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Prefacio

Prezados senhores (as),

Estamos honrados com a sua compra dos produtos da GSK CNC Equipment Co.,
Ltd. Este manual introduz detalhadamente a propriedade de instalagdo, conexéo,
depuracéo, operacdo e manutencdo do DAT Série Controlador Servo AC. Para garantir
um trabalho seguro e eficiente, por favor leia atentamente este manual antes da

instalacéo e operacdo do equipamento.

Novos produtos da Série DAT Unidade de Transmissdo Servo AC incluem
DAT2030, DAT2050, DAT2075, DAT2100, e alguns modelos como DAT2030C,
DAT2050C, DAT2075C e DAT2100C.

Este manual se aplica a versdo do software: V1.05 de DAT2000 série e V1.05
de série DAT2000C.

Por favor, leia atentamente o manual antes de sua instalacdo e utilizagcédo do
produto, para garantir que o mesmo funcione com seguranc¢a, normalidade e

eficiéncia.

Para evitar que ocorram ferimentos pessoais ao operador e danos a maquina, por

favor, preste atencao na legenda abaixo, enquanto vocé Ié este manual.

A Perigo Se o motor ndo funcionar corretamente, ele podera causar danos ou morte.
A Atencéio Se o motor ndo funcionar corretamente, ele podera causar prejuizo
pequeno, médio ou até mesmo a perda da propriedade do equipamento.




A Nota

laTalal

rer.

Se este rétulo ndo for notado, resultados inesperados poderdo

@ Lembre-se de requisitos importantes e instru¢des para usar durante a operacao.

® Ele indica proibi¢cdo (O que ndo se deve fazer).

@ Ele indica execucéo forcada (O que se deve fazer).
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Por favor, aperte cada terminal do circuito
principal, com a for¢a adequada.

Se o0 usuério ndo obedecer esta

instrugédo, poderéa causar a perda da
conexéo, faisca no fio ou até mesmo um

incéndio.

Por favor, certifique-se que a energia elétrica
esta desligada antes da instalagéo.

Se o0 usuario ndo obedecer esta
instrucdo, podera causar um choque elétrico.

A fiacdo e revisdo devem ser feitas por
profissionais de engenharia elétrica.

Se o usuéario néo obedecer esta

instrugdo, podera causar um choque elétrico
ou um incéndio.

Respeite 0 método de ligacdo do manual.

Se o0 usuério ndo obedecer esta
instrugéo, podera causar danos ao
equipamento e choque elétrico.

Atencao

Por favor, ndo toque no interruptor com a
mé&o molhada.

Se 0 usuério ndo obedecer esta

instrucdo, podera causar um choque elétrico.

Por favor, monte a unidade de disco e
mantenha-a longe de materiais inflamaveis.

Se o0 usuério néo obedecer esta
instrucédo, podera causar um incéndio.

O terminal PE da unidade servo deve ser
aterrado.

Se 0 usuario ndo obedecer esta
instrucdo, podera causar um choque elétrico.

As operagdes de movimento, fiagdo, testes e
manutencdo somente podem ser feitas 5
minutos apés o desligamento.

Se o0 usuéario néo obedecer esta
instrugéo, podera causar um choque elétrico.

Por favor, aperte o terminal de entrada e de
saida do motor.

Se o0 usuério néo obedecer esta
instrugédo, podera causar um incéndio.

Por favor, ndo coloque as méaos na unidade
de servo.

Se 0 usuério ndo obedecer esta
instrugdo, podera causar um choque elétrico.
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Por favor, ndo abra a tampa da placa
terminal com a mAaquina ligada e em
execugao.

® Se o usuério ndo obedecer esta

instrugéo, podera causar um choque elétrico.

Unidade de Servo AC da série DAT

Por favor, ndo contatar diretamente com
terminal de conexao de circuito principal da
unidade de disco.

Se o0 usuério ndo obedecer esta
instrucdo, podera causar um choque elétrico.

Nota

A unidade de disco deve ser inicializada
quando a alimentagdo € reincializada, o
usuario ndo pode utilizar o aparelho eixo do
servo motor.

Se o usuario ndo obedecer esta
instrucdo, podera ter danos pessoais.

N&o coloque o cabo na borda afiada e nédo
faca o cabo de carga pesada ou de tenséo.

@ Se 0 usuéario ndo obedecer esta

instrucdo, podera causar danos ou choque
elétrico.

N&o impedir a difusdo de calor ou colocar

objetos no ventilador do radiador.

Se o0 usudrio ndo obedecer esta

instrucdo, podera causar danos ou incéndio.

Ao remover a tampa na placa terminal, o
usuério ndo deve utilizar dispositivo da
unidade quando a alimentacgéo esté ligada.

Se o0 usuario ndo obedecer esta
instrugdo, podera causar choque elétrico.

Atencéao

Marque o motor com a unidade de
assisténcia adequada.

Se o0 usuario ndo obedecer esta
instrucdo, poderd causar danos ao
equipamento.

Execute o carregamento ap6s ser realizada a
operacdo sem carga.Este procedimento se
realizado sera bem sucedido.

Se o0 usuéario ndo obedecer esta
instrucdo, poder4d causar danos ao
equipamento

O nivel de poténcia de cada terminal deve
corresponder ao especificado no manual do
usudrio.

Se o usuario ndo obedecer esta
instrugdo, podera causar danos ao
equipamento.

O alarme dispara antes da operacdo de
solugédo de problemas.

Se o usuario ndo obedecer esta
instrugdo, poderd causar danos ao
equipamento.
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N&o segure o eixo do motor e do cabo do Se elementos da unidade de
motor durante o transporte. acionamento do fuso estdo perdidos,
danificados ou n&o funcionam, por favor,

® contate imediatemente o vendedor.
Se o0 usuéario ndo obedecer esta @
Se o0 usuario ndo obedecer esta

instrucdo, poderd causar danos ao
equipamento. instrucdo, poderd causar danos ao
ealinamento

VI
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Atencéo

/Néo conecte o fio de alimentagéo
de entrada R, S, T no motor terminal
de saida, U, V, W.

@ Se 0 usuario ndo obedecer

esta instrugdo, podera causar danos
ao equipamento.

/Por favor, ndo toque no motor e
radiador da unidade de servo.

® Ele gera calor, se o usuério

ndo obedecer estd instrucdo, se
queimara.

fPor favor, ndo mude, desmonte ou
reparare a unidade de disco.

®Se 0 usuario ndo obedecer

esta instrucdo, podera causar danos
ao equipamento.

fPor favor, ndo ligar / desligar a
alimentag&o com freqiiéncia.

®Se 0 usuario ndo obedecer

estd instrugdo, podera causar danos
ao equipamento.

/Os parametros ndo podem ser
extremamente alterados ou
modificados.

®Se 0 usuario ndo obedecer

esta instrucado, podera causar danos
ao equipamento.

ﬂara a unidade de acionamento
sem uso, o dispositivo eletronico
interno é conhecido como residuo
industrial.

A unidade de acionamento
sem uso nao pode ser reciclada. Se
0 usuario ndo obedecer esta
instrucdo, poderd causar um
acidente.

VIl
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Responsabilidade pela seguranca

Responsabilidade do fabricante

- Ser responsavel pelo perigo apresentado ou controlado referente a concepcao e configuracao
da unidade servo fornecida, bem como de seus acessorios.

- Ser responsavel pela seguranca da unidade servo fornecida e seus acessorios.

- Seja responsavel pelas informacdes prestadas e orientacées aos seus USUarios.

Responsabilidade do usuario

- Ser treinado com seguranca, para desenvolver a operagdo da unidade do servo e se familiarizar
com os procedimentos operacionais de seguranca.

- Ser responséavel pelos perigos causados por adicionar, ou alterar a unidade servo original e os
seus acessorios.

- Ser responsével pela inobservancia das disposicfes relativas & operacdo, ajuste, instalagédo,

manutencdo e armazenamento no manual.

Este manual devera ser mantido pelo usuario final.

Estamos gratos a vocé por nos apoiar no uso de produtos da GSK.

VI
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CAPITULO1 INTRODUCAO AO PRODUTO

1.1 Conhecimentos basicos

12

» Principio basico do dispositivo acionamento servo AC

A unidade de acionamento consiste na unidade servo AC e na unidade servo-motor AC (O
servo-motor é referido como sincrono trifasico com ima permanente). Aproximadamente a onda
senoidal possui 120 ° de diferenca de fase (ou seja: DC-AC) séo gerados em trés fases estator
do servo motor através do controle on / off do tubo interruptor depois de trés fases corrente
alternada é retificada para corrente da unidade servo (nomeadamente: AC-DC). O campo
magnético rotativo é formado entre o rotor de onda senoidal corrente e entre o rotor do servo-
motor. O rotor do servo motor é formado por materiais especiais da terra que possuem
propriedades finas de anti-desmagnetizacdo, portanto, a interacdo entre o campo de motor de
rotor e do campo rotativo gera um campo eletromagnético binario para girar o rotor. Quanto
maior for a frequéncia da corrente que flui através do enrolamento do motor, maior sera a
velocidade do mesmo. Quanto maior a amplitude da corrente que flui através do enrolamento

do motor, maior sera o torque de saida (Torque = for¢ca x distancia).

O diagrama da corrente de retorno principal na figura, representa o codificador (encoder). Ver a
figura da pg 1-1.

‘ _
Posicao ,Velocidadeﬂf
Comando, comando, Controle
: +>C“ i©:> circuito
unidade de
onda PWM
Médulo Médulo i
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Figural-1 Diagrama atual de retorno principal da unidade de acionamento servo AC.

» Configuracao béasica do dispositivo de acionamento Servo

A unidade servo recebe a velocidade (ou posicao) de comando a partir de uma unidade de
controle (PC) com sistema de controle numérico (CNC) que controla a freqiéncia e a
magnitude da corrente do enrolamento do motor, e torna a velocidade (ou dngulo de rotor) do
motor de rotor abordagem para a velocidade (ou posi¢éo) do valor de comando. O desvio entre

o valor atual do motor de velocidade do rotor (ou angulo de rotor) e o valor do comando é



obtido através do sinal de retorno do encoder. Além disso, a unidade servo ajusta
constantemente frequéncia e magnitude da corrente no enrolamento do motor para fazer o
desvio entre o valor atual do motor de velocidade (ou rotor) e o valor do comando dentro de

uma gama requerida. A configuracdo basica do sistema de servo é mostrado na Figura 1-2.
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Figural-2 A configuracéo bésica do dispositivo de acionamento servo AC

» Conceito geral de controle

» Controle: O processo de tornar a propriedade (por exemplo: Velocidade) do objeto (por
exemplo: Servo-motor) ficar ou préximo do valor previsto é chamado de controle. O objeto
acima mencionado é chamado objeto controlado. Quantidade controlada (Variavel): A
propriedade do objeto controlado. A unidade de controle (controlador), por exemplo: O
dispositivo para obter um controle. Montagem: O valor previsto (valor de comando) da
guantidade controlada que é recebido pela unidade de controle. Retorno: A quantidade
controlada é tomada como entrada do controlador que o afeta. Dispositivo de retorno: O
dispositivo para detectar a quantidade controlada. De acordo com a dire¢éo varia a quantidade
controlada e é definida a saida do controlador, o retorno é dividido em retorno positivo (o
mesmo sentido) e retorno negativo (sentido oposto). O sistema de controle consiste no
controlador utilizado para alcancar o controle da quantidade controlada, o objeto controlado e o
dispositivo de retorno. O dispositivo de acionamento é dividido em circuito fechado de controle
e de circuito aberto de controle, de acordo com a presenca e auséncia de dispositivo de
retorno, e a posi¢cdo da unidade de retorno. O circuito fechado introduzido neste manual € de
circuito fechado de retorno negativo.

» Na unidade de acionamento do servo AC introduzido neste presente manual, a unidade
servo é um controlador, o servo-motor é objeto controlado, a velocidade do motor (ou angulo de
rotor) € uma quantidade controlada, e o encoder do servo motor é um dispositivo de retorno. A
velocidade real é detectada pelo encoder e é utilizada para o controle do retorno da velocidade.
Portanto, a unidade de acionamento servo AC pertence ao sistema de circuito fechado de
controle.

® Controle em circuito aberto: Nao ha dispositivo de retorno no sistema de controle, e o

valor real da quantidade controlada ndo afeta a saida do controlador. Exemplo: O mecanismo
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de acionamento do motor de passo. Apds a saida da seqiiéncia atual é alterada a unidade
servo-motor de passo, e a rotacdo do rotor do motor de passo varia. Uma vez que o motor de
passo ndo é normalmente instalado, a velocidade ou posicdo do dispositivo de retorno e a
rotacdo do motor do rotor ndo pode variar com precisdo e com a mudanca da sequéncia de
fase atual, o que provoca o chamado "passo de saida".

O Controle de circuito aberto é mostrado na Figura 1-3.

Maquina

—

Configuracao
comando -
—»| Circuito |

Figura 1-3 Controle em circuito aberta

[ ¢

® Controle em circuito fechado: A quantidade controlada do sistema de controle é
detectada pelo dispositivo de retorno e € a saida para o controlador. Este processo atinge a
saida do controlador e, em seguida, altera a quantidade controlada. De acordo com o ponto de
deteccéo do dispositivo de retorno, o controle de circuito fechado ID é dividido em controle de
circuito totalmente fechado e controle de circuito semi fechado. Controle de circuito
totalmente fechado (Figura 1-4): A quantidade controlada é detectada diretamente pelo
dispositivo de retorno e é utilizada para o retorno.A posicdo mecanica € utlizada como
guantidade controlada, e se a régua de raspagem nao estiver fixada na maquina como
dispositivo de retorno de posi¢do, e o encoder do servo motor for tomado como um dispositivo
de retorno de velocidade, realizando o controle de ciclo inteiramente fechado da posicao da
maquina. Se a régua nao é fixa, o encoder do servo motor é usado como dispositivo de retorno
de velocidade (Figura 1-5), por conseguinte, este é um circuito de controle semi-fechado de

uma posi¢cao mecéanica.
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Figura 1-4 Controle completo em circuito fechado
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Figura 1-5 Controle de circuito semi-fechado

® Controle PID: também chamado de ajuste PID, é um algoritmo comum e € um controlador
adotado para lidar matematicamente com os dados de entrada (configuragdo de gabarito). A
consoante P representa proporcional, o que significa que a entrada do controlador é para ser
linearmente proporcional a saida, quanto maior for o coeficiente de ajustamento o sistema é
mais sensivel e reagird menor que o erro (ndo pode completamente ser eliminado), no entanto,
ao longo do tempo o coeficiente de ajustamento ira resultar em oscilacdo do sistema e
instabilidade. A vogal | representa a palavra integral, significa o tempo integrante que o sistema
de entrada afeta a saida (A entrada afeta gradualmente a saida), quanto maior for a constante
de tempo de integragdo mais estavel sera o sistema, que pode eliminar o estado estacionéario
de erro, mas retarda ao mesmo tempo a resposta do sistema.
® A consoante D representa diferencial, significa diferencial de entrada (inclinacdo da
mudanca de entrada) e afeta a saida, o controle de diferencial pode prever desvio e produzir
uma acdo de correcdo avancada para diminuir o erro de rastreamento e melhorar o
desempenho dindmico, enquanto maior o coeficiente diferencial maior sera a oscilacdo do
sistema e instabilidade. Junto com o0 ajuste do coeficiente de controle PID no sistema de
controle especifico, o ajuste proporcional, integral e diferencial sdo mutuamente afetados para
fazer um equilibrio entre a velocidade do sistema de reacdo, precisdo e controle de
estabilidade. Como ajustamento diferencial é propenso para produzir impacto e de oscilagéo, o
sistema servo introduzido neste manual adota o ajuste P, isto €, 0 ajustamento proporcional e
diferencial.
» Conceitos de controle de servo

Ha trés modelos basicos de controle no sistema servo: controle local, controle de
velocidade e controle de torque. O grafico de sistema é mostrada na figura 1-6.
® Controle de posicéo: defini a direcdo e angulo de rotagdo do motor através de pulso digital
ou comunicacao de dados, o rotor do motor controlado por unidade servo ira girar ao angulo
correspondente, em conformidade com a direcdo predefinida. O angulo de rotacdo (posicdo) e
velocidade de ambos séo controlaveis.
® Controle de Velocidade: defini a orientacdo e o angulo de rotacdo do motor por meio de
tensdo analdgica ou comunicacéo de dados, o rotor do motor controlado por unidade servo vai
rodar em conformidade com o conjunto dire¢éo e de velocidade.

® Controle de Torque : defini o valor e o sentido do torque do motor através de tenséo
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analdgica ou comunicacdo de dados, a unidade servo controla a direcao do rotor do motor de
rotacdo e do valor do torque de saida.
O dispositivo de servo introduzido neste manual ndo recebe sinais estabelecidos pelo

binario no momento e o modo de controle de torque operacional ndo esta disponivel para o

momento.
Controle Controle Controle
- posicao | velocidade i corrente
+ Ajuste + Ajuste + Ajuste Amplificacad
s Ci) posicdo 'é? velocidade corrente || poténcia Motor
Posicdo % _ ) _ ~
comando | Retorno sinal Retorno sinal Retorno sinal
posi¢ao velocidade corrente @@

Figura 1-6 Diagrama triplo de controle de circuito

» Indice de desempenho do Servo

Caracteristicas de reacdo dinamica do Servo: refere-se a velocidade de reacado, controle
dindmico de erro e erro de controle estavel do sistema servo com sinal ou conjunto de
mudanca de carga. Figura 1-7 indica as caracteristicas de reacdo do sistema servo definidos
com sinais passo (A linha representa a definicdo e a linha tracejada representa o sinal de saida

do sistema servo).

C (t)“
+5%R (t)

Rmax (t)

R(t) ;
0. 9R (1) p===-mme

Y

tr

ts

Figura 1-7 Curva de reagao dinamica do Servo

Tempo de crescimento t,. a duragcdo de tempo de subida da quantidade de velocidade para o
primeiro tempo de zero a 90% de um valor estével de R (t), que mostra a rapidez de reacao

dindmica.
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Ajuste do tempo ts: O tempo minimo necessario para atingir o alcance da curva de reacdo, mas
ndo excede intervalo de erro que é utilizado para medir o tempo de ajustamento do conjunto do
dispositivo. O intervalo permitido refere-se a mais ou menos 5% do valor estavel proximo para
o valor da curva passo de reacao estavel R (t).

Ultrapassagem o: A relacdo entre o maximo valor D, que é a quantidade de saida de rotacdo
supera o valor estavel (Rmax (t) - R (t)) e o valor estavel R (t), que reflete a estabilidade relativa

do dispositivo de servo expressos em porcentagem, ou seja:

R()

o(%) = x100%

Estado estavel de erro: Transformou-se em estavel a diferenca entre o valor de saida esperado, o0
valor de estado estacionério e o valor de saida pratica apés a velocidade de rotacéo.

Desempenho estéatico do Servo: Estabilidade é a questdo mais importante do sistema de controle
de servo. O indice de desempenho estatico do Servo, principalmente a precisédo da posicao,
refere-se ao grau de desvio entre 0 estado pratico e estado esperado quando o processo do
sistema transitorio trata de cessar. Nao apenas os erros do dispositivo de medida de posicao e
do sistema iram afetar a precisao de estado estacionario do servo, mas a estrutura interna e os

parametros do sistema podem também afetar. Figural-8 Mostra a curva de posicao estética do

Servo.
Posicédo
04 comando
y
N Registro
L resposta
o
o
o
©
2
n >
Atraso servo t

Figura 1-8 Posicao estética da curva do servo

Erro de seguimento: A diferenca entre a posicdo mével da bancada solicitada pelos sinais de
comando (posicdo de comando) e a posi¢cdo pratica movel, isto é, de erro de seguimento é
igual ao valor da posicdo de comando menos o valor da posi¢ao prética.

Rigidez do Servo: A capacidade do sistema servo para resistir ao desvio de posi¢ado resultou da

interferéncia de carga.
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1.2 Confirmacgéo de chegada de mercadoria

Por favor, inspecione prontamente os bens recebidos em conformidade com os seguintes
itens, qualquer pergunta, por favor, ndo hesite em contatar nossos fornecedores ou a nossa

empresa.

Itens inspecionados Notas

Verifique e confirme se as unidades de | Por favor, verifique as placas de identificagdo nas unidades

servo e servo motores séo os ordenados. de servo e servo motores.

Por favor, verifigue os acessoérios de acordo com a lista de
Acessorios completos ou n&o embalagem, quaisquer entes incomparaveis, referem-se a

ordem de instrugédo 1.4.

- . Verifiqgue o aspecto geral dos produtos para garantir produtos
Danificado ou n&o no transporte )
intactos e sem danos.

. Por favor, verifiqgue se existe algum parafuso solto com
Parafuso solto ou ndo
chaves de fenda.

Nota:

1. A unidade servo AC danificada ou sem partes integradas ndo podera ser

instalada.

2. A unidade servo AC deve ser combinada com o servo motor na propriedade

adequada.
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1.2.1 Instrugcdo do modelo Servo- Motor

—> Velocidade nominal
— Voltagem nominal e corrente nominal

— Modelo servo motor Torque nominal

EES I Servo motor AC ( e
L | TYPE:130SJT-M100D (A41)

L | UN:220V | IN:10A [Ts/Tn:10/ 10 N+ m

— | S/N: 081016100D0000107H
FrXIEREERAaE

ESK CNC EQUIPNMENT CG_LTD.

Grade protecao da

—— Numero Produto linha encoder

Figura 1-9 Instrucdo de modelos do Servo-motor.

L3 Classe isolamento Velocidade max «—

L . 25000/min Nuex: 3000 r/min | S————"
— | INS.CLASS: B [IP65|M: 17 bit /

130 SJT —M Z150 D (AL YOI X[1)

Nodelo maquina

| Servo motor sincrono AC

| M: codificador Fotoelétrico I—

Non:Sem freio elétrico
Z:Com freio elétrico

Torque velocidade 0#2
150: 15N-m

) A: 10001/ min
Velocidade| g. 1500/ min

de rotag@o| c. 2000r/ min

nominal | p. 2500t/ min
E: 30001/ min

Non:Tipo tomada aviacao
X: Tipo de cabo direto

Seta de configuragdo de instalacdo. # 3
Non:Seta padréo
— YUI:Eixo esferografico especial

Z[J:Eixo cone especial
S[:fase de configuracéo de instalagéo do

‘,—“ motor.

Tipo encoder

A Ou nenhum: Tipo encremental 2500 p/r
A2: Tipo encremental 5000 p/r
A3:encremento tipo fenda 5000 p/r

A4:Tipo absoluto 17bit
A41:Danaher Varios circulos 17bit Tipo absoluto
A4S1:Danaher unico—lTbit Tipo absoluto

L]

#1: Poténcia de trabalho do freio elétrico: DC (0,9 ~ 1,1) x 24V, interface: soquete triax, 0s

pinos 1 e 2 sdo terminais de alimentacdo (ndo tem polaridade), o pino 3 é o terminal terra.

Quando o plug de pinos 1 e 2 estiver ligado, o freio elétrico ndo funcionara, ao passo que

guando a energia é desligada, operard com menor tempo ou igual a 0,1 s.

7

#2: O numero digital trés "150" é usado para mostrar o seu valor: 150 x 10-1 = 15 unidades:

Nm #3: ‘0’ E um cddigo numérico, consulte o desenho e a instalagio do motor para o eixo
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especial

1.2.2 Instrugdo de modelos da unidade Servo Motor

Exemplos de placa:

Modelo da unidade

Unidade servo digital A

C

Modelo DAT2075C Versao V1.05

> | SN:EO3DNO0088 Data:2009/3

L, | Adaptador motor:130SJT-M150D (A4I)

— |al imentacdo:trifasica 220V(—15%~—10%) 50/60Hz

<—

modelo motor que corresponde ao parametro da unidade disco de fabrica

representado.

versao de software
" do mecanismo de
acionamento

data de producéo

<+—— de unidade de

® N EX IS 12 AR EEBE 2 Bl
= 1cl.020-81986247 Fax. 81993683

— No. producéo da unidade de acionamento

Unidade de alimentacédo

DAT 2 050 € —| 130 SJT—M 150D A OY OX )

accionamento

corresponde so servo motor AC (omitir se néo corresponder)

Modo de Comunicacgdes:
C: comunicacdes série GSKLink
Nenhuma: Nenhuma funcéo de comunicacao serial

modulo nominal atual IPM

————

:2: AC220V

Grau de poténcia de entrada

Cabdigo modelo produto

1.2.3 Aparéncia da unidade servo
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® Aparénciado DAT2030 e DAT2050

030:
050:
075:
100:

30A;
50A;
75A;
100A.




Monitoramento janela LED: composto por 6 LE|
tubos Nixie e capazes de realizar monitorament
em todos os modelos de funcionamento e faze|
a revisdo e parametros de gestéo.

Sequéncia de parametro, aumento o
@ valor do parametro

Sequéncia de parametro, reduzir
%) o valor do parametro

Voltar ao menu anterior, ou cancelar a
@ operacgéao

®+® vezes para cada aperto do botdo de
combjnagdo

O valor "do parametro diminuird 100
®+® vezes para cada aperto do botdo de

combinacio

@ Passe para o préximo menu, ou cancele a
operagao

CN1: Controle sinal de interface:

Insira 0o comando de velocidade externa,
comando de posicdo e de entrada, sinais de
saida

CN2: Encoder interface de entrada de
realimentagdo

Tipo de incremento de sinal diferencial encoder,
motor de entrada de realimentacéo da posi¢do

&' DAT2050

= ACSERVO At umiT

O valor do parametro aumentara 100 >0 00 a

AV < @

R, S, T: O mecanismo de acionamento de
poténcia de entrada Faixa de tenséo
terminal: trifasico AC 220V

Por favor, levar energia através
protetor dispositivo, como disjuntor.

o) Estrada energia, motor protegido
com fio terra

insercdo do resistor de frenagem dinamica de final
P,B1,B: quando conectar o resistor de frenagem
externo, mudar o resistor para P. final B, no final
B1; anexar resisténcia de frenagem interna, de
curto-circuito B1, final B, no final P. Consulte o
Apéndice B1 para a selegao do resistor freio.

Curto-circuito de P, as
® extremidades B nédo séo
permitidos.

U, V, W: fim Insercéo de poténcia do
motor
ligar o dispositivo capacitivo serial
entre a unidade de disco e o motor
de processamento de filtragem nédo
é permitido.

Luz indicadora: "Charge

" luz indicadora de alta tens&o

ON: OFF DC 6nibus com alta voltagem: DC
onibus descarregada fora

Quando indicar a luz ON, ndo desmontar
ou instalar a unidade de comando, as
linhas de energia, linha de motor e linhas
de resistor de frenagem.
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® Aparéncia do DAT2030C e DAT2050C

Monitoramento janela LED: composto por 6 LED
tubos Nixie e capazes de realizar monitoramento
em todos os modelos de funcionamento e fazer
a revisdo e parametros de gestéo.

Sequéncia de parametro, aumento
N do valor do parametro

Sequéncia de parametro, reduzir o

® valor do pardmetro
Voltar ao menu anterior, ou cancelar a
@ operagao

O valor do parametro aumenta 100
@ + @ vezes para cada acionamento do botdo
de combinagao

O valor do parametro diminui 100
®+ @ vezes para cada acionamento do bot&o
de combinacéo

Passo para o pré6ximo menu, ou cancele a
@ operagao

CNZ1: Controle de sinal de interface :

Insira 0 comando de velocidade externa, comando
de posicéo e de entrada, sinais de saida

CN2: interface de entrada de realimentagédo do
encoder Incremento tipo de sinal diferencial
encoder, motor de entrada de realimentagdo da

posicéo
CN4, CN5,

Conecte-se com GSKLIlink barramento serial
através da qual o sistema CNC pode alcangar

GSKLIlink interface  Comunicagéo

\mddulo servo e monitoramento em tempo real.

€ pat2050c

A ACSERVO DRIVE uiT

o
@ NS THISK

® Aparénciado DAT2075 e DAT2100

Monitoramento janela LED: composto por 6 LED
tubos Nixie e capazes de realizar monitoramento
em todos os modelos de funcionamento e fazer
a revisao e parametros de gestao.

Sequéncia de parametro, aumento o
valor do parametro

Sequéncia de parametro, reduzir o
valor do parametro

Voltar ao menu anterior, ou cancelar a
operacao

Yoo ®
®

O valor do parametro aumenta 100 vezes
para cada acionamento do botdo de
combinacéo

O+

O valor do parametro diminui 100 vezes para
cada acionamento do botéo de combinagao

e

Passo para o préximo menu, ou cancele

a operagao

saida

posicéo

CN1: Controle sinal de interface:

Insira o comando de velocidade externa,
comando de posi¢do e de entrada, sinais de

CN2: interface de entrada do retorno
encoder incremento tipo de sinal diferencial
encoder, motor de entrada de retorno da

22
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& 'DAT2075

R AC SERVG ORIV wy

O oa
AV «

© CHARGE

R, S, T: O mecanismo de acionamento de
poténcia de entrada Faixa de tensdo
terminal: trifasico AC 220V

Por favor, levar energia através
protetor dispositivo, como disjuntor.

®

Terminal de entrada de energia, motor
com protecao fio terra

insercdo do resistor de frenagem dinamica de final
P,B1,B: quando conectar o resistor de frenagem
externo, mudar o resistor para P. final B, no final B1;
anexar resisténcia de frenagem interna, de curto-
circuito B1, final B, no final P. Consulte o Apéndice B1
para a selegéo do resistor freio.

Curto-circuito de P, as
extremidades B n&do sdo

® permitidos.

U, V, W: insercéo final de alimentacéo
do motor

® ligar o dispositivo capacitivo serial

entre a unidade de disco e motor de
processamento de filtragem néo é
permitido.

Luz indicadora: "change"” luz indicadora de alta
tensdo ON: OFF DC 6nibus com alta voltagem:
DC 6nibus descarregada fora

Quando Indicar a luz ON, nédo
desmontar ou instalar unidade de
comando, linhas de energia, linha de
motor e linhas de resistor de frenagem.

Luz indicadora: "Change" de alta tensédo

Luz indicadora ON: DC 6nibus com alta

OFF tensé&o: dnibus DC descarregada fora
Quando a luz Indicador estiver ON,
nao desmontar ou instalar unidade
de comando, linhas de energia, linha
de motor e linhas de resistor de
frenagem.

P, B1, B: resistor de frenagem dindmica insercdo
fim: quando conectar resistor de frenagem externo,
mudar o resistor na P. final B, ndo tem fim B1;
anexar resisténcia de frenagem interna, de curto-
circuito B1, final B, ndo tem fim P. Consulte o
Apéndice B1 para a travagem de seleccéo da
resisténcia.

Curto-circuito de P, as
extremidades B ndo sdo permitidos.

U, V. W: Insercéo fim da alimentagéo
motor
ligar o dispositivo capacitivo serial
® entre a unidade de disco e motor de
processamento de filtragem néo é
permitido.

R, S, T: terminal entrada de alimentagéo :
faixa tenséo: trifasico AC 220V

Por favor, levar energia através de um
dispositivo protetor, como disjuntor.

ponto de entrada de energia,
motor protegido com terminal
terra




® Aparénciado DAT2075C,DAT2100C

Monitoramento janela LED: composto por 6 LED
tubos Nixie e capazes de realizar monitoramento
em todos os modelos de funcionamento e fazer
a revisdo e parametros de gestéo.

X
\
©

ARRY
®+©
Gl

Seguiéncia de parametro, aumento o
valor do parametro

Sequiéncia de parametro, reduzir o
valor do parametro

Voltar ao menu anterior, ou cancelar a
operagdo

O valor do parametro aumenta 100
vezes acionando o botéo de
combinagdo

O valor do parametro diminui 100 vezes
para cada acionamento do botéo de
combinacéo

Passo para o préximo menu, ou cancele
a operagéo

CN1: Controle do sinal interface: Insira o
comando de velocidade externa, comando
de posicéo e de entrada, sinais de saida

CN2: Encoder interface de entrada de
realimentagédo Incremento do sinal do tipo
diferencial encoder, motor de entrada de
realimentacéo da posicéo

CN4, CN5, GSKLlIink interface Comunicagédo
Conecte-se com GSKLIink barramento serial
através da qual o sistema CNC pode alcancar
mddulo servo e monitoramento em tempo real.
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Especificacdes Técnicas

1.3.1 Especificagdes técnicas do Servo motor

e

Luz indicadora: "Change" de alta tenséo
Luz indicadora ON: DC 6nibus com alta
OFF tens&o: 6nibus DC descarregada fora

Quando a luz Indicadar ON, néo
desmontar ou instalar unidade de
comando, linhas de energia, linha de
motor e linhas de resistor de frenagem.

P, B1, B: resistor de frenagem dinamica insercéo
final: quando conectar resistor de frenagem
externo, mudar o resistor na P. final B, ndo tem fim
B1; anexar resisténcia de frenagem interna, de
curto-circuito B1, final B, ndo tem fim P. Consulte o
Apéndice B1 para a travagem de selec¢édo da
resisténcia.

Curto-circuito de P, as extremidades
B n&o s&o permitidos.
U, V, W: fim Insergéo de poténcia do
motor ligar o dispositivo capacitivo serial
entre a unidade de disco e motor de

processamento de filtragem néo €
permitido.

R, S, T: terminal de entrada de alimentagéo
da unidade disco Faixa de tens&o terminal:
trifasico AC 220V
Por favor, levar energia através
protetor dispositivo, como disjuntor.

Posicéo de entrada de energia,
motor protegido com terminal de
terra

)

Tabela 1-1 Principais parametros técnicos da série de motor 80SJT

0 80SJT-M024C|80SJT-M024E [80SJT-M032C |80SJT-MO32E
Projeto (Ao) (Ac) (Ao) (Ao)
Tensdo nominal (kW) 0.5 0.75 0.66 1.0
Pares - polaridade 4
Corrente avaliada (A) 3 4.8 5 6.2
Torque de velocidade zero

2.4 2.4 3.2 3.2

(N-m)

Torque nominal (N-m) 2.4 2.4 3.2 3.2
Torque maximo (N-m) 7.2 7.2 9.6 9.6
Taxa de velocidade de
) 2000 3000 2000 3000

rotacdo (r/min)
Velocidade maxima de

N ) 2500 4000 2500 4000
rotacao (r/min)
Momento de inercia (kg-m?) 0.83x10™ 0.83x10™ 1.23x10™ 1.23x10™
Peso (kg) 2.8 2.9 3.4 3.5

Grau de Isolamento

F (GB 755—2008)
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Grau de oscilagéo

R (GB 10068—2008)

Grau de protecao

IP65 (GB 4208—2008/IEC 60529: 2001, GB/T 4942.1—2006)

Tipo de instacéo

IMB5 (Instagdo da flange) (GB/T 997—2008 / IEC 60034-

7:2001)

Carater do Servico

S1 (Servigo continuo)

(GB 755—2008)

Freio elétrico

Nao avaliado

Encoder adaptativo

Tipo de incremento 2500 p/r,5000 p/r etc,

Circuito Unico ou multi -bobina -

encoder absolutol7bit

Tabela 1-2 Principais parametros da série 110SJT e da serie de motor 130SJT

elo 110SJT-M | 110SJT-M | 110SJT-M | 110SJT-M | 130SJT-M | 130SJT-M
Projeto 040D(An) | 040E(Ac) | 060D(Ax) | 060E(Ax) | 040D(Ac) | 050D(AC)
Tensao nominal (kW) 1.0 1.2 1.5 1.8 1.0 1.3
Pares - polaridade 4
Corrente avaliada (A) 4.5 7 8 4 5
Torque de velocidade 4 4 6 6 5
zero (N-m)
Torque nominal | 4 4 6 6 4 5
Torque méaximo 12 10 12 12 10 12.5
(N-m)
Taxa de velocidade de
2500 3000 2500 3000 2500 2500

rotacdo (r/min)
Velocidade maxima de | 3499 3300 3000 3300 3000 3000
rotacia _(r/min)
Momento de | 068x10° | 0.68x10° | 0.95x10° | 0.95x102 | 1.1x10° | 1.1x10°
inercia (ka-m?)
Peso (kg) 6.1 6.1 7.9 7.9 6.5 6.5
Peso do motor com

o 7.7 7.7 9.5 9.5 8.1 8.1
Freio elétrico (kg)

Grau de Isolamento

B (GB 755-2008)

Grau de oscilacéo

R (GB 10068-2008)

Grau de protecao

IP65 (GB/T4942.1-2006)

Tipo de instacéo

IMB5 ( Instalagédo da Flange) (GB/T 997-2008 / IEC 60034-7:2001)

Carater do Servico

S1 (Servico continuo) (GB 755-2008)

Encoder adaptativo

Tipo de incremento 2500 p/r, 5000 p/r etc., encoder absolutol17bit

Circuito Unico ou multi-bobinas.

Tabela 1-2 Principais parametros a série 110SJT e da série de motor continuo 130SJT)
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lo 130SJT-M | 130SJT-M | 130SJT-M | 130SJT-M | 130SJT-M | 130SJT-M
Projeto 060D(Ac) | 075D(Ac) | 100B(Ac) | 100D(Ac) | 150B(Ac) | 150D(An)
Tensdo nominal (kW) 15 1.88 15 2.5 2.3 3.9
Pares - polaridade 4
Corrente avaliada (A) 6 7.5 6 10 8.5 14.5
Torque de velocidade 6 75 10 10 15 15
zorn__(N.m)
Torque nominal (N-m) | 6 7.5 10 10 15 15
Torque méximo (N-m) | 18 20 25 25 30 30
Taxa de velocidade de | 550 2500 1500 2500 1500 2500
ratacain (rImin )
Velocidade maxima de
3000 3000 2000 3000 2000 3000

rotacdo (r/min.)
Momento de | 1 33x10° | 1.85x10° | 2.42x10° | 2.42x10° | 3.1x10° | 3.6x10°
Inércia (kg-m?)
Peso (kg) 7.2 8.1 9.6 9.7 11.9 12.7
Peso do motor com Freio

o 10.1 11 12.5 12.6 14.8 15.6
elétrico (kg)

Grau de Isolamento

B (GB 755-2008)

Grau de oscilacdo

R (GB 10068-2008)

Grau de protecéo

IP65 (GB/T4942.1-2006)

Tipo de instalagdo

IMB5 (Instalagédo da flange)

(GBI/T 997-2008 / IEC 60034-7:2001)

Céarater do Servico

S1 ( Servico continuo )

(GB 755-2008)

Encoder adaptativo

Circuito Unico ou multi -bobina

Tipo de incremento2500 p/r,5000 p/r etc., encoder absolutol17bit

Tabela 1-3 Principais parametros da série de motor 175SJT

175SJT-M |175SJT-M |175SJT-M |175SJT-M |175SJT-M |175SJT-M
Projeto 180B(Ac) [180D(Ac) |220B(Ac) [220D(Ac) [300B(Ac) |300D(An)
Tensdo nominal (kW) 2.8 3.8 35 4.5 3.8 6
Pares - polaridade 3
Corrente avaliada (A) 15 16.5 17.5 19 19 27.5
Torque de velocidade zero|18 18 22 22 30 30
Torque nominal (N-m) 18 14.5 22 17.6 24 24
Torque maximo (N-m) 36 29 44 35.2 48 48
Taxa de velocidade de|1500 2500 1500 2500 1500 2500
Velocidade  maximade|, 3000 2000 3000 2000 3000
rotagdo (r/min)
Momento de|6.5x10°  [6.5x10° [9.0x10°  [9.0x10°  |11.2x107° [11.2x107
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Peso (kg) 22.8 22.9 28.9 29.2 34.3 34.4
Peso do motor com Freio
o 28.4 28.5 34.5 36.8 42 42.1
elétrico (kg)
Grau de Isolamento F (GB 755-2008)
Grau de oscilacdo R (GB 10068-2008)
Grau de protecao IP65 (GB/T4942.1-2006)
Propriedades Mecéanicas do Servo Motor
Tmax
é ; r Thax— Torgue Maximo
= |area de acelefac8o € desaceleracio
TN TN — Torque Nominal
2 — Mmax— velocidade Maxima de Rotacdo
=) ares de servigo continuo
o - ! i NN — velocidade Nominal de Rotaco
0 nu I'I'wu(:
Velocidade Crfmin)
1.3.2 Especifica¢fes técnicas da unidade do Servo
_ DAT2030 DAT2050 DAT2075 DAT2100
Modelo Unidade Servo
DAT2030C DAT2050C DAT2075C DAT2100C
Corrente  Nominal do
Servo de corrente | <6 6~10.5 11~21 22~28
adaptada (A)
Dimensdo (mm)
(Largura- Altura- | 263x115%x197 300x105x240
Profundidade)
Alimentacgédo Principal | 3-Fases AC (0.85~1.1) x220V, 50Hz/60Hz

Relacao de Velocidade

5000: 1

Relagdo de variacdo

DAT2000 adaptado para 5000p/r incremental encoder, <0.03%;

de velocidade

DAT2000C adaptado para 17bit absoluto encoder, <<0.01%;
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Resposta da
Frequéncia de
Velocidade

2300Hz

Preciséo de Posicado

DAT2000 adaptado para 2500p/r razdo regulacdo de velocidade,
Erro de posi¢do: +0.036°

DAT2000 adaptado para 5000p/r razdo regulagéo velocidade, Erro
de posicdo: +0.018°
DAT2000C adaptado para 17bit encoder absoluto, Erro de

posicdo: +0.005°

Modo de Trabalho

Operacdo manual como, corrida, velocidade interna, velocidade

externa, posicdo, ajuste zero etc.

Padrdo de velocidade

interna

Servo motor opera com 4 estagios de velocidades definidos de acordo

com parametros selecionados pelos sinais de entrada .

Padrdo externo de
velocidade e

padrdo de posi¢éo

Servo motor a uma velocidade correspondente & VCMD input
(-10V~+10V or OV~+10V) analog voltage) .

O angulo de rotacdo do servo-motor é controlado de acordo com a
guantidade de impulsos de comando e de posicéo e da velocidade de
rotacdo determinada pela frequéncia de impulsos de comando de
posicao.

O modo de posicédo de comando: impulso mais direcdo, CCW pulso /
CW pulso, A / B pulso bifasico ortogonal

Frequiéncia maxima pulso: 1MHz

O pulso de comando de freqUiéncia e coeficiente de multiplicagcéo de e
desmultiplicacao de frequiéncia: 1 ~ 32767 Comanda posicao e relagéo

de transmissao elétrica ~ 50

Alimentacéo da

posicao de entrada

No servo DAT2000 padrdo adapta-se e incrementa-se o encoder como
retorno da entrada de posicdo, A/ B/ Z/ U/ V /W sinal diferencial,

razdo de resolucdo do encoder: 2500 pixels ou 5000 pixels.

No DAT2000C adapta-se o encoder absoluto como a entrada de
retorno da posicdo, ou seja, encoder absoluto 17bit, 12bit circulos de

poder de baixa memdria.

Alimentacao da

posi¢céo de saida

Realiza o0 processamento por divisdo de frequéncia para os dados de
impulsos de codificador electromotor (PG ou gerador de impulsos) na
unidade de acionamento e de saida para o computador superior
através do CN1, em conformidade com o numero de impulsos
predefinidos, de modo a realizar a funcdo, tais como o controle de

circuito fechado de posicionamento do computador superior.
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Modelo de

comunicagao

Link do modelo GSK (V1.0)

10 pontos de entrada de habilitacdo do servo, a eliminacdo alarmante,
) CCW proibicdo, CW proibicdo, Zero velocidade de fixacéo, velocidade
Sinal de entrada , _ , o
interna opcdol, opcdo de velocidade interno 2, CCW limitacdo de

torque, torque, CW limitacdo, entrada geral, etc.

7 pontos de saida como S-RDY, servo alarmante, a posicdo de
) . chegada / velocidade de chegada, tipo banda de liberacdo de freio,
Sinal de saida )
zero-velocidade de saida, Z de pulso (encoder ponto zero), a produgéo

geral, etc.

Com fungBes de protecdo como sobre-tensdo, sobrecarga de sobre-
Funcao de protecéo corrente, subtensdo, excesso de velocidade, desvio de posicéo,

unidade de anormalidade, anormalidade do codificador, etc.

4 botdes de operacdo manual, jog, bem como revisdo de parametros,
definindo, por escrito, e back-up estao disponiveis. 6 LEDs que exibem
Operacéo e exibicédo informacdes como velocidade de rotacdo, a posicao atual, 0 acumulo
de pulso, desvio de posicdo, torque do motor, corrente do motor,

posicdo do rotor absoluta, de entrada e estados dos sinal de saida.

Frenagem dindmica, construida em resisténcia de frenagem (DAT2100
Modo de frenagem ) ) )
ou DAT2100C excluidos) e pode anexar Resistor de freio externo.

CCW indica o plano de instalacdo de rotacdo do eixo principal do motor (CCW-sentido anti
@ horario).
CW indica a instalacdo do acionamento do eixo do motor que gira no sentido horaric

guando vocé pode ver na direcao e extensdo do eixo (CW-horario).

1.4 Ordem de Instrucéao

1.4.1 Exemplo de ordem de modelo

Estéo listados na tabela a seguir, exemplos de ordem de modelo adaptados em servo

motor série SJT:

Parametros do motor principal

Ordem de modelo Tensédo |Corrente |Torque Velocidade Encod
ncoder
Nominal [Nominal |Velocidade O |[Nominal
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Parametros do motor principal

Ordem de modelo Tensdo |Corrente |Torque Velocidade Encod
ncoder
Nominal |[Nominal |Velocidade 0 |[Nominal
~|2500p/r
DAT?2030-05-80SJT-M024C 0.5kwW 3 A 2.4 N-m 2000r/min _
Tipo Incremental
~|2500p/r
DAT2030-08-80SJT-M024E 0.75kwW |4.8 A 2.4 N-m 3000r/min ]
Tipo Incremental
~|2500p/r
DAT2030-07-80SJT-M032C 0.66kW |5 A 3.2N-m 2000r/min _
Tipo Incremental
2500p/r
DAT2050-10-80SJT-M032E 1.0kW [6.2 A 3.2N-m 3000r/min ]
Tipo Incremental
DAT2030-10-110SJT-M040D(A2) ~|5000p/r
1.0kw |4.5A 4AN-m 2500r/min
DAT2030-10-110SJT-MZ040D(A2) Tipo Incremental
DAT2050-15-110SJT-M060D(A2) ~|5000p/r
1.5kwW |7A 6N-m 2500r/min )
DAT2050-15-110SJT-MZ060D(A2) Tipo Incremental
DAT2030-10-130SJT-M040D(A2) ~|5000p/r
1.0kW |4A 4AN-m 2500r/min )
DAT2030-10-130SJT-MZ040D(A2) Tipo Incremental
DAT2030-13-130SJT-M050D(A2) _|5000p/r
1.3kwW |5A 5N-m 2500r/min )
DAT2030-13-130SJT-MZ050D(A2) Tipo Incremental
) 5000p/r
DAT2050-15-130SJT-M060D (A2) [1.5kW |6 A 6 N-m 2500r/min ]
Tipo Incremental
_|5000p/r
DAT2050-19B-130SJT-M075D (A2) [1.9kW |7.5A 7.5N-m 2500r/min _
Tipo Incremental
) 5000p/r
DAT2050-15-130SJT-M100B (A2) |1.5kW [6 A 10 N-m 2500r/min ]
Tipo Incremental
~|5000p/r
DAT2050-25B-130SJT-M100D (A2) [2.5kW |10 A 10 N-m 2500r/min )
Tipo Incremental
) 5000p/r
DAT2050-23B-130SJT-M150B (A2) |2.3kW |85 A 15N-m 1500r/min )
Tipo Incremental
) 5000p/r
DAT2075-39E-130SJT-M150D (A2) (3.9kW |145A |[15Nm 2500r/min )
Tipo Incremental
) 5000p/r
DAT2075-28E-175SJT-M180B (A2) [2.8kW [15A 18 N-m 1500r/min )
Tipo Incremental
) 5000p/r
DAT2075-38E-175SJT-M180D (A2) (3.8kW |16.5A |18 N-m 2500r/min )
Tipo Incremental
~|5000p/r
DAT2075-35-175SJT-M220B (A2) |3.5kW |[17.5A |22 N:m 1500r/min _
Tipo Incremental
DAT2075-45-175SJT-M220D (A2) [4.5kW [19 A 22 N'm 2500r/min  |5000p/r
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Parametros do motor principal

Ordem de modelo Tenséo |Corrente |Torque Velocidade Encod
ncoder
Nominal [Nominal [Velocidade O |[Nominal
Tipo Incremental
) 5000p/r
DAT2075-38-175SJT-M300B (A2) |3.8kW |19 A 30 N-m 1500r/min ]
Tipo Incremental
~|5000p/r
DAT2100-60-175SJT-M300D (A2) [6.0kW |27.5A (30 N'm 2500r/min )
Tipo Incremental
17bit bobinas
DAT2030C-10-110SJT-M040D(A4l) ) )
1.0kw |4.5A 4AN-m 2500r/min  |multiplas
DAT2030C-10-110SJT-MZ040D(A4l) _
Tipo absoluto
17bit bobinas
DAT2050C-15-110SJT-M060D(A41) _ ,
1.5kW |7A 6N-m 2500r/min  |multiplas
DAT2050C-15-110SJT-MZ060D(A4l) _
Tipo absoluto
17bit bobinas
DAT2030C-10-130SJT-M040D(A41) _ _
1.0kwW |4A 4AN-m 2500r/min  |multiplas
DAT2030C-10-130SJT-MZ040D(A4l) _
Tipo absoluto
17bit bobinas
DAT2030C-13-130SJT-M0O50D(A4l) ) ]
1.3kW |5A 5N-m 2500r/min  |multiplas
DAT2030C-13-130SJT-MZ050D(A4l) ]
Tipo absoluto
17bit bobinas
DAT2050C-15-130SJT-M0O60D(A41) |1.5kW |6 A 6 N-m 2500r/min  |multiplas
Tipo absoluto
17bit bobinas
DAT2050C-19B-130SJT-M075D(A4l) [1.9kW |7.5A 7.5N-m 2500r/min  |multiplas
Tipo absoluto
17bit bobinas
DAT2050C-15-130SJT-M100B(A4l)  [1.5kW |6 A 10 N-m 2500r/min  |multiplas
Tipo absoluto
17bit bobinas
DAT2050C-25B-130SJT-M100D(A4l) |2.5kW |10 A 10 N-m 2500r/min  |multiplas
Tipo absoluto
17bit bobinas
DAT2050C-23B-130SJT-M150B(A4l) [2.3kW |8.5A 15 N-m 1500r/min  |multiplas
Tipo absoluto
17bit bobinas
DAT2075C-39E-130SJT-M150D(A41) (3.9kW |145A [15N'm 2500r/min  |multiplas

Tipo absoluto
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Ordem de modelo

Parametros do motor principal

Tenséao

Nominal

Corrente

Nominal

Torque
Velocidade 0

Velocidade

Nominal

Encoder

DAT2075C-28E-175SJT-M180B(A4l)

2.8kwW

15A

18 N-m

1500r/min

17hit

multiplas

bobinas

Tipo absoluto

DAT2075C-38E-175SJT-M180D(A4l)

3.8kw

16.5A

18 N-m

2500r/min

17hit

multiplas

bobinas

Tipo absoluto

DAT2075C-35-175SJT-M220B(A4l)

3.5kw

175A

22 N-m

1500r/min

17hit

multiplas

bobinas

Tipo absoluto

DAT2075C-45-175SJT-M220D(A41)

4.5kW

19A

22N'‘m

2500r/min

17hit

multiplas

bobinas

Tipo absoluto

DAT2075C-38-175SJT-M300B(A4l)

3.8kw

19A

30 N'‘m

1500r/min

17hit

multiplas

bobinas

Tipo absoluto

DAT2100C-60-175SJT-M300D(A41)

6.0kW

275A

30 N'm

2500r/min

17hit

multiplas

bobinas

Tipo absoluto

1- Ao requisitar motores, por favor, verifigue os modelos adaptativos listados pela GSK e

anote o0 seu modelo confirmando a ordem, de modo a definir os parametros

correspondentes nas unidades do servo de fabrica.

2- Por favor, contate nosso técnico se vocé quiser alocar seu préprio motor, caso contrario

nos nao poderemos garantir que o servo motor AC trabalhe corretamente.

1.4.2 Padrao de produtos e acessorios

A lista a seguir mostra os acessorios padrao dos produtos que séo atribuidos com base

sem nenhum requisito especial solicitado pelo usuario. Se 0 usuario precisar de outros

acessorios ndo incluidos na listagem, entre em contato com nosso vendedor ou consulte

Nossos técnicos para obter mais informacdes.

B Lista de acessorio padrdao do Servo
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DAT 2000 (alocado para cada tipo de

servo
Tipo . ) ]
Nome do acessorio Quantidade |Descricéo Nota
Ordem
44DB ficha do tipo celular e|lcj CN1 ficha de ligacéo
caixa de plastico
Fio de encoder 1 tira Comprimento padréo
3M
Kit de|Fio do motor 1lcj Comprimento padréo|
. Fios, cabos
unidade e 3M
soldados estédo
servo e|“Instrucdo do manual do DAT|1 PCS Documento de| . o
disponiveis
servo Servo motor Serie AC” acompanhamento
motor técnico
RXLG-1500W-10QJ Resitor de|1 PCS Somente  DAT2100
frenagem adapta-se para esse
acessorio
25DB pinos do tipo de ligacéo|l Cj CNZ2 ficha conexéao CN1-CNC
e caixa de plastico sinais.
Unidade de
_|“Manual de Instru¢cdes da|lPC Documento de|Conexao de
Servo e Kit] . )
unidade de servo AC série acompanhamento fios estdo
CNC (sem o ] o
DAT técnico disponiveis
servo : _
tor) RXLG-1500W-10QJ  resistor|1PC Somente DAT2100(juntamente com
motor
de freio adapta-se a esse|produtos de
acessorio CNC
Fio de encoder do motor 1 tira Comprimento padréo
3M
) Fio do motor 1 tira Comprimento padréo|CN1-CNC
Unidade de o
3M sinais e
Servo ,
“Instrugdo do manual da|l1PC Documento de|Conexéo de
servo
_|unidade de servo AC série acompanhamento fios estdo
motor e Kit ) ] o
CNG DAT técnico disponiveis com
RXLG-1500W-10QJ  resistor|1PC Somente  DAT2100|o produto CNC
de freio adapta-se a esse
acessorio
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Nota: Por favor, marque no fim da lista, caso vocé precise de outro comprimento de fio, exceto para a

3M padrao.

Unidade de Servo Série Padrdo DAT2000C Lista de Acessérios (alocados por cada

unidade de servo)

Ordem . ) )
i Nome do acessaorio Quantidade |Descrigéo Nota
ipo
26P ficha de alta densidade e|1 Cj CN2 ficha conexdo |CN1-CNC,
_ caixa de plastico GSKLinK fio de
Unidade o
|"Manual de Instrucbes da|lpc Documento de|conexdo sinais e
Servo e Kit| ]
Unidade de Servo AC série acompanhamento [tomada de
CNC (sem o )
DAT técnico terminal estao
servo _ L
tor) RXLG-1500W-10QJ 1pc Somente DAT2100|disponiveis junto
motor
travamento do resistor adapta-se para esse|com produtos
acessorio CNC
Fio motor encoder 1strip Comprimento
padrdo 3M CN1-CNC link
_ Fio do motor 1 strip Comprimento GSK fio de
Unidade N .
padrdo 3M conexao sinais e
servo e,
“‘Manual de |Instrugbes da|l pc Documento de|tomada de
servo
_|Unidade de Servo AC série acompanhamento [|terminal estédo
motor e Kit , _ Lo
CNE DAT técnico disponiveis junto
RXLG-1500W-10QJ  resistor|1 pc Somente DAT2100|com produtos
de freio adapta-se para esse|CNC
acessorio
B Selecdo de acessorio Série DAT
Nome do acessorio Descricéao Nota
Resistor de freio Alimentacdo:  300W, resistividade:  30Q; | Consulte o]
RXLG-300W-30QJ DAT2030 ou DAT2030C seletivo externo Apéndice
Resistor de freio 500W, resistividade: 22Q; DAT2050 ou |"Resistor de
RXLG-500W-22QJ DAT2050C seletivo externo freio
Resistor de freio Poténcia 1000W, resistividade: 15Q; DAT2075 |Desembolso” B1
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RXLG-1000W-15QJ

ou DAT2075C seletivo externo

para a dimensao
detalhada a

instalagao.

4*1.5mm2 BVVB

4 core-fio, diametro de fio: 1.5mm2; DAT2030
ou DAT2030C para o fio do motor

4*2.5mm? BVVB

4 core-fio, diametro de fio: 2.5mm2; DAT2050
ou DAT2050C para fio do motor

4*4.0mm? BVVB

4 core-fio, diametro de fio: 4.0mm2; DAT2075,
DAT2075C, DAT2100, DAT2100C para o fio do

motor

10-ndcleo gemeo

De blindagem do fio

Fio codificador correspondente do motor




CAPITULO 2 INSTALACAO

2.1 Servo Motor

2.1.1 Dimensé&o de Montagem do Servo Motor

» Para as dimens@es externas e instalacdo do motor série 80SJT, veja a figura 2-1, Tabela 2-1.

J

— F :'3\\

L)

123

o ) B
(Avaliacdo industrial) é

Tomada de montagem

ﬁ#ﬁ LB

]
l m =

Tipo de cabo =

30 1a
3 LB
L
Figura 2-1
Tabela 2-1
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Tipo D(mm) N(mm) LB(mm) | L(mm)
80SJT—MO024C (Ac) ©19° 0013 | 970°00s | 171 206
80SJT—MO24E(An) ©19% 003 | 970005 | 171 206
80SJT—MO032C(An) ©19%,013 | ©70%003 | 189 224
80SJT—MO32E(An) ©19% 003 | 970003 | 189 224

» Para as dimens@es externas do motor série 110SJT, veja a figura 2-2, Tabela 2-2.
ﬁ.g _
E
I . R E
zo’ | = %
= I\
= Y % 499
—=¥ e
s [T 1m0/
48 | LB
L
Figura 2-2
Tabela 2-2
Tipo D(mm) N(mm) LB(mm) L(mm)
110SJT—MO040D(Ar) ©19° 0013 | 995 0035 | 186 (237) 241 (292)
110SJT—MO40E(Ac) 0190013 | 995° 0035 | 186 (237) 241 (292)
110SJT—MO060D(AD) ©19%0013 | 995° 0035 | 212 (263) 267 (318)
110SJT—MO60E(AD) 0190013 | 995° 0035 | 212 (263) 267 (318)
Nota: LB, valores L nos suportes sdo o comprimento do motor correspondente, com
frenagem segura.
Para as dimensdes externas do motor série 130SJT, veja afigura 2-3, Tabela 2-3
//‘Eﬁ@ -1
Vah 2 :@”—n
.U : _ - i
e < 4
.38
' N\
— | =
=d — 1 = B
= & y oo
== . Ff
N /|
5. |14 130 '
50 | LB
L
Figura 2-3
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Tabela 2-3

Tipo D(mm) N(mm) LB(mm) L(mm)

130SJT—MO40D(Ac) ©22° 0013 | @110° 0035 | 168 (227) | 225 (284)
130SJT—MO50D(A) ©22° 0013 | 9110%0035 | 168 (227) | 225 (284)
130SJT—MO60D(AD) ©22° 0013 | 1100035 | 176 (235) | 233 (292)
130SJT—MO75D(A0) ©22° 0013 | 9110%0035 | 188 (247) | 245 (304)
130SJT—M100B(Ac) ©22° 0013 | @110%0035 | 208 (267) | 265 (324)
130SJT—M100D(Ac) ©22° 0013 | 9110%0035 | 208 (267) | 265 (324)
130SJT—M150B(Ac) ©22° 0013 | @110%0035 | 238 (297) | 295 (354)
130SJT—M150D(A0) ©22° 0013 | 9110%0035 | 248 (307) | 305 (364)

freio seguro.

Nota: Os valores nos suportes LB e L sdo os comprimentos correspondente do motor com

Para as dimensdes externas do motor série 175SJT, veja a figura 2-4, Tabela 2-4

’7//_,:* |

=8,
j_JI

g
B L
2 a
32| [16
79 LB
L
Figura 2-4
Tabela 2-4
Tipo D(mm) N(mm) LB(mm) L(mm)
175SJT—M150D(An) @35, [9114.3% 0025 | 224 (291) | 303 (370)
175SJT—M180B(An) ©35, 7" [9114.3% 0025 | 244 (311) | 323 (390)
175SJT—M180D(An) ©35,"0"  [9114.3% 005 | 244 (311) | 323 (390)
175SJT—M220B(An) 35,7 [9114.3%025 | 279 (346) | 358 (425)
175SJT—M220D(An) @35, [9114.3° 005 | 279 (346) | 358 (425)
175SJT—M300B(AC) 35,7 [9114.3%025 | 309 (382) | 388 (461)
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175SJT—M300D(An) 35,7 [9114.3%025 | 309 (382) | 388 (461)
175SJT—M380B(An) 35,70 [9114.3% 005 | 359 (432) | 438 (561)

Nota: Os valores nos suportes LB e L sdo os comprimentos correspondente do motor com freio

seguro.

2.1.2 Instalacdo do Servo Motor

Ambiente de instalacdo do servo motor, armazenamento e transporte

Item Parametro e exigéncia
Temperatura de operagéo 0°C~40°C
Temperatura de armazenamento e| 40°C—T70°C

transporte

Umidade da operacéo 30%~95% (sem consideragdes)

Umidade de armazenamento e <95% (40°C)

transporte
N&o h& corrosividade, gés inflaméavel, e
Atmosfera
névoa de 6leo, etc. ou poeira no gabinete
Altitude Altitude inferior a 1000m
Atencao
1. Quando instalar a roldana da correia, ndo bata 'g| ®
0 motor ou o eixo do motor, para evitar danos ao
encoder interno. Para Inserir e desmontar o espiral
deve-se utilizar uma ferramenta.

2. O servo-motor ndo pode suportar cargas axial radial.
Acoplamento de mola é recomendado para suportar a carga.
3. Deve-se se fixar o0 motor sem maquina para evitar o afrouxamento do mesmo.
4. A posigdo de montagem do motor deve ser —

protegida contra agua e 6leo. O cabo trard agua ® ‘

e 6leo para o motor se este for imergido em agua e dleo.
Portanto, esta situacao devera ser impedida de ocorrer.

2.
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O ambiente de instalagdo do servo motor tem efeito direto sobre suas fungdes e vida util. Por



Atencao

favor, instale-o corretamente sob as instru¢des abaixo.

B Previna contra agua e luz do sol

B Por favor, coloque no armario elétrico para evitar poeira, 0s
gases corrosivos, materiais condutores e inflamavel.

B O local de instalacéo deve ser bem ventilado, a prova de

umidade e poeira prova.

B Nao instale o produto sobre a superficie ou perto dos
materiais inflamaveis para evitar incéndios.
B O local de montagem deve facilitar a manutencéo e

verificacao.

Item Parametros e Exigéncias
Temperatura de Operacao 0°C~40°C
Temperatura de armazenamento e
-40°C~70°C
transporte
umidade de operacgéo 30%~95% (sem consideracdes)
Temperatura de armazenamento e

transporte

<95% (40°0)

Ambiente Atmosférico

N&o ha corrosivo ou gas inflamavel névoa

de Oleo, etc. ou poeira no gabinete de

Altitude

Altitude inferior 2000m

Vibracéo

<0.6G(5.9m/s?)

Pressdo Atmosférica

86kPa~106kPa
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2.2.1 Dimenséo de Instalacéo
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Figura 2-5 DAT2030,DAT2030C,DAT2050,DAT2050C dimenséo de instalacdo (unidade: mm)
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Figura 2-6 DAT2075,DAT2075C,DAT2100,DAT2100C dimenséo de instalacdo (unidade: mm)
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2.2.2 Intervalo de Montagem

A unidade servo série DAT adota a placa de base de modo que a direcédo de instalacao,
seja perpendicular a superficie de montagem. Coloque o lado frontal da unidade servo para

frente, e o lado de cima para cima, para dissipar o calor. Por favor, deixe o espago em torno

dela.
Gabinete Gabinete
> 150 mm
cima
> 120mm
[ ] A
B *DAT2007C $
> 100 mm| eu—n—m-r > 150 mm

<O
A O
to
|
T
/\Superficie
Monta

Lado front%}/

baixo __

I
@]
&
«
m e
&

ONS  CHARGE
o

T ERTE S SRR
08K CNC EQUIP MENT CO.LTD.

LA Al

>150 mm

Figura 2-7 Intervalo de Montagem da unidade servo DAT

Figura 2-8 mostra intervalos entre as unidades de servo, e o espaco real que deveria deixar na

instalacdo para assegurar bem a eliminacao de calor.
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> 150mm

>150 mm >150mm

7 7 Z Z Z Z 7

Figura 2-8 Intervalo entre as unidades de montagem do servo DAT

@ Para evitar que a temperatura ambiente continue aumentando, € necessario garantir os
fluxos de corrente para o radiador da unidade servo no armario elétrico.
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Capitulo 3 CONEXAO

Por favor, leia com atencdo as seguintes notas a seguir para obter uma operacéo

segura e regular.

A fiacdo pode ser feita apenas por profissionais técnicos de acordo com as

instrucdes correspondentes.

Faca a fiacdo e a operacdo de manutencdo pelo menos 5 minutos apés a
unidade servo estar desligada. Garanta que cada voltagem do terminal de
circuito principal esteja com uma voltagem segura de aterramento ou vocé

poderé ser eletrocutado.

Por favor, confirme se a unidade de servo e 0 servo motor estdo corretamente

aterrados.

Se o cabo for danificado por um objeto pontiagudo, ndo puxe o mesmo com

forca, caso contrario, podera provocar choque elétrico ou mau contato.

N&o atravesse o circuito de retorno principal e o fio de sinal no mesmo tubo, e
ndo amarre-os junto. Quando a fiacdo do utilizador atravessar o circuito de
retorno principal junto com o fio de sinal, é necessario deixar um espaco de 30
centimetros para evitar a interferéncia (do fio de alta corrente para o fio de
sinal) que faz com que a unidade servo seja incapaz de funcionar

adequadamente.

N&o ligar ou desligar a unidade servo com freqiiéncia, pois, devido a alta
capacitancia podera gerar uma alta carga de corrente ao ligar o equipamento.
Ligar ou desligar frequentemente ira diminuir o desempenho dos componentes
internos da unidade servo. Recomenda-se ligar ou desligar em um intervalo

acima de 3 minutos.

A capacidade de energia supressora de picos, o ruido de radio de filtro e outros
dispositivos ndo devem ser instalados no lado de saida da unidade de servo ou

entre os servo-motores.
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Capitulo 6 Funcao de Depuracao

Q Servo motor

! A Y 2
o | AR
B3 iy [T I S MS
S dw W
: NRY, Bl
EPE ~ 7

I il

B Mantenha o fio principal do circuito de retorno e a linha de sinal longe do
abstrator de calor e do motor para evitar a propriedade de isolamento com uma

diminuic&o de calor.

B Apés a ligacdo do cabo principal de retorno do circuito, a tampa protetora do

terminal é coberta para evitar choque elétrico.

3.1 Conexéo de Periféricos

A unidade servo deve estar equipada com alguns periféricos. O periférico apropriado
assegura o funcionamento estavel da unidade servo. Caso contrario, a vida util do servigo sera

encurtada e a unidade servo sera danificada.
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Alimentacdo trifasica

380V AC

RST
|||

Disjuntor
Necessario

AC380V

AC220V

Fio terra

Transformador
Necessario

H\B_

® =S

==

resistor freio (opcional)

Nao ligue para resistor de frenagem

externo,

B, B1 estdo conectados;
Conecte no resistor de frenagem externo,

B, B1 nao estdo conectados

Figura 3-2 Ligacao de DAT2030 periféricos, DAT2050
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o S
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82
Circuito |/
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Capitulo 6 Funcao de Depuracao

Para o disjuntor, transformador de isolamento, filtro de onda AC e sele¢&o do contator AC, consulte

0 apéndice B.

B rH=aE

—~
7

Sistema
CNC

46

&Y parzos0;

e KCSERVO DRIVE uNiT

Alimentacdo Trifasica

AC 380V

Disjuntor
_ (Necessario) |

AC380V

AC220V ||

1
I
| )
r
Transformador
(Necessario)

Fio Terra

L om
R

—

I iz N

Tl o §
[0 I B N

& 11 TN
1L

%@ TG |

N TN |
=1
TRV R
=

Consulte a secdo 3.5 para conexao

de GSKLink

Filtro Onda
(Opcional)

Contator AC
(Necessario)

Controle Circuito )

Frenagem resistor (opcional)

Nao Conecte o resistor de
frenagem externo, B, B1 estdo
conectados. Conecte o resistor
de frenagem externo, B, B1 nédo
estédo ligados
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Figura 3-3 Conexao de periférico DAT2030C, DAT2050C

Para o disjuntor, transformador de isolamento, filtro de onda AC e sele¢édo do contator AC, consulte

0 apéndice B.
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48

‘ Fio Terra

L1 L2 L3

Disjuntor
(necessario)

& g
. ~ Py
. = Alimentacdo trifasica 380 AC
A4 CNC (" resistor de freio (opcional)
system N&o conecte o resistor de
— frenagem externo, B, B1 estdo
conectados; Conecte o resistor
— %DDDDDD de frenagem externo, B, B1 ndo
a estdo ligados
=

AC380V

aczzov | |

Transformador
(necessario)

Filtro Onda
(necessario)

Contator AC
(necessario)

Figura 3-4 Conexao de periférico DAT2075, DAT2100

|

Circuito Controle
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Para o disjuntor, transformador de isolamento, filtro de onda AC e sele¢édo do contator AC, consulte

0 apéndice B.
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Figura 3-5 Conexao de periférico DAT2075C, DAT2100C
Para o disjuntor, transformador de isolamento, filtro de onda AC e selecdo do contator AC, consulte

0 apéndice B.
3.2 Conexéo terminal de circuito principal

3.2.1 Terminal de Conexdo da Unidade de Servo

‘JJ l Trifésico AC 380 *12% (50Hz/60Hz)

Servo motor
2
MS
3~
o
S
Rl gk Bl
EQ
£
T (@) T
PE ‘8 < J7 Ponto de
o o aterramento
Lo do motor
B, B1 deve ser desligado quando )
resistor de frenagem externo % g 5
i ©
estiver conectado ] 5 3
e L T = 2
'| B, Bl deve ser ligado quando > "'5' Encoder
| [resisténcia de travagem externo| > <
! néo esté conectado .GQJ
|
! o
£
Freio Resistor @

Figura 3-6 Conexdao do circuito principal da série de produtos DAT

Atencéo

0 B, B1 deve ser curto quando o resistor de frenagem externo nédo esta conectado. B, B1 deve ser
desligado quando resistor de frenagem externo estiver conectado

0O U, V, W, terminais de PE do cabo do motor fornecido pela empresa sdo marcados, que deverd1al
correspondente a U, V, W, os terminais de PE da unidade servo. Caso contrario, 0 motor ndo ira funcionar
normalmente.

0 O sistema deve ser ligado a terra correcamente, e a sua resisténcia deve ser inferior a 10Q.

O diagrama de circuito a seguir é recomendado para a ligagdo do circuito de controle KM1 na

figura 3-5:
.—ON—. KM1
—— ., 1L T
e L e 4 K - H |
RC
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Capitulo 6 Funcao de Depuracao

Selecao de fiagao do circuito principal:

R S T PED U \% W P Bl |B
Corrente de Terminal de
- Terminal de .
adaptacéo Protecéo L conexao do
entrada de ) Poténcia Final ) )
do Motor terrafinal resistor de freio

corrente alternada ]
externo e interno

<6A 1.5 mm? >1.5mm* | 1.5 mm? 1.5mm?
6A~10.5A | 2.5 mm? 225mm? | 2.5 mm? 2.5 mm?
11A~21A 4 mm? > 4mm? | 4mm? 4 mm?
22A~28A 4 mm? > 4mm? | 4mm? 4 mm?

Para os terminais DAT2030 ou DAT2030C, DAT2050 ou
DAT2050C, a sua cobertura de isolamento € retirada e o fio de cobre
exposto é torcido de acordo com a figura a seguir. Pressione a fiacao
(prensar o terminal com ferramentas especiais) com o um terminal
tubular tipo H2.5/18D (Companhia Weidmuller). Insira o terminal como

na figura, e aperte o parafuso do terminal.

Chave Fenda Reta

> 22 B=

10mMmm—12mm

— ) —

Para os terminais DAT2075 ou DAT2075C, DAT2100 ou DAT2100C e série
DAT do terminal de conexao PE, o revestimento de isolamento € retirado e o fio
de cobre exposto é torcido de acordo com a figura a seguir. Pressione a fiagdo
(prensar o terminal com ferramentas especiais), com o tipo de terminal rodado
HRYV 2-5S pré-isolado. (Huxi co aparelhos eléctricos., Ltd), e aperte-o parafuso

de aterramento na parte frontal do invélucro.

5 22 =

6mm —8mm

=
> B
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3.2.2 Instrugdes para Interface do Servo Motor

Tomada Seguranca de
Tomada de poténcia do motor freio

Tomada de sinal do
codjficador

T
11
[

- Relacéo de correspondéncia entre os pinos da tomada de poténcia do motor e dos terminais
de saida da unidade de servo.

Numero do pino da tomada de

alimentacdo do motor

Separador de terminal da unidade
PE | U \% W
servo

Tomada de poténcia do
motor

» Conexdao dos pinos da tomada de seguranca de freio

Contato Controlado

A
DC24V T

Tomada do freio de
seguranca

® Pino 1 Pino 2 estdo ligados 4 DC24V, e os seus poélos positivo e negativo ndo se distinguem,
pino 3 esta ligado ao terra.

® Para o controle do contato de controle KA refere-se a secdo 6.2: Aplicacdo da liberacédo do

sinal da faixa - tipo de freio.

Para um motor com poténcia difusa é adaptado uma trava de seguranca com poténcia
diferente. Quando € selecionado a alimentagédo de 24V, consulte 0os seguintes parametros técnicos
de freios de para-raios adaptados aos diferentes motores.
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N° banco | Torque Tenséao Poténcia da bobina do freio | Tempo de
do Motor Nominal Alimentacdo | a 20 °C(unidade: W) langamento (s)
110 4 24V DC 20 0.037
130 8 24V DC 25 0.042
175 32 24V DC 40 0.135

» Para a conexéao de pinos de tomada de sinal do codificador, consulte a se¢éo 3.4.3.

3.3 Conexéao do controle de sinalizacao

3.3.1 Definicdo de Pin CN1 da série de produtos DAT

» A interface do sinal de controle CN1 da série de produtos DAT2000 é com pino macho 44,
0 conector utilizado para fazer a fiagdo de controle é o pino fémea 44 (o tipo é G3150-
44FBNS1X1, fornecido pela Companhia WIESON). Ver a figura seguinte para a definicdo
dos
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o 16 AGND Campo Analégico
|
a r ! VCMD- Campo Analdgico
—0
O 17 ycwmps+  Entrada de comando
2 analégico
O AGND Campo Analégico
(15-24VDC ) Campo de referéncia DG 32 I
18
O 3
33 1%
(15-24VDC ) Campo de referéncia DG ﬂ
Cr 19 ZSP Velocidade saida zero
r 4 penp Campo digital
Reserva GOUT 34
O 20 SRDY Servo pronto
5
@ ALM Alarme
35
Posicdo /_ chegada COIN/SCMP
velocidade @ 21 RLYOU (reserva )
6 ~ Sinal para liberagdo de
) 36 o HOLD freio tipo banda
Saidapulsoz CZ- 70 ” reserva
; RLYOU+
7 Sinal para liberagéo de
+
37 S HOLD freio tipo banda
Saida pulso Z CzZ+ —0
) 23 SON Disco permitido
Erradad . Cr 8 ALRS Alarme seguro
ntrada de
alimentacéo extema( 15—24vDC) COM+ D 24
@; S FSTP Drive CCW proibido
RSTP
; Entra~da de 39 O Drive CW proibido
alimentagdo externac 15 — 24ypc) COM+ E—
%71‘? FIL Torque CCW limitado
oco de desvio de oul " & RIL Torque CW limitado
selecdo de desvio de pulso
seguro / velocidade 1 CLE/SCL D
! 26 ZSL Velocidade 0 presa
11
Pulso de comando de 41 O GIN reserva
selecdo proibigédo / INH/SC2 —0
velocidade 2 O 27 pPAO + realimentacio da
12 0 posigdo PA pulso de
42 & PAO - sinal de saida
: N PO+ O 28 realimentacéo da
Re§||r~nentaga_10 ,da Oy PBO + posig&o PA pulso de
posicéo de sinal de saida 13 pRO - sinal de saida
PZ PZ0 +, PZ0- 43 O
PZO- —0
29
O SIGN+  sjnal de direcdo do comando
O 14 SIGN- de posigéo de entrada
44
—D
O 30 PULS+ sinal de pulso de
15 comando de posi¢ao
O PULS- - deentrada

pinos.
Figura 3-13 Pino CN1 do DAT2000

@ Na figura acima, 0s pinos com 0 mesmo nome séo conectados em uma placa de curto

circuito interno.

» O sinal da interface de controle CN1 da série de produtos DAT2000C é de alta densidade e
de tomada com 50 nucleos (tipo : MDR50-10250-55H3JL, fornecido pela empresa 3M), na
gual a pinagem é a seguinte:
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NENEEEEEEDEE D
B EEEEEE D EERE
DDEODEEEREEEE
NOENEENEEEDH

Figura 3-14 Pino CN1

N° Iltem N° Item
) Nome Sentido ) ] Nome Sentido )
Pino Referéncia | Pino Referéncia
1 PBO— Retorno da 26 PzO— Retorno da
osicdo da osicao
Posic 6.4 Posic 6.4
2 PBO+ saida do 27 PzO-+ da saida
sinal A do sinal Z
Retorno da Campo
3 PAO— _ 28 GND o
posicdo da Digital
6.4
saida do
4 PAO+ ] 29 NC
sinal B
5 PULS— Posicéo de 30 SIGN— | Diregcdo de
entrada do entrada da
3.3.3 o 3.3.3
6 PULS+ |pulso de 31 SIGN+ | posicdo de
comando comando
Selegdo de o
_ 5.2.2 Limite de
7 SC2/INH | velocidade 2 / 32 RIL 3.34
o 6.5.4 torque CW
pulso proibido
Selecdo de
velocidade 1 / | 5.2.2 Limite de
8 SC1/CLE 33 FIL 3.34
pulso 6.5.3 torque CCW
compensacao
Velocidade
9 NC 34 ZSL ] 6.6.3
zero fixada
Unidade CW o
10 RSTP . 3.34 35 GIN Limitacao
proibida
ccw
11 FSTP conducéo 3.34 36 NC
proibida
Alarme
12 | ALRS _ | 334 37 NC
compensacéao
13 SON Habilitando 3.34 38 COM— Poténcia de
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14 NC 39 COM-+ entrada de
Velocidade sinal de
N chegada+/ 6.6.2 N controle (15
15 COIN 41 COM -
posicao 6.5.2 24VDC)
chegada+
Velocidade
4 chegada—+/ 6.6.2
16 | Sroy— |>eVo  es@ 40 | COIN— o
pronto para a | 3.3.5 posicao 6.5.2
saida chegada—+
17 SRDY+ 42 HOLD— | Sinal de
liberacdo de
) 6.2
18 NC 43 HOLD+ | saida do
freio seguro
19 NC 44 NC
20 ZSP— Velocidade 0 45 NC
de saida do | 3.3.5 P
21 | zSP+ 46 | cz— onto 0 do
motor sinal de
N 3.35
codificacao
22 ALM— Alarme de 47 CZ+
) 3.35 de saida
saida
23 ALM-+ 48 OVA
24 VCMD+ | Simulacdo de 49 NC
entrada do | 3.3.2
25 VCMD— 50 NC
comando

3.3.2 Entrada do comando de velocidade

VCMD + / VCMD séo terminais de entrada de velocidade de comando, que recebem maximo

de 10V de sinal de tensdo DC, e a sua resisténcia de entrada do terminal é 20KQ.

Nota: Conexéo de + VCMD e VCMD né&o pode ser conectado
reversamente, caso contrario o motor nao podera funcionar
normalmente

: Unidade
| Disco
|
YT :
—_ 15v i 1 VCMD+ R
i 1 1 1
- Lo b —
oo | R
| ! : :VCMD ! —
I\ ] 1 1 ‘T’

0V Concha de metal da interfacé
foram conectados ao paineli
PE de controle PE
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Nota: Conexao de + VCMD e VCMD n&o pode ser conectado
reversamente, caso contrario o motor ndo pode funcionar

&: Interface da
CONChA Metal T = o ——— -

normalmente
STEEEETEEEt emmmm —————
:- Unidade 1
1 disco !
l ]
PC ] ]
T VCMD+1 i
Vv
-10V~+10V | S l fi-t '
1
or ' ( —
ov~10V 0V, ' VEMD- !
- )
1
1
1
1

Nota: O cabo de sinal utiliza uma linha blindada, e o sinal diferencial deve utilizar uma linha de par torcido.

3.3.3 Entrada do comando de posicéo

° Posicdo de comando PULS+/ PULS-, SIGN + /SIGN- pode usar o método de
acionamento diferencial ou utilizar um método de acionamento de final Unico. A seguir veja

alguns exemplos:

Método de acionamento diferencial

w Pulso de comando | Unidade
! entrada | | disco 3
| R — PULSH 210 |
3 hd : —
| . s Il
§ 5 O PULS-¢ = | §
. PC | 3 3
| & SIGN+| 270 3
i — i 1 X D-‘: * \:‘{_ *
; ‘ SIGN - | 3 |
| /? eV 0 -
R )’5—_|_ PE

& Protegdo metal

® Método de acionamento final Unico
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Parellel com 4,7 kohm de
T ! resisténcia quando ha

Computador serias interferéncia Unidade
superior v o | disco
: P PULSH 210
Pulso comando o /é O_: i[> —
entrada ; /‘bj | PULS—(L ;
: : ? I
‘ siGNy, 20
R —
SIGN- *LI]; * \:‘<_
””””” PE

Figura 3-18 Ligacédo do tipo NPN de acionamento final Gnico.

Computador Vv
superior

—Q Unidade

( disco
- R e PULSH 270

PNP | A Df * \;([_

[ i PULS-(? = |

‘ \ R SIGN+ 2

Pulso comando - ; A Di * \:q_

entrada LJJ SIGN S 3 B

SRR - 7 !

= Parellel com 4,7 kohms de | | i
resisténcia quando ha [ ’6__|_ PE

)
\'®

O
L

serias interferéncia

Figura 3-19 Ligacgé&o do tipo PNP de acionamento final tnico

1. O método de acionamento diferencial € recomendado para evitar a interferéncia de
@ altura; Sao recomendados os modos de acionamento diferencial, AM26LS31, MC3487
ou acionamento similar RS422.
2. O método de acionamento final Gnico vai diminuir a frequéncia de acdo. Sob &
condicdo de que a entrada de pulso para o circuito, a unidade atual € 10 mA ~ 15mA
externo maximo. A tenséo de alimentacao esta limitada a 25V, o valor da resisténcia R
é definido. Dados experimentais
VCC=24V, R=1.3kQ~2kQ; VCC=12V, R=510Q0~820Q; VCC=5V, R=0Q

Existem trés tipos de modos de posicédo de entrada de comandos, que séo definidos pelo
parametro PA14 que podem ser recebidos. Veja a tabela abaixo, e a seta representa a contagem de
bordo.
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Modo reserva: PA15=0

Modo comando
pulso

Valor de ajuste
PA14

Direcéo de
grupo de pulso

0

pulso + dire¢édo

Grupo pulso CCW

1

Grupo pulso CW | g5+ F1 .11 F1 | cow+cw pulso
PULS+ v 1 v * 2

Grpo Phke e B Grupo pulso
siN+ § f £ U A bifasico

Modo comando
pulso

Valor ajuste PA14

Direcado grupo
de pulso

0

SIGN+ | pulso + diregéo
PULS+ f f f f 1

Grupo pulso CCW

Grupo pulso CW SIGN+ m CCW+CW pulso
PULS+

Grupo pu:so ;aseA uLs ¢ T ¢ * T G 2 |

Grupo pulso fase B rupo pulso
SIGN+ 1 j‘ { { { J bifasico

a. Interface de entrada de diagrama de sequéncia de pulso + simbolo (freqliéncia maxima de

pulso 1MHz)
th - i tck R

900:\ \ \
PULS \ \

10%

l\__/ 7/ | M
> |«
trh t < b > u ks >

909
SIGN

10%.

')I| € > |4
cw ™ cow b

b. Interface de entrada de diagrama de sequéncia de pulso CCW / CW pulso (frequéncia

maxima de pulso 1MHz)
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)
th
pa—
90%
PULS ti
10%, \«—
> > |€
trh t s
90 % h / \
SIGN
10%
/| | W
# < > €
CCWwW trh tr cW

c. Interface de entrada de diagrama de sequéncia de fase 2-comando de pulso ( freqiiéncia
maxima de pulso 1MHz)

>
tgh tock
90% / \ / \
D N A T Y
10% \
___/ / / | W
€ tgs »| |€
o 1 Terl <t
90 % \ / \ /

\/ \/

tan

tarh

CCw

Cw

Os parametros de seqiiéncia de entrada de pulsos estao listados abaixo.

Parametro | tck | th |1 th W |t |tgck [gh |9l |tgrh |lgrl | lgs
Acionamento

diferencial

>1 >0.3 | >0.3 | <0.2 | <0.2 | >2 >1 >0.3 | >0.3 | <0.2 | <0.2 | >0.2

de entrada

(mS)

Entrada

Unica

_ _ >5 >25 | >25 | <03 |<0.3 |>25 |>10 |>5 >5 <0.3 | <0.3 | >25
unidade final

(us)
3.3.4 Entrada do valor de comutacao Switching

Sao fornecidos abaixo dois exemplos de fiacdo, o Inx representa o ponto de entrada: (SON,

ALRS, FSTP, RSTP, SC1/CLE, SC2/INH, ZSL, FIL, RIL, GIN).

61




Capitulo 6 Funcao de Depuracao

= m
= x Drive unit
® o
2 3 COM+
s 9 | [
— (@] —
Q —— 15Vv-~24v 3.6K
[©]
5 8 ab
e Sw INX Ei:f
: b
° < !
g 3
(@]
=
2O :
ol i | com+ ive uni
9@ 9| CBD 24V : Drive unit
> :
) 8 -% CNC system qsﬁk
o g _
S L INX E*:/ |
— —C : —
T |
Py 1 ‘
ol oV
(0]

A alimentacdo DC15V ~ 24V (acima 1A) deve ser fornecida pela unidade de servo. Sugere-se a
mesma alimentacdode saida para o circuito de saida.
Acoplador de entrada é quando Inx conecta a 0V, e o sinal € ON, a entrada € ativa. A janela do

. - | - - . .
monitor pode ser utilizada para opinido, quando o ponto de entrada estiver ligado,
correspondendo o LED aceso. Quando o ponto de entrada é OFF, o LED correspondente nao
funciona. Esta janela do monitor é utilizada para a depuragéo e para examinar o sinal de controle da

unidade servo.

S S

=}
=

RIL FIL SC2 SC1 RSTP FSTP AL

o o
l | |

=

InstrucGes detalhadas para os sinais de entrada;

e —
L»-J

N
w2
—
(op]
—
=z

¢ COM+,COM- sdo portas de entrada de alimentagcdo externa especificada
(15V~24V).
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Atencao

Polo de alimentacdo ndo pode ser conectado reversamente, caso contrario, a unidade
servo ndo pode trabalhar.

> Permitir que o servo seja operado quando o SON estiver ligado. Verifique a janela

exibida do monitor‘dp‘ "”‘e‘dp' D"".

Parametros o _ Valor Modo
Principal Unidade ~ ]
relatados Padréo aplicado
Quando ndo ha sinal de entrada
externo SON, o motor de ativacdo é
executado na unidade de servo. PA54 =
0: Quando o sinal externo SON de
PA54 0 P, S

entrada € ON, o motor é ativado. PA54

= 1. Motor de ativagdo é
unidade de servo, e o

SON nao é necessario.

executado na

sinal externo

SON

OFF

ON

4ms\

Y

O motor ndo esté ligado

O motor esté ligado

> O motor é religado quando a unidade de servo trabalhar normalmente. Se a unidade

de servo tiver problemas, gera um cédigo de alarme. Por favor, consulte o capitulo 8

problemas e solucdo de problemas.

> Quando ALRS estid ON, alarmes menores do que o numero 9 sdo apurados pelo

sinal ALRS apés compensacédo de problemas. Os alarmes que forem maiores do que o

nimero 9 sé podem ser apurados apdés a compensacdo de problemas para serem

novamente religados. Quando o SON estiver ligado, a fungcdo de compensacdo de alarme

sera invalida.
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SON OFF ON
sem Sem
ALM alarmoe alarme 7 alarme alarme
20ms
ALRS OFF | ON | OFF | ON

> FSTP, RSTP: sinal de acionamentos proibidos é geralmente combinado com
interruptor de curso para evitar 0 excesso de movimento.

Sinal Entrada Operacéo

FSTP RSTP ccw CW

ON ON O O

ON OFF 0O Proibido
OFF ON Proibido O

OFF OFF Proibido Proibido

» Nota: Representacdo normal. Quando a unidade de funcio de proibicdo ndo é utilizada, o
PA20 é definido como 1 para proteger a fungéo de unidade de proibicao.

» FIL: limite de torque CCW. Quando FIL esta ON, o torque maximo do motor € limitado

pela configuracao de PA36.

» RIL: Limite de Torque CW . Quando RIL esta ON, o torque maximo do motor € limitado
pela configuracdo de PA37.

3.3.5 Valor do comutador de saida

1. Na série de produtos DAT2000 , exceto o sinal HOLD, CZ, os outros sinais de saidz

sdo transistor de saida de final inico. Emissor do acoplador for ligado ao COM-.

;ﬁ{—Q OUTx

2. O Valor de Saida de comutagéo do produto da série DAT2000C ¢€ o transistor de saidg
de final duplo:

,} ; {—Q OUTx+

OUTX representa os pontos de saida (ALM, SRDY, ZSP, COIN, HOLD, CZ)
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® Esquema de ligacdo de um transistor de saida de final Gnico

Exemplo 1: Unidade servo corresponde com o sistema
GSK980TDb
Unidade disco OUTX 124V Equipamento
0O CNC
o
=
s y ¥/
@ — coM- | | J_
® T com- 3 ov
x o—Oov
(2 i !
> . .
© Exemplo 2: Unidade servo corresponde com o sistema 983M
Un?dade OUTx 4V Equipamento CNC
disco
; 47k
A 2
7 & ¥ 7L
5 0V

a Un_ldade § OUTx retransmitir
) disco O
Q. |
©) P |
| ;; I;‘L)‘ | 15v—24v=
2 | 4 —|—com
5] i | COM-
S | o
[ N |

® Esquema de ligagdo de um transistor de saida de duplo final.

9 o Unidade | e |
= | i | | :
= | disco | OUTx+ | Equipamento CNC |
s | | S SERC ou PLC |
m || - | |
x | 2 A ] ;
s | Wl % L S
3 | | OUTx- | l |
| i o A
L 24v Computador
Unidade superior
disco OUTx+ 3.6kQ
vy | Yol
¥/ OUTx- f; —
. - ov
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Unidade 3
disco L OUTx+

g

L ANS =

ouJa)Xo 9Jal ap eples

Quando OUTXx esta conectado com COM— ou OUTx+ esta conectado com OUTX, o

ponto de entrada esta ON. A janela do monitor pode ser usada para o julgamento,
guando o ponto de entrada € ON, e os correspondentes LED acendem. Quando o ponto de
entrada esta OFF, os correspondentes LED n&o se acendem.

ZSP HOLD COIN ALM SRDY

o o

» ALM da unidade do servo é a saida quando a deformidade € detectada. Estado de saida
relevante para PA47.

PA47=0 Quando o sinal de saida do acoplador ALM esta OFF o
alarme ocorre
Quando o sinal de saida do acoplador ALM esta ON o
PA47=1
alarme ocorre

Alimentagdo  OFF ON

ALM (PA47=1) OFF Sem alarme| alarme

1 <05s
— e
Sem
ALM (PA47=0) OFF alarme | @larme

» SRDY representa que a unidade de servo esta pronta. O sinal de saida do acoplador

SRDY é conectado quando a alimentacao do motor € acionada.
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Alimentagdo  OFF ON
ALM Sem alarme alarme
SON OFF ON OFF ON

SRDY OFF —» |«— ON | [COFF ON OFF

» ZSP representa a velocidade 0 de saida i.e. Quando a velocidade do motor é zero, sinal
de saida do acoplador de ZSP é ON.

» CZrepresenta o ponto 0 do sinal do codificador: Para o encoder incremental, a seqtiéncia
esta de acordo com o final Z (um sinal de rotacao) retorno de encoder do motor, tais como

mostrado abaixo:

Para encoder tipo absoluto, 0 numero de pulso por fase AB é definido pelo parametro servo,

ponto zero onde o sinal CZ é emitido ao mesmo tempo.

Unidade
disco CZ+ Sistema

4(}) +24V CNC
4 @Eg e & A
cz- f
ov

» HOLD: Sinal de liberacdo do freio de motor com um freio do tipo banda. Referem-se a 6.2

para a saida légica deste sinal.

Atencéo
1. Quando o sinal de saida é do tipo coletor aberto, a sua corrente de carga maxima € de

100mA, tensdao maxima de corrente continua externa é 25V. Se ultrapassar o requisito especifico
ou no final de saida se conectar diretamente & alimentacdo, unidade servo sera danificada.

2. Se a carga é uma carga indutiva, diodo de roda livre deve ser comparado com duas
extremidades da carga. Se o diodo de roda livre esta ligado inversamente, a unidade servo sera
danificado.
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3.4 Conexao do sinal de retorno

3.4.1 Introducéo para CN2 do DAT2000

A interface do codificador CN2 do motor da unidade servo DAT2000 é com pino fémea 25. O
conector para fazer cabo de controle é pino macho 25 (o tipo é G3150-44FBNS1X1, fornecido pela

Companhia WIESON). Ver a figura seguinte para a definicdo dos pinos.

Figura 3-42 CN2 DB 25 tomada fémea

NO
) Nome Sentido N° Pino Nome Sentido
Pino
1 ov 14 FG L
Ligacao Terra
2 ov Alimentac&o de | 15 FG
3 oV controle (—) 16 oV Alimentacéo de
controle (—)
4 ov 17 5V Alimentagéo de
5 v Alimentago de | 18 Vv controle (+)
Retorno do tipo de
6 5V controle (+) 19 W+ .
encoder incremental W
) Retorno do tipo de
Retorno do tipo de )
7 W— 20 V-+ encoder incremental
encoder W—
V+
_ Retorno do tipo de
Retorno do tipo de ]
8 V— 21 U+ encoder incremental
encoder V—
U+
Retorno do tipo de )
, Retorno do tipo de
9 Uu— encoder incremental | 22 Z+
U encoder incremental Z+
Retorno do tipo de Retorno do tipo de
10 Z— encoder incremental | 23 B+ encoder incremental
Z— B+
Retorno do tipo de Retorno do tipo de
11 B— , 24 A+ _
encoder incremental encoder incremental
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B— A+

Retorno do tipo de
12 A— encoder incremental | 25 NC
A_

Terminal de entrada
13 OH do sensor de
temperatura do motor

Esta interface é aplicavel apenas para o sinal de retorno do encoder incremental. O fio de sinal usa

a conexao da unidade diferencial. O esquema de ligacéo é mostrado abaixo:

OH1 (CN2-13) é utilizado para ligar o detector de sobreaquecimento do servo-motor, 0 que
faz com que a unidade servo tenha a fungéo de protecéo de sobreaquecimento. Diagrama de fiagdo

interna € mostrado abaixo:

. Sensor de
| temperatura

do motor

AplGs a ligacdo, defina PA 57 do servo-motor de acordo com propriedades de detector de
sobreaquecimento. Se 0 motor servo nao tem detector de superaquecimento, PA57 é definido como

0 e o alarme de blindagem OH1 ocorre, com OV n&do pode ser conectado.

Parametro ) Escopo de | Valor Modo
Nome Unidade R . L
Relatado Parametro | Padrdo | Aplicacéo

Alarme de protecédo para
0 superaquecimento 0~2 |0 P, S
do motor

PA57 ,
PA57=0: Bilndagem do alarme

PA57=1: O alarme ocorre quando o interruptor logico de selecdo é

normalmente fechado na temperatura apropriada do motor.
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PA57=2: O alarme ocorre quando o interruptor de logica de verificacdo é

normalmente aberto na temperatura apropriada do motor

3.4.2 Introducéo para CN2 do DAT2000C

A interface do sinal de retorno CN2 do codificador dos produtos da série DAT2000C sao de alta
densidade tomada com 26 nucleos (tipo: MDR26-10226-55H3JL, fornecido pela empresa 3M), cuja
pinagem é mostrada abaixo:

11 ] () (0 [2) (2] [
OEEONmE
2] (1 (6] (8] [0 [

Figura 3-45 Pino CN2

N° Pino | Nome Sentido N° Pino | Nome Sentido

Terminal de entrada do
1 OH1 sensor de temperatura do | 14 NC

motor
2 W+ 15 NC
3 W— 16 ov Forca
4 V+ 17 oV Encoder (—)
5 V— 18 NC
6 U+ 19 5V

_ Forca

7 U— Conecte o sinal de retorno | 20 SV Encoder (4
8 Z+ do encoder incremental 21 5V
9 Z— 22 NC
10 B+ 23 MA-+
11 B— 24 MA— Retorno do sinal do
12 A+ 25 SL+ encoder absoluto
13 A— 26 SL—
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OS pinos CN2 1 ~ 13 combinam interface com os produtos de série DAT2000 , que aplicam sinal

de retorno do encoder incremental. Outros pinos aplicam o sinal de retorno do encoder absoluto.

OH1 (CN2-1) que é utilizado para conectar o detector de sobreaguecimento no servo-motor esta

conexao é a mesma que os produtos da série DAT2000.

3.4.3 Ligacéo do sinal do encoder do motor

O diagrama a seguir é uma fiagdo padrdo do encoder incremental do motor e corresponde

a série de produtos DAT2000. Quando os usuarios utilizarem motores de outra empresa para

fazer o cabo do encoder, consulte a fiagdo padrédo abaixo. (Se o motor tiver um termostato,

conecte o] termostato OH1, na porta ov).

PamE RS et A
/ 7 |A- — 12 | A-
/ 5 | B+ — 23| B+
/ 8 |B- 11 | B-
/ 6 |7+ Pe | 7+
/ 9 |7- 10| z-
10 | U+ 21 | U+
f 13 | U- s | u-
/ 1 | V+ 20 | v+
/ 14 | V- 8 | V-
/ 12 | W+ 19 | W+
15 | - 7 | w-
/ . |5 [sv
RN
/ 2 _[sv —1 17 | 5V
j<>< L |18 |5V
v 3 |GND —1 |ov
| o oV
13 |ov
Y
Jo|16 |0V
I 14 | FG
§ 15 |FG
§ 13 | oH1
T 25 | null

Unidade

Servo motor Cabo intermediario disco

Figura 3-46 Fio de Encoder SJT do servo motor

O diagrama a seguir é uma fiacdo padrao de motor do encoder absoluto correspondente a série de

produtos DAT2000C. Quando 0s usuarios utilizarem motores de outra empresa ou fazerem o cabo

do encoder por si s, devem consultar a fiagcdo padréo abaixo. (Se o motor tiver um termostato,

conecte o termostato OH1, na porta 0V).
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DATA- |10 26| SL-
' | DATA+|13 25| SL+ S
8 | CLOCK-|12 24| MA- 5
@ )
> CLOCK+| 15 23| MA+ o
g (7]
8 8
S| 5V |2 20| 5V @
o L @
o 21| 5V <
; GND | 3 16 ov >
o T (@)
s | 17, OV
- FG 1 | Protecsio metal

Figura 3-47 Fiacdo de encoder absoluto

O sinal da tomada do encoder do servomotor serie SJT sdo todos tomada de pino macho
15, favor selecionar tomada pino féma 15 para fazer sina de cabo. O plug externo do sinal de
cabo do encoder € como se segue:

Plug (lado fio ligagdo)

Atencao

1. O comprimento do cabo de alimentacdo e cabo de realimentacao do sinal do motor deve
estar dentro de 20m, a distancia entre dois cabos devem ser maior do que 30 centimetros. Dois
cabos ndo podem ser cruzados atraves do mesmo tubo ou amarrados juntos.

2. Cabo de sinal utiliza blindagem de cabo,com secéo transversal de 0.15mm2 ~ 0.20mm2,
Conecte a camada de blindagem ao terminal PE

3.5 Funcéo de comunicacédo do GSKLink

A unidade do servo de série DAT2000C tem GSKLink como fungéo de comunicagéo serial.

Ligue as interfaces CN4 ou CN5 com GSKLink para perceber comunicacdo em tempo real do CNC.
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A unidade servo pode gerenciar parametros através GSKLink (incluindo armazenamento de

parametros, alteracdo de parametros, e backup de pardmetros) ou monitorar a posi¢ao, velocidade,
umidade, corrente e informacdes de estado | / O.

» Ligacéo entre CNC e unidade servo é feita como se segue:

GSK988T
sistema

—

Terminal serial deve ser
. instalado. Resisténcia
termial 120Q € montado na

mesma.

Ha uma interface de reposicdo de comunicacao na unidade servo que é para ligacédo

GSKLink. No Terminal serial € conectado um resistor combinado com 120Q/0.25W entre
CANL da interface e do terminal de sinal CHNH.

1 —
120Q

CANL 3
CANH 5

(o3 =N [ )

N b

» Diagrama de circuito de barramento de interface CN4, CN5 de GSKLink € a seguinte:

+12V 1 2 NC
Sinal de CANL 3 4 NC
dados CANH 5 6 GND

N e

» Diagrama de comunicacdo entre GSK988T sistema CNC e unidade servo
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GSK988T CNC sistema

Unidade disco XS27 CAN SERVO (DB9
CN4 or CN5 tomada macho)
3 | cann | 2 | CANL
4
5 CANH 7 CANH
6 | GND ; 1 | CANGND
concha  |— T L 4 | CANGND

» Conexdo de comunicacgdo entre unidades de servo

Unidade disco Unidade disco B
CN4 ou CN5 CN4 ou CN5
3 | CANL — 3 | CANL

4 4

5 CANH 5 CANH

6 GND 6 GND
concha concha

»  Definir parametros relacionados depois de conectar o cabo de comunicacdo corretamente:

Parametro ] Escopo Valor Modo
Nome Unidade R . L

Relatado Parametro Padrdo | Aplicacao
Unidade Servo, Servo n° 0~5 1 P, S

PA58 Nota: Definir o nimero de unidade servo que serd conectado ao barramento de

comunicacdo GSKLINK, e o nimero ndo pode ser repetido.
Selecdo de GSKLINK para
transmisséo de 0~4 0 P, S

comunicacao

PA59=0: Funcao de comunicacéo de protecao do GSKLink;
PASS PA59=1: Definir a taxa de transmissao para 500Kk;
PA59=2: Definir a taxa de transmisséo para 600Kk;
PA59=3: Definir a taxa de transmisséo para 800Kk;

PA59=4: Definir a taxa de transmissao para 1M,
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3.6 Exemplos para diferentes modos de trabalho

3.6.1 Modo de Velocidade de fiagcdo para produtos da série DAT2000

KM1 Servo motor
Monofésico ou trifasico 220V I
AC
|
Sulle R
| U ; 2
I
e S v | 3
O T Unidade disco servo AC w Y
»
Fio Terra /Jj ) PE PE » 1
r oN2 motor
mmm———— #a
- N
! 13| om — —
[ [
6 o
#1 CNL 5 5v b D
Dado Exteno D15V ~ 24v‘ L b
— *com+| 38 6 sv ‘ .
14 4.1k L .
*COM+| 39 o 17 5v e b
[ i
SON o~ +son | 23 = 18 5v ! L
[t | [ .
Alarme seguro 40\07 ALRS 8 I =1 1 ov L Lo
. ) p— [ [
Velocidade zero limpa | 3No——| 751 | 26 , ExS ) o L Lo Encoder
b [ [
Unidade CCW proibida ~ ——T0~0—+ FSTP | 24 ﬂ L [
- 3 ov Ha— - Vee | 2
Unidade CW proibida T RSTP | 9 Ead Vo Lo
1»:FT 4 ov i —T > GND| 3
Limite torque CCW —O\Oi FIL 25 p { 24 A+ « ! A+ 4
$- [ [
Limite torque CW OO0/ RIL 10 ‘Di\{ 12 A <_%_%7>Q<:%_%'_': A B
Rotagé&o partida CCW 4(}\07 *SC1 40 1\{ 23 B+ i i i 1 B+ 5
$H ' '
[ [
Rotagdo partidaCW +——0O O—— *SC2 41 i é}; 1 B I L s s
#2 ﬂi\{ [ [
GIN1 | 11 £ 22 z+ - - z | 6
i F i 1
[ [
#3 10 z- —t z- 9
[ [
e 2N 21 U+ — — U+ | 10
i T
DG 33 @ PobXX
9 U- — — u- | 13
Pronto ] SRDY 20 f jé §§ [ [
! 20 v+ — — v | 11
Velocidade zero saida ¢—————————— ZSP 19 f 5 ] §§ Lo L
) 4 8 V- — e v- | 14
Velocidade [ [
«——— scMmP | 35 § [ [
chegada 19 W — T w | 12
Aame saida +————| AM_| 5 [TF{Oa @ XK
7 W- 1 T w- | 15
] .
15 FG

o

|
tipo banda : : HOLD - 6 # ?{'\\
! !
1 37 = | veememeeem3
Posicao realimentagéo Vo HE Cz+ I@ :
de saida pulso Z [ 1 cz- 36 i
— i
o H

i
R PE CN1 N
' [
27 | PAO+ 1 T
.
12 | pao - | : :
| [
e DX
| [
13 | PBO - : . :
i
I
I

*VCMD - | 1 i |
Comando anal6gico de bc * VCMD + i |
entrada -10V ~ +10 V ou OV U 42| PO+ [ —
~ 410V OVA z | |
43| PzO - | -
L—L,, S

Figura 3-54 Modo de velocidade de fiacdo DAT2000

©epjeS 0BdIsod [eulS

i

Os sinais com marca * na figura sao sinais necessarios de conexao.

#1: Poténcia minima de interruptor de alimentagdo externa (DC 15V ~ 24V) ndo deve ser
inferior a 35W.

#2: Quando o comando de velocidade for OV ~ 10V, e PA4 = 1, PA46 = 1, SC1, SC2 sédo
tomados como CCW, CW sinal de inicio da rotacdo. E um sinal de ligacdo necesséario neste
momento. Quando PA4 = 2, é tomado como um sinal interno de sele¢éo de velocidade.
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#3: DG é uma porta de saida comum. Por favor, conecte-a ao fio terra do sinal de saida.

#4: OH ndo esta conectado ao servo-motor sem sensor de controle de temperatura. Defina

PA57 = 0 para o alarme de protecao de sobreaquecimento do motor.

#5: A carcaca metdlica de interface CN1, CN2 sdo conectadas ao PE da unidade servo, no

gual pode ser tomado como ponto de ligacdo de linha de blindagem.

3.6.2 Modo da posicédo de conexao de produtos da série DAT2000

Monofasico ou trifasico de

Servo motor

| AR A
|
|
|
|

220V AC
|
sails R U
m s
\
[ T
w
)
Fio Terra v PE PE
Unidade disco servo AC
r
CN 2
t 13 | OH1
16 OH2
#1
CN1 5 5V
Dado Externo DC15V ~ 24V
—{ rcoM+| sy 6 | sv
N ta ™
com+| 39 ¥y 17 | sV
SON 00— *SON | 23[p— 1\—7 18 5V
Alarme seguro —Q\Qi ALRS 8 7{ 1 oV
Unidade proibida CCW —O~0— 24 1\{
FSTP — 2 ov
-
Unidade proibida CW —o0—| RSTP 9 1‘{ ov
| 3
Tam
Torque limitado CCW  ——(G > —— FIL 25 bic 4 oV
| =
Torque limitado CW —O\Oi RIL 10 ﬁ 24 A+
[ jmmmt
Desvio claro pulso o o— CLE | 40 (28 i F 12 A-
i
N |
Pulso comando proibido o INH 41 bl 23 B+
GIN1| 11 i@ @ 1 B-
22 Z+
#2
DG 32 4 i ] 10 Z-
DG 33 -9 21 U+
Pronto  «——————— SRDY | 20 [| ¥ Eii @ 9 u-
Velocidade zero saida €| ZsP 91§ EQ% 20 V+
Velocidade @
D S — 35
chegada COIN J—E 8 v-
Alarme saida +—————————— ALM 5 7] 5}§§ 19 W+
@ 7 w-
14 FG
15 FG
D R CN1
| |
Saida sinal freio tipo [ Vo HOWD +| 7 I@ wa PE Jf === ~mm———
banda - - HOLD 6 [ N,
[ [ —
" : [ ez s N
Posicéo realimentacéo [ [ m
de saida pulso Z - — t  Ccz 36
! 4
D S CN1|
iy e
e | = 27 | PAO +
| A
! oNt 12 PAO -
!
e 270 28 | PBO +
T H
L 1 _ 13 | PBO -
Comando pulso i T i »| PULS 15 270
entrada 4{> | 3 } SIGN + | 29 i—@ , 42| PzO +
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Figura 3-55 Modo de posi¢céo de conexdo do DAT2000

Os sinais com marca * na figura sao sinais necessarios de conexao.
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#1: A Poténcia minima do interruptor de alimentacdo externa (DC 15V ~ 24V) ndo deve ser
inferior a 35W.

#2: DG é a porta de saida comum. Por favor, conecte-o ao fio terra do sinal de saida.

#3: OH ndo estad conectado ao servo-motor sem sensor de controle de temperatura. O
conjunto PA57 = 0 serve para proteger do motor de alarme do superaguecimento.

#4: A carcaca metdlica de interface CN1, CN2 sdo conectadas ao PE da unidade servo, no

qual pode ser tomado como ponto de ligacéo de linha de blindagem.

3.6.3 Modo de conexdao de velocidade dos produtos da série DAT2000C

Lo Servo motor
b &%

Monoféasico ou trifasico de B
220V AC P B
R
u P 2
S MS
> v P s 5
»
W 4
PE < ]
N PE P 1
Fio Terra ld
Unidade disco servo AC
S |4
#1 cNL ; ;
Dado Externo DCLEV ~ 24\/‘ 1 OH
*COM+| 41 M
1] 41k 16 o
*COM+| 39 DE
SON ™No— v son | 18 [{
Alarme seguro NG ALRS o 1‘%
Velocidade zero travamento :\ G ZsL 34 1\
Dico CCW proibid [P CN2 z
proibido —o>No— Fste | 11 g
. S o
Dico CW proibido OO RSTP | 10 E3 @
Torque limitado CCW | AN | gL 23 %Eg
Torque limitado CW oG RIL 32 % E@ i
|
I
Torque de partida CCW / selegdo S\O D—E [P
de velocidade 1 *sC1 | 8 i
#2 |
Torque de partida CW / selegao CJ\ > igg PE ]
de velocidade 2 *sC2 7 #5 (- mmmm o mm
CN1
,,,,,,,,,,,, com- | 38 R one
5 CN4
i ) AlM+ | 23 ]
Alarme saida ><>< I@:
< ALM- | 22
« SRDY+ | 17
Servo pronto
SRDY- 16
Velocidade de 4T con |18y orgl
chegada COIN- 40 oNs Unidade disco serie DAT
<« T 21
Velocidade zero saida ><>< ZSP+ 1—@:
< ZSP- 20
< |
Freio tipo banda liberando o HOLD + | 43 I@: e
sinal de saida HOLD - | 42 %Z
Ponto zero sinal do motor ><>< oz 46
LK N
I, 7 PE
=+
CN1
‘ * VCMD+ | 24
comando analégico de * VCMD- | 25
entrada -10V ~ +10 V ou OV 9 OVA
~+10V

Figura 3-56 Velocidade do modo de conexdao DAT2000C
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Os sinais com marca * na figura sdo sinais necessarios de conexao.

#1: A poténcia minima de interruptor de alimentacdo externa (DC 15V ~ 24V) ndo deve ser
inferior a 35W.

#2: Quando a velocidade de comando for OV~10V, e PA4=1, PA46=1, SC1, SC2 séao
tomados como CCW, CW sinal de inicio de rotacdo. E um sinal de ligacdo necesséario neste
momento. Quando PA4 = 2, é tomado como um sinal de sele¢éo de velocidade interno.

#3: Para o curto-circuito B1 e terminais B ndo s@o necessarios conectar o resisténcia de
reio.Conectar a resisténcia P, final B quando a resiténcia externa for necesséria. Desligue Bl e B,
ao mesmo tempo.

#4: OH ndo e conectado ao servo-motor sem 0 sensor de controle de temperatura. O conjunto
PA57 = 0 serve para proteger do motor de alarme de superaquecimento.

#5: A carcaca metdlica de interfaces CN1, CN2 sé&o ligados a PE de unidade servo, o qual

pode ser tomado como ponto de ligagéo de linha de blindagem.

78



3.6.4 Modelo de posicédo e conexdo da série de produtos DAT2000C

Monoféasico ou trifasico

de 220V AC
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Servo motor
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Figura 3-57 Posicdo do modo de conexdo do DAT2000C

Os sinais com marca * na figura sdo sinais necessarios de conexao.

#1: Poténcia minima de interruptor de alimentacdo externa (DC 15V ~ 24V) ndo deve ser

inferior a 35W.

#2: Para o curto-circuito B1 e terminais B ndo sd&o necessarios conectar o resisténcia de

reio.Conectar a resisténcia P, final B quando a resiténcia externa for necessaria. Desligue B1 e B,

ao mesmo tempo.
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#3: OH ndo pode ser ligado ao servo-motor sem o sensor de controle de temperatura. Defina
PA57 = 0 como alarme de protecéo para sobreaquecimento do motor.
#4: A carcaca metdlica de interfaces CN1, CN2 sé&o ligados a PE de unidade servo, o qual

pode ser tomado como ponto de ligacdo de linha de blindagem.
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4.1

CAPITULO 4- EXIBICAO DA OPERACAO

Painel de Operacao

As funcdes detalhadas das chaves séo as seguintes:

Chave

Nome

Funcéo explicativa

®

mais

D

1. N° de parametro. Ou valor do parametro
aumentado.

2. Recuperacéo 1 Valor de nivel.

3. Aumente a velocidade do motor quando a
operacgéao for manual.

4. Rotagéo CCW inicia com a operacéao JOG.

menos

D

1. N° de parametro. Ou valor do parametro
reduzido.

2. Pagina abaixo do segundo nivel do menu.

3. Diminua a velocidade do motor quando for
operacdo manual.

4. Rotagdo CW comecga com a operacgéo JOG.

Voltar

Retornar ao nivel anterior do menu ou cancela a

operacao.

®+©

Chave de
combinacéo e

multiplicacé@o

Parametro aumenta 100 vezes pressionando esta

combinacgao de teclas uma vez.

®+@

Chave de
combinacéo e

desmultiplicacéo

Parametro diminui 100 vezes pressionando esta

combinacdo de teclas uma vez

chave de

confirmacao

Entre no menu ao lado inferior ou confirme

alteracdo de dados

Ao modificar o parametro de luz decimal no canto inferior direito da se¢do 6- o LED

acende, o que indica que o valor confirmado é vélido e pode ser desligado pressionando

@ . Se sair pressionando @ guando a luz decimal ndo estiver desligada, a definicdo do

parametro sera invalida.
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4.2 Menu de Exibicao

Secédo 6 LED é composta da janela de monitor dos produtos em série DAT. Gerenciar o

contetdo com a forma de menu.

LED5 LED4 LED3 LED2 LED1 LEDO

Menu de primeiro nivel € composto por monitoramento de condicdo, parametrizacao,
operacdo manual, operacdo JOG. Veja a figura. 4-1 para a selecdo e operacdo do menu nivel
1.

Menu nivel 1 Menu nivel 2

1™ 1

—> ? dP-000 Monitoramento estado (ver segdo 4.3)
®®
BN
‘* @ PR- 00 Parametrizagéo (ver sec¢do 4.4)
® @
@ Gerenciamento de parametros (ver
‘T ee- 00 secdo 4.5)
®®
47%’ operagéo manual (ver se¢éo 5.1.1)
® @
® ®
1%’ operacéo Jog (ver se¢do 5.1.2)
®®
Al- %» (Para ser desenvolvido)
® @
@ En
- > _ coder zero (usado para
@ depuracao industrial)
®'®
%» (Para ser devolvido)
® @
@ a1- poténcia analdgica zero (usado para
@ 4 no depuracao industrial)
@ @ Leitura e escrita registro encoder

depuragao industrial)

:, % AL- 00 tipo absoluto (usado para

Figura 4-1 Menu de Exibigdo e Operacgéo
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4.3 Estado de Monitoramento

Capitulo 6 Funcao de Depuracao

€ o estado de monitoramento, onde o usudario pode selecionar diferentes
estados do monitor sobre este menu. Defina aqui o valor do parametro PAO3 ou defina o

estado inicial de monitoramento quando ligar o equipamento.

Valor de | Monitor inicial Dados do )
. ) Operagéao ) Explicacéo
Parametro | quando ligado monitor
Velocidade corrente motor
PA3=0 dP-5Pd r 10008 1000r/min
[1]
=) _ Ordem de posicao do motor atual
PA3=1 dP-Pa§ = P45806 o
© inferior & cinco (pulso) [21]
Ordem atual de posicdo do motor
PA3=2 dP-Po5 , : Posts
superior a cinco (x pulso 100000)
Valor de | Monitor inicial | Operacdo | Dados do | Explicacéao
parametro quando ligado monitor
PA3=3 Posicdo de comando inferior a 5
(pulsos) [2]
PA3=4 Posicdo de comando superior &
5 (x100000 pulsos)
Desvio de posicéao inferior cinco -
PA3=5 dP-EPo e, (oulso) [2]
©
PA3=6 dP-EPg c 0 Desvio de posicao superior cinco
(pulso) (x100000 pulsos)
PA3=7 dP-£-fd Torque do motor 70%
PA3=8 I 23 Corrente do Motor 2.3A
PA3=9 dP-L5P Reserva
PA3=10 dP-C ot q O modo de posicdo é o modo de
controle da corrente
Pul
PA3=11 dP-E-9 2638 ulso de corrente de comando
de posicéo é 283.8KHZ
PA3=12 4p- ¢ - 0.0 Velocidade de comando €
210r/min
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PA3=13 Torque de comando 20%
PA3=14 dP-HPo Reserva
PA3=15 Estado terminal de entrada [4]
PA3=16 dP-olt Estado terminal de saida [4]
PA3=17 Reserva
PA3=18 cn- an Operagéo [5]
PA3=19 Err- 9 Tele de alarme nimero 9
PA3=20 dP-rES Reserva
Valor de amostra de tenséo
PA3=21 dP-RJH 510 analégica da secdo de alta
velocidade
Valor de | Monitor | Operacdo | Dados do | Explicacéo
Pardmetro | Inicial monitor
- Valor de amostra de tensdo analégica
pa-2z | @P-AI
) da secéo de baixa velocidade
PA3=23 dP-dSf ® Namero da versdo do Software.
_r _
PA3=24 df-LPL Ndmero da versdo do Hardware
PA3=25 E Torque nominal do motor € 15N-m
dP-n! ' _ )
PA3=26 Corrente nominal do motor € 14.5A
dP - Jn I_cnnn x .
PA3=27 JnSUUU Rotacédo de inércia do motor
PA3=28 @ Poténcia de entrada é 1Kw
- == Temperatura do radiador é de 32
PA3=29 | dP-EEP
graus centigrados
PA3=30 dP-dr 4C 318 Tens&do DC de linha de comunicacao é
- — L 3
318v
OD_pLC _ Posicdo Unica de voltagem do
PA3=31 df-Ab3 b 15038
motor [3]
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O_u C _ Digito inferior de posicdo absoluta do
PA3=32 dF-Hb5 H 318
motor [3]
D_uC _ Digito superior de posicao absoluta do
PA3=33 dP-Hb>, H ic
motor [3]

[1)] Em m r € o cédigo de velocidade do motor, 1000 indica que a velocidade CCW

do motor é 1000r/min. Se ele girar no sentido horario, a velocidade de rotacdo negativa m
sera exibida. Unidade: r/min.

[2] Valor de retorno da posigédo do encoder do motor consiste de duas partes: POS (superior
a cinco) + POS (inferior & cinco)..

Exemplo: x 100000 + — 1845806 pulsos

No mesmo principio, o valor de pulso do comando de posi¢do é composto de duas partes: CPO
(superior & cinco) + CPO (inferior & cinco). Exemplo e: |L. i8] x 100000 +
=1845810 pulsos.

Relacéo entre CPO e POS:

PO00O0) x 100000+ [PO0000] = 212 (ICO0000] % 100000 + [C00000 )

PA13

O célculo de desvio de posicdo (EPO) na relacdo de transmisséo é de 1:1 eletrénico:
. Bl-PFP 8= 0
CYSB 18] _ |PYSBOE] _ ¢ Y

[3] O digito 17 do encoder absoluto utilizado:, [dP-ALS| . ta posicéo do rotor do motor

em cada rotacao, o &mbito de exibicdo é 0 ~ 131.071. Se multi-bobinas do encoder absoluto (se 12-
17 digitos encoder absoluto) é selecionado, isto €, 0 escopo da contagem de cada rotacdo é de 17
digitos (0 a 131.071), a contagem de bobina é de 12 digitos (0 a 4095). A posicao do motor inclui

duas partes dP-Hb5/+ [dP-HbS| durante a rotagdo, o valor do escopo apresentado € de 0 ~

536870911.

@ No circulo Unico do encoder absoluto, a mostra de |dP-AbS| e [dP-Hb5)+|dP-HbS]

sao conscistentes.

[4] Consulte a segdo 3.3.4 para os estados do terminal de entrada, se¢do 3.3.5 para o0s

estados do terminal de saida.

85



Capitulo 6 Funcao de Depuracao

rn- onl ¢ Circuito principal da unidade de servo
mn-

e mudada e habilitada.
_ r H‘I . Circuito principal da unidade de servo é
f U] °  mudada mas n&o habilitada.
[5] Exibicdo do estado de Operacéo
i Circuito principal da unidade de servo é
m * mudada e habilitada.
T :J . Circuito principal da unidade de servo é
rn (1] *  mudada mas nao habilitada.
Métodos de operagéo para monitorar o estado de sele¢do séo apresentados abaixo.

Exemplo: Ha duas maneiras para selecionar abaixo de cinco digitos dP-Po5S| estado da

posicéao atual.

Método 1: Selecione o estado de monitoramento diretamente.

08 S gr-srg Bir-ros & o

Método 2: Selecione o estado de monitoramento com parametros.

j
[

ca
!@
-

i

|

[Ny
@

@.
I

o
.

®
® _®

Power on again

0
un]
|

4_
o @ [
<—
>
o
o

0
un]
1
m

E_
L I

Figura 4-2 Selecione o estado de monitoramento com parametros

4.4 Parametro de configuracao

@ Valor Padr@o: Apos definir PA1 de acordo com o tipo de motor, é executar a operagag

EE-dEF , 0 valor correspondente torna-se o valor padréao.
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Operacdes para recuperacado motora do valor padréo:

1. Caddigo de entrada especifica para os parametros do motor alterando, que é PA0=385.
2. Busca por tipo de cddigo correspondente da corrente do motor de acordo com a lista de

cédigos no Apéndice A.

3. Entrada de cédigo do tipo de motor para PAL, pressione @ para entrar no menu

gerenciamento de parametros, e executar cE-dEF para completar a operacao de recuperacao

de incumprimento valorizado.

Parametro ] Escopo de | Valor Modo de
Nome Unidade R . L
Relatado Parametro Padréo Aplicacao
Alterar o cbdigo do
R 0~9999 315 P, S
PAO parametro
Quando PA0=315, exceto parametro PA1, PA2 pode ser alterado
PAl Cddigo do tipo de motor 0~185 0 P, S

Tomando exemplo de recuperacéo de parametro padrdo de 130SJT-M100D (A o) (tipo de

motor é 50 conforme abaixo

he

. Dados alterados (<€) @

i Ligar v @ "ponto” de = %

_ D ml _IBS confirmagao esta PR - N3
! . | fora w2
ressionar duas §

vezes

®
®

®I
® |y ®
®I

o
o
)
0
a
<« !
o
m
P — |
u
QM
I

PR- 3 FE-dEF
l @ Dados aumenta i @ i@
= automaticamente,
l segurando o botédo
1
@ Normalmente altera o @ S

38 5 ponto de posicéo

o
=N
w
O

F

Figura 4-3 Alterar parametros de padrao do motor

@ 1. O cdédigo 385 especifico para o ajuste do parametro padrao do motor. PALl pode ser
alterada quando PAO = 385.

2. O usuario pode avaliar se o parametro padrao da unidade de servo é adequado para
0 motor através da operacdo de ajuste do parametro do motor padrdo e parametros

relacionados que séo escritas em valor padrdo ou PAL valor do parametro (ver anexo
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A). Se PAL valor do parametro sem um cédigo correspondente tipo do motor, o motor

pode nao funcionar normalmente.

3. Pressionar @

alterado € refletido no controlador. Se vocé ndo se satisfazer com os parédmetros que

estdo sendo alterados, ndo pressione a chave @ , pressione @ tecla para sair, e 0
valor do pardmetro é restaurado para um antes da modificagdo. Se vocé esperar que o
parametro alterado seja valido apos o desligamento, por favor, execute a operacdo de

parametro escrito.

chave para validar o pardmetro apos a alteracdo. Agora, o valor

Na definicdo de pardmetros chaves, a combinagao ®+® faz aumentos de parametros de

cem vezes ou diminui cem vezes. Levar a operacao de alteracdo do valor de PA24 100-1800 como

o exemplo.

4_

)
J

-
O

m

®©

&
.

=

c

@

[ |
c2
=

>

(NN

c1

c3

m

pn
)

c

Pressione-o 100 vezes
ou pressiona-lo por um
tempo

Pressione
uma vez

S

>

c2
g

8
v

H

=1

A

<

PR-

®

©

Pressione duas chaves
em conjunto, o valor é
aumentada na posi¢ao
centésimal, e o valor para
aumentando depois de
libertar o botdo

0 ponto no canto
inferior direito
desaparece
Pressione duas vezes

.

EC-SEt
e
CEArFE
|
Fi Al GH

Figura 4-4 Uso de combinacéo de teclas

45 Gestado de Parametros

Esta parte apresenta as operacdes de gravacdo de parametros,

leitura, backup,

recuperacédo e recuperacao de valor padrédo de detalhes da unidade de série servo DAT. Veja a

figura a seguir para armazenamento de dados de gestdo de parametros de relacionamento.
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Sistemaligado  Area Parametro EEPROM I:> Meméria
EE-GEE Pir:::i?:o : Memodria I:> Area parametro EEPROM
p;_reéi:rl:;?ro EEPROM parameter area |::> memdria
EE- B pggcrﬁgfro : Meméria ﬁ> EEPRb(ZIE/Ikir)ea de
EC_c5 Renpencd ek ¢ = memoria
Chamar padrda ~ Parametro padréo '\EAEegng parameter area

Figura 4-5 Diagrama de armazenamento de gestao de parametros.

EE—SEt Ao escrever o parametro na memoéria da area de pardmetro EEPROM e alterar o
valor, a alteracdo de parametro apenas muda o valor do parametro. Ele vai mudar o valor
original apos liga-la. Se o valor do parametro necessitar ser mudado para sempre, a operacéo
de par&dmetro de gravacéo é utilizado. Ao escrever o parametro na memoria EEPROM para
area de parametro, o valor usado sera alterado depois de ligado novamente.

» EE—rd O parametro de leitura indica que os dados de leitura da area de parametro EEPROM
dentro da meméria. Este processo sera realizado uma vez apos ligar o equipamento. No inicio,
0os valores dos parametros da memoria serdo 0s mesmos que as areas de parametro
EEPROM. O valor do parametro na memoria serd modificado apds alteracéo do parametro. Se
0 usuario ndo se satisfizer com o parametro alterado ou o parametro estiver desalinhado,
execute o parametro de operacéo de leitura. Leia os dados da area de parametro EEPROM

dentro da meméria novamente e recupere o parametro na ligacdo do equipamento.

» EE—DbA Parametro de Backup. Escreva o pardmetro na memoédria EEPROM para area de
backup. Esta funcéo é usada para evitar a alteracdo incorreta e o parametro original ndo pode

ser recuperado.

» EE—rS Faca backup de recuperacao. Leia parametros da EEPROM na area de backup para a
memoria. A operacao de escrita é necessaria, caso contrario, 0 parametro ndo vai mudar apos

0 equipamento ser ligado.

» EE—dEF Recuperacdo do valor padrdo. Isto indica que o valor de parametro padrdo
correspondente é lido para a memaria, e é escrito para a area de parametro de EEPROM. O
parametro padrdao do motor sera usado ao ligar novamente. (Ver secdo 4.4 para ajuste de

parametros)

Para as operacdes de gestédo do parametro séo como se segue:
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Parametro
escrito

EE-5SEL

yy

Figura 4-6 Gestéo de

Exemplos de paréametros escritos:

Ligar

-

1_

©

-
O

‘_

®

d
(]
= ®©

)

0

A- O

Pressionar
duas vezes

Ponto de fuga é
modificado na
posicdo de bit 0 |

= A : = Operagao
E- rd|Parametro lido @ In I5H bem sucedidal
> Falha na
@ @ CE- bA| Backup de operagdo
parametro
EE — 5 Recuperacéo @
I 3] de backup
— Recuperagdo _|
EE-dEF padrédo
Parametros

@ Pressione 5 vezes

Ponto de fuga é
modificado na posicéo

: de bit 0
on
g L,
@ modificagao

A modificacéo de dados é
afirmada e o indicador bit 0
é desligado.

Pressionar 2
vezes

Figura 4-7 Etapas de parametros escritos
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CAPITULO 5 OPERACAO E DEPURACAO

Atencao

Atencéo: Ao utilizar a unidade de tempo do servo pela primeira vez, os usuarios devem
monitorar na janela a corrente do motor apds a primeira ligada. Uma vez que se transforma em
SON, por favor monitorar em tempo a quantidade de corrente do motor. Se a corrente exceder o
valor nominal, cortar a alimentacdo imediatamente e verificar a configuracéo do parametro da
unidade de fiag&o e servo, ou 0 motor serd muito suscetivel a ser danificado.

Os modos de depuracgéo e operacdo serdo apresentados neste capitulo, em conformidade com os

valores do parametro PA4.

Parametros ) Intervalo de | Valor Modo de
Nome Unidade . _
Relevantes Parametro Padrao | aplicacéo
PA4 Escolha do modo
0~6 1 P, S
trabalho
® PA4=0: Modo de posicdo;

Definir a orientacdo e o angulo de rotacdo do motor através de pulso
digital, o rotor do motor controlado por unidade servo vai rodar para o
angulo correspondente, em conformidade com a dire¢cdo predefinida. O
angulo de rotagao (posicao) e velocidade de ambos sdo controlaveis.
PA4=1: tensao anal6gica externa do modo de velocidade de comando
Definir a orientacdo e o angulo de rotacdo do motor por meio de tenséo
analdgica, o rotor do motor controlado por unidade servo vai rodar para o
angulo correspondente, em conformidade com a direcdo pré-definida e
velocidade. Este modo pode ndo s6 aumentar a capacidade do motor de
acdo rapida, mas também reforcar a sua capacidade de resistir & vibracao
e velocidade de operacéo

PA4=2: Modo de velocidade digital interno de comando

O usuario deve definir os valores de PA24~ PA27 que sera escolhido
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como o comando de velocidade interna correspondente a velocidade de
rotacdo do motor através de combinacdo de status de pontos de entrada
SC1 e SC2 em CN1,

® PA4=3: modo manual

Operar com o menul5-- | acelerar ou desacelerar pressionando‘®
ou®’.
® PA4=4: modo manual

Operar com o menu[Jr- |, definir primeiro o valor da velocidade manual

PA21, depois proceder operagéao rotativa CCW, CW pressionando ‘® ou®’.

® PA4=5; Ajuste do encoder zero, predefina bem na producédo, ndo ha
necessidade de definir novamente.

® PA4=6: Ajuste analdgico do zero, predifinir bem na producdo, ndo ha

necessidade de definir novamente.

Segue a seguir, 0S quatro passos na operacao de uma nova unidade servo:

Fiacao | Definicdo de{ — | Base de —— |Funcéo de
correta parametros depuracao depuracdo

As primeiras trés etapas serao ilustradas para facilitar os utilizadores para uma operagéo
mais rapida do dispositivo de acionamento de servo. Os usuarios com necessidades diferentes

podem se referir a "funcéo de depuracdo” do Capitulo Seis para obter informacdes detalhadas.

® Ao utilizar a unidade servo pela primeira vez, a operagdo manual ou operagédo JOG
sem carga ligada é recomendada. Certifique-se que a unidade de servo e o motor
estejam funcionando normalmente depois da movimentagdo, oscilagdo ou
montagem.

® Apo6s a confirmacao do dispositivo da unidade de trabalho sem carga conectada, os
usuarios conectam o sinal de controle CN1 e processa a depuracdo e continuam
operando no modo de velocidade ou modo de posicdo de acordo com as
necessidades praticas dos usuarios.

® Apds a depuracado do sinal de conexao, definicdo do parametro e operacao regular

do motor, conecte a carga para a operagdo ser carregada.

5.1 Manual e Operacéo JOG

Primeiramente, o fio deve estar de acordo com a figura a seguir, do contrario nao
conecte a carga do motor.
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O diagrama esquematico que se segue é recomendado

MCCB

i ltrifc’lsico AC 380V |2 (50Hz/60Hz)

Servo motor

PE Unidade f ®
m disco v 3 MS
X | B série DAT .
220V W 4
N
e [—]
T R
[ PE 1
D/D S ]
/o T WL Ponto
PE aterramento
motor
Se houver resistor de
frenagem B e B1 devem
ser desconectadas. ‘:g"
gm
[ TSendohouverresistorde | | B N2 2 3
| 2 8| Encoder
i | frenagem, B e B1 deve ser 0
| | conectado. g =
1 Q_J
S ALNNNTE———

Resistor frenagem

Figura 5-1 llustrac&o importante dos lacos de ligacdo

para ligar o circuito de controle de

KMI.
0 KM1
OFF T KA KA :
T ’_/ D . -
\[ KA
DC /40—“—» AC D—I H
RC
o o
Depois que o cabo estiver corretamente conectado , verifique as ilustracdes a seguir antes
de ligar.

Iltens a ser examinados

Métodos de Exame

Se a especificacdo da unidade servo e motor
€ correspondente ou néo.

Consulte o manual de instrugcdes para

verificar placas de identificacdo da unidade

de cervn e motor

Disjuntor, contator e transformador de

isolamento estdo conectados corretamente

ou nao.

Consulte a "Escolha de equipamentos

periféricos" no Apéndice B.
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R,S,T,PE,P,Bl,Band U, V, W, Verificar o circuito eletrico, e se necessario,

PE estdo conectados corretamente ou nédo. utilizar multimetro para a medigé&o.

Os sinais do fio de retorno do encoder do

- Consulte o manual de 3.4
motor estdo conectados corretamente ou

nan

O parafuso do terminal principal estdo fixados | Verifique se solta com qualquer chave de

firmemente ou ndo fenda

Certifigue-se de conectar normalmente e ligar a energia como a sequUéncia de tempo

seguinte.
Ligar OFF ON
Saida ALM 4>§<0.55‘7 Sem alarme alarme
Permitir _
Servo (SON) OFF ON OFF ON
| dms | PA52

Pronto (SRDY) OFF —»i |«— ON 1 [“0FF ON OFF

5.1.1 Manual de Operacao
Depois de a unidade servo ser ligada, m mostrara em condi¢cdes normais, se a

unidade servo esta fora de acdo-cddigo, e mostrara através do codigo de alarme ,

nesta condi¢c&o, por favor consulte o Capitulo Oito (Anomalias e Gestao) para solugéo.

Parametro ) Intervalo de | Valor Modo de
_ Nome Unidade _
Essencial Parametros Padrdo | aplicacdo
Escolha do modo de

PA4 0~6 0 P, S
trabalho

PA54 Habilitacao interior 0~1 0 P, S

Segue abaixo, os passos de operacdo manual (PA4 = 3):

nn
PA- Sy 1. Logo ap6s a unidade servo estiver ligada, \"—U“‘ a mesma vai
mostrar, na janela de monitoramento do motor a velocidade de
A4 ~
on. | operacéo.
LU

Pressione
2 vezes
A 4
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2. Verifique se PAL corresponde ao motor direito (consulte o0 Apéndice
A), se PALl estiver correta, 0 passo € ignorado, caso contrario, 0
usuério de saida, os parametros padrdo, que correspondem ao servo

motor da unidade de servo (ver se¢éo 4.4 para métodos de operacao)

3. Definir PA4 = 3 e escolha o modo de opera¢do manual.

4. Definir PA54 = 1, habilitag&o interior (antes de ativar, certifique-se
se ndo ha perigo para girar o eixo do motor); (Se 0 usuario quiser

cancelar a habilitacao interior, deve definir PA54 = 0)

5. Entrar no manual de operacao e ir para o desenho de operacdo a

esquerda. (definicdo do parametro anterior omitido)

6. Manter pressionado®, 0 motor comeca a acelerar, solte o botéo, a

velocidade mantém-se inalterada;

Manter pressionado @ 0 motor comec¢a a desacelerar até

velocidade zero, o motor ira inverter a aceleraragéo.

Se houver condicdo anormal na operacdo manual, tais como oscilacdo ou ruido no
motor, € necessario depurar os parametros da circuito de velocidade de PA5, PA6

e PA8. Consulte o item 6.1 para os métodos de depuracdo especifico.

5.1.2 Operacéo JOG

Depois de a unidade servo ser ligada, m mostrard em condi¢des normais, se a

unidade servo esta fora de agédo-cddigo, e mostrard através do codigo de alarme ,

nesta condicéo, por favor consulte o Capitulo Oito (Anomalias e Gestéo) para solucao.

Parametro ] Intervalo  de | Valor Modo de
] Nome Unidade ]
Essencial parametros Padréo aplicacao
Escolha do  modo

PA4 0~6 0 P, S
trabalho
Velocidade de

PA21 r/min -3000~3000 120 S
operacao manual

PA54 Habilitacdo interior 0~1 0 P, S
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Como o manual de operacao, a operacdo JOG também prossegue através do painel de

operacdao.

Segue a seguir, as etapas de operacdo manual (JOG) (PA4 = 4):

1. Logo apés a unidade servo ser ligada, ™ 0.0 irA mostrar na
@ janela de monitoramento do motor a velocidade de operacgéo.
© 2. Verifique se PA1 corresponde ao motor direito (consulte o Apéndice
oA _"j A), se PAL estiver correto, a etapa é pulada, caso contrario, 0 usuario
& Ptriﬁ‘lsessg gera os parametros padréo, o que corresponde ao servo motor da
T _' unidade de servo (ver secao 4.4 para métodos de operacao).
= 3. Definir PA4 = 4 e escolher o modo de operacdo Jog. Definir PA21 =
e l 500 velocidade manual (JOG) : 500 r / min.
@ 4. Definir PA54 = 1, habilitacdo interior (antes de ativar, certifique se
v ha perigo para girar o eixo do motor); (Se o usuario quiser cancelar a
J ik habilitac&o interior, deve definir PA54 = 0)
@l l@ 5. Entrar no manual de operacéo e ir para o desenho de operacgédo &
ccw ' CW

esquerda. (definicdo do parametro anterior omitido)

Manter pressionado®, 0 motor ird operar a uma velocidade de 500 r
/ minuto predefinido por PA21;

Manter pressionado®, 0 motor irA revertera a operacado pela
definicdo de velocidade por PA21. Solte o botéo, a rotagcdo do motor

para e continua a ser velocidade zero.

Se houver condicdo anormal em na operagdo manual (JOG), como oscilacdo ou
ruido no motor, é necessario depurar os parametros de velocidade do circuito de
PA5, PA6 e PA8. Consulte o item 6.1 para especificacdo dos métodos de

depuracao.

5.2 Modelo de operacéo de velocidade

5.2.1 Comando analégico de voltagem externa

(1Primeiro, consulte os diagramas de fiacdo na secdo 3.61 (série DAT 2000) ou secdo 3.6.3

(série DAT2000C) para a fiacdo correta, e prestar atencdo aos sinais de entrada essenciais no
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grafico seguinte, que devem estar conectados.

(2) Ap6s a correta ligaco, todos os sinais de entrada devem estar em OFF, a energia ligada e

0s parametros essenciais sao definidos.

Parametro
] llustrag&do dos Parametros
Essencial
PA4 PA4=1 Escolha a tenséo analégica externa do modo de velocidade de comando
Faixa de sinal de voltagem do controle analégico no modo de velocidade:PA46=
0: (—10V~+10V se a tensdo de comando eficaz é positiva, 0
PA46 motor gira CCW; se a tensdo de comando for negativa, 0 motor gira
CW. PA46 = 1: (0 ~ +10 V) eficaz, SC1, SC2 séo os sinais de inicio
de rotacdo CCW, CW, respectivamente.
PA46=0: (—10V~+10V) efetivos:
PA19=0: Motor CCW gira quando o comando de tenséo é positivo.
PA19=1: Motor CW gira quando o comando de tenséo é positivo.
PA46=1: (0~+10V) efetivo:
PA19
PA19= 0: Motor CCW gira quando SC1 esta ON, ou motor CW gira
guando SC2 esta ON.
PA19= 1: Motor CW gira quando SC1 esta ON, ou motor CCW gira
guando SC2 esta ON.
Alcance de comando analégico: r/min,
PA29= 300
PA29= 250
PA29 define a velocidade de rotacdo do motor
correspondente & voltagem analogical 1V.
PA29= 75
-10V 0
‘ »
Motores diferentes tém faixas de rotagdo nominal oV
diferente de modo que o valor deve ser definido
PA29 de acordo com os modelos do motor.
Por exemplo: A velocidade de rotagdo nominal
correspondente & GSK110SJT-M060D (A o)
€ 2500r/minuto.
Definir PA29 = 250.
Comando 10V corresponde ao motor de 2500r/minuto.
Comando 5V corresponde ao motor de 1250r/minuto,
Comando 1V corresponde ao motor de 250r/minuto.
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(3) Operacéo basica de depuracéo

1. Depois de os parametros essenciais serem completamente definidos, o utilizador entra na

etapa de parametro de leitura em operacdo. (Consulte a Secdo 4.5 para a ilustracdo de operacao

para gestdo de parametro).

2. Defina um pequeno comando analdgico para fazer com que o sinal SON de entrada seja
ligado, o motor girara seguindo o comando.

» PA46 = 0, o comando eficaz analégico -10V ~ +10 V ; tomara o diagrama a seguir como
exemplo: entrada analdgica do comando n (r / minuto) o controle motor on-off do SON ir4 operar ou

parard; Comando inalterado, se a direcao do motor for inversa, o valor do parametro PA19 mudara .

r/min
A

n

Andlogo (n) O

- v

Permitir Servo
(SON) OFF ON OFF ON

Pronto (SRDY) OFF | ON OFF ON
A

Avelocidade T

de rotacéo /
guando PA19 0
=0 -«

A velocidade
de rotacéo 0

guando PA19
=1 -n

Figura 5-2 Sequéncia de tempo de operacdo do motor quando PA46 =0

» PA46=1, No comando efetivo analégico 0 ~ 10V o conjunto SC1, SC2 serdo 0s sinais
positivos e negativos de rotacdo. Se a tensdo analdgica passa a ser negativa, o motor nao vai

funcionar.
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r/min
A
n
Comando »
analégico t'
SC1
OFF| ON| OFF| ON OFF
SC2
OFF ON| OFF| ON| OFF

A velocidade‘de A

rotacdo quando n
PA19 =0 (r/ min)g

A velocidade de 4
rotagéo quando g

PA19 =1 (r/ min)
-n

Figura 5-3 Seqiéncia de tempo de operacdo do motor quando PA46 =1

@ tl, t2 representa respectivamente o tempo de aceleracdo e desaceleracdo do
motor, quanto maior for a inércia de carga do motor, maior serd o tempo de

aceleracéo e desaceleragéo.

3. Aumentar suavemente o comando analégico para fixar a velocidade de operacdo do motor.

Enguanto isso, monitorar a condicdo do motor e verifique se a operacdo de oscilacdo ou ruido

ocorre, se a velocidade é estavel, e se a corrente do motor excede o valor nominal. Observe o valor

da corrente do motor através do monitoramento_ Em condi¢bes normais, o valor exibido

corrente ndo poderd exceder a um nominal.

4. Se o motor gira a partir da velocidade zero para a velocidade maxima de rotacéo positiva, ou

a partir da velocidade de rotagdo maxima negativa para a velocidade méaxima positiva em condi¢des

normais, os utilizadores podem prosseguir a depuragéo de outras funcgdes.

As solucdo de anormalidade, muitas vezes se encontraram durante a operacdo quando o modo

de velocidade analdgica de comando sédo apresentados no quadro seguinte:

i Anormalidade durante a operagéo .
Ndmero . Solugéo de problemas
de depuracao
1 Direcdo rotativa do motor € | Consulte o Capitulo 6.3 para a transi¢éo
inconsistente; de direc&o de rotacdo do motor
1. Verifique se o cabo de blindagem esta
o . , corretamente conectado.
Oscilagdo ou ruido ocorrido no i . .
2 2. Consulte o Capitulo 6.1 para ilustracéo
motor . R
de depuragdo do parametros de
desempenhos fundamentais.
3 Motor pode ser executado somente | 1. Inspecione o0 modo de fonte de
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em uma direcéo; comando, e teste a configuracdo de
PA46, PA19;

2. Verifique se o fio de entrada analdgica
do comando estd  reversamente
conectado.

Definir comando OV, se o motor | Consulte o Capitulo 6.6.1 para ajuste de

ainda se movera ligeiramente; compensacao

5.2.2 Comando digital interno

(1D sinal de entrada essencial no grafico a seguir devem ser conectados.

Sinal essencial de 5
Funcdes
entrada
O terminal do ponto de entrada comum é o controle de terminal de
*COM—+ _
entrada de abastecimento.
+SON O sinal de habilitagcdo do servo possibilita o controle individual de
habilitagdo do motor.
*SC1 Escolha velocidade 1
*SC2 Escolha velocidade 2

(2) Confirmar se a conexao esta correta, todos os sinais de entrada devem estar em OFF, se a

alimentacao esta ligada o parametro essencial deve ser definido.

Parametro ) Intervalo de | Valor Modo de
_ Nome Unidade ~ . L
essencial parametros | Padrao aplicacéo

Escolha o modo de
PA4=2 velocidade digital interno de 0~6 0 P, S

comando

_ I/O estado de selegdo de
Valor padrdo do | Velocidade de )
o velocidade

commando digital | operacao

SC2 SC1
PA24=500 Velocidade interna 1l | OFF OFF
PA25=2000 Velocidade interna 2 | OFF ON
PA26=-1000 Velocidade interna 3 | ON OFF
PA27=-1500 Velocidade interna 4 | ON ON
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(3bepuracdo de operacdo basica

1. Depois que o0s parametros essenciais serem completamente definidos, a unidade de

acionamento entra na etapa de parametro de leitura em operacdo. (Consulte a Secédo 4.5 para a

ilustracéo de operacéo |EE -5Et | para gestio de parametro)
2. Definir sinal de entrada SC1 e SC2 para desligar, o motor ira girar na velocidade interna, ou

seja 500.0r/minuto quando o SON for ligado. Observe o valor da corrente do motor através do

monitoramento Em condi¢des normais, o valor de corrente exibida ndo irda exceder a um

nominal.

3. Mudar ao longo das quatro diferentes velocidades internas, alterando o status de
combinacédo de SC1 e SC2. Enquanto isso, monitorar a condicdo do motor e verificar se a operacao
de oscilacdo ou ruido ocorre, se a velocidade é estavel, bem como se a corrente do motor excede o
valor nominal. A figura a seguir mostra a opgado de frequencia sucessiva de tempo ao longo das
quatro velocidades.
k\/elocidade motor

2000r /min

500 r/min;

0 r/min

-1000 r/min
-1500 r/min

\

| . . \

Velocidade Velocidade | VeIomdade; Velocidade |

interna 1 interna 2 | interna 3 | interna 4 |
SC1 OFF ON OFF ON

sc2 OFF | ON

4. Quando o motor funciona normalmente a uma velocidade de quatro fases interna, os
usuérios podem continuar a depuracao de outras funcdes.
A solucdo de anormalidade durante a operacdo do modo interno de comando da velocidade é

mostrada no quadro seguinte:

Anormalidade durante a operagdo de .
N°. . Solucéo de problemas
depuracédo

Consulte o Capitulo 6.3 para a
1 Direcao rotativa do motor € inconsistente; transicdo do motor de direcédo

rotativa.
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Consulte o Capitulo 6.1 para a
o ) ilustracdo de depuracdo dos
2 Oscila¢do ou ruido ocorre no motor; R
pardmetros de  desempenho

fundamentais.

Checar para julgar se o

sinal de entrada ¢é correto.

O status de sinal de entrada da velocidade

3 escolhida é incompativel com a velocidade

consulte o Capitulo 3.3.4 para
do motor ( P P

mudar pontos de entrada de valor)

5.3 Modo de Operacéao de Posicao

(DPrimeiramente, consulte os diagramas de fiagdo na secdo 3.61 (série DAT 2000) ou secdo
3.6.3 (série DAT2000C) para a fiacdo correta, e prestar atencédo aos sinais de entrada essenciais no

gréfico seguinte:

Sinais de entrada Funco
essenciais

Terminal de entrada de ponto comum é o controle de
*COM+ _ .

terminal de entrada de abastecimento.

Nesse modo o servo emite sinal para controlar

*SON o

individualmente o motor
*PULS+ Posic&o de comando de entrada
*PULS — Modelo de entrada: 1. pulso + dire¢cao
*SIGN+ 2. CCW pulso+ CW pulso

3. Pulso ortogonal fase A/ B

*SIGN—

(2)Apos a ligacdo correta, todos os sinais de entrada devem estar em OFF, o fornecimento de

energia deve estar ligado e os parametros essenciais devem ser definidos.

Parametro ]
] Parametro llustrativo
Essencial
PA4 Modo de escolha da posi¢cao
Posicdo de comando da funcéo de engrenagem E:
PA12 é o comando de pulso do fator de multiplicacéo
PA12 PA13 é o pulso de comando do fator de divisao de frequéncia
PA13
Defina a relagdo de Engrenagem E do comando de posi¢cao para combinar
varios comandos de pulso. A férmula do calculo da raz&o de engrenagem E
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€ como se segue:

~ 5 CD PAI3 4C ZM

(Consulte o Capitulo 6.4.1 para o método de calculo.)

Escolha o modelo de pulso para a posi¢cdo de comando

PA14=0: pulso + direcéo
PA14 PA14=1: CCW pulso + CW pulso
PA14=2: Duas fases de entrada de pulso ortogonal; (consulte o Capitulo

3.3.3 para a entrada do comando de posi¢éo)

Sentido inverso de posi¢cdo de comando

PA15=0: Manter a dire¢do de comando original
PA15

PA15=1: Leve o sentido inverso do comando de pulso de entrada. (ver

também o Capitulo 6. Secao 3)

(3Depuracio de operacéo basica

1. Depois de os parametros essenciais serem completamente definidos, o motor entra na etapa
de pardmetro de leitura em operacdo. (Consulte a Secdo 4.5 para a ilustracdo de operacdo

EE-5EL | em gerenciamento de parametros).

2. Vire SON para ON e mantenha a velocidade zero, defina o0 comando de pulso de posicao

com pequena freqiiéncia e em seguida o motor ira funcionar. Observe o valor da corrente do motor

através do monitoramento Em condi¢cdes normais, o valor de corrente exibida néo ira

exceder a uma nominal:

SON o | on ccw cw -
H
Pulso [PULS+JL UUUUHUUUUUUM—‘UUUUUUUUUU\;
+dire(;5.0 SIGN"‘J ‘ L

3. Aumentar suavemente o comando analégico para fixar a velocidade de operagédo do motor.
Enguanto isso monitore a condi¢do do motor e verifique se a operacéo de oscilagdo ou ruido ocorre,
se a velocidade é estavel, e se a corrente do motor excede o valor nominal.

4. Quando o motor operarar juntamente com comando interno da velocidade de rotacdo

nominal, e que o nimero de impulsos de comando de posicdo |dP-Pa5| mostrou igual as que
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PAL2
[GP-CPg] x
2 PAL3

mostrou, 0os usuarios podem continuar a depuracao de outras funcoes.

As solucdes de anormalidades durante a operacdo sob o modo de comando de posi¢cdo sédo

apresentadas no quadro seguinte:

Anormalidade durante a operagdo de

N°. . Solucéo de Problemas
depuracao
dP-CPg] Nenhum dado é exibido, o o
Teste de fiagdo de comando e computador
1 motor ndo funcionarda apdés a .
superior
habilitacao;
X dP-LPo| g dados sio exibidos, o | Sinal de teste permitindo o estabelecimento
motor nio funciona: de parametro essencial
3 Direcdo rotativa do motor ¢é | Consulte a Secdo 6.3 para o interruptor ao
inconsistente longo do motor de direcao rotativa
Consulte o Capitulo 6.1 para ilustracdo de
4 Oscilag&o ou ruido ocorre no motor depuracdo de parametros de desempenho
fundamentais.
. _ Teste o modo de fonte de comando e defina
5 Motor n&o funciona
corretamente com base no PA14.
1. Verificar o processamento da mascara de
dP-LPqo| .
6 Os dados mostraram em € | fio do controle de sinal
incompativel com o numero de pulsos 2. Mantenha Ilonge de fontes de forte
da fonte de comando interferéncia
O valor de pulso de
O comando de posicao disponivel, sinal SON
gP-TPalx P2 ¢ , . |
. ol X PAL3 € incompativel com | nem sempre é eficaz, ou seja, SON pode
. desligar-se, por vezes, mesmo se ndo houver
0 numero de pulsos mostrado em
comando de posigao.
dP-PaS
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Capitulo 6 FUNCAO DE DEPURACAO

6.1 Parametro fundamental e ilustracdo da performace de depuracao

Atencao
A figura abaixo mostra o ajuste de pardmetros de desempenho fundamentais. Para
motores de cargas diferentes, é provavel que os utilizadores precisem de ajustes moderados em
algumas partes dos parametros de acordo com o seguinte diagrama esquematico para alcancar a
melhor condicdo de trabalho do servo motor. Quanto melhor o ajustamento melhor o

funcionamento instavel da unidade servo.

—_~ PA46
0~10V PA 50 A5

Comando PA6

—_»}
—-10V~+10V (D_> anal6gico de
— » filtragem .
Velocidade
de ganho deg

PALO PALL (—»| coeficiénte | —p—p| Corrente > M
proporcional gerada
A integral
o PA12 Ganho | p|Filtragem > PA4 9
c precoce precoce
S PAI4  pAI3 |
g_ m = Vef[og:ldadg
- 32 coeficiente de
© Formularig %% k=ifo) realimentagao | PAS
8 —» ds e“"ﬁ’" > 23 2355 de filtragem
3 e pulso 5 % glg o /'Yy
@ 3 2
2 PA9 Multiplicador quatro de
°© frequéncia @

Figura 6-1 Desempenho fundamental de parametro do diagrama de ajustes

Ao depurar os parametros do motor, os usuarios podem pré- definir a primeira saida dos
parametros de acordo com os coédigos correspondentes do motor no modelo no Anexo A. Se
situagdes anormais, tais como oscilagdo, ruido, arraste ou forca insuficiente ocorrer durante a
operacdo, os parametros de desempenho fundamentais necessitaram ser ajustados. De um modo
geral, os parametros do diagrama acima devem primeiramente ser ajustados no circuito de

velocidade do anel interior, e em seguida, o circuito de velocidade para fora do anel.

® PA5 (Ganho de velocidade proporcional do laco):

Quanto maior for & velocidade PA5 do ciclo proporcional de valor, maior sera a rigidez do
servo; Quanto mais elevado o valor, mais susceptivel de o0 motor oscilar (motor gera ruido anormal)
ao iniciar ou parar o funcionamento, quanto menor o valor, mais lento o motor responde. O usuério
pode adicionar ou diminuir 50 por vez com base nos valores padrbes para ajuste, e observar o

efeito. Por favor, observe o intervalo de valor geral de PA5 é de 150 ~ 900.

® PAG6 (Fator integral de tempo de velocidade do laco)
Quanto maior for a velocidade PA6 do fator de tempo integral, mais rapido o sistema ira
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responder; O sistema ira transformar-se em instavel se o valor pré-determinado for maior e a
mesma oscilagdo ocorrer; quanto menor for o valor, mais lento o motor responde. A acao integral
pode enfraquecer e o erro de estado estacionario ndo pode ser diminuido se o valor for muito
pequeno. O usuario pode adicionar ou diminuir 50 por vez com base nos valores padrdes para
ajuste, e observar o efeito. Por favor, observe o intervalo de valor geral de PA6 é de 20 ~ 500.

O ganho proporcional e a constante de tempo integral do circuito de velocidade devem ser
proporcionalmente ajustados de acordo com os modelos especificos do servo e da condicao de
carga. Em geral, quanto maior for a inércia da carga, maior sera o ganho do circuito de velocidade
proporcional e o fator tempo integrante. No caso de néo ocorrer oscilagdo no sistema, a velocidade
de ganho de circuito proporcional devera ser definida como a maior possivel.

Fig 6-2 - Abaixo mostra a curva de resposta da fase do passo de entrada de comando de um
motor acionado com carga correta de inércia.

Curva 1 - Mostra a curva de velocidade de entrada do passo quando a PA5, PA6 séao
relativamente pequenas, e com carater de motor bastante suave, neste caso a resposta dinamica
sera lenta e o erro de estado estacionario sera relativamente grande.

Curva 2 - Mostra a curva da velocidade de entrada da fase em degrau, quando o valor de PA5,
PA6 séo relativamente adequados. Quando a rigidez do motor é moderada e dinamica responde
mais rapido.

Curva 3 - Mostra a fase de velocidade da curva de entrada e quando a PA5, PA6 se tornardo

relativamente grandes; A superacgao instantanea sera maior se o motor for susceptivel de oscilagédo.

] yUtrapassagem
1”/ min mstantépia/ 3
— Velocidade constante + 5%
erro constante

A\

ms
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Figura 6-2 Curva de resposta da fase passo da entrada de comando

® PA8 (Fator de velocidade e retorno de filtragem)

Quanto maior for a velocidade de retorno do valor de filtragem, mais rapida sera a resposta da
velocidade. O motor ira gerar grande ruido eletromagnético se o valor for maior; O retorno de
velocidade ir4 responder lentamente se o valor diminuir, e a velocidade ira flutuar e oscilar se o
valor for menor. O usuario pode adicionar ou diminuir 50 por vez com base nos valores padrbes
para ajuste, e observar o seu efeito. Por favor, anote o valor minimo de PA8 que ndo deve ser

inferior a 50.

® PA9 (Ganho proporcional da posicdo do lago)

O lago de posicao fechada funcionara quando o lago de posicdo da unidade servo adotar
simples ajuste P, e 0 modo de posi¢do e a velocidade de orientacdo do modo. O ganho maior do
laco serd proporcional a sua posi¢do, quanto mais rapido responder o comando de posigdo maior
sera a sua rigidez. Quanto maior for o valor de ganho, mais positiva sera a superacdo do motor e
até mesmo a oscilacdo quando é iniciada ou parar de trabalhar, menor serd o seu valor, e mais
lenta sera a sua resposta , porem, o erro de rastreamento ird aumentar. O usuario pode adicionar
ou diminuir 50 por vez com base nos valores padrdes para ajuste, e observar o seu efeito. Por

favor, note e observe o intervalo de valor geral de PA9 que é de 25 ~ 60.

® PA10 (Posicao de alimentacdo do circuito alcancado) , PA11(Posicdo de alimentagdo do

circuito de filtragem):
PA10 - Através da informacéo de velocidade do comando de posicéo ajuste o circuito, o erro de
seguimento ira diminuir a medida que aumentar o valor, enquanto o motor sera susceptivel de gerar

ultrapassagem e oscilagédo se o valor for maior.

PA11 - Exerce efetivamente o processo de suavizacdo de processamento da posi¢cao dianteira do
controle. Quanto maior o valor, mais rapido o comando de velocidade de passo respondera,
contendo a superacdo de posicdo e oscilagdo resultard na subita mudanca de velocidade de
comando. Quanto menor for o valor, menor serd o efeito do controle de alimentacdo, e maior a
geracao de oscilacao.

De um modo geral, PA10 (Posicdo de alimentagdo do circuito alcangcado) e PAl11(Posicao de

alimentacao da circuito de filtragem) ndo devem ser mais usados.

® PA50 (Fator de comando analégico de filtragem)

Quanto menor o valor do fator de comando analégico de filtragem, maior sera a capacidade de
interferéncia do sinal. A resposta ao comando de velocidade sera muito lenta se o valor for muito
pequeno. Quanto maior for o valor, menor sera a interferéncia da capacidade de resisténcia do
sinal, enquanto que a resposta sera mais rapida. O usuario pode adicionar ou diminuir 50 por vez

cada tempo com base nos valores padrbes para ajuste, e observar o seu efeito. Por favor, note o
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minimo de PA50 é nada menos que 50.
6.2 Aplicacao do freio e liberacao do sinal

A fim de bloquear a bancada vertical ou inclinacdo ligada com o eixo do motor e impedir a
gueda da tabela se o aviso de servo ou poténcia for ausente, o servo-motor com a eletricidade
guebra-freio, isto é, servo freio, serd normalmente utilizado. Para efetivamente controlar o
movimento do freio elétrico do motor, é liberado o sinal de freio (HOLD) fornecido nesta unidade

Servo.

@ O freio elétrico s6 pode ser usado para manter a bancada, definitivamente ndo pode

desacelerar ou parar maquina que esta funcionando compulsivamente.

1. Ajuste corretamente os fios de acordo com a figura 6-3, e observe a conexao do pré-requisito

de entrada do sinal no gréafico seguinte.

Sinal essencial de Funcéo
entrada
O ponto comum de entrada do terminal é o
*COM+ controle do terminal de abastecimento de
entrada.
*SON Sinal permitido do servo
*HOLD+
Liberacéo do sinal de freio
*HOLD—

Figura 6-3 mostra a teoria de fiacdo de aplicacéo pratica do sinal de freio e o controle de liberacéo
do freio do servo. A alimentacdo é de 24 V e os usuarios devem prestar atencdo a polaridade
principal de poténcia quando ligar o sinal de freio (HOLD ). Veja detalhadamente a fiacdo no

diagrama abaixo.

24V power

‘ DAT2050C

2
T mhe

HOLD-|42
w .

Brake motor

Electricity-breaking brake

Figura 6-3 Exemplo tipico de liberagdo de Hold + sinal de freio.
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Motores com diferentes poténcias serdo configurados com freios elétricos de poténcias

diferentes de freio. Os usuarios podem consultar a tabela abaixo, que lista os parametros técnicos

de freios configurados para motores de diferentes especificacdes na escolha de 24V.

Ndamero ~ .

Torque Tens&o 20°C Poténcia de freio ( Tempo de
base do ) ) ] .

nominal avaliada Unidade W) liberacéo (s)
motor
110 24V DC 20 0.037
130 8 24V DC 25 0.042
175 32 24V DC 40 0.135

2. Depois de ligar

corretamente a fiagcdo, a alimentagdo e definir os pardmetros essenciais,

considerando a seqiéncia de tempo do sinal de HOLD, por favor, use os seguintes parametros

relacionados, com a capacidade de freio para ajustar o tempo se houver algum pequeno movimento

na maguina ou bancada de trabalho por causa da gravidade.

Parametros ] Intervalo de | Valor Modo de
. Nome Unidade R . L
relacionados pardmetros | padrdo | aplicacdo
0] tempo maximo de
desaceleracdo do motor antes
PA51 ms 0~30000 50 P, S
da acdo de queda de
eletricidade.
Tempo de atraso de
PA52 ) ms 0~30000 50 P, S
bloqueio do servo
A velocidade do motor em
PA53 relacdo a aacdo do freio | r/min 5~3000 30 P, S
elétrico.

Situacdo 1. Quando o motor esta no estado de descanso, a fonte de alimentacéo da unidade

servo é desligada derepente.

servo locking delay time

SON input, warning
issuing, power shut off ON OFF
HOLD brake ON
releasing output OFF
|
|
i PA52
servo shut off, motor Servo lockin i motor
electricity-break €rvo locking } electricity-break

Geralmente, quando o HOLD é desligado a unidade servo é ao mesmo tempo desativada. Os

usuérios podem ajustar PA52 para atrasar e desligar a unidade de servo evitando assim o

movimento mindsculo que a maquina ou bancada de trabalho realizam devido a gravidade.
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Quando o servo for desligado, a energia sera liberada através do circuito de frenagem
dindmica em um curto espaco de tempo. Entdo, se o valor de PA52 est& definido como
grande, na pratica o tempo de atraso de bloqueio do servo ndo podera exceder o tempo

liberado pela energia.

Situacgéo 2:
Se o motor esta em funcionamento, a unidade servo é derepente desligada.
Entrada SON,
emisséo de ON OFF
aviso, para
poder desligar
Velocidade de
execugdo pratica
do motor
configuragao
davelocidade | |
PA53
Manter o freio ON OFF §
liberado desligado |
PAS1 |
<« »
PA52
Bl . €| Quebra eletricidade do
loquelo servo
motor

@Née freie derepente a unidade servo quando a mesma estiver em alta velocidade, caso
contrario, o freio sera facilmente danificado. O freio HOLD deve ser desligado no momento certo
que o sinal for acionado. A PA51, PA53 devem ser ajustado primeiramente para desacelerar o

motor e o freio. Para a PA53 é recomendado ser fixado em 30r/minuto. O valor de PA51 deve ser

definido de acordo com o movimento pratico da maquina.

Se o movimento da maquina ou bancada de trabalho ocorrer devido um atraso da
alimentacdo periferica do interruptor e da bobina do relé, e a energia for desligada

inesperadamente, a solucdo é mostrada abaixo:
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L
Ligar Sistema
alimentacéo_| 988T
N
Desligar Ligar
L i
. i N
i KM1
\\L
Controle fio
KM1 de sinal
24V KM1 é usado para cortar o sinal de
power freio quando a alimentacéo do
| | sistema desligar para evitar o
| ‘ movimento na bancada de trabalho
Freio motor |
iTransmissao
]g\ ‘ KM1
7 D ﬂ L oN1
L] ‘ HOLD+43
HOLD-|42 :E
I } } ’7
Freio elétrico .
Unidade
49% 380V 220V disco
AC380V !
o+ 380V | Ac transformer 220V
entrada 1 230V
s 220V

O contator KM1 AC é uma chave de controle ligada com a alimentacdo da unidade servo.
Normalmente os contatos abertos do KM1 estéo ligados ao circuito de liberacdo do sinal de freio, e
guando a alimentacao é desligada manualmente ou de repente, o KM1 é primeiramente desligado e
0 contato aberto é posteriormente desativado, entdo o motor de freio perde imediatamente a
poténcia para eliminar o atraso de outra fonte e para continuar a garantir que nao ha movimento da

maquina ou bancada.
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6.3 A transicao rotativa do motor de direcao

4+ Modo padrao
Quando todos os parametros da unidade servo sdo ajustados com os valores padréo, a
relagdo entre velocidade / posicdo de comando e direcdo a rotacdo do motor € o modo
padréo.

+ Modo de reversao

Se a fiagcdo do servo motor e sua velocidade / posicdo de comando permanecerem

inalterados, ha um "modo de reversao" na unidade de assisténcia que pode fazer o motor

girar inversamente no servo.

1. Modo posigéo

Intervalo
Parametro ] Valor Modo de
_ Nome Unidade | de _
relacionado ~ padrédo | aplicacédo
Parametros
Posicdo de comando de
o 0~1 0 P
direcao reversa
PA15 — —
PA15=0: permanecem no comando original de direcdo
PA15=1: reverte o comando de entrada de pulso
Comando | Estabelecimento de | Modo de reversdo (PA15=1)
Padrdoes (PA15=0)
CCw
comando
Ccw
comando

2. Modo de velocidade

Intervalo
Parametro ) Valor Modo de
, Nome Unidade | de . L
relacionado R padrdo | aplicacdo
Parametros
Inversdo do inicio de
rotacdo  analogico do
PA19 0~1 0 S
comando / reverso da
CCw, CW
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1. Se o comando analégico é-10V ~ +10 V: (PA46 = 0)

PA19 = 0: No comando analdgico positivo, 0 motor gira CCW, no comando
analdgico negativo, o motor gira CW,

PA19 = 1: No comando analégico positivo, o motor gira CW, no comando
analégico negativo, o motor gira CCW;

2. Se o comando analdgico é: 0 ~ 10V (PA46 = 1)

PA19 = 0, No sinal de partida rotativo CCW, o motor gira CCW, no sinal de
partida rotativo CW o motor gira CW.

PA19=1, No sinal de partida rotativo, o motor gira CW, no sinal de partida

rotativo CW o motor gira CCW.

Estabelecimento de
padrdes (PA19=0)

Modo de reversdo (PA19=1)

(PA46=1)
CCW comando
(PA46=1)

CW comando
(PA46=1)

Tensao positiva
(PA46=0)

Tenséo
negativa
(PA46=0)

6.4 Sinal de retorno da posicao de saida

O sinal de retorno da posicdo é realizado no interior da divisdo de frequéncia da unidade do
servo com os dados de impulso do encoder do motor (PG) e é enviada para o computador superior
através da CN1 de acordo com os impulsos de deslocamento predefinidos para realizar as funcdes

como a posicédo do computador de controle superior de lago fechado.

Modo de saida Sinal de saida de nomes Funcéo
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Diferencial de | *PAO+ Retorno de posicdo no sinal de
saida *PAO— saida da fase A
Diferencial de | *PBO+ Retorno de posicdo no sinal de
saida *PBO— saida da fase B
Diferencial de | *PZO+ Retorno de posicdo no sinal de
saida *PZO— saida da fase Z

A seguir duas formas de saida de onda:

Modo padrao (PA22 = 0) inverter modo PA22 = 1)
o | | Lo | |
e L

pa0 | PAO |
PBO PBO |
PZ0 = PZ0 k1

O numero de pulsos do sinal de retorno da posicao é definido pelos parametros da unidade de
acionamento. A seguir, segue os parametros do gréafico de acordo com os diferentes tipos de
encoders correspondentes aos servo motores acionados por comando (consulte esta secdo do

manual 1.2.1 para verificar os tipos de encoder).

Tipo de motor | Parametro

de encoder relacionado llustragao

Tipo de | PA30 Posicédo de retorno da relagdo de saida de transmisséo de pulso deve

incremento PA31 ser definida em PA31 = PA30, PA31 se <PA30, ele produzira por PA31
PA22 = PA3.

As configuragbes ndo terdo efeito ao menos que sejam salvas e
realimentadas apés PA30, PA31 serem bem definidas.

Por exemplo: como mostra na figura abaixo, quando PA30: PA31 = 4.5,

corresponde ao ndamero de impulsos.

[E |::>
Unidade
Computadot -
superior disco

CN1 CN2
PA30,PA3]
<}:I I —— incremento
Diviséo
||| frequéncia

Snrno . _.runnn i _.rnmnn
N > evotorquecom zsuu oS 5 eToTEP
I~ | otor que com 10S O encode

Motor gira um circulo, a unidade de disco X B
L gira um circulo, 2500 * 4 = 10000
saird 10000 * PA30/PA31 = 8000 para o . .
pulsos sera retornado para orientar

computador de pulso superior.

unidade.
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Tipo absoluto | PA32 PA32: Posicéo do sinal de retorno da razdo da freqiiéncia. Define o
PA22 nidmero de pulsos de retorno da unidade de acionamento do

computador superior para cada rotagdo do motor.

— |:“>
Unidade
[Computador disco

superior CN1

PA32 CN2
definir o .
<:' ntmero de — Tipo absoluto
retorno por
— circulo
/
UMM N — —.ruun JUUM N — — TN

& »| & l
€ ”| Y L4

Motor gira em circulo, a unidade de disco saira para O codificador é 17bit absoluto, 217 = 131072
computador superior de acordo com o valor predefinido pulso que sera retornado para a unidade de
de PA32, estabelecendo o intervalo: 16-32767. cada rotagéo motor.

@Contagem da fase AB de pulso:

A contagem da fase de pulso AB leva 2 sinais de borda de fase com o sinal de gatilho, ou seja, ele
conta uma vez que o sinal de borda é adquirido. Por exemplo, se conjunto PA32 = 16, a forma de

onda total do computador superior reportado por unidade de acionamento de cada circulo o motor

gira serd como se segue:

paio LTl

16 ondas de pulso

PBO

>
>

6.5 Modelo de posicéo de funcdo da Depuracdo

6.5.1 Relacéo e posi¢cdo do comando de engrenagem E

Com base na engrenagem relativa de mudanca de maquinas, a funcdo de engrenagem E
refere-se a funcdo que pode definir a quantidade de movimento do motor que é igual a
para o comando de entrada como qualquer valor através do ajuste do parametro do servo
no processo de controle, sem qualquer consideracdo para a reducdo de razdo de

maquinas ou a fiacdo do encoder.

Parametro Intervalo de | Valor Modo de

_ Nome Unidade ~ . o
relativo Parametro padrdo | aplicacéo

Comando de posicédo de
PA12 pulso do fator de 1~32767 1 P

multiplicacao
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Comando de posicédo de
PA13 pulso do fator de diviséo 1~32767 1 P

de freqUéncia

Defina o parametro de PA12 e PA13, que seja conveniente para coincidir com fontes diversas
de pulso a fim de conseguir o controle da resolucdo esperada (ou seja, mm / pulso)
A velocidade de carregamento pratico = velocidade de pulso do comando x G x relagdo de

reducao maquinas.
O minimo prético de deslocamento = minimo do percurso de comando de pulso x G x taxa de

reducao maquinas

@ Se o resultado da relacdo de engrenagem E e G ndo for 1, havera desvio de
posicdo, o desvio maximo é a quantidade minima do motor rotativo (resolucéo

minima).

Abaixo a férmula da posicdo de relagdo de transmissdo E de comando para adaptar o tipo

encoder absoluto do motor

— TR T T DT @RS

G: Relacdo de transmissao, faixa recomendada E:
C: Fiacéo do encoder do motor

L: Haste principal do parafuso (mm)

ZM: Numero de dentes da engrenagem da extremidade da haste de rosca (se

existir caixa de reducéo)

ZD: Numero de dentes da engrenagem do lado do motor

0: A unidade de comando minimo de saida do sistema (mm / pulso)
I: Deslocamento de comando

S: Deslocamento pratico

CR: Fator de multiplicagdo do comando do computador superior

CD: Fator de diviséo de freqiiéncia do comando do computador superior

[Por exemplo] : sistema de Maquina: GSK988T, o motor se conecta diretamente com varéo
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roscado do eixo X, a barra do vardo roscado de avanco: encoder, 6mm motor: 17 bit absoluto,
deixar de fora multiplicacdo do sistema de comando e os fatores de divisdo de frequéncia, que é a
relacdo de engrenagem Z da unidade servo.

Solugdo: Como o0 motor conecta diretamente com o vardo roscado do eixo X, em seguida, ZM:
ZD = 1; como uma regra, S = 1 e o deslocamento de comando é igual ao deslocamento pratico, se
o sistema GSK988T escolhe 0.1y como a sua precisdo da maquina , na programagao de didmetro,

o comando de saida minima.

0.0001

Unidade do eixo X, &= 2 mm, substitui “” na formula e gera:
__PA12 27 2048
G_PAIB_ 6 ><O.00005——1875

Logo PA12=2048, PA13=1875.
6.5.2 Sinalizag&o da posigcdo de chegada(COIN)

COIN é o sinal de posicéo de chegada em relacdo ao modo de posi¢do. Se o erro de seguimento de
posicdo é inferior ou igual ao valor pré-estabelecido de PA16, o sinal de chegada de saida da

unidade de servo ,0 COIN optoacoplador conduzira a saida do sinal .

Parametro _ Intervalo de . Modo de
_ Nome Unidade R Padréo L
relativo parametro aplicacéo
Faixa de posicao
Pulso 0~30000 20 P
gerada
PA16 Se o erro de seguimento de posi¢do (DP-EPO do menu de exibicao) for menor

ou igual ao valor pré-estabelecido de PA16, a unidade servo refere-se a posicao
gerada, e a posicdo do sinal de chegada COIN, saida ON, ao invés de saida
OFF.

Velocidade do
comando

. Velocidade do
motor

Desvio de posicéo

dP-EPo

COIN _Eﬂ
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Intervalo
Parametro _ . Modo de
) Nome Unidade de Padréao ) .
relativo R aplicacéo
paréametro
Posicdo sobre a faixa
0~30000 | 400 P
de teste de prova
PAl17 Sob 0 modo de posicéo, se o erro de rastreamento de posi¢do ultrapassar o
parametro de PA17, a posicdo da unidade servo é verificada sobre a prova
de alarme Err-4.

6.5.3 Desvio zero do pulso de compensacéo, CLE)

CLE é o sinal de pulso zero de compensacao do desvio, se exibir ON no modo de posicao, o

pulso que permanecer no contador de desvio de posi¢do da unidade de servo sera apagado

n -

,,,,,,, 1: Velocidade do 1
* comando 7

. Velocidade do f 2
motor y

Desvio de posicao

o_CQ
dr-tra

CLE OFF ON OFF

6.5.4 Inibicdo do pulso de comando ( INH)

INH é o sinal de pulso de inibicdo de comando, se ele exibir ON no modo de posicdo, a unidade

servo inibe o recebimento do comando de pulso
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. Computador Superior’
* envia o comando de
pulso

2: Velocidade do
’ motor

INH oFF | ON OFF

6.6 Funcao de depuragao do modo de velocidade

6.6.1 Ajuste do comando analdgico

Os seguintes parametros devem ser ajustados, se os comandos de velocidade forem

incompativeis com a velocidade de rotac&o do motor pratico.

_ Intervalo de
Paradmetro| Nome Unidade ~ Padréo
parametro
Deslocamento do
comando analégico de | -30000~30000 0 S
compensacéo para 0o
2500 “_ r/min

Se a tensdo de comando for "0V", 0 motor por vezes,
pode continuar a rodar a uma velocidade pequena,

gue é causada pela (unidade Mv) pouca 100 L /a" apsmmanares

| | [
"Excursao (= excursdo de comando) do -10v /10 10v
/1 100

computador superior ou tensdo de comando

externo. PA43 pode compensar esta excursdo das
seguintes maneiras:

PA43 1-Se o motor para excursdo CCW,

diminuir o valor para o motor PA43 até obter a velocidade zero.

2- Se o0 motor para excursdo CW, aumentar o valor para o motor PA43 até obter a

velocidade zero

Tenséao A Tensio A
de o
comando - Ajustar o PA43
Compensagao para parar o motor comando -

Pés ajuste
> |::> —= »

A sequéncia de ajuste do valor analégico é recomendada como se segue:
1. Primeiro fixar o valor de PA29, que pode ser visto como a velocidade de rotacdo do motor
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correspondeu em conjunto com PA 29 1V.

2. Ajuste PA34 e rever o "ajuste” para "0V" para parar o motor.

3. Finalmente definir alguns comandos de velocidade, como 500r/min, 1500r/min e 2500r/min,
em seguida, julgar se a inclinacdo da velocidade de comando do motor estd de acordo com a
velocidade de rotagéo do motor exibida no LED.

6.6.2 Velocidade do sinal de chegada ( COIN)

COIN é o sinal de chegada de velocidade sob 0 modo de velocidade.

Se o valor absoluto da velocidade pratica for igual ou maior do que a configuracéo, o sinal
COIN optoacoplador conduz as saidas.

Parametro _ Intervalo de . Modo de
_ Nome Unidade R Padréo L
relativo parametro Aplicacéao

Velocidade de chegada
PA28 do limite de valor do sinal | r/min 0~3000 50 S
de saida

Por exemplo: Conjunto PA28 = 50, refere-se ao sinal de saida de velocidade de chegada

(COIN), quando a velocidade praticada for maior ou igual a 50r/minuto.

Conforme o diagrama abaixo: velocidade maior do que 50r/minuto, seréa o sinal COIN de saida

r/mink

A parte com linhas obliquas é
a area de saida do sinal COIN

6.6.3 Velocidade zero de fixacdo ( ZSL)

No computador superior que controla a unidade servo por tensdo analégica, a funcdo
velocidade zero de aperto pode ser usada se o comando de tensdao analdgica requerido nao for
"0V", sendo o motor deve ser parado e o servo ser fechado.

A "velocidade aperto zero" fungdo pode ser conseguido, desta forma:

ZSL velocidade aperto zero no ponto de controle de entrada.

Sob 0 modo de velocidade, se 0 comando de velocidade nao for 0 e 0 ZSL exibir ON pode
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CAPITULO 7 PARAMETRO

7.1 Lista de parametro

P: Modo de posicéo de controle S: Modo de controle de velocidade

Capitulo 7 Parametro

Versdo do software (somente

. Valor ] Modo de
No. Nome Série . Unidade L
padréo aplicacéo
PAO Senha 0~9999 315 P, S

PA2 ) 105 P,S
leitura)
Inicilializacdo na configuragdo de

PA3 _ 0~33 0 P,S
monitoramento

PA4 Selecdo do modo de trabalho 0~6 0 P, S

Comando de posicdo na relacdo

PA12 o 1~32767 1 P
de multiplicac&o de pulso
Posicdo de comando de pulso em

PA13 o ] 1~32767 1 P
relacéo a divisdo de freqliéncia
Posicdo de selecdo do modo de

PA14 0~2 0 P,S
comando
Direcdo de comando na posicéo

PA15 | ] 0~1 0 P
invertida
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. Valor _ Modo de
No. Nome Série . Unidade L
padréo aplicacéo
PA16 | Faixa de alcance de posi¢cao 0~30000 20 Pulsos P
Faixa de posicdo de deteccdo de
PAL17 0~30000 400 P
excesso de erro
Selecao valida de deteccdo do
PA18 , 0~1 0 P
excesso na posicao de erro
Comando analogico de velocidade
PA19 | , 0~1 0 S
invertida
Validar a sele¢do da proibicao da
PA20 ) ) 0~1 1 P,S
unidade de entrada de disco
PA21 | Velocidade de corrida JOG -3000~3000 | 120 r/min S
Posicdo invertida na saida de
PA22 0~1 0 P,S
retorno
PA23 | Limite maximo de velocidade 1~4000 2500 r/min P,S
PA24 | Velocidade interna 1 -3000~3000 | 500 r/min S
PA25 | Velocidade interna 2 -3000~3000 | 2000 r/min S
PA26 | Velocidade interno 3 -3000~3000 | -1000 r/min S
PA27 | Velocidade Interna 4 -3000~3000 | -1500 r/min S
Velocidade de chegada do sinal de ]
PA28 0~3000 50 r/min S
valor de saida da valvula
PA29 | Ganho da entrada analégica 0~400 250 P, S
Relacdo de osicao de
PA30 -(; _ posie 1~32 1
multiplicacdo na saida de pulso
Relagéo de posi¢do de frequéncia
PA31 ¢ posis | 1~32 1
na saida de pulso
Posicdo de razdo do sinal de
PA32 o ) 16~32767 20000 Pulsos P,S
retorno de divisdo de freqiiéncia
PA33 | Reservado
PA34 | Limite interno de torque CCW 0~300 300 % P, S
PA35 | Limite Interno de torque CW -300~0 -300 % P, S
PA36 | Limite externo de torque CCW 0~300 100 % P,S
PA37 | Limite externo de torque CW -300~0 -100 % P,S
Operacdo manual de execucdo do
PA38 | 0~300 100 % S
limite de torque, Jog
PA39 | Reservado
PA40 | Reservado
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. Valor ) Modo de
No. Nome Série . Unidade L
padréo aplicacéo

PA41 | Reservado
PA42 | Reservado S

Comando anal6gico de | -
PA43 | compensacao de desvio zero 30000~3000 | O 0.1r/min | S

0

PA44 | Reservado
PA45 | Reservado S

Selecdo do modo de comando
PA46 o 0~1 0 S

analdgico
PA47 | Saida de invercdo de alarme 0~1 0 P, S
PA48 | Reservado
PA49 | Reservado

Comando analdgico de coeficiente
PA50 ] 1~3000 1000 S

de filtro

PA54 | Habilitacdo interna 0~1 0 P, S

PA55 | Reservado

PA56 | Reservado
Alarme de protecdo de sobre-

PA57 ) 0~2 0 P,S
aquecimento do motor
Nimero de eixo do servo GSK

PA58 1~5 1 P,S
LINK
Selec&o de comunicacdo baudrate

PA59 0~4 1 P,S
GSK LINK

@ As configuracdes padrdo do pardmetro sombreado estdo relacionadas aos modelos do

motor, portanto, os valores padrao variam de acordo com o motor .
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7.2 Descricdo de parametro
» Valor ] Modo de
Para. | Nome Série Unidade ]
Padréo aplicagao
Senha 0~9999 315 P,S
PAO Quando PA = 315, outros parametros de PA1l, PA2 sao modificaveis; Para modificar PAL, é
necessario definir PAO para 385.
Numero de c6digo do motor 0~185 0 P,S
Definir 0 c6digo do modelo do motor de acionamento de acordo com a Lista de Cdédigo do
PAl modelo do motor (Ver apéndice A para obter mais detalhes), entdo os valores padrao do motor
podem ser restaurados.
N&o modifique o valor padrdo no estado geral.
Versdo do software (somente
PA2 _ \ 105 P,S
leitura)
Inicializagdo da configuragéo de
_ 0~33 0 P,S
monitoramento
Inicializagdo da Inicializagéo da
Valor configuracdo de Instrucao Valor configuracdo de Instrucado
monitoramento monitoramento
Motor de Reservado
PA3=0 | [dP-5Pd _ PA3=17
velocidade
Posicdo atual do
motor de ordem _ Status de
PA3=1 dP-PoS _ o PA3=18 | |dP-rn
baixa de 5 digitos trabalho da
(pulso) unidade servo
PA3 Posicdo atual do Indicagdo de
motor de ordem alarme
PA3=2 | [dP-Pqb, o PA3=19
alta de 5 digitos x
100000 (pulso)
Posicéo de Reservado
comando de
PA3=3 dP-CPo _ PA3=20 | dP-rES
ordem baixa de 5
digitos (pulso)
Posicéo de Valor de
comando de amostragem da
PA3=4 | |dP-{Po PA3=21 | |gP-HJH
ordem alta de 5 tenséo do
digitos x 100000 segmento  de
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] Valor ] Modo de
Para. | Nome Série Unidade )

Padréao aplicacao
(pulso) alta velocidade
Posicao de Valor de
diferenga  baixa amostragem da
da ordem de 5 tenséo do

PA3=5 dP-EPo N PA3=22 | dP-RJL
digitos (pulso) segmento  de
baixa
velocidade

127




Capitulo 7 Parametro

Para. Inicializagdo da .
. Inicializagéo da
configuracéo )
Valor de Instrucéo Valor configuracdo de | Instrucédo
X monitoramento
monitoramento
Posicéo de Numero da
diferenca da verséo de
PA3=6 dP-EPo. ordem mais alta | PA3=23 | |dP-d&P software.
PA3 de 5 digitos x
100000 (pulso)
Torque do motor Numero de
PA3=7 | |dP-Er9 PA3=24 versao de
Hardware.
Corrente do Torque nominal
PA3=8 t PA3=25
motor
Reservado _ Corrente
PA3=9 | [dP-LGP PA3=26 »
nomina
Modo atual de Momento de
PA3=10 PA3=27 o
controle inércia
Posicdo de Poténcia de
freqiiéncia  do entrada
PA3=11 | |dP-Frf8 “ PA3=28 | |dP-Por
comando de
pulso
_ Comando de - Temperatura
PA3=12 _ PA3=29 | dP-LEP P _
velocidade do radiador
Comando de Tensdao do
PA3=13 PA3=30
torque barramento DC
Posi¢céo do sinal Posicéo do
PA3=14 | |dP-APo de rotacdo do | PA3=31 | |dP-AkS anel Unico
motor
Estado do
PA3=15 | dP-in terminal de | PA3=32 | gP-HbES
entrada
Estado do Posicao
terminal de absoluta  dos
PA3=16 | dP-olt ) PA3=33 | |dP-HbS »
saida digitos de
baixa ordem
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@ Os itens sombreados nesta tabela sdo apenas para o motor com encoder absoluto.

Continuacao

Parametro . Valor ) Modo de
relevante Nome serie Padréo Unidade Aplicacéo
Selecdo do modo de
trabalho 00 0 kS
PA4 = 0: Modo de posi¢cédo (modo 1);
Os impulsos digitais determinam a direcdo de rotacdo e de angulo. A unidade
servo faz com que o rotor rode na direcao determinada e no angulo especificado.
No modo de posicdo, o angulo de rotacao (posicéo) e velocidade séo controlaveis.
PA4 = 1: Especifica tensé@o analdgica externa de velocidade (modo 2);
O sentido de rotacao e velocidade séo determinados pela tensdo analédgica. A
unidade servo faz com que o rotor rode na direcdo e velocidade determinada. Este
modo ndo sé melhora a capacidade de resposta do motor, mas também aumenta
a capacidade de anti-disturbio.
PA4 = 2: Especifica velocidade interna de digitos (modo 3);
Os valores de conjunto PA24~PA27 sado usados pelo usuario como comando de
PA4 velocidade. A velocidade de funcionamento do motor é selecionado através da
combinacéo do estado do ponto de entrada SC1 e SC2 ".
PA4 = 3: Manual (modo 4)
Ele é operado em Sr-menu. Aceleracdo / desaceleracdo pode ser realizada por
meio de teclas @ ou ®
PA4 = 4: JOG (modo 5);
Ele é operado em Jr-menu. O motor funciona a uma velocidade definida pelo
parametro de velocidade JOG. CCW / CW ou pode ser selecionada por meio de
teclas® ou ®
PA4 = 5: Encoder zero. (Ja é ajustado).
PA4 = 6: Analdgico zero (Ja é ajustado).
Ganho proporcional do lago
_ 5~2000 200 Hz P,S
PAS de velocidade

Quanto maior for & velocidade proporcional do lago, maior sera a rigidez do servo.

No entanto, o valor excessivo pode faciimente levar a uma vibracdo (som anormal
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Parametro . Valor ] Modo de
Nome Série . Unidade L
relevante Padréao Aplicacéo
no motor) durante a partida do motor ou a sua paralizagdo. Quanto menor o valor,
mais lenta sera a sua resposta.
Coeficiente do tempo do lago
_ _ 50~4000 100 P,S
de velcoidade integral
Quanto maior o valor constante do tempo do laco de velocidade integral, mais
PAG6 rapido o sistema responderd. No entanto, o excessivo valor pode conduzir a
instabilidade do sistema, ou mesmo causar vibracdo. Resultados de menor valor
terdo uma resposta mais lenta, portanto, defina o valor maior possivel com a
condic&o de ndo gerar nenhuma vibracéo.
Comando atual de corrente
_ _ 1~4000 1000 Ms P,S
baixa do filtro
PA7 E utilizado para limitar a faixa de corrente de comando, e evitar a corrida da
corrente e a sua vibragdo. Definir o maior valor possivel, com a condicdo de
informar a vibracao gerada.
Velocidade de retorno do
o , 10~4000 1000 P, S
coeficiente de filtro
PAS Quanto mais veloz o coeficiente de retorno de velocidade do filtro, mais rapido
sera a sua resposta. No entanto, o valor excessivo pode conduzir a um ruido
eletromagnético. Menores valores resultam em uma resposta mais lenta, maior
flutuacdo de velocidade, ou mesmo a vibracao.
Ganho  proporcional da
L 20~1000 40 1/s P
posicéo de laco
Quanto maior for o valor da velocidade do lago, maior serd o tempo empregado.
PA9 No entanto, o excessivo valor pode conduzir a instabilidade do sistema, ou mesmo
causar a sua vibracdo. Os resultados de menor valor terdo uma resposta mais
lenta, portanto, defina o maior valor possivel com a condicdo de ndo gerar
nenhuma vibracao.
Ganho de alimentacdo do
o 0~100 0 % P
circuito de frente
O ganho de posicdo do laco de alimentacdo € ajustado de acordo com a
PA10 informacdo da velocidade do comando de posi¢cdo. Quanto maior o valor, mais
rapido sera a sua resposta e menor o seu erro. No entanto, o valor de ajuste
excessivo pode levar a superagdo instantdnea e a vibragdo. Quando PA10 é
definido como 0, a posicéo de funcdo de alimentacédo € invalida.
Posicdo do coeficiente de
PA11l alimentacdo do circuito do | 10~3000 2000 Hz P

filtro
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Parametro . Valor ] Modo de
Nome Série Unidade )
relevante Padréao Aplicacéo

A posicao coeficiente de alimentacdo do circuito de filtro é usada no processo de
suavizacdo de alimentacdo e posicdo frontal do comando de controle. Quanto
maior for o valor, mais rapida sera a resposta do degrau, que ira suprimir o
disparo e a vibracdo causada pela repentina mudanca de velocidade. Estes dados

serdo validos quando a PA10 n&o for O.

Relacéo do comando
PA12 . 1~32767 1 P
multiplo de pulso

Relacdo do comando de
divisor de frequéncia de | 1~32767 1 P

pulso

PA13

Para mais detalhes consulte a secao eletrénica de relacdo de Engrenagens 6.4.1.

Selecéo de posicdo do modo
0~2 0 P,S
de comando.

Posicdo de comando do modo de entrada de pulso:
PA14 PA14 = 0: diregéo + pulso

PA14 = 1: CCW / CW entrada de pulso

PA14 = 2: fase ortogonal de entrada de pulso AB

Para mais detalhes, consulte a secéo de entrada de comando de posigéo 3.3.3.

Posicdo de comando de

o ] 0~1 0 P
direcéo invertida
PA15 - - —
PA15 = 0: mantém o sentido original ordenado;
PA15 = 0: a dire¢cdo do impulso de entrada é revertida.
Posicéo da faixa de chegada | 0~30000 20 Pulses P
7777777 1. Velocidade de Ny, RN
- comando e \
Quando o erro de posicdo seguinte / \
. Velocidade do / \
(apresentado como DP-EPO no m.enu) rgortr?erznor J N
do que ou igual ao valor de ajuste de PA16,
PA16 Desvio de posicédo [ PAlG
significa que a posicéo [foi —atingidapositipn
v
reach signal COIN outputs ON, otherwise, COIN ?
COIN
(CN1-46/47) ON OFF ON
Faixa de posicdo de
deteccdo de erro em | 0~30000 400 P
PA17 excesso

No modo de posicao, quando o seguinte erro ultrapassa o valor definido pelo

parametro PA17, o servo dispara um alarme.
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Parametro . Valor ] Modo de
Nome Série Unidade )
relevante Padréao Aplicacéo
Selecéo valida de deccéo de
, 0~1 0 P
posicao do excesso de erro
PA18 -
PA18 = 0: Detecta a posicdo de erro do alarme;
PA18 = 1: N&o detecta excesso de erro do alarme;
Comando analdgico de
_ _ _ 0~1 0 S
velocidade invertido
Na condicdo de que a tensdo analdgica externa é de -10 ~ 10V (PA46 = 0),
PA19 = 0: quando a tensdo analdgica € positiva, € realizada a rotagdo do motor
CCW, guando negativo, o motor de rotacdo CW é realizado.
PALO PA19 = 1: quando a tensdo analdgica € negativa, é realizada a rotagdo do motor
CCW, guando negativo, o motor de rotacdo CW é realizado.
Na condicdo de que a tensdo analdgica externa é de 0 ~ 10V (PA46 = 1):
PA 19 = 0: quando SC1 é ON, é realizada a rotacdo do motor CCW, quando SC2
€ ON, o motor de rotacdo CW é realizado;
PA = 1: quando SC1 é ON, é realizada a rotagcdo do motor CW, quando SC2 é
ON, o motor CCW é realizado.
Proibicdo da unidade
_ 0~1 1 P,S
de disco de entrada
PAZ0 PA20 = 0: quando FSTP é OFF, o motor de rotacdo frontal & proibido, quando
RSTP é OFF, o motor de rotacéo reversa € proibido;
Quando PTSA, RSTP sao OFF, ao mesmo tempo, Err-7 ocorre.
PA20 = 1: A unidade de acionamento nesta funcédo é proibida e invalida.
Velocidade de corrida )
-3000~3000 120 r/min S
JOG
PA21 i i i _
Defina a velocidade do modo de funcionamento JOG (Jr). O modo de execucgéo é
selecionado por PA4.
Posicdo invertida da
i 0~1 0 P, S
saida de retorno
Altere a relacdo de fase entre PA, PB na posicdo do sinal de saida de retorno, de
PA22 modo a satisfazer o requisito de PC.

PA22 = 0: manter a relacdo original em CN1 na posi¢éo do sinal de retorno;
PA22 = 1: inverter a relacao entre as fases PA, PB na posicédo do sinal de saida de

retorno. Conforme mostrado na figura a seguir:
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Parametro . Valor ] Modo de
relevante Nome serie Padréao Unidade Aplicacéo
% H PA22=0 | PA22=1
PA_fIL L FUf L f LS
2T B O A A
Limite maximo de ]
velocidade 1~4000 2500 r/min P,S
Limite maximo de circulagdo do servo-motor. No modo de controle analégico do
PA23 comando de velocidade, quando PA23 PA29 = x 10, a velocidade maxima é
definida por PA29, PA29 quando x 10 = PA23, a velocidade maxima é definida por
PA23.
Nota: A velocidade especifica de rotagdo da PA29 por tensdo do comando
analdgico (1V).
Velocidade interna 1~4 | -3000~3000 r/min S
No modo de velocidade digital do comando interno, os pardmetros que definem a
velocidade sdo selecionados pela combinagdo de pontos de entrada da unidade
PA24 servo-SC1, SC2.
SC2 SC1 Velocidade interna Valor padréao
PAT OFF OFF Velocidade interna 1 (PA24)| 500
OFF ON Velocidade interna 2(PA25) | 2000
ON OFF Velocidade interna 3(PA26) | -1000
ON ON Velocidade interna 4(PA27) | -1500
Velocidade de chegada
do sinal de valor de | 0~3000 50 r/min S
PA28 saida da valvula
Quando o valor absoluto da velocidade real é igual a ou maior do que o valor da
valvula, a chegada da velocidade do sinal COIN é de saida.
Ganho na entrada
0~400 250 S
A Ganho de entrada
analdgica

Este valor apresentado é a velocidade do motor por tensdo analégica. Quando o
motor de velocidade nominal correspondente a 10V é 2500r/min, esse valor é
definido para 250.
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Parametro . Valor ] Modo de
Nome Série Unidade )
relevante Padréao Aplicacéo
Relacdo na posicdo de
saida na multiplicacdo | 1~32 1 S
de pulso
Quando o encoder incremental é usado, ele define os pulsos do sinal de retorno na
PA30 posi¢cédo (PA +, PA -, PB +, PB -) de saida da unidade servo. Quando o sistema de
circuito fechado é formado, a posicdo de saida do sinal de retroacdo de CN1
interface para o PC é convertido em relagdo a transmisséo eletrénica, de modo a
adaptar-se aos dispositivos com relacdo de engrenagem diferente ou para fuso
diferente. Para maiores detalhes consulte a secéo 6.4.
Relagdo da posicdo de
saida da divisdo de | 1~32 1 S
frequéncia
PA31 _ :
Consulte o PA30 para a utilizacdo deste parametro. A configuracdo de relacdo
desta transmissao requer PA31 PA30 2. Se PA31 <PA30, que é considerado como
PA31 = PA30
Posicdo de retorno do
sinal do divisor de | 16~32767 20000 P,S
frequéncia
PA32 _ _ _
Quando o encoder absoluto é usado, ele define o retorno de pulsos da unidade de
disco para o PC pelo giro do circulo do motor. Para mais detalhes consulte a se¢ao
6.4.
Limite interno do torque
0~300 300 % P,S
CCwW
Ele define o limite do torque interno quando o servo motor realiza a rotacdo CCW.
PA34 O valor de ajuste é a porcentagem do torque nominal. Em qualquer modo de
trabalho, ambos os limites de torque séo validos. Quando o valor da configuracdo
do sistema excede a capacidade de sobrecarga permitida, o limite de torque real é
a ampliacdo da sobrecarga maxima permitida.
Limite interno do torque
-300~0 -300 % P,S
Ccw
Ele define o limite de torque interno quando o servo motor realiza a rotacdo CW. O
PA35 valor de ajuste € a porcentagem do torque nominal. Em qualquer modo de
trabalho, o limite de torque dois é valido. Quando o valor de ajuste exceder a
capacidade de sobrecarga maximo, o limite binario real é a ampliacdo da
sobrecarga maxima permitida.
Limite externo do torque
PA36 0~300 100 % P,S

CCW torque
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Parametro . Valor ] Modo de
relevante Nome serie Padréao Unidade Aplicacéo
Ele define o limite de torque externo quando o servo motor realiza a rotagdo CCW.
PA36 é vélido apenas quando o ponto de entrada FIL € ON; Quando o valor de
ajuste exceder a capacidade de sobrecarga maxima, o limite de torque real é a
capacidade de sobrecarga maxima permitida.
Limite externo de torque
ow -300~0 -100 % P,S
Ele define o limite de torque externo quando o servo motor realiza a rotacdo CW.
PAST O PA37 é valido somente quando o RIL ponto de entrada € ON; Quando o valor
de ajuste exceder a capacidade de sobrecarga maxima, o limite de torque real é a
capacidade de sobrecarga maxima permitida.
Manual de limite de
torque no modo JOG 07300 100 " S
PA38 Ele define o limite de torque quando o servo esta em modo manual ou JOG.
Quando o valor de ajuste exceder a capacidade de sobrecarga maxima, o limite
de torque real é a capacidade de sobrecarga maxima permitida.
Comando analogico de
compensacado do desvio | -30000~30000 | O 0.1r/min | S
zero
PA43 As vezes, quando a tensdo de comando é 0V, o motor gira com uma velocidade
mais lenta. Isto é devido a "deriva" ligeira do PC ou tensdo de comando externo.
Se o fenbmeno deriva zero ocorrer em um motor, deve-se contar o valor da
tenséo reversa em PA43.
Selecdo do modo de
comando analégico 0t 0 S
PA46 = 0: Quando PA4 = 1 (tensdo analogico do modo de controle de
velocidade), e o intervalo de entrada analdgica é -10V ~ 10V de voltagem positiva
PA46 corresponde ao motor de rotagdo CCW, tensdo negativa corresponde ao motor de
rotacdo CW.
PA46 = 1. Quando PA4 = 1 (tensdo analogica do modo de controle de
velocidade), e o intervalo de entrada analdgico é OV ~ 10V, os pontos de entrada
SC1, SC2 sdo respectivamente para a rotagdo CCW CW.
Alarme de saida invertido | 0~1 0 S
PA47 = 0: quando a unidade servo esta defeituosa, o sinal de alarme de saida
PA47 ALM opto-acoplador é desconectado.
PA47 = 0: quando a unidade servo esta defeituosa, o sinal de saida de alarme
ALM opto-acoplador € ligado.
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Parametro . Valor ] Modo de

relevante Nome serie Padréao Unidade Aplicacéo
Comando analégico do
coeficiente de filtro 173000 1000 e
Quanto menor o valor do coeficiente de comando analdgico de filtro, maior é a

PA50 capacidade de anti-perturbacdo. No entanto, quando o valor é demasiadamente
pequeno, a resposta ao comando de velocidade sera mais lento, quanto maior for
o valor, mais fraco a capacidade de anti-perturbacdo, e mais rapida sera a sua
resposta.

Tempo maximo de
desaceleracao antes do freio | 0~30000 50 ms P,S
de seguranca ser ativado.

PASL Quando é necessario bloquear um motor em funcionamento através do freio de
seguranca, a desaceleracdo deve ser realizada com antecedéncia. O tempo de
desaceleracdo é definido pelo PA51. Se a velocidade do motor exceder a
velocidade ajustada por PA53 quando terminar o tempo, o eixo do motor é
blogueado pela for¢a. Para mais detalhes consulte a secdo 6.2.

Tempo de atraso de
bloqueio do servo 0730000 >0 ms PS
Quando o freio de seguranca € necessario para broquear o motor, o sinal de SON

PA52 deve ser desligado apdés a paragem do motor. No processo de transicdo de
seguranca do bloqueio do servo, o freio de seguranca € ativado apenas apés o
tempo de atraso definido nas extremidades por PA52. A posi¢éo do eixo do motor
ndo muda. Para maiores detalhes consulte a se¢éo 6.2.

Velocidade do motor quando
o freio de seguranca é | 5~3000 30 r/min P,S

PA53 ativado
A velocidade de rotacdo maxima, quando o freio de seguranca esta habilitado;
Consulte a se¢ao 6.2.

Habilitacdo interna 0~1 0 P, S

PAS4 Quando nao ha sinal SON, o motor é ativado através do interior do servo.
PA54 = 0: quando os sinais externos de entrada SON séo ON, o motor € ativado.
PA54 = 1: o motor é ativado através do interior do servo ao invés do sinal SON.
Super aquecimento do
motor de alarme blindado 02 0 ”S

PA57 PA57 = 0: alarme protetor

PA57 = 1: Em conformidade com a légica de alarme, para conhecimento, 0 motor

interruptor de deteccéo de temperatura e interruptor normalmente sdo fechados
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Parametro . Valor ] Modo de
relevante Nome serie Padréao Unidade Aplicacéo
PA57 = 2: interruptor cumpre com a ldgica de alarme, para conhecimento, o motor
interruptor de deteccdo de temperatura é normalmente aberto.
Numero de eixo do servo
GSKLINK s ! ”S
PA58 A unidade do servo que estabelece a comunicacdo em série com o sistema CNC
€ mais do que uma. Define o nimero correspondente ao eixo do servo do sistema
CNC. O nimero nao deve ser repetido.
Selecéo taxa de
transmissédo de dados da | 0~4 1 P,S
comunicacdo GSKLINK.
Definir a velocidade de transmissdo de comunicacdo do mecanismo de
acionamento do servo e PC. S6 quando os Baudrates s&o consistentes, a
PA59 comunicacado pode ser realizada.

PA59 = 0: Protecdo da comunicagdo do GSKLINK;
PA59 = 1: taxa de transmissado de dados é definida como 500k;
PA59 = 2: taxa de transmisséo de dados é definida como 600k;
PA59 = 3: V taxa de transmisséo de dados é definida como 800k;
PA59 = 4: taxa de transmissao de dados é definida como 1M.
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CAPITULO 8 ANORMALIDADES E SOLUCOES

ATENCAO
1- Quando a unidade de acionamento do servo ou motor esta precisando ser desmontada para
inspecdo ou manutencdo, favor contatar um técnico ou um operador sobre orientacdo
profissional.
2- Uma vez que uma anormalidade ocorre na unidade de servo, corte a alimentacdo e espere

pelo menos 5 minutos para inspecionar ou fazer manutencdo para evitar residuos de

voltagem

8.1 Anormalidades causadas pelo uso indevido

8.1.1 Modo de velocidade

Anormalidade

Reacéao Possivel

Inspecédo e Solucéo

No de
comando analdgico
de

motor nao funciona

modo

velocidade, o

1. Modo de

errado esta selecionado.

funcionamento

Verifique a configuracdo de PA4.

2. Nenhum sinal de

habilitacéo é entrada.

Verifique se a ligacdo SON esta correta .

- |
verificar dP ‘"N para ver se o sinal

de ativacédo esta ligado, ou conjunto PA54

quando um
comando de a 1, para ativar o motor por forga
velocidade ¢ | 3. Sem linha de ligagdo 24V | Verifique se as extremidades GND e
especificado. paraol/O. COM + sdo 24V com um medidor
universal.
_ _ | 1. Configuracéo de velocidade | Restaurar o parametro padrdo motor ou
Grande vibracéo L -
Inadequada para atingir ajuste manualmente definir o PA5, PA6, PA7,
ocorre quando o
] PAS8.
motor esti : : :
] 2. Conexdo de Ilinha de | Conectar a ligagdo da linha de acordo
funcionando. (sem

carga ligada)

blindagem incorreta.

com o0 esquema de ligacdo no modo de

velocidade descrito na secéo 3.6.

Alarme Err-5 ocorre

apos ligar

Ndo ha sensor de temperatura

no servo motor, ou o PA57
define o tipo de sensor
incorretamente.

A. Quando ndo ha de

temperatura, defina PA57 = 0; B. Quando

Sensor

ha sensor de temperatura, defina o PA57

acordo com a sec¢ao 7.2.
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Anormalidade

Reacédo Possivel

Inspecéo e Solugéo

Alarme Err-7 ocorre
apos desligar

FSTP,RSTP unidades de
terminais de entrada proibidas

do disco estdo desligadas.

A. Verifique se o0 FSTP, RSTP esta ligado
ao COM -.

B. Quando a funcdo de proibicdo ndo é
usada, defina PA20 como 1 para proteger

este alarme.

Motor de alta
velocidade
desabilita o

movimento

Parametro PA23 ou PA29 esta

definido incorretamente.

Consulte a secdo 7.2 e defina o
parametro de acordo com a placa do

motor.

Motor ndo pode

parar

Parametros PA51, PA52, PA53

estdo definidas incorretamente.

Consulte a se¢do 7.2 e aumente valor de
ajuste de PA51, PA52, e reduz do PA53.

8.1.2 Modo de solucao

Anormalidade

Reacdo possivel

Inspecéo e Solugédo

No modo de
posicdo, quando
um comando de
pulso é
especificado, o
motor nao

funciona.

selecionado.

1. Modo de trabalho errado ou o | Verifique a configuracdo do PAA4,
modo de comando esta | PA14.

de entrada.

2. Nenhum sinal de habilitacao é | Verifigue se a ligacdo SON esta

dP- in

correta. Checar para ver
se o0 sinal de habilitacdo esta
conectado, ou definir PA54 como 1
para ativar o motor por forca.

/0.

3. Sem linha de ligacéo 24V para | Verifique se as extremidades GND e

COM + sao 24V com um medidor

universal.

Grande vibracéo
ocorre quando o
motor esta

funcionando.

incorretamente. (PA9).

proporcional é definido

Ganho de velocidade do laco | Restaurar o pardmetro do motor
proporcional, se o valor constante | padrdo ou definir manualmente os
de tempo integral esta definido | parametros PA5, PA6, PAO9.

incorretamente; (PAS5, PAG)

Ganho de posicdo do lago

Controle de

posicao imprecisa

incorretamente.

1. Relacdo de transmisséo | Corrigir a relagdo de transmisséo
eletrbnica esté definida | eletrbnica.
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2. Interferéncia externa faz com
gue os impulsos recebidos sejam

imprecisos.

Quando os impulsos de comando sdo

menores que 0s pulsos exibidos na
-r . apr s - N .
, significa que ha interferéncia

externa.
A. Use diferentes circuitos quando
possivel;
B. Conecte a linha de blindagem
corretamente.
C. Mantenha longe da fonte de

interferéncia.

3. Quando o comando de pulso é

de entrada (a unidade de
acionamento esta ligada a
extremidade simples), a

resisténcia de corrente limite ndo

esta ligada em série.

Consulte a posi¢cdo de comando de
fiacdo no diagrama.

4. Falha de conexdo da maquina

Quando os impulsos de comando
igual aos pulsos indicados no dP-CPo

(os pulsos ap6s o calculo da relacdo
de

significa que o

transmissdo eletrbnica), isso
lado do sistema
controlado esta normal. Verifique se a
ligacdo da maquina esta solta ou com

defeito.

O motor oscila

muito guando

inicia ou para

A inércia da carga é grande. O
de

desaceleracao

tempo aceleracao /
correspondente
aos comandos de PC sdo muito

pequenos.

Aumentar o tempo de aceleragédo /

desaceleracdo para suavizar 0
arranque ou parada ou reduzir o

ganho da posi¢ao proporcional.

8.2 Alarmes e Solucgdes

A unidade de acionamento de servo é fornecida com fun¢des de prote¢cdo multiplas. Quando é

detectada uma falha apds a ligac&o, o servo ira parar o motor, e Err-UUJ sera exibido no painel
x - ; Al dP-Err «

de operacdo. O codigo de alarme também pode ser visualizado no menu = . Esta secéo

também oferece solugbes para resolucao de problemas.

N° Significado Razéo principal Solucéo
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N° Significado Raz&o principal Solugéo
Err-1 Quando a velocidadell, Sinal anormal de retorno de|Verifique o encoder do motor e
da corrente do motoriencoder seu status de conex&o do sinal.
AC exceder o valor2. O comando especificado excedeVerifique a relacéo de
definido pelo PA23( |imite definido pelo PA23. transmissdo  eletrénica e
(consulte o limite de configuracdo PA23.
velocidade  superior
definido pelo
parametro PA23)
Err-2 Principal circuito de|l. Resistor de freio éVerifique o resistor de freio e
tenséo do barramentoldesconectado ou danificado. conecte-0s.
CC é excessiva 2, Resistor de freio é incompativelA, Mude para uma resisténcia
(valor da resisténcia € excessivo)de freio nova, cuja resisténcia é
Nota: menor resisténcia significacombinada com a poténcia. B,
maior corrente, o que poderdReduza a frequéncia ON / OFF
facilmente causar danos ao tubo|de acordo com o uso real.
de freio do circuito de freio.
3, Tensdo de alimentacdo instavel; |Verifique a fonte de
alimentacao.
4. Circuito de frenagem internalAlterar a unidade de disco.
danificada.
Err-3 Principal circuito dejl. Se isso ocorre quando o motor\Verifique a linha de alimentacéo
tensdo do barramentoestiver funcionando, a linha de/de entrada
CC muito baixo alimentacdo de entrada é cortada
ou a conexado é imprépria.
2. Se isso ocorre quando o motorVerifique a tenséo de
esta funcionando, isso significaalimentacéo
gue a tensdo de alimentacdo €
menor do que AC130V.
3. Se isso ocorre quando alAlterar a unidade de disco
alimentacao estiver ligada,
significa que o transistor de freig
da unidade de disco estj
danificado.
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N° Significado Raz&o principal Solugéo
Err-4 Se valor de diferencall. A freqUéncia de pulso deVerifigue a freqiéncia de
de posicdo exceder ocomando é muito alta ou a relagdocomando do PC  principal;
valor de configuracdode equipamentos eletrénicos ¢ Verificar a relacdo de transmissao
(consulte o conjuntomuito grande. eletronica  estabelecido  pelo
de intervalo PA12/PA13.
parametro PA17);2- A carga de inércia é excessiva A, verifique a configuracdo do
(Quando PAl8 = 00U @ unidade binaria  delimite do torque do motor.
alarme detecta@cionamento €& insuficiente. B, Melhorar a unidade de
diferenca de posicao, acionamento e poténcia do
gquando PA18 = 1, motor.
n&o detecta a C, aliviar a carga.
diferenca de posicao3- Falha no encoder do motor ouA, Verifique o encoder do motor
de alarme) zeramento do encoder e sua conexao.
B, re-zerar o encoder.
4. No modo de posicdo, seqiiéncialCorrija a conexao
de fase do motor U, V, W estd
errado.
5. de posicdo ou a velocidade/Ajuste o circuito de velocidade
ajuste de ganho do loop é muitojou o ganho de posicao.
pequeno (veja parametro PAS5,
PA6, PA9)
6. O intervalo valido de diferencaDefina corretamente o PA17.
de posicao for muito pequeno.
Err-5 Motor sobreaquecerl. Nao existe um dispositivo deDefinir PA57 = 0, proteger 0O

alarme; a unidade de

acionamento detecta

deteccao de temperatura do motor.

superaquecimento do motor de

0 superaguecimento
de saida de sinal de

alarme pelo motor.

alarme.
2. A deteccdo do tipo deRegule corretamente a
temperatura do dispositivo étemperatura do  tipo  de

diferente, pelo parametro PA57.

dispositivo de deteccdo , PA57.

(quando PA57 = 0, o

3. Sobrecarga conduz calor forte

Aumentar o poder de unidade

motor superaquecerjao motor. de acionamento ou reduzir a
alarme nao € carga.
Detectado 4. No caso de carga grave, aReduzir a frequéncia de partida /

frequéncia de inicio / paragem é

demasiadamente elevada.

parada, e melhorar a condicéo

de radiacdo de calor.
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N° Significado Raz&o principal Solugéo
5. O dispositivo de deteccdo deAlterar o servo motor AC.
temperatura em que o motor estd
danificado, ou a falha do motor
interior ocorre.
6. Se o0 sinal de deteccdo deAlterar a unidade de disco.
temperatura do motor for normal, a|
unidade de acionamento estd
defeituosa.

Err-6 Velocidade de falhall. Rigidez insuficiente do motor,Aumentar o valor de limitacdo do
de saturacdo dodevido a limitacdo de torquetoque, de modo a aumentar &
amplificador pequeno. rigidez.

2. No modo de velocidade, U, V, W|Ligue o U, V, W corretamente.
a sequéncia de fase é invertida

Err-7 Proibicdo anormal doA unidade de proibicdo de entradalA. Verifique a conexdo e a
acionamento do terminal FSTP, RSTP sdoalimentacdo 24V de ponto de

cortadas. entrada.

Err-9 Encoder Motor sinall. Entdo, o sinal do codificador do|Verifigue a conexao e o sinal de
de retorno anormal motor é ruim ou a conexdo estastatus da linha de soldagem

errada.

2. Codificador do cabo do motor eEncurtar o comprimento do cabo
o retorno do sinal € muito longo, ojdentro de 30m. .

que reduz a tensédo do sinal.

3. Encoder do motor estgAlterar o motor ou encoder.
danificado.

4. Unidade de disco com falha Alterar a unidade de disco.

Err-11  Mecanismo del- ocorre quando a energia estaSolucdo para reacdo A é mudar
acionamento de falhaligada, ea unidade ndo estdpara uma unidade nova.
do mobdulo interiorhabilitada. Ele ndo pode serSolugdo para reagdo B é
IPM removido apoés a ligacao. verificar a correta conexdo do

A, falha na unidade defresistor de freio.

acionamento
B, O curto-circuito ocorre quando
terminal de resistor do freio é de

aterramento
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N° Significado Raz&o principal Solugéo
2. Ela ocorre quando a energiaPode ser causada por
esta ligada, e a unidade nao estzinterferéncia externa ou
habilitada. Ele é removido apésjaterramento deficiente. Verifique
ligar novamente. 0 status de aterramento e fonte

de interferéncia.

3. Ela ocorre quando aA solucdo para reacdo A €
alimentacdo é ligada, e a unidademudar a linha do motor ou o
esta habilitada. Ele ndo pode sermotor. A solucédo para reacdes B
removido apés a ligacao. e, C é alterar a unidade de
A. curto-circuito ocorre entre aacionamento.
poténcia do motor linha U, V, W,
ou entre U, V, W e PE.
B. Unidade de acionamento
maodulo IPM esta danificada.
C. Circuito de amostragem atual
do mecanismo de acionamento é
cortado.
4. Ela ocorre quando o motor estdA solucdo para a reacdo A €
iniciando ou parando e pode serrecuperar o parametro padréo
removido apés a ligacao. do motor.
A. O parametro padréo do conjunto/A solugdo para a reacdo B €
de motor por unidade deaumentar 0 tempo de
acionamento esta errado. aceleracdo / desaceleragdo, e
B. Se a inércia for muito grande, aldiminuir a velocidade acelerada|
aceleracao da velocidadelou carga de inércia.
comandada sera maior quando
iniciar ou parar.

Err-12  jalarme del. O motor estd funcionando comReduza a carga ou altere por

sobrecorrente excesso de torque por um longoum motor de maior poténcia.

tempo.

2. Status de aterramento deficiente

Certifigue-se que a resisténcia|

de aterramento é inferior a 10Q.

3. O isolamento é deficiente.

Alterar por um motor novo.
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N° Significado Raz&o principal Solugéo
Err-14  |[Falha no circuito de|l. O circuito de frenagem esta com|A. Reduzir a carga.
frenagem capacidade baixa. B. Alterar para um dispositivo de
acionamento novo de maior
poténcia.
C, Abaixar a freqiiéncia de freio.
2. Circuito de freio esta danificado. Mude para uma unidade de
disco nova
3. Resistor de freio é cortado. Reconecte a linha de resisténcia
de freio.
Err-16  |[Super aquecimentoll. O parametro de correnteDefina o parametro de acordo
do Motor nominal esta definidojcom a placa do motor.
incorretamente.
2. O motor esta funcionando com|A. Reduzir a carga.
excesso de corrente por um longoB. Mudar o dispositivo de
tempo. transmissdo por um motor de
maior poténcia. C Verificar se 4
parte mecénica esta anormal.
Err-20  |Quando al. Quando a alimentacdo estaRecuperar o parametro padréo
alimentacao estdligada, a unidade de disco néjdo motor.
ligada, o alarmeconsegue ler os dados na
EEPROM ocorre naEEPROM.
unidade de disco2, Chips de EEPROM OU CircuitoAlterar a unidade de
interior. de falha Bordo; acionamento servo.
Err-21  |Alimentacdo doFase de alimentacdo abertaChecar entrada de alimentacéo.
alarme de fase abertajocorre.
Err-23  |Atual erro del. A tensdo de funcionamento doAlterar a unidade de
amostragem sensor de corrente é anormal ou ojacionamento do servo
dispositivo esta danificado.
2. Circuito de amostragem do
resistor esta danificado.
Err-25 |Alarme de falha de|l. A alimentagéo é cortada depois\Verifique a linha de
energia gue ele estiver desligado. fornecimento de energia.
2. A parte de retificacdo da ]
Alterar a unidade de

unidade de acionamento estd

danificada.

acionamento do servo
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N° Significado Raz&o principal Solugéo
1. Entdo a interface é malVerifique a interface do encoder
contactada ou o cabo estd male linha de blindagem.
Codigo ilegal  dejblindado.
Err-32  [sinais de encoder U,2. Codificador U, V, W sinais estdoAlterar por um novo encoder.
V, W danificados.
3. Falha no circuito de interface doMude para uma nova unidade
encoder. de disco

Err-33  |Falha de alimentac&o/O circuito de carga esta danificado.|Alterar a unidade de
de carga acionamento servo.

Err-34 |Relagdo de pulsoA definicdo do parametro de pulsoDefina corretamente PA12/PA13
transmisséo de relacdo de transmisséo
eletrénica eletrbnica é irracional.

Err-35 Alarme para a0 tubo de freio externo esta solto,
auséncia de tubo dejou o tubo de freio externo estaVolte a ligar o tubo de freio, ou
freio externo com defeito. mudar o tubo de freio.

Err-36 Energia trifasical. Alimentacdo trifasica estdVerifique a alimentacdo €
principal desligada |desligada ou existe queda degaranta a entrada trifasica

tensao. AC220V.
2. O circuito de deteccdo deAlterar a unidade de
alimentacdo esta com defeito. acionamento servo.

Err-37  |Alarme ocorreA temperatura ambiente é muitoMelhorar a temperatura
quando abaixa. ambiente.
temperatura do
radiador é abaixo de -

30 °C

Err-38  |Alarme ocorrel. A sobrecarga do motor em|Reduzir a carga.
quando afuncionamento por um longo
temperatura éperiodo.
superior a 75 °C 2. A temperatura ambiente € muitoMelhore a  condicdo  de

alta. ventilacao
3. A unidade de acionamento estgMude a unidade de
danificada. acionamento.

Err-39  Dados erro de leitural. PAl erro de parametrizacao; Definir o valor de PA1 de acordo
no modo sensor de com o tipo de encoder
encoder absoluto combinado do motor, em

seguida, ajustar o valor padréo.
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N° Significado Raz&o principal Solugéo
2. Encoder CN2 sinal de retorno|Verifigue o status da linha de
estd  desconectado ou  malconexdo CN2.
conectado.
3. O encoder absoluto estdMude o motor
danificado.

Err-41  |erro de configuracdoO tipo de codificador definido pelalAlterar o codificador ou altere o
do encoder unidade de disco € incompativeltipo de encoder da unidade de

com o tipo real. acionamento.

Err-42  [Erro leitura EEPROM. PA1 erro de parametrizagcao. Definir o valor de PA1 de acordo
no encoder absoluto com o tipo de codificador

combinado do motor, em
seguida, ajustar o valor padréo.
2. Quando a alimentacdo estgVerifigue o status da conexdo da|
ligada, a unidade de disco Ié qlinha CN2.
erro de encoder EEPROM.
3. Motor encoder EEPROM est4Mude o motor
danificado.
Err-43  |Verifigue erro quando|l. PA1 erro de parametrizacao; Definir o valor de PA1 de acordo
EEPROM é lido com o tipo de encoder
correspondente do motor, em
seguida, ajustar o valor padréo.
2. Depois de a unidade deExecutar o conjunto de Ab do
acionamento ler o codificadorencoder de operagdo de
EEPROM, os dados de erro degravacao.
verificacdo ocorrem.

Err-44  Véarios anéis  deErro de parametrizacdo PA1 Definir o valor de PA1 de acordo
encoder com com o tipo de codificador
configuracdo errada combinado do motor, em

seguida, ajustar o valor padrao.

Err-45 Erro de encoder deNo modo de sensor, o erro deVerifique o] status de
verificacdo de dados |verificacdo de dados ocorreaterramento.

quando a posicdo atual do

codificador € lida.

8.3 Inspecao e Manutencéo
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Nota

N&o usar o medidor de resisténcia ou semelhante para tornar a inspeccdo de isolamento para a
unidade de servo, caso contrario, a unidade servo podem ser danificados!
N&o desmontar ou reparar a unidade servo por si mesmo! Certifique-se que a taxa de ocupacéo

média de dispositivo da unidade ¢é inferior a 80%.

Categoria | Item Periodo Manutencao diéaria
Todos os dias Eliminar adequadamente o odor no tempo.
Odor anormal Se ela é causada por equipamentos
envelhecidos, fazer uma substituicao.
Ambiente Poeira, vapor e | Pelo menos uma | Remové-lo com um pano seco e limpo ou
armario Oleo vez por més pistola de ar filtrado a alta presséo. .
elétrico Cabo de | Pelo menos uma | Quando a camada de isolamento externo
alimentacao, vez por semestre | estd danificada ou envelhecida fazer uma
dos terminais de substituicdo, e apertar os terminais de
ligacdo ligacdo soltos com chave de fenda.
Ventilador de | Pelo menos uma | Verifiqgue se a velocidade do vento e da
radiacdo vez por semana | quantidade de ventilacdo estd normal, e se
0 aquecimento anormal existe. Alterar o
ventilador se houver.
Unidade Retencéo de | Pelo menos uma | Remové-lo com um pano seco e limpo ou
servo sujeira na placa | vez por més pistola de ar filtrado a alta pressao.
de arrefecimento
Parafuso solto Pelo menos uma | Aperte a tira de terminal, conector e
vez por semestre | parafuso de instalagdo com chave de
fenda.
Ruido, vibracdo | Todos os dias Quando o ruido ou vibracdo é obviamente
maior do que o habitual, verifique a
conexao da maquina e conserte-a.
Poeira, vapor e | Pelo menos uma | Remové-lo com um pano seco e limpo ou
Oleo vez por més pistola de ar filtrado a alta presséo.
Servo Medir a | Pelo menos uma | Medi-la com um medidor de resisténcia de
motor resisténcia  de | vez por semestre | 500V. Quando a resisténcia € inferior a 10
isolamento mohms, entre em contato com nosso
pessoal técnico.
Motor e conexdo | Pelo menos uma | Verifigue se o dispositivo desgaste status
da carga vez por semestre | da conexdo, e diversos com ferramentas
adequadas.
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Apéndice A

MODELO E CODIGO DE PARAMETROS E
ALIMENTACAO DA MESA DO SERVO-MOTOR

Modelo do Cddigo do

Cédigo modelo

(Definido pelo Modelo do Servo Motor (Definido por Modelo do Servo Motor
PAO1) PAO1)

3 130SJT-MO75D(A) 49 130ST-M10015H

4 130SJT-M100D(A) 50 130ST-M10025H

5 110SJT-M040D(A) 51 130ST-M15015H

6 110SJT-M060D(A) 60 150ST-M27020H

7 130SJT-MO50D(A) 65 80SJT-M024C

8 130SJT-M100B(A) 66 80SJT-MO24E

9 130SJT-M150B(A) 67 80SJT-M032C

10 110SJT-M020E 68 80SJT-M032E

11 110SJT-M040D 76 110SJT-MO40E(A2)
12 110SJT-M060D 77 110SJT-MO60E(A2)
13 130SJT-M040D 81 130SJT-M150D(A)
14 130SJT-M050D 82 130SJT-M040D(A)
15 130SJT-M060D 83 130SJT-M0O60D(A)
16 130SJT-M0O75D 85 130SJT-M040D(A2)
17 130SJT-M100D 86 130SJT-M0O50D(A2)
18 130SJT-M100B 87 130SJT-M060D(A2)
19 130SJT-M150B 88 130SJT-M075D(A2)
20 130SJT-M150D 89 130SJT-M100D(A2)
21 130SJT-MZ150B 90 130SJT-M100B(A2)
22 175SJT-M180B 91 130SJT-M150B(A2)
23 175SJT-M180D 92 130SJT-M150D(A2)
24 175SJT-M220B 93 175SJT-M180B(A2)
25 175SJT-M220D 94 175SJT-M180D(A2)
26 175SJT-M300B 95 175SJT-M220B(A2)
27 175SJT-M300D 96 175SJT-M220D(A2)
34 110ST-M02030H 97 175SJT-M300B(A2)
35 110ST-M04030H 98 175SJT-M300D(A2)
36 110ST-M05030H

39 130ST-M04025H

45 130ST-M05025H
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46 130ST-M06025H
Cébdigo do Cédigo do
modelo Modelo do Servo Motor | modelo Modelo do Servo Motor
(Definido  por (Definido  por

47 130ST-M07720H
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PAO1L)

PAOL)

Os codigos de mo

delos listados abaixo sao co

rrespondentes ao

encoder absoluto.

104

80SJT-M024C(A4l)
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130SJT-M100B(A4l)

105 80SJT-M024C(A4SI) 149 130SJT-M100B(A4SI)
106 80SJT-MO24E(A4l) 150 130SJT-M100D(A4I)
107 80SJT-MO024E(A4SI) 151 130SJT-M100D(A4SI)
108 80SJT-MO032C(A4I) 152 130SJT-M150B(A4l)
109 80SJT-M032C(A4SI) 153 130SJT-M150B(A4SI)
110 80SJT-MO32E(A4l) 154 130SJT-M150D(A4I)
111 80SJT-MO32E(A4SI) 155 130SJT-M150D(A4SI)
122 110SJT-M040D(A4I) 168 175SJT-M150D(A4I)
123 110SJT-M040D(A4SI) 169 175SJT-M150D(A4SI)
124 110SJT-MO40E(A4I) 170 175SJT-M180B(A4l)
125 110SJT-MO40E(A4SI) 171 175SJT-M180B(A4SI)
126 110SJT-MO60D(A4I) 172 175SJT-M180D(A4I)
127 110SJT-MO60D(A4SI) 173 175SJT-M180D(A4SI)
128 110SJT-MO60E(A4I) 174 175SJT-M220B(A4l)
129 110SJT-MO60E(A4SI) 175 175SJT-M220B(A4SI)

176 175SJT-M220D(A4I)
140 130SJT-M040D(A4I) 177 175SJT-M220D(A4SI)
141 130SJT-M040D(A4SI) 178 175SJT-M300B(A4l)
142 130SJT-MO50D(A4I) 179 175SJT-M300B(A4SI)
143 130SJT-MO50D(A4SI) 180 175SJT-M300D(A4I)
144 130SJT-MO60D(A4I) 181 175SJT-M300D(A4SI)
145 130SJT-MOB0D(A4SI) 182 175SJT-M380B(A4I)
146 130SJT-M075D(A4I) 183 175SJT-M380B(A4SI)
147 130SJT-M075D(A4SI)
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APENDICE B EQUIPAMENTOS PERIFERICOS

B. 1 Resistor de freio externo (Opcional)

(»)Modelo de instrucéo do resistor de freio:
RXLG 500w 20R J J
—I_— Método de conexao M: terminal, J:
Resisténcia preciséo K: + 10% J,: + 5%

Quebra da resisténcia: 30R significa
30Q

Poténcia de resisténcia de frenagem:
100W ~ 2000W

co6digo do produto

(@)Dimensa&o do resistor de freio:

i 7o

Dv
: = ; , 5 )

Unidade Especificacées | Dimensédo (mm) Fiacdo | Comprimento ]
Servo (WIQ) A B C D (mm2) | (m) Terminal
DAT2030C 300/30 215 | 205 |60 30 25 1 M5
DAT2050C 500/22 335 | 325 |60 30 25 1 M5
DAT2075C 1000/15 420 | 410 61 59 2.5 1 M5
DAT2100C 1500/10 485 | 473 | 50 107 |25 1 M5

®

Espaco de instalagao do resistor de freio

\

N\

V. 7
7 7
7 ,
7, /
7
7
7
7
7
7
77 & »
// < » 9_
7///7 >150mm >150mm i)
77 o
% 2
o =
7/ 5
7
V
7
7
7
V/ L]
7
7
_ .
i % ) //
V77777777 //7/7////////7/7/7/4

152




Apéndice B

A Perigo

1. Quando o servo esta ligado ou esta executando, existe alta voltagem e temperatura na

superficie do resistor de frenagem, nao toque nele!
2. Por favor, instale uma tampa de protec¢éo!

3. Ainspecc¢édo e manutencdo pode ser feita apenas depois de a unidade servo for desligado por
10mim, e a temperatura da superficie de travagem resistor reduzir a temperatura ambiente.
4. A temperatura do resistor de frenagem com caixa de aluminio cai de forma relativamente

lenta.

B. 2 Circuito disjuntor e contator (Necessario)

O disjuntor e contator devem ser instalados entre a poténcia e a unidade servo AC. Ambos néo

alimentacao.

0 O disjuntor é um

escolher a distribuicdo de energia do disjuntor de protecéo.

sdo apenas o interruptor de alimentacdo de unidade servo mas também um método de protecdo da

interruptor de protecdo que pode cortar o circuito defeituoso
automaticamente. Ele pode proteger o circuito em caso de sobrecarga de circuito curto ou

subtensdo. Para exercer plenamente a capacidade de sobrecarga da unidade servo, aconselha-se

O O contator AC controla o ON / OFF da unidade de acionamento elétrico por meio de circuito

impedir a falha de expanséo.

Para a sua consideracédo, segue a seguir a tabela de dados técnicos.

de protecdo. Pode cortar uma vez a energia quando é detectada uma falha do sistema, de modo a

(AC220V)

Unidade Servo DAT2030C DAT2050C DAT2075C DAT2100C
Motor de corrente | <6

6~10.5 11~21 22~28
(A)
Corrente nominal
do disjuntor 6 9 20 25
(AC380V)
Corrente  nominal
do contator 9 15 30 42
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Atencao

A corrente nominal do disjuntor estd em conformidade com a classificagdo de tensdo AC380V.
Quando a corrente trifasica atual AC220V ja existe, e o transformador de isolamento AC ndo é
necessario, o disjuntor deve ser selecionado de acordo com a classificacdo de tensdo AC220V. Os
dados de correntes nominais devem ser coerentes com a classe da corrente nominal do contator.

B.3 Filtro trifasico reparado (Recomendado)

A corrente trifasica do filtro e baixa e passiva com intervalo de frequéncia 10kHz ~ 30MHz.
E usada para suprimir o ruido de alta frequéncia a partir da extremidade de alimentac&o da unidade
servo. Quando outros equipamentos sé&o interferidos por este ruido, o filtro trifasico AC é
recomendado.
Para a sua consideracao, segue a seguir a tabela de dados técnicos.

Poténcia do Motor (kw) 0.5~1.2 1.5~2.3 2.3~3.9 4~6
Corrente Nominal (A) 9 15 30 42
Corrente Nominal (V) 220

Corrente de fuga (mA) <0.5 <0.5 <0.5 <0.5

Cuidados a ter com a instalacdo do filtro:

L Verifigue se o revestimento de metal do gabinete do filtro elétrico estdo bem conectados e

aterrados.

L Deve haver uma certa distancia entre a entrada do filtro e as linhas de saida (a ligacdo em

paralelo é proibida) no caso da eficacia do filtro ser reduzida.

[ O filtro deve ser instalado na entrada da linha de alimentac&do do dispositivo, e a linha de entrada

do filtro na cAmara deve ser mais curta possivel, de modo a baixar a interferéncia de radiacao
B.4 Transformador de Isolamento (Necessério)

E utilizado para reduzir a interferéncia de poténcia do campo eletromagnético. O tipo

selecionado deve ser de acordo com a taxa nominal de capacidade de carga, e ciclo de
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trabalho.
@Quando a poténcia do motor servo = 1kW, deve ser adotado o transformador de isolamento
trifasico;
Quando é usado o eixo Unico é aconselhavel selecionar a capacidade de transformador de
isolamento = poténcia do motor servo x 80% (70% ~ 100% est&o disponiveis).
(2) Quando mais de dois eixos sdo utilizados, aconselha-se selecionar a capacidade do

transformador de isolamento = poténcia do motor servo x 70% (60% ~ 80% estao disponiveis).

Tabela B-1 Especificacdo do transformador de isolamento

Capacidade Tensdo de | Tensdo de
Modelo Fase
(kVA) saida (V) entrada (V)
BS-120 1.2
BS-200 2.0
Trifasica
BS-300 3.0
380 220
BS-400 4.0
BD-80 0.8
Monofésica
BD-120 1.2

Os desenhos que seguem abaixo mostram as dimensdes do transformador de isolamento.

(unidade: mm)

_ _ & |
p !
i I
g e
55 /0 109 16
180 141
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Figura B-1 Esboc¢o de dimenséo do BS-120

Apéndice B

Figura B-2 Esboc¢o de dimenséo do BS-200
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Figura B-4 Esboco de dimenséo do BS-400
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Figura B-6 Esboc¢o de dimenséo do BD-120
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APENDICE C VERSAO DA INSTRUCAO UPGRADE

Os parametros descritos neste manual podem ser aplicados na versdo da série
DAT2000 V1.05 e na série DAT 2000C V1.01 (a versao pode ser vista no PA2). A série
DAT2000 V1.05 é emitida pela primeira vez; O DAT2000C Série V1.05 é ajustado com
base na versdo DAT2000C V1.03.

® Atualizacdo dos parametros de instrucao:

Numero. | Significado do parametro (V1.03) | Significado do parametro (V1.05)
PAD Versdo do software (Valor | Versdo do software (Valor padrdo é
padréao é 103) 105)
PAG Tempo de aceleragdo constante | Circuito do coeficiente de velocidade
do circuito integrante em tempo integral
Reservado Comando de velocidade analégico
PA19 _ ,
invertido
PADD Sinal de saida de encoder na | Gabarito de saida de pulso invertido
posicao zero (C2)
PA2G Velocidade zero na saida da | Ganho de entrada analdgica
valvula
Reservado Relacdo do pulso de saida
PA30 -
multiplicado
PA3L Reservado Posicdo de frequencia da saida do
coeficiente divisor de pulso
PA32 Reservado Unidade de medicéo
Modo de selecdo do comando | Reservado
PA42 o
analdgico
Comando anal6gico invertido de | Reservado
PA45 ,
velocidade
PALG Comando analogico de | Selecdo do modo de comando
coeficiente de filtro analdgico
PA47 Ganho de entrada analdgica Saida de alarme invertido
PA49 Habilitacdo interna Reservado
Reservado Comando de coeficiente analogico de
PA50 .
filtro
PASL Saida de alarme invertido Tempo maximo de desaceleracéo
antes do freio de seguranca ser
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ativado
PA52 Reservado Tempo de atraso do blogueio do servo
PAS4 Tempo de atraso de bloqueio do | Habilitagéo interna
servo
Tempo maximo de | Reservado
PA55 desaceleracdo antes do freio de
seguranca ser ativado
® Atualizacdo do modelo de instrucao:
Modelo do Servo Motor V1.03 Cédigo do | V1.05 Cédigo do modelo
modelo do motor do motor
80SJT-M024C(A4l) 4 104
80SJT-M024C(A4SI) 5 105
80SJT-MO24E(A4l) 6 106
80SJT-M024E(A4SI) 7 107
80SJT-M032C(A4l) 8 108
80SJT-M032C(A4SI) 9 109
80SJT-MO32E(A4I) 10 110
80SJT-MO32E(A4SI) 11 111
Modelo do Servo Motor V1.03 Cébdigo do |V1.05 Cddigo do
modelo do motor modelo do motor
110SJT-MO40D(A4I) 22 122
110SJT-M040D(A4SI) 23 123
110SJT-MO40E(A41) 24 124
110SJT-MO40E(A4SI) 25 125
110SJT-M060D(A4I) 26 126
110SJT-M0O60D(A4SI) 27 127
110SJT-MO60E(A4l) 28 128
110SJT-MOG0E(A4SI) 29 129
130SJT-M040D(A4l) 40 140
130SJT-M040D(A4SI) 41 141
130SJT-M050D(A4I) 42 142
130SJT-M050D(A4SI) 43 143
130SJT-MO60D(A4I) 44 144
130SJT-M060D(A4SI) 45 145
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130SJT-M075D(A4I) 46 146
130SJT-MO75D(A4SI) 47 147
130SJT-M100B(A4l) 48 148
130SJT-M100B(A4SI) 49 149
130SJT-M100D(A4I) 50 150
130SJT-M100D(A4SI) 51 151
130SJT-M150B(A4l) 52 152
130SJT-M150B(A4SI) 53 153
130SJT-M150D(A4I) 54 154
130SJT-M150D(A4SI) 55 155
175SJT-M150D(A4I) 68 168
175SJT-M150D(A4SI) 69 169
175SJT-M180B(A4l) 70 170
175SJT-M180B(A4SI) 71 171
175SJT-M180D(A4I) 72 172
175SJT-M180D(A4SI) 73 173
175SJT-M220B(A41) 74 174
175SJT-M220B(A4SI) 75 175
175SJT-M220D(A4I) 76 176

V1.03 Cddigo do |V1.05 Cdbdigo do
Modelo do Servo Motor

modelo do motor modelo do motor
175SJT-M220D(A4SI) 77 177
175SJT-M300B(A41) 78 178
175SJT-M300B(A4SI) 79 179
175SJT-M300D(A4l) 80 180
175SJT-M300D(A4SI) 81 181
175SJT-M380B(A4l) 82 182
175SJT-M380B(A4SI) 83 183
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