%‘% Este manual descreve detalhadamente todos os procedimentos
relativos as operacdes dessa unidade de acionamento.

No entanto, ndo é possivel dar descricbes especificas para todas as
operacdes, devido a diversidade de condi¢cdes de produtos e de aplicacao.
Portanto, os itens ndo apresentados aqui devem ser considerados

impraticaveis ou ndo autorizados.

%% Os direitos autorais sao reservados a GSK CNC Equipamentos
Co., Ltd. E ilegal para qualquer organizacdo ou individuo publicar ou
reproduzir este manual. A empresa GSK CNC Equipment Co., Ltd. reserva

o direito de verificar a responsabilidade legal por este ato.
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Prefacio

Caro usuario,

E um grande prazer para nos optar pelos produtos de nossa empresal

A capacidade de instalacao, ligacao, depuracéao e funcionamento, bem
como a manutencdo da unidade de acionamento DAP e DAY série AC do fuso séo
descritos neste manual, e sado adequados para o DAPO03, DAY3025, DAY3050,
DAY3100 e DAY3150 e o barramento do eixo de acionamento da unidade DAPO3C,
DAY3025C e DAY3050C. A fim de garantir a seguranca dos produtos e do trabalho a
ser realizado, o usuario deve ler atentamente o manual antes da instalacédo e ulitizacédo

do mecanismo de acionamento.

Este manual € adequado para as versdes: série DAP0O3 e v1.22; série DAPO3C,
V2.04; DAY3000, e série V1.23, V2.04 DAY3000C.

Para evitar o prejuizo dos operadores, e os danos no dispositivo da unidade, por

favor, preste atencéo especial aos seguintes alarmes antes de ler este manual:

Versdo em lingua chinesa de todos os documentos técnicos, porém é considerado

como um documento final escrito em lingua inglesa.



A PERIGD

A operacéo incorreta pode resultar em morte ou ferimentos graves.

& CUIDADO

Operar a maquina de forma incorreta pode resultar em lesdo ou
ferimento, bem como a perda de material.

ANISO

Se o0 procedimento adotado ndo for observado, pode resultar em

comportamentos inesperados no equipamento.

ﬁEle indica aos usuarios os pedidos fundamentais e destaca a importancia no

processo operacional.

® Isso significa proibicdo (Com certeza ndo pode ser realizado).

O

Significa Compulséo (o que deve ser feito).
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A e~

Fiacdo ou verificagdo deve ser
executada por profissional
engenheiro elétrico.

Fiacdo ou verificagdo deve ser
executada por profissional

engenheiro elétrico.
N\ J

S,

( Nunca instale a unidade em
objetos inflamaveis e manté-lo
longe desses objetos.

Se a instrucéo aprovada nao for
observada, pode causar fogo.

N J

O

e A
Instalar o separador, o filtro de

interferéncia e o resistor de AC

Se ainstrugdo aprovada nao é
observada, ele pode causar risco
de choque elétrico, mau

. : ™
Fio estritamente com base em
manual do usuério.

Se ainstrugdo aprovada nao for
observada, pode causar os
danos ao equipamento e

L choque elétrico. )

s N
Confirme se a alimentagéo estiver em
estado desligado antes de fiagao.

Se ainstrugdo aprovada nao for
observada, pode causar risco
de choque elétrico.

N J

O

Y funcionamento ou danos. )

- :
Fixar cada um do terminal de
fiagcdo do circuito principal com

resisténcia adequada.

Se ainstrugdo aprovada néo for
observada, pode ser deivido a
uma fiagéo solta, e facilmente

O

Y resultar em fogo. y

Nunca tente operar o interruptor
ou o cabo com a mao molhada.

Se a instrugao aprovada néo for
observada, pode causar risco
de choque elétrico.

7,

(o~

N&o abra a tampa a placa do bloco de
terminais enquanto a alimentacgao estiver
ligada ou em movimento.
Se a instrugao aprovada nao for

observada, pode causar risco
de choque elétrico.

%,

P
A unidade de servo terminal de

aterramento PE deve ser

aterrada como protecao.

Se ainstrugdo aprovada nao for
observada, pode causar risco
de choque elétrico.

S,

e a

Se néo for observado o procedimento
aprovado, pode causar ferimentos no
usuério.

Se a instrucdo aprovada nao for
observada, pode causar risco

4 A

o

de choque elétrico.

s ™
O servomotor pode iniciar de repente depois
de ligar novamente; o dispositivo de
conexao do eixo do motor servo ndo pode
ser operado imediatamente.

Se nao for observado o
procedimento aprovado, pode
causar ferimentos no usuario.

©

(Nunca toque no terminal de fiacdo )
do circuito principal da unidade de

acionamento diretamente.

Se a instrugao aprovada nao for
observada, pode causar risco
de choque elétrico.

O




APerigo

("Nunca toque a secdo de rotacao )

do motor durante o

funcionamento.
Se ainstrugdo aprovada nao for
observada, pode causar
ferimentos no usuario ou danos

\_ ao equipamento. )

e N
Nao colocar o cabo na borda

afiada ou torna-lo pesada carga ou
tenséo

Se ainstrugdo aprovada nao for
observada, pode causar shoque
elétrico , mau funcionamento e

\_ danos em si. )

a . . . ~
Nunca tente impedir a difusdo
térmica ou coloca_r uma matéria

estranha na ventoinha e no
radiador.
Nunca toque uma rotagao de

secdo do motor durante o
funcionamento.

(" Nao altere a fiacao de cada terminal
do circuito principal unidade de
acionamento quando a energia é
ligada.

Se a instrugéo aprovada néo for

observada, pode causar risco

de choque elétrico.

AAtengéo

( Conecte adequadamente a )

resisténcia de freio com base no
método descrito e a especificacao
do manual.

Se a instru¢do aprovada néo for
observada, pode danificar o

aparelho.
N _J
e . )
O servomotor deve fixar na
maquina firmemente antes de
operar.
Se a instrucao aprovada néo é
observada, o servo-motor pode
dissociar e causar um dano.
N J
N

(A fim de evitar o acidente
inesperado, teste do motor servo
sem carga deve ser executada em
primeiro lugar.

Se a instrucdo aprovada néo for
observada, pode danificar o
aparelho.

s I
O servomotor deve corresponder a
uma unidade de servo adequado.

Se a instrucao aprovada néo for
observada, pode danificar o
aparelho.

. J

(" N
O nivel de tensao carregado em cada
terminal da unidade de disco deve ser
concedido com a especificagéo
relativa do manual do usuério.

Se a instrucéo aprovada nao for
observada, pode danificar o

aparelho.

- /

(Depois o servo-motor é conectado )
com a maquina, 0s usuario relativo
parametros predefinidos para a
maquina.
Se a instru¢do aprovada néo é
observada, isso pode causar
um descontrole ou anomalia do
dispositivo.
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A Atencéo

( Por favor, em primeiro lugar eliminar )
o mau funcionamento, em seguida,
executar a maquina, apés a
ocorréncia de um alarme.
Se a instrugéo aprovada néo for
observada, pode danificar o

aparelho.

N J
e o A
Nunca tente modificar, desmontar

ou reparar a unidade em
particular.
Se a instrucao aprovada néo for
observada, pode danificar o
aparelho.
\ J
(Nunca toque no motor e resisténcia, )
bem como os equipamentos de
refrigeracéo do servo motor, a alta
temperatura podem ser produzida.
Se a instrugdo aprovada néao é
observada, o usuario pode ser
lesado.
- J

e ™
Nunca tentar conectar a entrada de

energiafio R, S et paraos

terminais de saida U, V e w motor.

Se a instrucdo aprovada néo for
observada, pode danificar o
aparelho.

N\ J

e N
N&o ligar ou desligar a fonte de
alimentacao com frequéncia.

4 I
N&o puxe ou plugue atomada de
interface do sinal da unidade da
acionamento com a alimentagéo.

Se a instrucdo aprovada néo for
observada, pode danificar o
aparelho.

N

VI

Se a instrucdo aprovada néo for
observada, pode danificar o
aparelho.
N\ J
e N
Nunca segure o cabo ou o eixo do

motor, quando o motor esta
sendo transportado.

Se a instrucdo aprovada néo for
observada, pode danificar o
aparelho.

o

4 N
N&o ajustar e modificar o parametro
extremamente.

Se a instrugéo aprovada néao for
observada, pode danificar o
L aparelho.

- ) . ™

Nuncatente operar a unidade de acionamento
do eixo se faltarem componentes ou
estiverem danificados, € necessario contatar
o revendedor imediatamente.

Se a instrugéo aprovada néo for
observada, pode danificar o
aparelho.

\§

( As partes internas abandonadas
da unidade de acionamento foi
descartado como lixo industrial e
nao pode usar repetidamente.

Se a instrugéo aprovada néo for
observada, pode causar
acidentes.

J




Responsabilidade pela seguranca

Responsabilidade pela seguranca do fabricante

- O fabricante deve assumir a responsabilidade pelo o perigo de designe e a estrutura
do sistema CNC e dos acessorios que tenham sido eliminados e / ou controlados.
- O fabricante deve assumir a responsabilidade pela seguranca do sistema CNC e seus
acessorios.
- O fabricante deve assumir a responsabilidade pela informacéo oferecida e sugestdes

para o usuario.

Responsabilidade pela seguranca dos usuarios

- O usuario deve conhecer e entender sobre o conteudo das operagBes de seguranca,
sendo ensinado e treinado para executar as operagdes de seguranca do sistema CNC.

- O usuario deve assumir a responsabilidade pela seguranca e perigo pela alteracdo ou
modificagdo do CNC original ou de seus acessorios.

- O usuario deve assumir a responsabilidade pelo risco, por ndo seguir as operacdes de

ajuste, manutencdes, instalacdes e armazenagens descritas no manual.

VI
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CAPITULO 1 INTRODUGAO DO PRODUTO

1.1  Conhecimento da fundacé&o

» A base fundamental do dispositivo de acionamento do eixo do servo

O equipamento fuso de acionamento do servo (O fuso é abreviado como servo) consiste no eixo de
acionamento do servo e motor (O motor trifasico servo AC, é abreviado como servo motor). A
unidade de acionamento trifasico AC com corrente alternada (isto é: AC-DC), ON e OFF é controlado
pelo tubo interruptor, a corrente de onda de seno aproximada (isto é DC-AC) da fase de diferenca
potencial de 120 ° pode ocorrer no estado trifasico de enrolamento do servo motor. O campo de
rotacdo magnética é formado pela corrente do servo motor e do rotor do servo motor, e pode ser
introduzido uma corrente sensivel, baseada na rotacdo magnética apresentada, o acionamento
binério eletromagnético de rotagédo do rotor do motor pode ser criado baseado na interacao entre o
campo magnético de rotagéo e inducao da corrente. Quanto maior for a corrente do enrolamento do
servo motor, maior serd a velocidade do servo-motor; quanto maior a magnitude de valor da corrente,
maior sera a amplitude de enrolamento do servo-motor, quanto maior o torque de saida(torque =
forca x comprimento do braco) pelo servo motor. A armacao de circuito principal € como a figura 1-1,
e 0 PG é um encoder.

‘ _
Velocidade
Posigdo de || _ de —
comando comando Circuito

‘ +>C” Z_O':> controlavel
Unidade de
onda PWM

Modulo Modulo
retificador P+ contravariante L)

s oA

I

Figura 1-1 A armacao de circuito principal da unidade de acionamento

+
L
I
I
T
®
Jojow
0p OAJSS Op OXIT

» A estrutura de base do dispositivo de acionamento do eixo do servo
A unidade de acionamento aceita a velocidade (ou posi¢éo) de comando do equipamento controlavel
(E também chamado a Unidade de Controle de Instrugdo), tal como o sistema CNC; controla a
frequéncia e a magnitude da corrente que flui do enrolamento do motor, de modo que a velocidade
de rotacdo (ou curva) do rotor do servo-motor aproxima-se da velocidade (ou posicdo) valor de

comando, ou erro entre o valor real da velocidade do servo motor de rotor (curva) e o valor de

11
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comando que pode ser adquirido através da andlise do encoder do servo-motor. A frequéncia e
magnitude da corrente que flui através do enrolamento do servo-motor é continuamente ajustada
pelo servo-motor, de modo que o erro entre o valor real da velocidade do servo motor de rotor (ou
curva) e o sinal de comando deve ser controlada dentro da gama exigida. A estrutura basica do

equipamento eixo do servo é apresentada na figura 1-2.

P 1
: dado+ :

Equipame __| > Unidade dnicadeds ) Unidade
nto CNC : controlavel acionamento de : maquina
I ‘ |
| (

I (

! . Detecgdo | [ \ 4

| Dispositivo da de retomo [ € :
| unidade do eixo do (
| servo |

Figura 1.2 A estrutura basica do dispositivo do eixo do servo

» O conceito de finalidade geral de controle

® Controle: E chamado controle, os processos que fazem com que 0s caracteres (por
exemplo: velocidade) do objeto (por exemplo: servo motor) atinja ou se aproxime do valor antecipado,
0 objeto antigo é chamado como o controlado, o carater do objeto controlado é considerado como
guantidade controlada, e a unidade a ser alcancada, € chamada unidade contrélavel o valor
esperado (valor de comando) da quantidade controlada recebida a partir da unidade de controle é
chamado de determinado, a quantidade controlada € assumida como a entrada da unidade de
controle, que é afetada no processo de quantidade controlada, chamada de retorno, verifique a
unidade da quantidade controlada chamada retorno da unidade. O retorno pode ser dividido em
positivo (mesmo sentido) e negativo (sentido inverso) com base na quantidade controlada e a saida
dada a direcdo pela unidade de controle. O equipamento da unidade € composto por a unidade de
controle controlada, pela quantidade controlada, pelo objeto controlado e pela unidade de retorno. A
unidade de acionamento pode ser dividida em ciclo fechado e circuito aberto de equipamentos em
termos da existéncia de unidade de retorno ou ndo, ou a posi¢do da unidade de retorno da unidade
de acionamento. Os equipamentos de circuito fechado de controle presente neste manual sdo todos

com o retorno negativo.

O eixo da unidade de equipamento servo introduzido neste manual, da qual a unidade de
acionamento é controlavel; o servomotor é o objeto controlado; a velocidade do motor (ou o canto do
rotor) é a quantidade controlada; também o encoder do motor servo é a unidade de retorno. O
encoder que detecta a velocidade real do motor € usado para controle de velocidade, na qual é
realizado o retorno. E, portanto, o eixo da unidade de servo pertence ao equipamento de controle

fim.

® Equipamento de controle de circuito aberto: Uma unidade de retorno néo é realizada em
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equipamento de controle, o valor real da quantidade controlada ndo é afetada para a saida da
unidade de controle. Por exemplo, o equipamento da unidade de motor de passo. O rotor do motor
de passo deve ser variado da atual fase de seqiiéncia de mudancas apés as alteracdes entre a atual
fase de sequiéncia emitida a partir da unidade de motor de passo. Geralmente, o rotor do motor ndo
pode seguir a corrente de fase de sequéncia, quando ha sobrecarga ou se uma elevada aceleragéo /
desaceleracdo ocorrer devido ao motor de passo ndo instalar a realimentacdo de velocidade ou
posicdo da unidade, eventualmente, 0 "etapas de saida" pode ocorrer. Consulte a seguir a Figura
1-3.

Maquina motriz

Comando :D]

dado Unidade de N
—_— ‘ N
circuito -

Figura 1-3 Equipamento de controle em circuito aberto

® Equipamento de controle de circuito fechado: A quantidade controlada do equipamento
de controle é detectada pela unidade de realimentacdo e enviado para a unidade de controle, e o
equipamento de controle muda o controle variavel ara controlar a saida da unidade de controle. O
equipamentos de controle de circuito fechado é dividido em um equipamento de controle completo
de circuito fechado e o equipamentos de controle do ciclo semi fechado com base na posi¢cdo de
verificacdo de unidade de retorno. A unidade de retorno detecta diretamente a quantidade controlada
de retorno que é chamado de equipamento completo de controle de circuito fechado (Consulte a
Figura 1-4), e a posi¢cdo mecanica é considerada como a quantidade controlada, a regra de grades
instalada na maquina é considerada como uma unidade de retorno de posicéo, e o codificador
montado sobre o servo motor é tratado como uma unidade de realimentacao de velocidade e, em
seguida o equipamento atinge um controle completo de circuito fechado na posicado mecéanica. Se a
regra de grade ndo esta montada, o encoder do servo-motor é simultaneamente considerado como a
posicdo e velocidade de unidade de realimentacdo (Ver a Figura 1-5). Assim, este serd um
equipamentos de controle de ciclo semi fechado de uma posicao da maquina.

Figura 1-4 O equipamento de controle global de circuito fechado

Maquina motriz

Comando —+

dado Posicédo de Comparaca

= o de
»| comparag&o velocidade

A A

\ 4

Figura 1-5 Equipamento de controle de circuito semi-fechado
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Controle PID: E também chamado de ajustamento PID, que é o célculo comum da unidade de
controle no tratamento matematico para os dados de entrada (determinado, retorno).

A consoante P representa a palavra proporcional, que é indicado tanto na entrada como na
saida da unidade de controle, ambos sdo compostos da relacéo linear proporcional, quanto maior
for o coeficiente de controle proporcional, o sistema reage com maior sensibilidade, os erros
inferiores de estado estacionario ndo podem ser completamente eliminados. A vibracdo do
sistema e a instabilidade podem ocorrer devido ao coeficiente excessivo de controle proporcional.
A vogal | significa integral, e € indicado quando a entrada da unidade de controle é afetada para a
saida do tempo integrante (a entrada gradualmente afeta a saida), quanto maior for a constante
de tempo integral, mais estavel serd o sistema, e 0 erro de estado estacionario pode ser
eliminado, porém o sistema pode responder lentamente. A vogal D expressa diferencial, e é
indicado quando a diferencial de entrada (entrada do declive é variavel) é afetada para a saida. O
controle diferencial pode prever o erro, produzido a fungdo de verificagdo de avanco e
reduzindo o erro, além de melhorar a capacidade dindmica. A vibracdo e firmeza podem ser
causada devido ao coeficiente diferencial excessivo. A proporcéo integrante, e diferencial se
interagem.

Os parametros de controle PID sao ajustados para o equilibrio e para a reacdo de precisdo da
taxa de sistema de controle e estabilidade. Porque o diferencial é facilmente ajustado pelo
impacto e vibracdo, a unidade servo neste manual adota o ajustamento PI, que é a proporcéo

integrante é realizada.

» Os conceitos sobre o controle servo
Trés tipos de modos basicos de controle do equipamento de acionamento servo estédo

disponiveis: posicao, velocidade e torque, o equipamento de acionamento é como Figura 1-6.

® Posicdo de controle: O sentido de rotagcdo do motor e do angulo sdo apresentados
usando o pulso numérico ou modo de dados de comunicacado, a unidade de acionamento controla o
rotor do motor, que roda num angulo correspondente em termos da direcdo dada. Tanto o angulo de
rotacdo (posicao) e de velocidade podem ser controlados.

® Controle de velocidade: O sentido de rotacdo do motor e de velocidade sdo apresentados
usando o modo de comunicacdo analdgico de tensdo ou de dados, a unidade de acionamento
controla o rotor do motor, que roda com base na direcdo apresentada e velocidade.

® Controle de torque: O tamanho binario de saida e direcdo sdo apresentados usando o
modo de comunicacg&o analégico de tenséo ou de dados, o sentido de rotacdo do rotor e do tamanho
binério de saida do motor sao controlados pela acionamento da unidade 1.

Atualmente, o dispositivo de acionamento servo introduzido neste manual ndo aceita o sinal

emitido pelo torque, o torque de modo de operacao de controle ndo é oferecido temporariamente.
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Controle da Controle da Controle da

posicao posicao corrente
+ Ajustes de | * Ajuste de | + Ajuste de IAmplificacao
. posicio _’GQ " velocidade [ Qg * corrente [ ”|de poténcia
Posicdodet_ - - Sinal de
comando Sinal de retono Sinal de retono retorno da
da posic&o da velocidade corrente

PG

Figura 1-6 Triplo circuito de estrutura do sistema de controle.

> Indice de capacidade do dispositivo de acionamento servo

O servo drive é um dispositivo caracteristico de resposta dindmica: a velocidade de reacao,
controle dindmico de erro e erro no controle estavel do equipamento de acionamento do servo sao
realizadas quando a especificacdo ou a carga sao alteradas. A figura abaixo caracteriza o que um
dispositivo de unidade servo oferece em um sinal de passo. (Na linha real € dado um sinal, e a linha
€ quebrada e o sinal de saida do equipamento de unidade de acionamento sera 0 mesmo

apresentado abaixo):

C(t) A

Rmax(t) £59%R(t)

LN SR
ZAERN

R(0)
0.9R(t)

—Y

tr

{s

Figura 1-7 Curva de resposta dindmica de servo

Crescente no tempo t;: Isso significa que o valor de saida de velocidade passa o tempo de
subida para o valor de estado estacionario R () a partir do zero no primeiro tempo, e também

significa a rapidez da resposta dinamica.

Regulacdo do tempo ts: A + 5% do valor de estado estacionario préximo da curva de resposta
de passo de estado estaciondrio valor de R (t) é tomada como a area de erro de provisdo. O tempo
minimo necessério é o do tempo que a chegada de ajuste da curva de resposta ndo ultrapassa a

area de erro, e a medida da velocidade de processamento e regulagéo do equipamento.
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Ulrapassagem o: Isto indica que a quantidade de saida de velocidade é superior a taxa entre a
velocidade méaxima D-valor (Rmax (t)-R (t) e estacionario no estado de valor R (i), reflete a

estabilidade relativa de um dispositivo de servo, e também pode ser expressa pelo percentual.

(%) = w «100%

O estado estacionario de erro: O valor D do equipamento entre o valor esperado de saida do
estado estacionario e do valor real de saida sdo executados, apds a resposta do equipamento
inserido para a velocidade de rotacéo.

Capacidade estéatica do equipamento servo: O equipamento de controle de unidade é muito
importante para a estabilidade. O indice de capacidade da constante de estado do equipamento de
acionamento do servo precisa de uma precisdo de posicionamento, para ser exato, o grau de
diferenca entre os estados reais e de expectativa que séo gerados quando a transi¢cao do dispositivo
for terminada. As razbes que afetam a unidade servo de dispositivo de precisdo do estado
estacionario é tanto os erros do dispositivo de medida de posi¢do quanto o erro do sistema, que é

independente da estrutura e dos parametros do sistema. Consulte a figura 1.8.

A Posicéo de
0 comando
\E astreamento
de resposta
A
°
o
(@]
©
2
] >
Atraso do servo t

Figura 1-8 Posicéo estatica de curvas de estado do servo

Seguir erro: E indicado para a diferenca de posicdo entre a posicdo da tabela de trabalho
(posicao de comando) requerida pelo sinal de comando e a posi¢cao real da tabela de trabalho , isto &,
0 erro, sujeito = (o valor da posi¢do de comando) - (o valor da posicéo real ).

Servo rigido: O equipamento de acionamento do servo é causado pela capacidade da posicéo
do erro contra a interferéncia de carga.

» Comparacdo entre o equipamento de eixo do eixo do servo e a conversao de freqiéncia
do equipamento

® Tanto o dispositivo de de eixo do fuso e do conversor de frequéncia -conversao podem ser
realizadas na conversdo AC-DC-AC e a unidade trifdsica do motor AC. No entanto, no fuso do servo
motor € realizado uma concepgao eletromagnética em termos de maior freqiiéncia da corrente, e a

gama de velocidade ajustavel vélida € mais ampla; A gama de frequéncias admissivel da corrente de
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frequéncia de conversdo do motor € menor, e o intervalo de temporizacao eficaz € mais estreito. Um
codificador instalado no servo motor do fuso é considerado como elemento de retorno, de modo que
o fuso do equipamento servo pertence ao dispositivo de controle de circuito fechado. Geralmente, o
motor de conversdo de frequéncia ndo instala um codificador pertencente a um dispositivo de
controle de circuito aberto. A velocidade do motor varia a partir da variacdo da carga. O
transformador ndo pode controlar um motor para recuperar sua velocidade como a unidade servo de
eixo do fuso , porque a velocidade de deteccédo do codificador ndo realiza um controle de retorno. A
fim de reduzir o custo, normalmente, a capacidade de sobrecarga de um transformador € 10% ~ 20%,
no entanto a capacidade de sobrecarga da unidade do eixo do fuso do servo é mais do que 50%.
Quanto mais forte for a capacidade da sobrecarga, mais rapida serd a aceleracao e a resposta .

® A unidade eixo de acionamento possui algumas vantagens em relagdo ao equipamento e
a conversdao de freqUiéncia, consulte os seguintes itens:

® Tanto o controle da velocidade e controle de posicdo podem ser realizados se eles forem
compartilhados com a alta preciséo;

o Quando a gama de regulacao valida de velocidade for grande e o torque efetivo pode ser a
saida quando a sua velocidade for zero;

® A flutuacdo de velocidade é menor e pode ser recuperada imediatamente, enquanto a
carga estiver de modificando.

° Sobrecarga forte, resposta rapida e alta eficiéncia séo disponiveis para a ocasidao do

rapido inicio e de parada.
1.2 Confirmacéao depois da chegada

Imediatamente verifique as mercadorias apds a chegada, em relacdo aos itens a seguir, se

houver problemas, entre em contato com o fornecedor ou a empresa.

Numero de Detec¢éo Observacoes

Verifigue se as mercadorias encomendadas | Confirmar na unidade a placa de
estdo adequados para a unidade de eixo do | identificacdo do eixo do motor.

motor;

Verifique se 0s acessorios estao reunidos; Verificar o conteddo dos acessorios ha lista
de embalagem, se ndo forem compensados,

consulte a Instrucdo de encomenda na

Secéo 1.4.
Verifigue se os produtos foram danificados | Verifique 0 aspecto integrante dos produtos
durante o transporte; gue devem ser completos e sem danos.
Verifique se os parafusos estdo soltos. Verifique com a chave de fenda se os

parafusos estdo soltos.

Notar:
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B [nstale o acionamento do eixo AC sem as pecas danificadas ou deficientes;

B O acionamento de eixo AC deve ser montado com 0 eixo do motor .

1.2.1 Eixo do Servo Motor

» Plaqueta de identificag&o do servo de eixo :

> Servo motor de poténcia de saida em um curto espaco de tempo do

sistema de trabalho
» Alimentacdo de saida do servo motor no sistema de trabalho
em série
—»  Tipo d motor Velocidade do motor ~ <€—

Y S N EEEEEINS

— 5. 7JY208-5. 5BH-B5

L Sl IpE: 5.5 kW HEIE: 13.2 A B 35 Nom
S2 30min  IhFE: 7.5 kW ¥ 17.1 A M. 48 Nom
— BUEHR: 50 Hz  BUERH/fRef%iE: 15600/10000 r/min |~
L | wied: 340 v Y Bk F 4% 1p54

— WEIRML: =4 380V 50Hz ifihe%: 1024 p/r _
HITH: 20084E 104 i’ : 08102012345

Or MMEIz 1R =8 RSl

O O
Faixa de poténcia do ventilador . Flange De mstalac;ao
de resfriamento Nimero do produto face B5
Faixa de alimentag&o do Resolug&o do encoder do
—> servo motor (s;ervo motor

» Descricdo do tipo do motor do eixo do servo motor:

2)Y265 A—75 BM—B3 A2 L Y1 |

Extensao do eixo (sem: eixo optico; Y1: com
um padréo chave de ranhura)

Vis_ualizag&o c_ja _extenséo do eixo terminal, a
sem  [caixa de terminais esta no topo.
Visualizando a extensdo do eixo, a caixa de
terminais esta no lado direito.

L Visualizando a extensédo do eixo, a caixa de
terminais esta no lado esquerdo.

sem [Incremental 1024p/r| A2 (Incremental 5000p/r
A Incremental 2500p/f A4 | Absoluto 17bit

Al |Incremental 4096p/r| A8 | Absoluto 19bit
m|INg |2y T
>3 Do o - ~
31123 ®3 s B5 | Modo de instalac&o de flange
s g ) o g, B3 | Modo de instalagéo do pé
% 8 %‘% S B35| Modo de instalagédo da flange do pé
> k=g o
< g |25 3 I
g b ‘% > 5 H | A velocidade maxima do motor € 10000rmin
8’ % °w 2 M | A velocidade maxima do motor € 7000r/min
- ,Qi o c L | Avelocidade méaxima do motor € 4500r/min
o i =)
N ) = W | A velocidade méxima do motor € 750r/min
N
g g § A | Avelocidade méaxima do motor € 1000r/min
B 15 B | A velocidade maxima do motor & 1500r/min
E | Avelocidade maxima do motor € 3000r/min
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1.2.2 Unidade de acionamento

» Aparéncia do DAY3025, DAY3050

G RIN Instrugéo de operagéo

& POWER Instrugéo de alimentacéo

o CCW #1  Instrugdo do motor CCW

o CW #2 Instrug&o do motor CW

J instrucéo
@ OREND Completg de orientagdo
v PAR/SAR Instrucé@o de chegada posicao/|
. velocidade

CN1 (DB 44Tomada feméa )

Interface de sinal de controle da unidade de acionamento
Conecte a unidade de controle de instrucao|

CN2 (DB25 Tomada feméa)
A'interface de entrada de retorno do
encoder motor
O eixo do encoder do motor detecta quer
O sinal é inserido aqui
CN3 (DB9 Tomada feméa

Segunda uma posicé&o de retorno da interface de entrada
Eixo do encoder detecta sinais
Em ambos os lados da maquina que sé@o
inseridos aqui

CN4  (Para ser devolvidg

Esse indicador em vermelho é de alta press€13
‘CHARGE’ , Onde na unidade de drive
Principal do circuito. de movimento AC
ON: Alta presséo deve ocorrer no movimento AQ
OF,'::Execugéo completa a partir da
movimentacéo AC

Nunca tente desmontar ou instalar a unidade
de acionamento ou os cabos de alimentagédo

101801pU|

do motor e freio

» Aparéncia do DAPO3

NUmero de série do parametro,
aumento do valor de parametro.

numero de série do parametro,
reduzindo valor do parametro.

Retornar ao menu anterior da
operagao, ou cancelar a operagao.

Entrar para o préximo menu da
operagao, ou confirmar a operagao.

O bit de dados modificados é movido
circularmente.

®O®©®

CN1 (DB44 tomada macho)
Unidade de interface de sinal de controle
de unidade.
Conectando a unidade de controle de
instrucéo e Acessorio.

CN2 (DB25 Tomada feméa)
Ainterface de entrada de retorno do

encoder do motor. .
O sinal de deteccéo do eixo do encoder
do motor é conectado aqui.

CN3 (DB9 Tomada feméa)
A 22 posicao de retono da interface de
entrada.
O eixo do encoder detecta o sinal de
eixo instalado do lado do eixo inserido
agui.

Este indicador € uma alta presséo '
CHARGE' na unidade de acionamento
principal de movimentacéo do circuito AC.
ON: Alta presséo de descarga do
barramento AC.

OFF: A concluséo da descarga do
barramento AC.

Nunca tente desmontar ou instalar a
unidade de disco ou o cabo como o
cabo de alimentacéo, cabo do motor e
freio cabo de resisténcia.

® 10101pU|

DAY3025
AC SPINDLE
SERVO DRIVE UNIT

NUmero serial do parametro
Aumento do valor de parametro

NUmero serial de parametro
Redugéo do valor de parametro

voltar ao menu anterior ou cancelar a
operagao

Entre no préximo menu de operagép
ou confirme a operacéo

A modificacéo doa dados Bit sdo
Circularmente movidos

® 0O ®9®

U,V,W, PE R

Insers&o terminal do motor s alimentagéo
O filtro tratado ndo pode ser realizado
® usando a série de capacidade do
Equipamento éntre a unidade de
acionamento e o motor

P,B

insergdo do terminal de resisténcia do freio dinamico
Consulte a se¢d01.4.3  para o tipo de
Resisténcia de freio
A unidade de acinamento pode ser operada
Se a resisténcia de freio for adequadamente
conectadd

R,S,T,PE

terminal de entrada da unidade de acionamento da alimentagédo
voltagem trifasico AC380 V
(85% ~110%)

Na alimentacéo é introduzido alguns
Equipamentos de prote¢do como o freio

O RUN Instrugdo de operagéo

O POWER Instrugéo de alimentagéo
O CCW #1 Instrucdo de rotagéo do

O CW #2 Instrucdo de rotagéo do
O OREND A instrugdo de conclusédo

O PAR/SAR Posicaolvelocidade de
S

motor CCW
motor CW
de orientagdo

instrugbes de chegada

R,S, T, PE

® introduzindo a alimentagéo pelos

Terminal de entrada da alimentagéo da
unidade de acionamento

Voltagem: trifasica AC380V (85%~110%)

equipamentos de protecao como freio!

P,B

O terminal de inser¢&o da resisténcia de frenagem
dinamica X i i
Consulte a se¢éo 1.4.3 para o tipo da resisténcia de

freio

A unidade de disco pode ser operada
normalmente apenas quando esta ligada a
resisténcia de freio adequado!

U,V, W, PE

O terminal de entrada de alimentagéo da
unidade de acionamento

® A filtragem n&o pode ser tratada utilizando

equipamento de série na capacidade entre
0 motor e a unidade.
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» Aparénciado DAY3100

O RUN InstrugGes de operacéo
e R,S, T

O POWER Instrucdo de alimentacéo

O terminal de entrada de energia da Instrug&o de rotag&o do motor
unidade de acionamento O ccwm CCw

Tensao: trifasica AC380V (85~110)

Instrugdo de rotagéo do motor
@ A alimentagéo € introduzida, os O cw #2 cw
equipamentos de protecdo como o freio! A instruc&o da conclusdo da
© OREND orientagdo
O PAR/SAR Posicaolvelocidade de
instrucdes de chegada Y,
U, VvV,w
O terminal de inser¢éo de alimentacéo do

Numero de parametro de série,

motor aumento do valor de parametro

A filtragem néo pode ser tratada
utilizando o equipamento de série na
capacidade entre o motor e a unidade.

namero serial do parametro , valor
de redugdo do parametro.

- - T B o Retornar ao menu anterior da
O terminal de ligag&o da resisténcia de frenagem operagao, ou cancelar a operagio
d|nam||ca ~ o d o ’
gggselij Ote aseccao 1.4.3 para o tipo da resisténcia Entrar para o préximo menu da

@ A unidade de acionamento pode ser operacao, ou confirmar a operagéo

operada normalmente apenas quando
esta ligada a resisténcia de freio
adequada!

®OXN 0>

O digito bit € movido circularmente.

de aterramento e carcaga de aterramento do

PE, alimentago trifasica ponto terra de entrada
motor.

CN1 (tomada macho DB44)
interface do sinal de controle da unidade
de acionamento.
Conectando a unidade de controle de
instrucéo e acessorios.

DAY3100
AC SPINDLE
SERVO DRIVE

Este indicador é uma ‘carga’ alta presséo,
instalada no circuito principal da unidade de

=) A

a Z%flmamento do circuito de movimentagéo CN2 (tomada feméa DB25)

8 ON: alta press&o ocorrem no barramento . Ainterface de entrada de retorno do

a AC. ) ~ ) g.‘",:';:::,'_lg.u_l encoder do motor. )

©  OFF:Amovimentagdo AC é apurada. O sinal de detecgéo do eixo do encoder
Nunca tente desmontar ou instalar a do motor & conectado aqui.

@ unidade de disco ou o cabo de CN3 (tomada fémea DB9)
g'frrg%‘ﬁ%?gr" cabo de resisténcia do cabo Ainterface de entrada de retormo da

segunda posicao .

O sinal de detecgéo do eixo do encoder
instalado de ambos os lados da
maquina é ligado aqui.

@ #1: CCW é considerado como anti-horério observando a partir do eixo do acionamento
principal instalado na superficie correspondente do motor (CCW-sentido
anti-horario);

#2: CW serd tratado no sentido horario observando a partir do eixo do acionamento
principal instalado na superficie correspondente do motor (CW-horario).

» Plagueta de identificagdo da unidade de eixo do fuso



>

O tipo de ordenacéo da unidade de acionamento

unidade de acionamento do eixo do servo AC

Tipo : DAP03-055 Verséo do softwareV1.05

Motor adaptado: ZJY208-5.5B5
Alimentacgéo entrada: Trifasica 380V (-15%~+10%)
50/60Hz

Nuamero: 0801001 Dados: Jan.2008

‘ 6‘@ resIEis=rsiR =
= To| 020- 81986247 Fax. 81993683

O ndmero de fabrica da unidade de disco

A descricdo do tipo da unidade de eixo do fuso

DAP03— 075 [ZJY 265A —7.5 B M—B3A2 L Y1 }

A especificacdo da unidade de acionamento de alimentagéo

O tipo de motor correspondente do parametro de fabrica da unidade de disco

Versao do
software

Dados do
produto

ignorado sem oferta)

O tipo de rotacao de eixo do servo motor(ele &

0.1kW)
Por exemplo: 7.5 kW significa 075

A capacidade da unidade do eixo do servo (unidade

1.3 Especificacbes Tecnicas

O cddigo da unidade do eixo do servo AC

1.3.1 Especificagdes técnicas do eixo do motor

m)

Especificacao 23Y208 2JY208 ZJY208 | ZJY265 | ZJY265 | ZJY265 [ZJY182  |ZJY182
Item -2.2AM -3.7AM -5.5AM -1.5AM -11AM -15AM -1.5BH -2.2BH
Poténcia nominal (W) | 2.2 3.7 5.5 7.5 11 15 1.5 2.2
Unidade de poténcia|

Trifasico AC 380V 50 Hz /60Hz
do servo
Corrente nominal (A) | 6.7 10.2 15.5 21 31 483 | 7.3 7.5
Frequéncia (Hz) 33.3 33.3 33.3 33.3 33.3 33.3 |50 50
Torque avaliado (N

21 35 53 72 105 143 9.5 14
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30min corrente
. 3.7 55 7.5 11 15 18.5 2.2 3.7
poténcia (kW)
30min corrente (A) | 9.8 13.8 196 |28 39 56 9.3 11
30min corrente
35 53 72 105 143 177 14 24
torque (N *m)
Velocidade nominal (r
) 1000 1000 1000 1000 1000 1000 | 1500 |1500
/ min)
Gama de poténcia
) 1000~4000
constante (r / min)
Velocidade maxima (r
) M:7000 H:10000
/ min)
Momento de inércia
0.0168 | 0.0238 | 0.0309 | 0.0413 | 0.0826 | 0.086 | 0.0056 |0.0074
(kg * m2)
Peso (kg) 51 66 77 51 125 143 27 32
tipo de instalacao IM B5 or B3 IM B35
Poténcia do
) Trifasico AC 380V 50Hz | Trifasico AC 380V 50Hz | Trifasico AC 380V
ventilador no
) 40W 0.142 70W 0.21A 50Hz 30W 0.08A
resfriamento
Especificacao
7JY182-3.7BH 2JY208-3.7B |ZJY208-5.5B |ZJY208-7.5B |2JY265-7.5BM |ZJY265-11BM |ZJY265-15BM
Item
Poténcia nominal (kW) | 3.7 3.7 5.5 7.5 7.5 11 15
Unidade de poténcia|
Trifasico AC 380V 50 Hz /60Hz
do servo
Corrente nominal (A) | 155 8.9 13.7 18.4 18 26 35
Melhores  frequiéncia
50 50 50 50 50 50 50
(Hz)
Torque avaliado (N +| 24
24 35 48 49 72 98
m)
30min corrente| 55 55 7.5 11 11 15 18.5
poténcia (kW)
30min corrente (A) 19.6 13 18 25 26 34 42
30min corrente torque| 35
35 48 70 74 100 123
(N *>m)
Velocidade nominal (r /| 1500
in) 1500 1500 1500 1500 1500 1500
min
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Gama de poténcia
) 1500~5000
constante (r / min)
Velocidade maxima (r /
. H:10000 M:7000. H:10000 M:7000
min)
Momento de inércia
0.0115 0.0168 0.0238 | 0.0309 | 0.0413 0.0744 0.0826
(kg * m2)
Peso (kg) 43 51 66 77 89 107 125
tipo de instalacao IM B35 IM B5 or B3
Specificacdo ZJY182-3.7BH ZJY208-3.7B |ZJY208-5.5B |ZJY208-7.5B |ZJY265-7.5BM |ZJY265-11BM |ZJY265-15BM
item Trifasico
AC 380V o Trifasico AC 380V
Trifasico AC 380V 50Hz 40W 0.14A
50Hz 30w 50Hz 70W 0.21A
0.08A
Poténcia do ventilador
] IP54 (GB/T 4942.1—2006)
no resfriamento
Nivel de protegéo Flevel (GB 755—2008)
Nivel de isolamento | R njvel (GB 10068—2008)
Nivel de vibragéo Incremento 1024 p/r

Caracteristicas mecanicas do motor
P / PN: poténcia / poténcia nominal; T / TN: Torque / torque nominal; n: velocidade de
rotacdo do motor servo.

P/Pn P/Pn
T/Tn 4 T/Tna
150% |—--- 150% |- — - - ——
\\ \\
\ \
\ \
\ \
100% f===fo g 100% [=---#-p—x
\‘ \ \‘ \
. \ ., \
LR N
N AN LSRN
‘\ N “s N
50% - NN 50% - NN
‘.~~:::\ ~_::$.\
S .
Treeeo N Tt n
0% Ly 0% Ly
0 1500 6000 10000 0 1500 5000 10000

ZJY182 velocidade nominal 1500r/min série ZJY208 velocidade nominal 1500r/min

série
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P/Pn
T/Tna A P/Pn
T/Tn
150% [—--- 150%- - -
\\ \\
\ \
\ \
\ \
100% (====#- < 100%¢-- )
“\ ‘\ AN
S \\ “s \\
AN “. AN
50% |- RN 50%|- AN
. N
~*\‘- ‘\‘\«.
e =~
0% Ly 0% Ly
0 1500 5000 7000 0 1000 4000 7000

ZJY?265 velocidade nominal 1500r/min série

1000r/min série

ZJY208, ZJY265 velocidade nominal

O poder de estado de trabalho continuo;

O poder de estado de trabalho 30min;

O torque de estado de trabalho continuo;

O torque de estado de trabalho 30min.

1.3.2 Especificacao técnica da unidade de acionamento Servo

' ' ' DAY3025 DAY3050 DAPO3
Tipo de uniade de disco DAY3025C DAY3050C DAPO03C DAY3100 | DAYSISO
Poténcia nominal do
motor de configuragdo | 1.5~2.2 3.7 5.5~11 15 18.5
padréo (kW)
Poténcia de entrada Trifasico AC380V (85%~110%) 50Hz/60Hz+1Hz

Velocidade-regulador

razao pela torque | 1000:1
constante

Velocidade-regulador

razdo pela poténcia | 4:1
constante

Métodos de trabalho

Manual, JOG, velocidade, posicdo, velocidade/posicéo

Método de velocidade

O servo-motor é operado com base na velocidade especificada e
pela velocidade de circuito fechado de controle; Esta velocidade é
dividida em velocidade interna e externa, e é determinado por
parametros.

Velocidade Interna: As 7 sec¢des de velocidade interna séo
definidas por pardmetros selecionados pelos sinais de entrada.
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Velocidade externa:-10V ~ +10 V ou OV ~ +10 V de tenséo de
entrada analdgica

Comando eletronico analogico de velocidade e relagdo de
transmisséo eletrénica: 0,1 ~ 10

A preciséo da velocidade constante: velocidade nominal x 0,3%

Orientar funcdo: H& 8 orientagdo que os pontos podem ser
efetuados, nos quais 8 angulos séo definidos pela configuracéo do
parametro e 0s seus pontos sdo determinados pelo sinal de entrada.

Orientacdo de erro: = 180 ° / C (C é a posicdo de solucdo no

encoder de realimentacao)

Método de posi¢céo

O servo motor gira com uma base correspondente na quantidade do
pulso de comando, posicao e da frequéncia do pulso de comando e
a posicao decide a velocidade de rotacéo do servo-motor.

O modo de posi¢cédo de comando: pulso + dire¢cdo, pulso CCW / CW
pulso, A / pulso fase B ortogonal.

A maxima freqiiéncia de pulso: 1MHz

O comando de pulso de frequéncia, coeficiente de multiplicacao, e
o coeficiente de divisédo de frequéncia: 1 ~ 32767

Posicao de comando de relacdo da transmissao eletrénica: ~ 50

Preciséo de posicionamento: + 0,088 °

Entrada de realimentacéo
do encoder do motor

1024 cabo do encoder incremental, A / B / Z com sinal

diferencial

A segunda posicdo de
entrada realimentacdo do

encoder

Realimentac&o do encoder incremental, A / sinal de diferenca de B /

Z, aresolucdo de 128p / r ~ 8000P / r pode ser definido.

de

realimentacao de saida

Posicdo

O encoder do motor ou o sinal do encoder na segunda posicao é a

saida em 1:1, A/ B/ Z sinal diferencial.

Tipo de unidade de disco

DAY3025 DAY3050 DAPO3
DAY3025C DAY3050C DAPO3C

DAY3100 DAY3150

barramento de

comunicacao

GSK-CAN (Apenas DAY3025C, DAY3050C e DAPO3C séao

suportados.)

O sinal de entrada

Existem 11 pontos de entrada, por exemplo, permitindo que o
servo, inicio CCW , inicio CW , a orientacéo de inicio, a selecdo de
ganho na segunda velocidade, a orientagéo (velocidade) Velocidade
de selecédo aperto zero, o alarme reinicia e a velocidade / posic&o de

deslocamento.

sinal de saida

7 pontos de saida: Pronto, a saida de velocidade zero, posicao /
velocidade de chegada, a conclusdo de posicionamento, saida de

alarme, velocidade / posi¢éo de estado zero no encoder.
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A fungéo de protecéo Funcbes de protecdo, como sobretensdo, fase, subtensdo falta,
velocidade excessiva, sobrecorrente, sobrecarga, superaquecimento

anormal no encoder, e a posicao fora de tolerancia, etc

Operacéo e exibicdo 5 teclas, LED de 6 digitos

Método de frenagem Tanto o manual e as operacbes de movimento podem ser
executados; as operagbes podem ser operadas, tais como a
modificagdo de pardmetros, configuracdo, e gravagdo de backup; a
versdo de software ou hardware, o modo de trabalho, a velocidade
de rotagéo atual do comando de velocidade, bem como a posicéo
atual no encoder, corrente, | / O estado, tensdo do barramento DC,

codigo de alarme, e parametro pode ser selecionado.

Nota: DAY3000C e DAPOQ3C are equipado com a fungdo GSK- CAN, e refere-se ao Apéndice D para as func¢des

adicionadas recentemente.

1.4 Instrucdo para colocar um pedido

1.4.1 EspecificacOes para o item

O exemplo do tipo de ordenagéo do adaptativo motor do eixo ZJY série € mostrada abaixo:

Tipo de ordenacgéo Parametro do motor de eixo Unidade -do modulo
de poténcia

DAY3025-015-2JY182-1.5BH-B35 9.5Nm, 1500r/min, 7.3A 25A modulo
DAY3025-022-2JY182-2.2BH-B35 14Nm, 1500r/min, 7.5A 25A modulo
DAY3050-037-2JY182-3.7BH-B35 24Nm, 1500r/min, 15.5A 50A modulo
DAY3050-022-2JY208-2.2BH-B5/B3 14Nm, 1500r/min, 9.3A 50A mdédulo
DAY3050-037-2JY208-3.7BH-B5 24Nm, 1500r/min, 8.9A 50A modulo
DAP03-055-2JY208-5.5BH-B5 35Nm, 1500r/min, 13.2A 50A maodulo
DAP03-075-2JY208-7.5BM-B5 48Nm, 1500r/min, 17.3A 50A maédulo
DAP03-075-2JY265-7.5BM-B5/B3 49Nm, 1500r/min, 18A 50A modulo
DAP03-110-2JY265-11BM-B5/B3 72Nm, 1500r/min, 26A 75A modulo
DAY3100-150-72JY265-15BM-B5/B3 98Nm, 1500r/min, 35A 100A médulo

B E muito essencial escolher um motor combinado com o CNC. Por favor, anota o
tipo de motor de configuracdo quando colocar uma ordem, de modo que o valor
do parametro relativo do mecanismo de acionamento de fabrica possa ser

definido;

B E muito importante entrar em contato com os profissionais da empresa em
tempo, se o usuario selecionar um motor de auto -configuracéo por ele mesmo
ou caso contrario, ndo podemos dar a promessa de que a unidade de

acionamento do eixo possa ser executada normalmente no motor.
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1.4.2 Acessorios de fabrica padrao

A lista de acessorio padrdo € mostrada abaixo, se o usuario nao solicitar um pedido especial. Se

0 usuario precisar de outros acessorios fora desta lista, por favor, entre em contato com o distribuidor

ou configure-os por si mesmo depois de consultar profissionais de nossa empresa.

Tipo de ordem

Nome do acessério QTY Descricdo do acessorio Observagao
DB44 tomada fémea e caixa|l CN1 soquete de
de plastico conjunto | conexao
Unidade de| DB25 tomada macho e caixa|1l CN2  soquete de
acionamento de plastico conjunto | conexao
separadamente DB9 tomada macho e caixa|1 CN3  soquete de
fornece (sem| de plastico conjunto | conex&o
servo do motor de l1peca | Com cabo de conexdo
eixo) de 1m; consulte o
Resisténcia de freio Apéndice 1 para a
configuragcéo
Manual do usuario da unidade |1 copia |[Com os documentos
de acionamento de eixo DAP, técnicos
DAY série AC
3 digitos terminal de conexdo|1 peca Apenas DAY3100 é
(Tipo: PC6/3-STF-10, 16) correspondida com este
5 digitos terminal de conexdo |1 peca |terminal.
(Tipo: PC6/5-STF-10, 16)
3 digitos terminal de conexao | 1 peca Apenas DAY3150 é
(Tipo: PC16/3-STF-10, 16) correspondida com este
terminal.
5 digitos terminal de conexdo |1 peca
(Tipo: PC16/3-STF-10, 16)
DB44 tomada fémea e caixa| 1 CN1 soquete de
Fornecer a|de plastico conjunto | conexao
unidade de disco| DB9 tomada macho e caixa| 1 CN3  soquete de
e servo motor de |de plastico conjunto | conexao
eixo juntos Cabo do motor do encoder lpeca | 3m de comprimento

padréo
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Cabo do motor

1 peca

3m para o padrdo de
comprimento, que €
configurado com base

nas especificacdes da

unidade de
acionamento.
Eixo cabo do ventilador do| 1peca | 3m de comprimento
motor padréo
Freio de resisténcia lpeca | Com cabo de 1m,

consulte o Apéndice 1

para a configuracao

Manual do wusUario da|lpeca
unidade de acionamento do C,om. documentos
eixo DAP, DAY série AC tecnicos
3 digitos terminal de conexdo|1 peca |Apenas DAY3100 ¢é
(Tipo: PC6/3-STF-10, 16) correspondida com este
5 digitos terminal de conexdo| 1 pega |terminal.
(Tipo: PC6/5-STF-10, 16)
3 digitos terminal de conexao| 1 peca | Apenas DAY3150 é
(Tipo: PC16/3-STF-10, 16) correspondida com este
5 digitos terminal de conexdo| 1 peca |terminal.
(Tipo: PC16/5-STF-10, 16)
DB25 tomada fémea e caixa| 1 CN2 soquete de
Fornecer a|de plastico conjunto | conexao
unidade de disco| DB9 tomada macho e caixa| 1 CN3  soquete de
(sem servo motor | de plastico conjunto | conexao
de eixo) e CNC|Resisténcia de freio lpeca | Com cabo de 1m,
juntos consulte o Apéndice 1|cN1-CNC  cabo
para a descri¢cdo de sinal esta
Manual do ustario dallcopia |[Com documentos equipado com o
unidade de acionamento do técnicos CNC.
eixo DAP, DAY série AC
3 digitos terminal de conexdo| 1 peca | Apenas DAY3100 ¢é
(Tipo: PC6/3-STF-10, 16) compensada com este
5 digitos terminal de conexdo| 1 peca |terminal

(Tipo: PC6/5-STF-10, 16)
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3 digitos terminal de conexao| 1 peca | Apenas DAY3150 é

(Tipo: PC16/3-STF-10, 16) correspondida este

5 terminal de conexdo digito| 1 peca |terminal

(Tipo: PC16/5-STF-10, 16)

DB9 tomada fémea e caixa| 1 CN3 soquete de

de plastico conjunto | conexao

Cabo do motor do encoder lpeca | 3m de comprimento
padrédo

Cabo do motor lpeca | 3m para o padrdo de
comprimento, que &
configurado com base
nas especificagcbes da
unidade de
acionamento.

Eixo cabo do ventilador do 1 peca 3m de comprimento

motor padréo

Resisténcia de freio 1peca |Com cabo de conexao CN1-CNC  cabo
de 1m; consulte o de sinal esta
Apéndice 1 para a equipado com o
especificacdo CNC.

Manual do usuario dallcopia | Com os documentos

unidade de acionamento do técnicos

eixo DAP, DAY série AC

3 digitos terminal de conexdo| 1peca |Apenas DAY3100 ¢é

(Tipo: PC6/3 compensada com este

5 digitos terminal de conexdo| 1 peca |terminal

(Tipo: PC6/5

3 terminal de conexao digito| 1 peca | Apenas DAY3150 é

(Tipo: PC16/3 compensada com este

5 terminal de conexdo digito| 1 peca |terminal

(Tipo: PC16/5

1.4.3 Resisténcia de freio

(UTabela de configuracéo do fuso servo com uma resisténcia de freio de aluminio abaixo:

Poténcia

Adaptador

(méguina de Torno)

Grande ou médio aplicativo inercial

(Fresadora)

Aplicativo inercial de pequeno porte
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nominal de | do eixo Tipo (codigo de Tipo (codigo de
saida (kw) | para o tipo | Especificagdo identificagdo ~ do | Especificagéo identificagéo do
de rotagdo | da produto acabado) produto acabado)
1.5 DAY3025 500W/47Q RXLG500W47RJJ 500W/47Q RXLG500W47RJJ
2.2 DAY3025 500W/47Q RXLG500W47RJJ 500wW/47Q RXLG500W47RJJ
3.7 DAY3050 800W/30Q RXLG800W30RJJ | 500W/30Q RXLG500W30RJJ
5.5 DAPO3 1200W/30Q RXLG1200W30RJJ | 800W/47Q RXLG800W47RJJ
7.5 DAPO3 1500W/30Q RXLG1500W30RJJ | 1200W/30Q RXLG1200W30RJJ
11 DAPO3 (1000W/56Q)//2" | RXLG1000W56RJIJ | 1500W/30Q RXLG1500W30RJJ
15 DAY3100 (1500W/30Q)//2" | RXLG1500W30RJJ | (1200W/30Q)/2° | RXLG1200W30RJJ

Nota: * : “//2” significa que cada unidade de acionamento é necessdria para conectar duas resisténcias de

freio do mesmo tipo em paralelo, os fios condutores sdo respectivamente ligados em paralelo, e

esté instalado sobre a unidade de acionamento em separado apds a soldagem de presséo for

realizada.

(2)Tipo de descricéo do freio de resisténcia:

RXLG 1200W 30R J J

- Fio M: terminal, J: levando
valor de precis&o da resisténcia K:+10%,J:+5%

\églgr da resisténcia de freio: 30R significa

(3Aparéncia da resisténcia de freio:

alimentac&o de resisténcia de freio:
100W~~2000W

Cédigo do produto

(4 Dimenséo da resisténcia de freio
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__________________ D
D
L A 1 re !
Fig. 1-9-1 Abertura de instalag&o 5.5 mm Fig. 1-9-2 Abertura de instalacd05.5 mm
) . Fiacdo | Compri
L Poténcia Dimensao (mm) 5
Cadigo (mm?®) | mento
do freio de | )
do o Figura do cabo | Terminal
dut resisténcia A 5 c b E incipal
produto principa
W)
(mm)
RXLG 500 Figura | 335 323 |60 |30 / 25 1000 M5
RXLG 800 1-9-1 | 400 388 |61 |59 / 25 1000 M5
RXLG 1000 400 388 |50 |107 |30 25 1000 M5
Figura
RXLG 1200 . ?9 5 450 438 |50 |107 |30 2.5 1000 M5
RXLG 1500 485 473 |50 |107 |30 2.5 1000 M5

(5 Intervalo de instalacdo de resisténcia de freio:

W

i
D
7 A
% I >100mm %
Z 7
7 .
% = 9 .
% U 3 .
. S o
o @ o
7 .
7 S 7
e > < > = 7
7/77) >150mm >150mm ?
. e} z
. 9 /z
7 =1 .
. 3
7 < 7
7 5) .
% <. /Z
/ 2 .
% .
% 7 ,
)

B Nunca tente tocar a superficie de resisténcia de freio que pode ser

31




Unidade de acionamento do eixo DAP, DAY Series AC Manual do usuario

acometido com uma descarga eletrica de alta pressdo e de temperatura
guando a unidade de acionamento estiver ligada ou sendo operada!

E necessario instalar o protetor de isolamento!

A temperatura da superficie externa da resisténcia de freio de aluminio
pode reduzir lentamente apos a unidade de acionamento ser desligada! A
temperatura da superficie da resisténcia de freio é reduzida para a
temperatura ambiente e depois a unidade de acionamento é desligado
durante 10 minutos, que pode ser percebida quando a manutencdo e

verificacao for realizada!
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CAPITULO 2 INSTALACAO

2.1 Servo Motor de eixo

2.1.1 A dimensao de instalacdo do motor de eixo

E F

oH
oJ

Figura 2-1 Tipo de instalagdo da flange (B5)

E F

Figura 2-2 Tipo de base de instalacéo (B3)

E F

oH
oJ
|
|
|

Figura 2-3 Tipo de base de instalacdo de flange (B35)
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Lista 2-1 A lista de comparacao da dimensdo do motor

Especificacdo. |7)y208-2.2 | 2JY208-3.7 | 2JY208-5.5 | 2JY265-7. | ZJY265-11 |2JY265-15 | zJY182 | ZJY182
Dimens&o AM AM AM 5AM AM AM A5BH | -2.2BH
S |A 208 208 208 265 265 265 182 | 182
3 B 104 104 104 132 132 132
2 [C 188 188 188 216 | 216 216 126 | 126
° D 215 215 215 265 265 265 185 | 185
5 E 60 80 80 110 110 110 60 60
S [F 413 468 523 443|533 578 324 | 351
® TG 237 292 347 260 350 395 198 | 225
H 180n7 | 180h7 | 180h7 | 230h7 | 230h7 | 230h7 | 150h7 | 150h7
| 15 15 15 15 15 15 7 1
3 28h6 | 38h6 | 38h6 | 48h6 | 48h6 | 48h6 | 28h6 | 28h6
K 272 272 272 300 300 300 184 | 184
L 106 106 106 135 135 135 93 93
N 180 180 180 230 230 230 156 | 156
P 40 40 40 40 40 40 32 32
Q 210 265 320 225 315 355 132 | 159
S 60 80 80 110 110 110 60 60
T 5 5 5 5 5 5 4 4
Z 12 12 12 15 15 15 1 12
setficagao 7IY182 |ZJY208 |20Y208 |20Y208 |2JY265 |2]Y265 |Z]Y265 |ZIY265- |ZIY265-
—— 37BH |37 |55 |75 |-75BM |-11BM  |-15BM  |185BM |22BM
g | A 182|208 |208 |208 |265 |265 |265 |265 | 265
3 B 104 |104 |104 |132 |132 |132 |132 132
& [c 126|188 |188 |188 |216 |216 |216 |216 |216
5 o 185 | 215 | 215 |215 |265 | 265 |265 |265 | 265
< [E 60 60 80 80 110 | 110 |110 |110 | 110
F 406 | 413 | 468 | 523 | 443 | 488 | 533 | 578 | 633
G 280 | 237 |292 |347 |260 |305 |350 |395 | 450
H 150h7 | 180h7 | 180h7 | 180h7 | 230h7 | 230h7 | 230h7 | 230h7 | 230h7
| 12 15 15 15 15 15 15 15 15
J 28h6 | 28h6 | 38h6 | 38h6 | 48h6 | 48h6 | 48h6 | 55h6 | 55h6
K 184 |272 |272 |272 [300 |300 |300 |300 | 300
L 93 106 | 106 | 106 |135 |135 |135 |135 | 135
N 156|180 |180 |180 |230 |230 |230 |230 | 230
P 32 40 40 40 40 40 40 40 40
Q 214 | 210 | 265 |320 |225 |270 |315 |355 | 410
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S 60 60 80 80 110 110 110 110 110

—

4 5 5 5 5 5 5 5 5

4 12 12 12 12 15 15 15 15 15

Chave padréo - dimensao de ranhura

A: Chave combinada: GB / T 1096-2003 chave 8 x 7 x 50. E apropriado para varios motores,
por exemplo: ZJY182-1.5B e ZJY182-2.2b e ZJY182-3.7B e ZJY208-3.7B. A extenséo do eixo e
a dimenséao chave de ranhura é como se segue:

0 0
60 24 -02 (
>R ¢ 28h6 0013)
Z ~
5 50

8N9 (0036 )

B: Chave combinada: GB / T 1096-2003 chave 10 x 8 x 70. E apropriado para dois motores, por

exemplo ZJY208-5.5b e ZJY208-7.5B. A extensdo do eixo e a dimensdo da chave de ranhura é
CcOmo se segue :

80 3 02 ¢ 38h6 (-0.016)

2-R

L//\l

10N9 (-0.036)

C: Chave combinada: GB / T 1096-2003 chave 14 x 9 x 90. E adequado para Varios
motores, por exemplo, ZJY265-7.5B, ZJY265-11B-15B e ZJY265. O eixo de extensao de
dimensao chave de ranhura € como se segue:

0 0
110 425 92 4ene (oom)
2-R
3
7 90 5
(o]
Pz
<
—
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2.1.2 Ainstalac&o do eixo do motor

A circunstancia de armazenamento de instalacao, e transporte de rotacdo do motor, € mostrada

abaixo:
Item indice
Utilizag&o da temperatura 0°C~40°C
Temperatura de armazenamento e
-40°C~70°C
transporte
Umidade 30% ~ 95% (sem condensacao)

Umidade de armazenamento e | <95% (40 °0Q

Circunstéancia da atmosfera O gabinete de controle deve estar livre do gas caustico,
gas inflamavel, vapor de 6leo e poeira.
Altitude Abaixo de 1000m altitude

> B5 método de instalacao de flange (ou 0 modo de instalacdo utilizando o flange B35)

O motor 2JY182 usa o parafuso M10 x 35 ou o parafuso sextavado. O comprimento do
interior da chave hexagonal pode ser feita pelo utilizador, quando os parafusos sextavados
interiores sdo utilizados. Examine abaixo o plug de borracha a partir da ventoinha, e fixe o
parafuso a partir do terminal traseiro, encha a rolha de borracha novamente apos o parafuso ser

fixo. (Consulte a figura a seguir).

Chave longa feita

N Parafuso

'; —
Plug de borracha

» ZJY208 e ZJY265 sdo motores instalados com o parafuso M12 x parafuso 45 ou o parafuso

sextavado interno.

B3 base do método de instalacdo (ou base do método de instalacao 35)
Tome para baixo a tampa a partir dos dois lados de volta do terminal de instalagéo, se a estrutura é
B3, o plug de borracha no furo de pé deve ser tomada para baixo (consulte a figura seguinte). Os
motores ZJY182 e ZJY208 séo instalados com o parafuso de rosca M10 ou parafuso sextavado, e o
motor ZJY265 é instalado o parafuso de rosca M12 ou parafuso sextavado.
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Plug de
borracha

Notar:

A placa de fechamento de ambos os lados da tampa de terminal traseira deve ser
instalado ap6s o motor ser fixado, caso contrario, a refrigeracéo pode afetada devido a

fuga de ar, e 0 motor pode ser danificado devido ao sobreaguecimento.

@1. Recomenda-se utilizar o motor do eixo 6ptico, quando o motor funcionar acima

2000r/min, fixe a polia de correia pelo método de tampa de expanséo, e a polia de
correia e tampao de expansdo pode ser alcancado para o requisito G1 através da
tecnologia de equilibrio dindmico, caso contrario, quanto maior a vibracao ocorrer a

operacdo do avanco sera mais rapida.

2. A reserva de espago suficiente acima da tampa da caixa de terminais do eixo motor
ou perto do terminal de fiacdo é para desmontar os parafusos e fios. Quando as
condi¢bes de instalacdo ndo podem oferecer um espago para a caixa de terminal, entre

em contato com a empresa. Nunca tente mudar a estrutura do motor em particular.

Notar:

Prevenir os respingos de chuva e mantenha o equipamento diretamente fora da luz solar,
e mantenha-o ventilado, a prova de umidade e protecdo contra a poeira no local de
instalacao.

Nunca tente instala-lo perto dos objetos inflamaveis ou em sua superficie, para evitar que
pegue fogo.

Nunca tente bater o motor de eixo com material duro ao instalar ou desmontar.
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O encoder incremental é instalado atras do
eixo do motor e o rotor coaxial, existem
componentes vitreos dentro do equipamento,
e 0 encoder pode ser danificados se vocé
bater no motor.

Nao bata, ao instalar a
polia da correia.

2.2 Unidade de acionamento

2.2.1 A dimenséo de instalagcédo da unidade de acionamento

A dimensao dainstalacdo do DAY3025 / DAY3050 é mostrada abaixo:
2-R2.5
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DAY3025, DAY3050 dimensao da instalacdo (Unidade: mm)

A dimenséo da instalacdo do DAPO3 é mostrada abaixo:
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DAY3100 dimensao da instalacdo (Unidade: mm)
2.2.2 Ainstalacdo da unidade de acionamento

A condigcdo de instalacdo da unidade de acionamento afeta diretamente a funcdo e o
funcionamento do tempo de vida do equipamento. E muito importante ao instalar a unidade de

acionamento no quadro de controle observar os seguintes avisos:

B Prevenir o equipamento contra respingos de chuva e mantenha chuva de
pingos e manter fora da luz do sol.

B A unidade de acionamento deve ser instalada dentro do painel elétrico para a
prevencdo de po, de gés corrosivo, bem como as conducgbes elétricas e
objetos inflamaveis.

B Mantenha ventilada, a prova de umidade e protegida contra a poeira no local
de instalacéo.

B Nunca tente instalar o equipamento perto dos objetos inflamaveis ou em sua
superficie, para evitar incéndio.

B O local de instalagdo deve ser conveniente para a manutencao e verificacdo do
equipamento.

B Nunca tente instalar outros equipamentos elétricos acima da unidade de
acionamento para impedir o fluxo de calor enviado para fora a partir da unidade
de acionamento causando um dano para 0 outro equipamento elétrico, e a
dissipacdo de calor da unidade de acionamento em si pode ser afetada

simultaneamente.

O painel de controle deve ter as seguintes condicdes:

Item indice

Temperatura 0°C~40°C

Temperatura de armazenagem | -40°C~ 70 °C

e transporte
Umidade 30% ~ 95% (sem condensacéao)

Armazenamento e transporte | < 95% (40 °C

de umidade

Estado da atmosfera O gabinete de controle deve estar livre da gases corrosivos,
inflamaveis, vapor de 6leo e poeira.

Altitude Baixa altitude1000m

Vibracao <0,6 G (5.9m/s2)

Presséo do ar 86kpa ~ 106kpa

Nivel de protecao da condicdo de

instalacéo
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A unidade de acionamento adota 0 método base de instalacdo, e a sua direcdo de
instalacdo deve estar na vertical de sua superficie. Para a dissipacdo de calor, é necessario colocar
a face da unidade de acionamento na parte dianteira e a face de topo é crescente durante a

instalacdo.lP43
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®
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O intervalo de instalacdo da unidade de acionamernto DAY3100
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CAPITULO 3 CONEXAO

E muito necessario verificar os seguintes avisos abaixo, o usuario deve executar os termos de

conexdo dos requisitos de seguranca, para garantir que a operacao seja segura e bem sucedida.

A fiacdo deve ser realizada corretamente por profissionais e conectada com base

na relativa especificacao.

A fiagao e verificac@o deve ser realizada apds o acionamento ter sido desligado
por 5 minutos, e confirmando se é segura a tensdo do circuito principal com o

multimetro, caso contrario, pode ocorrer perigo de choque elétrico.
Confirmar a unidade de acionamento e ligacdo do eixo terra do servo motor.

O cabo ndo pode ser danificado por objeto cortante ou retirado fortemente, caso

contrario, pode ocorrer choque elétrico ou conexao ruim de circuito.

N&o coloque a fiacdo do circuito principal e os fios de sinal através de um tubo ou
mesmo mistura-los. Quando a fiacdo é realizada, a fiacdo de circuito principal
deve ser dividida a partir do sinal de fiagdo mais do que 30 centimetros ou
cruzados para prevenir o forte circuito causando uma interrupgdo na fiagdo de
sinal, e, em seguida, a unidade de acionamento ndao pode ser operado

normalmente.

N&o ligar / desligar freqientemente pois existe alta capacitancia dentro da
unidade e a corrente de carga pesada pode ocorrer apés a alimentagdo ser
ligada, caso contrario, o circuito principal interno pode ser reduzido devido a
poténcia estar ligada / desligada com freqiiéncia, assim, o deslocamento entre
ON e OFF deve ser realizado em até 3 minutos.

Os equipamentos, tais como a capacitancia de alimentacdo, o absorvedor de
sobretenséo e filtro de ruido sem fios, ndo podem ser instalados entre o lado de

saida do conversor e a unidade de eixo do servo motor.

N

i N
) bug VA Ry I
e LR Motor
3 2 [
2o Y | 1
S o | \
28 iw VL
5 NRN
@] [ \

! v

IPE ~

L ]

@7

B A fiagdo do circuito principal e sinal de controle ndo devem estar préximos do
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dissipador de calor, resisténcia de freio e motor, de modo que a isolagdo for

reduzida devido ao calor.

B A tampa de protecdo do terminal deve ser coberta para evitar choque elétrico

apos a conexao do circuito principal ser executada.

3.1 Aligacao de um equipamento periférico.

Usando a unidade de acionamento do eixo do servo deve adaptar alguns equipamentos
periféricos (dispositivos no quadro virtual na figura seguinte), 0 equipamento periférico correto torna
a operacgao estavel da unidade de acionamento, de outro modo, o tempo de vida de servigco da
unidade de acionamento pode ser
danificado.
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Sistema de controle

Sistema CNC
Sistema de chip Gnico

—{Mover o controle de
sistema PLC

Mova a placa de controle

de PC

Conex&o de sinal
controlavel CN1

! A 22 posicéo do sinal de
| posicdo de detecgdo do
' encoder, que pode

' realizar a orientagdo de

| precis&o do eixo.

DAY3025
AC S
SERV: ::':RrLeEuurr

RIST

trifasico
AC380V

Freio
(MCCB)

Ele é usado para
proteger a
alimentacao,
rapidamente

cortar o circuito
quando a

corrente ocorre.

Filtro de
interferéncia
(FIL)

Ele é usado para

restrian a
interferéncia
eletromagnética
do terminal de
alimentagao.

O cabo do
ventilador do
motor

O cabo de
alimentagéo
do motor

Frammemaman
S———————
Rator
PE PE Ele é usado para
melhorar o fator de
Uvw PB RST poténcia, o
ultraharmonica, de i
g h filtragem, para que ¥
o caracter do motor
seja mais estavel.
Protecao
terra /
Contator AC

Instale o contator
AC, que pode ligar
e desligar a
alimentacédo da
unidade de
acionamento pelos
interruptores EMS e
melhorar a
seguranca de toda
a placa de circuito.
Instale a onda
compativel.

Resisténcia de freio dinamica
A resisténcia de freio é muito

quente o

N&o toque a resisténcia de
freio, pais € alta temperatura
devido a descarga, pois o
usuério pode ser queimado.

Figura 3-1 A conexdo do equipamento periférico DAY3025, DAY3050

Consulte o Apéndice B para a sele¢édo de disjuntor, filtro de interferéncia, reator e contator

AC.
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Marca do o
terminal Especificacdo Descrigao

Terminal de | Entrada de energia trifasica 380V AC (85% ~ 110%)
R,S, T poténcia de | 50Hz/60Hz + 1Hz.

entrada AC

Terminal de saida| Os terminais de ligagdo com o motor de trés
UVv.w trifasico AC enrolamentos U, V e W.

Terminal do freio | A resisténcia de freio é usada para o freio dinamico, a
PB de resistencia unidade de acionamento pode ser operado normalmente

depois de ligar a resisténcia do freio.

pe D

Protecéo do
terminal de
aterramento

E conectado a alimentac&o terra ao motor, a resisténcia

de ligacéo terra de protecéo deve ser inferior a 10Q.

Quando os terminais de R, S, T, U, W, P e B da DAY3025,

DAY3050 estéo ligados, retira-se o involucro de isolamento e 0
fio de cobre baseado na figura seguinte. Recomenda-se usar
terminacdo tubular H2.5/18D (Empresa Weidmuller) para
comprimir os fios (Use a ferramenta especial "PZ6 / 5" da
empresa Weiduller para comprimir o término), insira o terminal

e reforce o parafuso conforme a figura a seguir. A

-

einyuel
ap epua) ap aneyd

10mMmm—12mm

— ) —

A conexdo do terminal PE do DAY3025 e DAY3050, tira a capa de isolamento do
fio de cobre com base na figura a seguir. Recomenda-se comprimir a fiagdo usando o
terminal de pre-isolamento de arredondamento (West China Electric Company) do
HRV2—5S, e, em seguida, fixa-lo perto do parafuso na carcacga do frontal. (Aperte até a

finalizacao, a ferramenta especial)




Trajeto do cabo mm?

Aplicacéo de | A dimensdo do parafuso

poténcia do terminal PE RST UV.W PE P B
DAY3025-022 M5 2.5 2.5 2.5 2.5
DAY3050-037 M5 2.5 2.5 2.5 2.5
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Trifasico R IS |T i

1 O 22sinal de
AC 380V 1 posicéo de

1 detecgdo do

| encoder pode

| efetuara

i orientagdo de

i precisdo do fuso.

Freio
(MCCB)

Ele é usado para
proteger a
alimentacéo,
rapidamente cortar
circuito quando a
corrente ocorre.

o
[ST=1=

AU

5 Sistema de controle
PEERRS

R
N Sistema CNC
Filtro de R | [Sistema de maquina de chip | |
interferéncia ' Mover o confro € para o ;
(Fl L) | sistema PLC !
! Placa de controle de 1
Ele ¢ usado para movimento de PC
restringir a
interferéncia
eletromagnética
da alimentacéo Conex&o de
terminal. sinal
controlavel
CN1

i
/%MMMI/

)

Reator
Ele é usado para A conex@o de
melhorar o fator de H
Pl sinal dos
pc;tffnc@l ea d PE PE deteccdo do
interferéncia de encoder da 2°
ultraharmonica de RST é PB WVU é posicao CN3
filtro, para que o
caracter de Conex&o de
operagao do motor sinal de
seja mais estavel. deteccdo de
) sinais CN2
Protecdo
K terra
apno do
ventilador

Contator AC do motor

Instalando o contator
AC, que pode ser
ativado on/Off a
unidade de energia
pelos interruptores
EMS e melhorara {
seguranca de todo
circuito elétrico.
Instale a onda
compativel usada.

abo de
alimentag&o
a0 moto

Resisténcia de freio dinamica

Na&o toque a resisténcia
de freio porque esta em
alta temperatura devido

Figura 3-2 A conexao periferica do equipamento DAPO3



Consulte o apéndice B do disjuntor, a interferéncia de filtragem, reator e contratante AC

Marcar o )
] Especificagéo Descricéo
terminal
terminal de , . o
) . Alimentacdo de entrada trifasica AC  380V(85 % ~ 110%)
R,S, T alimentacao de
50Hz/60Hz+1Hz
entrada AC
UV W Terminal de saida | Ele é conectado com os terminais do motor trifasico sinuosa U,
o trifasico AC VeWw.
] A resisténcia de freio é usado para o freio dindmico, e a unidade
Terminal de _ i o
P,B de disco pode ser operada normalmente até que a resisténcia

resisténcia de freio

de freio externo seja executada.

PE@

Terminal de

protecao terra

Ele é conectado com o aterramento de alimentacdo e

aterramento do motor, e a protecdo de resisténcia de

aterramento deve ser menor que 10 Q.

A conexdo de cada circuito

principal do DAYO03, tira a capa de isolamento e verifica o fio

desencapado de cobre com base na figura a seguir. Recomenda-se comprimir a fiagdo usando o

terminal de pre-isolamento de arredondamento (West China Electric Company) do HRV3.5—58, e,

em seguida, fixa-lo perto do parafuso no carcaca frontal. (Aperte até a finalizacdo, com uma

ferramenta especial)

SSaB
[V [
V

&

&

VAN
SyPity

. _ Terminal de dimensdo | cabo mm?
Energia aplicada
do parafuso RST UV.W PE P B
DAP03-055 M5 2.5 2.5 2.5 2.5
DAP03-075 M5 4 4 4 4
DAP03-110 M5 4 4 4 4
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Sistema controlavel

rapidamente cortar
o circuito quando
ocorre a
sobrecorrente.

Sistema CNC
el | Sistema de méaquina de
Trifasico RIS (T | chip Ginico
! Controle de movimento
AC 380V | especial sistema PLC
® 3 Placa de controle de
) - L i movimento de PC
| = R — \
Freio 3 ms
i ) T
Ele é usado para | o (@] (@]
proteger a |
alimentac&o, ! © 0 ©

O segundo sinal de
posicéo de detecgao do

D v
@‘
[

Figura 3-3 Conexao do equipamento periférico DAY3100
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///

Ele é uga‘a@%{ra

il melhorar o fator de
alimentacéo e a
ineterferéncia do
filtro
ultraharmonica,
para que o
funcionamento do
motor seja mais
estavel.

Il

AL

e

[esessl

PE

RS T é., PB WVUé

Protecdo
terra

Conexéo de.
sinal controlayel

Conexao de sinal
de deteccéo do
codificador CN2
do motor

Contator AC

Instalar o contator
AC paraon/off a
unidade de energia
pelos interruptores
EMS e melhore a
seguranca de toda
placa de circuito.
Instale a onda
compativel quando

usar.

Resisténcia do freio dinamico

N&o togue a resisténcia de
freio, pois é alta

temperatura devido a
descarga, para que o
usuario ndo

O cabo de
alimentac&o do
motor

ventilador do
motor

ﬂ & encoder pode efetuar a
@ orientacdo de precisdo do
. \.fuso.
Filtro de ol !

interferéncia

(FIL)
Ele é usado para o2
restringir a
interferéncia de
ruido de alta Dgsygl :gg‘
frequiéncia de A
tengninal de SERVO DRIVE
alimentacéo para
a unidade de
disco. ‘ et

‘ L QEB\ @ rmmmemmm —/




Consulte o Apéndice B do disjuntor, interferéncias de filtragem, reator e contratante AC.

Marcar
) Especificacéo Descricéo
terminal
Terminal de . L
| Entrada de alimentag&o trifasica AC380V(85% ~110%)
R,S,T entrada de energia
50Hz/60Hz+1Hz
AC
UV W Terminal de saida | Ele é conectado com os terminais do motor trifasico
o trifasica AC sinuosa U, Ve W.
) A resisténcia de freio é usado para o freio dinamico, e a
Terminal de _ _ i
P,B o ) unidade de disco pode ser operada normalmente até que
resisténcia de freio o ) )
a resisténcia de freio externo seja executada.
Protecéo do | Ele é conectado com o aterramento de alimentacdo e
PE @ terminal de | aterramento do motor, e a protecdo de resisténcia de
aterramento aterramento deve ser menor que 10Q.

Quando os terminais R, S, T, U,

V, W, P e b de DAY3100 sdo conectados, tira a capa de

isolamento e verifica o fio de cobre com base na figura a seguir. Recomenda-se comprimir a fiagdo

(aperte até a resciséo pela ferramenta especial) com a terminagcao macho de pre-isolamento (West

China Electric Company) do HTPV5.5-13, insira a termina¢do, mostrada na figura a seguir e em

seguida aperte o parafuso.

A conexao do terminal PE de DAY3100, tira a capa de isolamento e verifique o fio desencapado

de cobre com base na figura a seguir. Recomenda-se comprimir a fiacdo (aperte até a rescisao

pela ferramenta especial) usando a maior circunferéncia de pre-insolamento término (West

China Electric Company) o 5.5—6 do VFC e entao fixe-o0 perto do parafuso na carcaca frontal.

L ==

6emm—8mm
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Chave de
fenda de
ranhura

Dimenséo do Cabo mm?2
Alimentacdo aplicada | parafuso do

terminal do PE R,S,T u\Vv,w PE P,B
DAY3100-150 M5 6 6 6 4

3.2 Conexao do eixo do Motor
Caixa de terminais do eixo do servo motor ZJY inclui o conector de alimentagao, o conector

de energia do ventilador de refrigeracdo, e a tomada do encoder.

Consulte a figura a seguir:
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Tomada encoder

3) Tomada do fio do
IL-ventilador

Tomada do fiod

ventilador Tomada do fio do

motor

Parafuso

terra T®'"®

N Tomada do
fio do motor ¢
|/ \ ﬂ )
24 o o

Terminal de » /
Pt - fixacao do '(Ij'gmaaa/Ll @\Terminal de fixacdo

cabo encoder do cabo

Parafug

Caixa de terminal do motor ZJY182 caixa de terminal do motor ZJY208, ZJY265

O enrolamento trifasico U, V, W e a carcaca (aterramento) do motor sdo conduzidos para fora
pela cabeca fixa do cabo; o U, V, W e a carcaga (aterramento) separadamente estdo conectados
com os terminais U, V, W e PE de circuito principal da unidade; o ventilador de resfriamento é
conectado com o externo AC380V de trés fases, a dire¢cdo do vento é soprada da unidade terminal
até o final, quando o ventilador é operado, se sua direcéo € oposta, qualquer duas fases dos cabos

trifasico pode ser convertido para inverter a ventoinha de resfriamento

O encoder incremental, levando o fio do motor série ZJY182 é levado para fora pelo plug
conector de 12-ndcleo dentro da caixa de terminal:

.
al
0
L

Cabo de
saida  do |carcaca(aterramento) | VCC [GND | A

>|
|
NI
~()
@)
@)
-

encoder

tomada (voltar)

NUmero de

tomada

O cabo principal de encoder incremental de motores de série de ZJY208 e ZJY265 séo

conduzidos para fora pelo plug conector 15-ndcleo:

cabo de saida |carcaca
VCC [GND | A

>|
oy
jos]
N
NI

do encoder (aterramento)

NUmero de

1 2 3 4 7 5 8 6 9
tomada

Consulte a secao 3.5 para os detalhes do fio do codificador.
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3.3 Esquemade ligacdo da unidade de disco

L i ,L Trifasico AC380V

‘\&‘&X (50/60Hz2) o
MCCB

ol e Controle de
| FIL o— - i circuito KM #2
Reator KML ventilador
‘ AC | I o ) %aoalarme dedErr—
1 | ‘ LN ocorre gquando o
| I ‘ euffe R 35 u 4é0peradqo pela U
3 ‘ o S o R v pnrr;ewavez, aljtere v
‘ 1 : ualquer uma das
e “ Sge T 8 % W duas fases. — W
. ) Proteg&o ' PE o5 PE; PE
R t def 2 =
esisténcia de freio torra 23
(I P 33 Motor
>
i B § O CN2
-2 @
o CN1 °© 5| 8 1]
3Especiicagiode poigv-—24v COM+| 37 | L vee
COM+| 39 R 24 A+ T T A+ | 3
Drive habilitados—<>o— SON | 24 = @; 12| A — - A-| 8
IniCia‘CCW \Oi SFR 9 " 23 B+ 3 3 i i B+ SE
Inicia CW +—0>o— SRV | 25 D%E b e N B-| S
Inicia orientacéo o STAO| 11 22 7+ -l L 75 3
O segundo ganho de seleca e v oYY =
9 dev%locidade ¢ TAP | 41 'Di\g @ 10| z- — 1 Z- | 8
Selecg&o de orientagdo 0 >o—1 sPo |10 py =i 13| OH1 P [ OHL
Selegao de orientagdol So— SP1| 40 ‘Di\{ 16/ OH2 3 | L | OH2
Selecéo de orientagéo 2 So— SRR | 26 ‘Dl\g 15/ PE |-t g
velocidade de fixagéo zero ™o— zSL | 27 ‘DL 14| PE
Ressetar alarme »™o——+ ARST| 8 Ead
Deslocamento de N vP |12 ISaEYS CN3 S
posigéo / velocidade oNL 5| SCA+ [ O A
pronto «— RDY | 22] ¥ 9&{[ j] 9 | SCA- [« i i i i A- é)
Velocidade de saida zero«————————  ZSP | 20[] [ | j}kﬂ: 4| SCB+ m B+ o S
* %i [ o o
Posigao/velocidade chegada «—— SAR | 5 L * ‘ 5}§ﬂ: 8| SCB- ] : T B- g g
Alarme de saida < ALM | 7 [T Pl 3| SCZ- |« = z-| 7%
Estado de saidade L b N °
posico/velocidade VPO | 44 R 1| vCC o T Vee 2
Aterramento  «——  COM-| 35!§ 2| GND |— L >GND
DC1sV~24v COM-| 36| 61 GND ;f *********** !
e cou-| 23 S
aida de retorno de ZOUTH DN
posic&o pulso Z ><>< ZOUT-| 4 m - |
CN1 3 #6
CN1 | \
Faixa de comando VCMD+ 14 16 PAO+ [— — (2]
analégico 0~10V VCMD-| 15 % P P 5
C 1|PAO- ; — )
or -10V~+10V OVA 17 PRO+ b L 3 oy
— — >
s —pust 2 =] 2lpBo- | AL Bg
Pulso de comando PULS— 28 ;—@ Z_‘E 18/ PZO+ — 4;»; 3 o él
de entrada m SIGNH-|33 3| PZO- | i iy o
SIGN—|34 i@ ”””””””””

Figura 3-4 O esquema de conexao integrada da unidade de acionamento
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#1: Os componentes do quadro virtual sdo itens opcionais. Usuario pode referir-se a
auto-configuracdo No Apéndice B. A selecéo do equipamento periférico quando a unidade

nao pode ser operada normalmente na circunstancia no local.

# 2: Recomenda-se usar as opc¢des de energia no painel de operacéo do sistema para controlar

o contator AC na maquina ferramenta.

ON KM1
|
OFF !
T | KA KA
— L
KA
DC Aggg////i444r4ﬁ44+‘444—1 AC ’
RC

# 30 minimo de energia externa dada DC 15V~24V interruptor de alimentacdo ndo deve ser

inferior a 35W.

# 4: Nota que nem todo motor é correspondido com o U, V e w da unidade de acionamento
guando durante a conexdo U, V e W. Geralmente, se o motor gira com uma velocidade
constante, em vez de ser controlado até que ocorra o alarme Err-27, depois que o motor é
habilitado, que expressa que as fases ndo sdo consistentes. Qualquer uma das duas fases

de U, V e w podem ser usada para trocar depois que a energia é desligada por 5 min.

Operacao
normal do motor

Conexao
da corrente

Operagao
do motor

ojusweuoloe
3p dpepiun
<

Operagao de fixagado
do motor é
descontrolada, o
alarme
pode ocorrer depois
de 10 segundos.

Veja a figura a
esquerda, altere
qualquer uma das
duas fases

ojusweuoloe
9p dpepiun
<

# 5. Os reservatoérios metdlicos de interfaces (CN1 e CN2 CN3) estédo conectados com o PE da
unidade de disco, que pode ser considerado como o ponto de solda do cabo de blindagem.

# 6: A saida de sinal de posicdo é que o encoder do motor ou a segunda entrada de posicao &
selecionada pelo parametro PA69
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@ ® ¢ melhor usar o fio condutor ocioso e em massa de varios nucleos para blindagem
do cabo quando se faz o cabo de sinal de controle e o cabo de retorno do
encoder(PG).

® ] o cabo de entrada de comando analdgico deve ser inferior a 3 m de comprimento;
ele ndo pode ser superior a 10 m, quando o comando de posi¢do usa a conexdo de
diferenca; ndo pode ser superior a 2 m de comprimento quando o comando de
posicdo adota a conexdo do coletor Unico; o cabo de retorno do codificador (PG)

deve ser inferior a 30 m de comprimento; e outro cabo do sinal de IO néo pode ser

superior a 20 m de comprimento.

3.4 Conexao do sinal de controle

3.4.1 Definicao do pino CN1

Unidade de acionamento de controle da interface do cabo CN1 é tomada macho 44, conector para
fazer o fio de conexdo deve ser tomada femea 44(G3150-44FBNS1X1 tipos oferecidos pela

WIESON Company). E a definicdo de pino é o]
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Digito interno terra GNDL
Digito interno terra GNDi
fresiescone sions 2
Crocaads avaaa SIGN-
Terminal comun do ponto COM- 3i

de saida

Terminal comum do ponto 36
de saida COM-

Terminal comum do ponto
de entrada (Alimentagdo 37
externa DC15V~24V COM+
entrada)
Terminal comum do ponto 38
de entrada (Alimentacéo M+
externa DC15V~24V co

. entrada)
Terminal comum’ do ponto

de entrada (Alimentacéo 39
externa DC15V~24V COM+
entrada)
(velocidade/Orientacéo) 40
selegdo 1 SP1
Segundo selegdo de 41
ganho de velocidade TAP
Posicéo de comando 42
pulso de entrada + PULS+
43
Estado de saida de VPO 44

velocidade / posicédo

;

S S O O I D!

é

;

é

Figura 3-5 Definic&o de pino C

N1

J
O
a
O
Oi
Oﬁ
[ —
O
a
=
g —
Oﬁ
—
O
o1
=
g —
&
(@ —
.
o1
=
g —
1
[ —
.
o1
=
g —

16 _pao+
|1

PAO-
17
TPBO"' Posicao do sinal de
—=—PBO- saida
% PZO+
— PZO-
19 ZOUT+ > PosiGao de retorno PZ
| 4 ZOUT-  Sinal de saida de pulso
| 20 ZSP Velociqade de sal’d~a 0
5 SAR/PAR ;/;Igmdade/posmao
21 COIN Orientagéo completa
6 SECT Movimento do motor
22 Rppy  pronto
|7 ALM alarme
23 Terminal comum do
8 COM- ponto de saida
—— —ARST alarme
|24 SON  Drive habilitado
9 SFR Rotacédo inicia CCW
%8 SRV K/otlag_?ado (ijni/cia_ C\tN 20)
elocidade/orientagéo
—— SPO selecéo 0 ¢
26 (velocidade/orientac&o)
T SP2 selegédo 2
——==— STAO Sinal inicial de orientagao
Método de Velocidade: zero
27 velocidade de fixacéo .
—<="— 7 S|\ Método de posicéo: blogueio de
12 fixagéo do eixo
Deslocamento posigao/velocidade
28 Posic&o de comando
PULS- pulso de entrada -
13
| 29 gya (Jera a(?alégiclg ad
14 elocidade analégica do
VCMD+ comando
30 OVA Terra analégico

i\/CMD- Comando hnalégico de

velocidade de

aterramento

Gy

Os pinos sdo compartilhados com o mesmo nome que foram executadas o

curto-circuito juntos dentro do PCB, como a figura acima.
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Lista de sinal I/O P: controle de posicdo S: controle de velocidade S/P: deslocamento da

velocidade / posicao

Nome do | Namero
Tipo sinal de | do Funcéo Referéncia
entrada terminal
Terminal de acesso do ponto de entrada; a
37, 38,
COM+ porta de entrada para conectar o externo DC | \
39
numa alimentagcédo de 15V~24V
Terminal de acesso de ponto de saida;
P,S 23, 35, . ~
COM— Conecte o0 aterramento de alimentacdo |\
36
externo DC 15V~24V.
SON 24 Sinal de habilitacdo do servo 3.4.4
ARST 8 Redefinir sinal de alarme 3.4.4
VCMD+ | 14
Entrada de comando de tenséo analégica 3.4.2
VCMD— | 15
OVA 29, 30 Aterramento analdgico interno \
CCW é inicio de rotacdo de entrada quando
SFR 9 PA461; E subsidio de habilitagdo de unidade | 5.2.1
de sinal quando PA460.
CW ¢é inicio de rotacdo de entrada quando
SRV 25 ) 52.1
PA461; Ele é desativado quando PA460.
A selecdo de velocidade é de 0, usando a -
selecdo de funcéo de velocidade muiltipla; o
SPO 10 :
A sele¢cdo de orientagdo é usando O para a 6.6.1
s funcao de selecdo de posicdo de orientacao; o
A selecdo de velocidade é usando 1 para a -
funcao de selecdo de velocidade mdiltipla; o
SP1 40 A selecdo de orientacdo é usando 1 para a
fungcdo de selecdo de posicionamento de | 6.6.1
orientacéo;
A selecdo de velocidade é usada 2 para a I
funcdo de selecdo de velocidade mdiltipla; o
SP2 26 A selecdo de orientacdo estd usando 2 a
orientagdo de posicionamento da funcdo de | 6.6.1
selecao.
Método de velocidade: velocidade nula fixacdo | 6.6.4
ZSL 27 _
de sinal; 6.5.3
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Método position: blogueio de sinal de aperto
do eixo.
STAO 11 Sinal de inicio de orientacao 6.6.1
PULS+ 42 Posicionamento entrada de pulso de
PULS— | 28 comando.
P Pulso + direcao 3.4.3
SIGN+ 33
CCW pulso + CW pulso;
SIGN— | 34 Fase A/B pulsos.
P,S TAP 41 2" selecéo de ganhos de velocidade 6.1.2
Deslocamento de velocidade/posicdo (a
S/P VP 12 y . 5.4
funcdo é habilitada quando PA4=5).
ALM 7 Sinal de saida de alarme 3.45
RDY 22 Sinal pronto 3.4.5
SECT 6 Devolver \
ZOUT+ |19 saida do retorno da posicéo, polo de saida do 345
ZOUT— |4 sinal integrado fase Z. o
P, S PAO+ 16
PAO— 1
. . - 3.45
PBO+ 17 Sinal de saida de retono da posi¢éao
PBO— 2 Consulte o parametro relativo PA69~PA71. 6.3
PZO+ 18
PZzO— 3
s ZSP 20 Sinal de saida de velocidade 0 3.45
COIN 21 Sinal de saida completo de orientacao 6.6.1
O sinal de saida de chegada de posicdo no 6.5
método de controle de posicao. o
P,S PAR/SAR | 5 : :
O sinal de saida de chegada de velocidade no 6.6.3
método de controle de velocidade. o
Saida do estado de velocidade/posicao (ele é
S/P VPO 44 ) 54
ativado quando PA45).

3.4.2 Entrada de comando de velocidade

VCMD+(CN1-14)/ VCMD-(CN1-15 é a entrada de comando de velocidade terminal, no qual é aceito

um maximo de sinal de tensdo DC de 10V e a resisténcia de entrada terminal é de 15KQ.
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Nota: Dois cabos (VCMD e VCMD-) ndo podem ser
conectados inversamente, caso contrario, 0 motor pode néo
ser normalmente utilizado. |

Unidade de acionamento

| |
| |
\ | T |

|
—_— |

1 NN |
_— 15V 1 | 1 |VCMD+ 1 20K !
D ¥ !

| |

— |

Loy |
Ly |
(NN :
! I

|

|
b ¢ A carcaca de metal de interface foi |
2 Interface metal I PE conectado com a unidade de PE. :

Nota: Dois cabos (VCMD e VCMD-) ndo podem ser
conectados inversamente, caso contrario, 0 motor pode ndo
ser normalmente utilizado.

Unidade de controle \4
de instrucao R
VCn, VCMD+

1

1

10V~+10V :

or :
ovV~10V oV I VCMD-

N |

#Z lnterfacemetal ' PE

| S

- ) -
)

Explicacdo: E recomendavel usar o cabo de par trancado, o método de cabeamento blindado

recomenda-se que ele nem sempre deve ser usado.

3.4.3 Entrada do comando de posicao

PULS+ CN1-42
PULS- CN1-28
SIGN+ CN1-33
SIGN- CN1-34

O usuario pode usar a conexdo da unidade de diferenca e a conexdo da unidade unilateral;
consulte a figura a seguir:

® Diferentes conexdo de acionamento
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Unidade de
| acionamento

entrada PULS )0 3
: VT + :
i =] O T T Oo— 1 * T |
I — il I J2 *5{_ |
o L e SV rusy TR
8 o N 1
| Q : | ! ISIGN+ | 270 |
: © : o :
| > | [ |
| = | | B | > |
| S | | ISIGN- | *D% * \:‘{L |
5 S I W A -

& . Interface metal

® Terminal Gnico de conexdo de acionamento

[ nstrucio da | 1 | 4.7kQ de resisténcia € ligada em T T ‘
IB?}ES{a%%O c? ea | | paralelo quando ocorre 2 interferéncia ! Unidade de
controle | [Torte. 3 acionamento
. PULS+_ 270
Pulse command } ; | h. —
Input PULS-| f D;
0 -

4.7kQ de resisténcia é ligada
em paralelo quando ocorre a

| | interferéncia forte. s }2{__‘_ PE

270 |
& :interfacemetal Lo |

fiacdo NPN tipo final Unico

Instrucao ,

4.7kQ) de resisténcia é ligada em

de unidade paralelo quando ocorre a
de co —O || P i Unidade de
interferéncia forte. | acionamento
R o~ PULS+ 210

QL;;;L» ] ;/\1’ '1, ; Q_: I —
PNP‘ R _PULSY *D; * I{L
o

R | SIGN+,_ 2
| R N o -
Entrada de pulso | - . L 3 *D\‘ *\:q
decomando | . 'SIGN = B

4.7kQ de resisténcia é ligada
em paralelo quando ocorre a
interferéncia forte.

fiagdo PNP tipo final Unico

» recomenda-se adotar o método da diferenca de acionamento para melhorar a

capacidade anti-interferéncia; o modo da unidade de diferengca, € melhor usar

AM26LS31, MC3487 ou similar para chip de acionamento RS422 para a interface
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do circuito;

» afrequéncia de operacao pode diminuir usando o modo final Unico de acionamento.
O circuito é de entrada em termos da quantidade de pulso e a unidade atual € de 10
mA~15mA. A tensdo é até 25V na alimentacdo externa e a resisténcia que r é
confirmada. Os dados empiricos sdo: VCC24V, kQ~2kQ de r; VCC12V, R510Q~
820Q); VCC5V, R0Q.;

Os modos de entrada de comando de posicao aceitavel sédo divididos em trés secdes e €

determinado pelo parametro PA14, a seta indica a contagem de borda, como mostrado abaixo:
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Modo padrdo: PA15=0
Modo de pulso i Valor de defini¢éo
de comando | do parametro
. | 0
nr%fﬁg%gﬁo | Pulso comando +
SIGN i direcdo
Linha de pulso M |
ccw PULS : 1 N
. i Pulso CCW
L|nhacc:i\$:vpulso SIGN e O e O O Pulso CW
Linha de pulso ;
fase PULS v vyt vt 2
A |
Linha de pulso ; Pulso do comando
fase Ig SIGN _u v 1 ! v v bifasico

Modo negativo : PA15=1
Mcido ge Valor de definigio
puiso de de parametro
comando
Direcéo d 0
irecdo da !
linha de pulso } Comando de pulso
SIGN i + diregéo
Linha de pulso |
PULS f f f f | 1
CCwW ;
, 1 Pulso CCW +
Linha de pulso| gigN INERERE Pulso CW
CW 1
pul_llsr:)h%g: A |PULS vt v 1 i v t v 1 2
Linha de i Comando de pulso
pulso fase B | SIGN ¥ v R v bifasico

a. Pulso + direcdo: Figura de sequéncia de entrada tempo de interface (A freqtiéncia de pulso
maximo é 500 kHz)



th

\ 4

90%

v

PULS
10%

trh tr

A4

ts

Y

90%
SIGN
10%

trh

Cw

CCw

b. pulso CCW pulso CW Figura de sequiéncia de tempo de interface de entrada (A frequéncia de

pulso méaximo é 1MbHz).

) th
90% \
PULS t
10% \«—
— N
» € » €
trh T L 1 ts
90% / \
SIGN
10%
| —
e e
CCW te tn Ccw

c. A figura de sequiéncia de tempo de interface de entrada de pulso de comando duas fases (A

frequiéncia de pulso maximo é de 125 kHz)

A

>
tqh N tqck

90% [\ / \
DRIV W A T W
1‘% N— "/ "/ —
€ tgs »| [«
tarn > Tarlle tq';s
90% ) N\ / \  ——
SIGN \ / \ /
10%
> +_-/>| <
tar tarh CcCCw CcW
Os parametros de seqiiéncia de entrada tempo de pulso sdo mostrados abaixo:
Parametro Tck th tl trh trl ts tqck tqh tql tqrh tqu tqs
Diferente drive
>1 | >0.3 | >0.3|<0.2 | <0.2|>2 >1 >0.3 | >0.3 |<0.2 | <0.2 | >0.2
de entrada (us)
Unidade drive
o >5 | >25 | >25|<0.3|<0.3|>25|>10 |>5 >5 <0.3|<0.3 | >25
final Unico (us)
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3.4.4 Mudanca no valor entrada

Abaixo dois exemplos de fiagdo, INX indica pontos de entrada: (filho, ARST, SFR, SRV, SPO,
SP1, SP2, ZSL, STAO, torneira e VP).

S = ) )
5 ;) Unidade de acionamento
3 3 COM+
S R =
S O —15v-24v 41K
D o
X o _
3 < sSwW iﬁ [
3 o . INX s
o O
=
o
(0]
= 0 Sistema CNC 3 | COM+ Unidade de
8 = 24\ &> > acionamento
8 |
® i
! 41K
x g |
3 8 | —
© o L INX 15 |
=1 ‘
Q T
| [ i
)] !
3 1
o ov
=
o

A unidade de servo é sem saida de alimentacéo de 24V, é necessério adaptar a alimentacéo de
24V fora. Especificagdo: DC15V~24V e acima de 100 mA. Recomenda-se usar uma mesma

alimentacdo com o circuito de saida.

Quando inx é conectado com 0V, entra uma conducao Optica de CO, e o sinal é ON, a
entrada € entdo habilitada. Verifique a janela de monitorizacéo para julgar, se o ponto de
entrada estiver ligado, o tubo de nixie correspondente pode acender-se; Se o ponto de
entrada é cortado e o sinal é desligado, o tubo de nixie € OFF. Esta janela de monitorizacéo
pode ser depurada, verifiqgue e repare para o sinal de controle da unidade de
acionamento.

SP1 ((Orientar a selecao de 1)

SRV(Inicia rotacdo CW)
SFR (Inicia rotagdo CCW)

ARST (Resetar alarme)

(Orientar a selecéo de 2)

SPO (orientando selecéo 0)

o I N — - le— = SON (habilitar)
[ ' LJ ;) | ,:‘,: I S L

o Sfbos— q S ol 3 STAO (Inicia
|| I l ‘ _ oOrientac&o)
Fa— p— e Y e Y

velocidade/posicao ganho de velocidade)

VP (Déslocamento GIN1 Reservada T TAP (Segunda selec&o de

ZSL (Aperto zero)

» Quando SON (CN1-24) é ON, a habilitacdo do servo é iniciada para checar a janela do
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monitor ‘dF‘- rn‘,ea ‘C”j' 0”‘ € exibida.

Método
Parametro o ) Valor
Significado Unidade . de
relatado padréo ] .
aplicacéao

PA33=1, habilitacdo forcada (ndo checar
0 SON sinal (CN1-24));

PA33 _ - B 0 P, S
PA33=0, o sinal habilitado é especificado
por SON (CN1-24).

(1) © modo de velocidade, por exemplo, a posicdo, manual, JOG e comandos digitais

internos, estdo habilitados:

SON OFF ON
(CN1-24)
4ms
\
Motor é Motor é
desligado ligado

(2) Quando PA460, o comando analégico externo esta habilitado no modo de

velocidade:
SON OFF ON
(CN1-24)
SFR OFF ON
(CN1-9)
4ams
Motor & Motor &
desligado ligado
(3) Quando PA461, o comando analégico externo esta habilitado no modo de
velocidade:
SON OFF ON SON
OFF ON
(CN1-24) (CN1-24)
SFR OFF ON SRV OFF ON
CN1-9) (CN1-25)
4ms 4ms
Motor & Motor é Motor é Motor &
desligado ligado desligado ligado

» Neste caso, a unidade é normal, e o motor esta ligado; o cédigo de alarme pode ser exibido
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se a unidade ndo funcionar corretamente, consulte o "Anomalia e solu¢do de problemas" no
capitulo oito.
» Os nimeros de alarme de 1 a 9 gerados na unidade de disco podem ser redefinida quando

ARST (CN1-8) is ON. O numero de alarme mais de 9 pode ser reposto somente depois que
o defeito é eliminado até que a alimentacao € ligada novamente. A funcéo reset € desativada
guando o SON est4 ON.

SON OFF ON
Sem Sem
ALM alarme | @larme | Siarme alarme
20ms
ARST OFF [ON|OFF| ON

3.4.5 Sinal de saida

(1) coletor de saida de final Ginico

OUTx modo de ponto de saida (ALM, RDY, ZSP, COIN, PAR/SAR e VPO)

Exemplo 1: (unidade de acionamento correspondente com o
sistema de 980TD)

n
2,
o
Q
Q |
(¢ Unidade de L OUTX ) Equipamento
% acionamento : CNC
38 | |
= i ! —
= WKt T
g T COM—! com— 3 ov
3 Q—<>} > oV
_8\
= Exemplo 2: (unidade de acionamento corresponde com o sistema
o
o | 983M)
=
o Unidade de OUTX V  Equipamento
8 acionamento : 3 CNC
47k
A 4
7 ¥7L |
Q g Unidade de OUTX relé
@ o acionamento ol
5 9 J s
o — i
| 15V~24v=
s WM [T
Com—  ALCOM—
o
IS}

O sinal de saida usa a especificacdo de alimentacao externa: DC15V~24V, é muito necessario

0 uso de uma mesma alimentagéo com o circuito de entrada.
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Quando OUTx e COM—séo conduzidas, a saida de baixo nivel é ativada. Exibir a janela do

monitor para julgar: quando a posicdo de saida € ON e vice-versa.

SAR (Velocidade de chegada) COIN (Orientagao completa)
ZSP Velocidade de saida zero

F ‘I\ RDY (pronto)

JEN B N
—'o ‘—]u '—;J & L j J{?

ALM (Alarme de saida)

o
it g

VPO (Estado de saida de
velocidade/posicao)

(2) Os detalhes para os sinais de saida de uso geral:

» ALM (CN1-7) é o sinal de saida quando uma anormalidade é verificada na unidade de

acionamento, e o estado de saida é relativo ao PA72.

PAT2=0 ALM e COM- séo realizadas quando o alarme de unidade de
acionamento emite.

PAT2=1 ALM e COM- sdo cortadas quando o alarme de unidade de
- acionamento emite.

alimentagdo  OFF ON

! Sem

ALM(PA72=0 ) OFF alarme alarme
N 1 <0.5s
No

ALM(PA72:1) OFF alarm alarme

» RDY (CN1-22) sinal de pronto de unidade de acionamento é realizado com COM— quando

0 motor esta animado apos ligar.

alimentagdo ~ OFF | ON
Sem

Jemede | e [ aarme

Drive

habilitado T‘ ON [ orF | oN

(SON)

i2ms

pronto (RDY) OFF 4>§4ms<* ONﬁ‘1 OFF ON OFF

» ZSP (CN1-20) zero saida de velocidade é realizada com COM—quando a velocidade do

motor é menor que o valor da configuracéo de PA32.

Velocidade do motor

-~ —_—
n
PA32
S
0 »
-PA32
ZSP (CN1-20) OFF ON | OFF |ON| OFF
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(3Xxoletor de saida de duplo final:
ZOUT+(CN1-19)/Z0OUT—(CN1-4) saida de retorno da posicdo do sinal de pulso z, que € um
sinal de retorno de encoder.
Quando PA69=0, a saida do encoder do motor do sinal de pulso Z é entrada por CN2.
Quando PA69=1, a saida é um sinal de pulso Z a partir da 2" sinal de realimentacéo de posicdo

gue é entrada por CN3.

O w -
Z o Unidade de Sistema CNC 980TD
O T acionamento ZOUT+ 24V
= o
o ] J | nPC
A O
¥l <)
@ — |
G L,
@ ZOUT — ov
>
o
Q % % DC5V~24V Alta velocidade de
o Q golpe éptico
= o =l Unidade de —
O = Q acionamento  zoyT+ }/} —
g 3 »
0]
< 2 _
ST
9 o \
=. O
8— 'g ZOoUT J7
Q O
(0] o

Noticel ®™ a saida de coletor aberto, sua corrente de carga maxima é 100 mA e a DC

externo sdo até 25V. A unidade de servo pode ser danificada se ele exceder os

requisitos ou a saida é conectada com a alimentagéo diretamente.

B Se a carga for indutiva, o paralelo inverso e diodo volante devem ser
conectados em ambos os terminais da carga. A unidade de servo pode ser

danificada se o diodo volante é conectado inversamente.

B recomenda-se usar uma mesma fonte de alimentacdo com o circuito de

entrada.

(s Diferenca de saida:

Os sinais de saida de posicdo, como os PAO+/PAO-, PBO+/PBO- e PZO+/PZ0O-, realizam as
diferenca de saidas. (Veja a saida do sinal de posi¢cdo na secao 6.3). A entrada do sinal de posicéao
de CN2 ou CN3 é sinal de pulso de retorno do encoder incremental.

Por exemplo: tipo de sinal de saida de encoder incremental de TAMAGAWA..
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Quando a onda da posicao do sinal de saida é PA711, a saida é executada com base na onda do
sinal de entrada da posicao. A saida de onda também é afetada pelo sinal de saida inversa de PA70.

PA70=0 PA70=1
P T | |
I e

§ PAO _

PBO | PBO
PZO k1 PZO e

O esquema de fiacdo é mostrado abaixo:

"?_'% > Unidade de Conectﬁg a gl\giznfihgfz ou
® @ acionament : x+ P
> @ :
© AM26LS31 |
a
® i
8 GND¢»
S § X= PAO, PBO, PZO J7
L9 O o ) i Alta velocidade
g 2 8 Unidade de | de golpe optico
S g 'SC:’_J drive X+ 1000 —
— 4 |
S o 3 P33 —
s % @ g A x E Z@
g o 2 AM26LS31
a 3 © |
® O X= PAO,PBO,PZ0O
o
®

3.5 Conexao do sinal deretorno

3.5.1 Definicdo dos pinos CN2 e CN3

CN2 é a interface de entrada de sinal sensorizados, que é considerada como o sinal de
realimentacao de velocidade do motor e tratado como o sinal de realimentacéo de posi¢do do eixo
do motor.
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14
PE

15
PE

16
OH2

17
5V

18
5v

19 |20 |21 |22

Z+

23
B+

24
A+

25

Figura 3-6 A definicdo do pino DB25 fémea

CN3 é a 2’ interface de entrada de sinal de realimentacdo de posicéo, por exemplo, o sinal de
entrada de retorno do encoder do eixo da maquina e é considerado como o segunda sinal de retorno
da posigéo.

\

SCA+
9 SCA-
4 SCB+

8 SCB-
3 SCz-

7 SCZ+

6| GND

VCC

Pl9I?

o o O O

[

Figura 3-7 A definicdo de CN3 DB9 interface do pino de tomada fémea
3.5.2 Especificacbes de ambos os pinos CN2 e CN3

O sinal de fiacdo do encoder incremental de sinal tem diferente conexado de acionamento, e seu
esquema de fiacdo é mostrada abaixo:

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

‘ Unidade de
| drive

Encoder |

AM26LS32 |

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

X=A, B, Z, SCA, SCB, SCzZ

O OH2(CN2-16) de OH1(CN2-13) na interface CN2 é usado para conectar as partes de selecdo de
circuitos dentro do eixo do servo motor, para que a unidade estd com a funcdo de protecdo de

circuitos de motor. O, 0 OH2 (CN2-16) tem sido ligado ao aterramento interno 5V.
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L

OH1 470Q

¥

Z

L[

OH2

Se os circuitos verificar as partes (OH10OH2 nédo conectadas) ndo séo criados dentro do motor, o
alarme de Err-5 da unidade de disco pode ocorrer. Neste caso, 0 OH1 (CN2-13) e o OH2 (CN2-16)

devem ser ligados em curto circuito ou o PA73 é definido como 1, e, em seguida, o alarme de

circuitos de motor é protegido.

Parametro Intervalo de | Valor
) Nome Unidade Aplicacéo
relativo parédmetro padréo
alarme de protecdo de
sobreaquecimento do 0~1 0 P,S
PA73 motor
Alarme de sobreaquecimento do motor é habilitado quando PA73 = 0;
Alarme de sobreaquecimento do motor € protegido quando PA73 = 1.

A figura a seguir é o diagrama de fiagdo do GSK AC do eixo do encoder do servo motor. Se 0s

usuarios querem usar os motores de outros fabricantes ou fazer o sinal de retorno por si mesmo, é

necessario consultar a figura a seguir.

4 A+
= 7 A-
® 5| B+
g. 8| B-
| 6 Z+
o 9 Z-
%)
")
=
0 &
1)
2N
o
© <
S o 2 | Vcc
o O
=4
o @
°OX
(o)
Q
o 3 |GND
)
>
o
o
o
@
o
! 1] PE
metal
Lado do

motor

) A——
A

-

24 | A+
12 A-
23 B+ -
11| B- S
(@]
22 Z+ ® 8_
10| Z- é D
o
S o
13 | OHl| v B
@D
16 | OH2| 3 g
o5
5 | 5v|93
6 5V|N 3
@]
17| 5v| &
18 | sV o
1 ov
2 ov
3 ov
4 ov
14 | PE
15 PE
metal

Cabo

E Lado da unidade
de drive

£
.

»l&

Lt
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Figura 3-8 Esquema de fiacdo do sensor do eixo do servo GSK

A definicdo de interface do sinal de interface do sensor do eixo do encoder do motor ZJY é como
mostrado abaixo:

Pino do | carcaca
VCC | GND | A A— | B B— |Z Z—
encoder (PE)
Pino de
1 2 3 4 7 5 8 6 9
tomada

Sinal do encoder de fiacdo do soquete industrial (soquete aviacdo) conforme mostrada abaixo:

—

tomada (lado da
solda)

N mmm———mm———

\

YELLOW [ A+ |— —+—scAH 5
—| WHITE A- = ——|scA| 9
®| BLUE B+ N —+—|SCBY 4 -
g. GREEN | B- |1 [scB{ s =]
2 | BROWN Z+ = —SCZ4_ 7 | o
— 2|ORANGE | z- L i [scz{ 3 |2 3
> L L S a
<3 N o o @
> = L b D o
0 o . . )
o0 o o LR
< 8| RED _ [VCCI— ——veel 113 3
> g| BLACK |GND|—— —4GND| 2 Q3
Q rL GND| 6 |& S
= ! =
o ! o
jab) ! o
Q. ! (¢}
Q !
Metal - Metal
Lado do eixo da %Lado da unidade
maquina__ Cabo | dodrive

Figura 3-9 O encoder TAMAGAWA TS5308N512 é considerado como um exemplo

de ligacdo para conectar a 2° posicdo do encoder e CN3
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ter cerca de 20 m, e sua distancia deve ser superior a 30 cm. Dois cabos nédo

o cabo de alimentacdo do motor e o cabo de sinal de retorno do encoder deve

podem ser usado um mesmo tubo ou ligadas entre si.

B 0 cabo de sinal deve ser adaptado o cabo de protec&o ocioso, a linha de se¢éo é

0.15mm2~0.20 mm 2 e a camada de prote¢cdo deve ser ligada com o terminal

do PE.

3.6 Exemplos diferentes de circuito de operacéo

3.6.1 Fiacdo em modo de velocidade

A. A unidade funciona no modo de velocidade de comando analégica quando PA41 e PA221

Consulte a se¢do 5.2.12 no capitulo cinco para operacao neste modo de depuracgéao.

Faixa de comando analdgico Lo *VCMD+| 14
0~10Vor DC - [*VOMD-] 15
—10V~+10/
CN1
Espggficsa\‘/;iome\;(terna *COM+ 37
’7 *COM+ | 38
*COM+ | 39
Drive habilitado#—0™~0— *SON | 24
Inicio de rotagdo CCW ™NO—%SFR | 9
Inicio de rotagdo CW- ™No— %SRV | 25
Inicio de orientagao ™NO—— STAO | 11
Segundo %Z%Z?dc;(a gelegao d NG TAP | 41
Selegédo de orientagéo 0 ™o— SP0 | 10
Selegao de orientacdo 1 ™No— SP1 | 40
Selegéo de orientagéo 2 No— SP2 | 26
velocidade de fixaco zer No—1  7ZSL | 27
Resete de alarme >o— ARST | 8
CN1
% PAO+ | 16
ag :j<><: PAO- | 1
3 & PBO+ | 17
% g. ::><><: PRO- | 2
S, PZ0O+ | 18
° UC PZ0- | 3

OXI3 Op OAISS
3p olUBWRUOIOR 3P apepiun

CN1

RDY — Pronto

7SP [ Velocidade zero de saida

) Posicéo/velocidade de
SAR cheg%da

COIN |———— ) Orientagdo completa

ALM |——» Alarme de saida

COM—|—————» conexdo DC15V~24V

COM= terra

COM

Z0UT+ DE> . )
70UT— > Sinal de saida Z

CN2

Encoder do
motor

CN3

Segunda posicag
do encoder

Figura 3-10 Fiacao de velocidade de comando analégica
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» Esta figura é oferecida apenas uma conexdo de CN1, consulte a secdo 3.2
@ (Esquema de Conexédo da unidade de acionamento) para o resto do contetdo.

» Sinal de entrada com “*” é essencial. (Consulte a se¢do 5.2.1).

A\

0 pino com 0 mesmo nome de sinal tem sido conectado, em suma, em circuito.

» 0 cabo de sinal de controle do CN1 deve ser blindado. Se a carcaga de metal do
conector tem sido articulado juntamente com o PE, que é considerado o ponto de
solda da camada de blindagem.

B. A unidade de acionamento trabalha no comando digital interno do método de velocidade
durante PA41, PA220.
Consulte a se¢do 5.2.2 no capitulo cinco para depuracgéo.

CN1 CN1
N %COM- | 37 S [22] ROY —— pronto
*COM+ | 38 o 20| 7ZSP [ Velocidade zero de saida
Q Posicéo/velocidade de
*COM+ | 39 % 5 | SAR |——— chegada
Drive habilitadob—C™0—{ #SON [ 24| @ o 21| COIN ——— ) Orientag&o completa
-~
Inicio de orientac&o ™NO—— STAO | 11 5 g 7 | ALM ——» Alarme de saida
Segunda selec¢do de ganho NG ———p Conexéo 15V~24V
O e velodidade TAP | 41 g g- 35 | COM terra
Seleggo de velocidade 0$—O™~t—— *SP0 | 10 - 36 | COM~—
[Selegéo de velocidade 1e—~o—] *SP1 | 40 g' % 23| COM-
5 ~ Z0UT+ [ >
Selecao de velocidade No— *SP2 | 26 ® 149 ><>< Sinal de saida Z
Resete de alarme L—o>o—— ARST | 8 3 Z0UT- »
o
CN1 @
z PAO- | 1
S 3 Encoder do
(]
&8 PBO- | 2
£ 2 P70+ |18
o
S P70- | 3 |
L 1Segunda posi¢ad
X{E CN3N —— do encoder

Figura 3-11 Fiac&do de comando interno de velocidade
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» Esta figura oferece apenas uma conexdo de CN1, consulte a se¢do 3.2 (0 esquema

de ligagéo da unidade de disco) para o resto do conteudo.

z

» Sinal de entrada com “*” é essencial. (consulte a se¢ao 5.2.2).

A\

» O cabo de sinal de controle CN1 deve ser blindado. A carcaga de metal do conector
foi unido em conjunto com o PE, que é considerado como o ponto de solda da

camada de blindagem.

O PIN com o mesmo nome de sinal foi conectado em curto-circuito no interior.

3.6.2 Posicao de trabalho da fiacao

Quando PA40, a unidade de acionamento funciona no modo de posi¢éo.

Consulte a se¢éo 5.3 no capitulo cinco para operar no modo de posic¢ao.

CN1

*PULS+| 42

pusode — > XX

*PULS—

comando de
enrada — > (X

28
*SIGN+| 33
*SIGN-| 34

CN1

Mostrador externo

*COM+ | 37

DC15V~24V

*COM+ | 38

*COM+| 39

Drive habilitad No—

*SON | 24

Resetar alarme SNO——

ARST | 8

CN1

PAO+ | 16

PAO-| 1

PBO+ | 17

PBO-| 2

P70+ |18

eples ap
oul01a. ap oedisod

P70-] 3

oXI3 op

OAJ3S Bp OJUaWRUOIOR 3P apepIun

CN1
22| RDY ————p pronto
iciolvelocidad
5 [ PAR [ Gggeee
71 AIM /> Alarm? de saida
35| COM———» t%?rgexao 15V~24V
36| COM-
23| COM -
19] ZoUT+—\W— > i
4 | 70UT= ﬂi} Sinal de saida Z
Encoder do
CN2 motor
|
CN3 Segunda posic¢ég

Figura 3-12 Fiacdo do modo de posicéo

do encoder
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» Esta figura oferece apenas uma conexdo de CN1, consulte a secdo 3.2 (0 esquema

de ligag&o da unidade de disco) para o resto do conteudo.

[

» Sinal de entrada com “*” é essencial. (consulte a se¢ao 5.3).

A\

O PIN com o mesmo nome de sinal foi conectado em curto-circuito no interior.

» O cabo de sinal de controle CN1 deve ser blindado. A carcaca de metal do conector
foi unido em conjunto com o PE, que é considerado como o ponto de solda da
camada de blindagem.

3.6.3 Velocidade / Posicéo de trabalho da fiacéo

Quando PA45, a unidade de acionamento funciona no modo de velocidade / posigéo
Consulte a se¢éo 5.4 no capitulo cinco para este modo de operacgéo.

Faixa de comando analégico *VCMDH 14
0~10Vor HVOMD-| 15
—10 V~+10V
CN1 S CN1
m*PUL& 42 8— 22| RDY ——— ) pronto
Pulso de comando de *PULS—| 28 " % 20| 7SP [ Velocidade zero de saida
entrada M*SIGW 33 D o 5 | PAR/SAR|————————> PosicZolvelocidade chegada
— =
*#SIGN-| 34 S ® 211 COIN » Orientago completa
CN1 a % 44 | VPO estado de saida de
Mostrador externo o5 > velocidade/posicéo
DC 15V~24V *COM+ | 37 P 7 | atm ———> Alarme de saida
}7 *COM+ | 38 % 2 35 | %COM—|——————) Conexdo 15V~24V terra
o 3
*COM+ | 39 [0} 36 | COM—
N Drive ha~bilitado ™o— *SON | 24 gr 23| COM-
Inicio de rotagéo CC O— #SFR | 9 o 19 |ZoUT+ —>
Inicio de rotagdo CW ™No— *SRV | 25 ® 4 | 70U1- 3<><7> Sinal de saida Z
Inicio de orientagéo No—— STA0 | 11
Segunda sele¢éo de ganho NG
9 de velo%idadeg TAP | 41
Selecao de orientagédo 0 >™o—] SP0 [ 10
Selegdo de orientagédo 1 ™No— SP1 |40 o N7 Smm— Encoder do
Selecéo de orientagéo 2 No— Sp2 | 26 [ | motor
velocidade zero de fixagio#—C~0—1 7SL | 27
velociadelposigao 70 0 #12_[ 12 -
Redefinicdo de alarme -—o~o—— ARST | 8 ‘
CN1 -
g | X0 i
2 PAO-| 1 S ic3
s L |Segunda posic¢ad
@ n’i’; ::><><7 PBO + |17 CN3K ———  do encoder
2 g —{PBO-| 2
>z BZO + |18
3 P7Z0- |3

Figura 3-13 modo de fiagdo de velocidade / posicdo
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Esta figura oferece apenas uma conexao de CN1, consulte a se¢éo 3.2 (0 esquema
de ligacdo da unidade de disco) para o resto do contetdo.

Sinal de entrada com “*” é essencial. (consulte a se¢éo 5.4).

O PIN com o mesmo nome de sinal foi conectado em curto-circuito no interior.

O cabo de sinal de controle CN1 deve ser blindado. A carcaca de metal do conector
foi unido em conjunto com o PE, que é considerado como o ponto de solda da

camada de blindagem.
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CAPITULO 4 EXIBICAO E OPERACAO

4.1 Painel de operacao

» Consulte a secdo 1.2.2 do capitulo para a funcdo de cada componente é descrito no painel

de unidade de acionamento do eixo do servo.

» Os detalhes de pressionar tecla de func8es sdo mostrados abaixo:

chave Nome Especificagcéo
1. Adicionar 0 nimero de série do parametro e o valor do
parametro;
2. 0 2" nivel menu pagina acima;

D) Chave “Add”

3. Aumentar a velocidade de operagdo do motor conforme
manual;
4. Motor roda CCW quando JOG é operado.

chave “Reduction”

1. Reduzir o nimero de série do parametro e valores de
parametro;

2. virar para baixo no menu nivel 2;

3. Reduzir a velocidade de funcionamento do motor conforme
manual;

4. O motor gira CW quando JOG é operado.

Chave “Return”

Retornar ao menu anterior ou cancelar a operagéo.

®©®

Chave “Enter”

Entrar no menu seguinte ou confirmar a configuracéo de dados.

Chave “Shift”

1. Selecione o Bit de modificacdo do nimero de série do
parametro;

2. Selecione o Bit de modificacéo do valor do parametro.

» Os detalhes dos indicadores do painel sdo mostrados abaixo:

Painel indicador Funcao

Especificagcédo

RUN

Indicacéo Run

O indicador acende-se quando o motor excita apos a

alimentacao é ligada.

POWER Indicagéo Power

O indicador acende quando a alimentagdo da unidade de

alimentacdo normalmente é executada.

CCw

Indicacdo CCW

O indicador acende-se quando o motor gira CCW.

Cw

Indicagdo CW

O indicador acende-se quando o motor gira CW




o Quando a funcao de posicionamento é realizada, depois que
indicagéo de ) L _ .
Sl _ . 0 motor esti parado exatamente na posi¢cdo de orientagdo,
@- OREND | orientagdo o .
7Y neste caso, a indicacao esté ligada enquanto o sinal de COIN
completa ] i
é a saida.
. No modo de posi¢éo, o indicador acende quando o sinal de
Indicador de L .
Sl chegada de posicdo PAR de saidas.
“@- PARI/SAR | chegada de _ o _
2 L ] No modo de velocidade, o indicador acende quando o sinal
Posigéo/velocidade _ .
de chegada de velocidade SAR de saidas.

4.2 Menu de exibicao

Janela do monitor de unidade de disco é tubo digital 6 bits LED, e seu contetdo de exibicdo &

controlado em termos de formulario do menu.

LEDS LED4 LED3 LED2 LED1 LEDO

Menu 1 consiste no estado de acompanhamento, definicdo de parametros,
administracdo de parametro, manual e operacao de desvio. E o resto dos bits sdo composta

pelo segundo nivel de menu e dados. Sele¢éo e operacado do primeiro nivel € mostrado abaixo:

Primeiro menu  Segundo menu

z) . |
[— -ﬂ_4> -'_ stado de monitoramento
H T dP- 000 (Consulte a se¢édo 4.3)
® @
-I:_ @ Definica 3
- ¢éo de parametros
F' 0 (Consulte a segéo 4.4)
®
®‘ I Administracédo de
@ @ EE- @ [ |parametros (Consulte a
secéo 4.5)
® @
4% Manual de operagéo
- & (Consulte a secéo 5.1.1)
®
A

@ , JOG operacéo (Consulte a
:> < @ Segao 512)
4.3 Estado de monitoramento

E um estado de monitoramento; o usuario pode selecionar diferentes estados de

monitoramento e definir o valor do pardmetro PA03. Usuério, também, podem definir e acompanhar
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o estado quando a unidade estiver ligada.

) o Exemplo de
Valor do | Monitor inicial
] Operacdo | monitorament | Descri¢céo
parametro | quando liga
(0]
Velocidade atual do motor 1000r/min
PA3=0 | |dP-5Pd
Posicdo atual do motor é reduzido para
PA3=1 dP-PaS P45806 5-bit (pulso)
% [2]
Velocidade atual do motor aumenta para
PA3=2 dP-Pob. ]
- 5-bit (x100000 pulso)
Posicao atual do motor reduz para
PA3=3 £4S8 10 .
5-bit (pulso) [2]
Posicdo do comando é aumentada para
PA3=4 gP-CPa) LB
- ] 5-bit (x100000 pulso)
Erro de posicdo é reduzido para 5-bit
PA3=5 ||dP-EPo
(pulso) [2]
valor do Monitor ) Exemplo de o
parametro inicial Operagao monitorament | Déscricao
quando liga 0
Erro de posicdo é aumentado para
PA3=6 dP-EPg) E O
= | 5-bit(x100000 pulso)
PA3=7 dP-£-9 Devolvido
PA3=8 % I 23] | Motor atual é 2.3A.
A3 n 1000 velocidade correspondente ao comando
analdgico € 1000r/min.
PA3=10 dP-Lnt [0 O modo atual do controle é de posigéo.
Frequéncia de pulso de comando de
PA3=11 | [dP-Frq F__ 124 aHene i
posi¢ao € 124 khz.
PA3=12 dP-[5 r_cll A velocidade de comando é 210r/min
PA3=13 dP-Ck Devolvido
A posicao absoluta do encoder do motor
PA3=14 | [dP-APg - 3256 posis
é 3256 3]
PA3=15 Entrada de estado terminal [4]
PA3=16 dP-olt Qe Saida de estado terminal [4]
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To be
PA3=17 dP-Lod
developed
PA3=18 movimento [5]
PA3=19 Erc- 3 o alarme n°.9 ocorre
PA3= 20 dP-dl dl 561 Tens&o de movimento DC é 567V
PA3=21 dP-dSFP M Versdo do Software
PA3=22 dP-CPL wEr 105 Versdo do Hardware
2° posicao do encoder absolute é 2577
PA3=23 | [JP-GPg 25 1] a posie
. Ela é exibida somente quando a unidade
PA3=24 dP-rES devolvido ]
é DAPO3.
DAY3025/ é adicionado a funcdo de
dP- EH monitoramento de temperatura de
superficie de radiacédo

nnn
[1] NO 0 “r’ é o cadigo de velocidade do motor, 1000 indica a velocidade do motor

nmnn
CCW 1000rmin. A o0 rotacdo inversa é exibida quando ele é girado em CW, e a unidade é

rmin.

[2] A quantidade de posicao com base no retorno do encoder do motor é composto de POS.

(superior 5 bits) e (menor de 5 bits).

Por exemplo: x 100000 + |P45806] =1845806 pulsos

Da mesma forma, a quantidade de pulso de comando de posicéo é também composta de CPO
(maior 5 bits) e CPO (menor de 5 bits).

Por exemplo: x 100000 + —1845810 pulsos

Considerando que, a relacdo entre CPO e POS ¢é

POO000| X 100000+ PO0O0O0 — PAlz. (ICO00000 X 100000 + |CO0O0O0OO))D

PA13

De forma semelhante, o erro de posi¢éo é consistido por EPO (maior 5 bits) e EPO (menor de 5
bits).

Por exemplo: m x 100000 + =4 pulsos

Quando o motor é girado para um circulo, o valor exibido de POS ¢ alterado com

mostrada abaixo:

pulso "resolucdo de encoder x 4", um pulso corresponde o menor deslocamento do

angulo do servo motor (360 ° ‘'resolucdo do encoder x 4"
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[3] Quando o encoder é fixado, o pulso de z é fixo como a posi¢éo zero. O
E CH:' - SPCI

separadamente s&o exibidos o valor de pulso do pulso de ponto zero que é

compensado pela saida de sinal de posi¢éo pelo encoder do motor e a segunda posi¢éo do encoder.

Se o numero de encoder linear é 1024, entdo a solucdo varia entre ‘dP-HPD‘ e ‘dP-SPD‘ é 0~

4095, a posicao correspondente com o valor de exibicéo é a posicéo absoluta.

A posicdo de orientacdo deve ser definida em termos do valor de exibicdo de

@ dP-APo| ou |dP-5Pao] quando a fungdo de orientagdo é realizada. (consulte a

secdo 6.6.1 para detalhes)

[4] Consulte a secdo 3.4.4, estado terminal de entrada e a secdo 3.4.5 para saida de estado
terminal de saida.

[5] A exibicdo do estado de operacgdo:

- N Servo mostrado como
ro- umj . habilitado

_arc F Servo ndo é mostrado
roTur como habilitado

O método de operacado de chamar o acompanhamento do estado € a seguinte:

Por exemplo: Existem dois métodos para chamar o atual |dP-RPa| estado, que é mostrado
abaixo:

Método 1: selecionando o estado de monitoramento direto..

-

L

]

|

|
-

o_ @ [

v

ressione
4 vezes

<

&

=

T o-
O
] «—| !
=55 B
[ @ (w}

Método 2: O estado de selecdo de monitoramento é realizada com base em parémetros.
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@ Pressiong
2 vezes|

E:‘@
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3
co
m
m
|
g
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m

v

ressiong
4 vezes

@

=
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<—

ﬁ

=
]
1
= ® =
[l
<«
[ }

&
!
- un
2T

PR-
Pressione Alimentacéo é
@ 2 veze ligada novamente
PR- @
l @ l @ l Depois que 0 motor
gira um circulo.
PR- 3 ec- + 0000

I L A

@ > No método, + [ indica que a unidade detectou o pulso Z, ele é exibido como

um valor exato.

» No método 2, |E 0| indica que a unidade n&o verificou o pulso Z, o valor

exibido é estocastico e ndo pode considerar como valor de referéncia. O |- [JJJ

pode ser exibido quando o motor é girado em circulo.

4.4 Definicdo de parametros

Quando o parametro estiver definido, o valor atual é Valor Padrdo Depois que o
parametro foi inicializado; Neste caso, o valor atual é Valor inicial Depois que 0s

parametros do motor padrdo sdo restaurados.

® a operacdo de restauracéo do parametro padrdo do motor:

Parametro s ) Intervalo de . L
) Descrigdo Unidade . Padréo Aplicagéo
relativo parametro

Modificacdo de senha do

PAO=315 | parametro
O parametro além PAL, PA2 pode ser modificada quando PA0315;

0~9999 315 P, S

PAl Tipo de codigo do motor 0~30 0 P,S

O motor (ZJY208—7.5—B5) configuracdo do pardmetro padrdo mostrado no exemplo, o codigo

de tipo deste motor é 24 verificado no apéndice A, ou seja, PA124.
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. Pressione duas
@ Pressione 7 vezes @ vezes
Os dados s&@o
modificados, e o bit 0 &
="+ _sempre iluminado em. =
@ modificagéo de dados i @

sdo confirmados, e 0

ponto de bit 0 é
iluminado para fora. E,(L{

385 ‘
Pressione 2 .
@ Pression | ® | @ Pressione
M
L

alimentacéo

3
4—
Ca

®ﬁ
®
®

0

13
<_|
©

O

D
<_I
©

NN

M
«| !
®I

O ponto flash é

T
0
'
]

& ©
®

O ponto flash é

|
ressione 4
vezes l @
3 modificado na
%| pOosicao zero.

O bit de @ 1 segundo
S
I

®

l modificagéo do
3 | SEAFE|IF Al GH]

5 ponto flash é
= | deslocado para um
| digito.

p——

@ > 385 E uma senha especial para definir o parametro de motor padréo. O PA1 pode ser
modificado apenas quando PA0385.

» 0 parametro relacionado com o motor é escrito por padrdo em termos de operacéo
do parémetro padrdo do motor, o usuario também pode julgar se o parametro
padrdo da unidade de disco é adequado para o motor da unidade com base no valor
(consulte o Apéndice A) PAl parametro. O funcionamento do motor pode ser
irregular, se o valor do parametro de PA ndo corresponde com o cddigo de tipo do
motor.

» 0 parametro pode ser afetado depois de introduzir o _ neste caso, o valor de

pardmetro modificado s&o respondidas o controle imediatamente. Se vocé ndo

estiver satisfeito com o valor de parametro modificado, pressione o @ em vez do

@, o valor do parédmetro é alterado em um anterior.

o a operacédo de parametro inicial:

1.0 @ é controlada enquanto a unidade de disco esta ligada, o valor atual da unidade de
disco é considerado como o valor padréo;

2. Se a segunda posi¢cao do encoder ndo estiver ligado com CN3, o alarme de Err-24 pode

ocorrer, e é necessario definir o PA661; Se o sensor de temperatura do motor ndo for ligada o sinal
OH1 CN2 (CN2-13) e o alarme de Err-5 podem ocorrer, e € necessario definir PA731,;

3. A operacdo inicial foi executada ap6s a gravagdo de parametro é realizada EE-SEL
° Passos para modificar o valor PA24 de -2045 para 2045:
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A chave @ funcdo deslocamento é introduzido no conjunto de pardmetros.

L
0
' —
y
L
L
o
c
LI @

®©
>
>

5

3
@Pressione
3 vezes

@Pressione
2 vezes

o
LM
LM
| ]
[
-
L

co €
_

-C

@ressione 2 i @
vezes

)
e
T
)
i
l_ﬂ
i

)
L
iy
.
Sy

@ No exemplo acima, adicionar diretamente pelo grau no LED2-bit utilizando a tecla
shift, -45 ndo sera alterada em 1045, mas - 451000=955, e este resultado é calculo de

unidade de disco.

4.5 Administracdo de parametro

Na administracdo de parametro, a escrita de parametro, leitura, backup e recuperacéo
de backup, bem como a operacéo de chamar o pardmetro padrdo, que sdo descritas na unidade de

disco. A relacdo da memoéria de dados da administracéo de parametro é mostrada abaixo:

O sistema EEPROM Meméria

esta ON parameter area
Paergéﬂ%ro Memory :> érEeF? F\()jg l\elarémetro
T S ey o Bt
e TS
wEe  mm o hmmme,

® EE - Definicdo do Parametro escrito, Isso significa que o pardmetro na memoéria é gravado
para a area de parametro EEPROM. Apenas o valor do parametro na memoaria € alterado depois que
0 usuario tenha modificado o parametro e o valor original pode restaurar quando ligar da proxima vez.
Se vocé deseja alterar o valor do pardmetro perpetuamente, escreva o valor do parametro para a

area de parametro EEPROM, que o valor modificado pode ser utilizado apds o ligar mais tarde.
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® EE-rd Parametro leitura, Isso significa que os dados na area de parametro EEPROM sé&o
lidos na memoria, e esse processo pode ser executado automaticamente uma vez que a
alimentacéo esteja ligada. No inicio, o valor do parametro de memoéria € o mesmo que a area de
parametro da EEPROM. O valor do par@ametro na memdria pode ser alterado se o usuario tiver
alterado o parémetro. Quando o usuario ndo esta satisfeito com o parametro modificado ou o
parametro € desordenado, € melhor ler o pardmetro e os dados na area de parametro EEPROM
podem ser lido para a memdéria novamente, e os parametros sao recuperados para o valor inicial
qguando liga.

® EE — bA Parametro backup, Escreva os pardmetros da memoria para a area de backup
da EEPROM. Esta funcdo é definida para impedir que o usuério modifique indevidamente o
parametro e ndo possa voltar para o pardmetro inicial. O backup de parAmetros deve ser executado
apos a capacidade do motor seja depurada pelo usuario.

® EE -rs Recuperacdo backup, Ler os pardmetros de area de backup da EEPROM para a
memoria. Esses parametros devem ser escritos para a operacao, caso contrario, € o valor do
parametro original apés a alimentacéo é ligada.

® EE-dEF Chamar o padrdo, Isso significa que o padrdo dos parametros relativos de algum
motor é lido na memoria e escrito para a area de parametro EEPROM, os parametros padrdo do
motor podem ser usados quando a energia é ligada na préxima vez. (Consulte a secdo 4.4 para
configuracédo do parametro).

O funcionamento da administracdo de parametro € a seguinte:

Parametro
lido Sucesso na

Backup de GEACE | {E_In I5H| operacao
@ ®EE- bB parametro _‘

Recuperacao @
EE- r5 de backup

o iy

— Recuperacéo_|
Ec-dEF do padréao
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Por exemplo: a operacao de leitura do parametro € mostrada abaixo:

alimentacéo

] (1]
@ Pressione 2
vezes

| O ponto flash &
L modificado no bit 0.

@Pressione 5
vezes

P H - El O ponto flash é

== _modificado no bit 0.

1gnmn
480,
v @ modificacao
|—i Dﬂ Os dados séo modificados, e o
e, bit 0 € sempre iluminado.
l Afirma-se a modificagéo de
Ll n |_= dados, e o bit 0 & iluminado para]
| U fora.

Pressione
2 vezes

1 segundo

| GERE[FE Al GH
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CAPITULO5 DEPURACAO

7

O método de depuracdo é apresentado com base na avaliacdo do parametro PA4 neste

capitulo.

Paréametro o ) Intervalo do | Valor o
) Significado Unidade R . Aplicacéo
relativo parametro padrao

Selecao de trabalho 0~5 1 P,S

PA4=0: modo posicéo;

O sentido de rotacdo e o angulo do motor sdo atribuidos pelo pulso digital ou
comunicacdo de dados, a unidade de acionamento gira o rotor do motor que é
realizado em termos de velocidade e dire¢do especificada. Seu angulo (posicao)
e a velocidade podem ser controladas.!

PA4=1: modo de velocidade;

O sentido de rotacdo e velocidade do motor sédo atribuidos pela tenséo
analdgica ou comunicacao de dados, a unidade de acionamento gira o rotor do
motor que é realizado em termos de velocidade e direcdo especificada.

PA4=2: Operacdo Manual;

No menu Sr-, a aceleracdo ou desaceleracdo pode ser realizada
PA4
pressionando ‘A e V.
PA4=3: Operacéao JOG;

No menu Jr- , o CCW ou CW operacao pode ser realizada pressionando

‘A e ¥’ na definicao de velocidade JOG pelo parametro.
PA4=4: A ser desenvolvido;
PA4=5: modo de posicao/velocidade.

Neste modo, o VP de ponto de entrada (deslocamento da posicdo e
velocidade) esta OFF, apdés a habilitacdo, a unidade de acionamento vai ser
trabalhada em um modo de velocidade; Quando o VP de ponto de entrada
estiver ligada, a unidade de disco em primeiro lugar executa a funcédo de

orientacdo e, em seguida, muda para o0 modo de posicdo até o VPO (estado de

posicéo e velocidade) que é a saida do sinal.

Geralmente, uma nova unidade de disco deve ser realizadas 4 etapas, que sdo mostradas
abaixo:

Fiagao \ | Definicdode | ———| Operagdode |—— | Funcao de
correta parametro depuracgao basica depuracao
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Neste capitulo é principalmente descrito as trés etapas anteriores, para que 0 usuario possa

usar com facilidade o dispositivo de unidade de servo. Consulte o capitulo seis fungdo depuracdo

para funcdo de depuracdo que pode ser executada dependendo das diferentes necessidades dos

usuarios.

Gy

recomenda-se que a operacao de JOG ou manual seja realizada sem conectar o
carregamento quando o usudario utiliza a unidade pela primeira vez. Certifique-se
de que a unidade e o motor estejam funcionando normalmente depois em
funcionar ou instalar e se os parametros padrdo do motor adaptado foram
afetados

Depois que a unidade de acionamento e o motor funcionam normalmente, o sinal
de controle CN1 pode ser ligado enquanto o carregamento ndo esta ligado, a
depuracdo e a operacdo podem ser executadas no modo de velocidade, posicéo
ou outros.

o carregamento pode ser ligado apés o sinal de conexdo, configuracdo de
parametro e motor funcionando sdo depurados normalmente, a operagdo pode

ser realizada com carga.

5.1 Manual de Operacao JOG

Em primeiro lugar, a fiacAo é executada corretamente em termos da figura a

seguir.Recomenda-se que a carga do motor ndo conecte primeiramente

It is not necessary to connect
the CNL1 interface whenthe  [CNJ|
operation is operated easily.

Three-phase = fan
AC380V I KM1
MCCB :
\.“\o O/;/ R
: of C s U Motor
_p\.\'\o T g_
PE @
8
e P é
[oX
Brake resistance 2
>

Nota: Consulte a secdo 3.2 do esquema de conexado de unidade 2 unidade para controle de KM1.

A verificacdo é executada antes que a alimentacao é ligada até que a fiacdo esteja correta, e a

descricdo é mostrada abaixo:
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Item de deteccao

Método de detecgéo

Se a especificacdo da unidade de disco,

motor e resisténcia de freio sao

Verifique neste manual para a unidade de disco,

motor e a placa de identificagéo da resisténcia de

Se liga corretamente o disjuntor ou contator;

Consulte o Apéndice B para a selecdo de
equipamento periférico.

Afiacdo R, S, T, PE, P, Be U, V, W, PE séo

conectadas corretamente.

Confirmar a fonte de alimentacdo no local; Use

um multimetro para medir se for necessario.

Se o sinal de realimentacdo sensorizados

esta conectado apropriadamente.

Consulte a secdo 3.5 deste manual do usuario

Se o0 parafuso do terminal principal do

circuito é fixo;

Verifique se as pecas estdo soltas usando a

chave de fenda.

primeiramente, o ventilador de refrigeracéo
do motor é desligado para verificar se o

sentido de rotacao esta correto.

O ventilador de

extensdo do eixo terminal para o final do motor,

refrigeracdo sopra para a

se a sua direcdo é incorreta, qualquer duas fases

do cabo de alimentacdo. U. V e w do ventilador

A alimentacdo pode ser ativado apdés a conexdo ser confirmada. A seqiiéncia de tempo é

mostrada abaixo:

Power supply input

ON

Without alarm With alarm

(R,S, T) —
Alarm output Hi<o.53 «
(ALM) ‘
Drive enabling OFF
(SON) ‘
Ready (RDY) OFF |

5.1.1 Manual de operacgao

ON OFF ON (

=

mg<— ON —

2msi \‘

«— OFF OFF

Depois que a unidade de acionamento esta ligada, a exibicio normal é [+ 8], Se ocorrer

uma anomalia na unidade de acionamento, emite um cédigo de alarme ; tentativa para

resolver o problema (consulte a anormal e solucéo de problemas no capitulo oito) ap6s o codigo de

alarme for emitido.
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|Notice

B Quando o usuario opera a unidade de acionamento do eixo pela primeira vez,

chamar a janela de monitorizacdo atual do motor apds a alimentacdo ser

primeiramente ligada . Monitore a corrente do motor em tempo real, depois que o

SON estiver ligado, se a corrente exceder o avaliado, a fiacdo do motor esta

incorreta ou a configuracdo do parametro do eixo do servo é improépria. Nunca

hesite em cortar a energia imediatamente se este caso vir a ocorrer, verifique a

fiacdo ou o parametro de configura¢do, ou 0 motor pode estar danificado.

B Se o0 encoder do motor ou a segunda resolucdo do encoder de posicdo ndo for

1024, sera necessario definir a resolucdo do encoder correto manualmente. O

parametro tem sido escrito, depois que a alimentagdo estiver ligada, portanto, a

proxima operacédo pode ser executada.

Pardmetro Intervalo do | valor

) Significado Unidade Aplicacéo
requerido Parametro padréo
PA4 Selec¢do de trabalho 0~5 1 P, S
PA33 Habilitagdo interna 0~1 0 P,S

Manual de passos de operacéo (PA4=2) é como mostrado abaixo:

1. O |[r - (] é exibida imediatamente, enquanto a unidade

estlver ligada, que é uma janela de controle de velocidade de

operacao do motor.

=
0
]

o
X wJ
g o

®|5| ®

u
=
1

twice

L

1
mm
(N

> m@) m®

Acceleration

(]
i

Deceleration

iE]

2. O servo motor padrdo correspondente ao parametro padrdo é
chamado para fora a partir da unidade de disco e o parametro correto
gue PAL deve ser definido. (Consulte a secdo 4.4 para o método de

operacao).

3. Definir PA4=2, e o modo manual é selecionado.

4. Definir PA33=1, habilitag&o interna (Certifique-se se a rotacdo do
eixo do motor ndo é perigosa antes de habilitar); a habilitar interna é

cancelada quando a configuracdo PA330.

5. Entrar no menu manual em termos de figura a esquerda (a

configurac&o anterior do parametro € ignorada)...

6. Segurar @ 0 motor acelera, solte o botdo, os restos de

velocidade inalterados;
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Segurar @ , 0 motor desacelera a zero, e, em seguida, ele

acelera na direcdo oposta, hovamente.

5.1.2 Operacéo JOG

Depois que a unidade de disco esta ligada, normalmente, o - [/ sera exibido, se a

unidade tem anomalias, o cédigo de alarme pode ocorrer, consulte a anomalias e

Solucéo de problemas no capitulo oito para liquida-lo.

Notice

Quando o usuério opera o eixo da unidade de acionamento pela primeira vez,
chamar a janela atual de monitorizacdo do motor apdés a alimentacdo ser
ligada. Monitore a corrente do motor em tempo real, depois que o SON estiver
ligado. Se a corrente ultrapassar o avaliado, a fiagdo do motor estara incorreta
ou a configuracdo do parametro de unidade é imprépria. Nunca hesite em cortar
a energia imediatamente se este caso ocorrer, e verifigue a fiacdo ou o
parametro de configuragdo, ou o0 motor pode estar possivelmente.
possivelmente.

Se o0 encoder do motor ou 22 posicdo do encoder linear ndo for 1024, é
necessario definir a resolucéo do encoder correto manualmente, o parametro é
escrito , depois que a alimentacao estiver ligada, portanto, a proxima operagao

pode ser executada.
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Parametro

requerido

o ) Intervalo de | Valor ] .
Significado Unidade . . Aplicacao
parametro padréo

PA4

Selec¢do de trabalho 0~5 1 P,S

PA21

Definicdo de velocidade
r/min —6000~6000 | 300 S
de operacao JOG

PA33

Habilitagdo interna 0~1 0 P,S

A operacéo de JOG é também operada pelo painel do operador mesmo como operacdo manual.

As etapas da operacao de JOG (PA43) sdo mostradas abaixo:

1. O |r - 0 imediatamente é exibida, enquanto a unidade esta
ligada, que é uma janela de controle de velocidade de operacéo do

motor.




23
o

Press
thrice

ca

W

I

Positive Y Negative

2. Chame o parametro padrdo correspondente do servo motor na
unidade de disco, o par@metro correto PA1 deve ser definido. (Consulte

a secdo 4.4 para a operacao).

3. Definir PA4=3 para selecionar a operacéo JOG;
Definir PA21=500, a velocidade JOG é definida para 500 r/min.

4. Definir PA33=1, habilitag&o interna. (Certifique-se de que a rotacéo
do eixo do motor ndo pode existir antes de habilitar) (Set PA33=0,

habilitagéo interna é cancelado).

5. Entre no menu JOG com base na figura a esquerda (A configuracao
anterior do paradmetro for omitida).

6. Segure @ o motor funciona com base na velocidade de 500 rmin
definida por PA21;
Segure @ , 0 motor funciona opostamente definido por PA21;

Solte o botdo, o motor para na velocidade zero.

Gy

Quando a operacdo de JOG ou manual € realizada, e se a anomalia, tais como a

vibracdo e o ruido do motor, é gerado, o parametro de velocidade de PA5, PA6 e

PA8 deve ser depurado. Consulte a secdo 6.1 para detalhes (A explicacdo do

parametro depuracéo recurso basico).

5.2 Modo de velocidade crescente

5.2.1 Comando analégico de tensao

(1) Em primeiro lugar, a fiacdo deve ser ligada corretamente em termos de secéo 3.6.1 (A);

Observe que os sinais de entrada necessarios devem ser conectados na lista a seguir:

Sinal de entrada | Nimero do 5
Funcéo
necesséaria terminal
O terminal comum do ponto de entrada é o terminal
*COM+ CN1-37,38,39 ) i
de entrada de energia controlavel
*VCMD+ CN1-14 o
Entrada de comando de tenséo analdgica
*VCMD- CN1-15
*SON CN1-24 Sinal de habilitacdo de servo
*SFR CN1-9 PA46=1, CCW inicia para entrada;
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PA46=0, esta permitido sinal de habilitacdo de
acionamento.

PA46=1, CW comeca a entrada;

PA46=0, dasabilita.

*SRV CN1-25

(2)Em segundo lugar, a conexo correta é confirmada, asegure que os sinais de entrada globais

estdo OFF; os pardmetros necessérios sdo definidos apds a alimentacéo for ligada.

Paréametro
) Descrigcdo do parametro
requerido
PA4=1 Selecéo do modo de velocidade
PA22=1 O comando de velocidade seleciona o comando externo de tenséo analdgica.
A velocidade do motor correspondente a 10V analdgicas padréo é 6000rmin.
O intervalo de velocidade correspondente a 10V A t/min
L, . 226200 [~y
o valor de fabrica € 10V correspondente a 6000r/min. if\izzﬁooo )
Por exemplo: se PA42=5000,
10V comando correspondente ao motor PA42=600 |-, —
o,/ —
PA42=6000 | velocidade 5000r/min, BT 4
5V comando correspondente ao motor
velocidade 2500r/min, 4
1V comando correspondente ao motor AN
velocidade 500r/min.
O intervalo de tensao analdgica externa de comando é
indicado como —10V~-+10V;
O comando de tenséo é positivo, e 0 motor
comeca e gira CCW,
PA45=0 o ]
O comando de tensao € negativo, € 0 motor
PA46=0
comeca a CW.
PA45 — _
O comando de tenséo é positivo, € 0 motor
comeca e gira CW;
PA46 PA45=1 o ,
O comando de tensao € negativo, € 0 motor
comeca a CCW.
O intervalo de tenséo analégica externa de comando é
indicado como 0~—+10V.
PA46=1 SFR is ON, e o motor inicia CCW;
PA45=0 . o
SRV is ON, e o motor inicia CW.
PA45=1 | SFR is ON, e o motor inicia CW;
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SRV is ON, e o motor inicia CCW.

(3)Operacéo de depuracéo basica

1. O conjunto de parédmetro obrigatério € concluido, a operacdo de gravacdo de parametro é
executada (refere-se a operacgao na administracdo de parametro na secéo 4.5).

2. O comando minimo analdgico € oferecido e 0 SON é ON, SFR (ou SRV) é ON e, em seguida,

o motor deve ser operado com o comando. Neste caso, os indicadores, tais como 'RUN',
'CCW' ou 'CW', estdo iluminados para cima neste painel.

Quando PA460, o SON e o sinal SFR devem ser definidas como ON, o motor pode ser ligado
e animado, e entdo SFR é um sinal de subsidio de habilitacao.

Analog
command
-n

\4

Drive enabling

ON
(SON) OFF OFF
Enabling j
permission (SFR) OFF ON OFF ON
4 ms 2ms 4ms 2ms

Ready (RDY)  OFF ON OFF ON OFF
Speed (n) 0 )
t1}

> e

PA46=0 Seqléncia de tempo de opera¢édo do motor

@’ E necessario definir o tempo de aceleracdo adequada (t1PA39) e tempo de
desaceleracdo (t2PA40) para garantir que o motor seja iniciado ou interrompido de
forma estavel.

Geralmente, quando a inércia de carga € maior, € importante adicionar a aceleracéo
adequada ou o tempo de desaceleracdo, para evitar a ocorréncia de alarme (Err-2)
da unidade de acionamento.

» 71 Quando t3 indica PA740 na figura, a habilitacdo é cortada. O procedimento do
motor para aleatoriamente e consulte a explicacdo para o PA74.

Quando PA461, a alimentacdo do motor é desativada apdés SON estiver ON; s6 0 motor pode ser

animado, depois que a alimentacao é ativada quando o SFR for ON (ou SRV esté ligado).
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Analog
command

Drive enabling
(SON) Oﬁ

OFF| ON OFF

0

v

i
!

ON OFF

|

CCW rotation
start (SFR)

CW rotation
start (SRV) OFF \ ON | OFF| ON
v o
Ready (RDY)  OFF | ON | OFF | ON OFF‘ON OFF
n |
Speed (n) 0 | I /
-n m

PA46=1 Seqléncia de tempo de operagdo do motor

Observar a corrente do motor, monitorando o . O valor atual exibido ndo pode

exceder o um nominal do motor em estado normal. O comando analdgico (é indicado pela

velocidade) também pode ser visto pelo . E igual a velocidade exibida por dP-5Pd

Quando o motor esta normal.

3. Ampliar o comando analégico gradualmente e melhorar a velocidade de operacédo do motor
passo a passo, neste momento, monitorar se a vibragdo e o ruido sdo gerados, a
velocidade € estavel, e se a corrente do motor excede o valor nominal quando o motor é
operado.

4. Quando o motor funciona com velocidade nula para a velocidade maxima positiva, ou desde
a velocidade zero até a velocidade maxima negativa, normalmente, o usuario pode depurar

outras funcgdes.

As anomalias e as solu¢des dos problemas abaixo durante o0 modo de velocidade de comando

analégico:
Ndmero
. Anomalias na depuracéo Solucéo de problemas
de série
Ndo ha dados na janela de - )
_ i Verifigue o sistema de comando e cabo
1 monitoramento ap6s 0 comando i
o ) controlavel
analdgico for oferecido;
A janela de monitorizacdo dP-oul | | Verifigue a configuracdo de "parédmetros
¢ com alguns dados, ap6s a | hecessarios” ou o cabo de sinal permitido.
2 habilitacgdo, mas o [dP-GPd| esta E conveniente verificar o 10 no conteddo
sem dados, o comando de velocidade | datela. [dP- in]. (Consulte a secéo 3.4.4
aparece, mas 0 motor ndo é operado. | ponto de entrada do interruptor)
3 Os sentidos de rotacdo do motor séo | Consulte a secao 6.2 do capitulo seis para
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diferentes; a mudanca do sentido de rotagdo do motor.
Uma anomalia pode ocorrer, tais | 1. Verifique se o cabo esta correto.
como a vibracdo ou ruido; o eixo | 2. Consulte a secdo 6.1 do capitulo 6 para
4 motor vibra quando a orientagcdo € | mais detalhes (recurso basico de
realizada; explicacdo de depuracdo do parametro)
1. Detectar o modo de comando de recurso
5 O motor s6 funciona em sentido Unico; e verifique o ajuste de PA46;
2. Detectar o modo de comando de recurso
e verifique o ajuste de PA46;
Comando de 0V é oferecido, o motor | Consulte o ajuste de deslocamento na
° podera mover-se um pouco; secao 6.6.2 no capitulo seis.

5.2.2 Comando digital interno

(1Em primeiro lugar, consulte o diagrama de fiagéo na Figura (B) na secédo 3.6.1 para conectar,

nota que os sinais de entrada necessarios devem ser ligados da seguinte forma:

Sinal de entrada i} . .
» Numero do terminal | Fungéo
necessaria
O terminal comum do ponto de entrada é o
*COM+ CN1-37, 38, 39 ) ] i
terminal de entrada de energia controlavel.
A habilitacdo do motor pode ser controlada
*SON CN1-24 separadamente no servo ativando o modo de
sinal.
*SPO CN1-10 Selecao de velocidade 0
*SP1 CN1-40 Selecao de velocidade 1
*SP2 CN1-26 Selecéo de velocidade 2

(2T onfirmar a conex&o correta, manter todos os sinais de entrada sdo OFF, o parametro obrigat6rio

é definido apos a alimentacgéao é ligada.

Parametro
) Descrigdo do parametro

requerido

PA4=1 Sele¢do do modo de velocidade

PA22=0 | selecéo interna do Comando de velocidade.

PA24
Padréao de ) I/0 estado de selecéo de velocidade

~ Velocidade de
comando .

PA30 - operagao SPO(CN1-10) | SP1(CN1-40) | SP2(CN1-26)
interno
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0 r/min OFF OFF OFF
Velocidade

PA24=1000 ) ON OFF OFF
interna 1
Velocidade

PA25=-500 ] OFF ON OFF
interna 2
Velocidade

PA26=2000 ) ON ON OFF
interna 3
Velocidade

PA27=-3000 ] OFF OFF ON
interna 4
Velocidade

PA28=5000 ) ON OFF ON
interna 5
Velocidade

PA29=3000 ] OFF ON ON
interna 6
Velocidade

PA30=10 ] ON ON ON
interna 7

(3Dperacéo de depuracio basica

1. Apos a configuragdo do pardmetro necessério e o parametro escrito for realizado (veja a

explicacao do funcionamento da gestdo de parametro na secéo 4.5).

2. Primeiramente, o SON é definidos para ON, o motor é animado apés a alimentacao ser ligada
e manteve a velocidade zero, neste caso, a luz do 'RUN' é indicada para cima neste painel.

Entdo, o SPO é definida como ON, o motor deve ser operado com base na 'velocidade interno 1,

a velocidade é de 1000 rmin pelo padr&o. Ver o fluxo da corrente por [dP-1 |

Observar a corrente do motor, monitorando o . O valor atual exibido ndo pode
exceder o um nominal do motor em estado normal.

3. O SP1 e SP2 sao definidas como ON (consulte a figura a seguir); o motor funciona

separadamente na velocidade interna em sete etapas diferentes. Verificar se a vibracdo ou

ruido de funcionamento do motor é gerado, a velocidade é estavel e corrente do motor excede o

valor nominal.
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Motor’ s speed

Internal speed 54—

Internal speed 6 —
Internal speed 3 -—

Internal speed 1 —
Internal speed 7 |—

Internal speed 2 —

Internal speed 4+—

SPO(CNL-10) OFF| ON

SP1 (CN1-40) OFF ON

SP2 (CN1- 26) OFF

ON T

4. Outras fungbes do usuario pode depurar e quando as operagdes dos motores estdo normais

com base na velocidade interna de sete passos.

Geralmente, as anomalias e solucdes de problemas sdo mostrados abaixo quando o modo de

comando digital interno de velocidade for executada:

Serial
N Anomalia durante a depuragéo Solugéo de problemas
0.
1 Sentidos de rotagdo dos motores sdo | Consulte a se¢do 6.2 no capitulo seis para a
diferentes; mudanca de direcdo dos motores;
Ruido e vibracdo do motor sdo gerados; . o
) ) _ | Consulte a segdo 6.1 para descricdo de
2 e o motor vibra quando a orientacédo é . R o
) depuracdo do paréametro de recurso basico.
realizada;
O estado de selecéo de entrada de sinal | Checar para avaliar a entrada
3 de velocidade € consistente com a | do sinal é correto ou n&o, (consulte a se¢&o
velocidade do motor. 3.4.4 para ponto de entrada do interruptor)

5.3 Modo de posicao de operacao

(1Tonsulte o diagrama de fiag&o na Figura (B) sec&o. 3.6.2 para conectar, nota que os sinais de

entrada necessarios devem ser ligados da seguinte forma:

Numero do

Sinal requerida Funcéo

terminal

*COM+

CN1-37, 38, 39 O terminal comum do ponto de entrada é o terminal
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de entrada de energia controlavel.
*SON CN1-24 Sinal de habilitacdo do servo
*PULS+ CN1-42 Entrada de comando de posi¢cao, modo de entrada é:
*PLUS- CN1-28 1. pulso + direcéo;
*SIGN+ CN1-33 2. CCW pulso + CW pulso;
*SIGN- CN1-34 3. pulso perpendicular fase A/B.

(2Tonfirmar a conexdo correta; manter todas as entradas de sinais OFF, que 0s parametros

necessarios sao definidos apds a alimentacéo é ligada.

100

Paréametro
) Explicacdo de parametro
requerido
PA4=0 Sele¢édo do modo de posicéo.
Funcéo de equipamentos eletrénicos de comando de posicéo:
PA12 é o comando de pulso coeficiente Mdltiplo;
PA13 é o coeficiente de divisao de freqiiéncia comando de pulso.
PA12=1 | Defina a relagdo de desmultiplicagdo eletronica de comando de posicéo para
PA13=1 | Combinar com os varios comandos de pulso. A férmula de relacdo de
g— 1 CRPA12Z L ZD
transmisséo eletronica é: 5 CDPAI3 4C zM ,
(Consulte a se¢ao 6.5.1 do capitulo 6 para mais detalhes)
A selecao do pulso de comando de posi¢éo: direcao de pulso.
PA14=0: pulso + direcéo;
PA14=0 | PA14=1: CCW pulso + CW pulso;
PA14=2: duas fases de pulso perpendicular de entrada; (Consulte a se¢éo 3.4.3
no capitulo trés para entrada de comando de posi¢ao)
Direcdo de comando de posicéo € inversa.
PA1LS PA15=0: comando de posi¢cdo "modo padrao”;

PA15=1: comando de posicdo "CW modo de rotacao inicia". (Consulte a secao

6.2 no capitulo seis)

(30peracado de depuracéo basica

1. A configuracéo de parametro obrigatério é terminada, e o parametro de operacao de leitura é

executada (consulte a explicagcdo do funcionamento do [EE-SEE| na secdo 4.5 para a gestdo de

parametro).

2. Em primeiro lugar, o SON é definido como ON, o motor é animado apds a alimentacéo ser

ligada e manteve a velocidade zero, neste caso, a luz do 'RUN' é iluminada para cima neste



painel. O motor de comando de pulso de posicdo ofereceu uma menor frequéncia que deve

operar.

Veja a corrente do motor por monitoramento . Normalmente, o valor atual exibido ndo
excede a corrente nominal do motor. Quando PA12 e PA13 séo todos definidos como 1, a unidade

pode ler o nimero de impulsos de comando de posicdo depois de realizar um comando
por|dP-CPol, que é igual ao nimero de pulso exibido com |dP-PeS|. Quando a relacéo de
transmisséo de elétrons n&o for 1:1, o nimero de impulsos de |dP-LPa| deve multiplicar a relacdo

de transmissao de elétrons.

O motor pode ser acionado com o modo de direcao de pulso como segue:

Cccw CW
SON(CN1-24) OFF | ON -
H
| s JUUTUUUUUUUUL U
Pulso + Linha( F Y- - H UL
de direcéo SIGNJ L
H
o A L |
Posigéo de [ H
entrada do sinak g L
H
_ ~ +PAO L
Posigéo de seud% H
do sinal PBO L

@ A unidade de disco pode ser tratada como uma frequéncia quadruplicada por
ndmero de impulsos de sinal de posicdo de entrada A, B (ou SCA, SCB),
independentemente da relacdo de transmissdo de elétrons, quando o comando de

posicdo de entrada de quatro pulsos, correspondente ao motor de rotagdo

o

equivaléncias de quatro pulsos (uma equivaléncia de pulso é igual a , C

resolucdo de encoder), no entanto, um sinal de saida de posicao executa um pulso.

3. Aumentar a velocidade do comando de posi¢cdo gradualmente, melhorar a velocidade de
operacdo do motor passo a passo, ao mesmo tempo e verificar se 0 motor tem vibragdes ou ruido, a
velocidade é estavel ou corrente do motor excede o valor nominal.

4. Quando os motores podem ser operados com o comando seguido dentro da velocidade
nominal, os nimeros de posicéo de pulso de comando exibido com [dP-LPo| séo igual ao exibido
com 1dP=Po3l b tanto, o usuario pode depurar outras funcdes.

Geralmente, as anomalias e solugéo de problemas sdo mostrados abaixo quando a posi¢ao de
modo é executado:

Serial

N anomalias e depuracao Solugédo de problemas
0.
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O motor ndo funciona apos habilitar se Verifique a fiagdo de comando e a

ha dados observados no |dP-[Po ; unidade de controle de instrucéo.
) dP-CPo| significa que os dados | Verifigue o sinal de habilitacdo e o

existem, mas o motor ndo funciona; conjunto de parametros necessarios

, . _ _ | Consulte a segéo 6.2 do capitulo seis,
Sentidos de rotacdo do motor ndo sdo L .
3 ] para a mudanca de direcdes de rotacéo
consistentes;
do motor

) ) ) . i Consulte a secao 6.1 do capitulo seis para
Anomalias, tais como vibrag&o ou ruido L . .
4 a explicacdo da depuracdo de parametro
pode ocorrer; ) )
de funcionalidade de base.

Observe que o modo de fonte de
) ) . comando deve ser a selecado, e o conjunto
5 O motor s6 funciona em sentido Unico; _
correto deve ser realizado com base em

PA14.

1. Verificar o tratamento de protecdo do

Os dados exibidos por [dP-LPo| ¢é

6 incompativel com o nimero de impulsos

cabo de sinal de controle.

2. Longe de ser a fonte de interferéncia

de fontes do comando
forte

5.4 Velocidade / Modo de posicéo de operacao

(1Tonsulte o diagrama de fiacdo na secdo (B) da Figura 3.6.3 ligar, nota que os sinais de

entrada necessarios devem ser ligados da seguinte forma:

Sinal de entrada | Nimero do .
Funcao
necessaria terminal
O terminal de entrada comum é o de entrada de
*COM+ CN1-37,38,39 )
controle de energia.
*VCMD+ CN1-14 o
Pontos de entrada de comandos tenséo analdgica.
*VCMD- CN1-15
*SON CN1-24 Sinal de habilitacdo de servo
PA46=1, CCW inicio de rotacédo de entrada;
*SFR CN1-9 PA46=0, sinal autorizado de habilitacdo de
acionamento;
PA46=1, CW inicio de rotacdo de entrada;
*SRV CN1-25 o
PA46=0, disabilitado.
Deslocamento de velocidade/posicdo: (A funcdo é
*VP CN1-12 _ .
ativada quando PA4 é igual a 5)
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estado de saida de velocidade/posicao. (Ele é ativado
*VPO CN1-44 )
guando PA4 é igual a 5)
*PULS+ CN1-42 Modo de entrada de comando de posicao:
*PLUS- CN1-28 1. Pulso + direcéao;
*SIGN+ CN1-33 2. CCW pulso + CW pulso;
*SIGN- CN1-34 3. pulso Perpendicular fase A/B

@onfirmar a conexdo, mantenha todos os sinais de entrada OFF, os parametros necessarios

séo definidos apés a alimentacao ser ligada.

Parametro

requerido

Explicacdo de pardmetro

PA4=5

Selecdo do modo de velocidade / posicéo

PA22

Selegéo de comando de velocidade: PA22=0, comando de velocidade interna;
PA22=1, comando de velocidade de tensdo analdgica externa.

O comando de tenséo analdgico externo € indicado como -10V~

+10V;

Comando de tensdo é positivo, 0 motor comeca
PA45=0 | CCW;

Comando de tensdo é negativo, o motor comeca CW;

PA46=0

Comando de tensao é positivo, 0 motor comega CW;
PA45=1 | Comando de tensdo é negativo, 0 motor comeca
CCw;

O comando de tenséo analégico externo é indicado como 0~+
10v

SFR is ON, o motor inicia CCW;
SRV is ON, o motor inicia CW;
SFR is ON, o motor inicia CW;
SRV is ON, o motor inicia CCW,

PA46=1 | PA45=0

PA45=1

PA76

Modo deslocamento do modo de posicao, para a velocidade do motor.

O modo de velocidade/posicdo, o modo de transicdo é selecionado a partir do
controle de posicdo para o controle de velocidade.

PA76=0: Quando VP pular para OFF, alternar para o modo de velocidade apés o
comando de posicdo de operacao de controle.

PA76=1: Quando VP pula para OFF, deslocar-se para o controle de velocidade

imediatamente, independentemente da conclusdo do comando de posicgéo.

PAT77

velocidade/posicao desloca a posicao de referéncia.

Quando a unidade de acionamento é deslocada do controle de velocidade para

103



Unidade de acionamento do eixo Série DAP, DAY AC Manual do usuario

104

o controle de posicéo, ele pode ser pesquisado e para na posicéo de referéncia
definida pelo PA77 em termos da velocidade de posicionamento definida por
PA55 e aguarda o comando de posicéao.

(Consulte a funcdo de orientacéo da se¢éo 6.6.1 para todo o processo)

PA12=1
PA13=1

Funcéo de equipamentos eletrbnicos de comando de posicao:
PA12 é o coeficiente de multiplicacdo de comando de pulso;

PA13 é o coeficiente de freqiiéncia-divisdo de comando de pulso.

A relacdo de transmissdo eletronica de comando de posi¢do € definida para
corresponder os comandos de pulso. Sua férmula de calculo € mostrada abaixo:
§ CD PA13 4C zZM

(Consulte a secdo 6.5.1 no capitulo seis, para o método de -calculo

pormenorizado)

PA14=0

E 0 modo de pulso de comando de posicao: direcdo de pulso

PA14=0: Pulso + direcéo;

PA14=1: CCW pulso + CW pulso;

PA14=2: Duas fases de pulso ortogonal de entrada; (consulte a se¢do 3.4.3 no
capitulo trés para entrada de comando de posicéo)

PA15

Direcdo de comando de posi¢ao inversa

PA15=0: Posi¢édo de comando “modo padréo”;
PA15=1: Posigdo de comando “modo padrdo”; (Consulte a secao 6.2 capitulo
seis)

(3Dperacéo de depuracio basica

1. A operacdo de gravacdo de parametro é executada apés a configuracdo do parametro
obrigatério é criada (consulte a especificacdes de operagcdo da administracdo de
parametro na secao 4.5).

2. velocidade e posicao desloca-se com base no estado de entrada de VP (CN1-12):

Isto é: VP (CN1-12) é ON, a unidade de acionamento é o modo de posi¢cdo e a funcéo é

consistente com ele quando PA40;

VP (CN1-12) é OFF, a unidade de acionamento é o modo de velocidade, e a funcao é

consistente com ele quando PA41.

processamento de mudanca é mostrado abaixo:



Ponto de
entrada vP OFF ON OFF
Velocidade do i
motor !
Velocidade } Orientar para a
inicial posicao de PA77
Mude para o modo
de velocidade apds
a PA760 que
Orientagao preencha o
de — PASS comando de
velocidad% | posicao
! 5 Modo de Modo de 3 ' Modo de
‘ velocidade ‘ posicéo 3 velocidade
Ponto de i
saida VPO
OFF ON OFF

Figura 5-4-1 O interruptor de processamento em PA76=0

Ponto de
en\t;gda OFF ON OFF |mediatam§ntée mude
_ | para o modo de
Velo%gfgre do | velocidade quando o
! comando de posic&o
|
|

Velocidade Orientar para a PA761 nao termina.
inicial posicéo de PA77

Orientacdo | PASS5
de velocidade
0! Modo de Modo de ! Modo de
< velocidade ‘ posicéo / i velocidade
Ponto de
saida VPO OFF ON OFF

Figura 5-4-2 O interruptor de processamento em PA76=1

3. VP (CN1-12) sinal estd em estado OFF, pelo padréo, que a unidade é depurada no modo de
velocidade em primeiro lugar. Consulte a secéo 5.2.1 para obter detalhes.

4. Apos a velocidade de modo de operacdo é normal, que a unidade pode ser deslocada
diretamente para o modo de posi¢éo, no caso da habilitagdo do motor.

Quando VP (CN2-12) é ON, a unidade é deslocada para o modo de posicdo em termos de
sequéncia de tempo da Figura 5-4-1 ou 5-4-2; Neste caso, o sinal VPO (CN1-44) é conduzido com

COM-. A operacao de depuracao é realizada com base na sec¢éo 5.3.

O caso anormal pode ser referido separadamente no modo de velocidade e no modo de

posicao durante o modo de velocidade e posicdo de solugéo de problemas.
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CAPITULO 6 FUNCAO DE DEPURACAO

6.1 Descricdo do parametro basico da capacidade de depuracao

w: A figura a seguir € sobre o ajuste de parametro de capacidade béasica de unidade de
acionamento. Usuario deve ajustar alguns parametros em termos de diagrama esquematico
seguinte devido as diferencas de motor ou de carga durante o uso, para que a rotacdo do
motor pode ser trabalhada em nivel elevado. A unidade podera nédo ser executada de forma

estavel devido ao sobre ajuste

PA24~PA30
Comando
0—10v PA46  PA43 g Interno PAS
—0 Filtro do
-10v~+10V_—-©o—> comando—» PA6
analégico PA 22 coeficiente
de %anho
e
PA10  PAll s velocidade Q> corrente | T M
PAL? a(ljn 0 Filtro de A PA4 al integral
T Al " e " aliment| >
S  PAl4 PA13 aimenia acao —
8 - Coeficiente de
Q o m =0 filtragem de
® Pulso 33 23 o retomoda [(PA8
Q—p| d | 23 EEE velocidade
3 entrada = 3 253 [ Y
3 o Q oD
2 -
=3 PA9 Frequéncia <
quadrupla

Figura 6-1 Ajuste de par@metros do recurso basico
Usuario deve chamar o parametro padrao do motor nos termos do (apéndice A) correspondente
para o tipo de cédigo do motor quando o motor € depurado. Se uma anormalidade ocorrer, tais como
a vibracao, ruido, falha e torque insuficiente quando o motor é operado, e o pardmetro de recurso
basico deve ser depurado. Geralmente, na figura acima, os parametros de velocidade devem ser

ajustados em primeiro lugar, e a de posicao é posterior.
6.1.1 Método de Depuracao

® PA5 (ganho proporcional de velocidade):

® Quanto maior o valor de ganho proporcional de velocidade PA5, maior serd a rigidez do
servo e, vice-versa. No entanto, a vibragdo (uma voz anormal no motor) pode ocorrer quando o valor
excede muito quando Iniciar ou parar. Adicionando ou reduzindo 50 de uma vez baseado no valor

padrdo quando o usuario depura e, em seguida, observa o resultado. Geralmente, a solugdo de PA5

€ 500~2000.

106



® PAG6 (coeficiente integral de velocidade):

Quanto maior for o coeficiente da integrante de velocidade PA6, mais rapido é a resposta do
sistema, o sistema pode ser instavel quando o valor for ultrapassado, e a vibracdo pode ocorrer;
Quanto menor for o valor, mais lenta sera a resposta. A integrante pode reduzir quando a
configuracéo for pequena, e ndo puder ser diminuida, o erro de estado estacionario. Por exemplo, a
orientacdo do eixo sempre oscila (0 motor vibra) mesmo se a orientacdo ndo existir quando a
orientacdo do motor for realizada, e a definicdo do valor de PA6 for reduzido. Quando o usuério
ajustar, aumentar ou diminuir 1 por padrao e, em seguida, observar o efeito. Observe que a solugéo
de PA6 é 1~20.

O ganho proporcional de velocidade e do coeficiente de integracdo deve ser depurado
proporcionalmente com base nods tipos de cargas detalhadas do servo motor. Geralmente, quanto
maior for a inércia de carga, menor € o valor de configuracdo. No caso do sistema de vibracao nédo
for emitida, dois valores de pardmetro devem ser definidos maior quanto possivel.

A curva de resposta é gerada pelo comando com carga de uma inércia para a conducédo de um
motor de passo. Consulte a Figura 6-2.

Curva 1 indica que a curva de entrada de passo de velocidade é exibida quando PA60, a
caracteristica do motor é suave, o correspondente dinamico sera mais lenta e ocorre um maior erro
de estado estacionario.

Curva 2 indica que a curva de entrada de passo de velocidade é exibida quando a avaliacao
tanto PA5 como PAG6 sao apropriados, a rigidez do motor sera moderada e a resposta dindmica sera
rapida;

Curva 3 indica que velocidade de passo de entrada curva seja exibida quando o PA5 é menor e

PA6 é maior, a superacdo instantdnea é o maximo e a vibragdo do motor é facilmente

causada.
superacgao

: : A estado de

r/min mkstanta(n‘ea 3 velocidade
m estaciondrio +5%
o Erro de estado estacionario
ms
0 | |

Figura 6-2 A resposta da curva de entrada pelo comando de passos
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® PAS8 (coeficiente de filtracdo de retorno de velocidade):

Quanto maior o valor do coeficiente do filtro de retorno da velocidade , mais rapida sera o retorno da
velocidade. Se o valor é excessivo, um ruido eletromagnético pode ocorrer no motor; quanto menor
o valor de definicdo, mais lento serd a resposta do retorno da velocidade; Se o valor do conjunto é
demasiadamente pequeno, a onda de velocidade é aumentada, pode ocorrer até mesmo a vibracao.
Usuario pode aumentar ou diminuir 50 vezes seu valor padréo e, em seguida, observar o resultado
guando os parametros estdo sendo ajustados. Observe que o valor minimo do PA8 nédo deve ser
inferior a 50.

® PA9 (ganho proporcional de posicéo):

A posicdo da unidade de acionamento adota o simples ajuste de P. Quando a funcdo de
orientacdo é realizada nos modos de velocidade e posicéo, a funcdo de fechamento da posicao é
habilitada.

Quanto maior o valor do ganho proporcional de posicdo, mais rapido o comando de posicao
responde, e maior sera a rigidez. Se o valor for demasiado grande, a vibracdo ocorre no motor
causado pela posicdo intermédia quando o motor € iniciado ou interrompido; quanto menor a
configuracdo do valor , mais lenta sera a resposta , e maior sera o erro seguido. Adicionar ou reduzir
5 vez o valor padrdo quando o usuario ajusta e, em seguida, exibir o resultado. Observe que o
intervalo de PA9 da solucéo é 25~60.

PA10 (ganho de posicdo de alimentacdo), PA1l (coeficiente de filtragem da posicdo da
alimentacao):

PA10 ajusta a velocidade com as informacdes de velocidade do comando de posicao, o valor da
configuracdo é ampliado, enquanto o erro seguido é reduzido, a superagao instantanea e a vibracao
do motor podem facilmente ocorrer.

Na verdade, o PA11 controla 0 comando de posi¢cdo, quanto maior o valor, mais rapidamente
responde o comando de velocidade de passo, a posicdo de saturacdo e vibracdo pode ser
controlada enquanto muda a velocidade do comando. Quando a velocidade é transformada, menor
sera o valor da configuracdo, menor sera o resultado do controle de alimentacédo, e menor sera a
vibrac&o causada pelo controle da alimentacéo.

Geralmente, PA10 (ganho de posicdo de alimentacdo) e PA11 (posicdo de freqiiéncia de corte
do filtro passa-baixo de alimenta¢édo) ndo sédo usados eventualmente.

® PA43 (coeficiente filtro do comando analégico):

Quanto menor for o comando analégico de filtragem de frequéncia de corte, mais forte sera a
capacidade de supressdo do sinal de interferéncia, quanto menor for o valor, mais lento
responderd o comando de velocidade e vice-versa. Aumentar ou diminuir 50 vezes em cada
mudanca, com base no valor padréo quando o usuario ajusta e, em seguida, observar o resultado.

Observe que o valor minimo de PA42 ndo pode ser inferior a 50.
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6.1.2 Aplicacdo do rosqueamento rigido 4

O rosqueamento rigido pertence ao segmento de usinagem sob o posi¢cao término no processo

de usinagem, por isso é muito necessario para a unidade de acionamento que possua a maior

rigidez do servo. A resposta ao comando deve ser rapida, e o erro de seguimento de posicdo deve

ser reduzido tanto quanto possivel. Portanto, o0 maior ganho de velocidade da unidade de disco deve

ser definida, neste caso, a velocidade do motor deve ser menor quando o rosqueamento rigido é

realizado, devido a isso o motor pode vibrar em alta velocidade. A resposta ao comando deve ser

rapida, e o erro de seguimento de posicao deve ser reduzido tanto quanto possivel. Portanto, o maior

ganho de velocidade da unidade de disco deve ser definida, neste caso, a velocidade do motor deve

ser menor quando o rosqueamento rigido é realizada, devido a isso 0 motor pode vibrar em alta

velocidade.

TAP (CN1-41) é OFF

O PA5, PA6 e PA42 sdo habilitados, e o tempo de aceleracdo

ou desaceleracao é determinado pelo PA39 ou PA40.

TAP (CN1-41) é ON

O PA78, PA79 e PA80 sao habilitados, e o parametro de

tempo de aceleracdo ou desaceleragéo € desabilitado.

Parametro ] Intervalo do )
) Nome Unidade . Padrao Aplicacéo
relativo parametro
Comando analdgico de 10V
corresponde a velocidade
maxima quando o segundo | r/min 0~15000 6000 S
PA78 ganho de de velocidade é
habilitado.
TAP (CN1-41) é valido quando esta ON, e funciona na mesma forma que PA42.
(Consulte o comando de tensdo analdgica na se¢do 5.2.1 para detalhes)
Segundo ganho
. _ Hz 10~3000 1000 S
PAT9 proporcional de velocidade
TAP (CN1-41) é valido quando é ON, e funciona na mesma forma que PAS. (Se
referem ao método de depuracdo na secao 6.1.1)
Segundo coeficiente
) ) 1~3000 10 S
integrante de velocidade
PA80 _ _ :
TAP (CN1-41) é vélido quando esta ON, e funciona na mesma forma que PAG.
(Consulte o método de depuracdo na se¢éo 6.1.1)
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Os trés parametros também estéo ligados com o cédigo do tipo de motor; os valores padrdo sao
diferentes dependendo dos tipos de motores. Consulte o PA42 e PA5 PA6 para o método de
depuracao. Quando o rosqueamento rigido é realmente executado, amplificar os valores de PA79 e
PAB8O, tanto quanto possivel, aumentar a rigidez de velocidade, a vibragéo deve ser evitada quando
0 rosqueamento rigido é executado. Geralmente, recomenda-se que o intervalo do parametro deve
ser indicado como PA79(1000~2000), PA80(1~10).

6.1.3 Aplicacao do terceiro ganho de circuito de velocidade

O DAP, DAT A unidade do eixo do servo série DAP, DAT é adicionada ao terceiro ganho
proporcional de parametros de posicao e velocidade, como bem o terceiro coeficiente integrante de
velocidade, que é usado para ajustar a funcéo de orientagcdo do eixo; ou seja, o terceiro ganho de

parametros habilitados quando o sinal SATO é de baixo nivel.

STAO (CN1-11) esta | PAS, PA6 e PA9 sdo habilitados; PA7, PA38 e PA4l sdo
OFF desabilitados.

03 ganho do parametro PA7, PA38 e PA41 sdo habilitados;
PA5, PA6 e PA9 sao desabilitados.

STAO (CN1-11) esta

ON
Parametro L . Intervalo do | Valor L
Relativo Descrigéo Unidade barametro vadréo Aplicagéo
3 ganho
proporcional de 20~1000 500 S
posicéo
PA7 Quanto maior for o ganho proporcional, mais rapida sera a resposta do comando
de posicao, e mais rigida sera. A vibracdo pode ocorrer devido a superacao de
posicdo quando 0 motor comeca ou para se seu valor é excessivo. Quanto
menor o valor da configuracdo, mais lenta a resposta e o erro é entdo
aumentado.
3 ganho
proporcional de 10~3000 700 S
velocidade
PA38 Quanto maior for o ganho proporcional de velocidade, mais rigido sera o servo.
No entanto, a vibracdo (voz anormal que pode geral no motor) pode ocorrer
guando iniciar ou parar e se for excessiva; Quanto menor for o valor, mais lenta
sera a resposta.
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3 coeficiente
. . 1~3000 5 S
integral de velocidade

Quanto maior for o valor de coeficiente de integrante de velocidade, mais rapido
PA41 sera a resposta do sistema. No entanto, o sistema pode tornar-se instavel
guando o valor da configuracdo é excessivo, e a vibracdo pode ocorrer. Quanto
menor for o valor, mais lenta sera a resposta. Tente definir o valor maior, quando

0 sistema esta sem qualquer vibracéo.

A vibrac&o do eixo devido a alta carga de inercia saindo nos diferentes aplicativos ocasionam
guando a orientacdo do eixo do motor € executada. A orientacdo do eixo pode ser concluida com
éxito ap6s o terceiro ganho conforme o conjunto de caracteres da tabela acima. Em geral, a
diminuicdo do PA41, PA7 e PA38 até que o eixo mantenha-se no ponto de orientacdo quando existe

a vibracdo do eixo durante sua orientacao.

Nota: Geralmente, o valor da configuracdo da PA38 deve ser mais de 500, e um da PA7

nao pode ser definido como menos de 25.
6.2 Deslocamento entre os sentidos de rotacédo do Motor
Critérios de definicao:

1. Apenas quando todos os parametros da unidade de acionamento sédo definidos para valores
padréo;
2. Sinal do encoder do motor (ou a 2 posicéo da entrada de sinal de retorno ) A/B fase de pulso

de entrada é:

Fase A | —L

E entdo, tanto para o0 modo de velocidade ou de posicdo, a relagdo entre o comando e a
direcdo de rotacéo estdo de acordo com o conjunto’ padréo'.
B Modo Reverso:
No caso da fiacdo do servo motor ndo mudar, a direcdo de rotacdo do servomotor sera "Modo
reverso" para a unidade de acionamento.

1. Modo de posigdao:

Uni
Parametro Intervalo do . L
) Nome dad . Padréo Apliccéo
relativo parametro

Direcdo reversa da posigdo de
0~1 0 P

PA15 comando

PA15=0: manter o sentido original de comando;
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PA15=1: entrada inversa de pulso no comando.

Comando | Defini¢cdo padrao (PA15=0) Modo reverso (PA15=1)
[Aor scaT [ [ ][ [A orSCAT | [ ] [ ]
sorsce T [ 11| (. cw “BOSBI [
>~ CW
Comando ) CAOM C [EAO Eplnipl
ccw Bo T1[1[1[ BO_T L[ LI [
LED Exibe que a velocidade do motor € um | LED Exibe que a velocidade do motor é um
valor positivo; valor negativo;
Indicador de painel CCW é ON. Indicador de painel CW é ON.
[A orSCAT | [ [
cw BOrsCB [
PAO._T1 T LT L
Comando C [D °
cwW BO_T LI LT L
LED Exibe que a velocidade do motor € um | LED Exibe que a velocidade do motor é um
valor negativo; valor positivo;
Indicador de painel CW é ON. Indicador de painel CCW é ON.

2. Modo de velocidade:

Parametro Intervalo de

elativo Descricéo Unidade parametro padréo Aplicacéo
Comando analdgico reverso
/CCW, CW inicio de rotacéo 0~1 0 S
reversa
1. Quando o comando analdgico opcional é indicado como—10V~10V: (PA46=0)
No caso de PA45=0, o motor roda CCW ou CW Quando o comando analdgico é
positivo ou negativo;

PA45 No caso de PA45=1, o motor roda CW ou CCW Quando o comando analdgico é

positivo ou negativo;

2. Quando o comando analégico opcional é indicado como 0~10V: (PA46=1)

No caso de PA45=0, o motor roda CCW ou CW Quando o sinal de inicio de rotagéo é

realizado CCW ou CW.

No caso de PA45=1, o motor roda CW ou CCW Quando o sinal de inicio de rotagéo é

realizado CW ou CCW.
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Definicdo padréo (PA45=0)

Modo reverso (PA45=1)

LED Exibe que a velocidade do motor & um

valor negativo;
Indicador de painel CW é ON

AorscAl | [ | [ ] [A or SCAT | [ ] [ ] _
[B oscB T | || ] 1 BorSCB T [ | [ |
SFR
comando > [PAM (" Epliplinl
(PA46=1) PBO T [ [ | [ PBO T 1 [ [ 1]
LED Exibe que a velocidade do motor € um | LED Exibe que a velocidade do motor é um
valor positivo; valor negativo;
Indicador de painel CCW é ON. Indicador de painel CW é ON
AOrSCAT | [ [] AorsCAl | [ | [ [
[B orSCB T [ [ [B oscBT | [ 11
SRV
command (e UL > [PAM
(PA46=1) PBO_T 1L LT [ PBO_T | [ [ 1
LED Exibe que a velocidade do motor € um | LED Exibe que a velocidade do motor é um
valor negativo; valor positivo;
Indicador de painel CW é ON Indicador de painel CCW é ON.
AorscAl | [ | [ ] [A orSCAT | [ | [ ]
N [B oscBT | [ [ 1] BorSCB [ | [ | [ ]
Positive
voltage > [PAM [PAO L
(PA46=0) PO [ [ [ [ ] 1. PBO_T [ | LI
LED Exibe que a velocidade do motor € um | LED Exibe que a velocidade do motor é um
valor positivo; valor negativo;
Indicador de painel CCW é ON. Indicador de painel CW é ON
AorscAl | [ [ [ [
_ [Bor sce] || L] [
Negative
voltage C [ > [PAM
(PA46=1) PBO_T1LJ LT [ PBO_T | [ [ 1

LED Exibe que a velocidade do motor € um
valor positivo;
Indicador de painel CCW é ON.

6.3 Posicdo do sinal de saida

O sinal de retono da posicado do encoder pode ser saida pela interface CN1 da unidade de

acionamento.

113



Unidade de acionamento do eixo série DAP, DAY AC Manual do usUario

Forma de | Nome do sinal de | Nome do

. Funcéo
saida saida terminal
Diferente PAO+ CN1-16 Sinal de retorno da posi¢do de encoder fase
saida PAO— CN1-1 A
Diferente PBO+ CN1-17 Sinal de retorno da posicdo de encoder fase
saida PBO— CN1-2 B
Diferente PZO+ CN1-18 Sinal de retorno da posicdo de encoder fase
saida PZO— CN1-3 Z

Eixo do
servo motor

oz

PAB6=1) PAG9=0 PA71=1 [ lpAT0=0
—o0—> —o0—> —o0—>

CN3| Posicéo

@ PAB6=0 PAGo=1 | | L) PA71=0 PAQ and PA70=1 do sinal

CN1

ba.l4

PBO de saida
reverse

e|dnipenb

eiouaN|

Segunda posi¢éo
do encoder

A figura acima indica o processamento do sinal de posi¢éo de retorno do encoder de entrada para a
saida.

Existem duas formas de onda de saida quando a freqiiéncia quadrupla ndo estédo selecionadas::

Padrao Reverso

l [ I I L o I I

EN PR N e L
PAO PAO _|

. Intervalo
Parémetros ) .
) Descricéo de Pardrdo | Aplicagéo
relacionados A
parametro
Selecdo de sinal de entrada de retorno da
s 0~1 0 P, S
posicao

PA66=1, o sinal de encoder do motor é tratado como um sinal de entrada de
PAG6 posicao:

PA66=0, o segundo sinal de entrada de posi¢do é considerado como o sinal de
posicdo de entrada, neste caso, 0 CN3 deve ser conectado no segundo sinal de
retorno do encoder de posi¢do. Caso contrério, pode ocorrer a avaria de unidade de
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acionamento Err-24.

Selecao de sinal de saida de posicao 0~1 0 P,S

PA69=0, o sinal de encoder do motor é tratado como sinal de saida de posi¢ao;

PA69=1, O segundo sinal de entrada de posi¢do é considerado como o sinal de

PA69
saida da posi¢céo, neste caso, CN3 deve conectar ao segundo sinal de retorno de
posicdo do encoder. Caso contrario, pode ocorrer a avaria da unidade de
acionamento Err-24.
Sinal da posicéo de saida reversa 0~1 0 P,S
PA70=0, Manter a relagé&o original do sinal de saida do retorno da posicdo CN1:
PA70=1, a relacdo de posi¢céo de fase do sinal de saida do retorno da posicdo PA e
PB é reverso, conforme figura mostrada a seguir:
PA70 .
90°: % PA70=0 PA70=1
PBO §§
Selecdo de frequéncia individual de sinal de
. : 0~1 1 P,S
saida de posicao
PA71=0, o sinal de saida do retorno da posi¢cdo ap0s a saida de frequéncia
PA71

quadruplicada de CN1;
PA71=1, a frequéncia quadruplicada ndo é realizada para a saida do retorno da
posicédo, que é o sinal inicial.

6.4 Paradade freio

Se o freio do motor para ou interrompe automaticamente por friccdo mecanica, pode ser

selecionada, definindo o PA74 durante a operacdo da unidade de acionamento quando o sinal
habilitado estd OFF.

Parada do freio € um método de parada geral da unidade de disco. Por um lado, a energia que

causou junto a parada do motor saiu pela resisténcia de freio, por outro lado, na unidade de disco é

adicionada um torque reverso para o motor para que 0 motor seja parado imediatamente.

Parada automética € quando a unidade de acionamento € desligada da poténcia do motor

guando a habilitagdo estd OFF; o motor supera a inércia do eixo de rotacdo do motor para parar

lentamente dependendo do atrito mecanico.

Parametro ) Intervalo de )
) Descrigéo ~ padréo Aplicacao
relativo parametro
Selecdo do método de parada 0~1 1 P,S
PA74
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Senvo ON| <00 OFF

@] motor é parado

PA74=0 | automaticamente com base | " !

no atrito mecéanico. K Q

Stop natural

. Servo ON| Servo OFF
A parada do freio do motor (o

PA74=1 |tempo de paragem & nd :

determinado pelo PA40) |

Stop de freio ¢

6.5 Funcao depuracao do modo de posicao

6.5.1 Relacédo de engrenagem eletrénica de posicdo do comando

Quando a engrenagem de velocidade mecanica é controlada, as "funcdo de engrenamento

eletronico” pode ser definida e 0 movimento motor igual para o comando de entrada para um valor

opcional, ajustando o parametro de servo, independentemente da proporcdo de desaceleracdo da

magquina e a resolucdo do encoder.

Parametro Intervalo
) Descricao Unidade R Padréo Aplicacéao
relativo Parametro
Posicdo pulso de comando
PA12 o o 1~32767 |1 P
Muiltiplo coeficiente
Coeficiente de divisdo de
PA13 freqiéncia de comando de 1~32767 |1 P
pulso de posicédo

E muito conveniente coincidir com as fontes de pulso, definindo os parametros PA12 e PA13

para que um bom distinguibilidade pode ser adquirida para os usuéarios (pulso em mm).

Velocidade atual =velocidade de comando de pulso x G x taxa de desaceleragao mecanica

Minimo de carga de deslocamento atual = minimo de langamento de pulso de comando x G x

taxa de desacelera¢@o mecanica.

Gy

Quando a relacdo de transmissao eletrénica g ndo é 1, o restante pode induzir a
operacdo de divisdo de desmultiplicacdo, neste caso, pode ocorrer 0 erro de
posicdo, o erro maximo é a menor quantidade de rotacdo do motor (minimo de

distinguibilidade).

A operacdo de relacdo de transmissao eletronica de posicao é a seguinte:

116



| CRPA12 L ZD

S= 5 CDPAL34C ZM

— G_PAl2_4CZM 5 CD

"PA13 L ZD | CR

1

G: taxa de engrenamento eletrbnico,intervalo recomendado 50

<G<50.

C: Resolucéo do encoder do motor

L: parafuso de chumbo (mm);

ZM: nimero de engrenagem do terminal de parafuso (no caso a desaceleracdo do
gabinete).

ZD: numero de engrenagem do terminal do motor;

&: minimo da unidade de comando de saida do sistema (mm/pulso);

I: deslocamento do comando (mm);

S: deslocamento atual (mm);

CR: coeficiente Miltiplo de Instrucdes de controle de unidade de comando

CD: Coeficiente de divisdo de freqiéncia do comando de unidade de controle

instrucao.

[Por exemplo]: O sistema de maquina é 980TD, seu motor é conectado diretamente com
parafuso eixo (avanco de 6 mm), a resolucdo do encoder do motor é 1024 e o comando multiplo e
coeficiente de divisdo de freqiiéncia ndo sédo considerados, em vez disso, célculo da relacdo de
engrenagem eletrénica da unidade de acionamento, a seguinte descricédo é a solugéo:

Solucédo: o motor é conectado diretamente ao eixo dos X, neste caso, a ZM: ZD1; Geralmente,
o deslocamento do comando S=1 é igual ao deslocamento real; por outro lado o minimo de saida de
unidade de comando do sistema de ixo X 980TD, o & 0,0006 mm quando é realizada a

programacao de raio,segue a formula abaixo:

_PAL2_ 4x1024 o oo 128

G_PA13 6 375

O parametro PA12 é definido para 128, e PA13 é definido para 375.
6.5.2 Posicao do sinal de chegada

PAR (CN1-5) é o sinal de chegada de posicdo no modo de posicao.
O pulso que permanecem no contador de erros de posicdo € menor ou igual ao valor da

configuracdo PA16, a unidade de acionamento é considerada como a posicdo de chegada, neste
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caso, este sinal é realizado com o terminal comum de COM-.

Pardmetro s Parametro s Parametro .
. Descrigéo ) Descrigdo . Descrigcéo
relativo relativo relativo
Intervalo de chegada
. Pulse 0~30000 20 P
de posicéo
Quando o restante de pulso dentro contador de erro de posigéo for menor ou
PAL6 igual & definicdo de valor PA16, a unidade de acionamento é considerada
como a posicéo de chegada, o sinal de chegada de posicao PAR esta ligado,
caso contrério, ele é desligado.
Velocidade
do comando Velocidade
[ do motor
//
/
//
/J
Erro de —PA16
pOSicao
,
PAR (CN1-5
( )ON OFF ON
Parametro ) Pardmetro ) Parametro )
. Descricéo . Descricéo . Descricéo
relativo relativo relativo
Intervalo de verificacdo de | x100
o 0~999 400 P
erro de posi¢éao pulso
PAl17 Quando o modo de posicéo é operado e o valor do contador dos erros de posicéo
excede o valor do parametro PA17, o alarme de erro de excesso de unidade servo
pode ocorrer. (Consulte a se¢éo 8.2 para solucdo de problemas de Err-4)

6.5.3 Sinal de intertravamento do eixo de fiagdo

Atualmente, a fim de realizar algumas operacdes na maquina, como a interface externa de
perfuracdo, rosqueamento, etc.; o equipamento mecanico de fixacdo € instalado no eixo. O eixo
pode ser bloqueado apdés o equipamento de aperto for instalado garantindo a precisdo e a
estabilidade do seu processo de usinagem. A fim de resolver os problemas entre a fixacdo na
maquina e o torque do motor, ao mesmo tempo, controlar a unidade de servo e reduzir o torque

guando o sistema CNC controla os equipamentos de fixacdo. O torque do eixo do motor da unidade

do servo pode ser reduzida, controlando o eixo de fixacdo de sinal de bloqueio (ZSL).
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Parametros s ) Intervalo de . L
) Descricao Unidade . padréo Aplicacéo
relativos parametros

Tempo de atraso de | ms 0~32000 300

. . S, P
blogueio do eixo

PAL10 Reduza o tempo de atraso de torque do motor apos o lado que é preso no eixo
seja travado.
Aviso: PA110 nao faz o parametro do usuario. E melhor consultar com a pessoa

profissional da GSK, em primeiro lugar, se ele precisa ser ajustado.

PA110, sua funcdo é que garantir que o eixo seja absolutamente fixado pelo equipamento
mecanico e, em seguida, reduzir o torque do motor, neste caso, a posicdo do eixo ndo se desloca
durante a fixacao.

A sequéncia de tempo de travamento do controle do eixo CNC é mostrada abaixo

Sinal de aperto do eixo (CNC EE ON
— magquina fixagao
equipamento)

Y

o Sem | —

Eixo é fixado fixag&o | fixacdo

Bloqueio de sinal de ZSL v

(unidade de servo |

CNC—sspindle) de fixacéo OFF | t ON

do eixo ¢

t=PA110+CNC Tempo de
A atraso
Torgue do eixo do N
motor

2
>

ZSL é considerada como o sinal da funcéo universal, que é tratado como sinal de bloqueio do
eixo no método de posicao.

Quando a peca esta sendo concluida e o eixo de fixagdo de equipamento ¢ liberado, o sinal ZSL
deve ser definido como OFF, o eixo produz o torque novamente e, em seguida, posiciona-se para o
travamento do eixo. A posicdo do eixo pode deslocar-se um pouco se o0 equipamento mecanico de
fixacdo for liberado; a posicdo do eixo pode ser retornada para o travamento do eixo e depois 0 ZSL

desliga.

6.6 Funcao de depuracdo no modo de velocidade

6.6.1 Funcéo de orientacao

Funcdo de orientag&o: E muito necessario alterar ou medir a ferramenta, a orientac&o pode ser
rapida e precisamente realizada com base no sinal de retorno da posi¢do do encoder do motor ou
esta segunda posicao do encoder, para na posi¢cao presente (posicao de parada do eixo de rotacao
do motor, ou do eixo), que € chamada de funcdo de orientacdo. A unidade de fungédo de
posicionamento compde-se de um Unico ponto de posicionamento ou de varios pontos de
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posicionamento.
Precisdo de orientacdo: A precisdo de orientacdo é indicada pelo minimo de orientacédo de

erro de &ngulo 6 , quando o eixo de orientacao é realizado, a férmula a seguir € mostrada abaixo:

6_360°_90°
4C C

Formula 1——

Posicdo
central

entdo, a precisao de orientacdo é 6.
C: resolucao de posicao de retorno do encoder;
4C: Numero de pulso do codificador de posicionamento ap6s frequéncia quadrupla.
entdo, quando o 1024 encoder incremental linear é selecionado, a precisédo de orientacdo &
+0.088°.

@ Quando a orientacao real é executada, geralmente, o erro de orientacdo é +180degC,

devido ao erro da unidade mecéanica.

Na aplicacdo de orientacdo, o menor comprimento do arco de um eixo de orientacdo
relacionados com o eixo, ou 0 comprimento da corda do arco menor é indicado na precisdo de
orientacdo Por exemplo, a maquina gira, e sua orientacdo de perfuracdo é executada no circulo
externo da peca redonda; a configuracdo da ferramenta é realizada entre o centro de usinagem e o
eixo da maquina de no caso de fresamento, a precisédo de orientacdo depende néo s6 da resolucéo

do encoder do motor (ou eixo), mas também do didmetro do circulo de orientacdo, consulte a

512 %Sln%oo S

seguinte formula:

Foérmula 2——
D: Didmetro do circulo de orientacéo
0;: A preciséo de orientag&o é indicada com base no comprimento da corda do circulo de

orientacéo

Também pode ser realizada usando a seguinte:

Formula 3—— .
Posicao
central
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02: A precisdo de orientagdo é indicada com base no comprimento da corda do circulo de

orientacao

@ Podemos tirar uma conclusé@o a partir de formulas 2 e 3; a precisdo de orientagdo da
unidade de disco pode ser calculada para o £01 ou 0 £32 pelo menos.

Por exemplo:
Perfuracéo sobre o circulo externo da peca redonda com 200 mm de diametro;
recomenda-se que o erro de orientacéo a perfuracdo deve ser menor que 50um,
como muitos encoder de resolucdes devem ser calculadas neste caso.

N6s devemos calcular o comprim%[‘ls) da corda. (Menos de 50um), a
unidade deve ser indicado como égp}mﬁonsulte a seguinte formula 3:

Ent&do: C = 6280
A resolucéo do encoder deve ser igual ou maior de 6280 para garantir que a

perfuracéo do erro de posicdo seja menor que 50um.

Pardmetro Intervalo de
) Nome Unidade . padréo Aplicacéao
relativo parametro
PAS55 Orientacdo de velocidade | R/min 5~1000 100 S
orientacdo na janela de
L Pulse 0~100 2 S
posicao
A unidade de acionamento entra o controle de posicao apds a execucdo da
funcdo de orientacdo, e o eixo do rotor do motor (ou eixo) procura e péra
exatamente em uma posicdo de orientacdo em termos de sua velocidade. Uma
ligeira vibragdo pode ocorrer no instante que o motor parar por causa da
condi¢do de fechamento de posi¢do. A conclusédo da orientacéo é considerada
realizada quando o erro da vibracdo do motor estiver dentro da janela de
orientacdo; o sinal de conclusdo de orientacdo COIN (CN1-21) é conduzido
PA56 com O terminal comum COM-.
STAO OFF | ON
Orientacéo de
r/min A . velocidade PA55
n A janela de posicao
10 de orientagdo PA56
0 —— s >
COIN t
(CN1-21) oFF | on

A saida de sinal de conclusédo de orientagcdo pode ser instavel devido a

vibragdo do motor, se o valor de definicao for excessivamente baixo, e, em
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seguida, a orientagéo pode falhar.

Parametro . Intervalo de . L
] Nome Unidade . padréo Aplicagéo
relativo parametro

Selecdo de orientagdo da
0~2 0 S

direcao
PA57=0, A orientacdo da velocidade é CCW quando o motor inicia CCW, e a orientacdo da

velocidade é CW quando o motor inicia CW;

A
n(r/min n(r/min
Q_ Veiocidaqe) ( )
@) (DD de operacéd Orientago
O 2| orientacao da
E "%) da velocidade
an | Vvelocidade Velocidade
A "
° . T(S) e°"e'a‘?ag T(S)
: P Orientacao Orientacao Orientacéo
Orientag&o inicial complgt?i inicial completa
1
i Orientagdo i . = Orientacio
5 n(r/mlngl Orientago inicial completa “(”m"%‘ O”ﬁ?ﬁg 0 complgtaé .
=, T Velocidade )
) g Orientagio de operacéo
E =2 da Orientag&o
D velocidade da
81 ) velocidade
o Velocidade
de operacéo

PA57 Explanacéo: Quando a curva A indica a velocidade de operacédo for maior do que a velocidade de
orientacdo, desacelerar a velocidade de operacéo para a velocidade de orientagéo,
até a 0 apos a orientacdo de posi¢éo ser encontrada,e a orientacéo for executada.
Da mesma forma, a curva B indica que a velocidade de operagdo € menor que a
velocidade de orientacdo; acelerar a velocidade de operacdo para a velocidade de
orientagdo e, em seguida, desacelerar para 0 apés a posi¢cdo de orientacao for
encontrada, e a orientacao for concluida.

PA57=1, todos os motores s&o posicionados CCW independentemente da dire¢cdo de operacao do

motor;
\ / min4
n(r/ min) ndr m|rj)
Q Velocidade One;ta(;ao L
=| de operagéo ! a
8 g Orientagéo i velocidade
= L\ T(S)
S8 da |- ; 0 >
"81 velocidade { | Orientagéo
° | T(S) |velocidade de i completa
0 Orientacado Orientagio operagéo Orientagéo
inicial completa inicial

Todos os motores sdo posicionados CW ndo importa qual a direcdo operacional é quando

PA57=2;
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ina  Ori 5 Orientagéo CUA
QM completa | 3feriacao
[¢] ! i de | Orientaca
g 5 o | ( TS) | velocidade | Cr(')?]:p?ggo‘
81 )Cgﬂﬁ‘é?éf Femmone e i 0 Ori_ept_a(;éo T S)
o i/ o inicial ~\ /
Drientacéo dg. } Oneg;agao [
velocidade velocidade
Pardmetro Intervalo de
) Descricéo Unidade ~ Padréo Aplicagéo
relativo parametro
Posicao de orientacdo 1~8 0~30000 0 S
Parametro de Selecdo de operacdo status
posicao de | Velocidade de operacéao Vo
SPO SP1 SP2
orientacao
(CN1-10) | (CN1-40) | (CN1-26)
PA58 Orientacdo da posicdo 1 | OFF OFF OFF
PA58  ~
PA59 Orientag&o da posicdo 2 | ON OFF OFF
PABS PAGO Orientacdo da posicédo 3 | OFF ON OFF
PA61 Orientagéo da posicdo 4 | ON ON OFF
PAG2 Orientacdo da posicdo 5 | OFF OFF ON
PAG3 Orientagéo da posicdo 6 | ON OFF ON
PA6G4 Orientacdo da posicédo 7 | OFF ON ON
PAG5 Orientagéo da posicdo 8 | ON ON ON

A unidade de acionamento s6 pode ser alcancada se o ponto Unico da funcdo de operagéo no
modo de velocidade de comando interno devido o SP0O, SP1 e SP2 sdo empregados na sele¢céo de
velocidade; ou seja, a orientacdo € realizada em termos do conjunto de posicionamento PA58. As
fungbes de localizagdo s&o absolutamente a mesma, seja no modo de velocidade de comando
interno ou no analégico. O encoder do motor é considerado como a fonte de sinal de retorno de
orientacdo e as etapas da operacdo sdo mostradas abaixo:

1. Menu de seguimento dP-APo| é chamado para fora apés a alimentagdo ser ligada e o

€ OO é exibida ao pressionar a @; o simbolo “E” indica que o eixo do motor estd em uma

situacdo de posicionamento incerto, e seu valor ndo pode ser assumido como um valor de referéncia
da situacao do posicionamento.
2. A unidade de acionamento exibe a posicéo correta apos a verificacdo do sinal de pulso z do

encoder do motor e o eixo do motor é girado para um ciclo de pelo menos. O valor de |dP-RPo| se
transforma em |F [0, que indica se a exibigdo atual da posi¢&o do encoder, esta correta.
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@ O motor gira um circulo, o eixo de rotagdo pode ser executado manualmente quando o
motor esta desabilitado, e um eixo de rotacdo também pode ser comandado para uma

velocidade baixa.

3. Ajustar o eixo do motor ou 0 conjunto do eixo para a orientacdo passo a passo do ponto,
registrando a posicdo que o esta sendo exibido e, em seguida, escrever o PA58, esse
valor de parametro é a posi¢éo de orientacéo 1 depois de salvar.

4. O usuéario pode ajustar a oito pontos de posicionamento consecutivamente, as posicoes
corretas desses pontos de posicionamento séo registradas em PA58~PA65 um por um, nesse caso,
0s varios pontos podem ser posicionados.

5. O sinal SON é definido como ON, (o sinal SFR ON simultaneamente é usado no modo da
velocidade de comando analdgico), o sinal de inicio de posicionamento STAO — sempre continua
ON independentemente da operacdo do motor. O motor é girado em primeiro lugar, a velocidade de
posicionamento definido por PA55 e entdo imediatamente manteve no local de posicionamento,
depois que seu ponto de posicionamento é pesquisado; simultaneamente, o sinal completo do
posicionamento COIN é conduzido com COM—.

6. A operacdo de mudanca de ferramenta é executada depois que o dispositivo CNC é
recebido COIN, o sinal de arranque de posicionamento deve ser reservado em todos os momentos
guando a alteracao de ferramenta for executada, e o sinal de inicio de orientacéo deve ser cancelada

apos a operacao é especificada. Depois disso, outras operacdes podem ser executadas.

O procedimento de operacéo do sinal da segunda entrada de posi¢éo € considerada como o sinal de
retorno da posi¢ao de orientacdo e os recursos sdo similar com o acima mencionado, e o resto dos

passos S80 0S mesmos excetos as trés etapas anteriores:

1. Depois do ligar, chamar o menu de monitor |dP-5Po], exiibe £ J000 pressionando@,

simbolo ‘E’ indica que o eixo esta na posicédo errada e seu valor ndo pode ser considerado o valor de
referéncia de posicionamento.
2. Girar o0 eixo para uma revolucdo, pelo menos, a unidade de acionamento automaticamente

pode procurar a posicdo adequada do segundo encoder de posicdo, apOs esta posicdo for

encontrada, o valor de torna-se |+ [ o gue significa que a posi¢do do encoder

atual esta correta.

3. Ajustar o eixo a um ponto de orientacdo gradualmente, gravar a posicao exibida ,
e escrever PA58 para salvar, esse valor de parAmetro é a orientacdo 1.
4. O encoder do motor executa a operacdo de orientagdo passos de 4~5 repetidamente, e, em

seguida, a orientacdo pode ser executada.
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Aviso: Se a vibracéo do eixo ocorre durante a sua orientagao, consulte a se¢do 6.1.3 para

ajusta-lo.

A seqiiéncia de tempo do processo de orientacdo toda é mostrada abaixo:

[ ] orientacdo do eixo do tempo sequéncia de A (O

Drive habilitado  (SON)

motor estd em funcionamento)

Inicio de
(SFR/SVR)

rotagéo
CCw/CW

Sinalde —grpQ)
orientacdo inicial

—

Velocidade de

Velocidade de

operacao Ie
PeRe Velocidade de operagao
orientacao
velocidade ( n)0 velocidade |
completa . (COIN) B
i t =0.5s

B orientaco do eixo sequéncia de tempo B (O motor é livre, ou em velocidade zero)

Drive habilitado ( SON )

Sinal de
orientaco (STAO)
inicial
Orientacédo de
velocidade

velocidade (n )0 velocidade
Orientacdo ?
completa (COIN) |

t=0.5s i

6.6.2 Comando analdgico de ajuste

Os seguintes trés parametros devem ser ajustados quando o comando de velocidade é

incompativel com a velocidade real do motor:
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Parametro

. Intervalo de .
Descricéo Padréo

parédmetro

Aplicagéo

PA42

analégico 10V corresponde
0~15500 6000

a velocidade do motor

S

O comando de entrada de voltagem VCMD é definido,

PA42=6200
o valor de fabrica foi definido como 10V PA42=6000
corresponde a 6000r/min.

Por exemplo: Se PA42=5000,

PA42=600

A r/min

|
10V comando corresponde ao motor em M

movimento 5000r/min,

5V comando corresponde ao motor em

movimento 2500r/min,

1V comando corresponde ao motor em movimento 500r/min.

PA44

O comando analégico zero
_ -1000~1000 0
de compensacédo de projeto

O motor ainda roda em baixa velocidade t/min
A

Algumas vezes quando a voltagem do comando é 6000
0V, porque é causado pela “definicdo

(=deslocamento do comando)” a partir da instrugcéo
|

) //’Ajuste de
© /. area PA44
L S

De unidade de controle ou tensdo externado 10V

comando com uma pequena voltagem (me).
Ajuste o“deslocamento para “0V”,

e 0 motor é entdo parado.

1000 L

/| -1000

10V

) Voltagem y
Ajustar o do

Voltagem 4
PA44 para comando

N
do
comando
alor de parar o
camentg
»

>

dificacdo
pronta
»

motor
>

y

PA47

Coeficiente de ajuste de
o _ -1000~1000 0
inclinacéo anal6gico




A relacdo entre o comando anal6gico e a

A
Velocidade é tratada na area hachurada 6000r/min-

(Consulte a figura no lado direito) y 4

, PA47 pode ajustar sua inclinagdo para esta R A

10V| % 10V

diagonal. Quando o desvio for realizado
entre a velocidade atual e a especificada R A

no comando analdgico, e o desvio por ser £ ;|
-6000r/min

modificado pelo ajuste do parametro, certifique-se

gue se o comando analdgico ndo tem nenhum nulo antes de

ajustar. (Compensacao pode ser realizada com o0 ajuste PA44)

Recomenda-se que a seqliiéncia do ajuste do valor analégico é mostrada abaixo:

1. E necessario confirmar o valor de PA42; Geralmente, seu valor é definido como a velocidade
do motor;

2. Em seguida, o motor para apos o "valor" ser modificado para "OV" ajustando PA44.

3. Por Ultimo, varios comandos de velocidade sdo especificados separadamente, como
1000rmin., 3000rmin. e 6000rmin, se a inclinacdo de velocidade do motor é consistente com o

comando com base na velocidade do motor exibido por LED, reduzir o erro ajustando PA47.
6.6.3 Sinal de chegada de velocidade

O modo de velocidade SAR (CN1-5) é considerada como o sinal de chegada de velocidade.
A velocidade atual = a [velocidade do comando x (100—PA31)% ~ velocidade do comando x

(100+PA31)%], o sinal é conectado com o terminal comum COM—.

Parametro . ) Intervalo de . L
) Descricéo Unidade . Padréo Aplicagéo
relativo parametro

Intervalo valido de chegada
PA31 _ % 1~100 10 S
de velocidade

Por exemplo: Definir PA31 como 10, e 10 indica a velocidade de comando. Quando a
velocidade real é acelerada ou desacelerada a 900rmin~1100rmin e a velocidade especificada foi

definida como 1000rmin, o sinal de chegada de velocidade (SAR) é a saida. Consulte a figura a

seqguir:
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r/min - A r/min - A
. i A éarea de slash
A area de slash é é a area de
a area de saida saida de sinal
de sinal do SAR. do SAR.
1000x(1+10% ) ———-—/——-———- 1000x(1+10% ) |- - — ———x—‘
1000 _ 1000 —
1000%(1-10% ) f= ==+ f =~ == == 1000%(1-10% ) - ——=———— = ———
S S
) 0 . - » i 0 - —p
Ele é acelerado para a 1000rmin a partir do Ele é desacelerado para a 1000rmin a partir do
menor maior

Velocidade do comando —21000r/min € mostrada na figura:

r/min A rimin o
S S
0 » 0 '
-1000x( 1-10% ) b — — -\ — — — — — — — -1000x ( 1-10% ) |— —m —m - e e — —
-1000 N -1000 ———
-1000x ( 1+10% ) ___"_\T ————— -1000x ( 1+10% ) |— = — i ——\-———-
A areadeslash é a A area de slash é a
area de saida de

area de saida de

sinal do SAR. sinal do SAR.
Ele é acelerado para a 1000rmin a partir do menor. Ele & desacelerado par\]r%%)?OOrmln a partir de um

6.6.4 Aperto zero

Quando na unidade de controle de instrucdo é usado um comando de tensdo analdgica para
controlar a unidade de disco e se a tensdo de comando nao é "0V", o motor deve ser parado e 0
servo é bloqueado, na verdade, neste caso, a fungéo de "zero aperto" pode ser executada.

Existem dois métodos para chegar na fungdo "zero de aperto":

A. ZSL (CN1-27) velocidade zero, controle de ponto de entrada de aperto.

Este sinal € o sinal de entrada duplicada, e seu método de velocidade é tratado como aperto zero.

No modo de velocidade, o motor é bloqueado quando um comando analégico ndo € 0OV (ou o
comando interno digito n&o é Ormin) e ZSL é ON.
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r/ min
Velocidade
de comando

0 ty
ZSL
(CN1- 27)  OFF ON OFF
r / min . Stop do
VeIocidade} 1 /freio
do motorO t >

B. controle da velocidade zero do parametro PA75.

velocidade zero

NUumero do ) ) Intervalo do )
. Descricéo Unidade R Padrao Aplicacéo
parametro parametro
comando analdgico de )
PA75 R/min 0~1000 0 S

(1Quando a tens&do de comando analégico correspondente a velocidade é menor ou igual ao

valor ajustado em zero na janela de velocidade, a velocidade do motor é preso em velocidade

Zero.

(ZEsta janela de velocidade de comando zero é o valor absoluto de acordo com a tenséo de

comando anal6gica positiva ou negativa.

Janela de

velocidade zero
(0~1000r/min)

6.6.5 Relacdo de engrenamento eletronico da velocidade de comando

“Funcdo de engrenagem eletrénica de velocidade do comando”, podem ser convertidas os

comandos analdgicos numa tensdo maxima de 10V do comando ajustando os parametros,

independentemente da tensdo de méaxima do comando oferecido pela unidade de controle da

instrucao.
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Parametro s . Intervalo de . L
] Descricao Unidade . Padrao | Aplicacéo
relativo Parametro

Coeficiente multiplo de
PA35 o 1~32767 |1 S
comando analogica

Coeficiente de divisdo de
PA36 frequiéncia de comando 1~32767 1 S

analdgica

E muito conveniente combinar com cada fonte de tensdo analdgica, definindo os parametros
PA35 e PA36. Ou seja, quando a tensdo de comando maximo dada pela unidade de controle da
instrucdo ndo é 10V, a tensdo de comando maximo pode ser convertida em 10V, definindo os
parametros PA35 e PA36.

[Por exemplo]: A unidade de controle de instrucéo é especificado 6V de tensdo analdgica de

comando, como para definir o valor de PA35 ou PA36 é a seguinte:

PA35 10V PA35 5
Ent&o: - o
PA36 6V gue pode ser computado PA36 3
Parametro Intervalo de
) Descricao Unidade . Padréo Aplicacéo
relativo Parametro

Analdgico 10 correspondente .
PA42 ) R/min 0~15500 6000 S
a velocidade do motor

No caso da relagdo de acionamento entre 0 eixo motor e 0 eixo de carga nao for 1:1, o PA42
esta definido para corresponder a carga velocidade méaxima do eixo correspondente a 10V.
[Por exemplo]: A velocidade de rotagdo méaxima de um torno € 3000rmin, a relacdo de

transmisséo é de 3:5, calcular a configuracéo de PA42:

entao:

__ZM  Velocidade
PA42= 2D max. do eixo

ZM: Quantidade de engrenagem do terminal do eixo;
ZD: Quantidade de engrenagem do terminal do motor;

Pode ser calculado:
5
PA42 = T X 3000 = 5000

Portanto, o PA42 deve ser definido para 5000r/min.
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CAPITULO 7 PARAMETRO

7.1 Listade Parametro

P: Controle de posicdo S: Controle de velocidade

Namero do ) Série de ) Unida | Aplicagd | Posicdo de
Descricao Omissao )

parametro solugao de 0 Referéncia

PAO Senha 0~9999 | 315 P.,S 4.4

PA1 Cddigo do tipo de motor 0~30 0 P.,S
Versdo do Software (s6

PA2 ) 105 P,S
leitura)

. Definicdo de monitoramento

PA3 X ) 0~24 0 P,S 4.3
quando liga

PA4 Selecéo de trabalho 0~5 1 P.,S Capitulo 5

ganho

proporcional
terceiro circuito

velocidade

Coeficiénte de multiplicacéo

PA12 do pulso de posicdo de | 1~32767 |1 P 6.5.1
comando
Posicdo do pulso de

PA13 comando do coeficiente de | 1~32767 | 1 P 6.5.1
divisdo de frequéncia
Modo de sele¢do da posi¢édo

PA14 0~2 0 P 3.4.3
de comando
Posicdo de commando

PA15 o 0~1 0 P 6.2
direcao reversa

PA16 Posicéo de chegada 0~30000 | 20 Pulso | P 6.5.2
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Posicdo faixa de deteccdo
PA17 0~999 400 P 6.5.2
de erro em excesso

Posicdo de deteccdo de
PA18 erros em excesso | 0~1 0 P 8.2 (Errd)

desativada

NUumero de definicdo da
PA19 méquina do servo de|1~5 5 P,S Anexo D
comunicacdo GSK-CAN

Definicdo de comunicacdo

PA20 0~4 0 P,S Anexo D
GSK-CAN
Velocidade de operacdo | -6000~6 ]
PA21 300 r/min | S 5.1.2
manual 000
Sele¢do de velocidade do
PA22 0~1 1 S 5.2
comando
limitacdo de velocidade :
PA23 ; 0~15500 | 6000 r/min | P,S
superior
-20000~
PA24 Velocidade interna 1 1000 r/min | S 5.2.2
20000
-20000~
PA25 Velocidade interna 2 -500 r/min | S 5.2.2
20000
-20000~
PA26 Velocidade interna 3 2000 r/min | S 5.2.2
20000
-20000~
PA27 Velocidade interna 4 -3000 r/min | S 5.2.2
20000
) ) -20000~ )
PA28 Velocidade interna 5 5000 r/min | S 5.2.2
20000
PA29 Velocidade interna 6 -20000~ | 3000 | ¢min | S 5.2.2
20000
-20000~
PA30 Velocidade interna 7 10 r/min | S 5.2.2
20000
faixa de velocidade chegada
PA31 1~100 10 % S 6.6.3
habilitada
faixa de saida velocidade )
PA32 0~100 10 r/min | P,S 3.45
zero habilitado
PA33 Forca permitinda 0~1 0 P.,S 3.4.4
Capacidade de
PA34 ) . 10~300 300 % P.,S 8.3
acionamento maximo
Coeficiente de comando |1 ~
PA35 ) ) 1 S 6.6.5
analégico multiplo 32767
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Comando analégico de |1 ~
PA36 o ] 1 6.6.5
divisdo de frequéncia 32767
PA37 Reservado
ganho  proporcional do 10
PA38 terceiro circuito de 700 Hz
: 3000
velocidade
Tempo de  aceleracdo
PA39 0~10000 | 50 1ms 5.2.1
constante
Tempo de desaceleracdo
PA40 0~10000 | 100 1ms 5.2.1
constante
coeficiente do 3° integrante
PA41 o _ 1~3000 |5
do circuito de velocidade

Coeficiente de filtragem do

PA43 ] 1~600 100 6.1.1
comando analdgico
Usuario analégico  do

-1000~1

PA44 comando de mudanga de 000 0 6.6.2
compensacao 0
Comando analégico reverso

PA45 CCW, inicio da entrada de | 0~1 0 5.2.1
rotagcdo reversa CW
Selecdo de trabalho de

PA46 o 0~1 0 52.1
entrada analdgica
Coeficiente de ajuste de | -1000~1

PA47 o . 0 6.6.2
inclinagdo analogico 000
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corrente de excitacdo em

PA54 1,5 vezes da velocidade | 5~1000 | 35 0.1A | P,S
nominal
PAS55 Velocidade de operacao 10~1000 | 100 r/min | S 6.6.1
Posicéo da janela durante a
PA56 . 0~100 2 Pulso | S 6.6.1
orientacao
Selecdo da orientacdo de
PA57 _ 0~2 0 S 6.6.1
direcéo
PA58 Orientacéo da posigéo 1 0~30000 | O Pulso | S 6.6.1
PA59 Orientacdo da posicéo 2 0~30000 | O Pulso | S 6.6.1
PAG0 Orientacéo da posigéo 3 0~30000 | O Pulso | S 6.6.1
PA61 Orientagdo da posicéo 4 0~30000 | O Pulso | S 6.6.1
PAG62 Orientacéo da posi¢édo 5 0~30000 | O Pulso | S 6.6.1
PAG3 Orientacdo da posicéo 6 0~30000 | O Pulso | S 6.6.1
PA64 Orientacéo da posigao 7 0~30000 | O Pulso | S 6.6.1
PAG5 Orientagdo da posicéo 8 0~30000 | O Pulso | S 6.6.1
. Selegdo do retorno da
PA6G6 % _ ) 0~1 0 P,S 6.3
posicao do sinal de entrada
Resolucdo da 2 posicéo do | 100~800
PAG7 1024 P,S
encoder 0
segunda  posicéo da
PAGB8 X realimentacdo reversa do | 0~1 0 P,S

sinal de entrada

Selecdo de retono da
PAGY , 0~1 0 P,S 6.3
posicéo de saida

Posicédo de retorno de saida
PA70 0~1 0 P,S 6.3
reversa

Selecdo quadruple de

PA71 frequéncia do sinal de | 0~1 1 P,S 6.3
posi¢céo de saida

PA72 Alarme de saida reversa 0~1 0 P,S 3.45

PA73 Motor blindado com alarme 0-1 0 P.S
de superaquecimento

PA74 Sele¢do da fungéo de freio | 0~1 1 P,S 6.4
Janela do comando

PA75 analégico comando de | 0~1000 |O r/min | S 6.6.4

velocidade zero
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Selecdo de posicdo para

velocidade / posicao

PA76 modo de deslocamento da | 0~1 0 P,S 5.4
velocidade
Mudar orientacéo de

PA77 0~30000 | O Pulso | P,S 5.4

Os parametros sombreadas na tabela de parametros, 0 seu conjunto padréo estéo
relacionados com o tipo de motor, os diferentes padrdes sdo determinados em

motores diferentes.

Os parametros com o simbolo "¢ na tabela de parametros pode ser tomado efeito

apo6s os parametros modificados serem escritos e a alimentacao é ligada.

7.2

Detalhes para os significados dos parametros

Detalhes para o parametro de significancia

Parametro
relatado

Descricéo

Série
parametros

de

Omissao

Unidade

Aplicacéo

PAO

Senha de modificacdo de

parametros

0~9999

315

P, S

Os outros parametros PA1 e PA2 pode ser modificada quando PAO = 315; se o0 PAl
for modificado, o PAO deve ser definido para 385.

PAl

Tipo de codigo do motor

0~30

0

P, S

Defina o tipo de cddigo correspondente ao motor de acionamento que se refere a lista
de cédigos Tipo de Motor (Anexo A), em seguida, recuperar os parametros padrao
valor correspondente ao motor. Esse parametro foi definido com base no motor
combinado antes da entrega. Normalmente, o Usuario ndo pode modificar os

parametros por ele mesmo.
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PA2 Software versao (so leitura) \ 105 P,S
Definicho de monitoramento
) 0~24 0 P,S
quando liga
Monitoramento Monitoramento
Valor de Valor de
incial quando| Explicacéo . inicial quando| Explicac&o
parametro |. Parametro |
liga liga
Velocidade do
PA3=0 dP-5Pd PA3=13 dP-Ck Ser devolvido
motor
Posicéo de
corrente do
Posicdo  absoluta
PA3=1 dP-PoS motor & maior | pa3=14 dP-APg de  pulso do
que 5-bit encoder Z do motor
(pulso)
Posicéo de
corrente do
motor é maior Estado do terminal
PA3=2 dP-PoS. | PA3=15 dP-ln
que 5-bit de entrada
(x100000
pulso)
PA3 % Posicéo do
commando Estado do terminal
PA3=3 dP-CPa PA3=16 dP-olk
diminui  5-bit de saida
(Pulso)
Posicéo do
commando Sinal d ‘ d
inal de retorno do
PA3=4 dP-CPao aumenta 5-bit | PA3=17 dP-Lod
encoder
(x100000
pulso)
L Estado de
Posicéo de funci . d
uncionamento da
PA3=5 dP-EPo erro  diminui | PA3=18 dP-rn _
] unidade de
5-bit (Pulso) ]
acionamento
Posicao de
erro aumenta
PA3=6 dP-EPa. 5-bit (x100000 PA3=19 Exibicdo de alarme
-bi X
pulso)
Para ser
PA3=7 gP-tr9 _ PA3=20 | [dP-dC Voltagem DC
desenvolvido
Corrente do . ~
Numero de verséo
PA3=8 PA3=21 dP-dSP
motor do Software
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comando

analdgico
NUmero de versdo
PA3=9 dP-oul corresponde PA3=22 dP-[PL
do Hardware
com a
velocidade
Método de Posicdo  absoluta
PA3=10 dP-Cnk controle  da | PA3=23 dP-SPo de pulso do eixo de
corrente encoder Z

Frequéncia de

ulso de Para ser
PA3=11 dP-Fc8 P o PA3=24 dP-rES _

posicéo do deselvolvido

comando

Velocidade de

PA3=12 dP-CS |
- comando

PA4

Selecao de trabalho 0~5 1 P,S

PA4=0: modo de posicao;

Sentido de rotagdo do motor e do angulo sédo especificados pelo digito de pulso ou
pela comunicacdo de dados, a unidade de acionamento controla o rotor do motor para
rodar um angulo correspondente com base na direcdo especificada. O angulo de
rotacao (posicao) e velocidade pode ser controlada.

PA4=1: modo de velocidade;

A direcdo de rotacdo e a velocidade do motor pode ser especificada pela tenséo
analdgica ou pela comunicacdo de dados, a unidade de acionamento controla o rotor
do motor em termos da direc&o especificada e velocidade.

PA4=2: operacdo Manual;

No menu do Sr-, a aceleracdo ou desaceleragdo pode ser realizada
pressionando'A ou V'

PA4=3: Operacado manual (JOG);

No menu de Jr-, a velocidade de JOG definida pelo parametro, que é rodado
CCW ou CW pressionando ‘A ouV’ separadamente.

PA4=4: para ser desenvolvido;
PA4=5: modo de posicao / velocidade.

Neste método, a entrada do ponto VP (velocidade / posi¢éo de deslocamento) é
definida como OFF, a unidade de acionamento sera operada no modo de velocidade
apoés a ativacdo, quando o ponto de entrada VP for definida como ON, a unidade de
disco esta em primeiro lugar, realizou a orientacao e, em seguida deslocou-se para o
modo de posicdo até sinal de VPO (velocidade / posicdo do estado) tem sido de

saida.
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Ganho proporcional de
_ 10~3000 700 Hz P,S
velocidade
PAS Quanto mais o ganho da malha de velocidade é proporcional, quanto maior o servo é
rigida, mas a vibracdo (Uma voz anormal no motor) pode ocorrer durante a partida ou
parada quando é excessivamente maior, menor o valor, mais lento sera a resposta do
motor.
Coeficiénte integral de
_ 1~3000 3 P,S
velocidade
PAG Quanto maior o coeficiente de velocidade integral mais rapida sera a resposta do
sistema, mas o sistema pode ser instavel, quando o valor de ajuste é excessivo, a
vibragcédo pode ocorrer, quanto menor for o valor, mais lento serd a resposta. Definir
o valor como maior possivel, para que o sistema ndo cause uma vibragao
3" ganho proporcional de
o 20~1000 500 S
posicao
Quanto maior for o valor de ganho proporcional , mais r4pido sera a resposta do
PA7 comando de posi¢cdo, maior serd a rigidez . O motor pode vibrar devido a
ultrapassagem de posicdo quando o motor comeg¢a ou para se o seu valor é
excessivo. Quanto menor for o valor da definicdo, mais lenta sera a resposta , e 0
seguinte erro pode aumentar.
Coeficiente de velocidade de
_ . _ 50~1000 100 P,S
realimentacéo de filtragem
Quanto maior for o coeficiente de realimentacdo de velocidade de filtragem , mais
PAS rapido serd a resposta de realimentacdo de velocidade. Pode ocorrer um ruido
eletromagnético grande no motor se o valor de configuracdo for excessiva; quanto
menor o valor da configuracdo, menor serd a velocidade de retorno de resposta , a
vibragcdo pode ocorrer, porque o valor definido é reduzido e a velocidade da onda é
ampliada.
Ganho proporcional de posi¢cdo | 20~1000 40 1/s P
O ganho maior o ganho de velocidade proporcional , mais rapidamente sera a
PA9 resposta do comando de posicao, e maior serd sua rigidez. Se o valor for excessivo, a
posicdo excedente causa uma vibracdo quando o motor é iniciado ou interrompido;
guanto menor for o valor definido, mais lenta sera a resposta , e 0 erro seguira grande.
Posicdo  de ganho de
_ . 0~100 0 % P
alimentacao
PALO O ganho de posicdo de alimentacdo é depurado pela malha de velocidade com as

informacdes de velocidade especificada com o0 comando de posi¢ao, quanto maior o
valor do conjunto , menor sera erro . A ultrapassagem instantadnea e vibragdo do

motor pode ocorrer devido ao valor do conjunto ser excessivamente grande.
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Coeficiente de posicdo de

filtragem de alimentacao

1~1200

300

Hz

P

A posicao para a frente do coeficiente de filtragem da realimentacéo é utilizado para o

tratamento suave para controlo da posi¢cdo de comando, quanto maior o valor da

PA11l configuracdo, a resposta sera mais rapida para o comando da velocidade, e o
excesso de posicdo ou vibracdo pode ser mais restrita, quando a velocidade de
comando é mudada de repente, a menos que o valor de configuracdo seja na
velocidade de mutacdo, quanto menos 6bvio for o efeito da alimentacao para a frente ,
menor sera a vibragdo causada pela realimentacao.

Coeficiénte de multiplicacdo do
. 1~32767 1 P

PA12 pulso de posi¢cdo do comando
Consulte a relagéo de transmissao por via electrénica na Secao 6.5.1
Coeficiente de divisdo de
freqUéncia do pulso de posicdo | 1~32767 1 P

PA13
do comando
Consulte a relacé@o de transmissao por via electrénica na Secao 6.5.1
Selecionar modo de posicéo de

0~2 0 P
comando
PA14=0: Pulso + Dire¢ao;
PA14
PA14=1: CCW pulso/CW pulso;
PA14=2: Duas fases ortogonais de pulso de entrada;
Veja a explicacdo comando de posi¢éo na Secao 3.4.3
Posicdo inversa de direcdo de
0~1 0 P
comando

PA15 T .

PA15=0: manter a dire¢cdo de comando original;

PA15=1: pulso de entrada reversa da dire¢cdo de comando.

Faixa de chegada da posicdo | 0~30000 20 Pulso P

O nimero de pulso que Velocidade

permenece na posicdo contraria

PA16 de erro(DP — EPO da tela de Y/
exibicdo) é menor ou igual ao / ’
valor definido PA16, a unidade de

£ . d o
servo é considerada como e ge PAL6
posicdo de chegada, o sinal de dF-EFa
chegada da posicdo PAR de )
saida ON ou OFF. PARCNLS) 5 OFF ON
faixa de posicdo de deteccao x100

PA17 0~999 400 P

de excessos de erros pulso
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Quando o valor de contagem do contador de erro de posicdo excede o valor do
pardmetro de PA17, e quando o modo de posigcéo é realizada, um alarme na unidade
servo excesso de erro pode ocorrer. (Consulte a Secdo 8.2 para a solucdo de

problemas Err-4)

Deteccdo de posicdo excesso

_ 0~1 0 P
de erros desativado

PA18 ~ —

PA18=0: Deteccéao de alarmed a posi¢éo de excesso de erro
PA18=1: Ndo detectar a posicao de alarme excesso de erros.
Definir a operacdo de )
_ —6000~6000 | 300 r/min S
velocidade manual (JOG)

PA21 — - ~ .
Definir (Jr) a operacdo manual no modo JOG no modo de operacdo que €
determinado pelo PA4.

Selecdo de velocidade de

0~1 1 S
comando
Quando PA22=1, o comando de velocidade é de tensdo de comando anal6gico

PA22
externo (—10V-+10V ou 0~10V).

Quando PA22=0, a velocidade de comando é definida pelo parametro PA24~PA30, e
eles séo selecionados pelo estado de terminais de entrada SPO, SP1 e SP2.
Limite méximo de velocidade | 0~15500 6000 r/min S

PA23

Velocidade méxima do motor é limitada no PA23.
Velocidade interna 1~7 -20000~20000 | 1000 r/min S
Padrdo de ) Estado I/O da selecao de velocidade
Velocidade de
comando .
o operacao SPO(CN1-10) | SP1(CN1-40) | SP2(CN1-26)
Digital
PA24 0 r/min OFF OFF OFF
PA30 PA24=1000 | Velocidade internal | ON OFF OFF
PA25=-500 Velocidade interna2 | OFF ON OFF
PA26=2000 | Velocidade interna3 | ON ON OFF
PA27=-3000 | Velocidade interna4 | OFF OFF ON
PA28=5000 | Velocidade interna5 | ON OFF ON
PA29=3000 | Velocidade interna6 | OFF ON ON
PA30=10 Velocidade interna7 | ON ON ON
faixa de velocidade chegada
PA31 1~100 10 % S

habilitada
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No modo de velocidade, quando a velocidade real é igual ao [velocidade de comando
% (100-PA31)% ~ velocidade de comando x% (100 + PA31)], a SAR de sinal (CN1-5)

est4 ligado com o terminal comum COM-. (Consulte a se¢éo 6.6.3)

Faixa de saida de velocidade 0 )
habilitado 0~100 10 r/min P, S
sinal de velocidade O (ZSP) é R -
saida quando a velocidade atual "
PA32 PA32
for menor ou igual a 0 0 S
acelerar faixa de saida valido. -PA32
ZSP(CN1-20) OFF ON | OFF |[ON| OFF
Forga permitida 0~1 0 P,S
PA33 PA33=1, for¢a permitida (ndo detecta o sinal SON (CN1-24));
PA33=0, o sinal habilitado é determinado pelo SON (CN1-24). (Consulte a sec¢éo
3.4.4).
Maxima capacidade de
_ 0~300 300 % P,S
acionamento
PA34 Esse parametro é definido pela Max. Conducéo de corrente do motor.
Top drive do motor atual = motor de corrente nominal x% PA34
Quando o valor de ajuste é excessiva a saida de corrente superior da unidade de
acionamento, que sera limitado pela unidade atual do mdédulo IPM.
Coeficiente multiplo do
PA35 comando analégico (consulte a 1~32767 1 S
PA36)
Coeficiente de divisdo de
frequiéncia do comando | 1~32767 1 S
analégico.
E muito conveniente para combinar com os varios recursos de tensdo analdgica de
comando pela configuracdo dos parametros PA35 e P36. Nomeadamente, quando a
PA36 tenséo de comando maximo especificado pela unidade de controle de instrugées nao

€ 10V, os 10V de tensdo maxima de comando pode ser ligado através da fixacdo de
PA35 e PA36.Por examplo: até 6V de comando analdgico é especificado pela unidade

de controle de instrugdes.

Figg <6 =109 e =
Entdo: pode ser calculado
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Tempo de aceleracao
PA39 1~10000 50 ms S
constante (consulte o PA40)
Tempo de desaceleracdo
1~10000 100 ms S
constante
0 tempo de aceleragdo/desaceleragéo constante r/ min
Faixa de
vale somente no modo velocidade. velocidade
O tempo de aceleracéo € o tempo necessario para
definir o Motor a partir da velocidade nominal,
. . 0 »
consulte a figura t1; ! 5t
PA40 tempo de desaceleracéo é o tempo necessario para definir
0 motor a partir da velocidade nominal para o velocidade zero, consulte a figura t2.
Entédo: o tempo de aceleracéo real do motor de =
Comando de velocidade / velocidade nominal x PA39;
o tempo de desaceleracao real do motor é =
Comando de velocidade / velocidade nominal x PA40;

Nota: O tempo real serd maior que o tempo definido, se a definicdo do tempo for muito
menor que a aceleragdo/desaceleracdo real sera limitada pela capacidade de aceleracédo /
desaceleragdo méaxima da unidade de acionamento.

3" ganho proporcional de
_ 10~3000 700 S
velocidade
PA3S Quanto maior for o valor do ganho de malha de velocidade proporcional, maior sera o
rigidez do servo, no entanto, é facil para reduzir a vibracdo (Os problemas motores
anormais) quando iniciar ou parar se o0 seu valor for excessivo. Quanto menor o valor,
mais lenta sera a resposta .
3 coeficiente integral de
. 1~3000 5 S
velocidade
Quanto maior for o valor do coeficiente de malha de velocidade integral , mais rapido o
PA41 sistema respondera No entanto, o sistema pode nao estar estavel quando o seu valor
configuragcdo é excessiva, mesmo se a vibragcao ocorrer. Quanto menor o valor, mais
lenta seré a resposta . E melhor definir valores maiores que puder, no caso de sistema
sem vibracao.
velocidade do motor da tenséo )
PA42 o 0~15500 6000 r/min S
analdgica 10V
Coeficiente de filtragem do
PA43 o 1~600 100 S
commando analdgico

142




Quanto menor a definicdo do comando analdégico da frequéncia de corte do filtro ,

maior serd a capacidade de restricdo do sinal de interferéncia. Se o valor é

excessivamente pequena, a resposta do comando de velocidade é mais lenta. Quanto

maior o valor, pior serd a capacidade de restricdo do sinal de interferéncia , e mais

rapido o comando de velocidade respondera.

Comando analdgico nulo da

-1000~1000 | O S
compensacao de deslocamento
Quando a voltagem do comando for “OV”, o rmin
A
O motor ainda ir& girar algumas vezes. 6000 I
Isso é causado pela unidade de controle de instrugéo A hrea de
PA44 ou pela voltagem do comando externo com | 1000 | «/ aluste PAa4
| [
a velocidade rapida (mV) “deslocamento -0V /,4”_1000 1ov
(=deslocamento do comando)” i
O motor deve entdo parar depois do
ajuste PA44 e que o “valor de deslocamento” seja
modificado para “0V”.
Comando analdgico
reverso/CCW, Ccw inicia
PA45 . 0~1 0 S
rotacdo de entrada reversa
(Consulta ao PA46)
Selecao de trabalho de entrada
o 0~1 0 S
analégica
Faixa de comando analégico externo de tensdo € —10V~-+
10v
Comando de tenséo é positiva, motor inicia CCW;
PA46=0 PA45=0
PALG Comando de tenséo é negativa, motor inicia CW,
PAUS=1 Comando de tenséao é positiva, motor inicia CW;
Comando de tenséo é negativa, motor inicia CCW;
Faixa de comando analégico externo de tenséo é 0~+10V.
SFR é ON, motor inicia CCW,
PA45=0 o
PA46=1 SRV é ON, motor inicia CW;
SFR é ON, motor inicia CW;
PA45=1 o
SRV é ON, motor inicia CCW,
Coeficiente de ajuste de
PA47 -1000~1000 | O S

inclinacao analégico
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A relacdo entre 0 comando analdgico 4
. - , 6000 r/min—| ———————==;
E a velocidade sao tratadas na area sombreada. '

(Consulte a figura do lado direito), PA47 7

Pode ajustar sua inclinacao da diagonal. Quando PA47<0

»

O desvio é realizado entre a velocidade atual ~ 10v 10V

E a especificada no comando analdgico, \

E os desvios possam ser modificados pelo ajuste

N&o tenha nenhum desvio nulo antes de ajustar.

(Compensacdo pode ser realizada pelo ajuste PA44)

PA49 X Resolucéo do encoder Motor 128~8000 1024 P,S

PA50 2% | Logaritmo polar do motor 1~-8 2 Bipolar P,S

PA51 Velocidade nominal do motor 100~10000 1500 r/min P, S

PA49, PA50 e PA51 definem o parametro base do motor o qual seu ajuste pode ser

obtida pela placa do motor.

Nota: A unidade do parametro PA50 é o logaritmo polar do motor (um bipolar = dois pélos)

PA52 Tempo constante do motor 5~1000 240 P.,S

PA53 Excitacéo atual do motor 5~1000 60 0.1A P,S

Excitacéo atual de 1.5 vezes a
PA54 ] ) 5~1000 35 0.1A P,S
velocidade nominal

PA52, PA53 e PA54 j4 estdo definidos com base no pedido do motor durante a

entrega, mas nao é melhor ajusta-lo.

PA55 Orientacdo de velocidade 5~1000 100 r/min S

Orientagdo durante a posicdo
PA56 _ 0~100 2 Pulso S
da janela
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A unidade de disco entra na posicéo de controle de circuito apds a orientacéo ser
iniciado, o eixo de rotagdo do motor (ou fuso) € primeiramente procurado e péara
exatamente em um local de orientacdo. Uma ligeira vibragdo pode ocorrer enquanto o
motor péra por causa do ajuste de malha fechada do circuito de posi¢édo. A orientacdo
€ considerado como conclusiva quando o erro da vibracdo do motor esta dentro da
janela de orientacdo, e a COIN (CN1-21) que orienta o sinal de concluséo é conduzido

através do terminal comum COM-.

STAO OFF/ON

r/min4 | PA5S5 Orientaa

n velocidade Posicdo da janela Na
10 orientagdo PA56
0 : - >

t

(C(I:\I?I-N21) OFF | ON

Se o valor do conjunto € excessivamente pequena, a conclusdo de orientacdo do sinal
de saida pode ser instavel devido a vibracdo do motor, mesmo que a orientagédo

falhe.
Sele¢éo do
sentido de | 0~2 0 S
orientagao
PA57

PA57=0, a direccdo de orientacdo da velocidade é CCW quando o motor comecga

CCW, e a orientagéo de velocidade é CW quando o motor comega CW;

145



Unidade de acionamento do eixo série DAP, DAY AC Manual do usuéario

A

9_ n(r/min) n(r/min)
() @ | Velocidade

=) A i
('é) 9'_; de ope‘ra(;ac } Oriertagéio

"81 Velocidadel -____________| L velocidade

O |deoperacdg | Orientag&o

! velocidade
0 | T(S) 0 ‘ T(S)
" Inicio de orientagéo concluséo da Inicio da operag&o Conclusao de
orientacao orlent‘a(;ao
: Inicio de Concluség de . B . . Concllisio de

9 n(r! mln(%‘ arienfacdo orientacaq n(r/ mlng)‘ Inicio de orientagao orientacéo

o 3 T©) Orientagéo

> G
é = ) | velocidade

g Orientagdo| o i

qn |velocidade i Orientagéo

o | velocidade

Orientag&o| ; A
velocidade

Explicacdo: A curva A indica que a velocidade de movimento é maior do que a de
orientacdo. Acelerar a velocidade de orientagdo, em primeiro lugar, até
a 0 ap0s a orientagdo ser encontrada, a orientacédo € entdo executada.
Algumas, curva B indica que a velocidade de execugdo € menor do
gue a de orientacéo. Acelerar a velocidade de orientacdo, em primeiro
lugar e, em seguida desacelerar a 0 apds se a orientacdo for
encontrado, a orientacdo é entdo completada.

PA57=1, os motores sdo todos orientados a CCW velocidade de orientacéo,

independentemente da sua direcdo de funcionamento;

n(r/min) n(r/min)‘
O | Orientagao Orientag&dol
=.| velocidade ! velocidade
0O ('SD |
g = Orientagag-- i T(Sz
"Bl velocidadej i 0 ! Conclus&o de
H operacéo
o 3 T(S) Orientacé [ perag
Inicio de orientagao Conclusdo de velocidadg  |nicig de orientagsio
orientacdo

PA57=2, O motor é orientado para acelerar CW , independentemente de sua dire¢céo operacional;

o | n(r/minya ) B Conclusdo de n(r/ mi) A
=, Inicio de orientagdo orientagao Orientaca
) » . \
(@) =] i T(S) velocidade | Concluséo de
SS9 | . : | orientagéo
«Q [Orientagag ) 0 Inicio de g
& | velocidade ! J orientacdo TS
Orientaga i Orientacaq
velocidadg velocidadgd
PAS8 ~ s ) N
Posicao de orientacdo 1~8 0~30000 0 Pulso S
PAGS
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Parametro de _ Estado I/O na selegdo de orientagédo
L Velocidade de
posicao de .
_ B operacao SPO(CN1-10) | SP1(CN1-40) | SP2(CN1-26)

orientacao
Orientacdo da

PA58 ) OFF OFF OFF
posigcéo 1
Orientacdo da

PA59 o ON OFF OFF
posigdo 2
Orientacdo da

PAG60 L OFF ON OFF
posicéo 3
Orientacdo da

PA61 ON ON OFF
posicéo 4
Orientacdo da

PAG2 ) OFF OFF ON
posi¢édo 5
Orientacdo da

PAG3 o ON OFF ON
posicéo 6
Orientacdo da

PA64 . OFF ON ON
posicdo 7
Orientacdo da

PA65 ] ON ON ON
posicéo 8

Selecdo do sinal de entrada da

posicao de retorno

0~1

0

P.S

PA66=1, o motor do codificador de sinal de sele¢do é considerado como o sinal de

entrada da posicao de retorno;

PAG6 .
PA66=0, a 2 posicao de seleccdo do sinal de entrada é tratado como o sinal de
entrada de realimentacdo de posi¢do, neste caso, o CN3 ndo se liga a segunda
posi¢do do sinal de realimentacdo do codificador. A unidade de disco Err-24 mau
funcionamento pode ocorrer.
. 2 resolucdo de posicdo de
PAB7 X 100~8000 1024 P,S
encoder
2 realimentacdo da posicéo
_ , ¢ posie 0~1 0 P,S
inversa do sinal de entrada
PA68=0: Manter a fase de pulso inicial relacéo 90° | | .
PABS % et Faﬁﬁ i
entre a entrada a 2 2 posicdo sinais de SCA case JMM?
e SCB;PA68=1, a relacéo de fase entre . g §
v N B A R
SCA e SCB séo inversa. SCB :
PAG68=0 ! PA68=1
Selecdo do sinal de saida da
PA69 0~1 0 P,S

posicao de retorno
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PA69 = 0, o sinal do codificador do motor é considerado como o sinal de saida de
posicéo; PA69 = 1, o sinal de entrada da 2° posicao € considerado como o sinal de
saida de posicdo, neste caso, 0 CN3 nao se liga ao sinal da segunda posi¢cédo de
realimentacado do codificador. A unidade de disco Err-24 de mau funcionamento pode

ser emitida.

Posicao de retorno do sinal de
o 0~1 0 P, S
saida inversa

PA70=0, na CN1, a fase de rotacéo entre a posicao do sinal de retorno PAO e PBO é
invariavel;

PA70=1, a relacdo de fase entre a posicao de realimentacéo de saida os sinais de PA

PA70 e PB é inversa, como mostrado abaixo:
90° % PA70=0 PA70=1

PAO |

iy
PBO l ! ! !

Selecao de frequéncia

quadrupla da posicdo de | 0~1 1 P,S

retorno do sinal de saida

PA71 PA71=0, a posicdo sinal de saida a avaliacdo mostrada ap6s CN1 é a frequéncia de
saida quadrupla;
PA71=1, a posi¢céo de retorno do sinal de saida ndo é tratada como uma frequéncia

quédruplo, isto &, é indicada como um sinal original.

Alerme de saida inverse 0~1 0 P,S

PA72=0, ALM o terminal do sinal de saida é conduzido com COM- durante os
PA72 alarmes de acionamento.
PA72=1, ALM sinal de saida do terminal é cortado com COM-durante o alerme de

acionamento.

Alarme de protecdo de

_ 0~1 0 P,S
sobreaguecimento do motor
PA73 i _
PA73=0, alarme de sobreaquecimento do motor é habilitado;
PA73=1,. alarme de sobreaquecimento do motor
Sele¢do no modo parar 0~1 1 P,S
PA74 PA74=0, o motor é parado naturalmente depende da friccio mecanica;

PA74=1, o motor freia e péra (o tempo de paragem € determinada por PA40)

Janela do comando analégico )
PA75 0~1000 0 r/min S
de velocidade 0
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1. Quando a velocidade correspondente a tenséo

do comando analdgico for for menor ao igual a  viocidade zero N
velocidade zero definida seu valor na janela , o (071000tmin)
eixo do motor é apertado na velocidade 0. ‘ {

-10V|
2. Esse comando de velocidade 0 é um valor |

absoluto, e é apropriado para o comando de

tenséo analdgica positiva/negativa.

O modo de selecdo de

deslocamento a partir do modo

. 0~1 0 P/S
de posicdo para 0 modo de
velocidade
PA76 No modo de velocidade / posicdo, 0 modo de transicdo é selecionado quando a
posicao de controle passa para o controle de velocidade.
PA76=0: Quando o sinal VP é ignorado para OFF, o controle de velocidade esta em
ser deslocado ap6s o comando de posicdo de operacéo de controle ser realizada.
PA76=1: Quando o sinal VP ¢é ignorado para OFF, o controle de velocidade é
imediatamente transferido independentemente se o comando de posi¢ao é concluido.
velocidade/posicdo altera o
o . | 0~30000 0 P/S
ponto de prosi¢ao de referéncia
PAT7 Quando a unidade de disco esta ligada a partir do controle de velocidade para o
controle de posicdo, procure a posicdo de velocidade definida pelo PA55, entdo
exatamente para na posicdo de referéncia definido pelo PA77 até a posicdo de
comando ocorrer. (Consulte a funcéo orientadora secdo 6.6.1 para todo o processo)
Velocidade méxima
correspondente ao comando
analégico 10V quando o ganho | 0~15500 6000 r/min S
PA78 da malha 2 velocidade esta
ativada.
TAP (CN1-41) é ativado quando é ligado, e sua funcdo é a mesma PA42.
2" ganho proporcional de
_ 10~3000 700 Hz S
velocidade
PA79 __ __ _
TAP (CN1-41) é vélido quando este esta ligado, e a sua fungdo € a mesma que a de
PAS.
2 coeficiente integral de
_ 1~3000 5 S
PASO velocidade

TAP (CN1-41) é valido quando esta ON, e esta fungéo € a mesma que do PA6.
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CAPITULO 8 ANORMALIDADE E RESOLUCAO DE PROBLEMAS

AAtengéo

B Se a unidade de acionamento ou um motor € necessario para ser

desmontado por causa da manutencdo, operando uma maquina com o

profissional ou contatar o pessoal técnico de nossa empresa.

A energia deve ser cortada acima de 5 min e esperar a luz 'CHARGE' seja

desligado quando o anormalidade da unidade de acionamento ocorre. E, em

seguida, o exame anormal ou tratamento pode ser realizado para evitar que

a tenséo residual da unidade de acionamento possa ferir uma pessoa.

8.1 Anormalidade e utilizacao indevida

8.1.1 Modo de velocidade

Anormal

Precauséao

Checar e resolver problemas

Modo analdgico de
de

comando, o motor

velocidade

ndo faz operacdo
em que o comando
de

oferecido.

velocidade ¢é

1. Unidade de acionamento

esta no estado de alarme;

O alarme é limpo ou o aparelho é ligado

novamente.

2. Modo de trabalho ou de
selecdo de modo de erro de

comando;

Checar as definicdes de PA4 e PA46.

3. Sem nenhum sinal de

entrada habilitado

Verifique se a fiagdo de SON (CN1-24),
SFR (CN1-9) ou SRV (CN1-25) esta

conectado, ou chequese OM

sinal habilitado estd conectado ou

PA33=1, a habilitacdo é aplicada.

4. 1/O fiac&o nao oferece 24V.

Medir se a 24V existente entre COM +
(CN1-38) ou (CN1-39) e GND 24V dois

terminais.

do
do
motor é grande. (O

A vibragéo
funcionamento
nao

motor ligar a

carga)

1. velocidade incorreta

definicdo de ganho

Restaurar os parametros do motor padrao
novamente ou consulte a Secédo 6.1.1
para 0 método de depuracao manual de
PA5, PA6 e PAS.

2. O comando blindado de
flacho ndo se conecta
corretamente.

Fiacdo correcta deve ser realizado em
termos de esquemas analdgico de

comando de fiagdo na Seccéo 3.4.2.
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N&o ha sensor de temperatura

Alarme Err-5 o _ Se ndo houver nenhum sensor de
no interior do motor do eixo ou o
ocorrequando a temperatura no interior do motor, o OH1
) . | OH1 (CN2-13) e OH2 . ]
alimentacéo esta _ _ | (CN2-13) e OH2 (CN2-16) sao realizados
) (CN2-16) nao estao o . o
ligada. a curto-circuito ou PA73 = 1 é definido;
conectados.
) Mudar as duas fases. Por exemplo: o
A falta de ligar a fase de ) ) )
O alarme Err-27 o ) terminal U do mecanismo de acionamento
frequéncia entre a unidade de o
ocorre quando o est4 ligado com o V um do motor, eo V da

aparelho esta ligado.

acionamento e do U, Ve W do

motor

unidade de accionamento esta ligado com

o um U do motor.

Os alarmes Err-19
ou Err-18 devem
ocorre quando o

motor é executada.

Unidade de accionamento ndo
se liga a resisténcia frenagem
ou a resisténcia frenagem é

excessivamente elevada.

Configure corretamente uma resisténcia

frenagem nos termos da Secéo 1.4.3.

O motor de parada
frenagem ndo pode

ser executado.

Falha ao definir o parametro
PA74;

A inércia da carga ¢
excessivamente grande, e o
tempo de aceleracdo /

desaceleracdo adequado nado

é especifico.

Modificar PA74=1;

Defina os valores de ambas as PA39 e
PA40, e verificar o resultado apdés a
adicdo de 100 de cada vez até que a

anormalidade seja eliminada.

8.1.2 Modo de Posicdo

Anormal Reacdes provaveis Checar e resolver problemas
1. A unidade de disco é sobre o | O alarme para ou o aparelho € ligado
estado de alarme; novamente.
2. modo de trabalho ou modo de L
. Checar as definicbes de PA4 e PA14.
Modo Posicdo, o | comando de selecéo de erro

comando de pulso é
oferecido, e o motor

ndo faz a operacao.

3. Sem qualquer sinal de ativag&o

Verifique se 0 SON (CN1-24)fiacao

esta correta, ou verificar se o

- ] . . ~ pe
dP- In| ginal de ativagiio esta
ligado.

Ou PA33=1 pode ser ajustado para

impor habilitagéo.
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4. 1/0O fiag&o nado fornece 24V.

Medir se a 24V existente entre COM+
(CN1-38) ou (CN1-39) e 24V GND

dois terminais.

Vibrag&do do motor é
grande demais em

funcionamento.

de

e coeficiente de

Ganho velocidade
proporcional
ajuste sdo incorretas;
(PA5, PAB)

Definicdo de ganho de Posicdo

integral

proporcional é incorreta; (PA9)

A depuragdo manual é realizada em
termos da Secdo 6.1.1 para a
depuracdo de PA5, PA6 e PA9 ou os
pardmetros padrdao do motor sao

restaurados novamente.

Controle da posicao

incorreta

1. Falha ao definir a taxa de

engrenagem eletrénica;

Consulte a secédo 6.5.1 para o calculo

da relacéo de transmissao eletronica.

2. A capacidade de aceitacdo do
pulso é impreciso devido a

interferéncia externa;

Quando a quantidade de impulsos de

comando € menor do que 0 que um;
dP-CPo

interferéncia externa pode afetar.

é exibido isto &, a

A. Usando o circuito diferenca, tanto

guanto possivel;

B. Conecte a fiacdo blindada
corretamente;
C. Afastar-se da fonte de

interferéncia;
D. Um passo circuito RC € adicionado

para executar uma filtragem.

3. Quando o comando de pulso é
de entrada através da adocdo
de

acionamento, se a resisténcia do

final dnica da conexdo
limitador de corrente ndo ligar em

série;

Consulte a Secao 3.4.3 para a
posicdo de esquemas eléctricos de

comando para conectar a fiagdo.

4. Mau funcionamento de ligacao

mecanica

Quando o numero de impulsos € igual
a exibida , € igual ao nimero
de dP'PDS

apés a

impulsos exibida por
relacdo de transmisséo
eletrénica é convertido. Verificar se a
ligacdo da maquina é solto ou

distorcidos.
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7

A inércia da carga é maior, 0 L .
. Ainércia da carga é maior, o tempo de
tempo de aceleracao /

Ondas de carga . aceleracao / desaceleracdo
] desaceleracao correspondente da ]

muito amplo durante ) ] . correspondente  da unidade de

] unidade de comando instrucdo de ) . .

a partida ou parada. comando da instrucdo de controle é

controle e excessivamente ]
excessivamente pequeno.

pequeno.

8.2 O Significado e solucédo de problemas do Codigo de alarme

A unidade de accionamento tem muitas fun¢des de prote¢cdo, e o motor pode parar pela unidade

de acionamento quando a avaria é detectada apés a alimentacéo € ligada, e o codigo de alarme

€ apresentado no painel de operacdo. Pode ser também entrou no menu

para verificar o codigo do alarme corrente. O usuario pode verificar o contetdo relacionado baseado

no codigo de alarme para apoiar a causa da avaria e remové-lo.

No.
Significado razéo principal Solugédo de problemas
Alarme
_ Verifique a conexao do motor ou 0
1. Sinal de retorno de encoder L ]
encoder de posi¢édo 2 com o fio de
anormal )
sinal.
2. No modo de velocidade,
aceleragcdo / desaceleracdo
Velocidade do | constante de tempo é | Aumentar o tempo de aceleracdo
eixo do motor | excessivamente pequeno, de | PA39 e 0 tempo de
excede o valor de | modo que a ultrapassagem de | desaceleracdo PA40
Errl ajuste (Consulte o | velocidade é excessivamente
rr-
parametro PA23 | grande;
para o limite de | 3. PA23 valor definido (do limite
velocidade de velocidade maxima) é i
o ) O PA23 esta corretamente
méaxima) excessivamente pequeno ou _
. configurado com base em placa
PA49 (a resolugdo do
. _ do motor.
codificador do motor) conjunto
€ menor do que a uma real;
4, Controle o] mau ) )
) ] Alterar a unidade de disco.
funcionamento no painel.
Erro Principal circuito | 1. Resisténcia do freio n&o | Verificar a resisténcia de freio e
rr-
de tensdo do | conecta ou fica danificado; sua conexao
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barramento CC é
excessivamente

alta

2. A

correspondida (o valor da

resisténcia nao é
resisténcia é grande demais)

Nota: Quanto menor o valor da
resisténcia de freio , maior os
fluxos de circuito de freio de
corrente, e o tubo do freio é
facilmente danificado no

circuito de freio;

A. Alterar o valor da resisténcia e
da resisténcia de freio combinado
com o sua poténcia;

B. Reduzir o arranque e paragem
de frequéncia em termos da
utilizacéo;

C. Adicionar o tempo de
aceleracdo / desaceleracdo com
base alterando
PA39 e PA40,

velocidade.

na utilizacéo,

no modo de

3. Fornecimento de energia &

instavel;

Verifique a fonte de alimentacéo.

4. Circuito de freio interno esta

danificado.

Alterar a unidade de disco

Err-3

Principal circuito
de tensdo DC é
excessivamente

baixo

1. A tensé@o € menor, devido a
capacidade de oferta de
entrada de energia nao ser

suficiente;

Verifiqgue a capacidade da fonte
de alimentacdo e a parte elétrica

do gabinete de controle.

2. A unidade de acionamento
do mau funcionamento do
painel de controle pode ocorrer
estiver

quando a energia

ligada.

Alterar a unidade de disco.

Err-4

o valor de
niumero de o
contador de erro
de posicao
excede o valor de
ajuste (Consulte a
faixa de ajuste da
posicdo de valor

em excesso de

erros verifique
com o PAl7)
(pal8 = 0:

Verificagdo da
posicéo de alarme
de excesso de

1. De freqliéncia de pulso de
comando €& excessivamente
alta ou razdo de engrenagem
eletrbnica €& excessivamente

grande;

Verifique a instrugdo de controle
de frequéncia de comando,
checar as definicdesde relacao de
engrenagem eletrénica

PA12/PA13

2. A inércia é grande demais,

ou torque esta ausente;

A. Verifique o conjunto vezes de
sobracarga do motor (Consulte a
explicacdo de parametro PA34);

B. Aumentar a unidade de
acionamento e poténcia do motor;

C. Reduzir a carga

3. As disfun¢cdes motoras do
codificador ou a fixacdo de a
resolucdo do encoder é

incorreta;

Verificar o encoder do motor e

sua conexao, e defina o PA49.

154




erros;

4. A fase de sequiéncia de U, V
e W do motor estdo incorretos,
e o alarme Err-13 ou Err-27

correm

Dois dos sequéncias de fase

pode ser deslocado.

5. O conjunto de PA68 é
incorreto e do sinal de retorno é
anormal quando a 2 2 posicdo

do encoder é empregado.

Verificar o conjunto de PAGS.

6. A malha de posi¢do ou o
ganho da malha de velocidade
€ excessivamente pequeno

(Consulte 0 PA5, PAG6 e PA9);

Ajuste o circuito de velocidade ou

0 ganho da malha de posic¢éo.

7. Posicdo erro set intervalo
vélido € excessivamente

pegueno.

Definir corretamente PA17.

Err-5

O alarme pode
ocorrer devido a
alta temperatura
do motor e a
unidade de disco
tem sido
verificada a saida
de sinal de alarme
de circuitos do
(PA730:

verificar o alarme

motor

de circuitos de
PA731:

nao verificar o

motor;

alarme de erro de

posi¢éo.)

1. Nao existe um dispositivo de
temperatura no interior do

motor;

Set PA73 = 1 alarme de protegéo
de sobreaquecimento do motor.

2. Sobrecarga faz com que o

motor esquente;

Aumentar a unidade de
acionamento ou de poténcia do

motor, ou reduzir a carga.

3. A frequéncia de inicio /
paragem €& elevadamente
excessivo no caso de

sobrecarga;

Reduzir a freqUéncia de partida /
parada, melhorar a condicdo de

refrigeracdo do motor

4. 0]

verificacdo de temperatura do

equipamento de

motor danificado, ou o intero do
motor € o problema ou a

ventoinha foi danificada;

Mudar o eixo so servo motor.

5. O sinal de verificacdo de
temperatura do motor é normal,
e o0 painel de controle de

unidade de disco funcionar mal.

Mudar a unidade de acionamento

Err-8

Fluxo de contador
de erro de

posicéo

1. a relacdo de Posicdo do
engrenamento do comando
eletrbnico é excessivamente

grande;

Verifique o]
parametros de PA12 e PA13.

conjunto de
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2. Entrada de pulso de

comando é anormal.

Verificar a freqUiéncia de pulso do
comando de unidade da instrugéo

de controle.

O sinal de retorno

1. O sinal de fiagdo do encoder
do motor é defeituoso ou

incorreto;

Verifique a solda entre o conector

e o cabo de sinal.

2. O cabo de retorno de sinal
do encoder é excessivamente

longo fazendo com que a

Cortar os cabos (dentro de 30m)

Err-9 do encoder do . o
) tensédo do sinal € baixo;
motor é anormal _
3. O encoder do motor esti
N Mudar o motor ou 0 encoder.
danificado;
4. Mau funcionamento do
painel de controle unidade de | Mudar a unidade de acionamento
acionamento
1. A unidade de acionamento
habilitada n&o emite quando
esta ligado, e ¢é dificil de ] ] .
o Mudar a unidade de disco, se é a
eliminar;
] ) causa A;
A. O painel da unidade de » ) o
_ _ | Verificar e ligar a resisténcia de
controle de acionamento esta )
. ) frenagem corretamente se é
Modulo IPM esta | com mal funcionamento
) ] o causa B.
Err11 desativada no | B. O terminal de fiacdo da
rr-

interior da

unidade de disco.

resisténcia de frenagem e o

terra é o curto-circuito.

2. O alarme ocorre quando a
unidade de disco ndo habilita
apés que a alimentacdo seja
ligada, e podem ser eliminado

depois de ligar novamente.

E causada pelo mau aterramento
ou interferéncias externas.
Verifique a ligacao a terra e busca
o0 recurso de interferéncia,
afastar-se ou proteger-se do

recurso da interferéncia...
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3. O alarme ocorre quando a
unidade € ativada depois que é
ligado, e ele nado pode ser
eliminado;

A. O cabo de alimentacdo de
poténcia do motor € um
curto-circuito entre U, V e W,
ouo U, V, W é um curto-circuito
com o PE;

B. A unidade de acionamento

do médulo IPM esta danificado.

Alterar o cabo do motor ou o
motor, se € causa A;
Alterar o cabo do motor ou o

motor, se € causa B;

Err-11

Mau

funcionamento do
maodulo IPM
dentro da unidade

de disco

4. Pode ocorrer quando o
motor é iniciado ou
interrompido, e podem ser
eliminado depois do ligar
novamente.

A. O parametro de motor
padrdo definido pela unidade
de disco esta incorreto.

B. A inércia de carga é maior, e
a taxa de aceleracdo de

comando é maior quando

iniciar ou parar;

Restaurar parametros de padréo
do motor novamente, se for a
razao, r. (veja a secao 4.4);

Adicionar o tempo de aceleracao
ou desaceleracdo de um
comando e reduza a taxa de
aceleracdo de comando se ele é a
razdo de b ou reduzir a inércia de

carga;

Err-13

Os alarmes de
sobrecarga

durante 0
funcionamento do

motor

1. Longo periodo de

sobrecorrente do motor

Reduzir a carga

2. A configuracdo do parametro
esta incorreta, o motor pode ter

vibracéo ou ruido anormal;

Ajustar o] parametro de
capacidades relacionado com o
motor (consulte a explicacdo de
PA5, PAG, PA34, PA9 e PAAS)

3. O valor de configuracdo do
PA49 é mais do que a

resolucéo do encoder atual

Defina a resolucdo do encoder do

motor corretamente.

4. Fiagdo erradade U, Ve W. A
operacdo depois que a
alimentacdo é ligada que é
semelhante ao alarme de
Err-27.

Alterar quaisquer das duas fases
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(@] alarme de

sobrecarga pode

O carregamento do motor

A. Reduzir a carga;

Err-16 funciona por muito tempo, e é | B. Altere o dispositivo de disco
ocorrer quando o _ , o
] mais do que o Err-13. com maior poténcia.
motor é operado.
1. Entrada de alta poténcia por | A energia necessaria para
longo tempo; satisfazer a unidade de entrada.
Tempo e — —
_ 2. A resisténcia do freio é
excessivamente _ . _ i o _
Err-17 | d maior; a tensdo DC interno é | Alterar a resisténcia de freio
ongo e . . ~ .
gerada devido a alimentacdo | correta, e consulte a se¢do 1.4.3
frenagem . _ _ _ _
ndo liberada imediatamente | para maiores detalhes.
durante a frenagem.
, , 1. Mau funcionamento do _ _
Existe um sinalde | = ) Mudar a unidade de acionamento
o _ circuito de freio
inicio de freio sem i i i
Err-18 o | Medir o valor da resisténcia de
um retorno de | 2. Valor de resisténcia de freio , .
) i ) freio  pelo multimetro para
freio € excessiva. )
confirmar a melhor.
A tensdo do|1. Mau funcionamento do _ _
ol ) Mudar a unidade de acionamento
barramento CC é | circuito de freio
Err-19 | muito alta, mas o | 2. A resisténcia de freio é um » _
_ . o _ | Verifique a  conexao da
freio nao € | circuito aberto, ou ele ndo esta o )
resisténcia de freio.
executado. conectado.
Os alarmes de . Restaurar novamente 0
1. N&o conseguem ler os dados ~ .
mau ) parametro padrdo do motor e
] de EEPROM para a unidade .
funcionamento . consulte a secdo 4.4 para obter
guando a energia é ativada;
EEPROM no detalhes.
Err-20 | interior da
unidade de )
. 2. O chip CMOS EEPROM ou o ) )
unidade quando a _ Mudar a unidade de acionamento
, _ | mau funcionamento do PCB.
energia esta
ligada.
o A. Verifique a fiacdo de
1. Dentre as fases de fiacdo de | o
o i alimentacao, ligue-o novamente;
O alarme  é | poténcia de entrada € cortada, » R
N B. Verifique a entrada de trés
emitido quando a | ou perdeu-se a fase; ) .
. fases de alimentacéo.
Err-21 | poténcia de

entrada, R, Sou't

é perdida.

2. Circuito de mau
funcionamento da alimentacéo
da entrada da unidade de

acionamento.

Mudar a unidade de acionamento
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1. Verificagdo do atual mau

Erro  atual é | funcionamento do circuito;
Err-23 | excessivamente 2. Sensor atual estd danificado | Mudar a unidade de acionamento
grande 3. Controle de avarias de
tensdo de alimentacdo
1. A segunda posicao do sinal
de retorno do encoder néo se »
R . | Modifiqgue o PA66=0
conecta, e o parametro PAG66 e
Detecta que o o
, definido como 1;
sinal de segunda , _ :
L A. Checar a 2 posicao do sinal de
posicao de .
Err-24 conexao do encoder, solda e plug
entrada da _ _ -~
) 2. O sinalderetornodoeixodo | B. O cabo do codificador
interface CN3 que i . . _
i encoder € anormal. (E motivo | excessivamente longo  pode
€ anormal. _ . _
de alarme Err-9) causar um sinal de tensdo mais
baixo, corte o cabo dentro de 30
m.
1. Sinal de pulso z ndo pode | Retorno do sinal de entrada da
ser verificado fiacao é verificado.
Verifique os  valores  dos
2. O correspondente conjunto | parametros do motor
de par&dmetro esta incorreto ou | relacionados PA49, PA66 e PAGY.
0 conjunto de ganho ¢é|Os parametros de ganho
Falha na | excessivamente grande, devido | relacionados sdo PA5, PA6, PA8
Err-25 | orientacéo de | ainércia é maior; e PA9. (Consulte a se¢éo 6.1 para
unidade de disco depuracéo)
3. A seqiiéncia de fase de A/B N R
) Modificar o pardmetro de PAGS, a
do encoder do eixo e que o .
) ) _ | sequéncia de fase deve ser
sinal de sensorizados séo _
) ) alterada em conformidade e
inconsistente quando 0 _ L
) referir-se  a  explicagdo do
segundo sinal de entrada de R
. parametro PA68.
posicéo é orientado.
] ~ A maquina pode ser operada
Refrigeracdo da ) ) i
] 1. A temperatura de | quando o motor estiver frio apos
unidade de ] . . o
) refrigeracéo esta | corte de eletricidade;
acionamento . -~ _
Err-26 excessivamente alta ou a | Verifique o ventilador de
alarme de ) ) ) )
ventoinha de aresfriamento | resfriamento, limpe o tubo de

superaqueciment

(0]

esta danificada;

refrigeracdo de ar e reduza a

carga.
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2. O interruptor de deteccéo de
temperatura ou o circuito pode

ser danificado.

Mudar a unidade de acionamento

O circuito principal de unidade

de acionamento de saida que

Fiacdo U, V e w Duas fases deles podem ser
Err-27 ] u, V e w e sua correspondente
é errado . _ | deslocadas.
freqiéncia de fase estdo
incorretas.
Erro de | O parémetro ndo € salvo e | Chamar novamente 0s
Err.o8 parametros reajustado depois que o | parametros padrdo, e ligar
rr-
atualizacao de | software é atualizado ou | novamente depois que o0s
software gqueimado. parametros sao registrados.
A verificagdo de | Existe um conflito entre a nova R . )
R i . _ . Parametro de operagdo ler é
parAmetros esta | versdo e o0 antigo devido a , _ o
Err-29 L . realizado e a alimentacao ¢é ligada
errada qguando | atualizagdo de versdo do
o novamente.
esté ligado software.
1. A tensdo de entrada de
energia € menor, ou a tensao _ .
o o ) Checar a alimentacédo de entrada
Circuito principal € | varia enormemente, enquanto
Err-33 | anormal quando é | a alimentagdo estiver ligada;
ligado 2. O retificador esta danificado
ou o soft start estd com mau | Mudar a unidade de acionamento
funcionamento do circuito.
Temperatura de | 1. A temperatura de
. 5 3 . Reduzir a temperature de
resfriamento esta refrlgeragao esta acima de
) refrigeracéo
anormal (é | -30°~90°;
Err-34
adequado  para | 2. 0 resistor de
DAY3025, acondicionamento estd | Mudar a unidade de acionamento
DAY3100) anormal.

8.3 Solucdo de problemas anormais, sem um codigo de alarme

Anormal

Checar item

Reacéo

1. Ele néo é exibido

quando

alimentacédo é

ligada.

O mau funcionamento ainda existe
depois 0 CN1 e CN2, CN3 sdo emitidos

para fora,;

A. mal funcionamento da tensdo de

alimentacao

B. mal funcionamento da unidade de

acionamento
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O mau funcionamento esta desmarcado
apos desenhar CN1 e CN2, CN3.

O cabo de sinal esta em curto-circuito

2. O indicador de
‘Energia’ nao
funciona

O mau funcionamento ainda existe apos
desenhar o CN1 e CN2, CN3;

A. mal funcionamento da tensdo de
alimentacao
B. mal funcionamento da unidade de

acionamento

O mau funcionamento esta desmarcado
apos desenhar CN1 e CN2, CN3.

O cabo de sinal estd em curto-circuito

3. O disjuntor esta
desarmado depois

de ligar.

E normal apds a alimentacao € ligada;

E causada pela maior corrente de
carga da capacidade interna de DC
dentro da unidade de disco. O
disjuntor pode ser anormal apés ele

ligar uma ou duas vezes.

O freio ainda se move depois de ligar
repetidamente; Verifiqgue a fiagdo do

circuito principal.

A. A avaria na unidade de

acionamento; € um curto-circuito no
interior da unidade de acionamento.

B. A fiacdo do circuito principal esta
incorreta, ou a resisténcia de freio
principal e o motor de aterramento, U,

V e w estao curto-circuitadas.

4. A unidade de
acionamento
habilitada esta
ligada e o motor
ainda esta em
movimento em vez

de desligar.

Verifique se a janela de monitoramento
de unidade de acionamento tem

informacdes de alarme;

A informacdo de alarme existe
atualmente; consulte a se¢do 8.2 para

resolvé-lo.

Checar , julgue se o sinal

do SON esta ligado. Julgar se a SFR
(ou SRV) esta ativado no modo de

velocidade de comando analégica.

Sinal de fiagao incorreta I/O

5. O motor foi
animado, mas néo
utilizado quando a
unidade de disco

esta habilitada.

1. Monitor, , Se o atual é

mais do que a nominal, a orientacdo

pode ser executada exatamente apds a

liberacéo da carga.

Ele esta em curto-circuito do motor ou
0 motor estq parado por causa da
prépria maquina. O nimero de alarme
pode exibir neste caso, consulte a

secao 8.2 para resolver

2. Monitor, if the current is

more than the rated one, the orientation
can not be exactly performed after
releasing the load.

Mal funcionamento do encoder do

Motor
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3. Monitorm, se a corrente

nao for grande, e esta for menor que a

corrente nominal.

A. se a corrente ndo for grande, e esta
for menor que a corrente nominal.

B. O comando de entrada néo recebe
(veja o capitulo cinco para verificagdo
de fiacao de sinal de comando);

C. O conjunto de paradmetros nao é
adequado; o valor do conjunto PA34 é

excessivamente pequeno.

Numero do . . .
R Descrigao Faixa Unidade Padréo
parametro
Maxima
capacidade de | 0~300 % 300
acionamento
1. O valor da configuracdo é indicado pela percentagem da
PA34 corrente  nominal do motor, por exemplo, o valor da

vezes a corrente nominal.

motor.

configuracdo 300 significa que a sobrecarga do motor atual é 3

2. O valor do parametro é limitado a saida de torque maximo do

4. Monitor|dP - ||, sem corrente.

Mal

acionamento.

funcionamento da unidade de

6. Eixo do motor s6

pode operar em
baixa velocidade,
em vez de alta
velocidade.

1. Verifique se o comando esté correto

Monitor no modo de posicéo

e julgue a posicédo do comando;
dP -uol

velocidade e

Monitor no modo de

julgue o comando

analégico;

Os comandos da instrucdo de avarias

da unidade de comando.

2. Compare < Consulte a tabela de
cédigo do tipo de motor do apéndice II>,

checar as definicoes de PA1L, e realizar
EE-JEF | pararestaurar a operacdo do
valor por padrdo apds a configuracéao

correta é realizada.

Parametros do motor incorretos por

padrao.

3. Realizar a orientacdo; rotacdo do

motor ndo pode ser orientada

exatamente.

Mal

motor

funcionamento do encoder do
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7. Rotacdo do motor
opera instavel e a
flutuagéo de
velocidade é
excessivamente

elevada.

O motor pode ser executado de forma

estavel no modo manual.

O comando de entrada é interrompido
fortemente. E necessario manter
afastado o recurso de interferéncia e

lidar com o cabo de blindagem.

O motor ainda funciona instavel no

modo manual, e a flutuacdo de

velocidade é excessivamente elevada.

A. avaria no encoder do motor, mude
0 motor.
de

Defina o parémetro do

B. Configuracéo parametro
incorreto.
motor por padrdo novamente,
especialmente, a definicdo da dipolar

e aresolugéo do encoder.

8. O excesso de
velocidade é
excessivamente

grande, quando o
start ou stop é

executado, e 0

1. Verifique se o tempo de aceleracao e
desaceleracdo do motor é muito curto
guando ele inicia ou para.

2. Verifiqgue se a configuracdo do
parametro de velocidade ou se a

integral proporcional de posicao esta

Maior carga de inércia.

motor obviamente . ~
excessiva. (Consulte a se¢do 6.1 para a
oscila
configuragdo do parametro)
O ventilador estd danificado, ou a
1. Verifique o ventilador de resfriamento | alimentagéo do ventilador é
conectada incorretamente.
N ] Refrigeracdo de ar € bloqueada por
2. Verifique o tubo de resfriamento
algo.
9. - -
» Se a temperatura ambiente for muito
Superaquecimento 3. Verifique a temperatura de .
. alta, ampliar ou melhorar a
do eixo do motor circunstancia
refrigeragcéo do dispositivo.
4. Verifique se a carga esta

sobrecarregada.

Reduza a carga se é excessivo

5. Verifique o pardmetro de cdédigo do

tipo do motor.

Parametro de padrdo do motor esta

incorreto.

10. Eixo do motor

tem um ruido

anormal.

1. Verifigue se a configuracdo de
velocidade e a parametro de posicédo

estao corretos.

Parametro de padrao do motor esta

incorreto.

2. Verifigue se 0 comando analdgico ou
de

interferéncia;

posicao comando tem forte

O comando de entrada é interrompido
fortemente. E necessario manter
afastado o recurso de interferéncia e

saber lidar com o cabo de blindagem.
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3. Solte a carga e verifigue se a carga

esta resistida

7

A carga é resistida com o, corpos

estranhos ou distorcida.

4. A parada é livremente executada em
alta velocidade, verifiqgue se o motor

ainda tem ruido.

A. parafuso solto na fixagao do motor

B. avaria dentro do motor

11. O motor gira

ainda mesmo que o

Verifique o0 pardmetro de compensacao

comando

velocidade seja de

ov.

de

nula de comando analdgico PA44.

A compensacao nula ndo executa.

8.4 Areparacdo e manutencao da unidade de servo e Servo Motor

® Nunca tente operar a inspecdo de isolamento na unidade de disco usando
megometro ou ferramentas similares; caso contrario a unidade de disco pode ser
danificada!
nao desligue ou repare a unidade!
® Certifigue-se de que a média de carga do dispositivo de acionamento € menor
que 80.
Tipo de Tempo de o
. ltem detectado . Manutencgéo diaria
deteccdo deteccédo
Trate o armario elétrico na hora se o odor
Odor anormal Umavez ao dia | anormal ocorre. E necesséario alterar o
dispositivo se o dispositivo é envelhecido.
poeira, vapor e | Mensal, pelo | Ele deve ser limpo com o pano seco ou com a
Armario de | 6leo menos, pistola de alta presséo filtrada.
ambiente Se o0 dano ou o envelhecimento ocorre a
elétrico . camada de isolamento externa ou o local de
Cabo elétrico, | Pelo menos uma o .
) ) quebra de conexdo isolado, alteracdo no
terminal de | vez de seis em R _
. ) tempo ou resolvé-lo com isolamento;
conexao. seis meses _ . .
Fixe o terminal de conexdo solto usando a
chave de fenda.
Verifique se a quantidade de velocidade ou ar
Unidade de | Ventoinha  de | Pelo menos uma | de vento do ventilador de resfriamento e a
acionamento | refrigeracéo vez por semana | radiagdo sdo normais. Mude o ventilador se
uma anormalidade ocorrer.
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Poeira dentro da
pa de

refrigeracéo

Mensal, pelo

menos,

Ele deve ser limpo com o pano seco ou com a

pistola de alta presséo filtrada.

Parafuso solto

Pelo menos uma
vez de seis em

seis meses

Fixe o bloco de terminais, conector ou

parafusos com uma chave de fenda.

Spindle
motor

Barulho
vibragéo

Uma vez ao dia

Se o0 ruido e a vibragdo aumentam,

obviamente, comparado com o habitual,
verifique a conexdo do dispositivo mecéanico

no tempo e reparar a avaria.

Ventilador de

refrigeracéo

Pelo menos uma

VEeZ por semana

Verifique se a quantidade de velocidade ou ar
de vento do ventilador de resfriamento e a
radiacdo sao normais. Mude o ventilador se

uma anormalidade ocorrer.

Sujeira, poeira,
gqueda e dleo.

Pelo menos uma
vez de seis em

seis meses

Ele deve ser limpo com o pano seco ou com a

pistola de alta pressao filtrada.

A medida da

resisténcia de

Pelo menos uma

vez de seis em

Medi-lo usando o megometro 500V, o valor
da resisténcia deve exceder 10 MQ. Toque

isolamento seis meses nosso pessoal técnico é inferior a 10 MQ.
Verifique se o dispositivo mecanico é usava
L Pelo menos uma o
Ligagdo do pelas ferramentas especiais, bem como a

motor e carga

vez de seis em

seis meses

conexdo € solto e a matéria estranha é

congestionada.
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APENDICE A TABELA DE COMPARACAO DE PARAMETROS DOS
TIPOS E MOTORES DE EIXO

Parametro

PA1 Tipo de eixo do motor, pardmetros técnicos.

0 GM7101-4SB60, 3.7kW, 6000r/min, 0.02kg.m?

1 GM7103-4SB60, 5.5kW, 6000r/min, 0.02kg.m?

2 GM7105-4SB60, 7.5kW, 6000r/min, 0.032kg.m?

3 GM7131-4SB60, 11kw, 6000r/min, 0.076kg.m?

4 GM7103-4SC60, 7.5kW, 9000r/min, 0.02kg.m?

5 GM7100-4SB60, 2.2kW, 6000r/min, 0.015kg.m?

6 GM7109-4SB60, 11kW, 6000r/min, 0.037kg.m”

7

8

9 YPNC-50-2.2-B, 2.2kW,380V, 6000r/min, 5.1A, 14 N-m
10 YPNC-50-3.7-B, 3.7kW,380V, 6000r/min, 8.0A, 24 N-m
11 YPNC-50-5.5-B, 5.5kW,380V, 6000r/min, 11.8A, 36 N-m
12 YPNC-50-7.5-B, 7.5kW,380V, 6000r/min, 16.0A, 49 N-m
13 YPNC-50-11-B, 11kW, 380V, 6000r/min, 21.3A, 72 N-m
14 YPNC-50-15-B, 15kW, 380V, 6000r/min, 33.0A, 98 N-m
15 ZJY208-5.5AM-B5 16.2A 380V

16 ZJY265-7.5AM-B3 21.0A 380V

17 ZJY182-1.5BH-B35 7.3A 380V

18 ZJY182-2.2BH-B35 7.5A 380V

19 ZJY182-3.7BH-B35 15.5A 380V

20 ZJY208-2.2B-B5 (B3) 6.3A 380V

21 ZJY208-2.2B-B5 (B3) 9.3A 380V

22 ZJY208-3.7B-B5 (B3) 9.1A 380V

23 ZJY208-5.5B-B5 (B3) 13.2A 380V

24 ZJY208-7.5B-B5 (B3) 17.3A 380V

25 ZJY265-7.5BM-B5 (B3) 18A 380V

26 ZJY265-11BM-B5 (B3)  26A 380V

27 ZJY265-15BM-B5 (B3)  35A 380V

28 ZJY265-15AM- B3 48.3A 380V

29 ZJY265-22BM- B3 57.8A 380V
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APENDICE B A SELECAO DE EQUIPAMENTOS PERIFERICOS

B.1 Disjuntor e contator (Equipamento obrigatério)

O disjuntor e contator devem ser instalados entre a poténcia de entrada e unidade do eixo do
servo. O disjuntor e o contator sdo considerados ndo somente como o interruptor da unidade, mas
também como a funcdo de protecéo de alimentacéo.

O freio é um disjuntor de protecdo para o corte do circuito de mau funcionamento,
automaticamente, que tem a funcdo de protecdo, por exemplo, a sobrecarga do circuito,
curto-circuito ou UV (voltagem). A unidade de acionamento tem uma capacidade de sobrecarga de
150 e 30 min. para jogar a sua capacidade de sobrecarga, é recomendavel que o usuario use o
disjuntor com a protecao de distribuicdo de energia.

A alimentacdo ON ou OFF da unidade de dispositivo com a protecéo elétrica é controlado pelo
circuito para instalar o contator AC pode cortar a energia do dispositivo de acionamento
imediatamente quando o sistema é perturbado, efetivamente garante a expanséo da falha.

Os usuarios podem configurar os dados técnicos por si mesmos em termos de tabela a seguir:

Poténcia do motor
combinada com a
1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 11 15
unidade de acionamento
(kw)
Corrente  nominal do
o 25 25 25 32 32 50 63
disjuntor (A)
Contator AC (A) 9 9 12 18 25 32 40

B.2 Filtro de corrente trifasica AC (Equipamento recomendado)

O filtro trifasico AC é um filtro passivo de passa-baixa, a freqliéncia de filtro esta entre 10kHz~
30MHz, que impede a interferéncia de ruido de alta freqiiéncia, emitida a partir do terminal de
alimentacao da unidade. Geralmente, ndo € necessario instalar. Quando a interferéncia de ruido de
alta freqliéncia gerada a partir da unidade de disco é afetada o trabalho normal de outros dispositivos
conforme o usuario opera, isto € melhor para instala-lo.

Usuario pode configurar livremente com base na lista de dados técnicos a seguir:

Alimentagao do motor

combinada com a

_ 15 2.2 3.7 55 7.5 11 15
unidade de
acionamento (kw)
Filtro trifasico AC
10 10 20 20 30 40 50

corrente nominal (A)
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Filtro  trifasico AC
_ 380/440 | 380/440 | 380/440 | 380/440 | 380/440 | 380/440 | 380/440
voltagem nominal (V)

Filtro trifasico AC

inductor (mh)

Filtro trifasico AC

corrente de fuga (ma)

Os cuidados da instalac&o do filtro sdo mostrados abaixo:

» o filtro de metal deve estar em um perfeito contato com o gabinete elétrico, o aterramento deve
estar bem conectado;

» alinha de entrada do filtro e linha de saida devem ser espagadas, mas ndo devem ser em
paralelo para evitar a redugéo da capacidade do filtro;

» o filtro deve ser instalado na entrada de energia da dispositivo e 0 comprimento da fiacdo de
entrada de filtro deve ser reduzido dentro do armario, tanto quanto possivel para que a

difusdo da interferéncia seja reduzida.

B.3 Reator de AC (equipamento recomendado)

O reator AC esta conectado com o terminal de entrada de energia para controlar a entrada de
corrente maior harmodnica, que pode ser evitada a interferéncia da rede elétrica, bem como a
harmdnica atual para poluir a rede elétrica, introduzida a partir de unidade integrativa, que pode ser
reduzida. Geralmente, o ambiente de utilizacdo ndo pode instalar, recomenda-se que o reator de AC
pode ser instalado para a unidade em condi¢des de trabalho a seguir:

1. A poténcia combinada do motor é mais do que 15kw.

2. Voltagem de alimentacéo trifasica, sua gama de desequilibrio € mais do que 3%.

3. O transformador de corrente do tiristor, de carga ndo-linear, carga de forno de arco como o
dispositivo de capacidade pela mudanca dos interruptores, que estdo no mesmo sistema de
alimentacao.

4. O fator de poténcia do lado da entrada deve ser melhorada.

A selecdo do reator de AC pode ser determinada sobre a queda de pressdo do reator em
perspectiva de enrolamento para cada fase; Geralmente, a queda de presséo é tratada como 0 2
%~4% datensdo da rede de alimentacdo. N&o é essencial para avaliar um valor grande da queda
de pressao do reator serial caso contrério, pode ocorrer o torque do motor. Neste caso, 4% (8.8V)

deve ser aplicado de tensao.
Usuério pode configurar livremente com base na lista de dados técnicos a seguir:

Alimentacao de | Trifasico AC saindo no reator ‘
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saida da unidade

Corrente
de acionamento | Tensdo nominal de trabalho Gama indutiva
nominal
do eixo do servo
1.5 kw Trifasico AC 380V/50Hz 8A~10 A 1.0 mh~2.5mh
2.2 kw Trifasico AC 380V/50Hz 8A~10 A 1.0 mh~2.5 mh
3.7 kw Trifasico AC 380V/50 Hz 9A~10 A 1. Mh ~2.5mh
5.5 kw Trifasico AC 380V/50 Hz 13A~15A 1.0 mh~1.5 mh
7.5 kw Trifasico AC 380V/50 Hz 18A~20 A 0.8 mh~1.2 mh
11 kw Trifasico AC 380V/50 Hz 24A~30 A 0.5 mh~0.8 mh
15 kw Trifasico AC 380V/50 Hz 34A~40 A 0.4 mh~0.6 mh
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APENDICE C O SISTEMA DE FIACAO DO DIAGRAMA ENTRE A
UNIDADE DE ACIONAMENTO DO EIXO E SISTEMA CNC

C.1 O diagrama da fiacdo entre a unidade de acionamento e o0 GSK218M

Unidade de acionamento do eixo do servo GSK218M sistema de fresamento
9 SFR 2 Eixo positivo Y2.2
25 SRV 15 Eixo reverso Y2.3
24 SON 1| Eixo permitindo Y2.0 | ygaq
27 ZSL 5 velocggﬁga%% g Y25
11 | STAO 14 Orientacéo do eixo Y2.1
TG - | 6 Mudancadeposiciol
35 COM— 3 ov
38 COM + 4 24V
‘ 4X2KQ/0.50
m XS45
oni| 20 [ zsp | 6 | detecgdo d veloqdade
5 | SAR — | 1g] Chieoada do yeoidace
21 COIN 8 orienAtaccoe”?c;: Igg ae(i)xgaXS.O
44 | VPO 17 velodidade | poscao X4.4
7 ALM 13 SDALM
14 | VCMD+ |« SVvC
15 | VCMD— |« SCOM
16 PAO+ 10 A+
1 PAO— 3 A— XS23
17 PBO + 11 B+
2 PBO — 4 B—
18 PZO + — — 12 Z+
3 | Pzo— 5 z—
42 | PULST+ |« - - 1| 4xcpt
28 PULS— |« 9 4 XCP—
33 SIGN + 2 4 XDIR+ XS33
34 SIGN— |« 10 4 XDIR—
Carcaca Carcaga
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C.2 Alustracao e conexao entre a unidade de acionamento GSK980TDa

Unidade de acionamento do
eixo do servo

Y

9 | sFR
25 | SRV
o 12 | VP
A 10 | SPO
A 40 | SP1
A 26 | SP2
A 11 | STAO
24 | SON
35 | COM—
38 | COM+
3x2k 2 /0.5W |
CN1 21 COIN
& 44 | VPO
7 | AWM
14 | vCMD+
15 | VCMD—
16 | PAO+
1 | PAO—
17 | PBO+
2 | PBO—
18 | PZO+
3 | PZO—
& 42 |PULST
& 28 |PULS—
© 33 | SIGN+
© 34 | SIGN—
& 19 |ZOUT+
o 4 |zouT—
Carcaca

GSK980TDa
11 M3
12 M4
14 VP
7 SECO
8 SEC1 XS42
9 SEC2
1 SORI
18~24 ov
13. 25 +24V
COIN
VPO X341
19 SALM
5 SvC
XS37
4 oV
8 PAS
> 7 *PAS
> 6 PBS
> 5 *PBS XS32
> 4 PZS
3 *PZS
1 nCP+
9 nCP—
2 nDIR+ XS33
10 nDIR—
» 4 +24V
3 nPC
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» Sistema da maquina de torneamento GSK 980TDa pode ser modificado pelo
sistema PLC que € um programa baseados nos requisitos do usuério, para que a
definicdo de sinal dentro da interface XS39, XS41 e XS42 possa ser alterada, a
fiacdo deve ser alterada correspondentemente de acordo com a figura acima.

» O sinal com ‘A’ ndo pode se conectar quando a fungdo de eixo ¢ for usada ou nédo
utilizar a fungéo de orientacéo; o sinal com ‘<3 ndo pode se conectar quando nédo usa
a funcéo de eixo c.

> a fim de simplificar a fiacdo, é recomendavel usar o deconcentrator MCTO04

oferecidos por nossa empresa.

A unidade motriz conecta-se com o sistema GSK980tda que usa o método de deconcentrator
MCTO04.

Sistema GSK 980TDa CNC

<) |L
C AC 220V Power < [N
-] oll=
o =) | +24V
8— Q o |+12Vv GSK-PB2
o & & |-12v
®a £ | GND
S o € |+5V
o
% CN1 Output 1
8— 6. D OUTPUT2 OUTPUT1 INPUT1 INPUT2
o 3 O d o o °o 0
X % ENCODER Y AXIS ZAXIS gg gg gg gg
o @ comunicagio  MPG  CONVERTER ) ) ) i2lo 23] o |%:] o |e:
- | o9 o o m == - sl 25| 5 (2|5 |gq
3 s 9 5|3 R N R
2 =2 =2 g SRS R R D B ] R
i B A T B ] » |02 & [ild 78 o2 o2 o o h
vy g | @ |eg z  1=5]? °g °g °o =5 50
& =
powersuppLy < & © o o o o o O O
XS36 XS38 XS37 XS33 XS31 XS42 XS39 XS40 XS41

Power XS2

M
.

y 12 3 4 5 6 7 8 9 1011 121

PSS
T

deconcentrator
MCTO04

pessesssss5ee

1 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 2

2 3 45 78 9 10 11 12 13

IZIZNINIZINNIN NN 7]

a
2
5
2
2
5
2
2
5

°
o
Y
0
g
Y
Jod

8
a
9
a
a
9
a
a
g
3
a
9 |

b@@@@@@@@@@@é

CN1 XS37 XS32 11 15 16 17 18 19 20 21 22 23 21 255 B

NN

Maguina de circuito
elétrico

172



Nota: 1. o sinal de interface da unidade de acionamento sdo os mesmas, como o cabo de conexao
entre CN1 para o CN1 do desconcentrador MCTO04, 0 XS41 ou XS42 de sistema GSD980tda
separadamente é conectado ao cabo de conexdo de AB do desconcentrador MCTO04. Os
nimeros dos pinos para ser utilizado devem ser ligados por analogia quando o cabo esta
sendo executado.

2. A conexdo entre o sistema XS32 e XS32 no deconcentrator MCT02 é mostrado abaixo:

Pz- 3 SR 3 *PCS
PZ+ 4 4 PCS
PB- 5 - 5 *PBS
X832 1 pps 6 - . 6 bBS XS32
PA- 7 - L 7 *PAS
PA+ 8 8 PAS
Carcaga [ I Lo Carcaca

3. A conexao do sistema XS33, XS37 e XS37 no desconcentrador MCT02 é mostrado abaixo:

SIGN+ 1 | 2 DIR+
SIGN- 14 10 DIR -
PULS+ 2 3 1 CP+
PULS- 15 9 cp-
ZOUT- 10 | 3 PC XS33
COM+ 11,17 : 4 +24V
com- | 9,16, 24 ) ] 11 ov
xssr |0 b Carcaga
VCMD+ 13 ‘ 1 svC
VCMD- 12, 25 — 3 ov Xs37
Carcaga x7 - Carcaga
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C.3 Alustragcao de fiacdo entre a unidade de disco e 0 GSK 980TD1(V2)

Unidade de acionamento do GSK980TD1 (V2)
eixo do servo S — S
9 SFR 1 M3
25 SRV ‘ ‘ 2 M4
A 10 SPO ‘ ‘ 31 SECO
A 40 SP1 ‘ 32 SEC1
A 26 SP2 : | 33 SEC2 | XS39
8 ARST ‘ 36 SRSR
o 12 VPl 34 VP
23, 35, 36| COM- 1 1 17~19,26~28 ov
37,38 | COM+ , - 20~25 24V
H
o7 N I T s
20 ZSP | - SRR 28 SZER
5 SAR | | - 27 SAR | ouo
21 COIN ; ; - a4 COIN
o M VPO - 42 VPO
22 RDY e —— 4 SRDY
7 ALM - 14 SALM
14 VCMD+ |~ ‘ svC
15 VCMD- |~ - — 3 oV | xs37
24 SON | | L 9 SON
27 ZSL = 10 SzspP
A 11 STAO S —— — 13 SORI
o 42 PULS* - 1 nCP+
o 28 PULS- _— _— 9 nCP-
o 33 SIGN+ | ‘ 2 NDIR+ | ycas
O 34 SIGN- 10 nDIR-
o 4 ZOUT- 3 nPC
<& 19 ZOUT+ 4 +24V
39 COM+ J A
16 PAO+ 8 PAS
1 PAO- 7 *PAS
17 PBO+ o o 6 PBS
2 PBO- - ‘ 5 *PBS | XS32
18 PZO+ 4 PZS
3 PZO- 3 *PZS
carcaca - N
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» Sistema de maquina de torneamento GSK 980TD1(V2) 1 pode modificar o sistema
de programa PLC com base nos requisitos do usuario, para que a definicdo de sinal
dentro da XS39, XS40 interface possa ser alterada, a fiacdo deve ser alterada

correspondentemente conforme figura acima.

» O sinal com ‘A’ ndo pode se conectar quando a fungdo de eixo ¢ é usada ou ndo
utilizar a funcdo de orientacéo; o sinal com ‘G ndo pode ligar quando n&o usa a fungéo

de eixo C.

» Como condicdo para simplificar a fiacdo, iisto € recomendado para usar o

desconcentrador MCTO2 oferecido por hossa companhia.

A unidade de disco esta conectada com a fiagdo GSK 980TD1 (V2, que é usado o método de

deconcentrator
deMCTO2:
o . o
Sistema CNC GSK 980TD1 (V2)
1% o Q ] c o o Q 0

: J U0 e

Q. 9\WIZV

e D ] D D [ & ] 0\{zv

g (= Cgl 1 D % 0 e o XS37 X838 XS36 o

3 S XS31 XS33  XS30 X832 5V
D_ = o o SPINDLE PG CCOMMUN | CAT 10N +5V
o O o XS40 ,)(339 ZAXIS Y AXIS X AXIS  ENCODER O

= XS2
D =
;_ o Q_ INPUT OUTPUT Ef:j SONER, SUPPLY
°cg 3 10 s A v

u ® ° X172 0P PANEL QUTRUT 1 XS130p. [iveL outruTlR  XS14 PONER SUPPLY FOR 1/0

(D I ( Y¥18.0-Y21.7 r Y22. |Y25.7 0V V+ovV

L1
S I | B |
\ \ \
o] <]
L-\ N 3\

¢01OIN
lojesuaosuodaQ

[

.

]

]

O

o
8
tn

g
¢a
-

g

BASBAABAADOABD|

&)
CN1 XS37 XS32

[oeeo500]

J2
N N S S

DPOSDONSSPRPDSNOSNONCT

aoaaanan

38 >&@@@@@@@®@@@@®®®@@®@@@

o
o
9
o
o
a
=
o
9
o
°
o
o

0DDODDI DI DDDI DO

oaanaan

BOSOSTOSS200DOSSDSS VDD

XS39

1

]

Maquina de circuito

elétrico
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Nota: 1. O sinal de interface da unidade de acionamento sdo os mesmas, como o cabo de conexdo
entre CN1 para o CN1 do desconcentrador MCT02, XS40XS39 de GSD980TD1 (V2) é
conectado separadamente para o XS40XS39 no desconcentrador MCT02. Os nimeros dos

pinos para ser utilizado devem ser ligados por analogia quando o cabo estd sendo executado.

2. O sistema de conexao XS32 e XS32 no desconcentrador MCT02 é mostrado abaixo:

3. O sistema de conexdo XS33, XS37 e XS37 no desconcentrador MCTO02 é mostrado abaixo:

PZ- 3 ST 3 *PCS
PZ+ 4 L L 4 PCS
PB- 5 - - 5 *PBS
X832 1 by 6 6 bBS XS32
PA- 7 | 7 *PAS
PA+ 8 8 PAS
Carcaca - T L Carcaca

SIGN+ 1 ‘ 2 DIR+
SIGN- 14 3 10 DIR -
PULS+ 2 1 CP+
PULS- 15 9 cPp-
ZOUT- 10 3 pc | 5%
COM+ 11, 17 4 +24V
COM- 9, 16, 24 11 ov
XS37 L] Metal shell
VCMD+ 13 1 SvC
VCMD- 12, 25 3 ov
RDY 7 4 SRDY
ALM 4 14 SALM | xs37
SON 19 9 SON
ZSL 3 10 SZSP
SET 18 r/ . 13 SORI
Carcaga S Carcacga
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C.4 Allustracao da fiagdo do sistema de acionamento e o GSK 983 M

Unidade de acionamento

do servo do eixo

CN1

11 STAO
41 TAP
20 ZSP
5 SAR
21 COIN
7 ALM
14 | VCMD+
15 | VCMD—
9 SFR
35 COM—
38 COM+
24 SON
16 PAO-+
1 PAO—
17 PBO-+
2 PBO—
18 PZO+
3 PzO—
Carcaca

GSK983M
Y16 M19
Y3.7 M29.0
X39.6 *ZSP 1/0
X39.7 *SAR “g‘ga
X394 SOR.M
X395 SRDY
SRDY5+
5 SVC
10 ov
ov
3 +24V
9 SON5+
14 sons— | CV®
15 ov
7 PCA5
12 *PCAS5
8 PCB5
13 * PCB5
6 PCZ5
11 * PCZ5
Carcaca
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Apéndice D A funcéo de atualizag&o e ordem de instru¢des do DAY3025C,
DAY3050C e DAP03C

DAY3025C, DAY3050C e DAPO03C a unidade de acionamento do eixo do servo s&o
compartilhados pela funcédo da série de comunicacdo GSK-CAN. A unidade de acionamento do eixo
do servo pode ser realizada a comunicacdo em tempo real entre o sistema CNC e unidade de
acionamento pelo CN4 e CN5. O sistema CNC pode ser administrado a unidade de parametros de
acionamento (incluindo o Salvar parametro, parametro de modificacdo e parametro de backup) e
monitoradas as funcdes tais como a unidade de posicdo, velocidade, corrente, temperatura e

informacdes de estado de IO.

D.1 Ordenacéo e tipo de explanacao

%@3§ . Q7_5 (ZJY 265 — 7.5 B_ M —I§§ [_YL]]—’ Ele é comparado com eixo do servo motor

tipo(isto € omitido sem amostra)
Extensao do eixo (sem: eixo éptico; Y1:
com o chave-slot padréao)

Estrutura do tipo de instalacédo (B5: flange; B3: pé)
velocidade max. (h: 20000rmin de alta velocidade; M:
velocidade média 7000rmin)
Velocidade nominal (B: 1500rmin)

—— poténcia nominal (Unit: kW)

NUmero da maquina

Cédigo do eixo do servo motor

Capacidade de unidade servo do eixo (unidade: 0.2kW)

Modo de comunicacdo (comunicacao de série c: GSK-CAN)

cadigo da unidade de acionamento do eixo do servo AC (DAP03, DAY3025)

Os tipos de ordenacao do motor de eixo de série ZJY correspondente sdo mostrados abaixo:

Tipo de ordenacgao Parametro do eixo do motor Mé_dUIO de alimentagéo de
unidade de acionamento
DAY3025C-022-2JY208-2.2BH-B5/B3 | 14Nm, 1500r/min, 9.3A 25A modulo
DAY3050C-037-2JY208-3.7BH-B5 24Nm, 1500r/min, 8.9A 50A modulo
DAPO3C-055-2JY208-5.5BH-B5 35Nm, 1500r/min, 13.2A 50A modulo
DAPOQO3C-075-2JY208-7.5BM-B5 48Nm, 1500r/min, 17.3A 50A modulo
DAP03C-075-2JY265-7.5BM-B5/B3 49Nm, 1500r/min, 18A 50A modulo
DAP03C-110-2JY265-11BM-B5/B3 72Nm, 1500r/min, 26A 75A modulo
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GSK CNC,; Verifique o tipo de motor correspondente para que o usuario pode

o usuario deve escolher o tipo de motor correspondente oferecido pela empresa

definir os pardmetros relativos a unidade de disco.

técnica em tempo, caso contrario, a unidade de acionamento do eixo pode nao

conduzir o motor normalmente.

Se usuario configurar o motor sozinho, entre em contato com nossa equipe

A lista de configuracdo padrao de DAY3025C, DAY3050C e DAPO3C (Ele é comparado com

base na unidade de disco Unico):

Tipo de o Especificacdo de
. Nome do acessorio Qte o Observagéao
ordenagao acessorios
A unidade|Caixa plastica e ficha macho|1l ] L
, Ficha de ligacdo de CN2|CN1-CNC e
de DB25 conjunto ]
) sinal
acioname 1
Caixa plastica e ficha macho DB9 _ Ficha de ligacdo de CN3|GSK-CAN
nto (sem o conjunto
_ q cabos de
eixo o 5
Com cabo de conexao ligacio  sdo
Servo Resisténcia de freio lpeca |1m; consulte a secéo .
oferecidos
motor) e 1.4.3 para detalhes.
. pelos
CNC séo
. DAP, DAY Série AC unidade de| ~|produtos
fornecidos | , 1 cépia |Com documento téchico
. acionamento do eixo uso manual. CNC.
juntos
o 1 . .
Caixa pléastica e ficha macho DB9 ) Ficha de ligagdo de CN3
conjunto
A unidade|O cabo do disco codificado do Padrdo de comprimento
1 peca CN1-CNC e
de motor 3m
) . —{sinal
acioname Comprimento  padrdo
i _ GSK-CAN
nto (sem o 3m, ele é configurado
) cabos de
eixo  do|Cabo do motor 1 peca |com base na| .
o ligagdo séo
servo especificacédo de ]
] ] oferecidos
motor)e unidade de disco
. pelos
CNC séo|Cabo do ventilador do eixo do Padrdo de comprimento
) 1 peca produtos
fornecidos | motor 3m
. CNC.
juntos Com cabo de conexdo
Resisténcia de freio lpeca |1m, consulte a secdo
1.4.3 para detalhes
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DAP, DAY Série AC unidade de

) ] 1 copia |Com documento técnico
acionamento do eixo uso manual

D.2 A dimenséo de instalacdo da unidade de transmisséo

Dimenséo de instalacdo do DAY3025C e DAY 3050C s&do mostrados abaixo:

2-R2.5
«
23.25 20£0. 19, «© 218.8
E==c Sl
=]
|
’ b
i
o~ a8
CN4CNS: S % E@:
Tomada SCR6 N N &~ J
interface de ) =1
movimentagéo 5
K-CAN
gaz
iAY3025C
C SPINDLE @
SERVO DRIVE UNIT
= R
j‘k _ J
75 200

95

Dimensao de instalacdo do DAY3025C e DAY3050C (Unidade: mm)

Dimenséo de instalacdo do DAP0O3C é mostrado abaixo:
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Figura de dimenséo de instalacdo do DAPQO3C (unidade: mm)

8.5

2—-R3

34540.2

CN4CNS:
Tomada SCR6
interface de

movimentacao
GSK-CAN

oy
-

000

VY =

DAPO3C
AC SPINDLE
SERVO DRIVE

o6 Cm] o8 oN2

e Dt ]

mran

seBBEE

oM i
] MJUU_UU o1 Uu—ﬂ[fl]ii

&

.

362

214.5

26.5

D.3 Funcao de comunicagdo GSK-CAN

229.4

319.5

39
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O método de conexdo entre a unidade de sistema e unidade CNC € o seguinte:

@ OHEREE el ovr]

GSK988T
i SYSTEM
72 L
i e [ [
A A E
A o
(U1 e 2=

g

DAY3025¢c
AC SFinDLE
SERVG DRivE UNIT

E necessério para_
instalacéo do terminal
serial, € o terminal de
resisténcia de 120Q deve
ser instalado no interior!

Uma interface de comunicagcédo de reposicdo pode ocorrer na unidade de um grupo

guando executar a conexdao de GSK-CAN, o terminal da porta serial é conectada a uma

resisténcia correspondente de 120Q W no terminal de sinal CANL e CANH desta interface.
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» O diagrama esquematico GSK-CAN da interface de movimento CN4 e CN5

+12V 1 2 NC
Dados de sinal CANL 3 4 NC
GSK-CANI CANH 5 6 GND

N e

» Comunicacdo GSK-CAN diagrama de conexao das unidades de acionamento sistema
GSK988T CNC :

Sistema CNC
Unidade drive XS27 GSK-CAN
CN4 oU CN5 (Plug macho DB9)
1 | +12v
2
3 | CANL [—— 2 | cANL
=00
5 | CANH 7 | CANH
6 GND — 1 |CANGND
Shell [ I I— 4 |CANGND

» Comunicagdo GSK-CAN diagrama de conexao entre as unidades de acionamento:

A drive unit CN4 or CN5 B drive unit CN4 or CN5

1 | +12v 1| +12v
2 2

3 CANL 3 CANL
4 4

5 | CANH 5 | CANH
6 GND — 6 GND

Shell ! L Shell

» Depois de ligar corretamente a comunicacdo de GSK-CAN do cabo, fixar-se 0os seguintes

parametros relativos:

Parametros s . Intervalo do . L
) Descricéo Unidade R Padréo Aplicacéo
relacionados parametro
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Definir o nimero de servo

de comunicacao 1~5 5 P,S
GSK-CAN

. Defina o0 numero da unidade de acionamento servo GSK-CAN de
comunicacdo, que pode ser comunicada apenas quando os servos de
diferentes nimeros de cada eixo sdo consistentes com os nimeros do eixo
controlavel do sistema CNC.
GSK-CAN definicdo da
faixa de comunicacdo de 0~4 0 P.,S
transmisséo de dados

B A2 PA20=0: Func¢é&o de protecdo de comunicacdo GSK-CAN,;

PA20=1: faixa de transmisséo de dados é definidas por 500kbps;
PA20=2: faixa de transmissao de dados é definidas por 600kbp;
PA20=3: faixa de transmissao de dados ¢é definidas por 800kbps;

PA20=4: faixa de transmissao de dados é definidas por 1Mbps.

D.4 Cdbdigo do alarme

As funcbes de cddigo de alarme da DAY3025C, DAY3050C e DAPO3C sdo modificadas: o

superaquecimento da refrigeracdoé cancelado pelo alarme Err-26, o significado do cddigo de alarme

de Err-34 é transformado em "configuracé@o de relagdo de transmisséo eletrdnica € excessivamente

grande" e as fun¢des de alarme de Err-37 e 38-Err séo adicionadas.

Zloarme Significado Reacdao principal Solugéo de problemas
A refrigeracéo
Err-26 | esta Foi excluido no DAY3025C, DAY3050C and DAP03C.
superaquecida
pulso excessivo | A frequéncia de pulsacdo de | Verificar a frequéncia de
de relacdo de | comando estd excessivamente | comando da unidade de
engrenamento alta ou a definicdo de relagcdo de | instrucdo de controle e a
Err-34 eletrénico transmissao eletrdnica é | configuracdo da relacdo de
excessivamente grande. engrenagem eletrbnica
PA12PA13.
A temperatura ambiente é
Temperatura 1. A temperatura de refrigeracéo | excessivamente baixa e excede
B3t muito excessiva € menor que -30°. o intervalo de resisténcia da
unidade de acionamento.
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2. Termistor anormal Mudar a unidade de

acionamento

Err-38

A temperatura de | 1. A temperatura de refrigeracdo | Reduzir a temperatura de

refrigeracéo € | € maior do que 74°C refrigeracéo
excessivamente 2. Termistor anormal Mudar a unidade de
alta acionamento

Gy

» A definicdo do PA47 é cancelado no DAPO3C, DAY3050C e DAY3025C, mas essas
fungdes sdo “Reservadas”.

» ApoOs a unidade motriz é estabelecida com a comunicacdo do sistema CNC, as
seguintes operacdes sao desabilitadas pelas chaves da unidade de acionamento:
modificacdo de pardmetros, exceto o pardmetro, chamada de parametro de padrdo e

leia o parametro; usuario deve operar as operacdes acima mencionadas pelas chaves
da unidade de acionamento.

184




D.5 A ilustragéo

da unidade de acionamento do eixo e fiagdo do sistema

GSK988T
Unidade de Blindagem do 0 eix?)858-EZN15
acionamenta CN1 e —_Gabo - ——
9 SFR | — I’ \I 22 SFR
25 SRV | | i | : 23 SRV
12 VP | : : i : 20 VP
41 TAP | L —— 21 TAP
23,3536| COM- | ! : ! i 3,9,16,24| GND
4 ZOUT- i : i : » 10 SPC
19 ZOUT+ |&—— L | i
37,38,39| COM+ |« i i : : 11,17 24V
Resistor de puxar pare\ : i : i
cima 2.2KQ0.5W Wﬂ i | i |
7 ALM i : i : 4 SALM
44 VPO — — » 5 VPO
5 SAR/PAR i i i : > 6 SAR/PAR
5 RDY — — > 7 SRDY
20 ZsP - | : » 8 ZsP
14 | vCMD+ |« : : ><>< i : 13 svc
15 VCMD- | L - 13,25 | AGND
42 PULS+ | L | i 1 SCP+
28 PULS- | i ! ><>< i : 14 SCP-
33 SIGN+ | - ! : 2 SDIR+
34 SIGN- | i i ><>< : ! 15 SDIR-
24 SON | . L 19 SEN
Carcaga  F-—-—-—--—---- L,l S J ————— Carcaga

Nota: A conexdo do resistor de pull-up ndo € necesséria em vez de conectar a

interface diretamente com base na figura acima mencionada, quando é usado o

deconcentrator de eixo do servo MCT03-1, vice-versa.
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