aprox.+3V/rated toque).
Outro odo deucgrc])trole - Entrada invalida se Pr03 (Selecéo de limite de
torque) for ajustado diferente de 0.

« A resolugdo do conversor A/D de entrada é de 16 bit
(incluindo 1 bit de sinal).
+ 511 [LSB] = + 11.9[V], 1 [LSB] = 23[mV]

<Lembre-se>

N&o exceda o range de tensdo +10V para entrada de comando analégico de CWTL e CCWTL.
* Nao disponivel completamente no drive na versdo com final 003.
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Fiacao do conector, CN X5

Sinais de saida e pinagem do conector, CN X5

ETALTE

( Sinais de saida e suas funcdes |

Titulo

Pin.

Simbolo

Funcao

I/F circuit

Saida - Liberar
Freio Externo

BRKOFF+
BRKOFF-

« Sinal temporizado que ativa o freio eletromagnético do motor.

« Aciona o transistor de saida de forma sincronizada para liberar o
freio eletromagnético do motor.

e Vocé pode ajustar o sincronismos do sinal através de Pr6A (Ajuste
da acdo do freio mecénico com motor parado) e Pr6B (Ajuste da acdo
do freio mecéanico com motor girando). Para detalhes veja apagina Pag. 42.

SO1
P.85

Saida
Servo Pronto

S-RDY+
S-RDY-

« Este sinal mostra se o drive esta pronto e ativado.
« A saida é acionada quando a placa de controle e de potencia estao
ativadas e sem nenhum status de alarme.

SO1
P.85

Servo-Alarm
output

ALM+
ALM-

« Este sinal mostra se o drive possui algum alarme.
¢ A saida esta ativada caso o drive ndo possua nenhum alarme, e torna-se|
desligada caso ocorré algum alarme.

SO1
P.85

Saida
Posicionamento
Completo

AT-SPEED+
AT-SPEED-

¢ A funcéo desta saida depende do modo de controle.

« Indica que o posicionamento foi completado (COIN)

* A saida é ativada quando o valor absoluto do desvio de
posicdo em pulsos for menor que o valor ajustado em
Pr60 (Range de posicionamento completo).

* Vocé pode selecionar o metodo de controle desta saida
através de Pr63 (Setup da saida de posicionamento completo)

« Indica que o posicionamento de loop-fechado foi completado (EX-COIN)

» A saida é ativada quando o valor absoluto do desvio de
de posicdo do loop-fechado for menor que o valor
ajustado em Pr60 (Range de posicionamento completo).

 Vocé pode selecionar o metodo de controle desta saida
através de Pr63 (Setup da saida de posicionamento completo)

« Indica que velocidade do motor acima (AT-SPEED)
* A saida é ativada quando a velocidade atual do motor
exceder o valor de Pr62 (In-speed).

Posicao

Loop-Fechado

Velocidade/
Torque

SO1
P.85

Saida - Servo em
Velocidade Zero

12
(41)

ZSP
(COM-)

« A funcéo da saida depende do ajuste de PrOA (Selecéo de saida ZSP).
¢ O default é 1, aa saida indicara deteccao de velocidade zero.
 Para detalhes veja a tabela abaixo, "Selecéo das saidas TLC e ZSP".

SO2
P.85

Saida
Torque In-limit

40
(41)

TLC
(COM-)

« A funcdo da saida depende do ajuste de Pr09 (Selecéo da saida TLC).
« O default € 0, a saida indicara limite de torque detectado.

 Para detalhes veja a tabela abaixo, "Selecéo das saidas TLC e ZSP".

SO2
P.85

» Selecao das saidas TLC e ZSP

» X5 TLC : Saida no Pin-40 X5 ZSP : Saida no Pin-12
e Limite de torque detectado (Default de X5 TLC Pr09)
0 Ativa a saida quando o torque do motor atingir o limite enquanto o servo estiver ativado.
* Deteccdo de velocidade zero (Default de X5 ZSP Pr0A)
1 Ativa a saida quando a velocidade do motor for menor que o ajustado em Pr61.
» Sinal de alarme
2 Ativa a saida quando um dos alarmes for disparados, alarme de sobre-regeneracao,alarme de sobrecarga, alarme
de bateria, alarme de ventilador travado, alarme de sensor de escala externa.
e Alarme de sobre regeneracéao.
3 Ativa a saida quando a regeneacéo excede 85% do nivel de disparo de alarme para prote¢do quanto a carga regenerativa.
* Alarme de sobrecarga
4 Ativa a saida quando a carga excede 85% do nivel de disparo de alarme para protecédo quanto a sobrecarga.
e Alarme de bateria
5 Ativa a saida quando a voltagem de bateria do encoder absoluto for menor que aprox. 3.2V.
* Alarme de ventilador travado
6 Ativa a saida quando o ventilador ficar travado por mais que 1s.
* Alarme de sensor de escala externa
7 Ativa a saida quando o sensor de escala externa exceder a temperatura de 65°,0u a intensidade do sinal nao for
suficiente (requer ajuste de montagem). Valido apenas para controle de loop fechado.
» Saida em velocidade (Velocidade coincidente)
8 Ativa a saida quando a diferenca entre a velocidade atual do motor e 0 comando de velocidade apés a concluséo
da aceleracéo/desaceleragdo estiver dentro do range ajustado em Pr61. Valido somente para controle de torque e velocidade
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ETALTE
[Conex0des e setup do modo de controle de posicao]

(Sinais de saida (Trem de pulso) e suas fungées)

Titulo Pin. | Simbolo Funcéo I/F circuit
Saida Fase A 21 OA + * Saida de sinal das divisdes do encoder ou do sensor de escala externa | |PO1
(Fases A, B e Z) em sinal diferencial. (Equivalente a RS422) P.85

* Vocé pode ajustar a razao da divisdo com Pr44 (Numerador de divisao
da saida de pulso) e Pr45 (Denominador de divisédo da saida de pulso)

* Vocé pode selecionar a légica de relagéo entre a fase A e a fase B no

Saida Fase B 48 OB + parametro Pr46 (Logica da saida de pulso).

» Quando utilizar um sensor de escala externa vocé pode selecionar o
intervalo do pulso da fase Z em Pr47 (Ajuste de Fase Z de escala externa).

22 OA —

49 0B - « O aterramento do circuito de saida line drive & conctado ao terminal 25 (GND)
e lembre-se que o mesmo néo é isolado.
Saida Fase Z 23 oz + * A frequencia maxima de saida é de 4Mpps (Depois de quadruplicar) 3e
24 0z - g =
=£
Saida Fase Z 19 cz » Saida tipo coletor aberto da fase Z PO2| | BB

+ O lado do emissor da carga devera ser conctado ao sinal de terra (GND)| p g5

<Nota>
* Quando o sinal de saida de pulso for do encoder
* A resolucdo do encoder X E;ig € multiplo de 4, a fase Z sera sincronizada com sinal da fase A.

Nos outros casos, a fase Z sera igual ao tempo de sinal disponibilizado pelo encoder (Depende da resolugéo),
e ndo sera sincronizado com a fase A.

X Prad, Pr44 .
quando a resolugdo do encoder P: 56 multiplo de 4 quando a resoluggo do encoder 575 ndo € multiplo de 4
A L A -
B RN B RN
z z l
sincronizado sem sincronia

* No caso de encoder incremental de 5-fios, 2500P/r, a sequéncia de sinal ndo segue a figura acima
o primeiro sinal de fase Z pode nao ser sincronizador. Quando usar a saida de pulso para controle
externo certifique-se de fazer um giro ou mais para o correto funcionamento do sinal de fase Z.
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ETALTE
Fiacao do conector, CN X5

(Sinais de saida (Analdgica) e suas funcoes |

Titulo Pin. | Simbolo Funcéo I/F circuit
Saida de 42 IM * O contetdo do sinal depende de PrO8 (Sele¢do de monitoracédo
Monitorag&o de torque). P.85

* * Vocé pode ajustar o valor de escala de acordo com Pr08.
de Torque
Pros Sinal Funcéo
e Sinal de tensdo proporcional de acordo com o
0, Comando | torque do motor com polaridade
11,12 | de Torque | +:geratorque CCW
—: gera torque CW
« Sinal de tensédo proporcional de acordo com a
Desvio de | contagem de pulsos de desvio com polaridade.
=5 Posicao + : desvio de posicdo CCW do motor
—: desvio de posi¢cdo CW do motor
« Sinal de tensdo proporcional de acordo com a contagem
de pulsos de desvio de loop fechado com polaridade.
Desvio de + : desvio de posicdo CCW do
6-10 oop fechado sensor de escala externa
- : desvio de posi¢cdo CW do
sensor de escala externa
Saida de 43 Sp « O contetido do sinal pode variar de acordo com Pr07 (Seleg&o de
Monitoragéo monjtorat;éo_de velocidade). P.85
. * « Vocé pode ajustar o valor de escala de acordo com Pr07.
de Velocidade
Pro7 | Titulo Funcao
. « Sinal de tenséo proporcional de acordo com a velo-
Velocidade | . .
0-4 do Mot cidade do motor com polaridade.
o Motor |, . rotacdes para CCW [/ —: rotagbes para CW
« Sinal de tenséo proporcional de acordo com o
5_g |Comandode| cmando de velocidade com polaridade
velocidade | +: rotagdes para CCW
—: rotagBes para CW
* Nao disponivel completamente no drive na versdo com final 003.
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ETALTE

[Conexdes e setup do modo de controle de posicao]

[ Sinais de saida (Aterramento) |

Titulo Pin. | Simbolo Funcéao I/F circuit
Sinal de terra 13,15 GND « Sinal de terra -
17.25 « Esta saida é isolada do sinal de controle negativo (COM-) dentro do drive.
Terra de chassi 50 FG « Esta saida é conectada dentro do drive ao terminal de sinal terra (GND). -
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ETALTE
Fiacao do conector, CN X5

Exemplos de conexéo ao controlador

(Matsushita Electric Works, FPG-C32T |

FPG-C32T(FPY) A4-series
Yo -5 sl 3 |puLsL cw
i i ( ) X 2200 W
Saida de pulso u 4 |PuLS2 Tt
2kQ
;— Y1 AH 5 |SIGN1 ccw
Saic ( ) >< ( ) 220Q /lﬂggrlﬁﬁand
Saida de pulso . - 6 |SIGN2 input
8 X2 [ A1 cz
Entrada de origem ﬁ% Z-phase
COoM output
Ol > i 13 | GND
7 |COM+
N <]4D-7k9 Counter clear
Reset de \ [ 30| CL Z input
contador de desvio @ 29 |SRV-ON :]4:|-7k9 Servo-ON
- input
%4.7k§2 Gain
— 27 | GAIN _n_:'_'?r%?hmg
saida ¥ 4.7kQ | Alarm clear
delio 31 |A-CLR K]:' ?input
do PLC % 4.7kQ | CCW
com 9 |CeWL e
Entrada de § 3KQ ? 47kQ | cw P
proximidade de origem X3 — 8 | CWL HK=—=—over-travel
% inhibit input
p -] -RDY+
Entrada de I_imite é 5 6kO) 35 |S-RDY jgﬁtrr\)lgt-Ready
CCW excedido : X5 {34 |s-rRDY-
para
Entrada de limite fjmr?/(g A 37 | ALM+ Servo-Alarm
CW excedido ~ ZS¢5.6kQ - devol 1 26 | AL output
39 [COIN+ D Positilortling
complete
S d
pre(?;.o&eeorigem o o +— 38 |COIN— output
Sensor de o o
Limite CCW — 3 41 |com-
Sensor de o ©
Limite CW
GND + 24V
DC24V
Fonte

<Lembre-se>

I@E representa par trangado.
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ETALTE

[Conexdes e setup do modo de controle de posicao]

[Matsushita Electric Works, FP2-PP2 AFP2430]

PLC

FP2-PP2 AFP2430 Ad-series o
p (=}
Al —A- 3 |PULS1 cw 23
cw % 220052/ Bommand o5
Saida de pulso B1 4 |PULS2 input =2
S »
A2 5 |SIGN1 cew S5
CCW ( ) ( ) pulse =4
Saida de pulso Ié B2 6 [SIGN2 22 Wf:&rtnand
220Q
A4 A A 23| 0z+ oh
Entrada de origem % ( ) ( ) 3] Ol_.lFt)pStse
B3 Hy v 24| Oz-
13 | GND 7
7 [COM+
4.7KQ | Counter clear
Reset de [\/\' A6 30 CL 2] % input
contador de desvio 47kQ | 5 -ON
B6 —129 SRV-ON—Q-D—< input
1.6Q 4.7k | Gain switching/
N —K]'D—  Torque limit
Entrada de AT from 27 |GAINITC f switching input
roximidade de origem PLCI 4.7kQ | Alarm clear
P 9 B7 ou(t:p{l% —{ 31 |A-CLR K== input
_z_(‘:ﬁ‘ﬂ ocvct:eY\-Itravel
9 |CCwL Z inhibit input
4.7kQ | CW
—= 8 | CWL K= over-travel
inhibit input
FG |A19 -—35 S'RDY"'D Servo-Ready
output
FG [B19 —1 34 [S-RDY-
= to
PLC /O
Entrada externa 2y | A input A 37 | ALM+ Servo-Alarm
de alimentacéo 24v- |B20 {36 | ALM output
=>—1 39 |COIN+ Positilor:ing
] complete
Sensor de tput
prox. de origem e — 38 |COIN— Pl
Sensor de o © to
Limite CCW — PLC I/O 41 | COM—
Sensor de o © input
Limite CW —
GND + 24V
DC24V
Fonte

<Lembre-se>

1@: representa par trancado.
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ETALTE
Movimentos iniciais em Modo Controle de Posicao

Inpecao antes dos movimentos iniciais

Display LED

(1) Inspecéo de fiagdo

* Fiacdo solta
(Especialmente na entrada de alimentagao e saida para o motor)

 Curtos circuitos e aterramento

Alimentagéo
(2) Tenséo de alimentacgéo | [
» Compativel com o drive

(3) Fixacdo do motor
* FixacOes instaveis h
(4) Separacéo do : ’.
) . Maquina Motor
sistema mecanico l
(5) Frenagem solta

CN X6
e

Movimentos iniciais pela conexao do conector, CN X5

(1) Conecte CN X5.
(2) Entre com sinal de alimentagéo (12 & 24VDC) nos sinais de controle (COM+, COM-)
(3) Entre com alimentacdo de potencia do drive..
(4) Confirme se os parametros estdo nos valores de ajuste de fabrica.
(5) Faga a combinacéo correta do sinal de saida do controlador em Pr42 (Setup de modo de entrada de pulso).
(6) Escreva para EEPROM, desligue e ligue a alimentagéo do drive.
(7) Conecte a entrada Servo-ON (SRV-ON, CN X5, Pin-29) e COM- (CN X5, Pin-41) para que o motor
seja energizado e o sistema para a fazer o controle do mesmo.
(8) Entre com uma frequencia baixa no controlador e gire o0 motor em baixa velocidade.
(9) Monitore se o motor esta na velocidade correta, verifique se o sentido de rotacdo esta correto ou néo, e

verifique se o motor para quando o trem de pulso é desligado.
(10) Se o motor nédo funcionar corretamente, verifique na pag. 68, "Exposicao de fatores do ndo funcionamento

do motor" na preparacgao.

(Diagrama de fiagao JENXS ( Parametros )
—,_7 COM+
DC 29 PrNo. Titulo Setup
12V - 24V °7] SRV-ON
A oM 02 |Setup do modo de controle 0
. ! 04 |Inibicdo da fun¢&o fim de curso 1
3 s 40 |Selecédo da entrada de pulso de comando| 0/1
Mz‘" PULS1 42 | Setup de modo de entrada de pulso 1
4 puLs2 Entrada de pulso CW/CCW 43 | Setup de inibicao de pulso de comando | 1
no caso de entrada
4E |Modo de zeramento de contador 2
?ZCV — 5| SIGN1 coletor aberto
SIGN2
| (Status do sinal de entrada]

4] ' PULSH1 .
/45 No caso de No. Titulo Visualizagcéo
. PULSH2 receber sinal 0 |Servo-ON +A
i 461 SIGNH1 Line Drive
[:‘{\: 4471 SIGNH2
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ETALTE

[Conexdes e setup do modo de controle de posicao]

[Ajuste de velocidade do motor e frequéncia de entrada de pulso ]

<Nota>

O ajuste padrao de Pr48 e Pr49 é 0, e a resolucédo do encoder é automaticamente setada pelo valor do

numerador (Pr4B).

<Lembre-se>

» Entrada méxima de frequiéncia depende dos terminais de entrada utilizados.

* Vocé pode ajustar todos os valores de numerador e denominador, mas tome cuidade com divisdes
e multiplicacBes extremas, a acao resultante pode ser perigosa. A relacao recomendada é 1/50-20.

Fregiéncia | Velocidade
Entrada de pulso| do motor
(pps) (r/min) 17-bit 2500P/r
2M 3000 [1]x 219 2500]x 20
10000 10000
500K 3000 [d)x20 | [10000/x 29
10000 10000
250K 3000 [L)x 2 | [10000]x 2%
5000 5000
100K 3000 [2lx 287 | [10000]x 2@ -
2000 2000 3¢
500K 1500 [1x21% | [50000]x 21 =2
10000 10000 &
S w»
=z

Relagé&o entre velocidade C Relacao da polia : 8
do motor e a freqiéncia Relacéo do redutor : 2

da entrada de pulso . . 18
P Relacdo total da redugéo : 365

e.g.) Quando vocé desejar girar no motor 60° com uma relagéo de reducgéo total da carga de 18/365.

Encoder on Numeros
17-bit 2500P/r Decimais
x 2[PraA] x 210! x 2L0] 20 1
6912 108 2! 2
22 4
Para girar o eixo do motor em 60°, Para girar o eixo do motor em 60°, 3 3
Pulso de comando | entre no controlador com 8192 (22) entre no controlador com 10000
pulsos de comando no controlador. pulsos de comando no controlador. 24 16
25 32
17 o o
Como determinar 365 1X§ X 600 365 , 10000 -, 600 26 64
0s parametros 18 2 360 18 10000 360 o7 128
_ [365]x 21T _ [365]x 21 28 256
884736 108 29 512
Neste caso o numerador obtido 210 1024
47841280>2621440 e o valor do ol 2048
denominador excedem o valor o1 4096
maximo de 10000, vocé tera que 5
reduzir ambos para obter os 2 8192
parametros. 214 16384
365 , 1x2© 60 2 32768
18 26 360° 216 65536
~ x 2[10] 217 131072
6912
*Para mais informag0des verifique na pag. 306 "Parametros da relagdo de divisdo".
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Tuning do Auto-Ganho em Tempo Real

Inicio
O drive estima carga de inércia da maquina em
tempo real, e automaticamente ajusta os ganhos
para os melhores valores. Ao mesmo tempo o

drive suprime automaticamente as vibragoes de
ressonancia com o filtro adaptavel.

Range de aplicacao

* O tuning de auto-ganho em tempo se aplica
a todos os modos de controle.

O tuning de auto-ganho em tempo real ndo pode
se executado apropriadamente nas condi¢des
descritas na tabela a direita. Nestes casos use o
modo normal de tuning de auto-ganho, veja a
pag. 236 (Ajuste) ou execute um tuning de ganho
manual, P.240 (Ajuste).

Position/Velocity
command

Action command under
actual condition

Auto-filter
adjustment,

Auto-gain

Torque
setup

command

Current
control

Adaptive

Position/Velocity A
Filter

control

i

Motor
Resonance frequency calculation

current
)
Load inertia calculation
Real-time auto-gain tuning‘l Motor
speed

Servo driver

Condic¢Bes que impossibilitam o
tuning de auto-ganho em rempo real

Inércia da|
Carga

« Inércia da carga é muito pequena ou grande em relacédo
a inércia do rotor. (menor que 3X ou maior que 20X)
» Mudanga muito rapida de inércia da carga. (10s ou menos)

Carga

* Maquina com rigidez extremamente baixas.
» Caracterizagao de existéncia de folgas na maquina.

Acéo

* Motor gira continuamente a uma velocidade de 100 r/min ou menos

« Aceleragao/Desaceleracdo € lenta (2000r/min para 1s ou mais.

e Torque de aceleracéo/desaceleragcdo é menor que o
torque de fricgdo da carga.

« Quando velocidades de 100r/min ou mais e aceleracdes
desaceleragfes de de 2000 r/min por 1s ndo se mantem
por um tempo minimo de 50ms.

(1) Pare o motor (Servo-OFF).

Insira o conector do cabo de

. . =
(2) Ajuste Pr21 (Ajuste de moto de auto-ganho em tempo real) | comynicagéo no conector CN X6
entre 1 e 7. O valor de fabrica é 1. do drive e ap¢s ligue 0 mesmo.
Ajuste do parametro, Pr21
Ajust i g iacdo dainérei i
JL: e |Tuning de aut~0 gzimho e;n tempo real| Variagdo da inércia da carga em movimento Pressione @ 4P %P4
ndo é usado —
( ) — Pressione FR_ 00
<1> sem variagéo _ — —
2 modo normal variagdo lenta Combine o No. do parametro Ph. c i
3 variacio rapida a ser ajustado com . (Neste caso é Pr21.)
4 sem variagao Pressione E
5 modo eixo vertical variacdo lenta Mude o ajuste com @@
6 variagdo rapida Pressione @ PR_ 21
7 modo chaveamento sem ganho sem variagao Ajuste o parametro, Pr22

* Quando a variacdo da inércia for muito grande ajuste os valores 3 ou 6.

« Quando o motor for usado em eixo vertical ajuste os valores de 4 a 6.

¢ Quando ocorrer vibracdo durante a troca de ganhos ajuste para o valor 7.
¢ Quando ocorrer algum sinal de ressonancia, ajuste Pr23 (Ajuste

do modo do filtro adaptavel).

(3) Ajuste Pr22 (Rigidez da maquina para tuning de auto-ganho

em tempo real) para 0 ou um valor pequeno.

(4) Passe para Servo-ON e rode a maquina normalmente.

(5) Aumente gradualmente Pr22 (Rigidez de maquina

para tuning de auto-ganho em tempo real )
guando vocé desejar uma melhor resposta

Abaixe o valor (0 a 3) quando vocé verificar ruidos ou

oscilacéo.

(6) Grave na EEPROM se desejar salvar suas alteracoes.
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Busque Pr22 com @

Pressione @

Incremente o valor com @ (default values)

e decremente com @

Pressione @

Escreva para EEPROM

Pressione
Pressione @

As barras incrementam para direita
conforme as figuras ao lado mantendo

pressionado@ (aprox. 5seg).

Escrita iniciada (Visualizac&o temporaria).

|F [Nxl 151"'“"'.:5,.:/: I |El’l'l:'l' .I

Escrita completa

Fim

Ocorreu erro
de escrita

Retorna para o display SELECTION depois de finalizar a escrita
veja "Estrutura de cada modo"(P.60 e 61 de Preparagéo).
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[Conexdes e setup do modo de controle de posicao]

Filtro Adaptéavel

O filtro adaptavel se torna valido ajustando Pr23 (Ajuste do modo do filtro adaptavel) para um valor diferente de 0.

O filtro adaptavel estima a frequiéncia de ressonancia da vibragdo externa presente nos componentes durante 0 movimento
do motor, entdo remove as componentes da resonancia do comando de torque ajustando os coeficiéntes do
Notch-Filter automaticamente, reduzindo assim a vibracéo de resonancia.

O filtro adaptavel ndo pode operar apropriadamente sobre as condigdes mostradas abaixo. Nestes casos, use

0 1° Notch-Filter (Pr1D e 1E) e o0 2° Notch-Filter (Pr28-2A) para fazer o ajuste manual da filtragem de resonancia

para detalhes dos Notch-Filters veja pag. 246, "Ajuste de supressao de resonancia de maquina“.

Condi¢des que obstruem a acao do filtro adaptavel
« Quando a freqiiéncia de resonancia for menor que 300Hz.
« Quando o pico de resonancia é pequeno ou os ganhos de controle sdo pequenos e os efeitos da
resonancia nao sao percebidos na velocidade do motor.

Pontos de resonancia

Mesmo que Pr23 esteje ajustado apra um valor diferente de 0, existem outros casos que invalidam
automaticamente o uso do filtro adaptavel. Veja pag. 235, "Invalidacdo do filtro adaptavel”.

. . ~ . o 9

« Quando existem multiplos pontos de resonancia. & S

Carga » Quando a variacdo de velocidade em altas frequencias for causada por um fator ndo linear, como folgas mecénicas. s 8

~ ~ i n (=}

Comando * Quando a aceleragdo/desaceleragéo for extremamente abruptamais que 30000 r/min por 1s. Si=

= =

= o

<Nota> =g
==

ga

Parametros que sao ajustados automaticamente.

Os seguintes parametros sao ajustados automaticamente.

PrNo. Titulo PrNo. Titulo
10 1° loop de ganho de posi¢édo 15 Ajuste de curva de velocidade 300
11 1° loop de ganho de velocidade 16 Constante de tempo do filtro de ajuste de curva 50
12 12 constante de tempo de integragdo do loop de velocidade 27 Ajuste de observagdo de velocidade instantanea 0
13 1° filtro de deteccao de velocidade 30 Configuracéo do 2° ganho 1
14 12 constante de tempo do filtro de torque 31 1° modo de chaveamento de controle 10
18 2° loop de ganho de posi¢éo 32 1° tempo de atraso do chaveamento de controle 30
19 2° loop de ganho de velocidade 33 1° nivel do chaveamento de controle 50
1A 12 constante de tempo de integragéo do loop de 2elocidade 34 12 hiterese do chavemanto de controle 33
1B 2° filtro de detecgao de velocidade 35 Tempo de chaveamento do ganho de posi¢do 20
1C 22 constante de tempo do filtro de torque 36 2° modo de chaveamento de controle 0
20 Relacao de inércia
2F Frequéncia do filtro adaptavel

<Notas>

* Quando o tuning de auto-ganho em tempo real for usado, vocé ndo podera alterar os parametros automaticamente ajustados.

* Pr31 ¢ ajustado para 10 em modo de controle de posigéo e loop fechado e quando Pr21 (ajuste de modo de tuning de
auto-ganho em tempo real) é ajustado de 1 a 6, nos outros casos Pr31 é ajustado para 0.

(1) Depois do start-up, vocé deve verificar se existe ruidos ou oscilages estranhas ap6s o primeiro SERVO-ON, ou quando
incrementa o ajuste de Pr22 (Rigidez de maquina para tuning de auto-ganho em tempo real), até que a inércia da carga
esteja identificada (estimada) ou que o filtro adaptavel estabilize, no entanto, esta falhas desaparecem rapidamente. Se as falhas
continuarem por mais que 3 ciclos de acionamentos, faca 0s procedimentos na sequéncia abaixo.
1) Escreva os parametros que funcionardo melhor na EEPROM.
2) Diminua o ajuste de Pr22 (Rigidez de maquina para tuning de auto-ganho em tempo real).
3) Ajuste Pr21 (Ajsute de modo de auto-ganho em tempo real) e Pr23 (Ajuste do modo do filtro adaptavel) para 0, depois mude
para um outro valor diferente de 0. (Reset da inércia estimada e a¢do adaptavel)
4) Invalidacao do filtro adaptavel pode ser setada ajustando o valor 0 em Pr23 (Ajuste do modo do filtro adaptavel), e ajustando manualmente o Notch-Filter.
(2) Quando ruido e oscilagdes anormais ocorrerem os valores de Pr20 (Relacao de inércia) e Pr2F (Freqtiéncia do filtro
adaptével) podem ter sido calculados para valores extremos. Neste caso fagca uma verificagdo manual dos mesmos.
(3) Os resultados dos calculos do tuning de auto-ganho em tempo real, Pr20 e Pr2F serdo escritos para EEPROM a cada 30 minutos.
Quando vocé desligar e voltar a ligar o drive 0 mesmo partira dos ultimos ajustes calculados.
(4) Quando voce utilizar o tuning de auto-ganho em tempo real, Pr27 (Ajuste de observagao de velocidade instantanea) se invalida automaticamente.
(5) O filtro adaptavel € normalmente invalidado em controle de torque, entretanto, quando vocé ajustar Pr02 (Setup do modo
de controle) para o valor 4 ou 5, a freqiiéncia do filtro adaptéavel seré ficara travada.
(6) Nos movimentos iniciais € na medicdo das caracteristicas de freqliéncia no PANATERM, a estimativa de inércia da carga ficara invalida.
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Ajuste de parametros

Lista de parametros

Ajuste de fabrica : <>

Pr N° Titulo rSaer'gag Funcao/Conteldo
00 Endereco de rede | 0to 15 | Na comunicagio com o controlador via RS232/485 para aplicagdo com multi-eixos, €
* <1> necessario identificar com qual eixo o controlador estd comunicando. Use este
parametro para determinar o endereco na rede do eixo.
O endereco é determinado pelo valor da chave rotativa (0 to F) no painel frontal;
apos a alteragdo é necessario desligar o drive e religa-lo. H, & & &&
« Este valor € o nimero do eixo da comunicagéao serial. D @@
« O ajuste deste valor ndo tem efeito na acéo do servo. f@w
« Vocé néo pode alterar o valor de Pr0O0 por outros meios que nao seja a chave rotativa TN: sp@@
do painel frontal. ©
01 Status inicial do display| Oto 17 | Vocé pode selecionar o dado inicial do display do painel frontal. A alterac@o deste
* <1> parametro somente tem efeito apos desligar e religar o drive.
Ajuste Contelido
0 Desvio de posicédo
Power -ON <1> Velocidade do motor
2 Saida de torque
3 Modo de controle
NI Rz 4 Status dos sinais de /O
- ‘g g g g 8 g - 5 Historico de erro
T & Eo Ho Hlo Eo &g 6 Versdo do software
N Py
7 Alarme
Flashes (por aprox. 2 seq) -
durante a inicializagao 8 Fator de carga regenerativa
9 Fator de sobrecarga
valor de Proi 10 Relacao de inércia
11 Checksun de pulsos de feedback
12 Checksun de comando de pulsos
13 Devio da escala externa
14 Checksun de pulsos da escala externa
15 Funcéo de reconhecimento automético do motor
PAra detalhes do display, veja a P.51 "Ajuste de 16 Valor a entrada analdgica
parametros e modos" de preparacéao. 17 Fator de "No-Motor Running"
02 Setup do modo Oto 6 | Vocé pode selecionar o modo de controle a ser usado.
* de controle <1>
. Modo de controle **1) Ajustando em modo 3, 4 ou 5 vocé pode selecionar pela
ste -
Ju 1° modo 2° modo entrada gie troga deNmodo de contr_ole (C-MODE)
— entre 0 1° e a 2° opcao de controle disponlvel.
0 Posicao - Se C-MODE estiver aberto, o 1° modo sera
<1> | Velocidade - selecionado.
2 Torque - Se C-MODE estiver fechado, o 2° modo sera
= : selecionado.
1
3 POS!G?O Velocidade N&o entre com comando 10ms antes/depois da troca.
4*1| Posi¢édo Torque
5*1| Velocidade Torque C-MODE  gperto | fechado | aberto
6 Loop fechado - ' '
1st —>|<— 2nd —>|<— 1st
L |
e e
10ms ou maior 10ms ou maior

<Notas>
 Para parametros que tenha sufixo "*", s6 passaréo a ter validade apds desligar e religar o drive.
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[Conexao e Setup do Modo de Controle de Posicao]

Ajuste de fabrica : <>

Pr N° Titulo rsfr%g Funcéo/Contelido
03 Selecgédo de 0to 3 | Vocé pode ajustar o metodo de limitagéo de torque de acordo com a direcao.
limite de torque <1> Ajuste cCcwW cwW
0 X5 CCWTL : Pin-16 X5 CWTL : Pin-18
<1> Pr5E é o valor limite para as diregdbes CCW e CW.
2 Limite via Pr5E Limite via Pr5F
Quando a entrada GAIN/TL-SEL esta aberta, limite via Pr5E

3 Quando a entrada GAIN/TL-SEL esta fechada, limite via Pr5F

Quando o valor de ajuste € 0, CCWTL e CWTL serao limitados por Pr5E (1° limite
de torque). Em controle de torque, Pr5E torna-se o valor limite para CCW/CW
independentemente do ajuste deste parametro.

04 inibicdo da funcéo 0to 2 | Nas aplicagdes de movimento linear, vocé pode usar a funcéo de inibigdo de fim de curso
* fim de curso <1> quando desejar que o motor opere fora do range delimitado pelas chaves fim de curso
vocé utiliza a inibicdo da funcéo fim de curso permitindo que o motor opere fora dos
limites das fim de curso.

Cwdirecao  Carga  ccw direio
«— —

PO [01U0D UONISOd

(@)
=
=
=
@
=
=2
=
o
=
=%
w
L
=
=
2.

Drive

Servo motor 4 Fim de Fim de
curso curso

CCWL
CWL

>

Entrada

CCWL/CWL Entrada Estado

CCWL Fechado Normal enquanto o sensor de limite CCW n&o for ativado.
(CN X5,Pin-9) Aberto Inhibits CCW direction, permits CW direction.

CWL Fechado Normal enquanto o sensor de limite CW ndo for ativado.
(CN X5,Pin-9) Aberto Inibe a diregdo CW, permite a diregcdo CCW.
As entrada CCWL e CWL seréo ignoradas, e a funcéo de inibi¢céo de fim de curso
serd invalidada.
Err38 (Protecao de fim de curso) é disparado quando uma das conexdes CW ou
CCW for aberta, indicando que a fim de curso foi atingida.

Ajuste Acéo

0 Vélido

<1> Invalido

2 Valido

<Cuidados>

1. Quando Pr04 é ajustado para 0 e uma fim de curso é acionada o motor desace-
lera e para de acordo com o ajustado em Pr66 (Sequencia de fungdo de fim
de curso). Para detalhes veja explicacao de Pr66.

2. Quando uma das entradas CCWL ou CWL abrirem com Pr04 ajustado em 0, o drive
dispara Err38 (Protecéo de fim de curso) jugando que o drive esta em falha.

3. Quando vocé desliga o limite superior em um movimento vertical, o eixo pode fazer
um movimento de ajuste para cima e para baixo devido ao corte no torque em
movimento acendente. Neste caso ajuste Pr66 para 2, ou execute o limite de fim
de curso via controlador de movimento.

07 Selec¢édo de 0to9 | Vocé pode ajustar o sinal analdégico de monitoragdo de velocidade (SP : CN X5,
monitoracao de <3> Pin43) e a relagda entre tensédo e velocidade.

velocidade (SP) Ajuste Sinal de SP Relacé&o entre tenséo e velocidade

0 6V /47 r/min

1 Velocidade 6V /188 r/m!n

2 6V / 750 r/min

<3> atual do motor v/ 3000 /min

1.5V /3000 r/min
6V /47 r/min
6V /188 r/min
6V / 750 r/min
6V / 3000 r/min

1.5V / 3000 r/min

Command
speed

O |N[o|o |~
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ETALTE

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo ?aeggg Funcé&o/Contetdo
08 Selecédo de 0al12 | Vocé pode ajustar a forma da saida de monitoragdo de torque analdgico (IM : CN X5, Pin-42)
monitoracao <0> e arelacdo entre a tensdo e o torque ou usar a saida como sinal de desvio de posicao.
de torque (IM) Ajuste Sinal de IM Relagdo entre tensdo e torque ou tensdo e desvio de posicao.
<0> Comando de torque 3V / 100% torque
1 3V /31 Pulsos
2 Desvio de 3V /125 Pulsos
3 " 3V /500 Pulsos
posicao
4 3V /2000 Pulsos
5 3V /8000 Pulsos
6 3V /31 Pulsos
7 . 3V /125 Pulsos
8 Desvio de 3V /500 Pulsos
loop fechado
9 3V /2000 Pulsos
10 3V /8000 Pulsos
11 Comando de 3V / 200% torque
12 torque 3V / 400% torque
09 Selecdo de saida 0to8 | Vocé pode atribuir uma funcéo para a saida de limite torque (TLC : CN X5 Pin-40).
TLC <0> Ajuste Funcéo Nota
<0> Torque in-limite
1 Detecc¢édo de velocidade zero Para detalhes
5 Existe uma do alarmes a sequir: Sobre-regeneragao/Sobrecarga| das funcdes
Bateria em falha/Ventilagéo travada/Falha sensor externo desta saida
3 Alarme de sobreregenaragéo veja a tabela
4 Alarme de sobrecarga da péagina 92,
5 Alarme de bateria do encoder absoluto "Sele¢do de
6 Alarme de ventilag&o travada saidas TLC e
7 Alarme de sensor de escala externa ZSP".
8 Velocidade atingida
0A Selecéo de saida 0to 8 | Vocé pode atribuir uma fungéo para saida de deteccdo de velocidade zero (ZSP: CN X5 Pin-12).
ZSP <1> Ajuste Fung&o Nota
0 Torque in-limite
<1> Deteccéo de velocidade zero Para detalhes
5 Existe uma do alarmes a seguir: Sobre-regeneragdo/Sobrecarga| das funcdes
Bateria em falha/Ventilac&o travada/Falha sensor externo desta saida
3 Alarme de sobreregenaracéo veja a tabela
4 Alarme de sobrecarga da pagina 92,
5 Alarme de bateria do encoder absoluto "Selecao de
6 Alarme de ventilac&o travada saidas TLC e
7 Alarme de sensor de escala externa ZSP".
8 Velocidade atingida
0B Ajuste do 0to2 | Vocé pode ajustar a forma de uso do encoder absoluto de 17-bit.
* encoder absolute <1> Ajuste EonEiie
0 Uso do encoder absoluto.
<1> Uso do encoder incremental.
2 Uso do encoder absoluto, mas ignora a contagem de multi-voltas.
<Cuidados>
Este pardmetro ndo possui funcéo se utilizar encoder incremental 5-fios, 2500P/r.
Of giluiem(tenik():ztégc:ate O<t;_)>5 VocE pode ajustar a velocidade da comunicagéo RS232. Erro de baud rate+0.5%.
Ajuste Baud rate Ajuste Baud rate
RS-232 0 2400bps 3 19200bps
1 4800bps 4 38400bps
<2> 9600bps 5 57600bps
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[Conexao e Setup do Modo de Controle de Posicao]

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo ?aegag Fungé&o/Contetido
OE Ajuste de paug rate| Oto5 | Vocé pode ajustar a velocidade da comunica¢do RS485. Erro de baud rate +0.5%.
da comunicagdo <2> Ajuste Baud rate Ajuste Baud rate
RS-485 0 2400bps 3 19200bps
1 4800bps 4 38400bps
<2> 9600bps 5 57600bps
O*E Ajustg de bloqueio Oto1l Voc(:je |c()jode Ilmlltar a~opera<;ao do painel frontal para Ajuste Descricao
do painel frontal <0> mo .o e n10n| oracéo gpenas. o ) <0> Desbloqueado
Assim vocé pode previnir possiveis alteragdes de - ~
A . 1 /Apenas monitoracéd
parédmetros por pessoal sem treinamento.

<Nota>

Quando este parametro for ajustado em 1 o mesmo somente podera ser alterado
para 0 via software "PANATERM".

Parametros de ajuste de constantes de tempo de ganhos e filtros.

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo rsaerﬁgg Unid. Funcéo/Contelido
10 1° loop de 0 a 3000 1/s Vocé pode determinar a resposta do sistema de controle de posi¢éo.
ganho de posicdo  [FrameAaC:<63> Quanto maior o ganho do loop de posicdo, mais rapido se obtera o
Frame D & F<32>4 posicionamento. Valores muito grandes causam oscilagao.
11 1° loop de 1a 3500 Hz Vocé pode determinar a resposta do loop de velocidade.
ganho de velocidade [Frame Aa C:<35> Para poder aumentar a resposta do servo com aumento do ganho do
Frame D & F<18>¥ loop de posicéo, vocé também deverd aumentar o ganho do loop de
velocidade. Cuidado, valor demaseadamente grandes geram oscilagao..
<Cuidado>
Quando a relacdo de inércia de Pr20 for setada corretamente, o
ajuste de Prl1 sera feito em Hz.
12 12 constante do 1a 1000 ms Vocé pode ajustar a constante de tempo do loop de velocidade.
tempo de Frame A a C:<16>* Quanto menor o valor, mais rapido se obtem um desvio que tenda a 0.
integragao do 00p  [erame D F:31>* A integracdo ser4 mantida se ajustado para "999".
de velocidade A integracdo perdera seu efeito se ajustaddo em "1000".
13 1° filtro de deteccdo| Oto5 — Vocé pode ajustar a constante de tempo do filtro passa baixa
de velocidade <0>* (LPF - Low Pass Filter) para deteccao de velocidade, em 6 pontos.
Valores maiores aumenta a contante de tempo e permitem diminuir
o ruido do motor, entretanto a resposta do mesmo fica mais lenta. Use
o valor original 0 caso queira uma operagéo sem filtro.
14 12 constante de 0-2500| 0.01lms | Vocé pode ajustar uma constante de tempo para o 1° delay de filtro que é
tempo do filtro Frame A & C:<65>* inserido proporcionalmente no comando de torque. O ajsute correto
de torque Frame D & F:<126> diminui as oscilagbes causadas por ressonancia.
15 Ajuste de curva —2000 0.1% | Vocé pode ajustar a posicéo da curva de velocidade.
de velocidade to 2000 Altos valores, permitem um pequeno desvio de posicional e se obtem
<300>* uma melhor resposta, valores muito altos geram overshot.
16 Constante de tempo|0 to 6400| 0.01lms | Vocé pode ajusta a constante de tempo do 1° delay de filtro inserido no
do filtro de ajuste <50>* ajuste de curva de velocidade de forma proporcional.
de curva Vocé pode diminuir o overshoot e o ruido caudados pelo ajuste de um
range muito grande de Prl5.
<Notas>

z

» Para os parametro com sufixo "*" é necessario desligar e religar a alimentacéo do drive para que 0s
mesmos tenham efeito.

» Os parametros que possuem o sufixo "*" ao lado do valor de ajuste de fabrica, serdo ajustados durante
o funcionamneto do drive pelo auto ganho em tempo real. Se vocé ajustar manualmente vocé
invalida o auto ganho em tempo real de para maiores informacgdes veja a pag. 239.
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ETALTE
Ajuste de parametros

Ajuste de fabrica : <>

Pr N° Titulo rSa(\er%Sg Unid. Func&o/Contelido
18 2° loop de 0 a 3000 1/s Loop de posi¢édo, loop de velocidade, filtro de deteccao de velocidade e
ganho de posicao  [FrameAaC<id* filtro de comando de torque possuem 2 conjutos de ganhs e filtros (1° e 2°),
Frame D a F:<38> Para detalhes da troca entre o 1° e 0 2° conjunto de ganhos e filtros, veja
19 2° loop de ganho |1 a 3500 Hz a pag. 226, "Ajuste".
de velocidade Frame A & C:<35> O funcionamento de cada parametro € igual ao dos parametros do 1°
Frame D & F<18>¥ conjunto de ganhos e filtros.

1A 22 constante do tempo de inte-| 1 & 1000 ms
gragdo do loop de velocidade | <1000>*
1B 2° filtro de deteccdo| 0ab -

de velocidade <0>*
1C 22 constante de 0a 2500 | 0.01ms
tempo do filtro Frame A4 C:<65>"
de torque Frame D a F<126>
1D 12 frequiéncia 100 a 1500 Hz Ajuste da freqliéncia de corte da 12 supressédo de ressonancia do filtro de corte
de corte <1500> A funcéo de filtro de corte sera invalida se ajustar o parametro para "1500".
1E Selecdo da 12 oa4s - Vocé pode ajustar o 1° filtro de supresséo de ressonancia em 5 passos.
janela de corte <2> Ajuste de valores altos, obtem cortes de freqiiéncia maiores.

Use o valor de ajuste de fabrica para operac@o normal..

Parametros de tuning de auto-ganho

Ajuste de fabrica: < >

o . Setu ; = z
Pr N Titulo rangg Unid. Funcéo/Contelido
20 Relagdo de inércia |0 a 10000 % Vocé pode ajustar a relacéo entre a inércia da carga e a inércia do rotor (Motor).
<250>*

Pr20=(Inércia da carga/lnércia do rotor) X 100 [%]

Quando executado o tuning normal de auto-ganho, a inércia da carga sera
estimada automaticamente depois do ajuste, e este resultado tera
reflexos neste pardmetro.

A relagéo de inercia é calculada por todo o tempo em que o tuning de auto-ganho
em tempo real for valido, e sera gravada em EEPROM a cada 30 minutos.
<Cuidado>

Se arelagdo de inércia é ajustada corretamente, o ajuste de Pr1l e Pr19
serd Hz. Quando a relacé@o de inércia em Pr20 € muito grande, o ajuste
do loop de velocidade sera maior, e quando a relacao de inércia de Pr20
muito pequenol, o ajuste do loop de velocidade sera menor.

21 Ajuste de modo de oav7 - Vocé ajusta o modo de agdo do tuning de auto-ganho em tempo real.
auto-ganho em <1> Com o ajuste em 3 ou 6, o drive responde rapidamente a mudancgas de
tempo real inércia durante a operacdo, mas isto pode causar instabilidade na

operacdo. Use 1 ou 4 para operagdo normal. Para aplicagdo com eixo
vertical use o ajuste de 4 a 6.
Quando ocorrerem vibragao ajuste o parametro em "7".

. Tuning de auto-ganho | Grau de variacdo de inércia
Ajuste do valor )
em tempo real da carga em movimento

0 Invalido -

<1> Troca lenta
2 Modo Normal Troca gradual
3 Troca rapida
4 Troca lenta
5 Modo de eixo vertical Troca gradual
6 Troca rapida
7 N&o troca ganhos Troca lenta
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ETALTE

[Conexdo e Setup do Modo de Controle de Posicao]

Ajuste de fabrica : <>

° " Setu i = /
Pr N Titulo rangg Unid. Funcao/Conteudo
22 Selecdo de rigidez | 0a 15 - Vocé pode ajustar a rigidez da maquina em 16 passos quando o tuning
da maquina para  |[Frame AaC: de auto-ganho em tempo real € valido.
tuning de auto-ganho|  <4> Baixa« Rigidez da maquina—Alta
em tempo real Frame DaF: Baixo < Ganhos do servo — Alto
<1> [ P22 | 0,1------------ 14,15 |
Baixa <« Resposta — Alta
<Cuidado>

Quando vocé troca o valor rapidamente, os ganho s&o trocados rapidamente
e isto pode causar funcionamento inesperado na maquina. Incrmente
gradativamente aguardando o movimento da maquina e analisando o mesmo.

(@)

23 Ajuste do modo do 0az2 - Vocé pode ajustar a acao do filtro adaptavel. g %
filtro adaptavel <1> 0 : Invalido i %—

1: Vélido S 2

2 : Fixo (A frequéncia do filtro adaptavel é fixa se ajustando o pardmetro em 2) g ;

<Cuidado> 2 ii

Quando o ajuste do filtro adaptavel é invélido, a frequiéncia do filtro adaptavel
em Pr2F é ajustada em 0. O Filtro adaptavel é sempre invalido em
modo de controle de torque.

24 Filtro de 0az - Vocé pode selecionar o metodo de troca do filtro de damping.
controle de <0> 0 : N&o troca (ambos 1° e 2° séo validos)
Damping 1: Vocé selecionar entre 0 1° ou 0 2° com a entrada (VS-SEL - Pin26)

quando VS-SEL é aberto, o 1° filtro de damping é selecionado (Pr2B, 2C)
quando VS-SEL é fechado, o 2° filtro de damping é selecionado (Pr2D, 2E)

2 : Vocé pode trocar de acordo com a diregdo do movimento.
CCW : 12 selecao do filtro de damping (Pr2B, 2C).
CW : 22 selegéo do filtro de damping (Pr2D, 2E).

25 Ajuste da acéo do 0av7 - Seleciona a forma de como sera feito o modo normal de auto-tuning.
modo normal de <0> Ajuste | Nimero de voltas Direcdo do giro
tuning de auto-ganho <0> CCW — CW

1 CW — CCW

5 2 [voltas] CCW — CowW

3 CW — CW

4 CCW — CW

5 CW — CCW

6 1 [voltas] CCW = CCW

7 CW — CW
e.g.) Quando o ajuste é 0, o motor gira 2 voltas para CCW e 2 voltas
para CW.

26 Limite de ajuste 0 a 1000 0.1 Vocé pode ajustar o range de movimento do motor the position
de software <10> voltas | de encontro com o range da entrada de comando. Quando o movimento

do motor excede o valor ajustado, a prote¢éo de limite de software de Pr34
é disparada. O parametro € invalido se ajustado em O.

27 Ajuste de observacdo| 0Oal - Com uma lata rigidez de maquina, vocé poder conseguir uma resposta
de velocidade <0>* rapida e reducgdo da vibracdo no eixo, usandoeste parametro.
instantanea Ajuste Ajuste de observacéo de velocidade instantanea

<0>* Invalido
1 Valido

Vocé necessita ajusta a relagdo de inércia Pr20 corretamente para usar esta funcéo.

Se vocé ajustar Pr21, tuning de auto-ganho em tempo real, para um valor diferente de 0 (invalido), Pr27 sera 0 (invalido)
I I I

<Notas>

» Parametros em que o valor do ajuste de fabrica possui o sufixo "*" serdo automaticamente ajustados durante o
tuning de auto-ganho em tempo real. Quando vocé trocar manualmente os valores, invélida o tuning do auto-
ganho em tempo real, veja na pag. 239, "Liberando a fungéo de ajuste de ganho automético".
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ETALTE

Ajuste de parametros

Ajuste de fabrica : < >

Pr N°.

Titulo

Setup
range

Unid.

Funcédo/Contetdo

28

22 freqliéncia
de corte

100 & 1500
<1500>

Hz

Ajuste da frequéncia de corte da 22 supresséo de ressonancia do filtro
de corte. A funcgao de filtro de corte é indlida quando ajustado neste
parametro o valor "1500".

29

Selecédo da 22
janela de corte

0a4
<2>

Vocé pode ajusta a janela de corte da 22 supressédo de ressonancia de
em 5 passos. Ajuste de valores altos, obtem cortes de freqliéncia maiores.
Use o valor de ajuste de fabrica para operagao normal.

2A

Selecdo do 2°
tamanho de corte

0a99
<0>

Vocé pode ajusta 0 2° tamanho de corte do filtro de supressdo de ressonéncia
Valor alto corta mais raso os picos de ressonancia podendo gerar delay nas fases.

2B

12 frequiéncia
de damping

0 & 2000
<0>

0.1Hz

Vocé pode ajustar a 12 freqliéncia de damping no controle de damping
suprimindo a vibracdo da carga.

O drive faz medic&o da vibragdo na borda da carga. A unidade de ajuste é 0.1[Hz].
O ajuste da freqliéncia é entre 10.0 a 200.0[Hz]. Ajuste 0 a 99 torna invalido
Verifique antes de usar este parametro a pag. 250, "Controle de Damping".

2C

Ajuste do 1°
filtro de damping

-200a 2000
<0>

0.1Hz

Quando vocé ajusta Pr2B (1?2 freqiiéncia de damping), ajuste aqui um
valor pequeno quando ocorrer saturacdo de torque e um valor maior se
vocé neceessitar de uma resposta rapida. Para operacdo normal ajuste
em 0. Mai informacgdes na pag 250 "Controle de Damping".

<Cuidado>

O ajuste € limitado por 10.0[Hz]-Pr2B =Pr2C=Pr2B

2D

22 freqliéncia
de damping

0 a 2000
<0>

0.1Hz

Vocé pode ajustar a 22 frequiéncia de damping no controle de damping
suprimindo a vibracéo da carga.

O drive faz medicéo da vibragéo na borda da carga. A unidade de ajuste € 0.1[Hz].
O ajuste da frequéncia € entre 10.0 a 200.0[Hz]. Ajuste 0 a 99 torna invalido.
Verifique antes de usar este parametro a pag. 250, "Controle de Damping".

2E

Ajuste do 2°
filtro de damping

-200 & 2000
<0>

0.1Hz

Quando vocé ajusta Pr2D (22 freqiiéncia de damping), ajuste aqui um
valor pequeno quando ocorrer saturagdo de torque e um valor maior se
vocé neceessitar de uma resposta rapida.

Para operacdo normal ajuste em 0. Mai informacdes na pag 250
"Controle de Damping".

<Cuidado>

O ajuste é limitado por 10.0[Hz]-Pr2B =Pr2E=Pr2D

2F

Freqiiéncia do
filtro adaptavel

0a64
<0>

Ajuste da freqiéncia do filtro adaptavel. de acordo com a tabela da
pag P.234. Este parametro pode ser ajustado automaticamente e ndo
ser alterado com o filtro adaptavel ativado. (Com Pr23 em um valor
diferente de 0).

0to4 Filtro desativado.

51048 Filtro ativado.

49 to 64 FFiltro ativado trocas de acordo com Pr22.

Este parametro é salvo na EEPROM a cada 30 minutos quando o filtro
adaptavel é valido. Assim quando o filtro adaptavel esta ativado e for
desligado e religado o drive as acdes do filtro adaptavel partirdo do ultimo
valor salvo na EEPROM e néo do valor ajustado no inicio.
<Cuidado>
Quando vocé necessitar reinicializar os parametros do filtro adaptavel,
desative o filtro adaptavel, mude Pr23 para 0, e ative o filtro novamente
de acordo com a parametriza¢do adequada.
Verifigue a pag. 239 (Liberando a fung¢do de ganho automético)
para mais detalhes.

<Notas>

» Pardmetros com sufixo "*" sé passarao a ter validade apés desligar e religar o drive.

» Par@metros em que o valor do ajuste de fabrica possui o sufixo "*" serdo automaticamente ajustados durante o
tuning de auto-ganho em tempo real. Quando vocé trocar manualmente os valores, invalida o tuning do auto-
ganho em tempo real, veja na pag. 239, "Liberando a fungéo de ajuste de ganho automético".
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ETALTE

[Conexao e Setup do Modo de Controle de Posicao]

Parametros para ajuste (Funcéo de troca do 2° ganho)

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo rs‘%ag Unid. Func&o/Contelido
30 Configuragéo 0a1l - Vocé pode selecionar a forma de troca do 1° e 2° ganho ou da agéo PI/P.
do 2° ganho <1>* Ajuste Selecdo de ganho
0 1° ganho (PI/P troca habilitada) *1
<1>* 1°/2° ganho - Habilitado *2

*1 Troca da agdo entre PI/P com a entrada de roca de ganho (GAIN CN X5,
Pin-27). A acdo PI é fixa se Pr03 (Selecao de limite de torque) estiver em 3.

Entrada de GAIN Acéo do loop de velocidade
Aberto Acéo PI g
Fechado Agédo P 58
*2 Para troca entre o 1° e 0 2° ganho, veja mais na pagina 243, g =
"Funcéo de troca de ganho". 2 ;
31 1° modo de 0alo - Vocé pode selecionar as condigfes de troca entre 0 1° e 0 2° ganho %é
chaveamento de controle|  <0>* qguando Pr30 estiver ajustado em 1.
Ajuste Condicdes de troca de ganho
<0>* Fixo no 1° ganho.
1 Fixo no 2° ganho.

2 =1 | 2°ganho selecionado quando a entrada de ganho estiver em ON. (Pr30 ajustado em 1.)

3 *2 2° ganho selecionado quando a variagdo do comando de torque é maior que o ajuste de

Pr33 (1° nivel do chaveamento de controle) e Pr34 (12 hiterese do chavemanto de controle).

4 *2 Fixo no 1° ganho.

5 *2 2° ganho selecionado quando a variagdo do comando de velocidade é maior que o ajuste de

Pr33 (1° nivel do chaveamento de controle) e Pr34 (12 hiterese do chavemanto de controle).

* 2° ganho selecionado quando a variagdo do desvio de posi¢do € maior que o0 ajuste de

Pr33 (1° nivel do chaveamento de controle) e Pr34 (12 hiterese do chavemanto de controle).

7 *2 | 2° ganho selecionado quando mais de 1 pulso de comando existir no intervalo de 166ps.

*2 | 2° ganho selecionado quando o contador de desvio de posi¢éo exceder o ajuste de

Pr60 (Range de posicionamento completo).

* 2° ganho selecionado quando a velocidade atual do motor exceder o ajuste de

Pr33 (1° nivel do chaveamento de controle) e Pr34 (12 hiterese do chavemanto de controle).
*2 | Troca para o 2° ganho quando existir comnado de posicao.

10 Troca para o 1° ganho quando néo existir comando de posigcdo e o tempo de Pr33 ja haver sido

executado e a velocidade for menor que o ajustado em Pr33—34[r/min].

*1 Fixado no 1° ganho independente da entrada GAIN, quando Pr31
estiver em 2 e Pr03 (Selecéo de limite de torque) estiver em 3.
*2 Para troca de niveis e tempos veja a pag. 243, "Funcao de troca de

ganhos".

32 1° tempo de atraso |0 a 10000 | x 166us | Vocé pode ajustar o tempo de atraso do retorno do 2° para o 1° ganho,

do chaveamento <30>* qguando Pr31 estiver ajustado para 3, 5 ou 10.

de controle
33 1° nivel do 0 a 20000 - Vocé pode ajusta a troca (Julgamento) do nive do 1°e 2° ganhos, quando

chaveamento <50>* Pr31 estiver ajustado para 3, 5, 6, 9 ou 10.

de controle A unidade varia dependendo do ajuste de Pr31 (1° modo de chaveamento de controle)
34 12 hiterese do 0 420000 - Vocé pode ajustar a largura da histerese

chaveamento <33>* que sera implantada acima ou abaixo

de controle do nivel dg julgamento ajustadp em Pr3s | 2 —

Pr33. A unidade depende do ajuste \ﬂ

de Pr31. As agdes de Pr32 (Atraso), 0
Pr33 (Nivel) e Pr34 (Histerese) sao
apresentadas na figura ao lado.

1°ganho 12° ganho! .1° ganho

i Pr32
<Cuidado>

O ajuste de Pr33 (Nivel) e Pr34 (Histerese) séo validos como valores
absolutos (positivo/negativo).
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ETALTE
Ajuste de parametros

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo rSaerggg Unid. Funcao/Conteldo
35 Tempodechaveamento |0 — 10000 |(ajuste de| Vocé pode ajustar passo a passo
do ganho de posicdo | <20>* |valor +1) | o tempo de chaveamento  €-9.) 108 FO% . Kp1(Pr10)>Kp2(Pris)
x 166us | para o ganho de posi¢cdo Kpl(Pr10) — . #— [0] negrito
somente quando 0 1° e Pr3s=[0H_| N N B R
° £\ 2] -------
0 2° ganho forem valido. - T linha fina

Kp2(Pr18) —

. 1° ganho 2° ganho 1° ganho
<Cuidado> g >« g 9

O tempo de chaveamento é valido somente
se houver a troca de um pequeno ganho de posicéo para um grande ganho.

3D Velocidade de JOG | 0 —500 r/min | Vocé pode ajustar a velocidade de JOG interna do drive.
<300> Veja a pagina 75 para detalhes.

Parametros para controle de posicéao

Ajuste de fabrica : <>

o : Setup = .
Pr N°. Titulo range Funcéo/Conteudo
40 Selecdo da entrada Oal Vocé pode selecionar a forma como sera enviados os pulsos de comando, via
* de pulso de comando| <0> entrada foto-acoplador ou pela entrada exclusiva para line driver.
Ajuste Contelido
<0> Entrada foto-acoplador (X5 PULS1:Pin-3, PULS2:Pin-4, SIGN1:Pin-5, SIGN2:Pin-6)
1 Entrada exclusiva line driver (X5 PULSH1:Pin-44, PULSH2:Pin-45, SIGNH1:Pin-46, SIGNH2:Pin-47)
41 Setup de sentido Oal Vocé pode selecionar o sentido de rotagdo em relagdo aos pulsos de comando
* de pulso de <0> e ainda o formato dos pulsos de comando.
comando Ajuste de Pr4l | AjustedePré2 | Eqgrmato dol .
42 [setupdemodode | 0a3 | [SGPieEe (Sep e pulso de -2.““0 Comando CCW | Comando CW
inal
* entrada de pulso <1> comando) depulso) | comando
1 tl 1 tl
90° de Fase A e ] -
defasagem | PULS L I
Oou2 Pulso 2-fases | SIGN FaseB [< = [ | | =+
(Fase A + B) uu v .
Fase B estd 90° a frente da fase A.|Fase B estd 90° atras da fase A.
t3
Trem de pulso CW ]
<0> <1> rem EEUSO Z?(;‘NS : ==
Trem de pulso CCW o5
Trem de pulsg e I O O e = I B
3 + P PULS 4 5 : 4 t5 :
Sinal SIGN ==
t6 16 [t6 t6
1 tl 1 tl
90° de S Fase A [+ ] N
defasagem | PUL S
00U2 1550 2-fases SIGN [Fsee = =L 1 =
(Fase A +B) tl' t1 , t1 , T
Fase B estd 90° atrés da fase A. |Fase B esté 90° a frente da fase A.
Trem de pulso CW =
1 1 E PULS o :
Trem de pulso CCW SIGN
2 t2
Trem de pulso =l =S
3 + P PULS 4 15 : (4 15 :
Sinal SIGN [ N =BT T
6 16| t6 6
* Maximas frequéncias permitidas para pulso de comando e minimo tempo necessario de sinal.
. tiénci Tempo minimo de sinal necessario
Entrada I/F de sinal de PULS/SIGN Frequencia P
maxima 1 t2 3 ta ts te
Entrada exclusiva para trem de pulso tipo Line Drive 2Mpps 500ns | 250ns | 250ns | 250ns | 250ns | 250ns
Line driver 500kpps 2us lus lus lus lus lus
Entrada de trem de pulso PP E £ £ £ = £
Coletor aberto 200kpps 5us | 2.5us | 2.5us | 2.5us | 2.5us | 2.5us
O tempo de borda de subida ou borda de descida do sinal deve ser igual ou menor que 0.1ps.

| | |
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[Conexdo e Setup do Modo de Controle de Posicao]

Ajuste de fabrica : <>

° . Setu - -
PrN Titulo rangg Func&o/Contelido
43 Setup de inibicéo 0al Vocé pode selecionar entre a validagao e o invalidacéo do sinal de pulso de comando
de pulso de <1> através da entrada de inibicdo da entrada de pulso de comando (INH : CN X5 Pin-33)
comando Ajuste Entrada INH
0 Vaélido
<1> Invalido
A entrada de pulso de comando se inibida se a conexdo da entrada INH for aberta,
Caso vocé ndo use a entrada INH, ajuste Pr43 para 1, caso contrario sera
necessario fazer um jumper entre INH (CN I/F Pin-33) e COM- (Pin-41).
44 Numerador de divisdo|1 & 32767 | Vocé pode ajustar a resolugdo do simulador de encoder (X5 0A+ : Pin21, 21,
* da saida de pulso <2500> | OA-: Pin-22, 0B+ : Pin-48, OB- : Pin-49).
e Pr4a5=<0> (Ajuste de fabrica)
Vocé pode ajustar o numero de pulsos que serédo gerados a cada uma volta
completa do motor com ajuste de Pr44. O nimero de pulsos obtidos nas saida
de simulagdo OA e OB obdecera a formula abaixo:
Resolucéo da saida de pulsos por volta
= Pr44 (Numerador de divisdo da saida de pulso) X 4
* Pr45+0 :
A resolucdo da saida de pulsos pode ser dividida de acordo com a férmula
vista abaixo.
. i Pr44 (Numerador de divis<o da sa'da de pulso) N
Resolugdo da saida de pulsos por volta ’ — x Resolucéo do encoder
) Pr45 (Denominador da divisco de sa'da de pulso)
<Cuidado>
* A resoulgdo do encoder é 131072 [P/r] para encoder absoluto de 17-bit, e
10000 [P/r] para encoder incremental de 5-wire 2500P/r.
- N « A resolugédo da saida de pulsos ndo pode ser maior que a resolucéo do encoder.
15 D.e.ncimlnador, de (0232767 (Ajutes de fabrica estdo para resolugdo da saida de pulso ser igual a resolucéo do encoder.)
divisdo da saida <0> « A fase Z é acionada a cada uma volta do motor.
de pulso Quando a resolucéo obtida da saida de pulsos é um mltiplo de 4 a fase Z é ,
sincronizada com a fase A. Nos outros casos a fase Z tem uma janela de atuacéo
mais estreita e fora de sincronismo em relagdo a fase A.
lugdo d der x ——— é multiplo de 4 rl“dndrx%n”’mltild4
resolucdo do encoder x 5/ é multiplo de esolucdo do encode Pra5 3o é multiplo de
A _ ] L || A ] 1
B LT B L
z z I
Sincronizado Fora de sincronismo
<Nota>

s

* Para os parametro com sufixo "*" € necessério desligar e religar a alimentacdo do drive para que 0s
mesmos tenham efeito.
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ETALTE
Ajuste de parametros

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo rsfﬁgg Func&o/Contelido
46 Légica da 0a3 Vocé pode ajustar a fase B da saida de pulsos para modificar a légica de saida. (X5 OB+
* saida de pulso <0> : Pin-48, OB-: Pin-49). Com este parametro, vocé pode reverter a relacéo entre a

fase A e a fase B.

motor em rotacdo CCW motor em rotacdo CW

Setup Fase A

value (OA) ] [ ]
o2 | e L L L LT L
vs e | L LT L L]

Pra6 Logica da Fase-B Origem da saida

<0> Sem reversao Posicéo do encoder
1 Revertida Posicédo do encoder
2 *1 Sem reversao Posic&o do sensor externo
3 *1 Revertida Posic&o do sensor externo

*1 A origem da saida 2 e 3 em Pr46 somente é vélida em loop fechado de controle.

48 Funcdes relacionadas ao redutor eletronico (Pr48 a 4B)
1° opcéo 0210000 | Funcéo de reducéo eletronica (Divisdo/multiplicacéo dos pulsos de comando)
de numerador <0> « Finalidades da funcéo

(1) Vocé pode ajustar a resolugdo do motor para entrada de pulsos de comando.
0210000 (2) Vocé pode diminuir a resolu¢do caso ndo obtenha a velocidade desejada devido a limite de
frequéncia de saida do controle (PLC, CNC, ...), aumentando assim a velocidade do motor.

49 2° opcao

de numerador <0>  Diagrama de bloco da reducao eletronica

4A Multiplicador 0ai7 Pulso d; *1 | 1° numerador (Pr48) ) Multiplicador (Pr4A Comando ,
comando o X interno Contador
«1 |2 dor (Pr49 on
do numerador <0> — |1 [Znumerador (Prd9) = > praghionit
| Denominador (Pr4B) |
- N Pulsos de
4B Denominador 0a 10000 feedback 10000P/rev
<10000> (Resolugdo) ou

217P[rev
 Selecdo do "Numerador" da reducéo eletrénica.

*1 : Selecione o 1° ou 2° numerador através da entrada Redutor Eletrénico
(DIV : CN X5, Pin-28)

Entrada DIV aberta 1° numerador selecionado (Pr48)

Entrada DIV fechada 2° numerador selecionado (Pr49)

A reducdo eletrdnica é ajustada conforme a formula abaixo.

* Quando o numerador é <0> (Default): Numerador(Pr48,49)X2Pr4A)  automati-
camente € ajustada a resolucdo de
acordo com o valor em que esta
no parametro Pr4B.

Resolucéo do encoder

Resolugéo do encoder para 1 volta do motor (Pr48)

Relagéo de reducéo =

e quando o numerador# 0 :

Numerador (Pr48,49) X 2 Multiplicador (Pr4A)
Denominador (Pr4B)

Relacéo de reducéo =
<Cuidado>
No atual célculo do numerador (Pr48, Pr49) X2PrA 4194304 (Pr4D ajuste de valor

+1) sera o valor maximo.

(continua na préxima péagina)
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ETALTE

[Conexdo e Setup do Modo de Controle de Posicao]

Ajuste de fabrica : <>

° " Setup = .
Pr N°. Titulo range Funcao/Conteudo
Funcdes relacionadas ao redutor eletrénico (Pr48 a 4B) (Continuagao da pagina anterior)
48 12 opcéo <Exemplo de ajuste com numerador diferente de 0>
do numerador * Quando a razdo divisdo/multiplicacéo for igual a 1, € essencial fazer a relagéo de
resolucdo para uma volta do motor com a entrada de comando (f).
29 22 onCAD Quando a resolucéo do encoder é 10000P/r, necessita-se de f=5000 pulsos no caso
pe de duplicar a resolucéo. ou de f=40000 pulsos no caso de dividir a resolugéo por 4,
do numerador no caso de querer dar uma volta no eixo do motor.
4A Multiplicador « Ajuste Pr48, 4A e 4B de modo que multiplicando o comando interno (F) pela
do numerador equacdo tenhamos uma resolugéo igual a do encoder (10000 ou 27),
f x Prd8 x 2PrdA
4B Denominador F=————— = 10000 ou 27
PraB
F : Quantidade de pulsos de comando interno para uma volta do motor
f : Pulsos de comando do controlador para uma volta do motor.
Resolucéo do encoder 217(131072) 10000 (2500P/r x 4)
Exemplo 1 PraA PraA
resolucéo desejada de 5000 [0]
Prag|l) x 2 Pr48 [10000] x 2
pulsos por volta do motor
Pr4B |5000 Pr4B | 5000
Exemplo 2 PraA PraA
resolugéo desejada de 40000 [0]
pulsos por volta do motor Pr48[1] x 2 Pra8|[2500|x 2
Pr4B {10000 Pr4B 10000
4C Ajuste de atraso 0a7 | O filtro de amortizagdo € o primeiro filtro de atraso inserido apds a reducdo
primario de <1> eletrbénica.
amortizagao Finalidades do filtro de amortizagéo
* Reduz o passo do motor quando o pulso de comando for aspero.
* Exemplos que causam o envio de pulso de comando aspero;
(1) quando vocé ajusta um multiplicador muito alto (10 vezes ou mais).
(2) quando a frequiéncia do pulso de comando for muito baixa.
Ajuste a constante de tempo do filtro de amortizacéo em 8 niveis através de Pr4C.
Ajuste Constante de tempo
0 Sem filtro
<1> Constante de tempo pequena
| |
7 Constante de tempo grande
4D Ajuste de 0a31 | Vocé pode ajustar a média de tempo dos movimentos do filtro FIR cobrindo os pulsos
* amortizacdo - FIR <0> de comando. (Ajuste + 1) Tempo médio transformado.
4E Modo de zeramento| 0a 2 Vocé pode ajustar as condi¢cdes do zeramento do contador de desvio através da
de contador <1> entrada CL (Pin-30).
de desvio Ajuste Condic6es de zeramento
0 Zerar contador com nivel 1 (feche a entrada por pelo menos 100us)*1
<1> Zerar contador com nivel O (abra a entrada por pelo menos 100 ps)*1
2 Invalido
*1 : Tempo minimo do sinal CL.
CL(Pin-30) I—I .
© ' 100us ou maior
4—
<Nota>

7

» Para os parametro com sufixo "*" é necessario desligar e religar a alimentacao do drive para que 0s
mesmos tenham efeito.
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ETALTE
Ajuste de parametros

Parametros para controle de velocidade e torque

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo rsaerﬁag Unid. Funcao/Contetido
5E 1° setup de 0 a 500 % Vocé pode ajustar o valor de limite de saida de torque do motor (Pr5E : 1°
limite de torque <500> torque, Pr5F : 2° torque). Para sele¢do do limite de torque, veja Pr03
%0 (Selegéo de limite de torque).

Esta fungdo limita o torque max. que inside sobre o motor, o drive
5F 2° setup de 0a500 % limite a disponibilidade de torque através deste parametro.

Em operacgdo normal, o drive permite aprox. 3 vezes o torque nominal
do motor instantaneamente. Se esta 3 vezes de torque for muito grande
e possa causar problemas na carga (Maquina), vocé pode usar esta

funcao para limitar o torque max..
gaop g torque [%]

limite de torque <500>
*2

« Ajuste o valor da razéo de 300(Max.);
torque em %. com Pr5E=150 200t
* O exemplo ao lado ajuste 1004

de 150% com Pr03=1.
« Pr5E limite o torque max. em
ambas as diregcbes CCW e CW.

4 veloc..
(Max.)

r300

<Cuidado>

Vocé néo pode ajustar um valor maior que o valor de ajuste maximo de
fabrica . Este parametro ndo pode ser alterado com o servo em
funcionamento. O ajuste maximo varia dependendo da combinagéo
motor e drive. Para detalhes verifigue a pag 57, "Ajuste do limite de
torque.

<Nota>
* O valor dos parametros de ajuste de fabrica com sufixo "*2", dependerdo da combinacao de drive e motor.

Parametros para sequenciamento

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo ?‘;ﬁgg Unid. Funcé&o/Conteldo
60 Range de 0a Pulso | Ajuste a janela de sincronismo do sinal de posicionamento completo
posicionamento 32767 (COIN : CN X5, Pin-39).
completo <131> O sinal de posicionamento completo (COIN) sera acionado quando o

valor do contador de desvio forx (valor de ajuste), depois que a entrada
de pulsos for completada.

The setup unit should be the encoder pulse counts at the position control
and the external scale pulse counts at the full-closed control.

« Unidade bésica de desvio de pulsos é a resolugéo do encoder, e varia
de acordo com 0s modelos abaixo.
(1) 17-bit encoder : 217 = 131072
(2) 2500P/r encoder : 4 X 2500 = 10000

<Cuidados>

1. Se vocé ajustar um valor
pequeno em Pr60, o tempo
gue o sinal COIN ficar ligado
se tornard muito grande,ou | o N\--------
causard vibracédo na saida.

2. O ajuste "Range de posicao |

completa” n&o afeta a precisdo ol m .

do posicionamento final.

desvio de K
pulsos

Préo
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ETALTE

[Conexao e Setup do Modo de Controle de Posicao]

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo rsesrgag Unid. Func&do/Contetido

61 Velocidade zero 10 & r/min Vocé pode ajustar a janela em que a saida de sinalizagdo de velocidade
20000 zero ficara acionada (ZSP : CN X5, Pin-12 ou TCL : CN X5, Pin-40) em RPM.
O sinal de deteccdo da velocidade zero (ZSP) serd acionado quando
a velocidade do motor estiver de acordo com o parametro Pr61.

<50>

O ajuste de P61 é valido para os
sentidos CCW e CW de rotacéo
do motor.

» Existe uma histerese fixa de 10 rpm.

velocidade

(Pr61+10) rpm

/ (Pr6110) rpm

ZSP_| ON I_

63 Setup da saida de 0a3 - Vocé pode ajustar a acao do sinal de posicionamento completo (COIN :
posicionamento <0> Pin-39 de CN X5) combinado com o parametro Pr60.

2
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completo Ajuste Acdo do sinal de posicionamento completo
(In-position)

O sinal se tornaréa ativado quando o desvio de posigao for menor
gue o valor de Pr60 (Range de posicionamento completo)

O sinal ativara quando nédo ha comando de posi¢éo e o desvio de
posicéo for menor que Pr60 (Range de posicionamento completo).

O sinal ativara quando ndo ha comando de posigao, o sinal de

2 velocidade zero estiver ativado e o desvio de posic¢ao for menor
qgue Pr60 (Range de posicionamento completo).

O sinal ativara quando ndo ha comando de posi¢ao e o desvio de

3 posicéo for menor que Pr60 (Range de posicionamento completo). O sinal
fica retido em "ON" até o proximo recebimento de sinal de comando.

<0>

1

65 Selecdo da funcéo de 0ail - Vocé pode selecionar ativar ou ndo a fungao de protegdo Errl3 (Protegao
alarme em Power Off <1> de subvoltagem) quando perde a alimentagdo continuamente por um
tempo maior que ajustado em Pré6D (Tempo de deteccao Power-OFF).

Ajuste Acao da protecédo de baixa voltagem

Quando a alimentacéo é desligada durante Servo-ON, Errl3

0 nédo sera ativada e o drive ird para Servo-OFF. O drive retornara
para Servo-ON novamente ap6s o retorno da alimentagao.
Quando a alimentagao é desligada durante o Servo-ON, o drive
entrada em falha do tipo Errl3 (Protegdo de subvoltagem).

<1>

<Cuidado>

O parametro é invalidado quando Pr6D (Tempo de detecgédo Power-OFF)
ajustado em 1000. Err13 (Protecdo de subvoltagem) é disparado quando

o0 ajuste de P6D é grande e a voltagem P-N do conversor falhar abaixo da
especificada antes da deteccdo de falha na alimentagao especificada em,
Pr65. Verifique a pag. 42.

66 Sequencia de oaz2 - Vocé pode ajustar a condi¢cdo de desaceleracdo e travamento do eixo

quando a entrada (CCWL : Conector CN X5, Pin-9 ou CWL: Conector

CN X5, Pin-8) de fim de curso for ativada.

Ajuste [Durante desaceleragdo| Eixo parado Desvio de contagem
Freio dindmico [Comando de torque=0

acionado para dire¢do inibida

Comando de torque=0|Comando de torque=0
para direcdo inibida para dire¢éo inibida

Comando de torque=0| Limpar antes/
para direcdo inibida | desacelerar depois

* funcéo de <0>
fim de curso

<0> Retido

Retido

2 Para de emergéncia

<Cuidado>
No caso de ajustado para 2, o limite de torque durante a desaceleracéo sera
ajustado pelo valor de Pr6E (Ajuste de torque da parada de emergéncia).

<Nota>
* Para os parametro com sufixo "*" € necessério desligar e religar a alimentacéo do drive para que 0s
mesmos tenham efeito.
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Ajuste de parametros

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo rsaerﬁsg Unid. Funcao/Contetido
67 Sequéncia para 0a9 - Quando Pr6é5 (Seliéncia da funcéo de alarme em Power OFF) € 0, vocé pode ajustar,
desligamento <0> 1) a acdo na desaceleragéo e travamento do eixo
2) o zeramento do contador de desvio de contagem
depois do desligamento a alimentagéo principal do servo.
. Acédo Contador de desvio
Ajuste - -
Desaceleracéo Eixo parado
<0> DB DB Limpa
1 Por inércia DB Limpa
2 DB Por inércia Limpa
3 Por inércia Por inércia Limpa
4 DB DB Retido
5 Por inércia DB Retido
6 DB Por inércia Retido
7 Por inércia Por inércia Retido
8 Para de emergéncia DB Limpa
9 Para de emergéncia Por inércia Limpa
(DB: Acéo do freio dindmico)
<Cuidados>
No caso de ajuste do valorpara 8 ou 9, o limite de torque seréa ajustado
pelo valor de Pr6E (Ajuste de torque da parada de emergéncia).
68 Seqiiéncia oas - Vocé pode ajustar a agdo durante a desaceleracdo ou travamento do eixo
para alarme <0> ocorridas pelo disparo de alarmes que geram erros que causam a parada
em emergéncia.
Ajuste Acao Contador de desvio
Desaceleragdo Eixo parado
<0> DB DB Retido
1 Por inércia DB Retido
2 DB Por inércia Retido
3 Por inércia Por inércia Retido
(DB: Acao do freio dinamico)
<Cuidados>
O contetdo do contador de desvio serda sempre limpo quando se fizer o
reset do alarme. Veja a apagina 43 para mais informacdes.
69 Sequéncia de 0ao9 - Vocé pode ajustar,
Servo-Off <0> 1) a agdo na desaceleracéo e travamento do eixo
2) o zeramento do contador de desvio de contagem
A tabela com as possibilidade de ajustes de Pr69 é a mesma utilizada para
0 ajuste de Pr67. Veja logo acima a tabela de ajuste.
Veja na pag. 44 "Time Chart" da agdo em caso de servo-off.
<Nota>

s

* Para os parametro com sufixo "*" € necessério desligar e religar a alimentac&o do drive para que 0s

mesmos tenham efeito.
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[Conexdo e Setup do Modo de Controle de Posicao]

Ajuste de fabrica : <>

o " Setu ; x g
Pr N°. Titulo rangg Unid. Funcao/Contetdo
6A Ajuste daacdodo | 0a 100 2ms Vocé pode ajustar o tempo que o motor leva para desenergizar quando
freio mecanico com <0> o sinal de freio aberto é desenergizado (BRK-OFF: CN X5, Pin-10 e 11).

motor parado Este tempo é usado quando ndo existe movimento do motor.

* Ajuda a prevenir micro movimentos/  SRV-ON oN OFF
pequeno movimento em trabalho

devido ao delay de ac&o do freio BRK-OFF "beradol " fechado

Depois que ajustar Préaz tb |, —
a sequencia de disparo do freio solto ! travado
mecanico quando o servo vai para '

Servo-OFF, fica igual ao lado Goer9iz850 energizado |Qr?e°r§izad~
l Pr6A
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6B Ajuste de acdodo | 0a 100 2ms Funcionamento semelhante ao Pr6A, mas que € utilizado quando o sinal
freio mecanico com <0> Servo-ON desliga (SRV-ON : CN X5, Pin-29) durante um movimento
do motor Brake-OFF é liberado ap6s o tempo (BRK-OFF : CN X5,
Pin-10 and 11) ajustado em Pr6B.

motor girando

. Aj_uda a prevenir que o SRV-ON ON OFF
freio estrague por acionar com
motor ainda girando BRKOFF release [~ hoid
* Se ocorrer Servo-OFF durante o th
. . actual [r———
giro do motor, conforme a figura

brake energized" non-
ao lado, ajuste para que o tempo

energized

PréB seja o suficiente para que motor N\ ! 30r/min
0 motor esteja abaixo de 30 rpm. energization ; :

: 1
6C Ajuste de uso do oas - Com este parametro, vocé pode selecionar o uso do resistor regenerativo
* resistor de para incorporado ou 0 uso de resitor regenerativo externo.
que os regeneracio Frame Ae B Instalado entre RB1 e RB2 do conector CN X2 no caso caso dos frames
externa <3> A & D, e entre e entre P e B2 do bloco de terminais nos frames E e F.
e Ajuste _[Resistor regenerative] ___sophiges s coslinr regenaive __
<0> O circuito de processamento regenerativo sera
<0> L ativado e a protecdo de sobrecarga do resistor
(Frame C, |Resitor incorporado regenerativo sera disparada para o resistor
D,E eF incorporado (aprox. 1% do servigo).

O drive dispara a protecéo de sobrecarga

. regenerativa (Errl8), quando o circuito de

1 Resistor externo | processamento regenerativo é ativado e néo
excede a 10% do servico.

O circuito de processamento regenerativo é

2 Resistor externo | ativado, mas a protegao de sobrecarga
regenerativa ndo é ativada.

O circuito de processamento regenerativo e a
<3> S . protecéo regenerativa estio desativados e
(Frame A, B em resistor toda potencia regenerativa é dissipada sobre
0s capacitores internos.

<Observagdes>

Instale uma protecéo externa com fusivel térmico quando utilizar um
resistor regenerativo externo.

Sem a protec¢éo o resistor de regeneragéo pode aquecer acima do normal
e causar a queima do mesmo, independente da validagdo ou nao da
protecdo de sobrecarga de regeneracao.

<Cuidados>

Quando usar o resistor incorporado ndo ajuste um valor diferente de 0.
N&o toque no resistor de regeneracéo externo. O resistor de regeneragao
externo pode estar muito quente e causar queimaduras.

<Nota> < Para os parametro com sufixo ™" & necessario desligar e religar a alimentagao do drive para
que os mesmos tenham efeito.
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Ajuste de paramentros

Ajuste de fabrica : <>

Pr N°. Titulo rsfr%g Unid. Fung&o/Contetdo
6D Tempo de detecgdo(35a 1000 | 2ms Vocé pode ajustar o tempo para deteccao de falta de alimentacéo no
* Power-OFF <35> circuito de poténcia.
A deteccéo de falta de alimentagéo € invalida se ajustar Pr6D em 1000.
6E Torque para parada| 0 & 500 % Vocé pode ajustar o limite de torque no caso das emergéncias abaixo.
de emergéncia <0> * Desaceleracgéo por fim de curso com Pr66 (Sequencia de fungéo de fim

de curso) ajustado em 2.

* Desaceleracdo quando Pr67 (Sequéncia para desligament) o for
ajustado para 8 ou 9.

» Desaceleracao quando Pr69 (Sequiéncia de Servo-OFF) for ajustado
para 8 ou 9.

O limite de torque normal sera usado se Pr6E estiver ajustado em 0.

70 Ajuste do excesso |0a 32767 | 256 x | ¢ Vocé pode ajustar o range do excesso do desvio de posigao.

de desvio de posi¢@o| <25000> |resolugdo| * Ajuste com a contagem de pulsos do encoder e com a contagem de
pulsos do sensor externo de posicdo (Quando disponivel).

* Err24 (Erro de detecgdo de excesso de desvio de posicao) torna-se
invalido se Pr70 for ajustado em 0.

72 Ajuste do nivel de | 0 a 500 % « VVocé pode ajustar o nivel de sobrecarga. O nivel de sobrecarga sera de

sobrecarga <0> 115% se Pr72 for ajustado em 0.

» Use normalmente com ajuste em 0. Outros valores podem ser ajustados
guando necessitar diminuir o nivel de sobrecarga.

* O ajuste deste parametro é limitado ao nominal do motor que é de 115%.

73 Ajuste do nivel de |0 & 20000 rpm * Ajuste do nivel de sobre-velocidade do motor. A sobre-velocidade pode

sobre-velocidade <0> ser até 20% acima da maxima velocidade do motor se Pr73 estiver em 0.

» Use normalmente com ajuste em 0. Outros valores podem ser ajustados
guando necessitar diminuir o nivel de sobre-velocidade.

* O ajuste deste parametro é limitado a 20% da velocidade méaxima do
motor.

<Cuidado>

A deteccéo de erro tem a tolerancia de+3 rpm no caso de encoder absoluto

e toleréncia de +36 rpm no caso de utilizar encoder incremental.

<Notes>
* Para os parametro com sufixo "*" & necessério desligar e religar a alimentacdo do drive para que 0s
mesmos tenham efeito.
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