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Uber dieses Handbuch

Dieses Handbuch enthalt Informationen, die bei der Projektierung, dem Test, der Einstellung und der Wartung
von SERVOPACKS der Z-V Serie bendtigt werden.

Bewahren Sie dieses Handbuch an einem zugénglichen Ort auf, damit Sie jederzeit darin nachschlagen
kénnen. Je nach Anwendung sind auch die auf der folgenden Seite aufgefiilhrten Handbiicher zu verwenden.

B Beschreibung der Fachausdriicke

Die folgende Tabelle zeigt die Bedeutungen der in diesem Handbuch verwendeten Fachausdriicke.

Fachausdriicke Bedeutung

Cursor Auf dem Handbediengerat angezeigte Eingabestellung

>-V Serie SGMJV, SGMAV, SGMEV, SGMGV, SGMSV oder
SGMCS (Direktantrieb) Servomotor

SERVOPACK Y-V Serie SGDV Servoverstarker

Baugruppe bestehend aus einem Servomotor und einem
SERVOPACK (d. h. einem Servoverstarker)

Ein System, das die Kombination eines Servoantriebes mit einer tber-
geordneten Steuerung und Peripheriegeraten beinhaltet

Servomotor

Servoverstarker

Servosystem

Modell mit Analog/

Impuls-Interface Analog/Impuls-Interface fiir den SERVOPACK

Servo EIN Stromversorgung des Motors EINgeschaltet

Servo AUS Stromversorgung des Motors AUSgeschaltet

Die Stromversorgung des Motors ist durch Sperren des Basisstroms

Base-Block (BB) fiir den Leistungstransistor im Stromregelkreis AUSgeschaltet.

Ein Zustand, in dem der Motor angehalten ist und sich in einem Posi-

Servo Lock (Servosperre) tionsregelkreis mit einem Positionssollwert von 0 befindet.

Leitungen, die an die Spannungsversorgungsklemmen angeschlossen

Spannungsversorgungs- sind, wie Netzspannungsversorgungsleitungen, Steuerspannungsver-
leitungen sorgungsleitungen, Servomotor-Spannungsversorgungsleitungen und
andere.

B WICHTIGE Erlauterungen

Das folgende Symbol wird fiir Erlauterungen angezeigt, die besonders wichtig sind.

o  Zeigt wichtige Informationen, die man sich merken sollte, sowie Sicherheitsvorkehrungen,
wie z. B. Alarmanzeigen an, die keine potentielle Gefahr fur Betriebsmittel darstellen.
WICHTIG



B In diesem Handbuch benutzte Bezeichnungen

» Bezeichnungen fur negierte Signale

Die Namen negierter Signale, d. h. von Signalen, die bei niedrigem Pegel (L) aktiv sind, werden mit voran-
gestelltem Schragstrich (/) geschrieben.

Bezeichnungsbeispiel
BK =/BK

» Parameterbezeichnungen

Die Bezeichnung ist davon abhéngig, ob es sich um einen Parameter fur eine numerische Einstellung (numeri-
scher Parameter) oder um einen Parameter fur die Auswahl einer Funktion handelt (Funktionsauswahl-
parameter).

* Numerische Parameter

Die Regelungsverfahren, fur die die Parameter gelten.

Drehzahl: Drehzahlregelung [Position]: Positionsregelung [Drehmoment]: Drehmomentregelung

[ 1

Not-AUS-Drehmoment [ Drehzahl] [Position | [ Drehmoment |
Pn406 . . . . . iy .
Einstellbereich Einstelleinheit Werkeinstellung | Aktivierung Einordnung
0 % bis 800 % 1% 800 Nach der Anderung Inbetriepnahme
Parameter- / / _ A / L
nummer Zeigt die minimale  ||Zeigt die Zeigt an, wenn eine Hier ist
Einstelleinheit fur Parametereinstel- || Anderung des pI:r;Irze?:,;yp
Zeigt den den Parameter an. [|lung vor dem Parameters angegeben
Einstellbereich fiir Versand an. umgesetzt wird. '
den Parameter an.
¢ Funktionsauswahlparameter
Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.0J0OIO [Werk- | Der Absolutwertgeber wird als
einstellun Absolutwertgeber eingesetzt.
Pn002 gl 9 9 Nach Neustart | Inbetriebnahme
n.O1R0O Der Absolutwertgeber wird als \
Inkrementalgeber eingesetzt. \
\
Dieser Abschnitt erklart

die Auswahlméglichkeiten

entspricht dem Einstellwert dieser Stelle. fur die Funktion.

Die hier dargestellte Bezeichnung bedeutet,
dass die dritte Stelle 1 ist.

IParameter— l Die Bezelchnung ,N.O0000O" gibt einen
nummer Parameter fur Auswahlfunktionen an. Jedes [

Bezeichnungsbeispiel

Eingebaute Bedieneinheit (Anzeigebeispiel fir Pn002)

Hinlinlinlinl Bezeichnung der Stellen Bezeichnung der Einstellung
[ () ) (A Bezeichnung Bedeutung Bezeichnung Bedeutung
T T T Gibt den Wert fiir die erste Stelle ||Pn002.0 = x | Gibt an, dass der Wert fiir die erste
—E' 1. Stelle Pn002.0 von Parameter Pn002 an. oder n..JOOx | Stelle von Parameter Pn002 x ist.
Gibt den Wert fiir die zweite Pn002.1 = x Gibt an, dass der Wert fiir die zweite

2. Stelle Pn002.1 Stelle von Parameter Pn002 an. || oder n.COCIx | Stelle von Parameter Pn002 x ist.

Gibt den Wert fiir die dritte Stelle || Pn002.2 = x | Gibt an, dass der Wert fiir die dritte
> 3. Stelle Pn002.2 von Parameter Pn002 an. oder n.CIxCIOD | Stelle von Parameter Pn002 x ist.

Gibt den Wert fir die vierte Pn002.3 = x Gibt an, dass der Wert fiir die vierte
Stelle von Parameter Pn002 an. || oder n.x[J1[1 |Stelle von Parameter Pn002 x ist.

—— 4. Stelle  Pn002.3




B Handbicher fir die X-V Serie

Weiterfilhrende Informationen finden Sie in folgenden Handbiichern.

Auswahl der | Technische

Modelle und | Daten und | Systempro-

Peripherie- Spezifi- jektierung
gerate kationen

Montage Testbetrieb
und Ver- | Testbetrieb | und Servo-
drahtung einstellung

Wartung und

Bezeichnung Inspektion

>-V-Serie
Benutzerhandbuch
Inbetriebnahme v v
Rotatorischer Motor
(Nr.: SIEP S800000 43)

>-V-Serie
Produktkatalog v v v
(Nr.: KAEP S800000 42)

>-V-Serie

Benutzerhandbuch
Projektierung und
WartungRotatorischer Motor/
Analog/Impuls-Interface
(dieses Handbuch)

-V-Serie
Benutzerhandbuch
Bedienung des v v v
Handbediengeréats

(Nr.: SIEP S800000 55)

>-V-Serie

AC SERVOPACK SGDV
Sicherheitsvorkehrungen
(Nr.: TOBP C710800 10)

¥ Serie
Handbediengerat v
Sicherheitsvorkehrungen
(Nr.: TOBP C730800 00)

AC-SERVOMOTOR
Sicherheitsvorkehrungen v v
(Nr.: TOBP C230200 00)

B Sicherheitsinformationen

Fir Sicherheitsvorkehrungen werden in diesem Handbuch folgende Regeln verwendet. Wenn die Sicherheits-
vorkehrungen in diesem Handbuch nicht befolgt werden, kann dies zu schweren oder tédlichen Verletzungen
und Schéaden an den Produkten oder zugehdrigen Geraten und Systemen fiihren.

Gibt Sicherheitsvorkehrungen an, deren Nichtbeachtung zu schweren

A WARNUNG Verletzungen oder zum Tod fuihren kann.

Gibt Sicherheitsvorkehrungen an, deren Nichtbeachtung zu schweren
oder leichten Verletzungen, Schaden am Produkt oder Funktions-
A VORSICHT stérungen fiihren kann.

In einigen Situationen kann die Nichtbeachtung der Sicherheits-
vorkehrungen schwerwiegende Folgen nach sich ziehen.

Gibt Aktionen an, die untersagt sind. Beispielsweise gibt das folgende

® VERBOTEN Symbol an, dass offenes Feuer verboten ist:

®

Gibt Aktionen an, die zwingend erforderlich sind. Beispielsweise gibt das

0 OBLIGATORISCH folgende Symbol an, dass eine Erdung obligatorisch ist:

©




Vi

Sicherheitsvorkehrungen

Dieser Abschnitt beschreibt wichtige Sicherheitsvorkehrungen, die bei Lagerung, Installation, Verdrahtung,
Betrieb, Wartung und Entsorgung zu zu realisieren sind. Halten Sie diese Sicherheitsvorkehrungen stets sorg-

faltig ein.

/\ WARNUNG

Bertihren Sie wahrend des Betriebs niemals rotierende Teile des Servomotors.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann zu Verletzungen fiihren.

Bevor Sie einen Vorgang beginnen, wenn der Motor an der Maschine montiert ist, stellen Sie
sicher, dass jederzeit ein Not-AUS durchgefuhrt werden kann.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann zu Verletzungen oder Geréteschaden fihren.

Bertuhren Sie niemals das Innere des SERVOPACKS.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann zu einem Stromschlag fiihren.

Entfernen Sie die Abdeckung der Spannungsversorgungsklemmenleiste nicht, wahrend das Geréat
eingeschaltet ist.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann zu einem Stromschlag fuhren.

Berlihren Sie nach dem Abschalten des Gerats oder nach einem Spannungsfestigkeitstest keine
Klemmen, solange die CHARGE-Leuchte noch aufleuchtet.

Die Restspannung kann zu einem Stromschlag filhren.

Befolgen Sie fur Produkte, die beim Testbetrieb eingesetzt werden, die im Handbuch aufgefiihrten
Verfahrensweisen und Anweisungen.

Eine Nichtbeachtung fiihrt eventuell nicht nur zu fehlerhaftem Betrieb und Beschadigungen am Gerat,
sondern auch zu Personenschéden.

Der Ausgabebereich von seriellen Rotationsdaten fur Absoluterkennungssysteme der X-V-Serie
unterscheidet sich vom entsprechenden Bereich friiherer Systeme (12-Bit-Encoder und 15-Bit-
Encoder). Daher muss das Endlos-Positioniersystem der 2-Serie fur den Einsatz in Produkten der
>-V Serie angepasst werden.

Der Multiturn-Grenzwert darf nur fir besondere Anwendungen geandert werden.

Eine falsche oder unbeabsichtigte Anderung kann geféhrlich sein.

Wenn der Alarm wegen Nichtlibereinstimmung mit dem Multiturn-Grenzwert ausgegeben wird,
Uberprifen Sie, ob der Parameter Pn205 im SERVOPACK richtig eingestellt ist.

Wenn Fn013 ausgefihrt wird und fur Pn205 ein falscher Wert eingetragen ist, wird im Encoder ein falscher
Wert verwendet. Der Alarm wird ausgeblendet, auch wenn ein falscher Wert eingestellt ist, die Positionser-
kennung ist jedoch fehlerhaft. Dadurch entsteht eine geféhrliche Situation, weil sich die Maschine an uner-
wartete Positionen bewegt.

Entfernen Sie nicht die obere Frontplatte, Leitungen, Anschlisse oder optionale Komponenten des
SERVOPACKS, wahrend das Gerat eingeschaltet ist.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann zu einem Stromschlag fuhren.

Beschadigen Sie die Leitungen nicht, ziehen Sie nicht an ihnen, wenden Sie keine GibermaRige
Kraft auf sie an, und stellen Sie keine schweren Gegenstande auf die Leitungen.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann einen Stromschlag, eine Betriebsunterbrechung des Produkts oder
einen Brand verursachen.

Nehmen Sie keine Veranderungen am Produkt vor.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann zu Verletzungen, Branden oder Produktschéden fuhren.

Bringen Sie auf der Maschinenseite geeignete Bremsvorrichtungen an, um die Sicherheit zu
gewahrleisten. Die Haltebremse eines Servomotors mit Bremse ist keine Bremsvorrichtung zum
Gewahrleisten der Sicherheit.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann zu Verletzungen fiihren.

Nach dem Ruicksetzen eines vortibergehenden Stromausfalls von der Maschine Abstand halten, da
es zu einem unerwarteten Neustart kommen kann. Ergreifen Sie geeignete MaRnahmen, um einem
unerwarteten Neustart vorzubeugen.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann zu Verletzungen fiihren.

Den Erdungsanschluss gemaf den lokalen elektrischen Vorschriften anschlie3en (empfohlen wird
eine mdglichst niederohmige Erdung).

Eine falsche Erdung kann einen Stromschlag oder Brand verursachen.

Montage, Demontage und Reparaturen dirfen nur von befugten Mitarbeitern durchgefiihrt werden.
Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann einen Stromschlag oder Verletzungen zur Folge haben.

Die Person, die ein System mit der Sicherheitsfunktion (fest verdrahtete Base-Block-Funktion,
HWBB) projektiert, muss umfassende Kenntnisse der entsprechenden Sicherheitsnormen haben
sowie die Anweisungen in diesem Handbuch vollstédndig verstanden haben.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann zu Verletzungen oder Geréteschaden fihren.




B Lagerung und Transport

/\ VORSICHT

» Das Produkt nicht an folgenden Standorten lagern oder installieren.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Brénden, Stromschlag oder Gerateschéden flhren.
« Standorte mit direkter Sonneneinstrahlung

« Standorte mit Temperaturen auflerhalb des Temperaturbereichs, der in den Temperaturbedingungen fir
Lagerung/Installation angegeben wird

« Standorte mit einer Luftfeuchte auBerhalb des Bereichs, der in den Bedingungen fiir die Luftfeuchte bei
Lagerung/Installation angegeben wird

« Standorte, an denen aufgrund extremer Temperaturdnderungen Kondensation auftritt
« Standorte, die korrosiven oder entziindbaren Gasen ausgesetzt sind
« Standorte, die Staub, Salzen oder Eisenstaub ausgesetzt sind
« Standorte, die Wasser, Ol oder Chemikalien ausgesetzt sind
« Standorte, an denen Erschitterungen oder Vibrationen auftreten
» Das Produkt beim Transport nicht an den Leitungen, der Motorwelle oder dem Encoder halten.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Verletzungen oder Funktionsstérungen fiihren.
» Keine Lasten auf dem Produkt abstellen, die den auf der Verpackung angegebenen Grenzwert
Uberschreiten.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Verletzungen oder Funktionsstérungen fiihren.
« Ist der Einsatz von Desinfektions- oder Schadlingsbekéampfungsmitteln zur Behandlung von Ver-
packungsmaterialien wie Holzrahmen, Paletten oder Sperrholzplatten erforderlich, so muss dies
abgeschlossen sein, bevor das Produkt verpackt wird. Dabei darf das Verfahren der Begasung
nicht verwendet werden.
 Beispiel: Warmebehandlung, wobei die Materialien 30 Minuten oder langer bei einer Kern-
temperatur von 56 °C ofengetrocknet werden.
Wenn die Elektronikprodukte, zu denen eigenstandige Produkte und in Maschinen installierte Produkte
gehdren, mit begasten Holzmaterialien verpackt werden, kdnnen die elektrischen Bauteile durch die infolge
der Begasung vorhandenen Gase oder Dampfe schwer beschédigt werden. Dabei kdnnen in besonderem
Mafe Desinfektionsmittel, die Halogene (z. B. Chlor, Fluor, Brom oder Jod) enthalten, den Verschlei3 der
Kondensatoren zur Folge haben.

Installation

/\ VORSICHT

» Verwenden Sie das Produkt niemals in einer Umgebung, die Wasser, korrosiven oder entzuindba-
ren Gasen ausgesetzt ist bzw. in der feuergeféahrliche Stoffe vorhanden sind.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu einem Stromschlag oder zu Branden fihren.

« Stellen Sie sich nicht auf das Produkt, und legen Sie keine schweren Gegenstande auf ihm ab.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Verletzungen oder Funktionsstérungen fiihren.

» Decken Sie die Eingangs- und Ausgangsoéffnungen nicht ab und verhindern Sie, dass Fremdkorper
in das Produkt gelangen.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zur Besché&digung interner Elemente und damit zu
Funktionsstérungen oder Brénden fiihren.

« Installieren Sie das Produkt mit der ordnungsgemafRen Ausrichtung.
Bei Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kénnen Funktionsstérungen auftreten.

» Halten Sie die angegebenen Abstédnde zwischen dem SERVOPACK und den Steuerbaugruppen
oder anderen Geraten ein.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Branden oder Funktionsstérungen fuhren.
* Vermeiden Sie starke StoRe.
Bei Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kénnen Funktionsstérungen auftreten.

vii
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B Verdrahtung

/\ VORSICHT

Nehmen Sie die Verdrahtung ordnungsgeman und auf sichere Weise vor.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Motoriberlastung, zu Verletzungen oder Funk-
tionsstérungen fiihren.

SchlieRen Sie keinen Netzanschluss des Energieversorgers (EVU) an die Anschlussklemmen

U, V oder W des Servomotors an.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Verletzungen oder Branden fiihren.

Sorgen Sie fiir einen sicheren Anschluss der Netzanschlussklemmen.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Branden fiihren.

Die Netzleitungen und die E/A-Signalleitungen oder die Encoderleitungen dirfen nicht in dem-
selben Leitungskanal verlegt werden. Halten Sie einen Mindestabstand von 30 cm zwischen den
Netzspannungsleitungen und den E/A-Signalleitungen sowie den Encoderleitungen ein.

Werden diese Leitungen in einem zu geringen Abstand voneinander verlegt, kann es zu Stérungen kommen.
Verwenden Sie fir die E/A-Signalleitungen und Encoderleitungen STP-Kabel oder UTP-Kabel mit
Schirmung der Leiterblndel.

Die maximale Leitungslange betragt 3 m fiir E/A-Signalleitungen, 50 m fur Encoderleitungen

und Servomotor-Netzspannungsleitungen, sowie 10 m fiir Steuerspannungsleitungen fiir den
400-V-SERVOPACK (+24 V, 0 V).

Berlihren Sie nach dem Ausschalten die Leistungsklemmen nicht, solange die CHARGE-Leuchte
aufleuchtet, da wahrend dieses Zeitraums noch hohe Spannungen im SERVOPACK anliegen
kénnen.

Stellen Sie sicher, dass die CHARGE-Leuchte erloschen ist, bevor Sie mit Verdrahtung oder Inspektion

beginnen.

Beachten Sie bei der Verdrahtung der SERVOPACK Netzanschluss-Klemmenleisten die folgenden

Sicherheitsvorkehrungen.

« Den SERVOPACK nicht einschalten, bevor die Verdrahtung einschlie8lich der Netzanschluss-
Klemmenleisten abgeschlossen ist.

« Entfernen Sie die abnehmbaren Netzanschlussklemmen vor der Verdrahtung vom SERVOPACK.

« Nur eine Netzleitung pro Offnung in die Netzanschlussklemmen einlegen.

« Achten Sie darauf, dass kein Teil des Kerndrahtes elektrisch mit benachbarten Adern kurzgeschlossen
wird.

Installieren Sie eine Batterie entweder an der libergeordneten Steuerung oder dem SERVOPACK,
aber nicht an beiden Stellen.

Es ist gefahrlich, Batterien an beiden Enden gleichzeitig zu installieren, weil dadurch ein Kurzschluss
zwischen den Batterien entsteht.

Verwenden Sie immer die angegebene Versorgungsspannung.

Eine falsche Spannung kann einen Brand oder Funktionsstérungen verursachen.

Die Polaritat Gberprifen.

Eine falsche Polaritat kann zum Bersten und zu Beschadigungen fithren.

Ergreifen Sie entsprechende MaRnahmen, um sicherzustellen, dass die Eingangsspannung im
angegebenen Spannungsschwankungsbereich liegt. Wenden Sie an Standorten mit ungleich-
maRiger Spannungsversorgung besondere Vorsicht an.

Eine nicht ordnungsgemafe Spannungsversorgung kann zur Beschadigung der Anlage fiihren.

Installieren Sie externe Schutzschalter oder andere Sicherheitsvorrichtungen zum Schutz vor Kurz-
schlussen in externen Leitungen.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Branden fiihren.

Ergreifen Sie geeignete und ausreichende Gegenmalnahmen fir jede Form von mdglichen
Stérungen, wenn Sie Systeme an folgenden Standorten installieren.

« Standorte, an denen elektrostatische Stérungen oder andere Formen von EMV-Stérungen auftreten
« Standorte mit starken elektromagnetischen oder magnetischen Feldern

 Standorte, an denen radioaktive Strahlung auftreten kann

« Standorte in der Nahe von Spannungsquellen

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zur Beschadigung der Maschine fiihren.
Andern Sie die Polaritét der Batterie beim Anschliel3en nicht.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zur Beschédigung der Batterie, des SERVOPACKS
oder Servomotors oder zu Explosionen filhren.

Verdrahtungen und Inspektionen miissen von einer Fachkraft durchgefiihrt werden.
Verwenden Sie eine 24-V-DC-Spannungsversorgung mit doppelter oder verstarkter Isolierung.




B Betrieb

/\ VORSICHT

Verwenden Sie den Servomotor und den SERVOPACK immer in einer der angegebenen
Kombinationen.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Branden oder Funktionsstérungen fuhren.
Fuhren Sie einen Testbetrieb nur mit dem Servomotor durch. Die Motorwelle sollte dabei von der
Maschine getrennt sein, um Unfélle zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu \Verletzungen fithren.

Bestatigen Sie wahrend des Testbetriebs, dass die Haltebremse korrekt arbeitet. Sorgen Sie
aulRerdem dafur, dass das System vor Problemen wie dem Abtrennen der Signalleitung geschtzt
ist.

Bevor Sie den Betrieb mit einer angeschlossenen Maschine beginnen, passen Sie die Parame-
tereinstellungen an die Parameter der Maschine an.

Wenn der Betrieb ohne Anpassen der Einstellungen gestartet wird, kann die Kontrolle {iber die Maschine
verloren gehen oder es kdnnen Funktionsstorungen auftreten.

Schalten Sie den SERVOPACK nicht haufiger als nétig ein und aus.

Verwenden Sie den SERVOPACK nicht fiir Anwendungen, die ein hdufiges Ein- und Ausschalten der
Spannung erfordern. Solche Anwendungen schiadigen SERVOPACK-Bauteile.

Als Faustregel gilt, dass zwischen dem Einschalten und dem Ausschalten nach Beginn des eigentlichen
Betriebs mindestens eine Stunde verstreichen sollte.

Bei Ausfuihrung des Tippbetriebs (Fn002), der Referenzfahrt (Fn003) oder des EasyFFT-Betriebs
(Fn206) funktioniert das erzwungene Anhalten der beweglichen Maschinenteile nicht fiir Uberfahrt
in Vorwarts- oder Ruckwartsrichtung. Treffen Sie die erforderlichen Vorkehrungen.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zur Besch&digung der Maschine fiihren.

Wenn der Servomotor fur eine vertikale Achse verwendet wird, installieren Sie Sicherheitsvorrich-
tungen, um das Herunterfallen von Werkstiicken aufgrund eines Alarms oder einer
Endlagenabschaltung zu verhindern. Stellen Sie den Servomotor so ein, dass er bei einer
Endlagenabschaltung im Klemmfunktionszustand anhalt.

Bei Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kdnnen Werkstlicke aufgrund einer Endlagenabschaltung
herunterfallen.

Wenn die Tuning-less-Funktion nicht verwendet wird, stellen Sie das korrekte Massentragheits-
verhaltnis (Pn103) ein.

Ein falsches Massentragheitsverhdltnis kann zu Schaden an der Maschine fuihren.

Berlihren Sie nicht die SERVOPACK-Kuhlkdrper, den Bremswiderstand oder den Servomotor,
wahrend das Gerat eingeschaltet ist oder kurz nach dem Ausschalten.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Verbrennungen aufgrund hoher Temperaturen
flhren.

Nehmen Sie keine extremen Einstellungen oder Einstellungsdnderungen der Parameter vor.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zu Verletzungen oder zur Beschadigung der Anlage
aufgrund instabilen Betriebs fiihren.

Wenn ein Alarm auftritt, beseitigen Sie die Ursache, setzen Sie den Alarm zuriick, nachdem Sie
sich von der Sicherheit Giberzeugt haben, und nehmen Sie dann den Betrieb wieder auf.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zur Beschédigung der Anlage, zu Branden oder
Verletzungen fithren.

Verwenden Sie die Haltebremse des Servomotors nicht zum Bremsen.

Bei Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kénnen Funktionsstérungen auftreten.

Zu einem Alarm oder einer Warnung kann es kommen, wenn wéhrend des Betriebs von
SigmaWin+ oder des Handbetriebsgerat eine Datenlbertragung erfolgt.

Ein Alarm oder eine Warnung kann dazu flhren, dass der aktuelle Prozess und das System angehalten
werden.




B Wartung und Inspektion

/\ VORSICHT

* Den SERVOPACK und den Servomotor nicht auseinanderbauen.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann einen Stromschlag oder Verletzungen zur Folge
haben.

« Versuchen Sie nicht die Verdrahtung zu &ndern, wahrend das Gerét eingeschaltet ist.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann einen Stromschlag oder Verletzungen zur Folge
haben.

* Wenn der SERVOPACK ausgetauscht wird, sollten Sie den Betrieb erst nach dem Kopieren der
vorherigen SERVOPACK-Parameter auf den neuen SERVOPACK wieder aufnehmen.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zur Beschadigung der Maschine fithren.

B Allgemeine Sicherheitsvorkehrungen

Beachten Sie die folgenden allgemeinen Sicherheits-
vorkehrungen, um eine sichere Anwendung zu gewahrleisten.

« Die Produkte in den Zeichnungen dieses Handbuchs werden manchmal ohne Abdeckungen und Schutzvorrich-
tungen dargestellt. Wechseln Sie stets zuerst die Abdeckung oder die Schutzvorrichtung wie beschrieben aus.
Nehmen Sie anschlieBend die Produkte gemaR den Anweisungen im Handbuch in Betrieb.

« Die Zeichnungen in diesem Handbuch sind typische Beispiele und stimmen mdglicherweise nicht genau mit dem
Produkt uberein, das Sie erhalten haben.

« Ist Ihr Handbuch verloren gegangen oder beschadigt, kontaktieren Sie bitte Ihren ndchsten Yaskawa-Héandler oder
eine der auf der Riickseite des Handbuchs aufgefiihrten Geschéftsstellen.




Gewahrleistung

(1) Gewahrleistungsbedingungen

B Gewadbhrleistungsfrist

Die Gewabhrleistungsfrist fur ein gekauftes Produkt (nachstehend ,,geliefertes Produkt) betragt ein Jahr ab
Lieferung an den vom Kunden angegebenen Ort oder 18 Monate ab Versand durch die Produktionsstétte von
Yaskawa, je nachdem, welcher Zeitpunkt eher eintritt.

Gewahrleistungsumfang

Yaskawa ersetzt oder repariert ein defektes Produkt ohne Berechnung, wenn ein durch Yaskawa zu vertre-
tender Defekt wahrend der oben genannten Gewahrleistungsfrist auftritt. Defekte, die dadurch bedingt sind,
dass das gelieferte Produkt das Ende seiner Betriebslebensdauer erreicht hat, sowie das Ersetzen von Ver-
schleifteilen oder Teilen, die eine begrenzte Betriebslebensdauer haben, sind nicht von dieser Gewéhrleistung
abgedeckt.

(2)

Defekte, die durch eine der folgenden Ursachen bedingt sind, sind nicht von dieser Gewahrleistung abgedeckt.
1.

o B~ W N

6.

Fehlerhafte Handhabung, unsachgeméaBe Benutzung oder Benutzung unter ungeeigneten Bedingungen
bzw. in Umgebungen, die nicht in Produktkatalogen oder Handblchern beschrieben sind oder in separat
vereinbarten Spezifikationen zugesichert wurden.

. Ursachen, die nicht dem gelieferten Produkt zuzuschreiben sind.

. Modifikationen oder Reparaturen, die nicht von Yaskawa ausgeftihrt wurden.

. Die nicht bestimmungsgeméalie Verwendung des gelieferten Produktes

. Ursachen, die mit dem wissenschaftlichen und technologischen Kenntnisstand zum Zeitpunkt des Versands

durch Yaskawa nicht vorhersehbar waren.

Ereignisse, fur die Yaskawa kein Verschulden trifft, wie etwa Naturkatastrophen oder von Menschenhand
verursachte Katastrophen.

Haftungsbeschrankungen

1.

Yaskawa ist in keiner Weise verantwortlich fir Schédden oder Auftragsverluste des Kunden, die durch den
Ausfall des gelieferten Produkts entstehen.

. Yaskawa uibernimmt keine Verantwortung fiir Programme (einschlielich Parametereinstellungen) oder die

Ergebnisse von Ausfiihrungen von durch den Benutzer selbst oder durch einen Dritten fur die Verwendung
programmierbarer Yaskawa-Produkte beigestellter Programme.

. Die in Produktkatalogen oder Handbichern beschriebenen Informationen werden bereitgestellt, damit der

Kunde das fiir die projektierte Anwendung geeignete Produkt auswahlen kann. Die Verwendung dieser
Informationen garantiert nicht, dass Verletzungen geistiger Eigentumsrechte oder anderer Schutzrechte von
Yaskawa bzw. Dritten ausgeschlossen sind, noch ist sie als Freigabe zu verstehen.

. Yaskawa haftet nicht fuir Schaden, die aus Verletzungen geistiger Eigentumsrechte oder anderer Schutz-

rechte Dritter in Folge der Verwendung von Informationen entstehen, die in Katalogen oder Handbuichern
beschrieben werden.
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(3) Gebrauchstauglichkeit

(4)

1.

Der Kunde ist dafiir verantwortlich, dass die Konformitat zu geltenden Normen, Richtlinien oder Vor-
schriften bestatigt wird, wenn das Yaskawa-Produkt in Verbindung mit anderen Produkten eingesetzt wird.

. Der Kunde muss sich vergewissern, dass das Yaskawa-Produkt fur die kundenseitig eingesetzten Systeme,

Maschinen und Betriebsmittel geeignet ist.

. Nehmen Sie Riicksprache mit Yaskawa, um abzukléren, ob der Einsatz bei folgenden Anwendungen

akzeptabel ist. Wenn der Einsatz bei der Anwendung akzeptabel ist, setzen Sie das Produkt mit Sonder-
genehmigung fiir Leistungen und Spezifikationen ein, und sorgen Sie fur SicherheitsmalRnahmen, um
Gefahren bei einem Ausfall zu minimieren.
* Einsatz im Freien, Einsatz der eine mdgliche chemische Kontaminierung oder elektrische Interferenzen
mit sich bringt, oder Einsatz unter Bedingungen bzw. in Umgebungen, die nicht in Produktkatalogen
oder Handblchern beschrieben werden.

» Steuerungssysteme im Bereich der Kernenergie, Verbrennungssysteme, schienengebundenen Systeme,
Flugsysteme, Fahrzeugsysteme, medizinischen Gerate, Maschinen der Unterhaltungsindustrie und
Anlagen, die eigenen industriellen Vorschriften oder Regierungsverordnungen unterliegen.

« Systeme, Maschinen und Betriebsmittel, die eine Gefahr fur Leben und Eigentum darstellen kénnen.

» Systeme, die einen hohen Grad an Zuverl&ssigkeit erfordern, etwa Systeme, die Gas, Wasser oder
Strom liefern bzw. Systeme, die kontinuierlich rund um die Uhr in Betrieb sind.

» Andere Systeme, die einen dhnlich hohen Grad an Sicherheit erfordern.

. Setzen Sie das Produkt nie bei einer Anwendung ein, die eine grofie Gefahr fiir Leben oder Eigentum mit

sich bringt, ohne vorher sichergestellt zu haben, dass das System so konzipiert wurde, dass der erforder-
liche Sicherheitsgrad mit Gefahrenkennzeichnungen und Redundanz gewahrleistet ist, und dass das
Yaskawa-Produkt korrekt bemessen und installiert wurde.

. Die Schaltungsbeispiele und andere in Produktkatalogen beschriebene Anwendungsbeispiele haben rein

informativen Charakter. Priifen Sie die Funktionalitat und Sicherheit der aktuellen Gerate und Betriebs-
mittel, die verwendet werden sollen, bevor Sie das Produkt einsetzen.

. Lesen Sie alle Anwendungsverbote und Sicherheitsvorkehrungen und stellen Sie sicher, dass sie diese auch

verstanden haben. Betreiben Sie das Yaskawa-Produkt ordnungsgemaf, um unbeabsichtigte Schaden an
Dritten zu vermeiden.

Anderungen von Spezifikationen

Die Bezeichnungen, Spezifikationen, das Design und das Zubehér der Produkte in Produktkatalogen und
Handbiichern kénnen jederzeit aufgrund von Verbesserungen oder aus anderen Griinden geandert werden.
Die nachfolgenden Ausgaben der (iberarbeiteten Kataloge oder Handbiicher werden mit aktualisierten Code-
nummern veroffentlicht. Bitte wenden Sie sich vor dem Kauf eines Produktes an Ihren Ansprechpartner bei
Yaskawa, um die aktuellen Spezifikationen bestétigen zu lassen.



Harmonisierte Normen

B Nordamerikanische Sicherheitsnormen (UL)

c(U

®

L)us

LISTED

T\ us

UL-Normen
el (UL-Datei Nr.)
SERVOPACK |SGDV UL508C (E147823)
¢ SGMJV
* SGMAV
Servomotor * SGMPS UL1004 (E165827)
* SGMGV
* SGMSV
B EU-Richtlinien
SuUD
Fug:,t;yna\@/
Europaische -
Modell Richtlinien Harmonisierte Normen
Maschinenrichtlinie EN 1SO13849-1: 2008
2006/42/EG EN 954-1
EMv-Ricine | EN 5501 /A2 Gruppe 1, Klasse A
SERVOPACK SGDV 2004/108/EG EN 61800-3
Niederspannungs-
richtlinie Es ggégg ot
2006/95/EG ~
L EN 55011 /A2 Gruppe 1, Klasse A
« SGMJV EMV-Richtlinie EN 61000-6-2 PP
« SGMAV 2004/108/EG EN 61800-3
Servomotor * SGMPS _
« SGMGV I\_llﬁdﬁrs_pannungs- EN 60034-1
« SGMSV richtlinie i
2006/95/EG EN 60034-5

Xiii



B Sicherheitsnormen

Modell Sicherheitsnormen Normen
. . EN 1SO13849-1: 2008
Sicherheit von
Maschinen EN 954-1
IEC 60204-1

SERVOPACK SGDV IEC 61508-Serie

Funktionale Sicherheit | IEC 62061

Xiv

IEC 61800-5-2
EMV IEC 61326-3-1
B Sicherer Betrieb
Beschreibung Normen Performance Level
. . IEC 61508 SIL2
Sicherheitsanforderungsstufe
IEC 62061 SILCL2

Wabhrscheinlichkeit sicherheitsgefahrdender IEC 61508 PFH < 1.7x10° [1/h]
Fehler pro Stunde IEC 62061 (0,17 % von SIL2)
Kategorie EN 954-1 Kategorie 3

Performance Level

EN I1SO 13849-1

PL d (Kategorie 3)

Mittlere Zeit zwischen sicherheitsgeféhrdenden
Fehlern des jeweiligen Kanals

EN ISO 13849-1

MTTFd: Hoch

Durchschnittliche Diagnoseabdeckung

EN ISO 13849-1

DCave: Niedrig

Stopp-Kategorie IEC 60204-1 Stopp-Kategorie 0
Sicherheitsfunktion IEC 61800-5-2 STO
Prif-Testintervall IEC 61508 10 Jahre
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1 Allgemeines

1.1 -V Serie SERVOPACKSs

Die SERVOPACKS der -V Serie sind fur Anwendungen ausgelegt, die haufige Positionierungen mit hoher
Geschwindigkeit und hoher Prazision erfordern. Der SERVOPACK optimiert die Maschinenleistung, spart Zeit

und steigert so die Produktivitat.

1.2 Teilebezeichnungen

Dieses Kapitel enthdlt die Teilebezeichnungen des SGDV SERVOPACK fir das Analog/Impuls-Interface.

Seriennummer

Eingebaute Bedieneinheit
Wird verwendet zur Anzeige von SERVOPACK
Status, Alarmnummern und anderen
Werten, wenn Parameter eingegeben werden.

Siehe Kapitel 2.1 Ubersicht.

Eingebaute Bedieneinheit

Mit offener Frontplatte

[Srisiieiier

H WOESET AV

DATA]

i)

Frontplatte

Typenschild (befindet sich auf der Seite des SERVOPACKS) ———
Macht Angaben zu Modell und Leistungsdaten des SERVOPACKs.

CHARGE-Leuchte

»
»

YASKAWA  SERVOPACK
4 (20001

SGDV- 1RGAOIA <

Leuchtet auf, wenn die Netzspannungsversorgung
eingeschaltet wird, und bleibt eingeschaltet, solange der

A A

»© CHARGE

interne Kondensator Spannung fiihrt. Berlhren Sie den

SERVOPACK nicht, solange diese Leuchte leuchtet,
selbst wenn die Spannungsversorgung ausgeschaltet ist.
Sonst kdnnen Sie einen Stromschlag erhalten.

Netzanschlussklemmen —
Fir die Netzspannungsversorgung.
Siehe 3.1 Einspeisung der Ver-
sorgungsspannung.

Steuerspannungsklemmen f

ff@m

fr—r=
ufOC]
oof
(@]

L2

T TOIT

i

(@]n]

Fir den Steuerspannungseingang.

Siehe Kapitel 3.1 Einspeisung der Versor-
gungsspannung.

oo
(@]

Anschlussklemmen fir den Bremswiderstand /—’

Zum Anschluss externer Bremswidersténde.

8

oo

Siehe Kapitel 3.6 Anschluss von Bremswiderstanden.

o1 @[}
©2 O

Anschlussklemmen fir eine DC-Drossel /

T T

Siehe Kapitel 3.7.3 Anschluss einer DC-Dros-
sel zur Unterdriickung von Oberwellen.

Servomotorklemmen J‘

w || @0

v|[OO
oo

CNZ|

Zum Anschluss der Netzleitung fiir den Servomotor.

Siehe Kapitel 3.1 Einspeisung der Versorgungsspannung. »

Erdungsanschluss
Unbedingt anschliefen, um vor Stromschlag zu schiitzen. I

Siehe 3.1 Einspeisung der Versorgungsspannung.

CNS5 Anschluss fiir den analogen Monitor
Zur Uberwachung von Motordrehzahl,
Drehmomentsollwert und anderen Werten iiber
ein Spezialkabel (Option).
Siehe 6.1.3 Uberwachung des Betriebs
wahrend der Einstellung.

Tasten der eingebauten Bedieneinheit
Fir die Einstellung der Parameter.
Siehe Kapitel 2.1 Ubersicht.

Eingangsspannung

SERVOPACK-Modell .
Siehe Kapitel 1.6 SERVOPACK Modellbezeichnung.

CN3 Anschluss fiir das Handbediengerat

Zum Anschluss eines Handbediengerats

(Option, JUSP-OP05A-1-E) oder eines Personal Computers (RS422).
Siehe Produktkatalog der 2+V Serie (Nr.. KAEP S800000 42) und
Benutzerhandbuch zur 2V Serie, Bedienung des
Handbediengeréts (Nr.: SIEP S800000 55).

CN7 Anschluss fiir PC (USB-Stecker)
Zur Kommunikation mit einem Personal Computer.
Benutzen Sie die Anschlussleitung (JZSP-CVS06-02-E).

CN1 E/A-Signal-Anschluss
Verwendung fir Sollwert-Eingangssignale und digitale E/A-Signale.

Siehe Kapitel 3.2 E/A-Signalschaltungen.

CNB8 Anschluss fiir Sicherheitsfunktions-Vorrichtungen
Zum AnschlieBen einer Sicherheitsfunktions-Vorrichtung.

Anmerkung: Verwenden Sie den SERVOPACK fir den Fall, dass Sie die
Sicherheitsfunktion nicht verwenden, mit eingestecktem Briickenstecker
(JZSP-CVHO5-E, als Zubehdr geliefert).

Informationen zur Anschlussmethode finden Sie unter 3.2.2
Sicherheitsfunktions-Signale (CN8): Bezeichnungen und
Funktionen. Weitere Informationen zur Verwendung der
Sicherheitsfunktion finden Sie unter 5.11 Sicherheitsfunktion.

CN2 Encoder-Anschluss
Zum Anschluss des Encoders an den Servomotor.
Siehe Kapitel 3.5 Encoderanschluss.



1.3 Technische Daten und Spezifikationen der SERVOPACKSs

1.3

1.3.1

(1)

(2)

3)

Technische Daten und Spezifikationen der SERVOPACKS

In diesem Kapitel sind die Daten und Spezifikationen der SERVOPACKS aufgefiihrt.

Technische Daten
Die technischen Daten der SERVOPACKS sind unten aufgefiihrt.

Kenndaten fur SGDV einphasig, 100 V

SGDV (einphasig, 100 V) R70 R90 2R1 2R8
Dauerausgangsstrom [A eff.] 0,66 0,91 2,1 2,8
Max. kurzfristiger Ausgangsstrom [A eff.] 2,1 29 6,5 9,3
Bremswiderstand * Keiner oder extern
Netzanschluss Einphasig, 100 bis 115 VV AC 2y, 50/60 Hz
Steuerspannungsversorgung Einphasig, 100 bis 115 V AC '8, 50/60 Hz
Uberspannungskategorie 1]

* Informationen dazu finden Sie unter 3.6 Anschluss von Bremswiderstanden.

Kenndaten fur SGDV einphasig, 200 V

SGDV (einphasig, 200 V) 120"
Dauerausgangsstrom [A eff.] 11,6
Max. kurzfristiger Ausgangsstrom [A eff.] 28
Bremswiderstand "2 Eingebaut oder extern
Netzanschluss Einphasig, 220 bis 230 V AC 12y, 50/60 Hz
Steuerspannungsversorgung Einphasig, 220 bis 230 V AC 'j55, 50/60 Hz
Uberspannungskategorie 1|

x]1. Die offizielle Modellbezeichnung ist SGDV-120A01A008000.
*2. Informationen dazu finden Sie unter 3.6 Anschluss von Bremswiderstanden.

Kenndaten fur SGDV dreiphasig, 200 V

SGDV (dreiphasig, 200 V) |R70|[R90|1R6|2R8|3R8|5R5|7R6|120 | 180 [ 200 | 330 | 470 | 550 | 590 | 780

Dauerausgangsstrom [A eff.]{ 0,66 [0,91| 16 | 28 | 3,8 | 55| 7,6 [11,6|18,5(19,6(32,9(46,9|54,7 (58,6 | 78,0

Max. kurzfristiger

21129|58(93[11,0(16,9| 17 | 28 | 42 | 56 | 84 | 110 | 130 | 140 | 170
Ausgangsstrom [A eff.]

Bremswiderstand * Keiner oder extern Eingebaut oder extern Extern
Netzanschluss Dreiphasig, 200 bis 230 V AC ‘iss;, 50/60 Hz
Steuerspannungsversorgun

9 Einphasig, 200 bis 230 VV AC fi2s, 50/60 Hz

Uberspannungskategorie 11

*  Informationen dazu finden Sie unter 3.6 Anschluss von Bremswiderstanden.

Allgemeines
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1 Allgemeines

1.3.1 Technische Daten

(4) Kenndaten far SGDV dreiphasig, 400 V

SGDV (dreiphasig, 400 V) 1R9 | 3R5 | 5R4 | 8R4 | 120 170 | 210 | 260 | 280 | 370
Dauerausgangsstrom [A eff.] 1,9 3,5 54 8,4 119 | 165 | 208 | 257 | 28,1 | 37,2
Max. kurzfristiger
Ausgangsstrom [A eff ] 55 8,5 14 20 28 42 55 65 70 85
Bremswiderstand Eingebaut oder extern Extern

Netzanschluss

Dreiphasig, 380 bis 480 V AC 2" 50/60 Hz

Steuerspannungsversorgung

24VDC £15 %

Uberspannungskategorie

* Informationen dazu finden Sie unter 3.6 Anschluss von Bremswiderstanden.



1.3 Technische Daten und Spezifikationen der SERVOPACKSs

1.3.2 Basisspezifikationen
Die Basisspezifikationen der SERVOPACKS sind unten aufgefiihrt.

Antriebsart

Sinusférmiger Ausgangsstrom mit PWM-Regelung des IGBT

Istwert-Erfassung

Encoder: 13-Bit (inkremental), 17-Bit, 20-Bit (inkremental/absolut)

Betriebs-
bedingungen

Umgebungstemperatur |0 °C bis +55 °C
Lagertemperatur -20 °C bis +85 °C
90 % relative
Umgebungsfeuchtigkeit | Luftfeuchte oder
weniger ] . .
- Kein Frost, keine Kondensation
90 % relative
Lagerfeuchtigkeit Luftfeuchte oder
weniger
Vibrationsfestigkeit 4.9 m/s?
Stoffestigkeit 19,6 m/s?
Der Installationsort muss die folgenden Vorausset-
Schutzart 1P10 zungen erfiillen.
« Frei von korrosiven oder entziindbaren Gasen
Verschmutzungsgrad 2 « Frei von Wasser, Ol oder Chemikalien

* Frei von Staub, Salzen oder Eisenstaub

Aufstellhohe

max. 1000 m

Sonstige

Keine Standorte, die elektrostatischen Stérungen, starken elektromagneti-
schen/magnetischen Feldern oder Radioaktivitat ausgesetzt sind

Harmonisierte

Normen

uL508C
EN 50178, EN 55011/A2 Gruppe 1 Klasse A, EN 61000-6-2, EN 61800-3,
EN 61800-5-1, EN 954-1, IEC 61508-1 bis 4

Standard: Sockelmontage

Montage Optional: Montage im Gestell oder mit Auenkiihlung durch einen
Luftkanal
1:5000 (Die Untergrenze des Drehzahlregelbereichs muss unterhalb des
Drehzahlregelbereich Punktes liegen, an dem das Nenndrehmoment den Motor nicht mehr zum
Stoppen bringt.)
Last- o i o . o .
regelung 0 % bis 100 % Last: +max. 0,01 % (bei Nenndrehzahl)
Drehzahl- S
rege- pannungs- Bemessungsspannung +10 %: 0 % (bei Nenndrehzahl)
. “1 regelung
Leistung lung < "
emperatur- o, 0 .
regelung 25 + 25 °C: +max. 0,1 % (bei Nenndrehzahl)

Drehmomentregelung
Toleranz
(Wiederholgenauigkeit)

+1 %

Sanftanlaufzeit
Einstellung

0 bis 10 s (fur Beschleunigung und Bremsung getrennt einstellbar)

Allgemeines
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1 Allgemeines

1.3.2 Basisspezifikationen

Encoder- Phase A, B, C: Leitungstreiberausgang
Ausgangsimpuls Encoder-Ausgangsimpuls: beliebiges Einstellverhéltnis (Siehe 5.3.7.)
Fester .
Eingang SEN-Signal
Anzghl der 7 Kanéle
Kanéle
 Servo EIN (/S-ON)
« Proportionalregelung (/P-CON)
« Vorwdrtslauf (P-OT) und Rickwartslauf (N-OT) des
Motors gesperrt
o . ) e Alarm zuriicksetzen (/ALM-RST)
D.'g'tfll‘ sEigr?;gg?jie « Externe Drehmomentbegrenzung vorwarts (/P-CL),
eingange zugeoranet externe Drehmomentbegrenzung riickwérts (/N-CL)
werden Funktionen * Interne Drehzahlauswahl (/SPD-D, /SPD-A, /SPD-B)
kénnen « Steuerungsauswahl (/C-SEL)
¢ Nulldrehzahl-Klemmung (/ZCLAMP)
 Referenzimpulssperre (/INHIBIT)
» Auswahl Verstarkung (/G-SEL)
E/A « Umschaltung des Multiplikationswerts fur den
Signale Impuls-Sollwerteingang (/PSEL)
9 Signalzuordnungen kénnen durchgefiihrt werden, und
die positive und negative Logik kann gedndert werden.
Fester x
Ausgang Ausgange Servo-Alarm (ALM), Alarmcode (ALO1, ALO2, ALO3)
Anzahl der .
Kanale 3 Kanale
« Position erreicht (/COIN)
 Drehzahl erreicht (/\V-CMP)
» Erkennung Drehzahl (/TGON)
Digital- | Ausgangs- » Servo betriebsbereit (/S-RDY)
ausgange | Signale, die « Erkennung Drehmomentgrenze (/CLT)
zugeordnet  Erkennung Drehzahlgrenze (/\VVLT)
\lf(\{grden Funktionen * Haltebremsverriegelung (/BK)
onnen * Warnung (/WARN)
* Nah (/NEAR)
¢ Ausgang der Umschaltung des Multiplikationswerts
fur den Impuls-Sollwerteingang (/PSELA)
Signalzuordnungen kénnen durchgefiihrt werden, und
die positive und negative Logik kann gedndert werden.
. Handbediengerét (JUSP-OP05A-1-E), Personal Computer
Schnittstelle (SigmaWin+ Anschluss méglich)
RS422A- | 1:N-
Kommu- |Kommuni- | N = Bis zu 15 Teilnehmer maglich bei RS422A
nikation kation
(CN3) Achsen-
adress- Einstellbar durch Parametrierung
einstellung
Funktion der | USB- Schnittstelle | Personal Computer (SigmaWin+ Anschluss maglich)
Kommuni- | Kommu- | Kommuni-
kation nikation | kations- Entspricht USB1.1. (12 MBit/s)
(CN7) standard
LED-Anzeige CHARGE-AnNzeige
Funktionen der Anzeige Funf 7-Segment-LEDs
eingebauten -
Bedieneinheit Schalter Vier Drucktasten

Analoger Monitor (CN5)

Anzahl der Punkte: 2

Ausgangsspannung: + 10V DC (effektiver Linearitatsbereich + 8 V)
Auflésung: 16 Bit

Genauigkeit: + 20 mV (normal)

Max. Ausgangsstrom: = 10 mA

Einregelzeit (= 1 %): 1,2 ms (normal)
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1.3 Technische Daten und Spezifikationen der SERVOPACKSs

Dynamische Bremse (DB)

Wird aktiviert bei einem Servoalarm oder bei Endlagentberschreitung,
oder wenn die Spannungsversorgung fiir die Motorleitung oder den
Servomotor keine Spannung mehr liefert.

Verarbeitung der regenerativen

Energie

Mit enthalten *2

Endlageniberwachung (OT)

Stopp durch dynamische Bremse, Abbremsen bis zum Stillstand oder freies
Auslaufen bis zum Stillstand bei P-OT oder N-OT.

Schutzfunktion

Uberstrom, Uberspannung, nicht ausreichende Spannung, Uberlast,
Regenerationsfehler usw.

Hilfsfunktionsmodus

Verstarkungseinstellung, Alarmprotokoll, Tippbetrieb, Referenzfahrt usw.

Sicherheitsfunktion

Eingang /HWBB1, /[HWBB?2: Base-Block-Signal fiir Leistungsteil

Ausdan EDM1: Uberwachungsstatus der internen Sicherheitsschaltung
9ang (fester Ausgang)

Normen *3 | EN954 Kategorie 3, IEC61508 SIL2

Optionsmodul

Modul fur direktes Messsystem, Sicherheitsmodul

*1. Die Drehzahlregelung nach Lastschwankung ist wie folgt definiert:

Leerlaufmotordrehzahl - Gesamtlastmotordrehzahl

X 100 %

Drehzahlregelung =

erflllt sind.

Nennmotordrehzahl

*2.  Details zu Bremswiderstdnden finden Sie unter 1.3.1 Technische Daten.
*3. Fuhren Sie eine Risikobewertung fiir das System durch und achten Sie darauf, dass die Sicherheitsanforderungen

Allgemeines
|_\
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1 Allgemeines

1.3.3 Drehzahl-/Positions-/Drehmoment-Regelung

1.3.3 Drehzahl-/Positions-/Drehmoment-Regelung

Die folgende Tabelle enthalt die Grundspezifikationen fiir Drehzahl-/Positions-/Drehmoment-Regelung.

Regelungsverfahren

Spezifikationen

0 bis 10 s (fur Beschleunigung und Bremsung getrennt

Leistung Sanftanlauf-Zeiteinstellung einstellbar)
» Max. Eingangsspannung: +12 V
(Drehzahl vorwarts mit positivem Sollwert)
Referenzspannung » Werkseinstellung: 6 VV DC bei Nenndrehzahl
Eingangs- Die Einstellung fiir die Eingangsverstarkung ist
signale verénderbar.
Drehzahl- . .
regelung Eingangsimpedanz Ca. 14 kQ
Schaltungs-Zeitkonstante 30 pus
Drehrichtungsauswahl Mit P-Steuerungssignal
Interne Mit Signal flr externe Drehmomentgrenze Vorwaértslauf/
Drehzahl- Drehzahlauswahl Ruckwartslauf (Auswahl Drehzahl 1 bis 3).
regelung Wenn beide AUS sind, stoppt der Servomotor oder es wird
ein anderes Regelungsverfahren verwendet.
Vorsteuerungs- O i o
Leistung Kompensation 0% bis 100 %
Positionsfenster-Einstellung | 0 bis 1073741824 Bezugseinheiten
Eins auswéhlen:
T Vorzeichen und Impulsfolge, Impulsfolge Uhrzeigersinn
yp und Gegenuhrzeigersinn oder Zweiphasen-Impulsfolge
mit 90° Phasenverschiebung
Form Fir Leitungstreiber, Open-Collector
Leitungstreiber
Vorzeichen und Impulsfolge, Impulsfolge Uhrzeiger-
sinn und Gegenuhrzeigersinn: 4 Mpps
Max. Zweiphasen-Impulsfolge mit 90° Phasenverschiebung:
Positions- Eingangs- 1 Mpps
regelung _ Impuls- impuls- Open-Collector
Eingangs- Soliwert | frequenz Vorzeichen und Impulsfolge, Impulsfolge Uhrzeiger-
signale sinn und Gegenuhrzeigersinn: 200 kpps
Zweiphasen-Impulsfolge mit 90° Phasenverschiebung:
200 kpps
Umschaltung
des Multipli-
kationswerts
fur den 1- bis 100-fach
Impuls-
Sollwert-
eingang
, . Positionsfehler-Rucksetzen
Rucksetzsignal Fur Leitungstreiber, Open-Collector
» Max. Eingangsspannung: +12 V
(Drehmomentsollwert vorwérts mit positivem Sollwert)
Referenzspannung » Werkseinstellung: 3 VV DC bei Nenndrehmoment
Drehmoment- | Eingangs- Die Einstellung fiir die Eingangsverstarkung ist
regelung signale verénderbar.

Eingangsimpedanz

Ca. 14 kQ

Schaltungs-Zeitkonstante

16 us
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1.4 SERVOPACK Interne Blockdiagramme

1.4 SERVOPACK Interne Blockdiagramme

1.4.1 Einphasig 100 V, Modelle SGDV-R70F01A, -R90F01A, -2R1F01A
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1 Allgemeines

1.4.3 Einphasig 200 V, Modell SGDV-120A01A008000

1.4.3 Einphasig 200 V, Modell SGDV-120A01A008000
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1.4.4 Dreiphasig 200 V, Modelle SGDV-R70A010, -R90A010, -1R6A01O
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Die folgenden SERVOPACKS verfiigen nicht uber Lufter: SGDV-OOOOOOB
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SERVOPACK Interne Blockdiagramme

1.4.5 Dreiphasig 200 V, Modell SGDV-2R8A010

|______________________B?/é(}sp?so'______:'ﬁ{e;‘?‘
'
I ! ! |
| ? ' [
' '
' '
| ' 4! | Servomotor
L1 Varistor L_2vVa u! i
v = f—o—> - o
. T T 1 ] N ?
Netzanschluss 4 L2 - Ve
~ LT —|:‘.\ |
113 £ CHARGE] . » -E 1 w
* * * H Q T
) e |
o1 Dynamische !
|
Coe :
A 4 h 4 4 !
| Spannungs- Relais Spannungs- Gate- Temperatur- | | Gate-Ansteuerung | [ Strom- |
| sensor Ansteuerung sensor | Ansteuerun sensor Uberstromschutz | | S€nsor :
| I ¥ v v
o I bttt ottt
| H 3
| |
Varistor Steuer-
L1c — L p+7v |
l L, | span [} »|spannungs- Analoger
Steuerspannungsy | ,, c T- |nungs- : AsIC iBiverts?” | 4\ Monilrausgang
versorgung versor- ——p+5V | (PWM-Steuerung usw.) ¢ [ Soliwert-mpuls
1o gung  |——pei2c ! 5| | Eingang .
? : v Encoder-Ausgangsimpuls
|
| @@E@@ > Eingang Sollwertspannung
< > CPU
| >
B 6 6@ (Positions-/Drehzahl-
| Eingebaute Bedieneinheit berechnung usw.) E/A E/A-Signal
|
| CN3 CN7 CN8 T
_——— e e —— — — —_— _——— e — - — - -—
Handbediengerét Personal Signal fiir Sicherheitsfunktion
Computer

*

Die folgenden SERVOPACKS verfiigen nicht {iber Lufter: SGDV-O0OOOOOB

1.4.6 Dreiphasig 200 V, Modelle SGDV-3R8A01A, -5R5A01A, -7TR6A01A
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Allgemeines
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1 Allgemeines

L1 Varistor

Netzanschluss, L2

1.4.7 Dreiphasig 200 V, Modell SGDV-120A01A

1.4.7 Dreiphasig 200 V, Modell SGDV-120A01A
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1.4.8 Dreiphasig 200 V, Modelle SGDV-180A01A, -200A01A
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1.4 SERVOPACK Interne Blockdiagramme

1.4.9 Dreiphasig 200 V, Modell SGDV-330A01A
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1.4.11 Dreiphasig 200 V, Modelle SGDV-590A01A, -780A01A

1.4.11 Dreiphasig 200 V, Modelle SGDV-590A01A, -780A01A
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1.4.12 Dreiphasig 400 V, Modelle SGDV-1R9D01A, -3R5D01A, -5R4D01A
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Handbediengerat Personal Signal fiir Sicherheitsfunktion
Computer



1.4 SERVOPACK Interne Blockdiagramme

1.4.13 Dreiphasig 400 V, Modelle SGDV-8R4D01A, -120D01A

P

|

1

| L1 Varistor
Netzanschluss C|>L2 T__ T o

| % 1] L

o3I I T T

| Li—

Servomotor

BTETEAY B T T T ez ]
|

+ 4
12V 12V |
= s
_T_+ ‘\ x J —| ',. VJ\

s —D\

Z 1 1
| 4 & T W¢
| Bt s &

o1 = Y
02 | Relais Spannungs-l
Ansteuerung sensor
| [Spannungs-
| sensor
I I ¥
i
| : 7'y ¢
| 4+ Steuer-
0 24V = a1V <4 " CN5_
L nungs- ! ASIC -ﬁgﬁcgﬁggsr D
Steuerspannungs- .0 V T- versor- : (PWM-Steuerung usw.) CN1
versorgung ) gung [ ="V M N
(Die " > s -
24-vV-DC- S |
Spannungs- I—
versorgung )
ist nicht im
Lieferumfan @EE@E ’ <—-A/D [
enthalten.) ¢ | _ CPU
! ol [ [ [ (Positions-/Drehzahl-
| Eingebaute Bedieneinheit berechnung usw.) E/A
! T
CN3 CN7 CN8

Handbediengerat

Personal

Computer

1.4.14 Dreiphasig 400 V, Modell SGDV-170D01A

L1 Varistor

Netzanschlusscl'2

|L3

+H

o)

|91

Signal fiir Sicherheitsfunktion

Analoger
Monitorausgang

] Sollwert-Impuls

Eingang
Encoder-Ausgangsimpuls

Eingang Sollwertspannung

E/A-Signal

E$ez

Spannungs-
sensor

Steuerspannungs-
versorgung

(Die
24-V-DC-
Spannungs-
versorgung
ist nicht im |
Lieferumfang |
enthalten.) |
|
|

»

[ [ o @

Eingebaute Bedieneinheit

Handbediengerat

Personal
Computer

A/D
CPU [ Ao ]
(Positions-/Drehzahl-
berechnung usw.) A
CN8 T

a

Eingang
Encoder-Ausgangsimpuls

1
Lufter |
|
Servomotor
v
— +12¢ Y -
. —o O
=1L N %) D\ T
it =N Yo
= 2
— CHARGE] £ ¢ 1
T ™7 L r RN vvé
|
o L g !
UberhitzL hutz, I
Uberstromschutz Dynamische |
Brem: = 1
o 4 | I
h 4 | :
Relais ISpannungs- Gate- Strom- |
Ansteuerung sensor Ansteuerung sensor | :
Y
L2 ] h 4 (_/ |
1= F-————-
| 7'y
Steuer- ! l
—p+15V x 41
_‘|’_+ span- |
-~ | nungs- | Ainalog- Analoger
1= versor- wr | ASIC > {sBenmngs- o L nusgan
gung ) e : (PWM-Steuerung usw.) < ] Sollwert-Impuls
|
|

Eingang Sollwertspannung

E/A-Signal

Signal fur Sicherheitsfunktion

Allgemeines
|_\
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1 Allgemeines

1.4.15 Dreiphasig 400 V, Modelle SGDV-210D01A, -260D01A

1.4.15 Dreiphasig 400 V, Modelle SGDV-210D01A, -260D01A

| B1/@T8B Lifter 1 LuﬁerZLuﬂer::
! 8 g 8 g |
| ’ N N ! Servomotor
L1 Varistor 424G +24¢ +24¢ | u -
'\ hd
| L x| Lv
Netzanschluss L2 E N ( 4:\ :
P I
| * LR oW
ot 1 [ af l
- - Uberhitzungsschutz,
| '\ Uberstmr%schutz | mamisch | :
Bremse = H
o1 !
h 4 A 4 |
E;}}ez Relais Spannungs- | | Gate- | Strom- :
Ansteuerung sensor Ansteuerung sensor | 1
Spannungs- y
! sensor |
| = ] 3 .
| N Iy |
1 3 CN2
+24 '\ Steuer- |
4> = B} 1] span- —»+15V x4:
Steuerspannungs- _ | nungs- ! p[Analog- Analoger
P 9 J}O v 1 Vversor- ! ASIC e vortad®] Monitorausgang
versorgung o) —»+5v 1 PWM-S -
(Die gung i : ( -Steuerung usw.) ¢ Epllwert-lmpuls-
?j > Ei2¢ ingang
24-V-DC- = : »| | Encoder-Ausgangsimpuls
Spannungs- L 1
versorgung |
ist nicht im
Lieferumfang |
enthalten.) | @@E@@ — cPU Eingang Sollwertspannung
! O QB E o[ ™ (Positions-/Drehzahl-
| Eingebaute Bedieneinheit berechnung usw.) E/A-Signal
-Si
|

—_———_—_-— - — —_ — — — - — ]

CN3 CN7
b - — — -
Handbediengerat Personal
Computer

%CNS ]—

Signal fur Sicherheitsfunktion

1.4.16 Dreiphasig 400 V, Modelle SGDV-280D01A, -370D01A

T Bi@|52 Lufter 1 Lufter 2 Lifter 3
| X‘? 8‘9 8‘9 |
! |
| N N 4o Servomotor
L1 Varistor ] _ . 245 4245 245,
| L ) 5] ‘ TV
Netzanschlusg,L2 E T. e I__L -I:\ ?
= [CiarcE] ¥ & ( {1 1
| T e |4 W
bt 1T [ ! :
B = 1t/
o1 | Uberstromschutz Bremse L5 :
92 A 4 E
| Spannungs- Gate- !
sensor !
| Spannungs-
sensor
| Y
| r-| ——————
| K
+24 V Steuer- ! l
$ = Bt T sean- — +15VX4:
Steuerspannungs- | o v _ | nungs- ! Analog- Anal
b T versor- ! ASIC e e sgan
versorgung ; @ qung » +5V : PWMSH konverter | <4 T itorausgang
(Die ?1 I sioc : ( -Steuerung usw.) |¢ Eﬁ:gﬁglmpms
= »
§4-V-DC- - | v Encoder-Ausgangsimpuls
pannungs- e e e e e e I
versorgung
ist nicht im |
Lieferumfang |
halten.
enthalten.) | @EE@@ i — cPU 4—‘ Eingang Sollwertspannung
! O ¢ [¢ [ (Positions-/Drehzahl-
Eingebaute Bedieneinheit berechnung usw.)
| E/A-Signal
| T
l CN3 CN7 CN8 \
— e e — ] — - P - —
Handbediengerét (F;ersonal Signal fiir Sicherheitsfunktion
omputer
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1.5 Beispiele fur Servosystemkonfigurationen

1.5

1.5.1

Beispiele flr Servosystemkonfigurationen

In diesem Kapitel werden Beispiele fiir die grundlegende Konfiguration des Servosystems beschrieben.

Leistungsschutz-
schalter (MCCB)

Schiitzt die Netzleitung
durch Unterbrechen
desStromkreises, wenn
ein Uberstrom erkannt
wird.

Anschluss an einen SGDV-OOOF01A SERVOPACK

Spannungsversorgung
Einphasig 100 V AC
R T

Netzfilter
Beseitigung
externer Stérungen
aus der Netzleitung.

100 VAC

SGDV-OOOF01A
SERVOPACK

Schaltschitz
Schaltet den Servo
EIN und AUS.
Einen Uberspannungs-
ableiter installieren. =

=

@CHARGE

1

©0
C o

HH\IJiII\II\I\
Il

A°D @o
AN W/

Brems-
widerstand*2 oo

Anschlussleitung
fur Handbediengerat

J— Anschlussleitung
fur Personal Computer

=
f

E/A-Signalleitung

Hand-
i bediengerat

Personal

Computer

o e g

Verwenden Sie den SERVOPACK fiir den Fall,

\w v

Bremsspannungsversorgung*1

Fir Servomotoren
mit einer Bremse.

o (wenn ein Absolutwertgeber
Schaltschitz Verwendet wird.)

Schaltet die Versorgungs-
spannung der Bremse

EIN und AUS.

Einen Uberspannungsableiter

installieren. \ \

Batteriegehduse —»

Servomotorleitung

SGMJV/SGMAV/SGMPS/SGMCS
Servomotor

*].

widerstanden.

dass Sie die Sicherheitsfunktion nicht verwenden,
mit eingestecktem Briickenstecker
(JZSP-CVHO5-E, als Zubehor mitgeliefert).

Wenn Sie die Sicherheitsfunktion verwenden,

stecken Sie eine Anschlussleitung ein,

die speziell fur die Sicherheitsfunktion vorgesehen ist.
j ==

Sicherheitsfunktions-

gerate

|,— Encoderleitung

Verwenden Sie eine 24-V-DC-Spannungsversorgung (nicht im Lieferumfang enthalten).
*2. Vor dem Anschluss eines externen Bremswiderstands an den SERVOPACK, siehe Kapitel 3.6 Anschluss von Brems-

Allgemeines
|_\
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1.5.2 Anschluss an einen SGDV-O00A010 SERVOPACK

1-18

1.5.2 Anschluss an einen SGDV-OOOA010 SERVOPACK
(1) Bei Verwendung einer dreiphasigen 200-V-Spannungsversorgung

Spannungsversorgung

Dreiphasig 200 V AC
RST

Leistungsschutz-

schalter (MCCB)
Schutzt die Netz-
leitung durch Unter-

brechen des Strom-
kreises, wenn ein
Uberstrom erkannt

SGDV-OOOA01AL
SERVOPACK

wird.
Netzfilter
Beseitigung
externer Stérungen
aus der Netzleitung. 2 Schaltschiitz
Schaltet den Servo
EIN und AUS.

Einen Uberspannungs-
ableiter installieren.

Qo

©

v Anschlussleitung
fur Handbediengerat
Sl il Pu=S
AN
i A Anschlussleitung
N &0 ° fur Personal Computer
L0 i‘ﬁj ;« s p—
o 1 T3
C 25 E/A-Signalleitung
o [ .
Iy i
oo I
Brems- 5 Q
widerstand o
r— = [ 2
200 VAC L .
ol
Spannungsversorgung
Bremse *1
Fur Servomotoren
mit einer Bremse. — .
- Batteriegehduse —»
. (wenn ein Absolutwertgeber
Schaltschitz verwendet wird.)
Schaltet die Versorgungs-
spannung der Bremse
E!N un[t_JjBAUS. bleiter
nen erspannungsal ll
inlstZIIieren. pannung k \
Servomotorleitung
SGMJV/SGMAV/SGMPS/
SGMGV/SGMSV/SGMCS
Servomotor

Hand-
bediengerat

Personal
Computer

Ubergeordnete Steuerung

dass Sie die Sicherheitsfunktion nicht verwenden,

(Verwenden Sie den SERVOPACK fiir den Fall,
mit eingestecktem Briickenstecker

(JZSP-CVHO5-E, als Zubehor mitgeliefert).

J

Wenn Sie die Sicherheitsfunktion verwenden,
stecken Sie eine Anschlussleitung ein,
die speziell fur die Sicherheitsfunktion vorgesehen ist.

T T

Sicherheitsfunktionsgerate

L

l— Encoderleitung

*1.  Verwenden Sie eine 24-V-DC-Spannungsversorgung (nicht im Lieferumfang enthalten).
Bei Verwendung einer 90-V-DC-Spannungsversorgung fur eine Bremse wahlen Sie jedoch eine der folgenden
Spannungsversorgungen.
« Fir eine Eingangsspannung von 200 V: LPSE-2H01-E
« Fir eine Eingangsspannung von 100 V: LPDE-1HO01-E
Weitere Informationen finden Sie im Produktkatalog der 2-V Serie (Nr.: KAEP S800000 42).

*2. Vor dem Anschluss eines externen Bremswiderstands an den SERVOPACK, siehe Kapitel
3.6 Anschluss von Bremswiderstanden.



1.5 Beispiele fur Servosystemkonfigurationen

(2) Bei Verwendung einer einphasigen 200-V-Spannungsversorgung

Der 200 V SERVOPACK der X-V Serie spezifiziert generell einen dreiphasigen Spannungseingang.
Allerdings kénnen einige Modelle mit einer einphasigen 200-V-Spannungsversorgung verwendet werden.
Informationen dazu finden Sie unter 3.1.3 Verwendung des SERVOPACKSs mit der Eingangsspannung 200 V
einphasig.

Spannungsversorgung
Einphasig 200 V AC

R T

Leistungsschutz-
schalter (MCCB)

Schutzt die Netzleitung
durch Unterbrechen des
Stromkreises, wenn ein
Uberstrom erkannt
wird.

Netzfilter
Beseitigung
externer Stérungen
aus der Netzleitung.

Handbediengerat

Schaltschiitz SGDV-0OO0A01O
Schaltet den Servo SERVOPACK

EIN und AUS.
Einen Uberspannungs- ©
ableiter installieren.

Allgemeines
|_\

= Anschlussleitung
fur Handbediengeréat Personal
- Computer
=
N ™~
Qe |1 llc Anschlussleitung
o0 ? fur Personal Computer
| S e
p I
o ; f ’ .
C er E/A-Signalleitung Ubergeordnete Steuerung
=2 [
20 :EE —
en Il k
u
. é Verwenden Sie den SERVOPACK fuir den Fall,
Bremswiderstand™ ke DIl dass Sie die Sicherheitsfunktion nicht verwenden,
( o [ mit eingestecktem Briickenstecker
200 VAC (_f 0| o (JZSP-CVHO5-E, als Zubehor mitgeliefert).
DE
Spannungsversorgung ﬂj
Bremse 1 Wenn Sie die Sicherheitsfunktion verwenden,
;Li*{eSﬁ;VrOé‘;grfge” stecken Sie eine Anschlussleitung ein,
e = Batteriegehduse—» (3 die speziell fur die Sicherheitsfunktion vorgesehen ist.
Schaltschitz (\frcvlﬁbl{\eﬁﬂﬂtwengeber ﬂjm N ﬁj
Schaltet diz Veésorgungs- !
Eﬁﬁn&w gAugr. remse Sicherheitsfunktionsgerate
Einen Uberspannungsableiter
installieren. \ \ -
|— Encoderleitung
Servomotorleitung

SGMJV/SGMAV/SGMPS/SGMCS
Servomotor

*1.  Verwenden Sie eine 24-V-DC-Spannungsversorgung (nicht im Lieferumfang enthalten).
*2.  Vor dem Anschluss eines externen Bremswiderstands an den SERVOPACK, siehe Kapitel 3.6 Anschluss von Brems-
widerstanden.
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1.5.3 Anschluss an einen SGDV-OOOD01A SERVOPACK

1.5.3 Anschluss an einen SGDV-OOO0OD01A SERVOPACK
RS
RST

Leistungsschutz-
schalter (MCCB)
Schitzt die Netzleitung

durch Unterbrechen
des Stromkreises,
wenn Uberstrom

erkannt wird.

Netzfilter Handbediengerat
Beseiti
e)?tzer:\grug%rungen SG Dv-000O DO1 A
aus der Netzleitung. W Schaltschitz SERVOPACK

Schaltet den Servo

EIN und AUS.

Einen Uberspannungs-.

ableiter installieren.

Anschlussleitung Egﬁgﬂ?elr

fur Handbediengerat

i
Iy

Anschlussleitung
fur Personal Computer

B

100/200 V AC
E/A-Signalleitung
= e > L Ubergeordnete Steuerung
(o] DC—Spannuné;s- *4 .
o|| versorgung (24 V) |
o i i i [
L = It HHN Verwenden Sie den SERVOPACK fiir den Fall,
“H dass Sie die Sicherheitsfunktion nicht verwenden,
| “ il mit eingestecktem Briuickenstecker
% || HHU“ (JZSP-CVHO05-E, als Zubehor mitgeliefert).
* |
Bremswiderstand 2 N ﬂj
& Wenn Sie die Sicherheitsfunktion verwenden,
° stecken Sie eine Anschlussleitung ein,
o die speziell fur die Sicherheitsfunktion vorgesehen ist.
Bremsspannungs*
versorgung*3 = q jE:D -— ﬁ
Fur Servemotoren Batteriegehduse —— N
1 Schaltschiitz <‘%9n'jv'1e§g”ef5v?%};twe"99b9f Sicherheitsfunktionsgerate

L

Schaltet die Versorgung-
sspannung der Bremse

EIN und AUS.

Einen Uberspannungsableiter

installieren. \ \

l/— Encoderleitung

SGMSV/SGMGV
Servomotor

*1.  Verwenden Sie eine 24-V-DC-Spannungsversorgung mit doppelter oder verstarkter Isolierung. (Die 24-V-DC-
Spannungsversorgung ist nicht im Lieferumfang enthalten.) Verwenden Sie nicht dieselbe 24-V-DC-Spannungs-
versorgung fur die Bremsen.

*2.  Vor dem Anschluss eines externen Bremswiderstands an den SERVOPACK, siehe Kapitel
3.6 Anschluss von Bremswiderstanden.

%3, Verwenden Sie flr eine Bremse eine 24-V-DC-Spannungsversorgung (nicht im Lieferumfang enthalten).

Bei Verwendung einer 90-V-DC-Spannungsversorgung fiir eine Bremse wahlen Sie jedoch eine der folgenden
Spannungsversorgungen.

« Fir eine Eingangsspannung von 200 V: LPSE-2H01-E

« Fir eine Eingangsspannung von 100 V: LPDE-1HO01-E

Weitere Informationen finden Sie im Produktkatalog der 2-V Serie (Nr.: KAEP S800000 42).
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1.6 SERVOPACK Modellbezeichnung

1.6 SERVOPACK Modellbezeichnung

In diesem Kapitel finden Sie SERVOPACK Modellbezeichnungen.

1.+2.+3. 4. 5.+ 6. 7. 8.+9.+10. 11.+12. 13.
Stelle Stelle Stellen Stelle Stelle Stellen Stelle

SGDV - 2R8 A 01 A 000 00 O

Serie

SGDV | >-V Serie

——

7. Stelle: Design-
Anderungsindex

1. + 2. + 3. Stelle: Strom 4. Stelle: Spannung
Span- | ~oqe “ﬁﬂa(;(tbfggfjr"gge Code | Spannung 13. Stelle: Parameterspezifikation
nun
9 (kw) F 100V Code [Spezifikation
R70 0,05 A 200V 0 Standard
100V R90 0,1 D 400 V
2R1 0,2
2R8 0,4
=y - - e 11. + 12. Stelle:
R70 0,05 5. + 6. Stelle: Schnittstellenspezifikationen Softwarespezifikation
R0 0,1 Code Schnittstelle Code |Spezifikation
1R61 0,2 o1 égﬁlg%lng’uls-lnterface, rotatorischer 00 |Standard
1
2R8 0,4 05 |Analog/impuls-nterface,
3R8 0,5 Linear-Servomotor
= MECHATROLINK-II-Interface,
5R5 0.75 1 rotatorischer Servomotor
7R6 1 15 |MECHATROLINK-Il-Interface,
200V [ 1202 15 Linear-Servomotor
21 MECHATROLINK-IlI-Interface,
180 2 rotatorischer Servomotor
200 3 25 MECHATROLINK-IlI-Interface,
Linear-Servomotor
330 5
4703 6 8. + 9. + 10. Stelle: Hardwarespezifikationen
550°3 7,5 Code Spezifikationen
590”3 11 000 |Sockelmontage (Standard)
78073 15 001 |Durchsteckmontage™
1R9 0,5 002 [Lackiert
3R5 1 003  |purchsteckmontage™ und lackiert
5R4 1,5 008 Einphasige 200-V-Spannungsversorgung
(SGDV-120A01A008000)
8R4 2 - Z
5 3 020 |Dynamische Bremse (DB)
12
400 V
170 5
210" 6
2607 7,5
280" 1
370° 15

x1. Diese Verstarker kénnen ein- oder dreiphasig gespeist werden.

x2.  Der Typ SGDV-120A1A008000, eine Spezialversion des 1,5-kW-Verstarkers, kann fur den einphasigen Betrieb

verwendet werden.

*3.  Die Typen SGDV-470A, -550A, -590A, -780A, -210D, -260D, -280D und -370D sind mit AuBenkiihlung durch

einen Luftkanal konzipiert.
x4, Die Spezifikationen variieren je nach der Netzspannung des verwendeten SERVOPACK.

* Fir 100-V und 200-V SERVOPACKS gilt: Die DB-Funktion wird deaktiviert, wenn der SERVOPACK stoppt

oder keine Netzspannung mehr anliegt.

* Fir den 400-V SERVOPACK gilt: Der DB-Widerstand kann auRen am SERVOPACK angebracht werden. Bei

nicht installiertem DB-Widerstand ist die DB-Funktion deaktiviert.

Anmerkung:  Wenn die Stellen 8 bis 13 der Options-Codes ausschlieBlich aus Nullen bestehen, werden sie weggelassen.

Allgemeines
H
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1 Allgemeines

1.7 Inspektion und Wartung

In diesem Kapitel sind die Inspektions- und Wartungsarbeiten fur die SERVOPACKS aufgefiihrt.

(1) SERVOPACK-Inspektion

Zur Inspektion und Wartung des SERVOPACKS folgen Sie mindestens einmal jéhrlich dem Inspektions-
verfahren in der nachfolgenden Tabelle. Weitere planmalRige Inspektionen sind nicht erforderlich.

Element Frequenz Ablauf Bemerkungen
" Auf Staub, Schmutz und Ol auf . L.
Auleres Mindestens einmal den Oberflchen kontrollieren. | ™!t Druckluft reinigen.

jahrlich Auf lose Klemmenblock- und

Steckerschrauben kontrollieren. Lase Schrauben anziehen.

Lose Schrauben

(2) SERVOPACK-Wartungsplan (Erneuerung von Bauteilen)

Folgende elektrische und elektronische Bauteile kénnen mechanisch verschleilen oder altern. Erneuern Sie
diese Bauteile in den angegebenen Intervallen, um ein Versagen zu vermeiden.

Beachten Sie die Standard-Austauschintervalle in der folgenden Tabelle und wenden Sie sich an lhren
Ansprechpartner bei Yaskawa. Nach der Uberpriifung des jeweiligen Bauteils entscheiden wir, ob das Bauteil
ersetzt werden muss oder nicht.

Die Parameter von SERVOPACKS, die von Yaskawa Uberholt wurden, entsprechen
o wieder den Werkseinstellungen bei Auslieferung. Versichern Sie sich unbedingt vor
Aufnahme des Betriebs, dass die Parameter korrekt eingestellt sind.
WICHTIG

: Standard- . .
Bauteil Austauschintervall Betriebsbedingungen
Lufter 4 bis 5 Jahre
Glattungskondensator 7 bis 8 Jahre
Sonstiger » Umgebungstemperatur: Jahresdurchschnitt 30 °C
Aluminium-Elektrolyt- 5 Jahre « Lastfaktor: max. 80 %
Kondensator « Betriebszeit: max. 20 Stunden/Tag
Relais -
Sicherungen 10 Jahre
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2 Eingebaute Bedieneinheit

2.1.1 Bezeichnungen und Funktionen

2.1 Ubersicht

2.1.1 Bezeichnungen und Funktionen

Die eingebaute Bedieneinheit umfasst Anzeigeelemente und Tasten.
Die eingebaute Bedieneinheit dient zur Einstellung von Parametern, zur Statusanzeige, zur Durchfiihrung von
Hilfsfunktionen und zur Betriebsiiberwachung des SERVOPACK.

Die Namen und Funktionen der Tasten der eingebauten Bedieneinheit sind wie folgt.

:/_% st Tastenbezei
i = 3 ast| Tastenbezei .
e Nr. chnung RUFIE
® MODE/SET- | » Auswahl einer Anzeige.
! I Taste « Eingabe des Einstellwerts.
| [‘ _; | Taste ,,Pfeil . .
- £ | nach oben® Erhéhung des Einstellwerts.
Anzeigebereich - - -
neelgebereie p Taste ,,Pfeil | Verminderung des Ein-
o[ opme opme/e) 888883 nach unten“ | stellwerts
iSiisifeiie ieiieilteifie]
| | PR T « Anzeige des Einstellwerts,
S D20 @ i i i
DATA/ indem diese Taste eine
Tasten = |SHIET- Sekunde lang gedriickt
wird.
Taste ¢ Sprung um eine Stelle
Note: Um den Servo-Alarm zuriickzusetzen, betétigen Sie nz?ch Ignks bei Blinksianal
gleichzeitig die Tasten ,,Pfeil nach oben* und ,,Pfeil : I Blinksignal.

nach unten®. Beseitigen Sie vor dem Zuriicksetzen
des Alarms zun&chst die Alarmursache.

2.1.2 Auswahl der Anzeige

Zur Auswabhl einer Anzeige driicken Sie jeweils die MODE/SET-Taste. Die Reihenfolge ist dabei wie

nachfolgend dargestellt.
Leistung EIN

V

[— b b] » Statusanzeige (siche 2.3) (Siehe Kapitel 2.1.3.)

‘ Driicken @

MODE/SET

A . ; - -
F ,—,lu ulu —> Drucken@ eine Sekunde lang—» FnOOO: Hilfsfunktionsmodus

‘ —— (DETAA}%]‘FT) (siehe 2.4) (Siehe Kapitel 2.2.)

MODE/SET

Zurlick zu alnin — Driicken eine Sekunde lang— PnJ00: Parametereinstellung
[P ”lU =[] (@) 977 ciehe 2.6 (Siehe Kapitel 2.3.)

DATA/4
N (DATA/SHIFT)
‘ Driicken @

MODE/SET

[U ,—,lﬂ B B —> Drlicken @ eine Sekunde lang— Un[JOO: Monitoranzeige
(DETAA%I/H‘FT) (siehe 2.7) (Siehe Kapitel 2.4.)

Driicken
MODE/SET



2.1 Ubersicht

2.1.3 Statusanzeige

Auf der Anzeige erscheint der folgende Status.

— |
] (]
— O — — —
Bitdaten Code
Code Bedeutung Code Bedeutung
Base-Block . u
blb ] Servo AUS (Servomotor-Spannungs- (=] (= ] ﬁuéw;rfggf gespert
versorgung AUS) :
Run Sicherheitsfunktion
U n] Servo EIN (Servomotor-Spannungs- Hlo ,‘3] Der SERVOPACK ist durch die Sicher-
versorgung EIN) heitsfunktion gesperrt.
(Beispiel: Run-Status) | Test ohne Motorfunktion
Run Zeigt an, dass der Test ohne Motorfunk-
~jun ] Status tion lauft. Statusanzeigen sind abhangig
(Wird abwechselnd vom Status des Servomotors und des
Vorwartslauf gesperrt angezeig) 3 SERVOPACK.
P [m] I: ] P-OT ist AUS. Test ohne | Einzelheiten hierzu finden Sie unter 4.6
II 5 t ] Motor | Test ohne Motorfunktion.
Alarm
v 0l2 B] Die Alarmnummer blinkt.
Anzeige Bedeutung

I

Steuerspannungsversorgung AN
Leuchtet, wenn die SERVOPACK Steuerspannung anliegt.

Base-Block
Leuchtet, wenn der Servomotor AUS ist

Bei Drehzahlregelung: Drehzahl erreicht (/V-CMP)

Leuchtet, wenn die Differenz zwischen Servomotordrehzahl und Solldrehzahl dem in Pn503 eingestellten

Wert entspricht oder geringer ist. (Werkseinstellung: 10 mint)

* Leuchtet bei Drehmomentregelung immer.

Note: Bei Storungen auf der Referenzspannung im Drehzahlregelmodus kann der waagerechte Strich (-)
links auRen auf dem Display der eingebauten Bedieneinheit blinken. Beachten Sie hierzu 3.7.1 Ver-
drahtung flr die Stérunterdriickung und flihren Sie vorbeugende MaRnahmen durch.

Bei Positionsregelung: Position erreicht (/COIN)

Leuchtet, wenn die Abweichung zwischen dem Positionssollwert und der tatsachlichen Motorposition
geringer ist als der in Pn522 eingestellte Wert. (Werkseinstellung: 7 Bezugseinheiten)

Drehzahlerkennung (/TGON)
Leuchtet, wenn die Motordrehzahl den in Pn502 eingestellten Wert liberschreitet.

(Werkseinstellung: 20 min)

Bei Drehzahlregelung: Drehzahlsollwerteingang

Leuchtet, wenn der vorgegebene Drehzahlsollwert den in Pn502 eingestellten Wert (iberschreitet.
(Werkseinstellung: 20 min'l)

Bei Positionsregelung: Sollwertimpulseingang

Leuchtet bei Eingabe eines Sollwertimpulses.

Bei Drehmomentregelung: Drehmomentsollwerteingang

Leuchtet, wenn der vorgegebene Drehmomentsollwert den voreingestellten Wert tiberschreitet (um 10 % des
Nenn-Drehmoments).

Bei Positionsregelung: Eingang Rucksetzsignal

Leuchtet bei Eingabe eines Riicksetzsignals

Spannung vorhanden
Leuchtet bei anliegender Versorgungsspannung.

. Eingebaute Bedieneinheit
N
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2 Eingebaute Bedieneinheit

2.2

Hilfsfunktionen (FnOOO)

Die Hilfsfunktionen stehen im Zusammenhang mit der Einrichtung und Einstellung des SERVOPACKS.

In diesem Fall zeigt die eingebaute Bedieneinheit Zahlen mit voranstehendem Fn an.

I

I
]

Il
[

J

Anzeigebeispiel fir Referenzfahrt

Die folgende Tabelle gibt die erforderlichen Schritte fiir eine Referenzfahrt (Fn003) an.

Anzeige nach

Schritt Bedienschritt Tasten Vorgehensweise
1 i 'mlimiin ] Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunktion
B —Q zu wiahlen.
i ) ) MODE/SET
2 VI: i Wahlen Sie mit der Taste ,,Pfeil nach oben® oder ,,Pfeil
ez nach unten* Fn003 aus.
3 ol [ @ Halten Sie die Taste DATA/SHIFT rund eine Sekunde lang
- 11 ©—Q | gedrickt, dann erscheint die links dargestellte Anzeige.
q d=1= DATA/4
— Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Spannungs-
4 | versorgung des Servomotors einzuschalten. Es erscheint
J e \ODE/SET die links dargestellte Anzeige.

Durch Drucken der Taste ,,Pfeil nach oben* dreht sich der
Servomotor in Vorwartsrichtung. Durch Driicken der Taste
,Pfeil nach unten dreht sich der Servomotor in Riick-
wartsrichtung. Die Drehrichtung des Servomotors &ndert
sich entsprechend der Einstellung von Pn000.0, wie in der
nachfolgenden Tabelle gezeigt.

oo | it | i
n.O00O00 gegen den im

PNO00 Uhrzeigersinn | Uhrzeigersinn

n.0O01 Uhrzelir;ersinn Ugfzgeﬁgecigir:m

Anmerkung: Richtung von der Last des Servomotors aus

gesehen.
—— Bei beendeter Servomotor-Referenzfahrt blinkt die
6 [ I Anzeige.
J Je ! In diesem Moment wird der Servomotor an der Position

Die Anzeige blinkt. des Nullimpulses verriegelt.
7 ',— (] Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde

oz ©—g |lang. Erneut wird ,,Fn003“ angezeigt.

DATA/4

8 Um die Anderung der Einstellung zu aktivieren, schalten Sie die Spannungsversorgung aus und dann

wieder ein.




2.3 Parameter (PnOO0O)

2.3 Parameter (PnO00O)

Dieses Kapitel beschreibt die Einordnung, die Bezeichnungsmethodik und die Einstellungen der in diesem
Handbuch aufgefiihrten Parameter.

2.3.1 Parametereinordnung

Die Parameter des SERVOPACKS der -V Serie sind in zwei Gruppen aufgeteilt. Die Parameter der einen
Gruppe werden fiir die Einrichtung der Betriebs-Grundbedingungen benétigt, die der anderen Gruppe fir
Tuning-Parameter zur Einstellung von Servomotor-Eigenschaften.

Einordnung Bedeutung Anzeige Einstellungsmethode
o Fir die Einrichtung Immer angezeigt (Werksein- | Jeder Parameter wird
Einrichtungsparameter bendtigte Parameter. stellung: Pn00B.0 = 0) einzeln eingestellt.
Parameter zur Einstellung Es ist nicht erforderlich,
Tuning-Parameter der Verstarkung und ande- | Setzen Sie Pn00B.0 auf 1. | jeden Parameter einzeln
rer Werte. einzustellen.

Es gibt zwei verschiedene Bezeichnungsmethoden fiir Parameter: eine fir Parameter zur Einstellung eines
Wertes (numerische Parameter) und eine fur Parameter zur Auswahl einer Funktion (Funktionsaus-
wahlparameter).

Nachfolgend sind die Bezeichnungen und die Einstellungen fiir beide Parameterarten beschrieben.

2.3.2 Bezeichnung von Parametern
(1) Numerische Parameter

Die Regelungsverfahren, fur die die Parameter gelten.
Drehzahl: Drehzahiregelung [Position]: Positionsregelung [Drehmoment]: Drehmomentregelung
A

r 1

. Eingebaute Bedieneinheit
N

Not-AUS-Drehmoment [ Drehzahl] [ Position| | Drehmoment |
Pn406 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung| Aktivierung Einordnung
0 % bis 800 % 1% 800 Nach der Anderung Inbetriebnahme
Parameter- / / . - /\
nummer Zeigt die minimale || Zeigt die Zeigt an, wenn eine ar
- Einstelleinheit fiir Parametereinstel- || Anderung des E;::]ﬁ:rrt
Zeigt den den Parameter an. |[lung vor dem Parameters P
Einstellbereich fur den Versand an umgesetzt wird. angegeben.
Parameter an. :
(2) Funktionsauswahlparameter
Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.CJOOIO[Werk- | Der Absolutwertgeber wird als
einstellun Absolutwertgeber eingesetzt.
Pn002 gl 9 g Nach Neustart | Inbetriebnahme
n.olo Der Absolutwertgeb_er wird als \
Inkrementalgeber eingesetzt. \
\ A\ W\
Parameter- Die Bezeichnung ,n.0000" gibt einen Parameter | [Dieser Abschnitt erklart
nummer fiir Auswahlfunktionen an. Jedes o entspricht die Auswahlméglichkeiten

dem Einstellwert dieser Stelle. Die hier fiir die Funktion.

dargestellte Bezeichnung bedeutet, dass die
dritte Stelle 1 ist.

2-5



2 Eingebaute Bedieneinheit

2.3.3 Einstellung von Pal

rametern

» Bezeichnungsbeispiel
Eingebaute Bedieneinheit (Anzeigebeispiel fir Pn002)

—
—

I,

—
—

1
I

|
I

Imliml Bezeichnung der Stellen Bezeichnung der Einstellung
’___l I Bezeichnung Bedeutung Bezeichnung Bedeutung
[ O [ A
LR s N [ el i
————>3.Stelle P0022 | Gt e antor otz an || oder n EIXEIT |Stlls v Paameter P02 ¢ 1
o s [Set i, | P55 (S

2.3.3 Einstellung von Parametern
(1) Einstellung numerischer Werte mit Hilfe von Parametern

Dieses Kapitel beschreibt die Vorgehensweise fiir numerische Einstellungen mit Hilfe von Parametern.

B Parameter mit Einstellbereichen von bis zu finf Stellen
Das folgende Beispiel zeigt die Anderung der Verstarkung des Drehzahlreglers (Pn100) von ,,40.0“ auf

,100.0“.
. Anzeige nach .
Schritt Betrieb Tasten Vorgehensweise
— —_— . Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Parameter-
I inrnri Cad Fad einstellung zu wahlen. Wenn PN100 nicht angezeigt wird,
1
[ () R (R (M ) driicken Sie zur Auswahl von PN100 die Taste ,,Pfeil nach
oben* bzw. ,,Pfeil nach unten®.
e A= N Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
2 L lang. Der aktuelle Parameterwert fiir Pn100 wird ange-
;’—’ ) L LA [ J zeigt.
3 mliimliNImlln ] Wahlen Sie mit der Taste DATA/SHIFT ,,4 aus.
T (] B (A [ e—Q |,4"blinkt und kann jetzt gedndert werden.
9 L] J DATA/«
4 | InlmllE] ) Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach oben* so lange, bis
NN (A ,,0100.0“ angezeigt wird.
\ Driicken Sie die Taste MODE/SET. Der Wert blinkt und
5 = e wird abgespeichert.
L] ) ) [ ) 0—Q Der Wert fir die Drehzahlregelkreisverstarkung (Pn100)
Die Anzeige blinkt. MODE/SET wird von ,,40.0* auf ,,100.0* geéndert.
6 | Tmlim] ] Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
=l lang. Erneut wird ,,0100.0* angezeigt.




2.3 Parameter (PnOO0O)

B Parameter mit Einstellbereichen von sechs oder mehr Stellen

Die eingebaute Bedieneinheit zeigt finf Stellen an. Werden fir den Parameterwert mehr als sechs Stellen
bendtigt, so erfolgt die Anzeige und Einstellung der Werte wie folgt.

Die blinkende Anzeige ganz links zeigt

Die oberen
beiden Stellen

die Position der Ziffer. Anzeige und
Wert der Ziffer geben den Parameterwert an.

(AL
)

Die

mittleren | Y,

vier
Stellen

[

7T E
0

— N
'_I, ,:l Die unteren \!ml':l H':I :II]

Zeigt an, wenn eine

vier Stellen

negative Zahl dargestellt wird.

Das nachfolgende Beispiel zeigt die Einstellung des Positionsfensters (Pn522) auf ,,0123456789.

Anzeige nach

Schritt Betrieb Tasten Vorgehensweise
— — Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Parameterein-
1 I— S J1J stellung zu wahlen. Wenn Pn522 nicht angezeigt wird,
I~ (I [ o dbogdodbd | driicken Sie DATA/SHIFT, ,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil
MODE/SET & 'V DATA/4 | nach unten®, um Pn522 auszuwahlen.
Vor dem Andern der
unteren vier Stellen
=1 —1 — Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
. I, ,’ I, ”J I’] lang. Die letzten vier Stellen des aktuellen Werts fiir Pn522
el — 1= werden angezeigt. (In diesem Fall ,,0007*.)
2 Gehen Sie mit der Taste DATA/SHIFT zu weiteren Stellen
Nach dem Andern d und andern Sie den Wert mit der Taste ,,Pfeil nach oben*
ach dem Andem der bzw. ,,Pfeil nach unten®. (In diesem Fall wird ,,6789“
unteren vier Stellen .
eingestellt.)
C oz
VP () I j ]
Vor dem Andern der
mittleren vier Stellen
W inlimliimlin] Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT. Die mittleren vier
K N I[N Stellen werden angezeigt. (In diesem Fall ,,0000.)
3 Gehen Sie mit der Taste DATA/SHIFT zu weiteren Stellen
J—Q 09 | und andern Sie den Wert mit der Taste ,,Pfeil nach oben*
A V¥ DATA/4

Nach dem Andern der
mittleren vier Stellen

s NI

bzw. ,,Pfeil nach unten®. (In diesem Fall wird ,,2345“
eingestellt.)

Vor dem Andern der
oberen beiden Stellen

N

e 11
()| ]

Nach dem Andern der
oberen beiden Stellen

i m 1
uf i

" ¥ DATA/4

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT. Die ersten beiden
Stellen werden angezeigt. (In diesem Fall ,,00*.)

Gehen Sie mit der Taste DATA/SHIFT zu weiteren Stellen
und andern Sie den Wert mit der Taste ,,Pfeil nach oben*
bzw. ,,Pfeil nach unten®. (In diesem Fall wird ,,01* einge-
stellt.)

Der Wert ,,0123456789“ ist eingestellt.

. Eingebaute Bedieneinheit
N
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2 Eingebaute Bedieneinheit

2.3.3 Einstellung von Parametern

(cont'd)
; Anzeige nach n
Schritt Betrieb Tasten Vorgehensweise
U ,’ Driicken Sie die Taste MODE/SET, um den Wert im
SERVOPACK abzuspeichern. Beim Abspeichern blinken
5 ¢ @) | die beiden ersten Stellen. Nach erfolgreichem Abspeichern
VODE/<ET pware | driicken Sie die Taste DATA/SHIFT ca. eine Sekunde
[ — — ] lang. Erneut wird ,,Pn522“ angezeigt.
[ J|3J
! I 5 (N
<Anmerkung>
Einstellen negativer Zahlen

« Bei Parametern, die negative Werte zulassen, lassen Sie ,,0000000000* anzeigen und betatigen Sie dann zur
Einstellung negativer Zahlen die Taste ,,Pfeil nach unten®.

« Bei der Einstellung negativer Zahlen bewirkt die Betatigung der Taste ,,Pfeil nach unten* eine Erhéhung
und die der Taste ,,Pfeil nach oben* eine Verminderung des Wertes.

« Betétigen Sie die Taste DATA/SHIFT, um zu anderen Stellen zu wechseln.
« Bei der Anzeige der ersten beiden Ziffern wird ein Minuszeichen vorangestellt.

(2) Auswahl von Funktionen mithilfe von Parametern

Mit der Parametereinstellung fur die Auswahl von Funktionen wird die der jeweiligen auf der eingebauten
Bedieneinheit angezeigten Ziffer zugeordnete Funktion ausgewahlt und eingestellt.

Das nachfolgende Beispiel zeigt die Anderung der Einstellung von Pn000.1 (Auswahl des Regelungsverfah-
rens) des Parameters Pn000 (Grundfunktionsauswahlschalter 0) von Drehzahlregelung auf Positionsregelung.

Schritt Anzgé%ﬁe%a(:h Tasten Vorgehensweise
o Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Parameter-
- e Cad Fad | einstellung zu wahlen. Wenn Pn000 nicht angezeigt wird,
1 (U0 L ) @ @ driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach oben“ bzw. ,,Pfeil nach
MODE/SET A unten®, um Pn000 auszuwahlen.
2 'mimlimlin ] Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
[y [ (] [ [N lang. Der aktuelle Wert von Pn000 wird angezeigt.
\ Driicken Sie einmal die Taste DATA/SHIFT, um die
3 e zweite Stelle des derzeitigen Werts auszuwahlen.
k’—'- ) [ [ ©—Q | An der zweiten Anzeigestelle blinkt ,,0* und kann jetzt
DATA/4 | gedndert werden,
—— — Driicken Sie einmal die Taste ,,Pfeil nach oben®, um den
4 Fnen o Wert auf ,,n.0010* zu andern.
L’—'. e (Einstellung des Regelungsverfahrens auf Positions-
regelung.)
—— — Driicken Sie die Taste MODE/SET. Der Wert blinkt und
5 Fnrn o wird abgespeichert.
L () (] e 0—Q Das Regelungsverfahren wird von Drehzahlregelung auf
Die Anzeige blinkt MODE/SET Positionsregelung geéndert.
= ==l Eal | Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
6 II_I (] I, ,I II_[I I, ,I Q lang. Erneut wird ,,Pn000“ angezeigt.
\ b — DATA/4
7 Um die Anderung der Einstellung zu aktivieren, schalten Sie die Spannungsversorgung aus und dann wieder
ein.




2.4 Monitoranzeigen (UnOO0O)

2.4

Monitoranzeigen (UnOO0)

Die Monitoranzeigen kénnen zur Uberwachung der Sollwerte, des E/A-Signalstatus und des internen Status
des SERVOPACKS verwendet werden.

Weitere Informationen finden Sie unter 8.2 Betrachten der Monitoranzeigen.

Auf der eingebauten Bedieneinheit werden mit Un beginnende Zahlen angezeigt.

I
[I_I e
Anzeigebeispiel fur Motordrehzahl

In der nachfolgenden Tabelle werden die erforderlichen Schritte fiir die Anzeige der Motordrehzahl (Un000)
beschrieben.

. Anzeige nach .
Schritt Betrieb Tasten Vorgehensweise
1 ', IR = ] @ Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die
ot i 0—Q Monitoranzeige zu wéhlen.
\ J MODE/SET
— T Wenn Un000 nicht angezeigt wird, driicken Sie die Taste
2 i ,,Pfeil nach oben“ bzw. ,,Pfeil nach unten“, um Un000
) () () () [y auszuwdhlen.
3 Nl 1 ® Driicken Sie ca. eine Sekunde lang die Taste DATA/
[ ] (] (M SHIFT. Es erscheinen dann die Werte fiir Un000.
—J DATA/4
- — T Driicken Sie ca. eine Sekunde lang die Taste DATA/
4 LN @ | SHIFT, um erneut die Zahl fiir den Monitormodus
_'—“ nojonu ) o4 | @nzuzeigen (Schritt 1).

. Eingebaute Bedieneinheit
N
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.1.1 Netzanschlussklemmen

3.1

Einspeisung der Versorgungsspannung

Die Bezeichnungen und technischen Daten der Netzanschlussklemmen sind im Folgenden angegeben.

Weiterhin beschreibt dieses Kapitel die allgemeinen Vorsichtsmalinahmen bei der Verdrahtung und Vor-
sichtsmalinahmen in speziellen Umgebungen.

3.1.1 Netzanschlussklemmen

YASKAWA  SERVIPACX
4

SGDV-1R6AOIA
PN

A A

Kfy“r‘n“gg;"‘ Bezeichnung | Modell SGDV-OOOO Spezifikation
Einphasig 100 bis 115V,
L1.12 Eingangsklemmen | -0 +10 % bis -15 % (50/60 Hz)
fur die OO0A Dreiphasig 200 bis 230 V,
L1 L2 L3 Netzspannungs- +10 % bis -15 % (50/60 Hz)
T versorgung Ooop Dreiphasig 380 bis 480 V,
+10 % bis -15 % (50/60 Hz)
Einphasig 100 bis 115V,
oonor :
L1C. L2C Eingangsklemmen +10 % bis -15 % (50/60 Hz)
' fiir die OooA Einphasig 200 bis 230 V,
Steuerspannung +10 % bis -15 % (50/60 Hz)
24V, 0V O0on0oop 24 VDC, £15 %
Wenn die Bremsleistung nicht ausreichend ist,
R70F, R9OF, 2R1F, schlieBen Sie einen externen Bremswiderstand zwi-
2R8F, R70A, R90A, schen den Klemmen B1/® und B2 an.
1R6A, 2R8A Anmerkung: Der externe Bremswiderstand ist nicht
im Lieferumfang enthalten.
Wenn der interne Bremswiderstand nicht ausreicht,
Anschlussklemmen §2R§AA f&%zBEGAA entfernen Sie die Aderlitze oder Briicke zwischen
Bl/®, B2 |fur den externen 330A’ 1R9|5 3R5I5 B2 und B3 und schlief}en einen externen Brems-
Bremswiderstand 5R4I5 8R4D’ 120D’ widerstand (optional) zwischen B1/® und B2 an.
170D ' ' Anmerkung: Der externe Bremswiderstand ist nicht
im Lieferumfang enthalten.
Schlieen Sie eine Bremswiderstandseinheit zwi-
4T0A SS0A S0, | 116 ung B2 an
280D. 370D ' Anmerkung: Der Bremswiderstand ist nicht im
' Lieferumfang enthalten.




3.1 Einspeisung der Versorgungsspannung

3.1.2

(1)

(cont'd)
Klemmen- . A
symbol Bezeichnung Modell SGDV-O0O0O0O Spezifikation
Anschlussklemme
fur eine qussel Sollen die Oberwellen der Eingangsspannung
% zur Unterdriickung O0O0A " . .

o1, 02 von Oberwellen Ooop unterdriuickt werden, muss eine Drossel zwischen
der Spannungs- ©1 und ©2 angeschlossen werden.
versorgung
Plusklemme der

Bl/® Netzspannungs- gggg
versorgung Verwenden Sie diese Klemmen, wenn eine DC-
Minusklemme der Eingangsspannungsversorgung eingesetzt wird.

OOodA

02 oder © Netzspannungs- Ooop
versorgung

u,Vv,w A__nschlussklemmen Verwenden Sie diese Klemmen fiir den Anschluss des Servomotors.
fir den Servomotor
Erdungsklemmen Schliefen Sie hier die Erdungsklemme der Stromversorgung und die Erdungs-

@ (x2) klemme des Servomotors an.

*1. SchlieBen Sie B1/® und B2 nicht kurz. Ansonsten kann es zu Schdden am SERVOPACK kommen.
*2.  Die Anschlussklemmen der DC-Drossel sind beim SERVOPACK ab Werk kurzgeschlossen: ©1 und ©2.

Verwendung einer Standardspannungsversorgung
(einphasig 100 V, dreiphasig 200 V oder dreiphasig 400 V)

Leitungsarten

Verwenden Sie die folgenden Leitungstypen flr den Netzanschluss.

Leitungstyp L .
. Zulassige Leitertemperatur °C
Symbol Bezeichnung
\Y 600-V-Leitung mit PVVC-Isolierung 60
HIV Waérmebestandige 600-V-Leitung mit PVVC-Isolierung 75

In der folgenden Tabelle werden die LeitungsgroRen und die zul&ssigen Stromstarken fiir drei Leitungen
angegeben. Verwenden Sie Leitungen mit technischen Daten, die mindestens den Angaben in der Tabelle
entsprechen.

* Warmebestéandige 600-V-Leitung mit PVC-Isolierung (HIV)

ooy | Nevwer |GG | e | G
ittinmm? |\ jernmm) | S2" (Q/km) SIEE IIEE EFEE
20 05 19/0,18 39,5 6,6 5,6 4,5
19 0,75 30/0,18 26,0 8,8 7,0 55
18 0,9 37/0,18 244 9,0 7,7 6,0
16 1,25 50/0,18 15,6 12,0 11,0 8,5
14 2,0 7/0,6 9,53 23 20 16
12 3,5 7/0,8 541 33 29 24
10 55 7/1,0 3,47 43 38 31
8 8,0 7/1,2 2,41 55 49 40

14,0 7/1,6 1,35 79 70 57
22,0 712,0 0,85 91 81 66

Anmerkung: Die Werte in der Tabelle sind nur Richtwerte.

Anschluss und Verdrahtung
w

3-3



3-4

3 Anschluss und Verdrahtung

3.1.2 Verwendung einer Standardspannungsversorgung (einphasig 100 V, dreiphasig 200 V oder dreiphasig 400 V)

(2) Leitungen flr die Netzspannungsversorgung

Dieses Kapitel beschreibt die Spannungsversorgungsleitungen fiir SERVOPACKS.

O

WICHTIG

» Die angegebenen Leitungsgrofien sollten verwendet werden, wenn die drei
Anschlussleitungen gebiindelt sind und wenn der Nennstrom bei einer Umgebungs-
temperatur von 40 °C anliegt.

* Verwenden Sie Leitungen mit einer minimalen Spannungsfestigkeit von 600 V flr den

Netzanschluss.

* Wenn Leitungen in Leitungskanélen aus PVC oder Metall gebiindelt werden,
beachten Sie den Reduzierfaktor der zuldssigen Stromstarke.
» Verwenden Sie hitzebesténdige Leitungen in Bereichen mit hoher Umgebungs- oder
Schaltschranktemperatur, in denen Leitungen mit PVC-Isolierung schnell beschéadigt

werden.

B Einphasig 100 V AC

; SGDV-O00O0F
Sl Bezeichnung
symbol R70 R90 2R1 2R8
L1, L2 Elngangsklemmen fur die HIV1.25 HIV2.0
etzspannungsversorgung
Eingangsklemmen fiir die
L1C, L2C Steuerspannung HIV1.25
Anschlussklemmen fiir den
U, v, W Servomotor HIV1.25
Anschlussklemmen flir den
Bl/®, B2 externen Bremswiderstand HIV1.25
D Erdungsanschluss HIV2.0 oder hoher
B Dreiphasig 200 V
SGDV-OOOA (Einheit: mm?)
Klemrger _ Bezeichnung R7[R9[1R[2R[3R[5R | 7R
Symbo 120( 180|200 | 330(470|550|590|780
0[0|6|8|8|5|6
Eingangsklemmen fur die HIV HI | HI
L1, L2, L3 |Netzspannungsversorgun HIV1.25 HIV2.0 HIV3.5 55 V8.| V1| HIV22.0
g : 0140
L1C, L2C Eingangsklemmen fiir die HIV1.25
Steuerspannung
U VW Anschlussklemmen flir den HIV1.25 HIV2.0 HIV [HIV|HIV HIV14.0 | HIV22.0
Servomotor 3515580
Anschlussklemmen flir den HIV [HIV|HIV
Bl/®, B2 externen Bremswiderstand HIV1.25 20| 35|55 HIV8.0 | HIV22.0
[an)] Erdungsanschluss HIV2.0 oder hoher
B Dreiphasig 400 V
Klemmen- Bezeichnung SGDV-O0OOD (Einheit: mm?)
symbol 1RO [ 3R5 [ 5R4 [ 8R4 [ 120 | 170 [ 210 | 260 | 280 | 370
Eingangsklemmen fiir die HIV | HIV | HIV
L1, L2 L3 Netzspannungsversorgung HIV1.25 HIV2.0 HIV3.5 55 | 8,0 | 14,0
24V, OV Eingangsklemmen fiir die HIV1.25
Steuerspannung
Anschlussklemmen fiir den HIV HIV | HIV
U, VvV,W Servomotor HIV1.25 HIV2.0 35 HIV5.5 80 | 140
Anschlussklemmen fiir den HIV HIV | HIV
Bl/e, B2 externen Bremswiderstand HIV1.25 2.0 HIV3.5 55 | 8,0
[an} Erdungsanschluss HIV2.0 oder héher




3.1 Einspeisung der Versorgungsspannung

(3) Typische Anschlussbeispiele (Netzanschluss)

Beachten Sie bei der Festlegung der Einschaltsequenz die folgenden Punkte.

« Legen Sie die Einschaltsequenz so fest, dass bei Ausgabe eines Servo-Alarmsignals (ALM) die Netzspannung aus-
geschaltet wird.

« Bei eingeschalteter Steuerspannung wird das ALM-Signal maximal 5 Sekunden lang ausgegeben. Berlicksichtigen Sie
dies bei der Gestaltung der Einschaltsequenz. Legen Sie die Einschaltsequenz so fest, dass das ALM-Signal aktiviert
wird und das Alarmerkennungsrelais (1RY) abféllt, um die Netzspannungsversorgung des SERVOPACK zu unter-
brechen.

max. 5,0s

—

ALM Signal —‘—

« Wihlen Sie die Spannungsversorgung-Spezifikationen fiir die Bauteile entsprechend der Eingangsspannungsversor-

Steuerspannungsversorgung

gung.
» Wenn Sie die Steuerspannungs- und die Netzspannungsversorgung einschalten, tun

Sie dies entweder gleichzeitig oder schalten Sie die Netzspannungsversorgung nach

der Steuerspannungsversorgung ein. Schalten Sie beim Ausschalten der Spannungs-

WICHTIG versorgung zuerst die Netzspannungsversorgung und dann die Steuerspannungsver-
sorgung aus.

Unten finden sie typische Anschlussbeispiele fir den Netzanschluss.

/\ WARNUNG

« Berthren Sie nach dem Ausschalten der Versorgungsspannung.nicht die Spannungsversorgungs-
klemmen. Mdglicherweise ist im SERVOPACK noch eine hohe Spannung vorhanden, was zu einem
elektrischen Schlag fuhren kann. Wenn keine Spannung mehr vorhanden ist, erlischt die CHARGE-
Anzeige. Stellen Sie sicher, dass die CHARGE-Leuchte erloschen ist, bevor Sie mit Verdrahtungsar-
beiten oder Inspektionen beginnen.

B Einphasig 100 V, SGDV-OOOF (SGDV-R70F, -R90F, -2R1F, -2R8F)

Rl Tl SERVOPACK
SGDV-O000F

1QF N\

1FLT
2KM

/:’
|
>

3SA

1KM

e
s

(Fur Servoalarm-
1Ry anzeige)
N

1PL

Servo Spannungs- Servo Spannungs-
Versorgung EIN versorghling AUS 1KM

L=1 -

1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM

2SA

1QF: Leistungsschutzschalter 1PL: Anzeigeleuchte

1FLT: Netzfilter 1SA: Uberspannungsableiter
1KM: Schaltschiitz (fur Steuerspannungsversorgung) 2SA: Uberspannungsableiter
2KM: Schaltschiitz (fur die Netzspannungsversorgung)  3SA: Uberspannungsableiter
1Ry: Relais 1D: Freilaufdiode

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.1.2 Verwendung einer Standardspannungsversorgung (einphasig 100 V, dreiphasig 200 V oder dreiphasig 400 V)

B Dreiphasig 200 V, SGDV-OOOA
+ SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A, -3R8A, -5R5A, -7R6A, -120A, -180A, -200A, -330A

1aF NN\

Rls l Tl SERVOPACK
SGDV-OO0A
1FLT |
2KM
1
o1
~ KM
44
3
(Fur Servoalarm-
1Ry anzeige)
N~
1PL

Servo Spannungs-
Versorgung EIN

Servo Spannungs-
versorgung AUS 1KM

[

1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
2SA

1QF: Leistungsschutzschalter

1PL: Anzeigeleuchte

1FLT: Netzfilter
1KM: Schaltschitz (fur Steuerspannungsversorgung)

1SA: Uberspannungsableiter
2SA: Uberspannungsableiter
2KM: Schaltschiitz (fur die Netzspannungsversorgung) 3SA: Uberspannungsableiter

1Ry: Relais 1D: Freilaufdiode
*  Beim SGDV-R70A, -R90A, -1R6A und -2R8A sind die Klemmen B2 und B3 nicht kurzgeschlossen. Diese Klemmen
nicht kurzschliel3en.

* SGDV-470A, -550A, -590A, -780A

RlS[Tl SERVOPACK
1oF N SGDV-OO0A
35A | !
gQ 1FLT | KM y
~ KM
: e
32

(Fur Servoalarm- CN1 +24V
1Ry anzeige) QB1/® 31 | ALM+ 1Ry
N
1PL
Servo Spannungs- Servo Spannungs- 32 \ALM - 1D oV

Versorgung EIN versorgung AUS 1KM
-

L= 1 -

1KM 1SA 5 ”
remswider-
1KM 1Ry 2KM standseinheit
2SA

1PL: Anzeigeleuchte

1SA: Uberspannungsableiter
2SA: Uberspannungsableiter
3SA: Uberspannungsableiter
1D: Freilaufdiode

1QF: Leistungsschutzschalter

1FLT: Netzfilter

1KM: Schaltschitz (fur Steuerspannungsversorgung)
2KM: Schaltschitz (fur die Netzspannungsversorgung)
1Ry: Relais



3.1 Einspeisung der Versorgungsspannung

B Dreiphasig 400 V,

* SGDV-1R9D, -3R5D,

sGbv-000D
-5R4D, -8R4D, -120D, -170D

R Sl TJ'

1P\

SERVOPACK
SGDV-000OD

3SA | !
ﬁ 1FLT | KM

N

DC-Spannungs-
versorgung
(24V)

- o

(Fur Servoalarm-
1Ry anzeige)
™~N

Servo Spannungs-
Versorgung EIN

1PL

Servo Spannungs-
versorgung AUS 1KM
N~

L= I

KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
2SA

1QF: Leistungsschutzschalter
1FLT: Netzfilter

1KM: Schaltschitz (fur Steuerspannungsversorgung)
2KM: Schaltschitz (fiir die Netzspannungsversorgung)
1Ry: Relais

» SGDV-210D, -260D, -280D, -370D

5

1PL: Anzeigeleuchte

1SA: Uberspannungsableiter
2SA: Uberspannungsableiter
3SA: Uberspannungsableiter
1D: Freilaufdiode

ST
Rl l [ SERVOPACK
1P\ SGDV-00OD
1FLT | KM
| —
| 7
-
DC-Spannupgs- @
versorgung ©

(Fur Servoalarm-
1R anzeige
]\y ge)

Servo Spannungs-|
Versorgung EIN

1PL

Servo Spannungs-
versorgung AUS 1KM

I

1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
2SA

1QF: Leistungsschutzschalter

1

FLT: NetZfilter

Bremswider-
standseinheit

1KM: Schaltschutz (fur Steuerspannungsversorgung)
2KM: Schaltschitz (fur die Netzspannungsversorgung)

1

Ry: Relais

1PL: Anzeigeleuchte

1SA: Uberspannungsableiter
2SA: Uberspannungsableiter
3SA: Uberspannungsableiter
1D: Freilaufdiode

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.1.2 Verwendung einer Standardspannungsversorgung (einphasig 100 V, dreiphasig 200 V oder dreiphasig 400 V)

(4) Leistung und Verlustleistung der Spannungsversorgung

Die nachfolgende Tabelle zeigt die Leistung und Verlustleistung des Netzanschlusses des SERVOPACKS an.

Netz- Leistungs- .
| WESS SERVO- anschluss- | Ausgangs- | verlustdes LRGeS Sl Gesamter
Netz- Leistung des : : verlust des | spannung -
anschluss | Servomotors | FACK-Modell | _leistung je g Netzan- | g omswider- Leistungs- LEEHTEE
[KW] SGDV- SERVOPACK [A eff] schlusses stands [W] | verlust [W] verlust [W]
[kVA] W]
0,05 R70F 0,2 0,66 54 22,4
Einphasig 01 R90F 0,3 0,91 7.8 24,8
- 17
100 v 0,2 2RIF 07 2.1 14,4 31,4
0,4 2R8F 14 2,8 25,6 42,6
0,05 R70A 0,2 0,66 51 22,1
01 R90A 0,3 0,91 7,3 24,3
0,2 1R6A 0,6 1,6 135 30,5
0,4 2R8A 1 2,8 24,0 17 41,0
0,5 3R8A 14 3,8 20,1 45,1
0,75 5R5A 1,6 55 43,8 8 68,8
1,0 TR6A 2,3 7,6 53,6 78,6
Dreiphasig
200 V 1,5 120A 3,2 11,6 65,8 10 97,8
2,0 180A 4 18,5 111,9 16 22 149,9
3,0 200A 59 19,6 113,8 161,4
50 330A 7,5 32,9 263,7 36 27 326,7
6,0 470A 10,7 46,9 279,4 (180)™1 33 312,4
7,5 550A 14,6 54,7 357,8 390,8
11 590A 21,7 58,6 431,7 (350)*2 a8 479,7
15 780A 29,6 78 599,0 647,0
0,5 1R9D 1,1 1,9 24,6 59,6
1,0 3R5D 2,3 35 46,1 14 21 81,1
1,5 5R4D 3,5 54 71,3 106,3
2,0 8R4D 45 8,4 77,9 130,9
28 25 I
Dreiphasig 3,0 120D 71 11,9 108,7 161,7
400V 5,0 170D 117 16,5 161,1 36 24 221,1
6,0 210D 12,4 20,8 172,7 . 199,7
(180)"3 27 —
7,5 260D 14,4 25,7 218,6 245,6
11 280D 21,9 28,1 294,6 . 324.,6
(350)™ 30 —
15 370D 30,6 37,2 403,8 433,8

«1.  Der Wert in Klammern gilt fir den Bremswiderstand JUSP-RAOQ4-E.
*2.  Der Wert in Klammern gilt fir den Bremswiderstand JUSP-RAOQ5-E.
%3, Der Wert in Klammern gilt fir den Bremswiderstand JUSP-RA18-E.
«4.  Der Wert in Klammern gilt fir den Bremswiderstand JUSP-RA19-E.

Anmerkung 1. SGDV-R70F, -R90F, -2R1F, -2R8F, -R70A, -R90A, -1R6A und -2R8A SERVOPACKS haben keine
eingebauten Bremswiderstdnde. Wenn die regenerative Energie den spezifizierten Wert (iberschreitet, ist ein
externer Bremswiderstand anzuschlielRen.

2. SGDV-470A, -550A, -590A, -780A, -210D, -260D, -280D und -370D SERVOPACK:S besitzen keine
eingebauten Bremswidersténde. Stellen Sie sicher, dass ein Bremswiderstand installiert oder ein externer
Bremswiderstand angeschlossen ist.

Weitere Informationen siehe 3.6 Anschluss von Bremswiderstéanden.

3. Die Leistungsverluste im Bremswiderstand sind zulassige Verluste. Bei Uberschreitung dieses Wertes sind
die nachfolgend beschriebenen MalRnahmen zu ergreifen.
 Entfernen Sie bei SGDV-3R8A, -5R5A, -7R6A, -120A, -180A, -200A, -330A und 400-V SERVOPACKSs

die Aderlitze oder Briicke zwischen den Klemmen B2 und B3 der SERVOPACK Versorgungsspannung.
 Schlieen Sie einen externen Bremswiderstand an. Weitere Informationen siehe 3.6 Anschluss von Brems-
widerstanden.

4. Weder der Bremswiderstand noch der externe Bremswiderstand sind im Lieferumfang enthalten.



3.1 Einspeisung der Versorgungsspannung

(5) Auswabhl der Leistung von Sicherung bzw. Leistungsschalter

Die folgende Tabelle enthédlt Angaben zu Strombelastbarkeit und Einschaltstrom des SERVOPACK.
Wihlen Sie Leistungsschalter und Sicherungen, die diesen Spezifikationen entsprechen.

Netz- Stromstarke Einschaltstrom
Netz- Max. SERVO- anschluss- = -
_| Leistung des PACK- leistung je Netzan- euer- N euer-
i;;?ggrurﬁs Servomotors |  Modell SERVO- schluss | SPannungs- | . Lss | SPannungs-
gung [KW] SGDV- PACK [A eff] kreis [AO-p] kreis
[kVA] [A eff.] [AO0-p]
0,05 R70F 0,2 15
Einphasig, 0.1 R90F 03 25 0,38 16,5 35
100V 0,2 2R1F 0,7 5
0,4 2R8F 1,4 10
0,05 R70A 0,2 1,0
0,1 R90A 0,3 1,0 70
0,2 1R6A 0,6 2,0
0,4 2R8A 1 3,0 0,2
0,5 3R8A 14 3,0 23
0,75 5R5A 1,6 6,0
1,0 7R6A 2,3 6,0
Dreiphasig,
200 V 15 120A 3,2 7,3
2,0 180A 4 9,7 0,25 33
3,0 200A 59 15
5,0 330A 7,5 25
6,0 470A 10,7 29 0,3 65,5
7,5 550A 14,6 37
11 590A 21,7 54
0,45 109 48
15 780A 29,6 73
0,5 1R9D 1,1 14
1,0 3R5D 2,3 2,9 1,2 17
15 5R4D 3,5 4,3
2,0 8R4D 45 58 34
Dreiphasig, 3,0 120D 7,1 8,6 1,4 B
400V 5,0 170D 11,7 14,5 57
6,0 210D 12,4 17,4
15 34
75 260D 14,4 21,7
11 280D 21,9 31,8
1,7 68
15 370D 30,6 43,4

Anmerkung 1.

Zur Einhaltung der EU-Niederspannungsrichtlinie schlieRen Sie als Schutz gegen durch Kurzschliisse ver-
ursachte Unfalle auf der Eingangsseite eine Sicherung an.
Waihlen Sie Sicherungen oder Leistungsschalter, die den UL-Normen entsprechen.
Die oben stehende Tabelle enthélt auch die Nettowerte flir Strombelastbarkeit und Einschaltstrom. Achten
Sie darauf, dass die Auslésecharakteristika der Sicherung bzw. des Leistungsschalters den nachfolgenden
Angaben entspricht.
Auslosung bei Uberlast: 5 s lang kein Trennen beim Dreifachen der in der Tabelle aufgefiihrten Strom-

starke.

Ausldsung bei Kurzschluss: 20 ms lang kein Trennen bei dem in der Tabelle aufgefilhrten Einschaltstrom.

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.1.2 Verwendung einer Standardspannungsversorgung (einphasig 100 V, dreiphasig 200 V oder dreiphasig 400 V)

2. Zur Erflllung der UL-Normen gelten die folgenden Einschrankungen.

SERVOPACK Modell SGDV-

Einschrankungen

180A, 200A

Nennstrom flr Leistungsschalter: max. 40 A

330 A

 Zul&ssiger Nennstrom fr flinke Sicherung: max. 70 A
« Zulassiger Nennstrom fiir trage Sicherung: max. 40 A
« Keine einadrigen Leitungen verwenden.

470 A, 550 A

« Zul&ssiger Nennstrom fiir Leistungsschutzschalter: max. 60 A
 Zulassiger Nennstrom fr flinke und trége Sicherungen: max. 60 A

590A, 780A

« Zulassiger Nennstrom flir Leistungsschutzschalter: 100 A oder weniger.
e Zuléssiger Nennstrom fir flinke und trége Sicherungen: max. 100 A
(Nennstrom fir eine flinke Sicherung der Klasse J oder eine schnellere
Sicherung: 125 A oder weniger)

210D, 260D

« Zulassiger Nennstrom fiir Leistungsschutzschalter: 60 A oder weniger.
« Nennstrom flr flinke Sicherung: 60 A oder weniger.
 Zul&ssiger Nennstrom fir tradge Sicherung: max. 35 A

280D, 370D

« Zuléssiger Nennstrom fiir Leistungsschutzschalter: max. 80 A
« Zuléssiger Nennstrom fir flinke Sicherung: max. 125 A
« Zul&ssiger Nennstrom fir trdge Sicherung: max. 75 A




3.1 Einspeisung der Versorgungsspannung

3.1.3

Verwendung des SERVOPACKSs mit der Eingangsspannung 200 V einphasig

Einige SERVOPACK-Modelle der =-V-Serie mit Eingangsspannung 200 V dreiphasig kénnen auch mit der
Eingangsspannung 200 V einphasig betrieben werden.

Folgende Modelle unterstiitzen die Eingangsspannung 200 V einphasig.
SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A, -5R5A

Bei Verwendung des SERVOPACKS mit der Eingangsspannung 200 V einphasig stellen Sie den Parameter
Pn00B.2 auf 1 ein

Ein SGDV-120A01A008000 SERVOPACK erfordert bei Verwendung der Eingangsspannung 200 V einpha-
sig keine Anderung der Parametereinstellung.

(1) Parametereinstellung

B Auswahl einphasige Eingangsspannung

Parameter Bedeutung Aktivierung | Einordnung
FWDe(r)IESn Fur den Anschluss dreiphasiger SERVOPACKS an drei-
PnooB | stellung] phasige Eingangsspannung Nach Inbetrieb-
Neustart nahme

Fur den Anschluss dreiphasiger SERVOPACKS an ein-

n.O0100 . .
phasige Eingangsspannung

/\ WARNUNG

* Wenn die Eingangsspannung 200 V einphasig an ein SERVOPACK fur einphasige Eingangsspannungen
angelegt wird, ohne dass Parameter Pn00B.2 auf 1 gesetzt wurde (einphasige Eingangsspannung), wird
der Alarm ,Offene Phase Netzleitung“ (A.F10) erkannt.

« Andere SERVOPACK Modelle als solche fiir die Eingangsspannung 200 V einphasig unterstiitzen keine
einphasige Eingangsspannung. Wenn die Eingangsspannung 200 V einphasig an SERVOPACKs
angelegt wird, die keine einphasige Eingangsspannung unterstiitzen, wird der Alarm ,Offene Phase Netz-
leitung” (A.F10) erkannt.

« Bei Verwendung der Eingangsspannung 200 V einphasig kann der SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A,
oder -5R5A SERVOPACK eventuell nicht die gleichen Drehmoment-Drehzahlkennlinien generieren wie
mit der Eingangsspannung 200 V dreiphasig. Siehe dazu die Darstellung der Drehmoment-Drehzahl-

Kennlinien fur die einzelnen Servomotoren im Produktkatalog der 2~V Serie (Nr.: KAEP S800000 42).

(2) Eingangsklemmen fur die Netzspannungsversorgung

Schlielen Sie die Eingangsspannung 200 V einphasig mit folgenden Spezifikationen an die Klemmen L1 und
L2 an.

Die Spezifikationen der weiteren Spannungsversorgungen neben dem Netzanschluss sind mit den Modellen
flir dreiphasige Eingangsspannung identisch.

Klemmensymbo

| Bezeichnung Modell SGDV-OOOA Spezifikationen

Einphasig 200 V bis 230 V,

Eingangsklemmen far | R70, R90, 1R6, 2R8, 5R5 +10 % bis -15 % (50/60 Hz)

L1, L2 die Netzspannungsver- . . .
sorgung 120*2 Einphasig 220 V bis 230 V,
+10 % bis -15 % (50/60 Hz)
L3 - R70, R90, 1R6, 2R8, 5R5 Keine

*]1.  Klemme L3 nicht verwenden.
*2. Die offizielle Modellnummer ist SGDV-120A01A008000.

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.1.3 Verwendung des SERVOPACKSs mit der Eingangsspannung 200 V einphasig

(3) Netzspannungsversorgung fir SERVOPACKSs

Model SGDV-OODA (Einheit: mm?)

Klemmen- .
Bezeichnung
symbol R70 | RO | 1R6 2R8 | GRS 120
L1, L2 Eingangsklemmen fir die HIV1.25 HIV2.0 HIV3.5
Netzspannungsversorgung
Eingangsklemmen fir die
L1C, L2C Steuerspannung HIV1.25
Anschlussklemmen fiir den
U, Vv,Ww Servomotor HIV1.25 HIV2.0
Anschlussklemmen fiir den
Bl/®, B2 externen Bremswiderstand HIV1.25
D Erdungsanschluss HIV2.0 oder hoher

*  Die offizielle Modellnummer ist SGDV-120A01A008000.
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3.1 Einspeisung der Versorgungsspannung

(4)

Verdrahtungsbeispiel mit der Eingangsspannung 200 V einphasig

B SERVOPACK mit einer einphasigen 200-V-Spannungsversorgung

(5)

SERVOPACK Modell: SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A, -5R5A, und -120A01A008000.

R T
| SERVOPACK
1Q|:\___\ SGDV-OO0OA
3SA [
1FLT | -
2KM LA
g €9
1KM
i«
+24 V
(Fur Servoalarm- 1Ry
1Ry anzeige)
N
oo S 1PL ALM- 1 oV
ervo spannungs- Servo Spannungs-
Versorgung EIN versorgung AUS 1KM
G
1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
2SA
1QF: Leistungsschutzschalter 1PL : Anzeigeleuchte
1FLT: NetZfilter 1SA: Uberspannungsableiter
1KM: Schaltschitz (fur Steuerspannungsversorgung) 2SA: Uberspannungsableiter
2KM: Schaltschiitz (fir die Netzspannungsversorgung) 3SA: Uberspannungsableiter
1Ry: Relais 1D: Freilaufdiode

Leistung und Verlustleistung der Spannungsversorgung

Die nachfolgende Tabelle zeigt die Leistung und Verlustleistung des Netzanschlusses des SERVOPACKSs mit
einphasiger 200-V-Eingangsspannung an.

Max. Netzanschluss- | Aus- LTS Leistungs- Steuer- Gesam-
" SERVO- : 3 verlust des ;
Netzan- | Leistung des PACK-Modell leistung je gangs- Netzan- verlust des spannung | ter Leis-
schluss | Servomotors SGDV- SERVOPACK | strom schlusses Bremswider- | Leistungs- |tungsver
[kW] [kVA] [A eff.] W] stands [W] | verlust [W] | lust[W]
0,05 R70A 0,2 0,66 5,2 22,2
0,1 R90A 0,3 0,91 7,4 24,4
Einphasig, 02 1R6A 07 16 13,7 17 30,7
200V 0,4 2R8A 1,2 2,8 24,9 41,9
0,75 5R5A 1,9 55 52,7 8 77
1,5 120A" 4 11,6 68,2 10 22 100,2

Anmerkung 1.

*  Die offizielle Modellnummer ist SGDV-120A01A008000.

regenerative Energie den Nennwert tiberschreitet, schlieRen Sie einen externen Bremswiderstand zwischen B1/
® und B2 an.
2. Die Leistungsverluste im Bremswiderstand sind zuléssige Verluste. Bei Uberschreitung dieses Wertes sind die
nachfolgend beschriebenen Mainahmen zu ergreifen.
« Entfernen Sie bei SGDV-5R5A, -120A SERVOPACK:Ss die Aderlitze oder Briicke zwischen den Klemmen B2
und B3 der SERVOPACK Versorgungsspannung.
« Installieren Sie einen externen Bremswiderstand zwischen den Anschlussklemmen B1/ @ und B2 fir den
externen Bremswiderstand.
3. Externe Bremswiderstande sind nicht im Lieferumfang enthalten.

SGDV-R70A, -R90A, -1R6A, und -2R8A SERVOPACKS haben keine eingebauten Bremswiderstdnde. Wenn die

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.1.3 Verwendung des SERVOPACKSs mit der Eingangsspannung 200 V einphasig

(6) Auswahl der Leistung von Sicherung bzw. Leistungsschalter

Die folgende Tabelle enthélt Angaben zu Strombelastbarkeit und Einschaltstrom des SERVOPACK bei der
Eingangsspannung 200 V einphasig. Wahlen Sie Leistungsschalter und Sicherungen, die diesen Spezifika-
tionen entsprechen.0

i o Stromstéarke Einschaltstrom
Max. Leistung SERVOPAC Netz.anschlluss
Netz- des Servo- K-Modell leistung je Netz- Steuer- Netz- Steuer-
anschluss motors SGDV- SERVOPACK | anschluss | spannung | anschluss | spannung
[kw] [kVA] [A eff] [A eff] [A0-p] [A0-p]
0,05 R70A 0,2 2
0,1 R90A 0,3 2 -
Einphasig, 0.2 1R6A 07 3 0.2 .
200V 0,4 2R8A 1,2 5
0,75 5R5A 19 9
33
1,5 120A" 4 16 0,25

*  Die offizielle Modellnummer ist SGDV-120A01A008000.
Anmerkung 1. Zur Einhaltung der EU-Niederspannungsrichtlinie schlieRen Sie als Schutz gegen durch Kurzschliisse ver-

ursachte Unfélle auf der Eingangsseite eine Sicherung an. Verwenden Sie fiir die Eingangsseite Sicherungen, die
den UL-Normen entsprechen.

Die oben stehende Tabelle enthalt auch die Nettowerte flir Strombelastbarkeit und Einschaltstrom. Achten Sie
darauf, dass die Auslosecharakteristika der Sicherung bzw. des Leistungsschalters den nachfolgenden Angaben
entspricht.

« Netzspannung, Steuerspannung: 5 s lang kein Trennen beim Dreifachen der in der Tabelle aufgefiihrten
Stromstérke.

« Einschaltstrom: 20 ms lang kein Trennen bei der in der Tabelle aufgefiihrten Stromstérke.
2. Zur Erfillung der UL-Normen gelten die folgenden Einschrankungen fiir SGDV-120A01A008000 SERVO-

PACKs.

Strombelastbarkeit bei Verwendung eines Leistungsschalters: max. 40 A



3.1 Einspeisung der Versorgungsspannung

3.1.4
(1)

(2)

Verwendung des SERVOPACKSs mit DC-Eingangsspannungsversorgung
Parametereinstellung

Bei Verwendung einer DC-Eingangsspannung (Gleichspannung) achten Sie darauf, vor dem Anlegen der
Eingangsspannung den Parameter Pn001.2 auf 1 (Unterstiitzung von DC-Eingangsspannungen) zu stellen.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.J0o0O0 Aktiviert die Verwendung einer AC-Eingangsspannung. ieb-
Pn001 — _ J _ _ gangssp J Nach Neustart |nbe;r|eb
n.0100 Aktiviert die Verwendung einer DC-Eingangsspannung. nahme

Bitte beachten Sie die folgenden Hinweise.

/\ WARNUNG

¢ An 200-V- und 400-V-SERVOPACKSs kann sowohl Wechselspannung (AC) als auch Gleichspannung (DC)
angelegt werden. Bei einer DC-Eingangsspannung immer Pn001.2 auf 1 einstellen, bevor die Gleich-
spannung angelegt wird. An 100-V-SERVOPACKSs kann nur Wechselspannung (AC) angelegt werden.
Wenn Gleichspannung angelegt wird, ohne dass die Parametereinstellung veréndert wird, verschmoren die internen
Komponenten der SERVOPACKS und kénnen Brande oder Maschinenschaden verursachen.

« Bei einer DC-Eingangsspannung ist eine bestimmte Zeit erforderlich, um die aufgebaute Elektrizitat zu
entladen, nachdem die Eingangsspannungsversorgung ausgeschaltet wurde. Eine hohe Restspannung
kann auch noch nach dem Ausschalten der Eingangsspannungsversorgung im SERVOPACK vorhanden
sein. Achten Sie darauf, keinen Stromschlag zu bekommen.

« Installieren Sie bei Verwendung von DC-Eingangsspannungen Sicherungen in den Leitungen.

« Der Servomotor speist regenerative Energie zuriick in die Spannungsversorgung. Der fir die Verwendung
einer DC-Eingangsspannung geeignete SERVOPACK kann keine regenerative Energie verarbeiten.
Treffen Sie geeignete MaRnhahmen, um die regenerative Energie zuriick in die Spannungsversorgung
speisen zu kénnen.

« Schlie3en Sie bei einer DC-Eingangsspannung einen externen Einschaltstrom-Begrenzer an.

Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorkehrung kann zur Beschéadigung der Maschine fiihren.

Eingangsklemmen fiir die Netz- und Steuerspannungskreise bei
DC-Spannungsversorgung

B 200 V dreiphasig fur SGDV-OO0OA

(OO0 = R70, R90, 1R6, 2R8, 3R8, 5R5, 7R6, 120, 180, 200, 330)

Klemmensymbol Bezeichnung Spezifikationen
B1/ @ Plusklemme der Netzspannungsversorgung | 270 bis 320 VDC
e2 Minusklemme der Netzspannungsversorgung |0 VDC
L1C, L2C Eingangsklemme fir die Steuerspannung 200 bis 230 VAC

B 200 V dreiphasig SGDV-OOOA
(OO0 = 470, 550, 590, 780)

Klemmensymbol Bezeichnung Spezifikationen
B1/ @ Plusklemme der Netzspannungsversorgung | 270 bis 320 VDC
© Minusklemme der Netzspannungsversorgung | 0 VDC
L1C, L2C Eingangsklemme fir die Steuerspannung 200 bis 230 VAC

B 400 V dreiphasig fur SGDV-OOOD

(OO0 = 1R9, 3R5, 5R4, 8R4, 120, 170, 210, 260, 280, 370)

Klemmensymbol Bezeichnung Spezifikationen
B1/ ®© Plusklemme der Netzspannungsversorgung 513 bis 648 VDC
©2 Minusklemme der Netzspannungsversorgung |0 VDC
24V, 0V Eingangsklemme fir die Steuerspannung 24V DC+15 %

Anschluss und Verdrahtung
w

3-15



3 Anschluss und Verdrahtung
3.1.4 Verwendung des SERVOPACKSs mit DC-Eingangsspannungsversorgung

(3) Verdrahtungsbeispiel mit DC-Eingangsspannung
B 200-V SERVOPACK SGDV-O0OOA

1]

TQF -\ 200-V SERVOPACK
\ SGDV-000A
35A | 000,
1FLT |
A
$s AC/DC
P
1KM @
- L1C
| 0 L2C CN1 R +24
(Fur Servoalarm- 3 AME 5
1Ry anzeige)
™ 32 ) ALM—- 1D QV
1PL
Servo Spannungs- Servo Spannungs-
Versorgung EIN versorgung AUS 1KM
1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
28A
1QF: Leistungsschutzschalter 1PL: Anzeigeleuchte
1FLT: Netzfilter 1SA: Uberspannungsableiter

1KM: Schaltschitz (fur Steuerspannungsversorgung) 2SA: Uberspannungsableiter
2KM: Schaltschiitz (fiir die Netzspannungsversorgung) ~ 3SA: Uberspannungsableiter
1Ry: Relais 1D: Freilaufdiode

*  Die Klemmenbezeichnungen variieren je nach SERVOPACK Modell. Siehe (2) Eingangsklemmen fiir die Netz- und
Steuerspannungskreise bei DC-Spannungsversorgung.

B 400-V SERVOPACK SGDv-O00O0OD

R| S| T
R
1QF A0\
] 400-V SERVOPACK
3SA | SGDV-000D
1FLT |
g AC/DC P
gt .
AC/DC CN1 24V
31 | ALM+ 1Ry
_<
(Fur Servoalarm-
1R anzeige) ALM—
'\y 3g< 1D oV
1PL
Servo Spannungs- Servo Spannungs-
Versorgung EIN versorgung AUS 1KM
Ceg ¢
1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM
2SA
1QF: Leistungsschutzschalter 1PL: Anzeigeleuchte
1FLT: Netzfilter 1SA: Uberspannungsableiter
1KM: Schaltschiitz (fur Steuerspannungsversorgung) 2SA: Uberspannungsableiter
2KM: Schaltschitz (fur die Netzspannungsversorgung) 3SA: Uberspannungsableiter
1Ry: Relais 1D: Freilaufdiode

*  Die Klemmenbezeichnungen variieren je nach SERVOPACK Modell. Siehe (2) Eingangsklemmen fiir die Netz- und
Steuerspannungskreise bei DC-Spannungsversorgung.
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3.1 Einspeisung der Versorgungsspannung

3.1.5 Verwendung von mehr als einem SERVOPACK
Dieses Kapitel enthalt ein Beispiel fir die Verdrahtung bei Verwendung von mehr als einem SERVOPACK.

(1)

Verdrahtungsbeispiel

Die Klemmen des Alarmausgangs (ALM) fir drei SERVOPACKS werden in Reihe geschaltet, damit das
Alarm-Relais 1RY anziehen kann. Bei Auslésung eines Alarms sperrt der Transistor das Alarm-Ausgangs-

signal (ALM), und das Relais féllt ab.

Spannungsversorgung
RS T
NENENS1QF
| 3SA
£ 1FLT KM
2KM
E@ %'[; SERVOPACK Servomotor
) L3
Relais-
Relais- klemme ' M
klemme L1C
L2C
+24V
Cg‘f ALM+1RY
(Fur Servoalarm-| Siz_,K t
1Ry anzeige) - 32 ) ALM- 1p
N
Servo Servo e
Spannungs- Spannungs- L1
versorgung versorgung L2 SERVOPACK Servomotor
1KM L3
EIN - '%‘*'}JS Relais-
L'L' & Relais- klemme Lic 1 M
et Ton klemme .
2KM
1KM 1R
y
25A SIZ:K 32 | Am-
1QF: Leistungsschutzschalter
1FLT: Netzfilter
L1
1KM: Schaltschiitz iLZ SERVOPACK Servomotor
(fir Steuerspannungsversorgung) L3
2KM: Schaltschiitz M
(fur Netzspannungsversorgung) Lic
1Ry: Relais Ich
1PL: Anzeigeleuchte Nt
1SA: Uberspannungsableiter 31 | AN+
2SA: Uberspannungsableiter SiZIK 32 | ALM-
3SA: Uberspannungsableiter Yov
1D: Freilaufdiode
(2) Sicherheitsvorkehrungen

Mehrere SERVOPACKS kdnnen sich den gleichen Leistungsschalter (1QF) bzw. das gleiche Netzfilter teilen.
Wihlen Sie stets einen Leistungsschalter bzw. ein Netzfilter, dessen Leistung fiir die gesamte Spannungsver-
sorgungsleistung (Lastbedingungen) der SERVOPACKS ausreicht.

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.1.6 Allgemeine Sicherheitsvorkehrungen fiir die Verdrahtung

3.1.6 Allgemeine Sicherheitsvorkehrungen flr die Verdrahtung

» Verwenden Sie einen Leistungsschalter (1QF) oder eine Sicherung, um den Netz-
anschluss zu schitzen.

Der SERVOPACK wird direkt an einen Netzanschluss des Energieversorgers (EVU)
angeschlossen; er ist nicht durch einen Transformator oder eine andere Vorrichtung
galvanisch getrennt.

Verwenden Sie immer einen Leistungsschalter (LQF) oder eine Sicherung zum
Schutz des Servosystems vor Schaden, die abweichende Netzspannungen sowie
sonstige Ereignisse verursachen.

WICHTIG

Installieren Sie eine Erdschlussuberwachung.

Der SERVOPACK besitzt keine integrierte Schutzschaltung fur die Erdschluss-

Uberwachung.

Installieren Sie zur Konfiguration eines sichereren Systems eine Erdschlussiber-

wachung, die den Schutz vor Uberlasten und Kurzschliissen abdeckt, oder installie-

ren Sie eine Erdschlussiiberwachung kombiniert mit einem Leistungsschalter.

Schalten den SERVOPACK nicht haufiger als nétig ein und aus.

* Verwenden Sie den SERVOPACK nicht fur Anwendungen, die ein haufiges Ein-
und Ausschalten der Spannung erfordern. Solche Anwendungen schadigen
SERVOPACK-Elemente.

» Als Faustregel gilt, dass zwischen dem Einschalten und dem Ausschalten nach
Beginn des eigentlichen Betriebs mindestens eine Stunde verstreichen sollte.

Beachten Sie die folgenden Sicherheitsvorkehrungen bei der Verdrahtung, damit eine sichere und stabile
Anwendung des Servosystems gewahrleistet ist.

* Verwenden Sie die im Produktkatalog der -V Serie (Nr.: KAEP S800000 42) angegebenen Anschluss-
leitungen. Konzipieren und realisieren Sie das System so, dass jede Leitung so kurz wie mdglich ist.

» Verwenden Sie fir die E/A-Signalleitungen und Encoderleitungen STP-Kabel oder UTP-Kabel mit
Schirmung der Leiterbiindel.

« Die maximale Leitungslange betrégt 3 m fur E/A-Signalleitungen, 50 m fur Encoderleitungen und Ser-
vomotor-Netzspannungsleitungen, sowie 10 m fiir Steuerspannungsleitungen fir den 400-V-SERVOPACK
(+24 V,0 V).

« Beachten Sie bei der Verdrahtung der Erdung die folgenden Sicherheitsvorkehrungen.
« \erwenden Sie den groBtmaoglichen Leiterquerschnitt, der nach géngigen Installationsnormen guiltig ist.
» Empfohlen wird eine mdglichst niederohmige Erdung.
« Achten Sie darauf, dass die Erdung nur an einem Punkt vorgenommen wird.
« Erden Sie den Servomotor direkt, wenn er von der Maschine isoliert ist.

« Die Adern in den Signalleitungen haben nur einer Querschnitt von 0,2 mm? oder 0,3 mm?. Wenden Sie
keine GibermaRige Biegekraft oder -spannung an.



3.2 E/A-Signalschaltungen

3.2

3.2.1

(1) Eingangssignale

E/A-Signalschaltungen

E/A-Signale (CN1) Bezeichnungen und Funktionen
Die nachfolgende Tabelle zeigt die Bezeichnungen und Funktionen der E/A-Signale (CN1).

In diesem Kapitel werden die Bezeichnungen und Funktionen von E/A-Signalen (CN1) beschrieben.
AuBerdem enthalt es Schaltungsbeispiele flr die verschiedenen Regelungsverfahren.

Regelungs- | Signalbe- _ . Siehe
verfahren | zeichnung O Furlelizn Abschnitt
/S-ON 40 Servo EIN/AUS: Schaltet den Servomotor EIN/AUS 5.2.1
Proportionalreaelunds- Schaltet den Drehzahlregelkreis von PI-Regelung
SO|RNel’t gelung (proportional/integral) zu P-Regelung (proportio- 6.9.4
nal) bei EIN.
. Bei ausgewéhlter interner Solldrehzahlregelung:
Drehrichtungssollwert Schaltet die Drehrichtung des Servomotors um. 561
Position <> Drehzahl Ermdglicht die
/P-CON 41 Regelungsumschaltung Position <> Drehmoment Regelungs- 5.7.2
Drehmoment «> Drehzahl umschaltung
_ | Bei Drehzahlregelung mit ausgewahlter Nulldreh-
l;l:llllvc\ilgerrt]zahlklemmungs zahlklemmung: 535
EIN: Die Solldrehzahl ist Null.
Bei Positionsregelung mit ausgewéhltem Soll-
Sollwertimpulssperre wertimpulsstopp: EIN: Der Sollwertimpuls- 5.4.8
eingang ist gesperrt.
P-OT 42 x%miﬁﬂg Bei Endlageniiberwachung: Stoppt den Servo-
N-OT 43 RUckwartsla?ﬂ‘ motor, wenn sich das bewegliche Teil tiber den 523
nicht zulassig zuléssigen Verfahrbereich hinausbewegt.
Externe Vorwarts-
Allgemein Drehmomentbegrenzung, | Aktiviert/deaktiviert externe 5.8.2
Externe Ruckwarts- Drehmomentbegrenzung. 5.8.4
;ZCC:ZII__ ig Drehmomentbegrenzung
Interne Solldrehzahl Bei ausgewéhlter interner Solldrehzahlregelung:
Schaltet die internen Solldrehzahl-Einstellungen 5.6.1
Solldrehzahlregelung um.
IALM-RST |44 Alarm zurlicksetzen: Hebt den Servo-Alarm auf. -
Steuerspannungseingang fir Digitalsignale.
+24VIN 47 Zulassiger Spannungsbereich: 11 bis 25 V 342
Anmerkung: Die +24-V-DC-Spannungsversorgung ist nicht im Lieferumfang o
enthalten.
SEN 4(2) Anfangs-Datenanforderungssignal bei Verwendung eines Absolutwertgebers. 5.9.2
Anschlusspin fir die Pufferbatterie des Absolutwertgebers.
gﬁ$ (*) g; Nicht beschalten, wenn die Encoderleitung mit dem Batteriegehduse ggi
© verwendet wird. "~
/SPD-D
ISPD-A ggé
;gP?EE Slgnalz, d'te Die folgenden Eingangssignale kdnnen zur Zuweisung von Funktionen 5:4:3
/ZCLAMP \Z,\;Je%(ejz:] ne geandert werden. 548
AINHIBIT | k6nnen /S-ON, /P-CON, P-OT, N-OT, /P-CL, /N-CL und /ALM-RST. 5.6.1
57.1
/G-SEL 6.8.1
/PSEL
Drehzahl |V-REF 5 (6) Drehzahlsollwert-Eingang Eingangsspannungsbereich: £ max. 12 V 22411

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und

Verdrahtung

3.2.1 E/A-Signale (CN1) Bezeichnungen und Funktionen

(cont'd)
Regelungs- | Signalbe- ) . Siehe
verfahren | zeichnung bl Hrkanen Abschnitt
PULS 7 Eingangsimpuls-Modi: Einen auswéhlen.
/PULS 8  Vorzeichen und Impulsfolge 541
. SIGN 11 « Impulsfolge im und gegen den Uhrzeigersinn o
Positions | /1GN 12 « Zweiphasen-Impulsfolge mit 90° Phasenverschiebung
CLR 15 , . . .
ICLR 14 Ldscht Positionsfehler bei der Positionsregelung. 5.4.2
Dreh- 351
T-REF 9 (10) Drehzahlsollwert-Eingang. Eingangsspannungsbereich: + max. 12 V 5.8.3
moment 585
Anmerkung: Pin-Nummern in Klammern () stehen fiir Signalmasse-Pins.
(2) Ausgangssignale
Regelungs- Signalbe- Kontakt- . Siehe
verfahren zeichnung Nr. FLiiledian Abschnitt
ALM+ 31 Servo-Alarm: Schaltet AUS, wenn ein Fehler festgestellt wird. 5.10.1
ALM- 32
/ITGON+ 27 Erkennung wéhrend Servomotor-Drehung: EIN, wenn die Servomotor- 51023
/ITGON- 28 Drehzahl hoher ist als der Drehzahl-Sollwert "
/S-RDY+ 29 Servo bereit: EIN, wenn der SERVOPACK bereit zur Entgegennahme des 5104
/S-RDY- 30 Signals Servo EIN (/S-ON) ist. "
PAO 33 Phase-A -Signal . . .
IPAO 34 Encoder-Ausgangsimpulssignale firr Zweiphasen-
PBO 35 . Impulsfolge mit 90° Phasenverschiebung 53.6
IPBO 36 Phase-B-Signal 595
Allgemein 7;&% ;g Phase-C-Signal Nullimpuls-Ausgangssignal
ALO1 37(1)
ALO2 38 (1) Alarmcode-Ausgang: Ausgabe von 3-Bit-Alarmcodes 5.10.1
ALO3 39 (1)
G Anschluss- | Mit der Geh&usemasse verbunden, wenn die Abschirmung der E/A- B
gehause Signalleitung mit dem Anschlussgehduse verbunden ist.
;\SII::II: Signale. di 543
IBK lejgr;zr%néte Die folgenden Ausgangssignale kénnen zur Zuweisung von Funktionen 5.4.7
JWARN wegrden geandert werden 5.5.4
INEAR Kénnen ITGON, /S-RDY, und /V-CMP (/COIN). 55_18(552
/PSELA o
Drehzahl IV-CMP+ 25 Bei ausgewahlter Drehzahlregelung EIN, wenn die Motordrehzahl inner- 538
N-CMP- 26 halb des Einstellbereichs liegt und dem Solldrehzahlwert entspricht. e
/COIN+ 25 Bei ausgewahlter Positionsregelung EIN, wenn die Anzahl der Positions- 546
/COIN- 26 fehler den eingestellten Wert erreicht. o
Position PL1 3
PL2 13 Ausgabesignale der Spannungsversorgung fiir Open-Collector-Referenz 34.1
PL3 18
16
17
23
Reserviert - 24 Diese Kontakte nicht verwenden. -
48
49
50

Anmerkung 1. Kontakt-Nummern in Klammern () stehen fiir Signalmasse-Kontakte.
2. Mit diesen Parametern kénnen die Funktionen, die den Ausgangssignalen /TGON, /S-RDY und /V-CMP (/COIN)
zugeordnet sind, gedndert werden. Weitere Informationen siehe 3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen.
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3.2 E/A-Signalschaltungen

3.2.2 Sicherheitsfunktions-Signale (CN8): Bezeichnungen und Funktionen
Die nachfolgende Tabelle zeigt die Klemmenbelegung der Signale der Sicherheitsfunktion (CN8).

Signal- .
bezeichnung Kontakt-Nr. Funktion

/HWBB1+ 4 . _
F?St verdrahteter Base-Block Fur fest verdrahteten Base-Block-

/HWBB1- 3 Eingang 1 Eingang

/HWBB2+ 6 _ ] AUS: Base-Block
ngt verdrahteter Base-Block (Motorstromversorgung aus)

/HWBB2- 5 Eingang 2

EDM1+ 8 ) EIN, wenn die Signale /HWBB1 und
Uberwachter Statusausgang 1 der /HWBB2 anliegen und der

EDM1- 7 Beschaltung SERVOPACK in einen Base-Block-

Zustand schaltet.
_ 1* _
_ 2* _

*  Die Kontakte 1 und 2 dirfen nicht verwendet werden, da sie an die internen Schaltkreise angeschlossen sind.

Anschluss und Verdrahtung
w
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.2.3 Beispiel fir E/A-Signalschaltungen bei der Drehzahlregelung

3.2.3 Beispiel fur E/A-Signalschaltungen bei der Drehzahlregelung
Das nachfolgende Schaltungsbeispiel stellt die Schaltung fiir die Drehzahlregelung dar.

SERVOPACK
Drehzahlsollwert
(Max. Eingangs- *1 L CN1
spannungsbereich: | p/a V-REFy, 5 37 ¢ ALO1
+12V) 38 ), ALO2 Ausgang Alarmcode (AUS bei Alarm)
A/D —— Max. Betriebsspannung: 30 V DC
Externe Dreh- < Max. Ausgangsstrom: 20 mA DC
39 ), ALO3
momentbegrenzung/ | pja T-REF\\ 9 _<: &

+12V Phase A
) BAT(+ 1 Geeigneter

} Encoder- Leitungsempféanger:
m /PBO Ausgangsimpuls { SN75ALS175 oder
Phase B MC3486 hergestellt von

Texas Instruments oder
damit vergleichbar

Pufferbatterie™
(2,8 bis 4,5 V)

+5V SEN
Eingang SEN-Signal*2 SG
ov

"
+24V +24 VN, | 47 33KW

e ( =
Servo EIN = Ly
{Servo EIN bei ON) 1S-ON{ 40 ¥ "K:

P-Regelung - H_,K:‘
(P-Regelung bei ON) | /P-CON{ 41 =N

—{_H N%E
Vorwartslauf nicht zuldssig : H K:
(gespert wenn AUS) - D4\ P-OT\\ 42 =<

BAT(-

Drehmoment-

Vorsteuerung*® SG

(Max. Eingangs- Encoder-

spannungsbereich: /PAO Ausgangsmpuls
i

Encoder-
/PCO Ausgangmmpuls
hase C

/N-CMP+
< Erkennung 'Geschwindigkeit

/V-CMP- erreicht' (ON, bei Erreichen
S der Geschwindigkeit.)

+
M Ausgang Drehzahlerkennung

> _ (ON, wenn die Motor-
_D—ﬂ_, - SIZ ( 28 (¢ [TEGON- - geschwindigkeit die Optokoppler-Ausgang
> Einstellungen Uberschreitet.) | Max. Betriebsspannung:

Ruckwartslauf gesperrt
(gesperrt, wenr?AUS) .—I\ N-OT\\ 43

30 VDC

ey - 29 /S-RDY+ .
Alarm.Reset “ ﬂ_,(: 42_, K: < Ausgang Servo betriebsbereit glloax.:Lsngangsstrom.
N > ;
(Reset bei ON) /ALM-RST - 30 ), /S-RDY- (ON, wenn bereit) m
Externe Vorwarts-Drehmoment- ¥ 45 ﬂ:( 31 ), ALM+
begrenzung (Begrenzung bei ON) ¢+— /P-CL <

- Servo-Alarmausgang
42 - (ﬁ)& (AUS bei einem Alarm)

L -
Externe Ruickwarts-Drehmoment- IN-CL.L 46 HIK:
begrenzung (Begrenzung bei ON) '—

Schalter CN8
- /HWBB1+

| wdal
5 IHWBB1, %"K- 8

: EDM1+
Sicherheitsfunktions- /HWBB2+
Vorrichtung *® B
V7 :K: ; EDM1-

24Vt
Sicherung

/HWBB2, ] 5 i L
oV -
SERVOPACK
Stecker-
gehause

FG  Abschirmung an
Steckergehause anschlieen.

*]. i stellt paarweise verdrillte Leitungen dar.

*2.  Bei Verwendung eines Absolutwertgebers anschliefen. Bei Anschluss der Encoderleitung mit Batteriegehduse ist
keine Pufferbatterie anzuschlielRen.

*3.  Aktiviert durch die entsprechende Parametereinstellung.

x4, Die 24-VDC-Spannungsversorgung ist nicht im Lieferumfang enthalten. Verwenden Sie eine 24-V-DC-Spannungs-
versorgung mit doppelter oder verstérkter Isolierung.

x5, Bei Verwendung der Sicherheitsfunktion muss eine Sicherheitsfunktions-Vorrichtung angeschlossen werden, und
die fiir die Aktivierung der Sicherheitsfunktion erforderliche Beschaltung muss so beschaffen sein, dass die Ser-
vomotorspannung eingeschaltet wird. Wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, setzen Sie den SERVO-
PACK mit dem auf CN8 aufgesteckten Briickenstecker JZSP-CVHO05-E (als Zubehdr mitgeliefert) ein.
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3.2 E/A-Signalschaltungen

3.2.4 Beispiel fur Signalschaltungen bei der Positionsregelung

Das nachfolgende Schaltungsbeispiel stellt die Schaltung fiir die Positionsregelung dar.

Anschluss und Verdrahtung
w

SERVOPACK
CN1
PULS AR PULS (U7  150W -
([ im Uhrzeigersinn ( %* K: ¢ ALO1
[ Phase A ] /PULS \\ 8 TN Ausgang Alarmcode (AUS bei Alarm)
&OZ Max. Betriebsspannung: 30 V DC
SIGN L 11 150 W Max. Ausgangsstrom: 20 mA DC
Positions- on IGN ‘l% :'_i_’ K:— ( ALO3
Sollwert [ rgeigersinn ] /SIGN \\ 12 LS
Phase B p4
150 W
CLR 4'% CLR \\ 15 D—%_» K:_ > 33 /, PAO Encod
s ncoder-
L /CLR \\ 14 TN /PAO Ausgangsim- Geeigneter
puls Phase A Leitungsempfanger:
> 35 /), PBO Encod SN75ALS175 oder
g ncoaer- MC3486 hergestellt von
Pufferbatterie™2 BAT(+) v\ 21 /PBO Ausgangsim- Texas Instruments oder
; puls Phase B damit vergleichbar
2,8bis4,5V BAT(- 22 > 19 PCO
Encoder-
ﬂ /PCO Ausgangsim-
+5V SEN 4 2V W 2 ) pLa puls Phase C
Eingang SEN-Signal2 SG A\ 2 S
9eng ¢ oV ¢ PL2 Versorgungsspannung fur
PL3 Sollwert Open-Collector-Ausgang
. <
3 3,3 kW
+24V +24 VIN (47 22K 86
LS —
Servo EIN J__— (4 V7 :K:
(ServoEINbei ON) T /S-ON .\ 40 r B
P_Regelung ‘ {1 - N MPosition erreicht A
| NN ! -
(P-Regelung bei ON) | IP-CON\{ 41 v (#3028 ) com ogeschioscon ) T
Vorwértslauf nicht zul&ssi [ V7 -'K:_
(gesperrt, wenn AUS) 9N P-oT (42 I 27 %’TGONJ’ ?gﬁgﬁgg(gﬁhvzvgmezie
- ,
- #Z" <: 28 ), ITGON- Motorgeschwindigkeit die | Optokoppler-Ausgang
Fl’.’lckwérrttslauf geASLFJ)Se)m N-OT L 43 V1 :K: < Einstellungen Max. Betriebsspannung:
gesperrt, wenn _1 RN - - Uberschreitet.) 30vDC
Max. Ausgangsstrom:
29 /, IS-RDY+
Alarm-Reset " 7 _>K:_ o < Ausgang Servo betriebs- 50 mADC
(ResetbeiON) {  /ALM-RST TN - 30 ), /S-RDY-Pereit (ON, wenn bereit)
Externe Vorwérts-Drehmoment 45 %—»K:_
begrenzung (Begrenzung bei ON)| IP-CL N 31 CALMY Servo-Alarmausgang
- ( arr
- - (AUS bei einem Alarm)
Externe Rickwarts-Drehmoment- 1T 42 ﬁ)&
begrenzung (Begrenzung bei ON) | IN-CL | 46 Y= B
Schater |
. 4+ /HWBB1%) 4
“ Sy | /HWBB1-,) 3 :K:_ 8 \\EDM1+
S ™ >
Sicherheitsfunktions-Vorrichtung *4 H /HWBB2+,) 6 - 7
. - >EDM1-
/HWBB2 5 :K:
ov L SERVOPACK
Steck-
verbinder-
gehause
FG (Masse) Abschirmung an )
Steckergehause anschlieflen.
*1. i stellt paarweise verdrillte Leitungen dar.
*2. Bei Verwendung eines Absolutwertgebers anschlieen. Bei Anschluss der Encoderleitung mit Batteriegehause ist
keine Pufferbatterie anzuschlieRen.
*3. Die 24-VDC-Spannungsversorgung ist nicht im Lieferumfang enthalten. Verwenden Sie eine 24-V-DC-Spannungs-
versorgung mit doppelger oder_ verstar_kter Isolier_ung._ _ _ _
x4, Bei Verwendung der Sicherheitsfunktion muss eine Sicherheitsfunktions-Vorrichtung angeschlossen werden, und

die flr die Aktivierung der Sicherheitsfunktion erforderliche Beschaltung muss so beschaffen sein, dass die Ser-
vomotorspannung eingeschaltet wird. Wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, setzen Sie den SERVO-
PACK mit dem auf CN8 aufgesteckten Briickenstecker JZSP-CVHO5-E (als Zubehdr mitgeliefert) ein.
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.2.5 Beispiel fir E/A-Signalschaltungen bei der Drehmomentregelung

3.2.5 Beispiel fur E/A-Signalschaltungen bei der Drehmomentregelung

Das nachfolgende Schaltungsbeispiel stellt die Schaltung fiir die Drehmomentregelung dar.

SERVOPACK
Externe Drehzahlbegrenzung*3 " L CN1
(Max. Eingangs- DIA V-RER & 37 (¢ ALOT
spannungsbereich: Ausgang Alarmcode (AUS bei Alarm)
+12V) 38 &32 Max. Betriebsspannung: 30 V DC

Max. Ausgangsstrom: 20 mA DC

h Al
T-RER\ 9

Drehmomentsollwert 39 &33
(Max. Eingangs- {.
spannungsbereich: v
+12V) > 33 ¢ PAO Encoder-
A /PAO Ausgangsim-
puls Phase A
. BAT(+)\{ 21 Geeigneter
Pufferbatterie 2 PBO Encoder- Leitu%gsempfénger:
2,8 bis4,5V BAT(- /PBO Ausgangsim- SN75ALS175 oder
puls Phase B MC3486 hergestellt von
Texas Instruments oder
SENL 4 E\ncoder- i damit vergleichbar
usgangsim-
+5V /PCO puls Phase C
Eingang SEN-Signal 2 SG
ov
*4
+24V +24VIN 47 33 KW . ) se
Servo EIN L ] =2
(ServoEINbeiON) T /S-ON (40 V1 1(: S
5 ), NLT+ Ausgang Geschwindigkeits-
P-Regelung (1., - & begrenzung *3
(P-Regelung bei ON) /P-CON\ 41 \4 A-»K: > 26 ), NLT-  (ON, wenn die Geschwindigkeit
I < des Motors begrenzt ist.)
Vorwértslauf nicht zuléssig - _,K:_ Aus Drehzahl-
g 42 gang Drehza
(gesperrt, wenn AUS) . P-OT N SIZ K: 27 %/TGOM erkennung (ON, wenn die
e L 3 _ Motorgeschwindigkeit Optokoppler-Ausgang
Ruckwartslauf gesperrt 43 -»K: 28 M die Einstellungen Max. Betriebsspannung:
(gesperrt, wenn AUS) N N-OT N iiberschreitet.) 30vDC
Max. Ausgangsstrom:
1 - 29 /), IS-RDY+
Alarm-Reset :K: > < Ausgang Servo betriebs- 50 mADC
(ResetbeiON) | /ALM-RST\\ 44 L ~N_] 30 ¢ IS-RDY- bereit (ON, wenn bereit)
. — -
Exteme Vorwgrts-Drehmog]qné-N pcLl 45 :K: 31 ), ALM+
egrenzung (Begrenzung bei ON)q L 42->K: = Servo-Alarmausgang
- 32 J ALM- i ei
Externe Rickwarts-Drehmoment- > ——— (AUS bei einem Alarm)
begrenzung (Begrenzung bei ON) | IN-CL.\ 46 -+
Schalter CN8

4 /HWBB1%) 4

24y T—
Sicherung

3

Sicherheitsfunktions-Vorrichtung *5

/HWBB1-,/ 3 %:K: 8 \\EDM1+
. B0

/HWBB2%,/) 6 -
L L, EDM!1
/HWBB2 J 5 HS:K:
ov - 'SERVOPACK
Stecker-
gehéuse

FG (Masse) Abschirmung an .
Steckergehaduse anschlielen.

*1. i stellt paarweise verdrillte Leitungen dar.

*2.  Bei Verwendung eines Absolutwertgebers anschliefen. Bei Anschluss der Encoderleitung mit Batteriegehduse ist
keine Pufferbatterie anzuschlieRen.

%3, Aktiviert durch die entsprechende Parametereinstellung.

*4.  Die 24-VDC-Spannungsversorgung ist nicht im Lieferumfang enthalten. Verwenden Sie eine 24-V-DC-Spannungs-
versorgung mit doppelter oder verstérkter Isolierung.

*5.  Bei Verwendung der Sicherheitsfunktion muss eine Sicherheitsfunktions-Vorrichtung angeschlossen werden, und
die fur die Aktivierung der Sicherheitsfunktion erforderliche Beschaltung muss so beschaffen sein, dass die Ser-
vomotorspannung eingeschaltet wird. Wenn die Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, setzen Sie den SERVO-
PACK mit dem auf CN8 aufgesteckten Briickenstecker JZSP-CVHO05-E (als Zubehdr mitgeliefert) ein.
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3.3 E/A-Signalzuordnungen

3.3 E/A-Signalzuordnungen
In diesem Kapitel werden die E/A-Signalzuordnungen beschrieben.
3.3.1 Eingangssignalzuordnungen
Fur die Eingangssignale kdnnen in den meisten Fallen die Werkseinstellungen verwendet werden. Eingangs-
signale kdnnen aber auch nach Bedarf zugeordnet werden.
(1) Verwendung der Werkseinstellungen
Die fett umrandeten Felder in der folgenden Tabelle zeigen die Werkseinstellungen fiir die
Signalzuordnungen.
Bei Anderung des Regelungsverfahrens in Pn000.1 haben die Signale die dem Regelungsverfahren ent-
sprechende Funktion.
Die Werkseinstellungen flr die Signalzuordnungen bleiben unveréndert.
<Beispiel>
Bei Einstellung des Regelungsverfahrens auf interne Solldrehzahlregelung mit Kontaktsollwert, d. h. wenn in
Pn000.1 der Wert 3 eingestellt ist, hat das Signal /P-CON (CN1-41) die Funktion /SPD-D, das Signal /P-CL
(CN1-45) die Funktion /SPD-A und das Signal /N-CL (CN1-46) die Funktion /SPD-B.
Pn000.1 CN1 Pin-Nr.
Ein- Auswahl des Regelungsverfahrens
stellung 40 41 42 43 44 45 46
0 Drehzahlregelung
— Als
1 Positionsregelung /P-CON /P-CL | /N-CL
2 Drehmomentregelung
3 Interne Solldrehzahlregelung
4 Interne Solldrehzahlregelung <> Drehzahlregelung Als Als Als
5 Interne Solldrehzahlregelung <> Positionsregelung ISPD-D ISPD-A | ISPD-B
6 Interne Solldrehzahlregelung <> Drehmomentregelung é)SI\-l p-oT IN-OT /'?\?'é'\_lfl
7 Positionsregelung < Drehzahlregelung
— Als
8 Positionsregelung <> Drehmomentregelung /C-SEL
9 Drehmomentregelung < Drehzahlregelung Als Als
A Drehzahlregelung < Drehzahlregelung mit Als /P-CL | /N-CL
Nulldrehzahl-Klemmung [ZCLAMP
B Positionsregelung <> Positionsregelung mit Als
Sollwertimpulssperrung /INHIBIT

Anschluss und Verdrahtung
w
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.3.1 Eingangssignalzuordnungen

Die Werkseinstellung der Eingangssignalzuordnung kann mit den Parametern Pn50A und Pn50B gepruft
werden.

Pn50A
al 1l _II]

] I
7)1 L

—_—

|— Verwendet Eingangsklemmen mit Werkseinstellung.
————— Weist /S-ON Signal CN1-40 zu.

Weist /P-CON Signal CN1-41 zu.

Weist /P-OT Signal CN1-42 zu.

Pn50B

LC
[ (o] o]

|_ L
et

Weist /N-OT Signal CN1-43 zu.
Weist /ALM-RST Signal CN1-44 zu.
Weist /P-CL Signal CN1-45 zu.
Weist /N-CL Signal CN1-46 zu.

(2) Andern der Eingangssignalzuordnungen

lauf gesperrt verhindert das Ausschalten der Netzspannungsversorgung bzw. sperrt
die Endabschaltungsfunktion bei Signalleitungsunterbrechungen oder anderen
WICHTIG Stérungen.

Wenn diese Einstellung unbedingt erforderlich ist, prifen Sie den Betrieb und besté-
tigen Sie, dass keine Sicherheitsprobleme vorliegen.

* Wenn einer Eingangsschaltung zwei oder mehr Signale zugeordnet sind, gilt der
Eingangssignalpegel firr alle zugeordneten Signale, was unerwartete Maschinen-
funktionen zur Folge hat.

o « Die Umkehrung der Polaritat von Servo EIN, Vorwartslauf gesperrt, und Rickwarts-

Wenn die Eingangssignalzuordnungen geandert werden sollen, stellen Sie Pn50A.0 auf 1, um diese
Anderungen durchfiihren zu kénnen.
Eingangssignale sind wie in der nachfolgenden Tabelle abgebildet zugeordnet.

Sehen Sie unter Interpretation der Tabellen zur Zuordnung der Eingangssignale nach und &ndern Sie die
Zuordnungen entsprechend.

<Bedeutung der Eingangssignal-Zuordnungstabellen>

Die zu verwendenden Einstellwerte der Parameter werden angezeigt.

Die Signale sind den Kontakten von CN1 gemaR den ausgewahiten

Einstellwerten zugeordnet.

Pegel, bei dem die Eingangssig- Werte in Zellen mit breiten Réandern sind Werkseinstellungen.
nalzuordnungen giltig sind.

L L

Bezeichnungen und /Gijltig- Ein- \/ CLRE e \/ Anschluss nicht erforderlich \
Parameter der keits- gangs- (Applikation entscheidet den Anschluss)
Eingangssignale ebene signal 40 | 41 ] 42143 | 44 | 45 | 46 Immer EIN Immer AUS
Servo EIN L /S-ON 0 1 2 |3 4 5 6 ; .
Pn50A.1 \_ 1 SON A9 | A| B|C|D|E|FA )

e

Wenn Immer EIN (7) oder Immer AUS (8) eingestellt ist,\
werden Signale im SERVOPACK verarbeitet, sodass
keine Verdrahtungsanderungen erforderlich sind.

J
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3.3 E/A-Signalzuordnungen

Anschluss nicht
erforderlich
Eingangssignal- Gilltig- | . _ CN1 Pin-Nummern (Applikation
bezeichnungen keits- E'g??{ﬁs entscheidet den
und Parameter pegel 9 Anschluss)
40 | 41 | 42 | 43 | 44 | 45 | 46 '”é'f,‘\ler "Eggr
Servo EIN L /S-ON 0 1 2 3 4 5 ; 8
Pn50A.1 S-ON 9| A|B|C|DJ|E]|F
Sollwert L /P-CON 0 1 2 3 4 5 6
Proportionalregelung 7 8
Pn50A.2 H P-CON 9 A B C D E F
Vorwartslauf gesperrt H P-OT Oy 123|456 ; 8
Pn50A.3 L IP-OT 9| A|B|C|D|E]|F
Ruckwartslauf gesperrt H N-OT Oy 1234 |5]|6¢6 ; 8
Pn50B.0 L IN-OT 9| A|B|C|D|E]|F
Zuriicksetzen des Alarms L |[/ARM-RST| 0 | 1 | 2 | 34]5) 6 ~ 8
Pn50B.1 H ARM-RST| 9 | A|B|C|DJ|E|F
Externe Vorwarts- L /P-CL o112 | 3| 4]5]°¢€
Drehmomentbegrenzung 7 8
Pn50B.2 H P-CL 9 A B C D E F
Externe Ruickwarts- L IN-CL 0|12 |3 ]4|5]6
Drehmomentbegrenzung 7 8
Pn50B.3 H N-CL 9 A B C D E F
Umschaltung der L /SPD-D | 0 | 1|2 |3 |4|5]6
Drehrichtung des 7 8
Servomotors
Pn50C.0 H SPD-D 9 A B C D E F
|nterne L /SPD'A O 1 2 3 4 5 6
Solldrehzahlregelung 7 8
Pn50C.1 H SPD-A 9 A B C D E F
Interne L /SPD'B O 1 2 3 4 5 6
Solldrehzahlregelung 7 8
Pn50C.2 H SPD-B 9 A B C D E F
Regelungsverfahren L ICSEL | 0 | 1 | 2| 3| 4|5 |6
Auswahl 7 8
Pn50C.3 H C-SEL 9 A B C D E F
Nulldrehzahl-Klemmung L [ZCLAMP | 0 | 1 | 2 | 3| 4 |56 ; 8
Pn50D.0 H ZCLAMP 9 A B C D E F
Sollwertimpulssperre L /INHIBIT | 0 | 1 | 2|3 4|56 ; g
Pn50D.1 H INHIBIT 9 A B C D E F
Verstarkungsanderung L IGSEL | 0 | 1 | 2 |3 | 4|56 ; g
Pn50D.2 H G-SEL 9| A|B|C|D|E]|F
Um_schaltung des Multipli- L JPSEL 0 1 2 3 4 5 6
kationswerts fiir den 7 8
Impuls-Sollwerteingan
Pn%LZjLS 1 W ingang H PSEL 9 A B C D E F

Anschluss und Verdrahtung
w
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.3.1 Eingangssignalzuordnungen

(3) Beispiel fur Eingangssignalzuordnung

Nachfolgend wird das Verfahren fiir den Tausch der Zuordnung von Servo EIN (/S-ON, bisher CN1-40 zuge-
ordnet) und Externe Vorwarts-Drehmomentbegrenzung (/P-CL, bisher CN1-45 zugeordnet) beschrieben.

Pn50A Pn50B
o CIC|L | Vorher
EEEmRE EEEE
] T CIrNLf 2| Nachher
[I—I.I_ nJ :] [I‘I.I_II_I‘IZI]
; Anzeige nach g
Schritt Bedienschritt Tasten Vorgehensweise
Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Parameterein-
1 f 0 il ] stellung zu wahlen. Bei Anzeige eines anderen Parameters als
— H Pn50A stellen Sie durch Driicken der Taste ,,Pfeil nach oben*
. / oder ,,Pfeil nach unten* den Parameter Pn50A ein.
—T— Driicken Sie ca. eine Sekunde lang die Taste DATA/SHIFT.
2 - I E@g Es erscheint dann der aktuelle Wert fiir Pn50A.
LI {£] Huy J paa4 | (/S-ON ist CN1-40 zugeordnet.)
Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach oben*, um den Wert ganz
3 Sl il rechts auf ,,1“ zu setzen.
(] [ (Pn50A.0 = 1).
- (Digitale Eingangssignale sind frei einstellbar.)
Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT, um die zweite Stelle
4 | I E@‘; von rechts auszuwahlen. Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach
i 23 oben®, um den Wert auf ,,5“ einzustellen.
- DATA/4 | (Andert die Zuordnung von /S-ON von CN1-40 auf CN1-45.)
5 ] I:I ,’ '—, ,’ Driicken Sie die Taste MODE/SET.
S hd — J| 0=¢ Der Wert blinkt und wird abgespeichert.
Die Anzeige blinkt, | /S
= — 1=l Driicken Sie ca. eine Sekunde lang die Taste DATA/SHIFT,
6 [I_I (N ,:, [’_,I ["{ Eg‘g um erneut Pn50A anzuzeigen (Schritt 1).
7 'I:I il ] Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach oben*, um Pn50B anzu-
(] [ ] ) zeigen.
— Driicken Sie ca. eine Sekunde lang die Taste DATA/SHIFT.
8 - 5 5 l_'l I E@g Es erscheint dann der aktuelle Wert fiir Pn50B.
LI L . paas4 | (/P-CL ist CN1-45 zugeordnet.)
Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT, um die dritte Stelle von
9 [ ' TR0 E@g rechts auszuwahlen. Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach
I—I,IS L l—] T unten®, um den Wert auf ,,0“ einzustellen.
- DATA4 | (Andert die Zuordnung von /P-CL von CN1-45 auf CN1-40.)
[ 5 el . -
— Driicken Sie die Taste MODE/SET.
l . h .
10 ;I—"I — L' - o—d Der Wert blinkt und wird abgespeichert.
Die Anzeige blinkt. | "7
— — Driicken Sie ca. eine Sekunde lang die Taste DATA/SHIFT,
11 [I_I INTEIN ] E@‘; um erneut Pn50B anzuzeigen (Schritt 1). /S-ON ist nun
U | i ] oaas4 | CN1-45 zugeordnet, und /P-CL ist nun CN1-40 zugeordnet.
12 Um die Anderung der Einstellung zu aktivieren, schalten Sie die Spannungsversorgung aus und dann wieder

ein.
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3.3 E/A-Signalzuordnungen

(4)

3.3.2

(1)

<Polaritaten der Eingangssignale>

Die Polaritaten der Eingangssignale sind wie folgt, wenn die digitalen Eingangsschaltungen an eine NPN-
Schaltung angeschlossen sind. Bei Anschluss an eine PNP-Schaltung sind die Polaritdten umgekehrt. Weiter-
fuhrende Informationen siehe 3.4.2 Digitale Eingangsschaltung.

Signal Pegel Spannungsniveau Kontakt
EIN Niedriges Niveau (L) ov SchlielRen
AUS Hohes Niveau (H) 24V Offnen

Prifen von Eingangssignalen

Die Eingangssignalzustande konnen mit dem Eingangssignalmonitor (Un005) gepriift werden. Informationen
zum Eingangssignalmonitor (Un005) finden Sie im Kapitel 8.4 Uberwachen von Eingangssignalen.

Ausgangssignalzuordnungen

Ausgangssignale kdnnen entsprechend der Einstellungen der Parameter Pn50E, Pn50F, Pn510 und Pn512 E/
A-Signalanschliissen (CN1) zugeordnet werden.

Prifen der Werkseinstellungen

Werkseinstellungen kdnnen mit den folgenden Parametern geprUft werden.

Pn50E
| | 1
(] o [ O |
|— Weist /COIN Signal CN1-25, -26 zu.
Weist /V-CMP Signal CN1-25, -26 zu.
Weist /TGON Signal CN1-27, -28 zu.
Weist /S-RDY Signal CN1-29, -30 zu.
Pn50F

e N
[nuuuL]

_sl

|— /CLT Signal wird nicht verwendet.
/VLT Signal wird nicht verwendet.

/BK Signal wird nicht verwendet.
/WARN Signal wird nicht verwendet.

—

—
Is_
— !
L

-
——
_
et

i

|— /NEAR Signal wird nicht verwendet.
Reserviert (kann nicht verdndert werden)
/PSELA Signal wird nicht verwendet.
Reserviert (kann nicht verdndert werden)

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen

™ —
—
| —
__
| —
2
N/

i

(2) Andern der Ausgangssignalzuordnungen

|— Ausgangssignale CN1-25, -26 werden nicht invertiert.
Ausgangssignale CN1-27, -28 werden nicht invertiert.
Ausgangssignale CN1-29, -30 werden nicht invertiert.
Reserviert (kann nicht verédndert werden)

Signal /COIN (Position erreicht) bei der Drehzahlregelung ,ungultig"“.
» Bei Umkehrung der Polaritét des Haltebremssignals (/BK), d. h. positive Logik, ist die
WICHTIG Funktion der Haltebremse nicht méglich, wenn ihre Signalleitung unterbrochen ist.
Wenn diese Einstellung unbedingt erforderlich ist, prifen Sie den Betrieb und bestéa-
tigen Sie, dass keine Sicherheitsprobleme vorliegen.
* Wenn einer Ausgangsschaltung zwei oder mehr Signale zugeordnet sind, wird ein
Signal mit ODER-Verknupfung ausgegeben.

0 « Die nicht erkannten Signale werden als ,ungiltig* behandelt. Zum Beispiel ist das

Ausgangssignale sind wie in der nachfolgenden Tabelle abgebildet zugeordnet.

Sehen Sie unter Interpretation der Tabellen zur Zuordnung der Ausgangssignale nach und &ndern Sie die
Zuordnungen entsprechend.

<Bedeutung der Ausgangssignal-Zuordnungstabellen>

Die zu verwendenden Einstellwerte der Parameter werden angezeigt.
Die Signale sind den Kontakten von CN1 gemaf den ausgewahlten

Einstellwerten zugeordnet.
Werte in Zellen mit breiten Réndern sind Werkseinstellungen.

Y

oz
Bezeichnungen und Para- | sqangssignal CN1 Pin-Nummern Ungliltig
meter der Ausgangssignale 25 (26) 27 (28) 29 (30) (nicht verwenden)
Position erreicht
Pn50E.0 /COIN 1 2 3 0
Bezeichnungen und CN1 Pin-Nummern Unguilti
Parametegr der Au:igﬁr;?s- (ngi]chtg
Ausgangssignale 9 25 (26) 27 (28) 29 (30) verwenden)
Position erreicht
PN50E.0 /COIN 1 2 3 0
Erkennung Drehzahl
erreicht IV-CMP 1 2 3 0
Pn50E.1
Erkennung
Drehrichtung /TGON 1 2 3 0
Pn50E.2
Servo betriebsbereit
PR50E 3 /S-RDY 1 2 3 0
Erkennung
Drehmomentgrenze /CLT 1 2 3 0
Pn50F.0




3.3 E/A-Signalzuordnungen

(cont'd)
Belzg;::rﬂ:?grege?nd Aussig?]g?s' CN1 Pin-Nummern U(r;ﬁ;l}t;g
Ausgangssignale 9 25 (26) 27 (28) 29 (30) verwenden)

Erkennung
Drehzahlgrenze VLT 1 2 3 0
Pn50F.1
Haltebremse
Pn50F.2 /BK 1 2 3 0
Warnung IWARN 1 2 3 0
Pn50F.3
nah
Pn510.0 INEAR 1 2 3 0
Ausgang der
Umschaltung des
Multiplikationswerts
fur den Impuls- /PSELA 1 2 8 0
Sollwerteingang
Pn510.2

_ Umkehrung der Polaritat von 0
e CN1-25 (26) (Keine
Pn512.1=1 Umkehrung der Polaritat von CN1-27 (28) Umkehrung

- bei der Werks-

Pn512.2=1 Umkehrung der Polaritét von CN1-29 (30) einstellung)

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen

(3) Beispiel fur Ausgangssignalzuordnung

Nachfolgend wird das Verfahren fiir die Anderung des Signals Drehzahlerkennung (/TGON) von der
Werkseinstellung auf ,,ungiiltig* und die Zuordnung des Haltebremsverriegelungssignals (/BK) beschrieben.

Pn50E Pn50F
| o | e
[l‘l, o g D O 0 O O
i | 3
[l‘l, Jlu| o 1) (nfu)c|o|i | Nachher
Schri Anzeige nach q
chritt Bedienschritt Tasten Vorgehensweise
. Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Parameterein-
- N INIIR stellung zu wahlen. Bei Anzeige eines anderen Parameters als
1
U 3= ) Pn50E stellen Sie durch Driicken der Taste ,,Pfeil nach oben*
oder ,,Pfeil nach unten“ den Parameter Pn50E ein.
S Driicken Sie ca. eine Sekunde lang die Taste DATA/SHIFT. Es
2 ] ] l:l I, II erscheint dann der aktuelle Wert fiir Pn50E.
— (/TGON ist CN1-27 (28) zugeordnet.)
Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT, um die dritte Stelle von
3 Nl ol o rechts auszuwahlen. Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach unten®,
U ] um den Wert auf ,,0“ einzustellen.
(/TGON wird ,,ungiltig“.)
Al I‘ Driicken Sie die Taste MODE/SET.
) Jjof i o Der Wert blinkt und wird abgespeichert.
4 | gesp
L J| g .
Die Anzeige blinkt. NODE/SET
'l:I clolc ) Driicken Sie ca. eine Sekunde lang die Taste DATA/SHIFT, um
> 1l o | erneut Pn50E anzuzeigen (Schritt 1).
~ =11 DATA/4
Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach oben®, um Pn50F
6 I clrlc A anzuzeigen.
(] I
Driicken Sie ca. eine Sekunde lang die Taste DATA/SHIFT. Es
7 s erscheint dann der aktuelle Wert fiir Pn50F.
kI—I, e (/BK ist auf ,,ungultig* eingestellt.)
Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT, um die dritte Stelle von
8 S EEE rechts auszuwéhlen. Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach oben®,
I ,’_,' — ,’_,' ,’ ,’ um den Wert auf ,,2 einzustellen.
——1— (/BK wird CN1-27 (28) zugeordnet.)
Al s Driicken Sie die Taste MODE/SET.
9 U | @ Der Wert blinkt und wird abgespeichert.
Die Anzeige blinkt. NoRE/SeT
Driicken Sie ca. eine Sekunde lang die Taste DATA/SHIFT, um
10 VI:I clrlc erneut Pn50F anzuzeigen (Schritt 1). /TGON ist als ,,ungltig
= eingestellt und /BK ist CN1-27 (28) zugeordnet.
11 |[Umdie Anderung der Einstellung zu aktivieren, schalten Sie die Spannungsversorgung aus und dann wieder ein.

(4) Prifen von Ausgangssignalen

Die Ausgangssignalzustande konnen mit dem Ausgangssignalmonitor (Un006) gepruft werden. Informa-
tionen zum Eingangssignalmonitor (Un006) finden Sie im Kapitel 8.5 Uberwachen von Ausgangssignalen.



3.4 Beispiele fur den Anschluss an die Ubergeordnete Steuerung

3.4

34.1
(1)

(2)

Beispiele fur den Anschluss an die libergeordnete Steuerung

In diesem Kapitel werden Beispiele fir den SERVOPACK E/A-Signalanschluss an die ubergeordnete Steue-
rung gezeigt.

Sollwerteingangsschaltung

Analogeingangsschaltung

Nachfolgend werden die Klemmen 5-6 (Drehzahlsollwerteingang) und 9-10 (Drehmomentsollwerteingang)
des Steckers CN1 erléutert.
Analogsignale sind entweder Drehzahl- oder Drehmoment-Sollwertsignale mit der nachfolgenden Impedanz.

« Drehzahl-Sollwerteingang: Ca. 14 kQ
* Drehmomentsollwerteingang: Ca. 14 kQ
Die maximal zul&ssige Eingangssignalspannung ist +12 V.

Analogspannungs-Eingangsschaltung Analogspannungs-Eingangsschaltung (D/A)
SERVOPACK Ubergeordnete SERVOPACK
1,8 kQ (1/2 W) min. Steuerung
V-REF oder V-REF oder
I 2kQ /| lsa catdramn oAl | / (s Catdkamin.
N ‘ ¥ Y ‘ Y

ov ov

Eingangsschaltung fiir Positionssollwert

Nachfolgend werden die Klemmen 7-8 (Sollwertimpulseingang), 11-12 (Sollwertsignaleingang) und 14-15
(Eingang riicksetzen) des Steckers CN1 erldutert. Die Ausgangsschaltungen fiir den Sollwertimpuls und das
Signal ,,Positionsfehler zuriicksetzen“ von der Ubergeordneten Steuerung kénnen entweder eine Leitungs-
treiber-Ausgangsschaltung oder eine Open-Collector-Ausgangsschaltung sein. Die Positionssollwert-
Eingangsschaltungen werden nachfolgend nach Ausgangsart dargestelit.

Leitungstreiber-Ausgangsschaltung

Ubergeordnete
Steuerung SERVOPACK

A 1500 4,7kQ
| —

oo ] %If F Oyt

SN75ALS174
hergestellt von

Texas Instruments
oder damit vergleichbar

Leitungstreiber: J g

2,8V < (H-Pegel) - (L-Pegel) < 3,7 V

Wenn die oben stehende Formel nicht eingehalten wird, werden
die Eingdnge zum SERVOPACK instabil. Impulse des Sollwert-
impulseingangs kénnen verloren gehen, eine Sollwertumkehrung
kann fir den Sollwerteingang mit Vorzeichen auftreten, und das
Léschsignal fir den Loscheingang kann AUS sein.

Open-Collector-Ausgang 1 Open-Collector-Ausgang 2
(Spannungsversorgung nicht mit enthalten.) (Eingebaute 12-V-Spannungsversorgung)
Ubergeordnete Steuerung SERVOPACK
Vee .
R1 ) Ubergeordnete Steuerung SERVOPACK
—_ 150Q  4,7kQ PL1, PL2, oder PL3 Klemmenleiste

+12V

BEGMENIGEN)

’ -
ﬁTr‘l 150 W 4,7 kw
%’ Ca.9mA - [
VF=15bis 1,8V N QZ*E
Verwenden Sie die nachfolgenden Beispiele, um den Pull-Up-Widerstand R1 ﬁ 17
so einzustellen, dass der Eingangsstrom i zwischen 7 mA und 15 mA liegt. |
ispi 1,5V oder v
Anwendungsbeispiele weniger bei EIN ( %0 v

R1=2,2 kQ mit einer |R1 =1 kQ mit einer | R1 = 180 Q mit einer
Vcc von 24 'V 5% Veccvon 12V £5% | Vecvon 5V £5%

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.4.2 Digitale Eingangsschaltung

3.4.2 Digitale Eingangsschaltung
(1) Optokoppler-Eingangsschaltung
Nachfolgend werden die Klemmen 40 bis 47 des Steckers CN1 erléutert.

Die Schnittstelle der digitalen Eingangsschaltung ist Gber ein Relais oder eine Open-Collector-Transistor-
schaltung angeschlossen. Beim Anschluss Uber ein Relais ist ein Niederstromrelais zu verwenden. Die
Nichtverwendung eines Niederstromrelais kann einen fehlerhaften Kontakt zur Folge haben.

Beispiel fur eine Relaisschaltung Beispiel fur eine Open-Collector-Schaltung
SERVOPACK SERVOPACK
24V DC +24 VIN 33 KQ 24V DC +24 VIN 33 KQ

E (sonusw |¥22(] £ [sonusw Y33

Anmerkung: Die Leistung der externen 24-V-DC-Spannungsversorgung muss mindestens 50 mA betragen.

Informationen zur SEN-Eingangssignalschaltung finden Sie im Kapitel 5.9.2 Absolutwertgeber
Datenanforderungssignal (SEN).

Die Eingangsschaltungen des SERVOPACK verwenden bidirektionale Optokoppler. Wéhlen Sie je nach den
flr die jeweilige Maschine erforderlichen Spezifikationen die NPN- oder PNP-Schaltung.

Anmerkung: « Die Schaltungsbeispiele in 3.2.3 bis 3.2.5 zeigen NPN-Schaltungen.
* Die EIN/AUS-Polaritét ist je nach Anschluss einer NPN- oder einer PNP-Schaltung unterschiedlich.

NPN-Schaltung PNP-Schaltung

24V 24V

+ - SERVOPACK Eingang SERVOPACK Eingang

(_r:[:] VA2 C: /_)[_r:[;] v A C:

Uy a2 Oy a3 [
Polaritat der Eingangssignale Polaritat der Eingangssignale
Signal Pegel SpﬁRgngs' Kontakt Signal Pegel sz;]\::lrg;r:]gs- Kontakt
EIN I\’l\:i/egjg(el_s) oV SchlieRen EIN Nicg:f‘z‘H) 24V SchlieRen
AUS Ni\':'eoazeﬁH) 24V Offnen AUS I\'l\'iife‘{arlijg(ef) oV Offnen
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3.4 Beispiele fur den Anschluss an die Ubergeordnete Steuerung

(2) Sicherheits-Eingangsschaltung

Bei der Verdrahtung der Eingangssignale fiir die Sicherheitsfunktion sind die Eingangssignale die
gemeinsame Masse (0 V). Ein Eingangssignal muss redundant gemacht werden.

Beispiel fir den Anschluss eines Eingangssignals

SERVOPACK
CN8

24-\/-Spannungsversorgung

. SC;‘:'ter JHWBB1+ |4 33k0

o
/HWBB1-, ) 333 KO ﬂ* -

*

Sicherung

/HWBB2+, )6 3.3 kQ

|

|

I

|

|

|

L —
R R
/HWBB2/ 5 py

Anschluss und Verdrahtung
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.4.3 Digitale Ausgangsschaltung

3.4.3 Digitale Ausgangsschaltung
Vier Arten von SERVOPACK Ausgangssignalen sind méglich.

Durch fehlerhafte Verdrahtung oder das Anlegen der falschen Spannung an den Aus-

gangsschaltkreis kann es zu einem Kurzschluss kommen.

Wenn ein Kurzschluss infolge einer dieser Ursachen auftritt, arbeitet die Haltebremse
WICHTIG nicht. Dies kdnnte die Maschine beschadigen oder einen Unfall mit Verletzung oder

Todesfolge verursachen.

(1) Open-Collector-Ausgangsschaltung

Nachfolgend werden die Klemmen 37 bis 39 (Alarmcode-Ausgang) des Steckers CN1 erldutert.

Die Alarmcode-Signale (ALO1, ALO2, ALO3) werden durch Open-Collector-Transistorausgangsschaltungen
ausgegeben SchlieBen Sie eine Open-Collector-Ausgangsschaltung tiber eine Optokoppler-, Relais- oder
Leitungsempfangerschaltung an.

Optokoppler-Schaltungsbeispiel Beispiel fur eine Relaisschaltung
5 bis 12 VDC
SERVOPACK
SERVOPACK Optokoppler 5 bis 24 VDC

=0 i
¢ %

%7 oV

oV oV

Beispiel fur eine Leitungsempfangerschaltung

SERVOPACK
5 bis 12 VDC
.0
ﬁ . V/ Ié
ov

Anmerkung: Die maximal zuldssige Spannung und die maximale Strombelastbarkeit fiir Open-Collector-Ausgangs-
schaltungen sind wie folgt.
* Spannung: 30 VDC
* Strom: 20 mA DC

(2) Optokoppler-Ausgangsschaltung
Optokoppler-Ausgangsschaltungen werden fiir Servo-Alarm (ALM), Servo betriebsbereit (/S-RDY) und
andere digitale Ausgangssignalschaltungen verwendet. SchlieRen Sie eine Optokoppler-Ausgangsschaltung
Uber eine R elais- oder Leitungsempféngerschaltung an.

Beispiel fur eine Relaisschaltung Beispiel fur eine Leitungsempfangerschaltung

SERVOPACK 5 bis 24 VDG SERVOPACK 5 bis 12 VDC

Relais

= | ]
W | [

%ﬁ

ov

Anmerkung: Die maximal zuldssige Spannung und zul&ssige Kennzeichnungsbereich fiir Optokoppler-Ausgangsschal-
tungen sind wie folgt.
* Spannung: 30 VDC
* Strom: 5 bis 50 mA DC
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3.4 Beispiele fur den Anschluss an die Ubergeordnete Steuerung

(3) Leitungstreiber-Ausgangsschaltung

Nachfolgend werden die Klemmen 33-34 (Phase-A-Signal), 35-36 (Phase-B-Signal), und 19-20
(Phase-C-Signal) des Steckers CN1 erldutert.

Dies sind die Klemmen fir die folgenden Ausgangssignale tiber die Leitungstreiber-Ausgangsschaltungen.

« Ausgangssignale, flr die serielle Encodersignale als zwei Impulse umgesetzt werden (PAO, /PAO, PBO, /
PBO)

 Nullimpuls-Signale (PCO, /PCQ)

Verbinden Sie die Leitungstreiber-Ausgangsschaltung Uber eine Leitungsempfangerschaltung in der (iber-
geordneten Steuerung.

Beispiel fur eine Leitungsempféangerschaltung

SERVOPACK Ubergeordnete Steuerung

Geeigneter Leitungs-
empfanger:
SN75ALS175 oder

220 bis
470 W

(4) Sicherheits-Ausgangssignale

Nachfolgend wird der externe Gerdatemonitor (EDM1) fur Sicherheits-Ausgangssignale erldutert.

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fiir das EDM1-Ausgangssignal.

SERVOPACK Ubergeordnete Steuerung
24-\/-Spannungsversorgung
8 | EDM1+

BS T o N

Il

B Spezifikationen

Anschluss und Verdrahtung
w

Signal- - Ausgangs-
LE bezeichnung HLe zustand BB
EIN Die Signale /HWBB1 und /HWBB?2 funktionieren beide
CN8-8 normal.
Ausgang |EDM1 _ _ _
CN8-7 AUS Das Signal /HWBBL1, das Signal /HWBB?2 oder beide
funktionieren nicht normal.

Das EDM1-Signal hat folgende Kenndaten.

Beschreibung Merkmal Anmerkungen
Maximal zulassige Spannung 30vDC -
Max. Strom 50 mA DC -
a/leeilx&TNaler Spannungsabfall 1,0V Spannung zwischen EDM1+ und EDM1- bei 50 mA.
. R Die Zeit zwischen der /HWBB1- oder /HWBB2-
Maximale Verzogerung 20 ms Anderung und der EDM1-Anderung.
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.5.1 Bezeichnungen und Funktionen der Encodersignale (CN2)

3.5 Encoderanschluss

In diesem Kapitel finden Sie Bezeichnungen, Funktionen und Anschlussbeispiele der Encodersignale (CN2).

3.5.1 Bezeichnungen und Funktionen der Encodersignale (CN2)

In der nachfolgenden Tabelle finden Sie die Bezeichnungen und Funktionen der Encodersignale (CN2).

Signalbezeichnung Pin-Nr. Funktion
PG5V 1 Encoder-Spannungsversorgung +5 V
PGOV 2 Encoder-Spannungsversorgung 0 V
BAT (+)* 3 Batterie (+)
BAT (-)* 4 Batterie (-)
PS 5 Serielle Daten (+)
IPS 6 Serielle Daten (-)
Abschirmung Anschlussgehéuse -

*  Bei einem Inkrementalgeber sind diese Signale nicht erforderlich.

3.5.2 Encoder-Anschlussbeispiele

Die folgenden Abbildungen zeigen Anschlussbeispiele fir den Encoder, den SERVOPACK und die
ibergeordnete Steuerung.

(1) Inkrementalgeber

SERVOPACK Ubergeordnete Steuerung
2
CN1
Phase A 33 ), PAO ohase A
Inkrementalgeber \34) IPAG RY % ase
PhaseB 35/ PBO
*1 2 CN2 36, /PBO RO % Phase B
ps ) 5 Phase C 19 /), PCO
/PS & 20 ) /PCO RO %Phase c
Ausgang Leitungstreiber
SN75ALS174 oder vergleichbar N
PG5Y) 1
PGOVi 2
’
ov 16856 ov
Steckergehduse
(Gehzuse) Ab.geschirmteT @‘ Stecker- T
Leitung
L Geeigneter Leitungsempfanger: SN75ALS 175 oder MC3486

hergestellt von Texas
Instruments oder damit vergleichbar
R (Abschlusswiderstand): 220 bis 470 Q

x1. Die Stecker-Pin-Belegung ist je nach eingesetztem Servomotor unterschiedlich.

*2, - stellt geschirmte und paarweise verdrillte Leitungen dar.

‘v

,
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3.5 Encoderanschluss

(2) Absolutwert-Geber

Absolutwertgeber

*].

*2.

*3.

SERVOPACK Ubergeordnete Steuerung
2
PhaseA 33}, PAO
Ph
34 JPAO RE | >— fhase
Phase B
~__ 35) PBO Phase
e 2 D 367 /PBO "B >—5p
" nops )5 PhaseC = 19) PCO o
PSJ 6 209, /PCO RE | >— Phase
Ausgang Leitungstreiber
SN75ALS174 oder vergleichbar
1 CN1
PG5, 4 ], SEN +5V
PGOV:j 2
2),SG
1) SG l oV
BAT(+),) 3 21 ) BAT(+) .
BAT() ) 4 22 ), BAT(-) . Batterie*>
\\I/ Stecker- I
gehause

(Gehéause)

T | Stecker-
@ gehause
L

[ Geeigneter Leitungsempfanger: SN75ALS175 oder MC3486

hergestellt von Texas
Instruments oder damit vergleichbar
R (Abschlusswiderstand): 220 bis 470 Q

Die Stecker-Pin-Belegung ist je nach eingesetztem Servomotor unterschiedlich.

==,

: stellt geschirmte und paarweise verdrillte Leitungen dar.

Bei Verwendung eines Absolutwertgebers wird die Spannungsversorgung durch die Installation einer Encoderleitung
mit einem JUSP-BAO1-E-Batteriegehduse oder einer Batterie an der Uibergeordneten Steuerung hergestellt.

Anschluss und Verdrahtung
w
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.6.1 Anschluss von Bremswiderstanden

3.6 Anschluss von Bremswiderstanden

Wenn der eingebaute Bremswiderstand nicht ausreicht, schalten Sie wie nachstehend beschrieben einen
externen Bremswiderstand hinzu und stellen Sie die Leistung des Bremswiderstands ein (Pn600). Informa-
tionen zu Einschrankungen bei der Auswahl eines Bremswiderstandes finden Sie im Produktkatalog der 2~V

Serie (Nr.: KAEP S800000 42)

/\ WARNUNG

» Achten Sie darauf, dass der Bremswiderstand korrekt angeschlossen wird. SchlieBen Sie B1/ @ und B2
nicht kurz.

Anderenfalls kann es zu Branden oder Schaden am Bremswiderstand oder SERVOPACK kommen.

3.6.1 Anschluss von Bremswiderstanden
Nachfolgend finden Sie Anleitungen zum Anschluss der Bremswiderstande an SERVOPACKS.

(1) SERVOPACKS: Modell SGDV-R70F, -R90F, -2R1F, -2R8F, -R70A, -R90A, -1R6A,
-2R8A

SchlieRen Sie einen externen Bremswiderstand zwischen den Klemmen B1/® und B2 am SERVOPACK an.
Stellen Sie nach dem Anschluss eines Widerstands die entsprechende Leistung im Parameter Pn600 ein.
Weiterfiihrende Informationen zur Einstellung der Leistung von Bremswiderstanden finden Sie im Kapitel
3.6.2 Einstellung der Leistung des Bremswiderstands.

VergroRerte Ansicht

U O
1 | OO
B @D
B )]

(=]n]
o1 UD
o2 O
a0

(2) SERVOPACKS: Modell SGDV-3R8A, -5R5A, -7R6A, -120A, -180A, -200A, -330A,
-1R9D, -3R5D, -5R4D, -8R4D, -120D, -170D

Trennen Sie die Leitung zwischen den Klemmen B2 und B3 des SERVOPACKS, und schlielen Sie einen
externen Bremswiderstand an die Klemmen B1/® und B2 an. Nach dem Anschluss des Widerstands stellen
Sie die Leistung ein. Weiterfuhrende Informationen zur Einstellung der Leistung von Bremswiderstdnden
finden Sie im Kapitel 3.6.2 Einstellung der Leistung des Bremswiderstands.

Anmerkung: Achten Sie darauf, dass die Aderlitze zwischen den Klemmen B2 und B3 entfernt wird.

VergréRerte Ansicht
| OO0

B(1{_ D
B2l O
83 | @O

o1 Ulj
o2 O
v || @0

AL |J7 i M|
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3.6 Anschluss von Bremswiderstanden

370D

Bei diesen Modellen ist kein eingebauter Bremswiderstand vorhanden, daher ist ein externer Bremswiderstand

erforderlich. Die Bremswiderstandseinheiten sind wie folgt:

Anmerkung: Die Bremswiderstandseinheit besteht aus mehreren Widerstdnden.

(3) SERVOPACKS: Modell SGDV-470A, -550A, -590A, -780A, -210D, -260D, -280D, -

Netz-

Geeignetes

Geeignete

anschluss- | SERVOPACK Modell | Bremswider- W'd?g)tand Spezifikationen

versorgung SGDV- standseinheit

470A JUSP-RAO4-E 6,25 Vier 25-Q Widersténde (220 W) sind
Dreiphasig parallel geschaltet.
200V 550A, 590A, 780A JUSP-RAOQ5-E 3,13 Acht 25-Q-Widerstande (220 W) sind

parallel geschaltet.

210D, 260D JUSP-RA18-E 18 Zwei Reihen mit je zwei 18-Q -Wider-
Dreiphasig stdnden (220 W) sind parallel geschaltet.
400V 280D, 370D JUSP-RA19-E 14,25 | Vier Reihen mit je zwei 28,5-Q -Wider-

stdnden (220 W) sind parallel geschaltet.

Schliefen Sie die Klemmen B1/@® und B2 des SERVOPACK an die Klemmen R1 und R2 der Bremswider-

standseinheit

Behalten Sie bei Verwendung einer Bremswiderstandseinheit die Werkseinstellung des Parameters Pn600 bei.
Stellen Sie bei Verwendung eines externen Bremswiderstandes von einem anderen Hersteller als YASKAWA

an.

den Parameter Pn600 ein.

Bremswiderstandseinheit
JUSP-RAOO-E

b

£33N

[E3E3

i
LA
T
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R332

. SERVOPACK
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®
BY®
®
@ [T T g ] e @
@ﬁrégo%
I SIS IEl
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.6.2 Einstellung der Leistung des Bremswiderstands

3.6.2 Einstellung der Leistung des Bremswiderstands

Stellen Sie bei Verwendung eines externen Bremswiderstandes Pn600 so ein, dass die Leistung des Brems-
widerstandes der Widerstandsleistung entspricht.

/\ WARNUNG

« Wenn der Parameter Pn600 bei Anschluss eines externen Bremswiderstands auf 0 eingestellt ist, wird der
Alarm ,Regenerative Uberlast (A.320) gegebenenfalls nicht erkannt. Wenn dieser Alarm nicht korrekt
erkannt wird, kann der externe Bremswiderstand beschadigt werden oder es kann zu Verletzungen oder
Branden kommen.

Leistung des Bremswiderstands [Drehzahl | [Position | [Drehmoment] )
Einordnung
Pn600 Einstellbereich Einheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis Leistung des .
SERVOPACKS 10W 0 Sofort Inbetriebnahme

Achten Sie darauf, die Leistung des Bremswiderstandes auf einen Wert einzustellen (Pn600), welcher der
zuléssigen Kapazitat des verwendeten externen Bremswiderstandes entspricht.

Anmerkung 1.Wenn fiir Pn600 nicht der optimale Wert eingestellt wird, kommt es zum Alarm A.320.
2.Bei der Werkseinstellung ,,0* wird der eingebaute Widerstand des SERVOPACK verwendet.

Der eingestellte Wert variiert je nach Art der Kilhlung des externen Bremswiderstands:

« Bei natiirlicher Konvektionskiihlung: Stellen Sie den Wert auf maximal 20 % der Kapazitét des installierten
Bremswiderstands (W) ein.
* Bei Zwangskonvektionskiihlung: Stellen Sie den Wert auf maximal 50 % der Kapazitat des installierten
Bremswiderstands (W) ein.
Beispiel: Stellen Sie 20 W (100 W x 20 %) ein, wenn Sie den externen 100-W-Bremswiderstand mit natiir-
licher Konvektionskihlung verwenden:
Pn600 = 2 (Einheit: 10 W)

standstemperatur auf Werte zwischen 200 °C und 300 °C an. Die Widerstdnde mus-
sen bei oder unterhalb der Nennwerte eingesetzt werden. Uberpriifen Sie anhand der
WICHTIG Herstellerangaben die Lastkennlinien der Widerstande.
« Verwenden Sie aus Sicherheitsgriinden externe Bremswiderstédnde mit
Thermoschaltern.

0 « Wenn externe Bremswiderstéande bei Nennlast eingesetzt werden, steigt die Wider-




3.7 Storunterdriickung und MafRnahmen zur Unterdriickung von Oberwellen

3.7

3.7.1

Storunterdrickung und MalRnahmen zur Unterdriickung von
Oberwellen

In diesem Kapitel wird die Verdrahtung fur die Stérunterdriickung und die DC-Drossel zur Unterdrickung
von Oberwellen beschrieben.

Verdrahtung fur die Stérunterdriickung

zur Verhinderung von EMV-Stérungen.

Im Netzstromkreis des SERVOPACKS werden sehr schnelle Schaltelemente ein-
WICHTIG gesetzt. In Peripheriegeraten kénnen Beeintréachtigungen durch Schaltrauschen
auftreten. Soll die Anlage in der N&he von Wohngeb&uden eingesetzt werden oder
falls Hochfrequenzstérungen ein Problem darstellen, treffen Sie Malinahmen zu
Storunterdriickung.

Wenn Installationsbedingungen entsprechend der EMV-Richtlinie zu erfillen sind,
finden Sie entsprechende Informationen im Kapitel2.4 EMV-Installationsbedingungen
im Benutzerhandbuch der 2~V Serie, Inbetriebnahme, Rotatorischer Motor (Nr.: SIEP
S800000 43).

o » Weil der SERVOPACK als Industriegerat ausgelegt ist, enthalt er keine Mechanismen

Im SERVOPACK werden Mikroprozessoren eingesetzt. Es kdnnen daher Beeintrachtigungen durch das
Schaltrauschen von Peripheriegeraten auftreten.

Um zu verhindern, dass es durch vom SERVOPACK oder den Peripheriegeraten ausgehende EMV-Stérungen
zu Fehlfunktionen eines dieser Gerate kommt, wenden Sie gegebenenfalls die folgenden Vorkehrungen gegen
EMV-Storungen an.

« Halten Sie die Verdrahtung zwischen Controller und SERVOPACK so kurz wie mdglich. Positionieren Sie
den EMV-Filter so nahe wie mdglich am SERVOPACK.

« Installieren Sie immer einen Uberspannungsschutz in den Relais-, Magnet- und Einschaltspulen.

« Die Netzleitungen und die E/A-Signalleitungen diirfen nicht in demselben Leitungskanal verlegt werden.
Halten Sie einen Mindestabstand von 30 cm zwischen den Netzspannungsleitungen und den E/A-Signallei-
tungen ein.

« Teilen Sie die Spannungsversorgung nicht mit einem ElektroschweiRgerét oder einer Elektroerosionsma-
schine. Wenn sich der SERVOPACK in der Nahe einer Hochfrequenzquelle befindet, installieren Sie am
Eingangsende der Netzspannungsleitungen und der Steuerspannungsleitungen ein Netzfilter. Informationen
zur Verdrahtung des Netzfilters finden Sie nachfolgend unter (1) Netzfilter.

« Nehmen Sie eine den Vorschriften entsprechende Erdung vor. Informationen zur Erdung finden Sie unter
(2) VorschriftsgemaRe Erdung.

Anschluss und Verdrahtung
w

3-43



3 Anschluss und Verdrahtung

3.7.1 Verdrahtung fir die Stérunterdriickung

(1) Netzfilter

Der SERVOPACK verfligt Giber einen eingebauten Mikroprozessor (CPU), deshalb muss er durch den Einbau
eines Netzfilters an der richtigen Stelle so weit wie méglich vor externen Stérungen geschiitzt werden.

Nachfolgend ist ein Verdrahtungsbeispiel fur die Stérunterdriickung abgebildet.
—_—-—— - — - —_— — — .
SERVOPACK

Servomotor

Netzfilter ~ *3

200 VAC

2,0 mm
min.

e Betriebs- [
Relaisabfolge

$- - - - -|- - & Signalerzeugungs-
kreis (nicht enthalten)

111

AN S

|
| Netz{ DC-
filter Span-

- 4+ — — — — -

(Masseplatte)
Masse: Masse an eine unabhangige Masse

«1. Furan die Erdungsplatte angeschlossene Erdleiter verwenden Sie einen dicken Draht mit einer Starke von mindes-
tens 2,0 mm? (vorzugsweise Kupfer-Drahtgeflecht).

*2. iDies sollten paarweise verdrillte Leitungen sein.

*3.  Bei Verwendung eines Netzfilters befolgen Sie die Sicherheitsvorkehrungen unter 3.7.2 Sicherheitsvorkehrungen
beim AnschlieRen des Netzfilters.

(2) Vorschriftsgeméal3e Erdung
Ergreifen Sie folgende Erdungsmafnahmen, um eine durch EMV-Stérungen verursachte Fehlfunktion zu
vermeiden.

B Erdung des Motorgehauses

Verbinden Sie immer die Motormasse-Klemme FG mit dem Erdungsanschluss @ des SERVOPACKS.
Vergessen Sie nicht, auch den Masseanschluss & zu erden.

Wird der Servomotor tiber die Maschine geerdet, flie3t durch Servomotor-Streukapazitat ein Schaltrauschen
verursachender Strom durch die SERVOPACK-Netzleitung. Die oben beschriebene Erdung ist erforderlich,
um die negativen Auswirkungen von Schaltrauschen zu vermeiden.

B EMV-Stérungen auf der E/A-Signalleitung

Bei EMV-Storungen auf der E/A-Signalleitung erden Sie die 0-V-Leitung (SG) der E/A-Signalleitung. Wenn
die Netzleitung des Servomotors in metallischen Leitungskanalen verlegt ist, erden Sie den Leitungskanal und
seine Anschlussdose. Alle Erdungen diirfen nur an einem Punkt vorgenommen werden.
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3.7 Storunterdriickung und MafRnahmen zur Unterdriickung von Oberwellen

3.7.2 Sicherheitsvorkehrungen beim Anschliel3en des Netzfilters

(1)

(2)

Dieses Kapitel beschreibt die Sicherheitsvorkehrungen bei der Installation eines Netzfilters.

Netzfilter fir die Spannungsversorgung der Bremse

Verwenden Sie fur Servomotoren mit 400 W oder weniger beim Spannungseingang der Haltebremse die
folgenden Netzfilter.

MODELL: FN2070-6/07 (Hersteller: SCHAFFNER Electronic)

Sicherheitsvorkehrungen bei der Verwendung von Netzfiltern

Bitte beachten Sie immer die folgenden Installations- und Verdrahtungsanweisungen.

D

WICHTIG

Einige Netzfilter haben grof3e Ableitstrome. Die Groé3e des Ableitstroms ist auch von den
getroffenen Erdungsmafnahmen abhéngig. Gegebenenfalls verwenden Sie einen ent-
sprechenden Ableitstromdetektor oder einen Erdschlussstromschalter unter Berticksich-
tigung der getroffenen Erdungsmaflnahmen und des Netzfilter-Ableitstroms. Detaillierte
Informationen erhalten Sie vom Hersteller des NetZzfilters.

Verlegen Sie Eingangs- und Ausgangsleitungen nicht im selben Leitungskanal und nicht gebiindelt.

Falsch Richtig
ii'
—] Netz- |1} = L Netz-
— filter filter
/77 Y
Erdungsplatte Erdungsplatte
1 —] Netz- i, "L Netz- [9]
7] filter filter
/77 N /77
Erdungsplatte Erdungsplatte
Trennen Sie diese Schaltkreise

Trennen Sie den Netzfilter-Erdleiter von den Ausgangsleitungen.

Verlegen Sie die Erdungsleitung des Netzfilters, Ausgangsleitungen und andere Signalleitungen
nicht zusammen oder im selben Leitungskanal.

Falsch

Richtig

q

/77

Erdungsplatte

— filter ] T filter

T— Netz- A

Die Masseleitung
= kann in der N&he von
Eingangsleitungen
liegen.

/777
Erdungsplatte

Anschluss und Verdrahtung
w
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3 Anschluss und Verdrahtung

3.7.3 Anschluss einer DC-Drossel zur Unterdriickung von Oberwellen.

Verbinden Sie den Netzfilter-Erdleiter direkt mit der Erdungsplatine.
Verbinden Sie den NetZzfilter-Erdleiter nicht mit anderen Erdleitern.

Falsch Richtig
T Netz- —* T Netz- —*
— fiter [—» — filter —»
SERVOPACK  SERVOPACK SERVOPACK  SERVOPACK
D 1D = g | &
-}fgeschirmte
Masseleitung
/77 /7
Erdungsplatte Erdungsplatte

Wenn ein Netzfilter in einem Schaltschrank angeordnet ist, verbinden Sie den Netzfilter-Erdleiter
und die Erdleiter anderer Gerate innerhalb des Schaltschranks zuerst mit der Erdungsplatte fur den
Schaltschrank, und erden Sie die Platten anschliel3end.

! Schaltschrank !
SERVOPACK
Netz- [
i Gy
— filter kgl @
SERVOPACK
o o
; piS)
Masse —
Erdungsplatte

3.7.3 Anschluss einer DC-Drossel zur Unterdrtickung von Oberwellen.

Der SERVOPACK verfligt Uber nach Bedarf verwendbare Anschlussklemmen zur Unterdriickung von Ober-
wellen der Spannungsversorgung. Siehe Produktkatalog der 2V Serie (Nr.: KAEP S800000 42) zu Sicher-
heitsvorkehrungen bei der Auswahl einer AC- oder DC-Drossel und zu deren Spezifikationen.

Schlielen Sie eine Drossel wie im nachfolgenden Diagramm abgebildet an.

SERVOPACK mit einer Eingangsspannung von | SERVOPACK mit einer Eingangsspannung von

100 V AC 200/400 V AC
Spannungs- SERVOPACK SERVOPACK
versorgung AC-Drossel DC-Drossel
L2 02

Anmerkung 1. Die Anschlussklemmen fiir DC-Drossel o1 und o2 sind bei Lieferung kurzgeschlossen. Entfernen Sie
die Leitung flr den Kurzschluss und schlieen Sie eine DC-Drossel an.
. Drosseln sind nicht im Lieferumfang enthalten. (Separat zu beziehen.)
3. An SERVOPACKS mit einem Spannungseingang von 100 V ist der Anschluss einer DC-Drossel nicht
moglich.

N
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4 Testbetrieb

4.1

(1)

(2)

4.2

Inspektionen und Prifungen vor dem Testbetrieb

Um einen sicheren und ordnungsgemaien Testbetrieb zu gewahrleisten, tberpriifen Sie die folgenden Punkte,
bevor Sie mit dem Testbetrieb beginnen.

Servomotoren

Prifen Sie folgende Punkte, und ergreifen Sie im Falle eines Fehlers geeignete Malinahmen, bevor Sie mit
dem Testbetrieb beginnen.

« Sind alle Verdrahtungen und Anschliisse richtig?
« Sind alle Muttern und Bolzen fest angezogen?
» Bei einem Servomotor mit Oldichtung: Ist die Dichtung unbeschadigt und ist der Servomotor geschmiert?

Anmerkung: Soll ein Testbetrieb mit einem Servomotor durchgefiihrt werden, der langere Zeit gelagert wurde, filhren Sie
die Inspektionen gemaR den in Kapitel 1.7 Inspektion und Wartung beschriebenen Verfahren durch.

SERVOPACKSs

Prifen Sie folgende Punkte, und ergreifen Sie im Falle eines Fehlers geeignete Mallnahmen, bevor Sie mit
dem Testbetrieb beginnen.

« Sind alle Verdrahtungen und Anschliisse richtig?
» Wird der SERVOPACK mit der richtigen Spannung versorgt?

Testbetrieb fur Servomotor ohne Last

Informationen zum Testbetrieb des Servomotors ohne Last finden Sie im Benutzerhandbuch zur 3~V Serie,
Inbetriebnahme, Rotatorischer Motor (Nr.: SIEP S800000 43).



4.3 Testbetrieb fur Servomotor ohne Last mit Sollwertvorgaben von der Ubergeordneten Steuerung

Testbetrieb fir Servomotor ohne Last mit Sollwertvorgaben
von der Ubergeordneten Steuerung

Vor einem Testbetrieb des Servomotors ohne Last mit Sollwertvorgaben von der tibergeordneten Steuerung
prifen Sie bitte die folgenden Punkte.

« Prufen Sie die richtige Einstellung der Sollwertvorgaben fir den Servomotorbetrieb sowie der E/A-Signale,
die die Ubergeordnete Steuerung an den SERVOPACK sendet.

« Prufen Sie die Leitungen zwischen der (ibergeordneten Steuerung und dem SERVOPACK sowie die Pola-
ritdt der Leitungen

« Prufen Sie alle Betriebseinstellungen fiir den SERVOPACK.
Gehen Sie flr den Testbetrieb wie folgt vor.

Bestatigen Sie die zu priifenden Punkte und
Vorsichtsmaflinahmen vor der Durchfiihrung des
Testbetriebs. Siehe 4.1 Inspektion und Priifung
vor dem Testbetrieb.

I
I
I
I
I
I
I
I
I

Vorbereitungen i

Uberpriifen Sie Anschluss und Status der
Eingangssignal-Schaltkreise.

Siehe 4.4.1 Priifung von Anschluss und
Status der Eingangssignal-Schaltkreise.

____________________________________

Testbetrieb mit Drehzahlregelung Testbetrieb mit Positionsregelung

|

:

| Siehe 4.4.2 Testbetrieb mit Siehe 4.4.4 Testbetrieb mit
! Drehzahlregelung. Positionsregelung.
I

I

I

:

Testbetrieb Positionsregelung mit bergeordneter Steuerung
in jeder Regelung Siehe 4.4.3 Testbetrieb mit Positionsregelung durch
i die libergeordnete Steuerung bei Verwendung des
SERVOPACKs zur Drehzahlregelung.

Testbetrieb
E

D O Vi
2 e e e \
I
! v v

Testbetrieb

Fahren Sie den Testbetrieb des Servomotors mit der Maschine aus.

in Verbindung Siehe 4.5 Testbetrieb mit an die Maschine angeschlossenem Servomotor.

mit der Maschine

___________________________________________________________

Aktueller Betrieb

Anmerkung: Informationen zum Testbetrieb eines Servomotors mit Bremse finden sie im Kapitel 4.5 Testbetrieb des Ser-
vomotors mit Bremse.
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4 Testbetrieb

/\ VORSICHT

Vor dem Testbetrieb des Servomotors im Alleinbetrieb mit Sollwertvorgaben von der Gibergeordneten Steue-
rung achten Sie zur Vermeidung von Unféllen darauf, dass der Servomotor ohne Last lauft (d. h. ohne Kupp-
lung und Riemen).

=
Zur Spannungs- *[ ‘mu i CN1
versorgung El'=§ Zur Ubergeordneten Steuerung
—
ar W Befestigen Sie den Motorflansch

an der Maschine, verbinden Sie
jedoch die Motorwelle nicht mit
der Lastwelle.




4.3 Testbetrieb fur Servomotor ohne Last mit Sollwertvorgaben von der Ubergeordneten Steuerung

4.3.1 Prifung von Anschluss und Zustand der Eingangssignale
Vor dem Testbetrieb des Servomotors mit Drehzahl- und Positionsregelungs-Vorgaben von der tberge-
ordneten Steuerung prifen Sie die Punkte in Schritt 1.
Priifen Sie wie folgt den Anschluss und den Zustand der Eingangssignale
Schritt Vorgehensweise Weitere Informationen

SchlieRen Sie die erforderlichen Eingangssignale an den Stecker fiir die E/A-Signale an,

wobei die folgenden Bedingungen gelten.

« Es muss ein Eingang fiir das Signal Servo EIN (/S-ON) vorhanden sein.

« Die Eingangssignale Vorwartslauf gesperrt (P-OT) und Rickwartslauf gesperrt (N-OT)
missen EIN sein (L-Pegel - niedrig) (d. h., der Servomotor muss im Vorwarts- und im
Ruckwartslauf arbeiten kdnnen).

Einstellungen: CN1-42 und CN1-43 miissen EIN sein (L-Pegel - niedrig) oder fur Pn50A.3 und
Pn50B.0 muss 8 eingestellt sein, um die Vorwérts- und Rickwartslaufsperre zu deaktivieren.

Beachten Sie die folgenden
Anschlussdiagramme.

3.2.3 Beispiel flir E/A-Signal-
schaltungen bei der Drehzahl-
regelung

3.2.4 Beispiel flr Signalschal-
tungen bei der Positions-
regelung

3.2.5 Beispiel fur E/A-Signal-
schaltungen bei der
Drehmomentregelung

1

Anmerkung:

« Stellen Sie nach dem Ende des Testbetriebs wieder die urspriinglichen Einstellungen her.

« Achten Sie darauf, dass kein Sollwerteingang anliegt.

« Falls fir Pn002.2 der Wert 1 eingestellt ist, kann der Absolutwertgeber voriibergehend als | 5.9 Absolutwertgeber
Inkrementalgeber verwendet werden, sodass der Testbetrieb des Servomotors ohne Fn008- | 5.11 Sicherheitsfunktion
und SEN-Signal-Einstellungen moglich ist. 3.2.2 Sicherheitsfunktions-

Bei Verwendung der Sicherheitsfunktion schlieBen Sie eine Sicherheitsfunktions-Vorrichtung | Signale (CN8): Bezeichnungen

an CN8 an. und Funktionen

Informationen zur Anschlussmethode finden Sie unter (1) Anschluss einer Sicherheitsfunk-

tions-Vorrichtung.

2 Verbinden Sie den Stecker der uibergeordneten Steuerung mit dem E/A-Signal-Stecker (CN1).
Schalten Sie die Spannungsversorgung des SERVOPACK ein und achten Sie darauf, dass auf
dem Display der eingebauten Bedieneinheit die folgende Anzeige erscheint.
— -
P =]
_ _ _ _ _ _ _ _ 8.4 Uberwachen von

Prufen Sie das Eingangssignal mit dem Eingangssignalmonitor (Un005) der eingebauten Eingangssignalen

Bedieneinheit. Wenn die Anzeige nicht der nachfolgenden Darstellung entspricht, korrigieren |3 31 Eingangssignalzuord-

Sie die Eingangssignaleinstellung. nungen

nnni Il
1 Il
Eingangssignal LED Anzeige
3

P-OT /P-CON
N-OTﬂ E/S-ON
I

Oben leuchtet, wenn Eingangs-
I i <— signal auf hohem Pegel ist.
I.' ! { ! I <«— Unten leuchtet, wenn Eingangs-
'|‘_ signal auf niedrigem Pegel ist.
L /ALM-RST
/P-CL

IN-CL
—— SEN

Anmerkung:

< Bei Verwendung eines Absolutwertgebers schalten Sie das SEN-Signal ein. Bei einem
Eingang nur des Signals Servo EIN (/S-ON) schaltet sich der Servomotor nicht ein.

« Wenn das SEN-Signal Uiber die Monitoranzeige geprift wird, leuchtet der obere Bereich
der LED auf, da das Signal im EIN-Zustand auf dem H-Pegel (hoch) liegt.

« Die Priifung der Eingangssignale ist auch mit der Verdrahtungspriiffunktion von
SigmaWin+ mdglich.

Testbetrieb

E
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4 Testbetrieb

4.3.1 Prifung von Anschluss und Zustand der Eingangssignale

(cont'd)
Schritt Vorgehensweise Weitere Informationen
Veranlassen Sie den Eingang des /S-ON-Signals und achten Sie dann darauf, dass auf dem
Display der eingebauten Bedieneinheit die folgende Anzeige erscheint.
4 S|, (NN 10.1 Alarmanzeigen
Bei Auftreten eines Alarms beheben Sie die Ursache entsprechend den Angaben in 10.1 Alar-
manzeigen. Wird die Ursache des Alarms nicht behoben, ist ein Eingang des Signals Servo
EIN nicht mdglich, und der Servomotor lasst sich nicht einschalten.
Hiermit sind alle Vorbereitungen fiir den Testbetrieb abgeschlossen. Filhren Sie den Test- 4.3.2 Testbetrieb mit Drehzahl-

betrieb flr jedes der Regelungsverfahren durch. regelung

4.3.3 Testbetrieb mit Positions-
regelung durch die (iberge-

5 ordnete Steuerung mit
Verwendung des SERVO-
PACKs zur Drehzahlregelung
4.3.4 Testbetrieb mit Positions-
regelung

(1) Anschluss einer Sicherheitsfunktions-Vorrichtung

Gehen Sie beim Anschluss einer Sicherheitsfunktions-Vorrichtung wie folgt vor.

1. Entfernen Sie den Multistecker fiir den Anschluss des Servomotors; driicken Sie zum Lésen
auf die Verriegelung.
SERVOPACKS:
SGDV-R70F, -R90F, -2R1F, -R70A, -R90A, -1R6A, -2R8A, -1R9D, -3R5D, -5R4D
Bei hier nicht aufgefiihrten SERVOPACK Modellen ist ein Abziehen des Multisteckers fur den
Anschluss des Servomotors nicht erforderlich. Fahren Sie mit Schritt 2 fort.

I

””'ﬂun

N
=1 ||
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= 2.Entfernen Sie den Multistecker

fur den Anschluss des
Servomotors; driicken Sie zum
Ldésen auf die Verriegelung.

1. Driuicken Sie diey
Verriegelung.

Verriegelung \/

Multistecker fur den
Anschluss des
Servomotors



4.3 Testbetrieb fur Servomotor ohne Last mit Sollwertvorgaben von der tbergeordneten Steuerung

4.3.2

2. Schieben Sie die Verriegelung des Briickensteckers der Sicherheitsfunktion in Richtung des

SERVOPACKS, um die Sperre zu I6sen und den Sicherheits-Briickenstecker zu entfernen.

1. Schieben Sie die Verriegelung
in Richtung des SERVOPACKS.

VergroRerte Ansicht

Verriegelung Sicherheitsfunktions- 2- Schieben Sie die Verriegelung des
briickenstecker Brickensteckers der Sicherheits-

funktion in Richtung des
SERVOPACKS, um den
Sicherheits-Briickenstecker
zu entfernen.

Anmerkung: Beim Versuch, den noch nicht entsperrten Sicherheits-Briickenstecker zu entfernen, kann dieser beschadigt
werden.

3. SchlieRen Sie eine Sicherheitsfunktions-Vorrichtung an CN8 an.

Anmerkung: Verwenden Sie den SERVOPACK fiir den Fall, dass Sie die Sicherheitsfunktion nicht verwenden, mit
angeschlossenem Sicherheits-Briickenstecker (JZSP-CVHO05-E, als Zubehor mitgeliefert) in CN8. Wird der
SERVOPACK ohne den in CN8 gesteckten Sicherheits-Briickenstecker verwendet, wird der Motor nicht
bestromt und es wird kein Drehmoment erzeugt. In diesem Fall erscheint auf der eingebauten Bedieneinheit
oder der digitalen Bedieneinheit die Anzeige ,,Hbb".

Testbetrieb mit Drehzahlregelung

Zum Testbetrieb mit Drehzahlregelung gehen Sie wie folgt vor Voraussetzung fur die angegebenen Schritte
ist eine Eingangssignalverdrahtung fur die Drehzahlregelung gemalR 4.3.1 Prifung von Anschluss und
Zustand der Eingangssignale.

Schritt Vorgehensweise Weitere Informationen

3.2.3 Beispiel fir E/A-
Signalschaltungen bei der
Drehzahlregelung

Priifen Sie erneut die Spannungsversorgung und die Eingangssignalschaltungen,
und schalten Sie die Spannung fir die Steuerung des SERVOPACK ein.

5.3.1 Grundeinstellungen

2 Stellen Sie die Eingangsverstarkung fiir den Drehzahlsollwert ein (Pn300). fiir die Drehzahlregelung

3 Schalten Sie die Netzspannungsversorgung des SERVOPACK ein. -

Priifen Sie, ob der Eingang fiir den Drehzahlsollwert (die Spannung zwischen V-
REF und SG) 0 V betréagt und schalten Sie das Signal Servo EIN (/S-ON) ein.

4 | Anmerkung: Wenn sich der Servomotor mit dem Drehzahlsollwerteingang auf
einem Pegel von 0 V sehr langsam dreht, stellen Sie den Sollwert-Off-
set so ein, dass der Servomotor sich nicht mehr dreht.

Erhdhen Sie allméhlich die Spannung des Drehzahlsollwert-Eingangs (d. h. die
5 Spannung zwischen V-REF und SG).
Anmerkung: Die Werkseinstellung ist 6 V bei Nenndrehzahl.

Testbetrieb

5.3.2 Sollwert-Offset-
Einstellung

E

5.3.1 Grundeinstellungen
fur die Drehzahlregelung

8.1 Liste der
Monitoranzeigen

8.1 Liste der
Monitoranzeigen

6 Prufen Sie den Drehzahlsollwert tiber die Monitoranzeige (Un001).

7 Priifen Sie die Motordrehzahl mit Hilfe der Monitoranzeige (Un000).

8 Priifen Sie, dass die Werte in Schritt 6 und Schritt 7 (Un001 und Un00O) einander )
entsprechen.

Priifen Sie die Motordrehrichtung.

9 Anmerkung: Angaben zum Umschalten der Motordrehrichtung ohne Verdnderung |5.2.2 Drehrichtung des

der Polaritat des analogen Drehzahlsollwerts finden Sie in 5.2.2 Servomotors

Drehrichtung des Servomotors
10 | Stellen Sie den Eingang fur den Drehzahlsollwert wieder auf 0 V ein. -
11 | Schalten Sie das Signal Servo EIN (/S-ON) AUS. -

4-7
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4 Testbetrieb

4.3.3 Testbetrieb mit Positionsregelung durch die Gibergeordnete Steuerung mit Verwendung des SERVOPACKS zur Drehzahlregelung

4.3.3

Testbetrieb mit Positionsregelung durch die Gbergeordnete Steuerung mit

Verwendung des SERVOPACKS zur Drehzahlregelung

Fur den Betrieb des SERVOPACK mit Drehzahlregelung bei Positionsregelung durch die tibergeordnete Steu-
erung prifen Sie nach Abschluss des in 4.3.2 Testbetrieb mit Drehzahlregelung erlauterten Testbetriebs die
Funktion des Servomotors.

Schritt

Vorgehensweise

Weitere Informationen

Priifen Sie erneut die Spannungsversorgung und die Eingangssignalschaltungen,

3.2.3 Beispiel fir E/A-

1 und schalten Sie die Spannung fur die Steuerung des SERVOPACK ein. g?enhigﬁ?gg:{]ugrf; bei der
2 Stellen Sie die Eingangsverstarkung fiir den Drehzahlsollwert ein (Pn300). fsl'ﬁ.é-ieegl;:f?ze;f?f::éltglﬂgzn
3 Stellen Sie die Encoder-Ausgangsimpulse ein (Pn212). Er?a?) dg;?;tje;él;rr]]%;?nrwpuls
4 Schalten Sie die Netzspannungsversorgung des SERVOPACK ein. -
Prifen Sie, ob der Eingang fur den Drehzahlsollwert (die Spannung zwischen
V-REF und SG) 0 V betrdgt und schalten Sie das Signal Servo EIN (/S-ON) ein. 53.2 Sollwert-Offset-
5 Anmerkung: Wenn sich der Servomotor mit dem Drehzahlsollwerteingang auf E'in'stellung
einem Pegel von 0 V sehr langsam dreht, stellen Sie den Sollwert-
Offset so ein, dass der Servomotor sich nicht mehr dreht.
Zur Priifung der Servomotordrehzahl geben Sie durch die ibergeordnete Steuerung
einen konstanten Drehzahlsollwert (geringe Drehzahl) vor.
6 Beispiel: Achten Sie per Sichtpriifung darauf, dass der Servomotor sich bei einem | 8.1 Liste der
Drehzahlsollwert von 60 mint einmal in der Sekunde dreht. Monitoranzeigen
Anmerkung: Stimmt die Drehzahl des Servomotors nicht, prifen Sie die
Sollwertvorgabe durch die iibergeordnete Steuerung.
Zur Priifung der Servomotordrehung geben Sie durch die tibergeordnete Steuerung
einen einfachen Positionssollwert vor.
Beispiel: Geben Sie einen Sollwert vor, der einer einmaligen Umdrehung des Ser-
7 vomotors entspricht. Zur Kontrolle, ob der Servomotor tatséchlich eine | 8.1 Liste der

einmalige Umdrehung durchgefihrt hat, nehmen Sie eine Sichtprifung
vor oder priifen Sie den Drehwinkel 1 (Un003 [Impuls])
Anmerkung: Hat sich der Servomotor nicht korrekt gedreht, prifen Sie die
Sollwertvorgabe durch die tibergeordnete Steuerung.

Monitoranzeigen

Stellen Sie den Eingang fiir den Drehzahlsollwert wieder auf 0 V ein.

Schalten Sie das Signal Servo EIN (/S-ON) AUS.




4.3 Testbetrieb fur Servomotor ohne Last mit Sollwertvorgaben von der tbergeordneten Steuerung

4.3.4

Testbetrieb mit Positionsregelung

Zum Testbetrieb mit Positionsregelung gehen Sie wie folgt vor Voraussetzung fiir die angegebenen Schritte
ist eine Eingangssignalverdrahtung fur die Positionsregelung gemaf 4.3.1 Priifung von Anschluss und Zustand der
Eingangssignale.

Schritt

Vorgehensweise Weitere Informationen

3.2.4 Beispiel fur
Signalschaltungen bei der
Positionsregelung

Priifen Sie erneut die Spannungsversorgung und die Eingangssignalschaltungen,
und schalten Sie die Spannung fiir die Steuerung des SERVOPACK ein.

Stellen Sie mit Pn200.0 die Form des Sollwertimpulses entsprechend der Sollwert- | 5.4.1 Grundeinstellungen
Ausgangsimpulsform der (ibergeordneten Steuerung ein. fur die Positionsregelung

Stellen Sie die Sollwerteinheit ein, und stellen Sie anschliefend das elektronische
Getriebelibersetzungsverhéltnis entsprechend der (ibergeordneten Steuerung ein. | 5.4.4 Elektronisches
Das elektronische Getriebelbersetzungsverhéltnis wird mit Pn20E und Pn210 Getriebe

eingestellt.

Schalten Sie die Netzspannungsversorgung des SERVOPACK ein. -

Schalten Sie das Signal Servo EIN (/S-ON) ein. -

Lassen Sie die Ubergeordnete Steuerung einen Sollwertimpuls fiir eine einfach
nachprufbare Anzahl von Umdrehungen (z. B. eine Umdrehung) ausgeben.
Anmerkung: Aus Sicherheitsgriinden ist der Sollwert so zu wéhlen, dass die

Motordrehzahl ca. 100 min™t betrégt.

Kontrollieren Sie die Anzahl der Eingangsimpulse fiir den SERVOPACK anhand
der Verénderungen im Monitor fur Sollwertimpulseingdnge vor und nach der
Sollwertvorgabe.

Die Eingangssollwertimpulse lassen sich mit Un00C kontrollieren.

Kontrollieren Sie die tatsdchliche Anzahl der Motorumdrehungen anhand der Ver-
anderungen im Monitor fir die Istwertimpulse vor und nach der Sollwertvorgabe. -
Die Istwertimpulse lassen sich mit Un00C kontrollieren.

Achten Sie darauf, dass die Schritte 7 und 8 der folgenden Formel entsprechen.
Un00D = Un00C x (Pn20E/Pn210)

10

Kontrollieren Sie, ob der Servomotor sich in der durch den Sollwert vorgegebenen
Richtung dreht.
Anmerkung: Informationen zum Umschalten der Drehrichtung des Motors finden | 5.2.2 Drehrichtung des
Sie im Kapitel 5.2.2 Drehrichtung des Servomotors. Servomotors

11

Lassen Sie die ubergeordnete Steuerung einen Sollwertimpuls fir eine relativ
groBRe Anzahl an Motorumdrehungen ausgeben, so dass sich der Servomotor mit -
konstanter Drehzahl dreht.

12

Kontrollieren Sie mit dem Monitor fir Drehzahl-Sollwertimpulseingdnge die Anzahl der Drehzahl-Sollwer-
timpulseingdnge am SERVOPACK (minY).
Die Drehzahl-Sollwertimpulseingénge lassen sich mit Un007 kontrollieren.
Anmerkung: Den Un007-Wert erhalten Sie mit der folgenden Formel (sofern das Modell einen 20-Bit-Enco-
der verwendet).

Pn20E N 1
IPn210 | I220(:1048576)I

Un007 = Drehzahl-Sollwertimpulseingang [Impulse/s] x 60 x
L ]
Drehzahl-Sollwertimpulseingang Elektronisches ~ Encoder-
Getriebetiber- impuls
setzungsverhiltnis:

13

Kontrollieren Sie die Motordrehzahl (min). Die Motordrehzahl Iasst sich mit
Un000 kontrollieren.

14

Kontrollieren Sie, ob die Werte in Schritt 12 und Schritt 13 (Un007 und Un000)
einander entsprechen.

15

Stoppen Sie die Sollwertimpulse, und schalten Sie das Signal Servo EIN (/S-ON)
aus.

Testbetrieb

E
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4 Testbetrieb

4.4

Servomotor

Testbetrieb mit an die Maschine angeschlossenem

Fuhren Sie flr den Testbetrieb mit an die Maschine angeschlossenem Servomotor die folgenden Schritte aus.
\Voraussetzung ist, dass der Testbetrieb fur den Servomotor ohne Last mit jedem Regelungsverfahren
durchgefihrt wurde.

/A\ WARNUNG

« Stérungen, die auftreten, nachdem der Motor an die Maschine angeschlossen worden ist, kdnnen nicht
nur zu Schaden an der Maschine, sondern auch zu Unféllen mit Verletzungen oder Todesfolge fuhren.

b

WICHTIG

Aktivieren Sie beim Testbetrieb mit an die Maschine angeschlossenem Servomotor als
Schutzfunktion die Endlagenabschaltungssignale (P-OT und N-OT).

Schritt

Vorgehensweise

Weitere Informationen

Schalten Sie die Steuerspannung und die Netzspannungsversorgung ein, und fihren
Sie die Einstellungen fur die mechanische Konfiguration der Schutzfunktionen wie
Sicherheitsfunktion, Endlagenabschaltung und Bremse durch.

Bei Verwendung der Sicherheitsfunktion schlieen Sie eine Sicherheitsfunktions-

Vorrichtung an CN8 an.

Anmerkung:

* Verwenden Sie den SERVOPACK fiir den Fall, dass Sie die Sicherheitsfunktion
nicht verwenden, mit angeschlossenem Sicherheits-Briickenstecker (JZSP-
CVHO05-E, als Zubehor mitgeliefert) auf CN8. Wird der SERVOPACK ohne den
auf CN8 gesteckten Sicherheits-Briickenstecker verwendet, wird der Motor nicht
bestromt und es wird kein Drehmoment erzeugt. In diesem Fall erscheint auf der
eingebauten Bedieneinheit oder der digitalen Bedieneinheit die Anzeige ,,Hbb“.

* Bei Verwendung eines Servomotors mit Bremse realisieren Sie vor dem Priifen
der Bremsfunktion Mainahmen zum Schutz vor Schwingungen aufgrund von
Schwerkraftauswirkungen oder externen Kréften. Prifen Sie, ob sowohl der Ser-
vomotor als auch die Bremse einwandfrei arbeiten.

5.11 Sicherheitsfunktion
3.2.2 Sicherheitsfunktions-
Signale (CN8): Bezeich-
nungen und Funktionen
5.2.3 Endlagenabschal-
tung

5.2.4 Haltebremsen

Stellen Sie die erforderlichen Parameter fiir das verwendete Regelungsverfahren
ein.

5.3 Drehzahlregelung
5.4 Positionsregelung
5.5 Drehmomentregelung

Verbinden Sie den Servomotor bei ausgeschalteter Spannungsversorgung ein-
schlieBlich der Kupplung usw. mit der Maschine.

Zur Spannungs-.[

versorgung r CN1

il Zur Ubergeordneten Steuerung

der Maschine, und installieren Sie ihn
an der Lastwelle.

LBefestigen Sie den Motorflansch an

'((‘“\/\

Ny T

2




4.5 Testbetrieb des Servomotors mit Bremse

4.5

(cont'd)

Schritt

Vorgehensweise

Weitere Informationen

Schalten Sie die Maschine (libergeordnete Steuerung) ein und kontrollieren Sie, ob
der SERVOPACK im Zustand Servo AUS ist. Prifen Sie erneut, ob die im Schritt 1
genannte Schutzfunktion normal funktioniert.

5.2.5 Anhalten von Ser-
vomotoren nach dem

4 Anmerkung: Realisieren Sie fur die Schritte 4 bis 8 Not-AUS-MalRnahmen, damit Deaktl_weren des Servo-
- " EIN-Signals (/S-ON) oder
der Servomotor sicher angehalten werden kann, falls wahrend des :
- . . bei Alarm
Betriebs ein Fehler auftritt.
Fuhren Sie nach jedem Abschnitt im Kapitel 4.3 Testbetrieb fur Servomotor ohne
Last mit Sollwertvorgaben von der tibergeordneten Steuerung einen Testbetrieb mit | 4.3 Testbetrieb fiir Ser-

5 an die Maschine angeschlossenem Servomotor durch. vomotor ohne Last mit
Achten Sie darauf, dass der Testbetrieb wie der Testbetrieb fiir den Servomotor Sollwertvorgaben von der
ohne Last durchgefihrt wird. Priifen Sie auch die Einstellungen fir die Maschine, | ibergeordneten Steuerung
z. B. die Bezugseinheit.

Prifen Sie erneut die Parametereinstellungen fur das in Schritt 2 verwendete
6 Regelungsverfahren. B

Kontrollieren Sie, ob der Servomotor sich entsprechend den Betriebsspezifika-
tionen der Maschine dreht.

Stellen Sie die Servoverstarkung ein, und verbessern Sie gegebenenfalls das
Ansprechverhalten des Servomotors.

7 Anmerkung: Der Testbetrieb bewirkt kein vollstdndiges Einlaufen des Servomo-
tors. Um ein korrektes Einlaufen sicherzustellen, lassen Sie daher
den Motor noch eine ausreichende Zeit langer laufen.

6 Einstellungen

Tragen Sie die flr die Wartung verwendeten Parameter in der Tabelle in 11.4

Tabelle zur Aufzeichnung der Parameter ein.

Danach ist der Testbetrieb mit an die Maschine angeschlossenem Servomotor

8 abgeschlossen.

Anmerkung: Bei Verwendung des optionalen Handbediengeréts lassen sich die
Parameter abspeichern. Die Software SigmaWin+ fiir den Servoan-
trieb kann die abgespeicherten Parameter dann in Dateien verwalten.

11.4 Tabelle zur Aufzeich-
nung der Parameter

Testbetrieb des Servomotors mit Bremse
Beachten Sie bei einem Testbetrieb des Servomotors mit Bremse die folgenden Sicherheitsmanahmen.

« Realisieren Sie vor dem Priifen der Bremsfunktion Manahmen zum Schutz vor Schwingungen aufgrund
von Schwerkraftauswirkungen oder externen Kraften.

« Prufen Sie die Funktion des Servomotors und der Haltebremse mit von der Maschine getrenntem Servomo-
tor. Wenn beide einwandfrei arbeiten, schlieBen Sie den Servomotor an die Maschine an und fiihren Sie den
Testbetrieb durch.

Die Haltebremsenfunktion des Servomotors mit Bremse kann mit dem Bremssignal (/BK) des SERVOPACKSs
gesteuert werden.

Informationen zur Verdrahtung eines Servomotors mit Bremsen und zur Einstellung von Parametern finden
Sie in 5.2.4 Haltebremsen.

Stérungen aufgrund von fehlerhafter Verdrahtung oder dem Anlegen der falschen Span-
nung im Bremskreis kbnnen zu Schaden am Gerét oder einem Unfall mit Verletzungen
oder Todesfolge fuhren. Halten Sie die in diesem Handbuch beschriebenen Ablaufe und
Anweisungen fur Verdrahtung und Testbetrieb genau ein.

O

WICHTIG

Testbetrieb

E
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4 Testbetrieb

4.6.1 Zugehorige Parameter

4.6 Test ohne Motorfunktion

Mit dem Test ohne Motor wird die Funktion der Ubergreifenden Steuerung und von Peripheriegeréten getestet,
indem die Funktion des Servomotors am SERVOPACK simuliert wird, d. h. ohne den wirklichen Servomotor-
betrieb. Mit dieser Funktion ist es méglich, die Verdrahtung, das System bei der Fehlerbehebung sowie Para-
metereinstellungen zu prufen, um so den Zeitaufwand fiir Einstelltatigkeiten zu verkiirzen und Schaden an der
Maschine mit der Folge von Stérungen zu vermeiden. Hiermit kann die Funktion des Motors Uberprift wer-
den, unabhdngig davon, ob der Motor tatsachlich angeschlossen ist oder nicht.

SERVOPACK
e Sollwert

Simuliert den Betrieb

Sollwert
otwe ohne Motor.

" Reaktion

4.6.1 Zugehorige Parameter

Fur den Test ohne Motor werden die folgenden Parameter verwendet

Parameter Bedeutung Aktivierung | Einordnung
n.00000 L
[Werkseinstellung] Deaktiviert den Test ohne Motor.
n.O0001 Aktiviert den Test ohne Motor.
*2
n.E|EIOE_| Stellt fiir den Test ohne Motor 13 Bit als Encoder-Auflésung ein.
[Werkseinstellung] Nach Inbe-
Pn00OC " - - " - :
n.0O0O10%2 Stellt fur den Test ohne Motor 20 Bit als Encoder-Auflosung ein. Neustart triebnahme

n.00o0O0"2 Stellt fur den Test ohne Motor den Inkrementalgeber als Encoder-Typ
[Werkseinstellung] | ein.

Stellt fiir den Test ohne Motor den Absolutwertgeber™* als Encoder-

n.0100"2 .
Typ ein.

*1. Absolutwertgeber sind nur fir rotatorische Servomotoren geeignet. Externe Encoder, z. B. fiir direkte Messsysteme,
werden unabhéngig von der Einstellung des Parameters Pn00OC.2 als Inkrementalgeber verwendet.

*2. Diese Einstellungen sind nur bei nicht angeschlossenem Servomotor mdglich. Bei angeschlossenem Servomotor ver-
wendet der SERVOPACK die Einstellungen des Servomotors.



4.6 Test ohne Motorfunktion

4.6.2 Einschrankungen

Die folgenden Funktionen sind beim Test ohne Motorfunktion nicht méglich.

« Regeneration und dynamischer Bremsbetrieb

» Bremsausgangssignal (Das Bremsausgangssignal kann mit der E/A-Signaliiberwachungsfunktion von
SigmaWin+ tberpruft werden.)

« In der folgenden Hilfsfunktionstabelle mit ,,x* gekennzeichnete Funktionen.

Kann verwendet
werden oder nicht

Testbetrieb

E

Fn-Nr. Inhalt Motor Motor
nicht ange- ange-
schlossen | schlossen

FnOOO | Alarmprotokollanzeige O O
Fn002 | Tippbetrieb O O
Fn003 | Referenzfahrt ©) (@)
Fn004 | Programmierter Tippbetrieb O O
Fn005 Initialisierung der Parametereinstellungen O O
Fn006 | Alarmprotokoll 16schen O O
Fn008 | Absolutwertgeber Multiturn-Riicksetzung und Encoderalarm-Riicksetzung X O
Fn009 | Automatisches Tuning des analogen Sollwert-Offsets (Drehzahl, Drehmoment) O O
FnOOA | Manuelles Servo-Tuning des Drehzahlsollwert-Offsets O O
FnOOB | Manuelles Servo-Tuning des Drehmomentsollwert-Offsets O O
FnOOC | Offset-Einstellung analoger Monitorausgang O O
FnOOD | Verstarkungseinstellung analoger Monitorausgang O O
FnOOE | Automatische Offsetsignal-Einstellung des Motorstromerkennungssignals X O
FnOOF | Manuelle Offsetsignal-Einstellung des Motorstromerkennungssignals X O
Fn010 | Schreibschutzeinstellung O O
Fn011 | Anzeige des Servomotormodells O O
Fn012 | Anzeige der Softwareversion O O
Fno13 A_nderung de_r MuItiturn-_GrenzwerteinsteIIung bei Alarm durch Nichtiiberein- 9 o
stimmung mit dem Multiturn-Grenzwert
Fn014 | Zuriicksetzen eines Konfigurationsfehlers eines Optionsmoduls O O
FnO1B | Initialisierung Vibrationserkennungspegel X x
FNO1E | Anzeige der SERVOPACK- und Servomotor-1D O O
FnO1F | Anzeige der Servomotor-1D im Feedback-Optionsmodul O O
Fn020 | Einstellung des Nullpunkts X O
Fn030 | Software-Riicksetzung O O
Fn200 | Tuning-less-Pegeleinstellung X X
Fn201 | Erweitertes Autotuning X x
Fn202 | Erweitertes Autotuning tber die Gibergeordnete Steuerung X x
Fn203 | One-Parameter-Tuning X X
Fn204 | Einstellfunktion fir Anti-Resonanzsteuerung X X
Fn205 | Schwingungsunterdrickungsfunktion X x
Fn206 EasyFFT X X
Fn207 | Online-Vibrationsmonitor X x

Anmerkung:O: Kann verwendet werden

x . Kann nicht verwendet werden
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4 Testbetrieb

4.6.3 Vorgehensweise

4.6.3 Vorgehensweise

Zur Durchflihrung des Tests ohne Motor mit eingebauter Bedieneinheit fiihren Sie die folgenden Schritte

durch.
Schritt Anzgggtigi?quer Tasten Vorgehensweise
1 ',— il ] Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunk-
=iy tion zu wéhlen.
> | lrlr ] Mit der Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil nach unten*
=l Fn200 auswahlen.
—T—T—T a| Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
3 - Fnenrnr @ || lang. Der aktuelle Parameterwert fiir Pn0OC wird ange-
(A ] 4| Zeigt.
Zur Aktivierung des Tests ohne Motorfunktion driicken
——T— N Sie die Taste ,,Pfeil nach oben®, um die Einstellung von
4 rnenrn o n.0O0O00 (Werksteinstellung) auf n.O0OO1 zu &ndern.
I_I, | | () iy n.O00O00: Test ohne Motorfunktion deaktiviert.
n.O0O01: Test ohne Motorfunktion aktiviert.
At I‘ Driicken Sie die Taste MODE/SET. Die Anzeige hat
5 ooy o @ _beg_onnen zu _blinken, und der Test ohne Motorfunktion
Di.e Anzeige_blinkt iy ist jetzt aktiviert.
6 il ln] ,‘ 5| Driicken Sie einmal die Taste DATA/SHIFT, um die
(A (] (] [ )| erste Stelle des derzeitigen Werts auszuwdéhlen.
. Driicken Sie zur Auswahl der Encoder-Auflésung die
NN Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil nach unten“. (Laut
5 | oo Anzeige ist die Encoder-Auflésung auf 20 Bit einge-
stellt.)
n.0000 : 13 Bit (Werkseinstellung)
n.O00O10 : 20 Bit
el I‘ Driicken Sie die Taste MODE/SET. Die Anzeige hat
8 ,—,. N NI e bego_nne_n zu blinken, und die Encoder-Aufldsung ist auf
Die Anzeige Blinkt MODE/SET 20 Bit elngestellt.
9 il I‘ 3| Driicken Sie einmal die Taste DATA/SHIFT, um die
0—g| zweite Stelle des derzeitigen Werts auszuwahlen.
I_"I—I U DATA/« g
N Driicken Sie zur Auswahl des Encoder-Typs die Taste
NI ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil nach unten®.
10 ’_'. oy (Laut Anzeige ist der Absolutwertgeber ausgewahlt.)
n.00000 : Inkrementalgeber (Werkseinstellung)
n.00010 : Absolutwertgeber
ol =4 Driicken Sie die Taste MODE/SET. Die Anzeige hat
11 ,—,. oo @ b_egonnen zu blinken, und der Absolutwertgeber ist
Die Anzeige blinkt MODE/SET eingestellt.
12 Um die Anderung der Einstellung zu aktivieren, schalten Sie die Spannungsversorgung aus und dann wieder

ein.




4.6 Test ohne Motorfunktion

4.6.4 Anzeigen bei Tests ohne Motorfunktion

Die Statusanzeige wechselt wie unten dargestellt und zeigt jetzt an, dass der Test ohne Motorfunktion

(1)

(2)

durchgefihrt wird.

Anzeige auf der eingebauten Bedieneinheit

*  Die aktuelle Ausflihrung des Tests ohne Motorfunktion wird durch tSt angezeigt.

& [£ ELE

. —

Wird abwechselnd angezeigt

Anzeige Status
run < tSt Der Servomotor wird mit Spannung versorgt
bb < tSt Der Servomotor wird nicht mit Spannung versorgt
Pot = not = tSt Der Vorwérts- oder Ruckwartslauf ist gesperrt.
Pot & tSt Der Vorwaértslauf ist gesperrt.
not & tSt Der Riickwaértslauf ist gesperrt.
Hbb & tSt Im fest verdrahteten Base-Block-(Sicherheits-)Zustand.

Anmerkung: Der Status ,, Test ohne Motorfunktion“ wird wahrend eines Alarms nicht angezeigt (A.COO0O).

Anzeige auf dem Handbediengerat

Ein Sternchen (*) steht vor der Statusanzeige um anzuzeigen, dass der Test chne Motorfunktion durchgefiihrt

wird.

Un000= 00000
Un002= 00000

* BB -PRM/MON -

Un008= 0000000000
UnOOD= 0000000000

(Beispiel: Status: Der Servomaotor wird nicht mit Spannung versorgt)

Anzeige Status
*RUN Der Servomotor wird mit Spannung versorgt
*BB Der Servomotor wird nicht mit Spannung versorgt
*PT NT Der Vorwérts- oder Ruckwaértslauf ist gesperrt.
*P-OT Der Vorwartslauf ist gesperrt.
*N-OT Der Rickwaértslauf ist gesperrt.
*HBB Im fest verdrahteten Base-Block-(Sicherheits-)Zustand.

Anmerkung: Der Status ,, Test ohne Motorfunktion“ wird wahrend eines Alarms nicht angezeigt (A.COO0O).

Testbetrieb
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5.1 Auswahl des Regelungsverfahrens

5.1

Auswahl des Regelungsverfahrens

In der folgenden Tabelle sind die verschiedenen Regelungsverfahren beschrieben, die vom SGDV SERVO-
PACK unterstitzt werden.

Sie wahlen das Regelungsverfahren mit dem Parameter Pn000 aus.

Auswahl des Regelungsverfahrens

. Referenz-
Pn.000.1 Regelung Beschreibung Kapitel
Regelt die Drehzahl Gber die Analogspannung des Drehzahl-
sollwertes. Wird in folgenden Fallen verwendet:
n.O000O e Zur Drehzahlregelung 5.3 Drehzahl-
[Werkseinstellung] Drehzahlregelung « Zur Positionsregelung tber den Encoder-Impulsausgang vom regelung
SERVOPACK, der einen Positionsregelkreis mit der tber-
geordneten Steuerung bildet
Regelt die Position der Maschine (iber eine Impulsfolge als
Sollwertvorgabe. 54 Positions-
n.O0O10 Positionsregelung Die Position wird Uber die Anzahl der Eingangsimpulse und die |~ regelun
Drehzahl wird uber die Impulsfrequenz geregelt. Wird ver- gelung
wendet, wenn die Positionierung erforderlich ist.
Regelt das Ausgangsmoment des Servomotors tiber die Analog- 55
spannung des Drehmomentsollwertes. Wird fur Vorgange ver- Dreh ' t
n.OH20 Drehmomentregelung wendet, fur die ein bestimmtes Drehmoment erforderlich ist, rfe n;fun;en i
z. B. zum Anhalten bei Kontakt. gelung
Verwendet fir die Drehzahlregelung die drei Eingangssignale /
P-CON (/SPD-D), /P-CL (/SPD-A), und /N-CL (/SPD-B), die 6
Interne Solldrehzahl- | vorher im SERVOPACK eingestellt werden. Im SERVO- 5.6 Interne
n.O0O30 . - - - Solldrehzahl-
regelung PACK konnen drei Betriebsdrehzahlwerte eingestellt werden. regelung
Bei Auswahl dieses Regelungsverfahrens ist keine Analogvor-
gabe erforderlich.
Interne Solldrehzahl-
n.O0040 regelung <> Drehzahl-
regelung
Interne Solldrehzahl-
n.O00O50 regelung <> Positions-
regelung
Interne Solldrehzahl- | Dies sind die Umschaltmodi fiir die vier oben genannten 5.7 Kombina-
n.0O060 regelung <> Regelungsverfahren in Kombination. tion der
Drehmomentregelung | Wahlen Sie den fiir die Applikation am besten geeigneten Regelungsver-
— | Umschaltmodus aus. fahren
n.0070 Positionsregelung <>
Drehzahlregelung
Positionsregelung <>
n.0080 Drehmomentregelung
Drehmomentregelung
n.Lo0 <> Drehzahlregelung
Drehzahlregelung <> 535
Drehzahlregelung mit | Die Funktion ,,Nulldrehzahl-Klemmung* kann bei der Drehzahl- o )
n.00OAD Nulldrehzahl- regelung verwendet werden. Nulldrehzahl
Klemmung
Klemmung
Positionsregelung <> - - . « : s 5.4.8 Refe-
n O0BO Positionsregelung mit Die Funktion ,,Referenzimpulssperre kann bei der Positions- renzimpuls-
h regelung verwendet werden.
Referenzimpulssperre sperre

Betrieb
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5.2.1 Servo-EIN-Signal

5.2 Einstellungen fur Grundfunktionen

5.2.1 Servo-EIN-Signal

Das Servo-EIN-Signal (/S-ON) steuert das Ein- und Ausschalten des Servomotors.

(1) Signaleinstellung

Steckverbinder

Typ Bezeichnung Pin-Nummer Einstellung Bedeutung
EIN Servomotor ist eingeschaltet. Der Ser-
) - vomotor kann betrieben werden.
Eingang /S-ON CN1-40
[Werkseinstellung] AUS Servomotor ist ausgeschaltet. Der Ser-
vomotor kann nicht betrieben werden.

Anmerkung: Mit dem Parameter Pn50A.1 kénnen Sie das /S-ON-Signal einem anderen Anschluss zuordnen. Weiterfiih-
rende Informationen finden Sie unter 3.3.1 Eingangssignalzuordnungen.

vor dem Drehzahl-/Positions-/Drehmoment-Sollwert ein. Geben Sie diese Sollwerte nie
zuerst ein, um anschlieend mit dem Servo-EIN-Signal oder durch Ein- bzw. Aus-

WICHTIG schalten der AC-Spannungsversorgung den Motor zu starten oder anzuhalten. Die
Missachtung dieser Regel fiihrt zu Schaden an internen Komponenten und zu Unfallen.
Der Servomotor muss stillstehen, wenn Sie das Servo-EIN-Signal eingeben. Wahrend
sich der Servomotor dreht, kann das Servo-EIN-Signal nicht eingegeben werden.

o Geben Sie zum Starten oder Anhalten des Servomotors das Servo-EIN-Signal immer

(2) Einstellungen fir standiges Servo-EIN-Signal

Mit dem Parameter Pn50A.1 kdnnen Sie den Servo-EIN-Zustand dauerhaft aktivieren.

Parameter Bedeutung Aktivierung | Einordnung

n.O0o00 Liefert das Servo-EIN-Signal von der Eingangs-
Pn50A | [Werkseinstellung] | klemme CN1-40. Nach Inbetriebnahme

— - Neustart
n.O0O70 Aktiviert dauerhaft das Servo-EIN-Signal.

nungsversorgung bei sténdig aktiviertem Servo-EIN-Signal eingeschaltet wird. Wenn Sie
den Drehzahl-/Positions-/Drehmoment-Sollwert eingeben, miissen entsprechende
WICHTIG SicherheitsmafRnahmen ergriffen werden, um bei unerwartetem Betrieb von Servomotor
und Maschine die Sicherheit zu gewahrleisten.
SERVOPACK-Betrieb ist mdglich (d. h. Spannung wird eingespeist), wenn ein ausgelds-
ter Alarm zurlickgesetzt wird. Der Servomotor oder die Maschine kann unerwartete
Bewegungen ausfiihren, wenn nach dem Zurticksetzen eines Alarms ein Sollwert
eingegeben wird.

o SERVOPACK-Betrieb ist mdglich (d. h. Spannung wird eingespeist), wenn Netzspan-




5.2 Einstellungen fur Grundfunktionen

5.2.2 Drehrichtung des Servomotors

Die Drehrichtung des Servomotors kann mit dem Parameter Pn000.0 umgekehrt werden, ohne die Polaritat
des Drehzahl-/Positionssollwert-Signals zu dndern. Dadurch &ndert sich die Drehrichtung des Servomotors,
jedoch die Polaritat des vom SERVOPACK ausgegebenen Signals (z. B. Encoder-Ausgangsimpulse) bleibt
erhalten. (Siehe Kapitel 5.3.6 Encoder-Ausgangsimpulse)

Die Standardeinstellung fiir ,,Vorwértsdrehung* ist, vom Lastende des Servomotors aus gesehen, gegen den

Uhrzeigersinn.

Vorwarts-/ . . Anwendbare
Parameter Riickwarts- Drehrichtung dezxoltz?]rsotér;(:SAusgang&mpuIs Endlagen-
Sollwert abschaltung (OT)
Motordrehzahl
+ Drehmomentsollwert Encoder-Ausgangsimpuls
Vorwarts- PAO P-OT
Sollwert @ Zeit i
n.O0O0o gogen den PBO Phase B
Stellt gegen Uhrzeigersinn | Motordrehzahl erweitert
den Uhrzeigersinn
a,ls Vorwarts- + Motordrehzahl
rlchtung ein. T Drehmomentsollwert Encoder-Ausgangsimpuls
[Werkselnstellung] Rlckwaérts- \’I_I zeit PAO ﬂ_|_|_|_|_ PhasleA
Sollwert 1 erweitert | N-OT
L peo | LILJ1
im Uhrzeigersinn Motordrehzahl
Pn000
Motordrehzahl
+, Drehmomentsollwert Encoder-Ausgangsimpuls
\Vorwarts- Q PAO P.OT
Sollwert Zeit
n.DDDl _ (9 . PBO Phase B
Stellt im im Uhrzeigersinn |\ & @ irehzahl erweitert
Uhrzeigersinn als
V_OI’W:’:’(I’ESI’ICI’]}UI’]Q I\+/Iotordrehzahl
€in. (RUCkwarts' Drehmomentsollwert Encoder-Ausgangsimpuls
drehungsmodus) Riickwarts- PAO Phasl(ta,l;\t N-OT
Sollwert @ erweite
peo | LILIL
gegen den
Uhrzeigersinn Motordrehzahl

Anmerkung: Die Abbildungen in der Tabelle oben zeigen die aufgenommenen Wellenformen in SigmaWin+.
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5.2.3 Endlagenabschaltung

5.2.3 Endlagenabschaltung

Die Endlagenabschaltungsfunktion sorgt dafiir, dass bewegte Maschinenteile still gesetzt werden, sobald sie
den zuléssigen Verfahrbereich Gberschreiten und einen Endlagenschalter ausldsen.

Bei Anwendungen mit Drehbewegung (z. B. Rundtisch oder Forderer) ist keine Endlagenabschaltungsfunk-
tion erforderlich. In diesen Fallen ist keine Verdrahtung fur Endlagen-Eingangssignale nétig.

/\ VORSICHT

« Installieren von Endlagenschaltern
Bei Maschinen, die linear verfahren werden, schlieBen Sie die Endlagenschalter nach folgendem Diagramm an P-OT
und N-OT von CN1 an, um Maschinensch&den zu vermeiden. Verwenden Sie als Endlagenschalter Ruhe-
stromkontakte (Offner), damit auch bei fehlerhaften Kontakten oder Kontaktunterbrechungen ein sicherer Betrieb
gewahrleistet ist.

I:l «4— Vorwartsrichtung
| -

SERVOPACK
Servomotor
Endlagen- -
Endlagen- schgner N-OT, CN1
schalter 43
P-OT

42

» Achsen, auf die bei Endlagenabschaltung eine aul3ere Kraft einwirkt

Vertikale Achsen:

Das Werkstiick kann beim Anfahren der Endlage herunterfallen, da das /BK-Signal aktiviert ist, um die Bremse zu
luften. Stellen Sie den Parameter (Pn001 = n.0010) ein, um den Servomotor nach dem Anhalten auf Nulldrehzahl-
Klemmung zu setzen und zu verhindern, dass das Werkstlick herunterfallt.

Andere Achsen, auf die eine auBere Kraft einwirkt:

Bei einer Endlagenabschaltung wird nach dem Anhalten des Servomotors der Base-Block-Zustand aktiviert.
Dadurch kann der Servomotor durch die externe Kraft der Last zurlickgeschoben werden. Um dies zu verhindern,
stellen Sie den Parameter (Pn001 = n.C0O10) ein, um den Servomotor nach dem Anhalten auf Nulldrehzahl-
Klemmung zu setzen.

Die Details zum Einstellen des Parameters finden Sie unter (3) Verfahren zum Anhalten des Servomotors bei Nutzung
der Endlagenabschaltung.

(1) Signaleinstellung

Steckverbinder

Typ Bezeichnung Pin-Nummer

Einstellung Bedeutung

Eingang

Vorwartslauf zulassig.

EIN Normaler Betriebszustand.

P-OT CN1-42

Vorwartslauf gesperrt.

AUS Vorwarts-Endlagenabschaltung.

Ruckwaértslauf zuldssig.

EIN Normaler Betriebszustand.

N-OT CN1-43

AUS Ruckwaértslauf gesperrt.
Ruckwaérts-Endlagenabschaltung.

Die Drehung in Gegenrichtung ist bei Anfahren der Endlage durch Eingabe des Sollwerts mdéglich.

Wenn der Servomotor bei Positionsregelung wegen Endlagenabschaltung zum
0 Stillstand kommt, werden die Positionsfehler gehalten. Um die Fehlerimpulse
zurlickzusetzen, muss das Rucksetzsignal (CLR) eingegeben werden.
WICHTIG Informationen Uber das Ricksetzsignal finden Sie unter 5.4.2 Einstellung

Rucksetzsignal.




5.2 Einstellungen fur Grundfunktionen

(2) Einstellung der Endlagenabschaltungsfunktion

Die Parameter Pn50A und Pn50B kdnnen zum Aktivieren oder Deaktivieren der Endlagenabschaltungsfunk-
tion eingestellt werden.

Wenn Sie die Endlagenabschaltungsfunktion nicht verwenden, ist fur die Endlagen-Eingangssignale keine
Verdrahtung erforderlich.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.2000 Gibt das Signal ,,Vorwértslauf gesperrt* (P-OT) von
[Werkseinstellung] | CN1-42 ein.
Pn50A — -
n.8000 Deaktiviert das Signal ,,Vorwaértslauf gesperrt* (P-OT).
’ Ermdglicht konstante Vorwértsdrehung. Inbetrich
nbetrieb-
n.00o3 Gibt das Signal ,,Riickwartslauf gesperrt“ (N-OT) von | Nach Neustart nahme
[Werkseinstellung] | CN1-43 ein.
Pn50B

n.0000O8

Deaktiviert das Signal ,,Rlckwartslauf gesperrt*

(N-OT).

Ermdglicht konstante Rickwartsdrehung.

Mit Parametern kénnen Sie die Nummern der Eingangskontakte fiir P-OT- und N-OT-Signale neu zuordnen.
Weitere Informationen siehe 3.3.1 Eingangssignalzuordnungen.

3)

Verfahren zum Anhalten des Servomotors bei Nutzung der Endlagenabschaltung

Bei Nutzung der Endlagenabschaltung sind drei Verfahren zum Anhalten des Servomotors verftigbar.

* Dynamische Bremse
Durch KurzschlieRen der Motorphasen im SERVOPACK kommt der Servomotor zu einem schnellen Halt.
» Abbremsung bis Stillstand
Der Motor wird (iber das Not-AUS-Drehmoment angehalten.
« Austrudeln
Der Servomotor stoppt unkontrolliert durch den eigenen Reibungswiderstand.

Nach dem Anhalten des Servomotors sind zwei Modi verfiigbar.

* Freilaufmodus
Der Servomotor stoppt unkontrolliert durch den eigenen Reibungswiderstand.
« Nulldrehzahl-Klemmung
In diesem Modus hélt der bestromte Servoverstérker die Position.

Das Stoppverfahren bei Eingabe eines Endlagenabschaltungssignals (P-OT, N-OT) wahrend des Servomotor-
Betriebs kann mit dem Parameter Pn001 eingestellt werden.

Parameter

Modus nach dem

Stoppverfahren AlETEn Aktivierung Einordnung
n.00000
[Werkseinstellung]
DB
n.000001 Austrudeln
Pn001 n.0O0002 Austrudeln Nach Neustart | Inbetriebnahme
Nulldrehzahl-
n.0010 Abbremsung bis Klemmung
Stillstand
n.O0020 Austrudeln

« Ein Servomotor kann bei Drehmomentregelung nicht tiber das Verzégerungsmoment angehalten werden.
Der Servomotor wird entsprechend der Einstellung von Pn001.0 durch dynamische Bremsung (DB) oder
Austrudeln angehalten. Der Servomotor wechselt nach dem Anhalten in den Freilaufmodus.

« Detaillierte Informationen Uber die Stoppverfahren nach dem Deaktivieren des ,,Servo-EIN“-Signals

(/S-ON) oder bei auftretenden Alarmen finden Sie unter 5.2.5 Anhalten von Servomotoren nach dem Deak-
tivieren des Servo-EIN-Signals (/S-ON) oder bei Alarm.

Betrieb
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5.2.3 Endlagenabschaltung

B Wenn das Stoppverfahren des Servomotors auf ,Abbremsung bis Stillstand” eingestellt ist
Das Not-AUS-Drehmoment kann mit Pn406 eingestellt werden.

- - mom iti Dreh t
Not-AUS-Drehmoment [Drehzahl | [Position | [ Drehmoment | Einordnung
Pn406 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbe-
0,
0 bis 800 1% 800 Sofort triebnahme

* Die Einstelleinheit ist ein prozentualer Anteil des Nenndrehmoments.

« Die Werkseinstellung ist 800 %, sodass der Wert grofl genug ist, um den Servomotor bei maximalem
Drehmoment zu betreiben. Der groRtmdgliche Wert fiir das Not-AUS-Drehmoment, der tatsachlich ver-
fligbar ist, entspricht jedoch dem maximalen Drehmoment des Servomotors.

(4) Endlagenwarnung

Diese Funktion I6st eine Endlagenwarnung (A.9AQ) aus, wenn bei bestromtem Servomotor eine Endlage
angefahren wird. Mit dieser Funktion wird die Ubergeordnete Steuerung benachrichtigt, wenn der
SERVOPACK eine Endlage erkennt, auch wenn das Endlagensignal nur voribergehend aktiviert ist.

Wenn Sie die Funktion ,,Endlagenwarnung* verwenden mdchten, setzen Sie Stelle 4 von Pn00D auf ,, 1
(I6st Endlagenwarnung aus).

Anmerkung: Die Funktion ,,Endlagenwarnung* wird von Softwareversion 001A oder héher unterstiitzt. Die Software-
version ermitteln Sie mit Fn012. Weiterfihrende Informationen siehe 7.14 Anzeige der Softwareversion
(Fn012).

B Zeitverhalten der Warnung

) AUS EIN
Servomotor Leistung
Eingangssignal Endlagenschalter Deaktiviert | Aktiviert] Deaktiviert |Aktiviert Deaktiviert
(Signale P-OT, N-OT) ' ! !
Warnung Endlagenschalter i Normaler Status [ ! Warnungsstatus |Normaler Status

Eine Sekunde _!
<>

Warnungsstatus automatisch geldsc@

(A.9A0)
warnung nicht erkannt.
<Hinweise>

» Warnungen werden ausgeldst, wenn in der Richtung des Sollwertsignals eine Endlage erkannt wird.

« Warnungen werden nicht ausgeldst, wenn in der Gegenrichtung des Sollwertsignals eine Endlage erkannt wird.
Beispiel: Es wird keine Warnung fir das Vorwérts-Sollwertsignal ausgegeben, selbst wenn das N-OT-Signal

(,RUckwartslauf gesperrt”) aktiviert ist.

< Wenn kein Sollwertsignal anliegt, kann sowohl in Vorwértsrichtung als auch in Riickwértsrichtung eine Warnung
ausgegeben werden.

« Es wird keine Warnung ausgegeben, wenn der Servomotor nicht bestromt ist und eine Endlage erkannt wird.

« Es wird keine Warnung ausgegeben, wenn der Servomotor vom Status AUS nach EIN wechselt, selbst wenn der
Endlagenstatus vorliegt.

« Die Warnung wird nach der Aufhebung des Endlagenstatus eine Sekunde lang ausgegeben und dann automatisch
zuriickgesetzt.

/\ VORSICHT

 Die Funktion ,Endlagenwarnung” I6st nur Warnungen aus. Sie hat keinen Einfluss auf das Stoppen bei
Endlage oder auf Verfahrbewegungen an der Uibergeordneten Steuerung. Der nachste Schritt (d. h. die
nachste Bewegung oder der nachste Befehl) kann auch bei bestehender Endlagenwarnung ausgefiihrt
werden. Je nach Verarbeitungsspezifikation und Programmierung von Warnungen in der Ubergeordneten
Steuerung kann jedoch der Betrieb beeintrachtigt werden, wenn eine Endlagenwarnung auftritt (z. B.
Bewegung kann angehalten bzw. nicht angehalten werden). Uberpriifen Sie die Spezifikation und Pro-
grammierung in der Ubergeordneten Steuerung.

« Wenn eine Endlage erkannt wird, leitet der SERVOPACK den Stoppvorgang ein. Deshalb ist es méglich,
dass der Servomotor bei einer Endlagenwarnung die von der Gibergeordneten Steuerung vorgegebene
Zielposition nicht erreicht. Uberpriifen Sie die Ist-Position um sicherzustellen, dass die Achse in einer
sicheren Position angehalten wurde.




5.2 Einstellungen fur Grundfunktionen

B Zugehdrige Parameter

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.oOOO
[Werksein- Erkennt keine Endlagenschalterwarnung .
PnOOD | stefung] Sofort Inbetriebnahme
n.1000 Erkennt eine Endlagenschalterwarnung
5.2.4 Haltebremsen
Die Haltebremse fixiert die Position des beweglichen Teils der Maschine, wenn der SERVOPACK ausge-
schaltet wird, so dass sich der bewegliche Teil nicht durch die Schwerkraft oder durch duRRere Krafte bewegen
kann. Haltebremsen sind in Servomotoren mit Bremse integriert.
Die Haltebremse wird in folgenden Féllen betatigt:
@ Vertikale Welle @ \Welle mit anliegender externer Kraft
Servomotor
Externe Beweglicher Teil der Maschine
Haltebremse Kraft Servomotor
Verhindert, dass sich
l der bewegliche Teil Haltebremse
aufgrund seines
Eigengewichts ) )
g;vavgg&nvgenn die Verhindert, dass sich der bewegliche Teil (Tisch)
ausgeschaltet ist. durch eine externe Kraft bewegt.
Beweglicher Teil der
Maschine
» Die in gebremsten Servomotoren eingebaute Bremse ist eine Ruhestrombremse,
die nur zum Fixieren verwendet wird und nicht zum eigentlichen Bremsen eingesetzt
werden kann. Verwenden Sie die Haltebremse nur zum Fixieren des angehaltenen
WICHTIG Servomotors.
Der Bremsvorgang erfolgt mit einer Verzogerung. Stellen Sie das folgende EIN/AUS-Zeitverhalten ein.
Servo EIN Signal AUS | EIN AUS
(/S-ON) \
) AUS EIN AUS
Servomotor Leistung NEZ)
Bremssignal (/BK) AUS EIN AUS
Kontaktteil der Bremse aktiviert Liftung der Bremse Bremse aktiviert
Bremse (Belag) IR *1
Positionssollwert/ ov
Drehzahlsollwert
Motordrehzahl \
*2
*1. Die Betriebsverzogerung der Bremse hangt von dem Modell ab. Genauere Informationen finden Sie in der Tabelle
.Betriebsverzdgerung der Bremse*.
*2,

von der Ubergeordneten Steuerung zum SERVOPACK ausgegeben.

*3.  Mit den Parametern Pn506, Pn507 und Pn508 legen Sie die Zeiteinstellungen zum Aktivieren der Bremse und zum
Ausschalten des Servomotors fest.

Wenn das /S-ON-Signal aktiviert ist und seit der Luftung der Bremse 50 ms verstrichen sind, wird das Sollwertsignal

5-9
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5.2.4 Haltebremsen

Betriebsverzdgerung der Bremse

Modell 22%;? LUftungszz(arirt]tsj)er SEMEE Einfallzeit der Bremse (ms)
SGMJV-AS5 bis 04 60 100
SGMJV-08 80 100
SGMAV-AS5 bis 04 60 100
SGMAV-06 bis 10 24vpe 80 100
SGMPS-01, -08 20 100
SGMPS-02, -04, -15 40 100
SGMGV-03 bis 20 100 80
SGMGV-30, -44 170 100 (24 Vv DC), 80 (90 VV DC)
SGMGV-55, -75, -1A 24V DC, 170 80
SGMGV-1E %0V DC 250 80
SGMSV-10 bis 25 170 80
SGMSV-30 bis 50 100 80

Anmerkung: Die genannten Zeiten fiir die Betriebsverzogerung der Bremse sind Beispiele beim Ein- und Ausschalten auf
der Gleichstromseite.
Bevor Sie die Anwendung nutzen, miissen die Zeiten unbedingt mit den tatsachlich verwendeten Geraten
Uberprift werden.

(1) Verdrahtungsbeispiel

Verwenden Sie fir den EIN/AUS-Schaltkreis der Bremse das Bremssignal (/BK) und die Bremsspannungs-
versorgung. Die folgende Abbildung liefert ein Beispiel fiir eine Standardverdrahtung.

Die Zeitsteuerung kann einfach mit dem Bremssignal (/BK) eingestellt werden.

Servomotor
SERVOPACK mit Haltebremse
Spannungsversorgung
L1 U
: L2 v
j L3 W
L1C
L2C @ i
ona|] )
+24 'V
(BK+) BKRY
k) P ov
D Uil N
AC-Seite DC-Seite
Bremsspannungs-
blau oder versorgung BK-RY
gelb rot
weiR |AC  DC|schwarz

e

BK-RY: Bremssteuerungsrelais
Bremsspannungsversorgung fiir 90 V. Eingangsspannung 200 V Modelle: LPSE-2H01-E
Eingangsspannung 100 V Modelle: LPDE-1HO01-E

Eine 24-V-DC-Spannungsversorgung ist nicht enthalten.
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5.2 Einstellungen fur Grundfunktionen

» Wahlen Sie fir den anfallenden Bremsstrom und die Spannungsversorgung der
0 Bremse den optimalen Uberspannungsableiter aus.
Wenn Sie die Spannungsversorgung LPSE-2HO01-E verwenden: Z10D471
WICHTIG (hergestellt von der SEMITEC Corporation)
Wenn Sie die Spannungsversorgung LPDE-1HO01-E verwenden: Z10D271
(hergestellt von der SEMITEC Corporation)
Wenn Sie die 24-V-Spannungsversorgung verwenden: Z15D121 (hergestellt von der
SEMITEC Corporation)
« Wenn der Uberspannungsableiter angeschlossen ist, iiberpriifen Sie die Einfallzeit
der Bremse. Je nach verwendetem Uberspannungsableiter kdnnen Sie die Einfallzeit
der Bremse verandern.

» Konfigurieren Sie den Relaisstromkreis so, dass die Haltebremse durch den Not-AUS
aktiviert wird.

Beispiel fur eine Relaisschaltung

SERVOPACK

5 bis 24 VDCNot AUS

Optokoppler o)

P o

» Das Bremssignal (/BK) kann mit den Werkseinstellungen nicht verwendet werden.
Das Ausgangssignal muss zugeordnet werden. Informationen zum Einstellen des
Parameters Pn50F finden Sie unter (3) Zuordnung Bremssignal (/BK).

» Wenn Sie eine 24-V-Bremse verwenden, trennen Sie die 24-VDC-Spannungsversor-
gung von den anderen Spannungsquellen (z. B. von der fur die E/A-Signale der CN1-
Anschliisse). Installieren Sie die 24-VDC-Spannungsversorgung immer separat. Bei
gemeinsamer Spannungsversorgung sind mdglicherweise die E/A-Signale gestort.

(2) Einstellung Bremssignal (/BK)

Dieses Ausgangssignal steuert die Bremse. Das Ausgangssignal muss mit Pn50F einem Anschluss zugeordnet
werden. Informationen Uber die Zuordnung finden Sie unter (3) Zuordnung Bremssignal (/BK).

Das /BK-Signal wird ausgeschaltet (Bremse wird betétigt), sobald ein Alarm ausgeldst oder das /S-ON-Signal
deaktiviert wird. Die Zeitverzigerung zum Abschalten des Bremssignals kann mit Pn506 eingestellt werden.

Betrieb
H

Typ Bezeichnung S.ta?ﬁmﬁ;gmfr Einstellung Bedeutung
_ | EIN (geschlossen Luftet die Bremse.
Ausgang IBK IZ.ur(])rdnung erforder (9 ) < :
Ic AUS (offen) Aktiviert die Bremse.
Das /BK-Signal ist wahrend des Uberfahrens des Endlagenschalters noch aktiviert, und
0 die Bremse ist noch geliiftet.

WICHTIG
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5.2.4 Haltebremsen

(3) Zuordnung Bremssignal (/BK)

Das Bremssignal (/BK) ist bei Lieferung keinem Anschluss zugeordnet. Fiir die Zuordnung des /BK-Signals
verwenden Sie Parameter Pn50F.2.

Steckverbinder
Pin-Nummer L .
Aktivie- Einord-
Parameter Bedeutun
Plus- Minus- 9 rung nung
Klemme Klemme
n.0oO0O
[Werks- - - Das /BK-Signal wird nicht verwendet.
einstellung]
Das /BK-Signal wird tiber Ausgangs- .
PN50FE n.O100 - CN1-25 CN1-26 klemme CN1-25, 26 ausgegeben. Nach Inbetrieb-
Das /BKSiarnal wird Gher A Neustart nahme

) ) as -Signal wird Uiber Ausgangs-
n.0200 CN1-27 CN1-28 klemme CN1-27, 28 ausgegeben.

_ } Das /BK-Signal wird tiber Ausgangs-
n.0300 CN1-29 CN1-30 klemme CN1-29, 30 ausgegeben.

Wenn mehrere Signale derselben Ausgangsklemme zugeordnet sind, werden die
o Signale mittels ODER-Logik ausgegeben. Verwenden Sie fiir das /BK-Signal keine Aus-
gangsklemme, die bereits fiir ein anderes Signal verwendet wird.
WICHTIG

(4) Zeitverhalten fir Bremssignal EIN nach dem Anhalten des Servomotors

Wenn der Servomotor anhélt, wird das /BK-Signal gleichzeitig mit dem Servo-EIN-Signal (/S-ON) deakti-
viert. Mit Parameter Pn506 kdnnen Sie dieses Zeitverhalten andern, um den Servomotor nach dem Deaktivie-
ren des Servo-EIN-Signals (/S-ON) auszuschalten.

Zeitverzdgerung zwischen Bremsenansteuerung und Servo AUS
[Drehzahl | [Position] [ Drehmoment | Einordnung
Pn506 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 50 10 ms 0 Sofort Inbetrieb-
nahme

* \Wenn Sie den Servomotor zum Steuern einer ver-

5-12

tikalen Achse verwenden, kann sich der bewegliche
Teil der Maschine durch Schwerkraft oder duRere
Krafteinwirkung je nach Zeiteinstellung fir Brems-
signal EIN leicht verschieben. Um dies zu ver-
hindern, stellen Sie den Parameter so ein, dass der
Servomotor erst nach Betétigung der Bremse
stromlos geschaltet wird.

* Dieser Parameter andert die Zeiteinstellung fir
Bremssignal EIN, wéhrend der Servomotor
angehalten wird.

/S-ON Eingang
(CN1-40)

Stromversorgung
zum Motor

Servo EIN Servo AUS

/BK Ausgang Bremse gelliftet | Bremse aktiviert

(EIN) ‘ (AUS)

Stromversorgung! Keine Stromversorgung
|

zum Motor | zum Motor

.
Pn506

&b

WICHTIG

Wenn ein Alarm auftritt, wird der Servomotor sofort ausgeschaltet — unabhangig von der
Einstellung dieses Parameters. Vor dem Einfallen der Bremse kann sich der bewegliche
Teil der Maschine durch Schwerkraft oder auRere Krafteinwirkung verschieben.




5.2 Einstellungen fur Grundfunktionen

(5) Zeitverhalten des Bremssignals (/BK) bei Drehung des Servomotors

Wenn bei drehendem Servomotor ein Alarm auftritt, wird der Servomotor angehalten, und das Bremssignal
(/BK) wird deaktiviert. Das Zeitverhalten fir die Ausgabe des Bremssignals (/BK) kann durch Einstellung der
Drehzahlpegel zur Ansteuerung der Bremse (Pn507) und der Wartezeit fir Bremssignal bei laufendem Motor
(Pn508) angepasst werden.

Anmerkung: Wenn der Servomotor so konfiguriert ist, dass bei einem Alarm eine Abbremsrampe ausgelést wird, befolgen
Sie nach dem Anhalten des Servomotors die Informationen fiir eine bestromte Positionshaltung unter (4)
Zeitverhalten fiir Bremssignal EIN nach dem Anhalten des Servomotors.

Drehzahlpegel zur Ansteuerung der Bremse [Drehzahl | [ Position | [Drehmoment] Einordnung
Pn507 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
-1
0 bis 10000 1 min 100 Sofort nahme
Wartezeit fur Bremssignal bei laufendem Motor [Drehzahl | [Position | [Drehmoment] Einordnung
Pn508 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
10 bis 100 10 ms 50 Sofort nahme

Bedingungen fur die Ausgabe

des /BK-Signals bei [S-ONEingang | sonoem [ seonus
oder Alarm oder

drehendem Servomotor Spannung AUS

Das /BK-Signal schaltet auf
HIGH-Pegel (Bremssignal EIN),
wenn eine der folgenden

Bedingungen erfillt ist:

Pn507 Motor gestoppt durch
Anwendung der DB oder
T durch Austrudeln (Pn001.0)

———e b= -

« \Wenn die Motordrehzahl unter Stromversorgung ﬁ
den in Pn507 eingestellten Pegel zum Motor EN -
fallt, nachdem der Servomotor ! :
ausgeschaltet wurde. Haltebremse | |

« Wenn der in Pn508 eingestellte /BK Ausgang N [Bromse aktiviert
Zeitraum nach dem Ausschalten ! (AUS),

, - i, Pn508 |
des Servomotors Uberschritten +——p
wird.

» Der Servomotor wird auf seine maximale Drehzahl begrenzt, auch wenn der in Pn507
0 eingestellte Wert hoher ist.

 Das Signal ,Drehzahlerkennung” (/TGON) und das Bremssignal (/BK) dirfen nicht
WICHTIG derselben Klemme zugeordnet werden. Anderenfalls wird das /TGON-Signal bei
fallender Drehzahl auf vertikaler Achse aktiviert, und die Bremse funktioniert még-
licherweise nicht.
Verwenden Sie fiir das /BK-Signal keine Klemme, die bereits fiir ein anderes
Signal verwendet wird.

Betrieb
H
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5.2.5 Anhalten von Servomotoren nach dem Deaktivieren des Servo-EIN-Signals (/S-ON) oder bei Alarm

5.2.5 Anhalten von Servomotoren nach dem Deaktivieren des Servo-EIN-Signals
(/S-ON) oder bei Alarm

Sie kdnnen das Stoppverfahren auswéhlen, das nach dem Deaktivieren des Servo-EIN-Signals (/S-ON) oder
nach einem Alarm angewandt wird.

WICHTIG

« Bei Not-AUS wird die dynamische Bremsung (DB) verwendet. Der DB-Schaltkreis

wird haufig aktiviert, wenn die Stromversorgung oder das /S-ON-Signal mit einem
Referenzsignal ein- und ausgeschaltet wird. Dies kann zu einer Beschadigung von
Bauteilen im SERVOPACK flhren.

Verwenden Sie zum Starten und Anhalten des Servomotors die Sollwertvorgaben fur
Drehzahl oder Position.

Wenn der Netzanschluss oder die Steuerspannung ausgeschaltet wird, aber das
/S-ON-Signal nicht deaktiviert wird, kann das Stoppverfahren fiir den Servomotor
nicht Gber Parameter gesteuert werden. Verwenden Sie das folgende Verfahren zum
Anhalten des Servomotors.

Wenn der Netzanschluss ausgeschaltet wird, jedoch das /S-ON-Signal nicht deakti-
viert ist, wird der Servomotor durch dynamische Bremsung angehalten.

Wenn die Steuerspannung ausgeschaltet wird, jedoch das /S-ON-Signal nicht deakti-
viert ist, richtet sich das Stoppverfahren nach dem jeweiligen SERVOPACK-Modell.
Zwei Stoppverfahren sind verfigbar.
* SERVOPACK-Modelle, bei denen der Servomotor durch Austrudeln angehalten
wird:
SGDV-330A, -470A, -550A, -590A, -780A, -280D, -370D
* SERVOPACK-Modelle, bei denen der Servomotor durch dynamisches Bremsen
angehalten wird:
Alle SERVOPACKS, die nicht unter ,Austrudeln® aufgefuhrt sind.
Wenn der Servomotor durch Austrudeln (und nicht durch dynamische Bremsung)
zum Stillstand gebracht werden muss (wenn Netzanschluss oder Steuerspannung
ausgeschaltet ist, aber das
/S-ON-Signal nicht deaktiviert wird), realisieren Sie die Abfolge Uber eine externe
Vorrichtung, so dass der Strom an den Adern U, V und W des Servomotors abge-
schaltet wird.
Um die Distanz zu minimieren, Uber die der Motor bei ausgelostem Alarm bis zum
Stillstand austrudelt, ist die Abbremsrampe werksseitig fiir die Alarme voreingestellt,
fur die sich dieses Verfahren eignet. Je nach Anwendung ist die dynamische Brem-
sung (DB) als Stoppverfahren besser geeignet als die Abbremsrampe.
Beispiel: Bei der Kopplung mehrerer Achsen (mit zwei Antrieben) kénnen Maschinen-
schaden entstehen, wenn an einer der gekoppelten Wellen ein Alarm mit Abbrems-
rampe auftritt und die andere Welle durch dynamische Bremsung angehalten wird.
In diesen Fallen &ndern Sie das Stoppverfahren auf dynamische Bremsung.

(1) Stoppverfahren fur den Servomotor nach dem Deaktivieren des /S-ON-Signals

Mit Pn001.0 wahlen Sie das Stoppverfahren fiir den Servomotor nach dem Deaktivieren des /S-ON-Signals

aus.
Modus nach dem . .
Parameter Stoppmodus Anhalten Aktivierung Einordnung
n.O00O00
[Werks- DB DB
Pn001 einstellung] Nach Neustart | Inbetriebnahme
n.O00O01 Austrudeln
n.0O00O02 Austrudeln Austrudeln

Anmerkung: Wie im Freilaufmodus erzeugt die Einstellung n.0OOO0 (die den Motor durch dynamische Bremsung anhélt
und ihn dann im dynamischen Bremsmodus hélt) keine Bremskraft, wenn der Servomotor still steht oder bei
sehr geringer Drehzahl dreht.




5.2 Einstellungen fur Grundfunktionen

(2) Stoppverfahren fir den Servomotor bei Alarm

Es gibt zwei Alarmtypen (Gr.1 und Gr.2), die vom Stoppverfahren bei Alarm abhéangig sind. Mit Pn001.0 und
Pn00B.1 wahlen Sie das Stoppverfahren fiir den Servomotor bei Alarm aus.

Das Stoppverfahren fur den Servomotor bei einem Gr.1-Alarm wird auf Pn001.0 eingestellt.

Das Stoppverfahren fur den Servomotor bei einem Gr.2-Alarm wird auf Pn0O0B.0 eingestellt.

Informationen zu den Stoppverfahren bei Alarm finden Sie unter 10.1.1 Liste der Alarme.

B Stoppverfahren fir den Servomotor bei Gr.1-Alarmen

Das Stoppverfahren fur den Servomotor bei Gr.1-Alarmen ist identisch mit dem Verfahren unter (1) Stoppver-
fahren fir den Servomotor nach dem Deaktivieren des /S-ON-Signals.

Parameter Stoppmodus Modx?‘r?;fgndem Aktivierung Einordnung
n.00000 DB
[Werkseinstellung] DB

Pn001 n 0001 Austrudeln Nach Neustart Inbetriebnahme
n.O000O2 Austrudeln Austrudeln

B Stoppverfahren fir den Servomotor bei Gr.2-Alarmen

Parameter

Pn00OB

Pn001

Modus nach

Stoppmodus Anhalten

Aktivie-
rung

Einord-
nung

n.O00o0O

[Werkseinstellung]

n.O00O00
[Werkseinstellung]

n.0O0001

n.0O0002

Abbremsrampe*

DB

Austrudeln

n.O00O10

n.O00O00
[Werkseinstellung]

DB

n.0001

DB

n.0O000O2

Austrudeln

Austrudeln

Nach
Neustart

Inbe-
triebnahme

*  Abbremsrampe: Die Drehzahlsollwert wird auf null gesetzt, um den Motor schnell zum Stillstand zu bringen.
Anmerkung: Die Einstellung von Pn00B.1 ist bei der Positionsregelung und Drehzahlregelung wirksam. Pn00B.1 wird bei
der Drehmomentregelung ignoriert. Hier ist nur die Einstellung von Pn001.0 gultig.

Betrieb
H
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5.2.6 Einstellungen fir die plétzliche Unterbrechung der Spannungsversorgung

5.2.6 Einstellungen fir die plotzliche Unterbrechung der Spannungsversorgung
Mit diesem Parameter legen Sie fest, ob der Servomotor bei einer Unterbrechung der Netzspannungsversor-
gung des SERVOPACKS ausgeschaltet oder weiter betrieben wird.

Haltezeit fiir plétzliche Stromausfille [Drehzanhl | [Position] [Drehmoment] ,
Einordnung
Pn509 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
20 bis 1000 1ms 20 Sofort Inbetrieb-
nahme
Ist die Dauer der Spannungsunterbrechung kirzer, als der Wert in Parameter Pn509 angibt, bleibt der Ser-
vomotor in Betrieb. Ist sie langer als der Einstellwert, wird der Servomotor wahrend der Spannungsunterb-
rechung stromlos geschaltet. Wenn die Spannungsversorgung des Netzanschlusses wiederhergestellt ist, wird
der Servomotor eingeschaltet.
Einstellwert fir Pn509 = AUS Zeit (t) Einstellwert fir Pn509 < AUS Zeit (t)
Kurzzeitige Spannungsunterbrechung Kurzzeitige Spannungsunterbrechung
Netzanschluss- Netzanschluss-
versorgung > AUS Zeit (t) versorgung B> AUS Zeit (t)
] ] ] : !
Einstellwert fur ' ! Einstellwert fir b i
Pn509 l——> Einstellwert fiir Pn509 ! Einstellwert fur
1 Pn509>AUS Zeit (t) | | | Pn509 <AUS Zeit (t
i i i1\ Spannung AUS
i . Betrieb U
Servomotor Leistung EIN | / wird fortgesetzt. Servomotor Leistung EIN |
Status L 1 Status L
4\ Zwangs-AUS
Kurzzeitige Spannungsunterbrechung Kurzzeitige Spannungsunterbrechung

Anmerkung: Ist die Dauer der Spannungsunterbrechung langer als der Wert in Parameter Pn509, wird das S-RDY-Signal
deaktiviert.

Haltezeit der Steuerspannung fir 100-V-SERVOPACKS betrégt etwa 65 ms. Wenn
die Steuerspannung bei plétzlicher Unterbrechung der Spannungsversorgung eine
WICHTIG Regelung unmdglich macht, wird dieselbe Reaktion ausgeldst wie beim normalen

Ausschalten der Spannungsversorgung, und die Einstellung von Pn509 wird ignoriert.

» Die Haltezeit fir den Netzanschluss variiert mit dem Ausgangswert des SERVO-
PACKs. Wenn eine gro3e Last am Servomotor anliegt, und ein Unterspannungsalarm
(A.410) vorliegt, wird Pn509 ignoriert.

 Die Haltezeit der Steuerspannung (24 VDC) fur 400-V-SERVOPACKSs héngt von der
Leistung der Spannungsversorgung (nicht im Lieferumfang) ab. Uberpriifen Sie die
Spannungsversorgung, bevor Sie die Anwendung nutzen.

o « Die Haltezeit der Steuerspannung fur 200-V-SERVOPACKS betragt etwa 100 ms. Die

Wenn Sie fiir die Steuerspannung und den Netzanschluss unterbrechungsfreie Stromversorgungen verwenden,
kann der SERVOPACK plétzliche Stromausfalle von iber 1000 ms Dauer uberstehen.




5.2 Einstellungen fur Grundfunktionen

5.2.7 SEMI-F47-Funktion (Drehmomentbegrenzung bei Spannungseinbriichen im
DC-Zwischenkreis

Die Drehmomentbegrenzungsfunktion erkennt Unterspannungswarnungen und begrenzt den Ausgangsstrom,
sobald die DC-Versorgungsspannung des Zwischenkreises im SERVOPACK auf den angegebenen Wert fallt
(bei plétzlichen Spannungsunterbrechungen oder voriibergehenden Spannungseinbriichen am Netzanschluss).

Diese Funktion entspricht der Norm SEMI F47 fur Halbleiterproduktionsanlagen.

Durch Kombinieren dieser Funktion mit dem Parameter ,,Haltezeit fiir pldtzliche Stromausfélle* kann der Ser-
vomotor ohne Alarm-Stopp und ohne Wiederherstellung weiter betrieben werden, auch bei Einbriichen der
\ersorgungsspannung.

O

WICHTIG

Diese Funktion verkraftet plétzliche Spannungsunterbrechungen innerhalb des Span-
nungsbereichs und Zeitraums, der in SEMI F47 festgelegt ist. Fir plétzliche Span-
nungsunterbrechungen, die diesen Spannungsbereich und Zeitraum tberschreiten,
ist als Reserveversorgung eine unterbrechungsfreie Stromversorgung (USV)
erforderlich.

Diese Funktion soll Spannungseinbriiche am Netzanschluss Uberbricken. Folgende
Einschrankungen gelten, wenn sie zur Uberbriickung von plétzlichen Unterb-
rechungen der Steuerspannung verwendet wird. (Fur 200-VAC-SERVOPACKS gelten
keine Einschrankungen.)

<Einschrankungen fiir Steuerspannung>

SERVOPACK mit 400-VAC-Eingangsspannung: Beziehen Sie die Steuerspannung
von einer 24-VDC-Spannungsversorgung, die der Norm SEMI F47 entspricht.
SERVOPACK mit 100-VAC-Eingangsspannung: Verwenden Sie fir die Steuerspan-
nung eine unterbrechungsfreie Stromversorgung (USV).

Stellen Sie die Drehmomentbegrenzung der tibergeordneten Steuerung und des
SERVOPACKS so ein, dass kein Drehmomentsollwert ausgegeben wird, der die
angegebene Beschleunigung tberschreitet, wenn die Stromversorgung am Netzan-
schluss wiederhergestellt ist.

Begrenzen Sie das Drehmoment nicht auf Werte, die unterhalb des Haltemoments fiir
die vertikale Achse liegen.

Diese Funktion begrenzt bei einem Stromausfall das Drehmoment auf den Leistungs-
bereich des SERVOPACKS. Sie ist nicht fiir alle Last- und Betriebsbedingungen
bestimmt. Verwenden Sie zum Einstellen der Parameter die tatséchlich eingesetzte
Maschine, und Uberprifen Sie den ordnungsgeméafen Betrieb.

Durch das Einstellen der Haltezeit fiir pl6tzliche Stromausfélle wird der Zeitraum ver-
langert, der zwischen dem Ausschalten der Spannungsversorgung und dem tatséch-
lichen Ausbleiben des Motorstroms liegt. Um den Motorstrom sofort auszuschalten,
schalten Sie das Servo-EIN-Signal nacheinander EIN und AUS.

Betrieb
H
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5.2.7 SEMI-F47-Funktion (Drehmomentbegrenzung bei Spannungseinbriichen im DC-Zwischenkreis

(1) Ausfihrungsmethode

Diese Funktion kann entweder mit der Ubergeordneten Steuerung und dem SERVOPACK oder nur mit dem
SERVOPACK ausgefiihrt werden.

B Mit der Ubergeordneten Steuerung und dem SERVOPACK

Die Gbergeordnete Steuerung begrenzt das Drehmoment als Reaktion auf eine Unterspannungswarnung.
Die Ubergeordnete Steuerung hebt die Drehmomentbegrenzung auf, sobald die Unterspannungswarnung
zuriickgesetzt ist.

Unterbrechungszeit der
Netzspannungsversorgung

(" Netzanschluss-
Eingangsspannung

280V *1 )
Netz-Zwischenkreisspannung fallt langsam
;@ziﬂ:ﬁr&:‘:ﬁ { 200V *2 ~— ab, da das Ausgangsmomen begrenzgt ist. ‘
spannung I~ R I\I eE 727w7|§cih?e7nrkr9|ss annung
SERVOPACK 4 P 9 \ stel?\l an durch die V\})ederherstellung
Unterspannung jder etzspannungsversorgung.
Warnung entdeckt

Drehmomentbegrenzung star‘(et.‘
T

(_ Drehmoment-

begrenzung 0% =--mmmmmemmmmee e e\ mmm oo mmmme oo e b
e Das Drehmoment ist be-
\L/JVr;tﬁ]rszgannung grenzt als Reaktion auf eine
9 Unterspannungswarnung.
Ubergeordnete <
Steuerung Drehmoment- Drehmoment-
begrenzung begrenzung endet,
\ Sollwert
000 mmmm e

*1. 560 V bei 400-V Spannungsversorgung.
*2. 400 V bei 400-V Spannungsversorgung.

B Nur mit dem SERVOPACK

Das Drehmoment wird im SERVOPACK als Reaktion auf eine Unterspannungswarnung begrenzt.

Der SERVOPACK steuert den Drehmomentgrenzwert innerhalb des festgelegten Zeitraums nach dem Zuriick-
setzen der Unterspannungswarnung. Mit Pn008.1 geben Sie an, ob die Funktion mit der Uibergeordneten Steu-
erung und dem SERVOPACK oder nur mit dem SERVOPACK ausgefihrt wird.

Unterbrechungszeit der Netzspannungsversorgung

( Netzanschluss-
Eingangsspannung

*
280V "1 Netz-Zwischenkreisspannung fallt langsam ab,

da das Ausgangsmoment begrenzt ist.

Netzanschluss- 200V7*2_ TS
SERVOPACK 4 Zwischenkreis- il Netz-Zwischenkreisspannung
spannung ste% durch die Wiederherstellung
Unterspannung ! der Netzspannungsversorgung an.
Warnung entdeckt - —
Einstellwert fur Pn425
begrenzung startet,
Drehmoment- I
. begrenzung | Einstellwert fur Pn424 ——
0 —mm =TT

*1. 560 V bei 400-V Spannungsversorgung.
*2. 400V bei 400-V Spannungsversorgung.



5.2 Einstellungen fur Grundfunktionen

(2) Zugehdrige Parameter

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.O0ooO
[Werks- Erkennt keine Unterspannung
einstellung]
Inbetrieb-
Pn008 Erkennt Warnungen und begrenzt das Drehmoment Nach Neustart
n.O00O10 - S nahme
Uber die Ubergeordnete Steuerung.
n.O0020 Erkennt Warnungen und begrenzt das Drehmoment
) Uiber Pn424 und Pn425. (Nur im SERVOPACK)
Drehmomentbegrenzung bei [Drehzanl | [ Position | [Drehmoment |
Netzspannungsabfall Einordnung
Pn424 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 100 1%+ 50 Sofort Inbetrieb-
nahme
Ruckfallzeit fir Drehnmomentbegrenzung [Drehzanl | [Position | [Drehmoment]
bei Netzspannungsabfall Einordnung
Pn425 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 1000 1ms 100 Sofort _ Inbe-
triebnahme
* Die Einstelleinheit ist ein prozentualer Anteil des Nenndrehmoments.
Haltezeit fur plotzliche Stromausfalle  [Drehzanl | [Position | [Drehmoment] .
Einordnung
Pn509 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
20 bis 1000 1ms 20 Sofort nahme

Anmerkung: Bei Verwendung der SEMI F47-Funktion stellen Sie 1000 ms ein.

Betrieb
H
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5.2.8 Einstellen des Schwellwerts fiir Motoriiberlasterkennung

5.2.8 Einstellen des Schwellwerts fir Motortberlasterkennung

In diesem SERVOPACK konnen Sie die Zeitsteuerung zur Erkennung von Warnungen und Alarmen andern,
indem Sie das Verhalten der Uberlastwarnung (A.910) und des Uberlast(Geringe Last-)alarms (A.720)
andern.

Die Uberlasteigenschaften und der Erkennungsschwellwert des Uberlastalarms bei hoher Last (A.710) kénnen
nicht gedandert werden.

(1) Andern der Ansprechzeit fir die Uberlastwarnung (A.910)

Der Grenzwert zur Auslosung der Uberlastwarnung ist standardméRig auf 20 % eingestellt. Das heil3t, dass
eine Uberlastwarnung nach 20 % der Zeit ausgegeben wird, die zum Auslésen eines Uberlastalarms erforder-
lich ist. Sie kdnnen die Zeit bis zur Erkennung einer Uberlastwarnung &ndern, indem Sie die Einstellung des
Parameters fiir den Grenzwert zur Auslésung der Uberlastwarnung (Pn52B) dndern. Bei dieser Funktion
kdnnen Sie das Ausgangssignal der Warnung (/WARN) als Schutzfunktion einsetzen, die zum idealen Zeit-
punkt flr Ihr System ausgeldst wird.

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fir die Auslésung einer Uberlastwarnung, wenn der Grenzwert zur
Auslosung der Uberlastwarnung (Pn52B) von 20 % auf 50 % geandert wird. Die Uberlastwarnung wird nach
der Halfte der Zeit ausgegeben, die bis zum Ausldsen eines Uberlastalarms verstreicht.

Uberlasterkennungszeit
A

Erkennungskennlinie des
Uberlastalarms

Erkennungskennlinie des
Uberlastwarnung, wenn

Pn52B=50 %
\
\,
N\,
\,
\
\
N

~~s

N 1 Erkennungskennlinie der Uberlastwarnung,
! wenn Pn52B=20 % (Werkseinstellung)

Ss
S
~

100 % 200 % Drehmomentsollwert [%]

Anmerkung: Genauere Informationen finden Sie bei den Uberlast-Kennwerten zu dem entsprechenden Servomotor im
Produktkatalog der =-V-Serie ( KAEP S800000 42).

Grenzwert zur Auslésung der Uberlastwarnung [Drehzahi | [ Position | [Drehmoment] Einordnung
Pn52B Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
0,
1 bis 100 1% 20 Sofort nahme
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5.2 Einstellungen fur Grundfunktionen

(2) Andern der Ansprechzeit fiir den Uberlastalarm bei geringer Last (A.720)

Uberlastalarm bei geringer Last (A.720) kann friher ausgelost werden, um den Motor vor der Uberlast zu
schitzen. Die zum Ausldsen eines Uberlastalarms erforderliche Zeit kann durch Minderung des Motor-Basis-
stroms verkirzt werden. Dieser berechnet sich aus folgender Gleichung.

Anmerkung:Die Erkennungsschwelle fiir den Uberlastalarm bei hoher Last (A.710) kann nicht gedndert werden.

Motor-Basisstrom x Minderung des Basisstroms bei Erkennung der Motortberlast (Pn52C)
= Verminderter Motor-Basisstrom

Motor-Basisstrom: Schwellenwert des Motorstroms, bei dem die Berechnung fiir den Uberlastalarm beginnt.
Minderung des Basisstroms bei Erkennung der Motor(berlast (Pn52C): Minderung des Motor-Basisstroms

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir die Auslosung eines Uberlastalarms, wenn Pn52C auf 50 %
eingestellt ist. Der Wertebereich fiir die Uberlast von Motoren beginnt bei 50 % des Motor-Basisstroms. In
diesem Fall wird der Uberlastalarm schneller ausgelost.

Durch die Anderung der Einstellung von Pn52C andert sich der Zeitpunkt, bei dem der Uberlastalarm aus-
geldst wird. Damit dndert sich auch die Zeit bis zur Auslésung einer Uberlastwarnung.

Uberlasterkennungszeit
1
\ '
e |
\
\ |
\ | Erkennungskennlinie des
/ Uberlastalarms, wenn

| Pn52C=100 % (Werkseinstellung)
Erkennungskennlinie!
des Uberlastalarms !
wenn Pn52C=50 % |

50 % 100 % 200 % Drehmomentsollwert [%]

Als Richtlinie fur den Zustand der Motorerwéarmung ist das Verhéltnis zwischen der Kihlkorpergrofie und
Minderung des Basisstroms in einem Diagramm dargestellt. Sie finden es unter

,-Bedingungen, die zur Servomotoriberhitzung filhren* im Kapitel ,,Rotatorische Servomotoren - allgemeine
Anweisungen‘* des Produktkatalogs der 2-V Serie (KAEP S800000 42).

Um den Servomotor vor Uberlast zu schiitzen, stellen Sie Pn52C auf einen Wert ein, der sich entsprechend

dem Diagramm fiir die KithlkorpergroRe und die Minderung des Basisstroms eignet, damit der Uberlastalarm
zum bestmdglichen Zeitpunkt ausgelést wird.

Betrieb
H

Anmerkung: Genauere Informationen finden Sie bei den Uberlast-Kennwerten zu dem entsprechenden Servomotor im
Produktkatalog der =-V-Serie ( KAEP S800000 42).

Herabsetzung des Basisstroms bei Erkennung [Drehzahl | [ Position | [Drehmoment]
einer Uberlast des Motors Einordnung
Pn52C Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
0
10 bis 100 1% 100 Nach Neustart nahme
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5.3.1 Grundeinstellungen fiir die Drehzahlregelung

5.3 Drehzahlregelung
In diesem Abschnitt wird der Betrieb mit Drehzahlregelung beschrieben.
Wiéhlen Sie den Modus Drehzahlregelung mit Parameter Pn000.1 aus.
Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.O0000O
Pn000 [Werks- Drehzahlregelung Nach Neustart | Inbetriebnahme
einstellung]
5.3.1 Grundeinstellungen fir die Drehzahlregelung
In diesem Kapitel werden die Grundeinstellungen flr die Drehzahlregelung beschrieben.
(1) Signaleinstellung
Geben Sie den Drehzahlsollwert fiir den SERVOPACK ein. Das analoge Spannungssignal regelt die Drehzahl
des Servomotors proportional zur Eingangsspannung.
Signal- Steckverbinder .
Typ bezeichnung Pin-Nummer Sezslelii.
. V-REF CN1-5 Eingang Drehzahlsollwert
Eingang . .
SG CN1-6 Signalmasse fiir Drehzahlsollwert-Eingang
Max. Eingangsspannung: £12 VDC
B Beispiel fur eine Eingangsschaltung

Beispiel:
Motornenndrehzahl mit Pn300 = 006.00: 6,00 V [Werkseinstellung]

Anmerkung: Der Einstellwert ist zwar 600. Dieser wird jedoch am Bediengerat als 006.00 angezeigt.

Drehé%igzﬁgwert- Drehrichtung Motordrehzahl Servomotor SGMJV
+6V \orwaérts Nenndrehzahl des Motors 3000 min!
-3V Ruckwarts 1/2 Nenndrehzahl des Motors | —1500 min™t
+1V Vorwarts 1/6 Nenndrehzahl des Motors | 500 mint

Wenn Sie fir die Positionsregelung eine tibergeordnete Steuerung (z. B. einen programmierbaren Controller)
verwenden, verbinden Sie die Kontakte fur VV-REF und Signalmasse (SG) mit der Ausgangsklemme fiir den
Drehzahlsollwert der tibergeordneten Steuerung.

Ubergeordnete SERVOPACK
Steuerung CN1
5
V-REF
D/A -

/SG

(6

Gewicht (ca.)

N

£4KW
oV

Anmerkung: Verwenden Sie stets paarweise verdrillte Leitungen, um Stdrsignale einzuddmmen.



5.3 Drehzahlregelung

(2) Parametereinstellung

53.2

Stellen Sie mit Pn300 die Analogspannung fiir das Drehzahlsignal (V-REF) ein, die flir den Betrieb des Ser-
vomotors bei Nenndrehzahl erforderlich ist.

Verstarkung des Drehzahlsollwert-Eingangs

[Drehzahl | [Position | [Drehmoment |

Einordnung
PN300 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
600 Inbetrieb-
150 bis 3000 0,01V (Nenndrehzahl bei Sofort h
6,00 V) nahme
Motordrehzahl (min-1)
Werkseinstellung Max. Eingangsspannung (+12 V)
Nenndrehzahl ~$assagpronnaop - -0
Min. Eingangsspannung (—12 V) i
-3:0 T T T T T T T \-12 1i2 1 36 Spannung Drehzahlsollwert (V)
! »
L ¢ 4 ¢ Einstellbereich|(1,50 bis 30,00 V)
Eingangsbereich (0 bis £ 12V)

Sollwert-Offset-Einstellung

Im Modus Drehzahlregelung kann sich der Servomotor bei einer Ansteuerung mit 0 V' mit sehr geringer Dreh-
zahl drehen. Dies ist moglich, weil die interne Sollwertvorgabe des SERVOPACKS einen geringen Versatz
von einigen Millivolt aufweist. Dieser wird als ,,Offset* bezeichnet.

Wenn sich der Servomotor mit sehr geringer Drehzahl dreht, muss der Offset mit dieser Einstellfunktion
eliminiert werden.

Die Einstellung kann automatisch oder manuell vorgenommen werden. Bei automatischer Einstellung wird
der Parameter zur automatischen Einstellung des Sollwert-Offsets (Fn009) verwendet. Zur manuellen Anpas-
sung wird der Parameter fur die manuelle Einstellung des Sollwert-Offsets (FnNO0A) verwendet.

Drehzahl-

Der Offset wird im
SERVOPACK eingestellt.

Betrieb
H

Motor- Motor-
drehzahl drehzahl
/ 1 -Offset R
Drehzahl- e
Sollwert- d
spannung Offset- , 7
Einstellung

Sollwert-
spannung

Offset-Einstellbereich:
+15000 (Drehzahlsollwert: £879 mV)

Offset Einstelleinheit: 8
(Drehzahlsollwert: 0,47 mV)
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5.3.2 Sollwert-Offset-Einstellung

(1) Automatische Einstellung des Sollwert-Offsets (Fn009)

Bei der automatischen Sollwert-Offset-Einstellung wird die GroRe des Offsets gemessen und die
Sollwertspannung automatisch entsprechend eingestellt. Nach Abschluss der automatischen Einstellung wird
der gemessene Offset-Wert im SERVOPACK gespeichert.

Anmerkung: Der eingestellte Wert wird beim Ausfuihren der Funktion Fn0O05 (Initialisierung der Parametereinstellungen)
nicht auf den urspriinglichen Wert zuriickgesetzt.

O

WICHTIG

Die Spannungsversorgung des Servomotors muss AUS sein, wenn der Sollwert-Offset
automatisch eingestellt wird.

So stellen Sie den Sollwert-Offset an der eingebauten Bedieneinheit automatisch ein:

Anzeige nach der

Schrit Betatigung

Tasten

Vorgehensweise

Schalten Sie das Signal Servo EIN (/S-ON) aus, und geben
Sie die Sollwertspannung von 0 V iber die libergeordnete
Steuerung oder eine externe Schaltung ein.

SERVOPACK  Servomotor

Uber-
geordnete
Steuerung

0-V-Drehzahl
Sollwert

N—~

Leichte Drehung
» (Servo EIN)

P

Servo AUS

I

N
JE—
Il
-
|
-
)

O
oY
MODE/SET

Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunktion zu
wabhlen.

Wahlen Sie mit der Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil
nach unten“ Fn009 aus.

N
—
I
(N
==

I
(]
)

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde

lang. ,,FEF_0“ wird angezeigt.

Anmerkung:  Wenn die Meldung ,,no_oP* ca. 1 Sekunde
lang blinkt, wurde der Schreibschutz in
Fn010 aktiviert. Andern Sie die Einstellung
in Fn010, um den Schreibschutz aufzu-
heben. (Siehe Kapitel 7.12.)

0
o9
MODE/SET

Driicken Sie die Taste MODE/SET.
Nachdem ,,donE* ca. 1 Sekunde lang geblinkt hat, wird
,.FEF_0" erneut angezeigt.

5

]

6 [C |

G
DATA/4

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
lang. ,,Fn009* wird wieder angezeigt.

Anmerkung: Die automatischen Einstellung des Sollwert-Offsets (Fn009) kann nicht verwendet werden, wenn mit der
Ubergeordneten Steuerung ein Positionsregelkreis besteht. Verwenden Sie in diesem Fall die manuelle
Sollwert-Offset-Einstellung, die unter (2) Manuelle Einstellung des Sollwert-Offsets (Fn009) beschrieben ist.




5.3 Drehzahlregelung

(2) Manuelle Einstellung des Sollwert-Offsets (Fn009)

Mit diesem Verfahren kdnnen Sie den Betrag des Sollwert-Offsets direkt einstellen.
Verwenden Sie die manuelle Einstellung des Sollwert-Offsets (FNO0A) in folgenden Féllen:

« Um den Positionsfehler auf null zu setzen, wenn mit der (bergeordneten Steuerung ein Pasitionsregelkreis
besteht und der Servomotor durch Servolock im Stillstand gehalten wird

« Die GroRe des Offsets soll auf einen bestimmten Wert eingestellt werden.
« Die GroRe des im automatischen Einstellmodus festgelegten Sollwert-Offsets soll Gberpriift werden.

Anmerkung: Der eingestellte Wert wird beim Ausfiihren der Funktion Fn0O5 (Initialisierung der Parametereinstellungen)
nicht auf den urspriinglichen Wert zuriickgesetzt.

Fuhren Sie folgende Schritte aus, um den Sollwert-Offset mit der eingebauten Bedieneinheit manuell
einzustellen.

Anzeige nach der

Schritt Betitigung Tasten Vorgehensweise
— =l ] Pa Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunktion zu
1 _ rnrn r )
[I (N (AN ET waéhlen.

Wihlen Sie mit der Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil
nach unten* FnOOA aus.

— L
2 %nuuﬂ

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde

lang. Es erscheint die links dargestellte Anzeige.

Anmerkung:  Wenn die Meldung ,,no_oP* ca. 1 Sekunde
lang blinkt, wurde der Schreibschutz in
Fn010 aktiviert. Andern Sie die Einstellung
von Fn010, und driicken Sie erneut die
Taste, um den Schreibschutz aufzuheben.
(Siehe Kapitel 7.12.)

DATA/4

4 [ — —[o ] Schalten Sie das Signal Servo EIN (/S-ON) (iber ein exter-
I_{ nes Gerat ein. Es erscheint die links dargestellte Anzeige.

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
lang. Die aktuelle GroRe des Offsets wird angezeigt.

Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach oben oder ,,Pfeil nach

6 ,I_II ,I_II ,I_II ,I ,I ,—' O—0 0 unten®, um den Motor anzuhalten. Der angezeigte Wertist
——1— AV der Offset-Wert nach der Einstellung. Q
(Beispiel) 5
— — Driicken Sie die Taste MODE/SET. Nachdem ,,donE* ca. @
7 1 _{ @ 1 Sekunde lang geblinkt hat, erscheint die Anzeige auf der
I ] [ - linken Seite.

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
lang. ,,FNOOA* wird erneut angezeigt.

1|1
) () I:,

Y—d
DATA/4
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5.3.3 Sanftanlauf

5.3.3 Sanftanlauf
Mit der Funktion ,,Sanftanlauf* kénnen Sie die abgestuften Sollwertvorgaben fir die Drehzahl in einen kon-
stanten Beschleunigungs- oder Abbremsvorgang umsetzen. Fir den Beschleunigungs- und Abbremsvorgang
kdnnen Sie eine Zeit vorgeben.
Drehzahlsollwert | |
Motordrehzahl / \
Mit dieser Funktion kdnnen Sie die Drehzahlregelung glatten (und interne Drehzahlvorgaben einstellen).
Anmerkung: Fur eine normale Drehzahlregelung stellen Sie beide Parameter Pn305 und Pn306 auf ,,0* (Werksein-
stellung).
Sanftanlauf-Beschleunigungszeit )
Einordnung
Pn305 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 10000 1ms 0 Sofort Inbetrieb-
nahme
Sanftanlauf-Abbremszeit ]
Einordnung
Pn306 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 10000 1ms 0 Sofort Inbetrieb-
nahme
Pn305: Die Zeitspanne vom Start des Servomotors bis zum Erreichen der maximalen Drehzahl.
Pn306: Die Zeitspanne vom Betrieb bei maximaler Drehzahl bis zum Stillstand des Servomotors.
Die tatsachliche Beschleunigungs- und Bremszeit kann mit folgender Gleichung berechnet werden.
* Tatsichliche Zielgeschwindigkeit
Beschleunigungszeit = % Sanftanlaufzeit (Beschleunigungszeit Pn305)
Max. Geschwindigkeit
* Tatschliche  ziclgeschwindigkeit . ,
Abbremszeit = % Sanftanlaufzeit (Abbremszeit Pn306)
Max. Geschwindigkeit
Max. Geschwindigkeit
Zielgeschwindigkeit '
Tasacniche | | | Tatséchiiche
Beschleurfigungszeit Abbremszeit
——————————————>
Pn305 [ Pn306 "
5.3.4 Drehzahlsollwertfilter

Durch Anwendung eines zeitlichen Filters erster Ordnung auf das analoge Eingangssignal fur den Drehzahl-
sollwert (V-REF) wird die Drehzahlvorgabe gegléttet.

Anmerkung: Diese Einstellung braucht in der Regel nicht geadndert zu werden. Ein zu groRRer Einstellwert verlangsamt das
Ansprechverhalten.
Uberpriifen Sie deshalb das Ansprechverhalten beim Einstellen dieses Parameters.

Zeitkonstante des Drehzahlsollwertfilters [Drehzahl | [Position | [Drehmoment |
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Einordnung
Pn307 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 0,01 ms 40 Sofort Inbetriebnahme
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5.3.5

(1)

Nulldrehzahl-Klemmung

Der Servomotor wird durch Nulldrehzahl-Klemmung auf Position gehalten, wenn die Eingangsspannung des
Drehzahlsollwertes (V-REF) unter den Drehzahl-Schwellwert fir Nulldrehzahl-Klemmung (Pn501) abfallt
und das Nulldrehzahl-Klemmungssignal (/P-CON bzw. /ZCLAMP) aktiviert ist. Der SERVOPACK bildet
intern einen Positionsregelkreis und ignoriert den Drehzahlsollwert.

Die Funktion ,,Nulldrehzahl-Klemmung“ wird in Systemen verwendet, bei denen die (ibergeordnete Steue-
rung keinen Positionsregelkreis flr die Drehzahlsollwertvorgabe bildet.

Bei aktivierter Nulldrehzahl-Klemmung wird der Servomotor auf einen Impuls genau in Position gehalten und
auch dann auf diese Position zuriickgeholt, wenn er durch externe Krafteinwirkung zwangsweise rotiert.

Ubergeordnete

Steuerung Drehzahlsollwert

Nulldrehzahl-

Klemmung
/P-CON

—
(/ZCLAMP)

Stoppt exakt!

Drehzahl

Sollwert fur — — - Q —
Nulldrehzahl

Klemmung (Pn501)

| |
: : : Zeit
| | |
| | |
| |
I EIN ! AUS
/P-CON (/ZCLAMP) ! !
Eingangssignal I I I
| | |
Nulldrehzahl-
Klemmungs- | EIN AUS EIN AUS
funktion —

Wenn der Servomotor im Zustand ,,Nulldrehzahl-Klemmung* vibriert, stellen Sie die Verstirkung des Posi-
tionsregelkreises (Pn102) ein. Wenn Sie die Funktion zur Umschaltung der Verstarkung verwenden, muss die
zweite Verstarkung des Positionsregelkreises (Pn106) ebenfalls eingestellt werden. Weiterfiihrende Informa-
tionen siehe 6.8.1 Einstellungen zur Umschaltung der Verstéarkung.

Werksseitige Zuordnung der Eingangssignale (Pn50A.0 = 0)

Wenn Pn000.1 auf A eingestellt ist, wird als Regelmodus ,,Drehzahlregelung <=> Drehzahlregelung mit
Nulldrehzahl-Klemmung* verwendet. In diesem Fall wird das /P-CON-Signal als Nulldrehzahl-Klemmungs-
signal verwendet.

Betrieb
H

Steckverbinder .
Typ Pin-Nummer Einstellung Bedeutung
Die Nulldrehzahl-Klemmung wird eingeschaltet, wenn die
EIN Eingangsspannung des Drehzahlsollwertes (V-REF) unter
Eingang |/P-coN | CN141 (geschlossen) | den Drehzahl-Schwellwert fiir Nulldrehzahl-Klemmung
[Werkseinstellung] (Pn501) abfallt.
AUS (offen) | Schaltet die Nulldrehzahl-Klemmung aus.
Parameter Regelungsverfahren Aktivierung Einordnung

Drehzahlregelung <=>

Pn000 n.00AD Drehzahlregelung mit Nulldrehzahl-Klemmung

Nach Neustart | Inbetriebnahme
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5.3.5 Nulldrehzahl-Klemmung

(2) Andern der Zuordnung der Eingangssignale (Pn50A.0 = 1)

Das /ZCLAMP-Signal verwenden Sie zum Umschalten auf Nulldrehzahl-Klemmung.

Steckverbinder

Typ Pin-Nummer Einstellung Bedeutung
Die Nulldrehzahl-Klemmung wird eingeschaltet, wenn die
EIN Eingangsspannung des Drehzahlsollwertes (V-REF) unter
Eingang | /ZCLAMP Zuordnung (geschlossen) | den Drehzahl-Schwellwert fiir Nulldrehzahl-Klemmung

erforderlich

(Pn501) abfallt.

AUS (offen)

Schaltet die Nulldrehzahl-Klemmung aus.

Anmerkung: Fir die Anschlusszuordnung des /ZCLAMP-Signals verwenden Sie Parameter Pn50D.0. Weiterfuhrende
Informationen siehe 3.3.1 Eingangssignalzuordnungen.

Zur Verwendung der Nulldrehzahl-Klemmung stellen Sie Pn000.1 auf 0, 3, 4, 5, 6, 7, 9 oder A.

Verwendetes
Parameter Regelungsverfahren Eingangs- Aktivierung Einordnung
signal
n.O0O00 Drehzahlregelung [ZCLAMP
/ZCLAMP,
SPD-A,
n.O00O303 Interne Solldrehzahlregelung SPD-B,
SPD-D,
C-SEL
/ZCLAMP,
SPD-A
Interne Solldrehzahlregelung <=> ’
n.0O00O40 SPD-B,
Drehzahlregelung SPD-D.
C-SEL
/ZCLAMP,
SPD-A
Interne Solldrehzahlregelung <=> '
Pnooo |n.O0O50 Positionsregelung gelung gEB[B) Nach Neustart | Inbetriebnahme
C-SEL
/ZCLAMP,
SPD-A
Interne Solldrehzahlregelung <=> ’
n.O00O60 SPD-B,
Drehmomentregelung SPD-D.
C-SEL
Positionsregelung <=> Drehzahl- [ZCLAMP,
n.0o70 regelung C-SEL
Drehmomentregelung <=> Drehzahl- | /ZCLAMP,
n.0den regelung C-SEL
nO0AQ Drehzahlregelung <=> Drehzahl- /ZCLAMP,
' regelung mit Nulldrehzahl-Klemmung | C-SEL

Anmerkung: Wenn Sie Pn000.1 auf 5, 6, 7 oder 9 stellen, wird die Funktion Nulldrehzahl-Klemmung unwirksam, sobald
andere Regelmodi als ,,Drehzahlregelung“ oder ,,Interne Solldrehzahlregelung® verwendet werden.

Bei der Drehzahlregelung sorgt die Nulldrehzahl-Klemmung dafir, dass der Servomotor auf Position gehalten
wird, wenn der Drehzahlsollwert unter den Schwellwert Nulldrehzahl-Klemmung féllt. Dazu muss der
Parameter Pn50D.0 auf 7 eingestellt sein (Nulldrehzahl-Klemmung immer aktiv). Die Eingangssignale
(/ZCLAMP, /P-CON) sind nicht erforderlich.

3)

Zugehdrige Parameter

Stellen Sie die Motordrehzahl ein, bei der die Nulldrehzahl-Klemmung einsetzen soll.

Pn501

Pegel Nulldrehzahl-Klemmung
Einordnung
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 10000 1 min? 10 Sofort Inbetriebnahme

Anmerkung: Der Servomotor wird auf seine maximale Drehzahl begrenzt, auch wenn der eingestellte Wert héher ist.



5.3 Drehzahlregelung

5.3.6 Encoder-Ausgangsimpulse

Der Encoder-Ausgangsimpuls ist ein Signal, das vom Encoder ausgegeben und im SERVOPACK verarbeitet
wird. Anschlielend wird es extern als Zweiphasensignal (Phase A und B) mit 90° Phasenverschiebung aus-
gegeben. Es wird als Positionsriickmeldung an die tibergeordnete Steuerung gesendet.

Signale und Form der Ausgangsphasen sind unten angegeben.

(1) Signale

Signal-
Typ | bezeich- Pins-tl\?l(jrlfnerrner Bezeichnung Anmerkungen
nung
N Phase A geben die Anzahl der Impulse pro

IPAO CN1-34 Motorumdrehung aus, die in Pn212

PBO CN1-35 . . vorgegeben ist. Phase A und B sind
Aus- Ausgangsimpuls des Encoders: d . - -

urch einen elektrischen Winkel von

gang |/PBO  |CN1-36 Phase B

90° von einander verschoben.

PCO CN1-19

Ausgangsimpuls des Encoders:

Pro Umdrehung des Motors wird ein

/PCO CN1-20 Phase C Impuls ausgegeben.
Ubergeordnete Steuerung SERVOPACK
[CN1] CN2
«— | PAO_ | Serielle
Teilungs- Wandelt Daten
PBO serielle
«— 22y schaltung «—| Daten in
(Pn212) Impulse um.
«|PCO e

(2) Form der Ausgangsphasen

Vorwartsdrehung Riickwértsdrehung
(Phase B liegt 90° vor Phase A) (Phase A liegt 90° vor Phase B)

i e

phaseA | | phasen L | [

[] 1
1
Phase B i i Phase B i i
Phase C —_II_I— Phase C —I_l—

>t >t

Anmerkung: Die Pulsweite des Nullpunktimpulses Phase C &ndert sich entsprechend der Einstellung fiir Encoder-Aus-

gangsimpulse (Pn212) und wird identisch mit der flir Phase A.

Auch bei der Rickwartsdrehung (Pn000.0 = 1) ist die Form der Ausgangsphase mit der fir die Standardein-

stellung oben (Pn000.0 = 0) identisch.

Betrieb

mdglicherweise nicht korrekt ausgegeben.

stellung verwenden, drehen Sie den Servomotor mindestens zweimal, bevor Sie mit der
Nullpunktriickstellung beginnen. Wenn der Servomotor nicht mindestens zweimal
WICHTIG gedreht werden kann, fuhren Sie die Nullpunktriickstellung bei einer Motordrehzahl von

maximal 600 min"! aus. Bei Motordrehzahlen tiber 600 min™t wird der Phase-C-Impuls

0 Wenn Sie den Phase-C-Impulsausgang des SERVOPACKS fur eine Nullpunktriick-
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5 Betrieb

5.3.7 Einstellung fur Encoder-Ausgangsimpuls

5.3.7 Einstellung fir Encoder-Ausgangsimpuls

Stellen Sie den Encoder-Ausgangsimpuls anhand der folgenden Parameter ein.

Encoder-Ausgangsimpulse [Drehzahl | [Position | [Drehmoment| .
Einordnung
Pn212 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
16 bis 1073741824 | 1 Impuls/Umdrehung 2048 Nach Neustart '”rf’:ﬁg]eeb'

Die vom Encoder erzeugten Impulse pro Umdrehung werden vor der Impulsausgabe innerhalb des SERVO-
PACKSs durch die mit diesem Parameter festgelegte Anzahl geteilt. Legen Sie die Anzahl der Encoder-Aus-
gangsimpulse nach den Systemspezifikationen der Maschine bzw. der tibergeordneten Steuerung fest.

Die Anzahl der Encoder-Ausgangsimpulse ist entsprechend der Auflésung des Encoders begrenzt.

Einstellbereich Einstell- Auflésung des Encoders Oberer Grenzwert der Drehzahl
der Encoder-Aus- einheit ] ] ] des Servomotors
gangsimpulse 13 Bit 17 Bit 20 Bit fur Einstellung Encoder-
(Impulse/Umdrehung) (8.192 (131.072 | (1.048.576 Ausgangsimpulse
Impulse) Impulse) Impulse) il
(min™)
16 bis 2048 1 v - - 6000
16 bis 16384 1 - v v 6000
16386 bis 32768 2 - v v 3000
32772 bis 65536 4 - - v 1500
65544 bhis 131072 8 - - v 750
131088 bis 262144 16 - - v 375

Anmerkung 1. Der Einstellbereich variiert mit der Aufldsung des Encoders fir den verwendeten Servomotor.
Wenn die Einstellung auRerhalb des zuldssigen Bereichs liegt oder nicht den Einstellbedingungen ent-
spricht, wird der Alarm A.041 (Einstellfehler Encoder-Ausgangsimpuls) ausgeldst.
Pn212 = 25000 (Impulse/Umdrehung) wird akzeptiert, jedoch
Pn212 = 25001 (Impulse/Umdrehung) wird nicht akzeptiert. Der Alarm A.041 wird ausgegeben, da die
Einstelleinheit von der Tabelle oben abweicht.

2. Der obere Grenzwert der Impulsfrequenz liegt bei etwa 1,6 Mpps.

Wenn der Einstellwert fiir die Anzahl der Ausgangsimpulse (Pn212) grof ist, wird die Drehzahl des
Servomotors eingeschrénkt.
Wenn die Motordrehzahl den in der Tabelle oben angegebenen oberen Grenzwert tiberschreitet, wird der
Alarm A.511 (Uberdrehzahl Encoder-Ausgangsimpulsrate) ausgeldst.

Beispiel einer Ausgabe: Wenn Pn212 = 16 (Ausgabe von 16 Impulsen pro Umdrehung), werden PAO und
PBO folgendermalien ausgegeben.
Voreingestellter Wert: 16

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 M1 12 13 14 15 16

A=l A
o J LUy
< >

Eine Umdrehung
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5.3 Drehzahlregelung

5.3.8 Einstellen des Signals ,Drehzahl erreicht*

Das Signal ,,Drehzahl erreicht” (/\V-CMP) wird ausgegeben, wenn die Ist-Drehzahl des Servomotors mit der

Solldrehzahl Gbereinstimmt. Dieses Signal wird von der ibergeordneten Steuerung als Verriegelungssignal
verwendet. Es ist das Ausgangssignal im Modus ,,Drehzahlregelung*.

Signal- . .
Typ bezeichnung Stecker Pin-Nr. Einstellung Bedeutung
Aus CN1-25, 26 EIN (geschlossen) Drehzahl erreicht.
~ |/IV-CMP erkseinstellun
gang (W d] AUS (offen) Drehzahl nicht erreicht.

Anmerkung: Mit dem Parameter Pn50E.1 kénnen Sie das /V-CMP-Signal einem anderen Anschluss zuordnen. Weitere
Informationen siehe 3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen.

Ausgangsbreite Signal Drehzahl erreicht

.
Einordnung
Pn503 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
in-1
0 bis 100 1 min 10 Sofort nahme

Das /V-CMP-Signal wird ausgegeben, wenn die Differenz zwischen der Solldrehzahl und der Ist-Drehzahl des
Motors kleiner ist als dieser Einstellwert.

Motordrehzahl o
7 4 y
L7 \ 4
o5 Pn503
Py A
V4 7
Va /
7 Solldrehzahl
Va 4
Ve //
/,’// /V-CMP wird ausgegeben in
y 4 diesem Bereich.
4

<Beispiel>

Das /V-CMP-Signal wird ausgegeben, wenn die Drehzahl im Bereich zwischen 1.900 und 2.100 mint liegt,
wobei Pn503 auf 100 eingestellt ist und die Solldrehzahl 2.000 mint betragt.

Betrieb
H
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5-32

5.4 Positionsregelung

In diesem Abschnitt wird der Betrieb mit Positionsregelung beschrieben.

Wiéhlen Sie den Modus Positionsregelung mit Parameter Pn000.1 aus.

Parameter

Bedeutung

Aktivierung

Einordnung

Pn000

n.0O0010

Positionsregelung

Nach Neustart

Inbetriebnahme

B Blockdiagramm fiir die Positionsregelung

Das folgende Blockdiagramm zeigt die Positionsregelung.

SERVOPACK

Drehmomentsollwert

Drehzahlsollwert

Servomotor

O

Pn109 Pn10A
\Vor- éemivlanst'ame
—»des Vor:
steuerung rungsfilters
* <] + ¢+ |Dreh- +
. AA
B Sollwer > zahl-- Str‘"ln' > Leistungs- AW
Positionssollwert rr:;uI“S_- » ,:?me,_ rbigel- g?egrgigh verstarker
plikator zahler >
X Pn000.1 reich Pn000.1
Pn200.0 Pn218  Pn20E Pn216 Postons-
Pn210 Pn217 regelbereich
Eingang Léschsignal Strom-Istwert
Drehzahl-
Pn522
Positions- Eandmng
fenster
Encoder rositions—
Ausgangsimpuls 1 stwert Drehzahl-Istwert
< iler
Pn212
v
COIN

*  Die Umschaltfunktion fur die Vervielfachung des Sollwertimpuls-Eingangssignals wird ab der Softwareversion 001A
unterstitzt.



5.4 Positionsregelung

541

Grundeinstellungen fur die Positionsregelung

In diesem Abschnitt werden die Grundeinstellungen fiir die Positionsregelung beschrieben.

(1)

Form des Sollwertimpulses

Mit Pn200.0 stellen Sie die Form des Sollwertimpulses ein.

Parameter Form des Multiplikator fiir Vorwartslauf- Ruckwartslauf-
Sollwertimpulses | Eingangsimpuls Sollwert Sollwert
n.0O000 \Vorzeichen und - PULS PULS
: gy I n
[Werks- Impulsfolge (CN1-7) (CN1-7)
einstellung] | (Positive Logik) (Sc'fl'j_m H-Pegel (SclﬁT L LPegel
ImpUISfOIQe im - im Uhrzeigersinn im Uhrzei i
n. 0001 und gegen den (CN1-7) | L-Pegel (CN1L7) e
’ Uhrzelgersmn gegen den Uhrzeigersinn gegen den_Uhrzeigersinn
(positive LOgIk) (CN1-11) (CN1-11) L-Pegel
n.OO0002 x1 o 90°
Zweiphasen-Impuls- Phase A % PhaseA [ [
pn200 | n.0OOO3 folge mit 90° x2 Nty — (CN1-7)
Phasenverschiebung PhaseB [ L[ LI Phases LI LT L
n.O00O0O4 x4 (CN1-11) (CN1-11)
Vorzeichen und - PULS e [ [ T PULS U
n.00005 Impulsfolge (CN1-7) (CN1-7)
(Negative Logik) (Séﬁ'j 11) "1 LPegel ;Sc'f";‘ﬂ : I Hpegel
Impulsfolge im - im Uhrzeigersinn i(g'\&l‘]h_;z)eigersinn
n. 0006 und gegen den (CN1-7 H-Pegel
Uhrzelgersmn gegen den Uhrzeigersinn _ _H-Pegel
(Negative LOglk) (CN1-11) (gceﬁir_\1;i)en Uhrzeigersinn
(2) Auswahl Eingangsfilter
Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
FV\(/) ggu Verwendet den Sollwert-Eingangsfilter fiir das Lei-
einstellung] tungstreibersignal. (bis zu 1 Mpps)
Pn200 Verwendet den Sollwert-Eingangsfilter fiir Open- Nach Neustart | Inbetriebnahme
n.1000 Collector-Signal. (bis zu 200 kpps)
n.2000 Verwendet den Sollwert-Eingangsfilter 2 fir Lei-
) tungstreibersignal (1 Mpps bis 4 Mpps)

Betrieb
H
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5 Betrieb

5.4.1 Grundeinstellungen fir die Positionsregelung

(3) Anschlussbeispiel

Das folgende Diagramm zeigt ein Schaltungsbeispiel. Verwenden Sie einen Leitungstreiber des Typs
SN75ALS174 oder MC3487 von Texas Instruments Inc. oder ein gleichwertiges Gerét.

B Leitungstreiberausgang

Ubergeordnete Steuerung SERVCEACK
Leitungstreiber CN1
PULS [ " Apus 7 Optokoppler
im Uhrzeigersinn 4'% : : ( 150w Zi.f[ll_l SZ::I<
Phase A ' i /PULS 8 <
7 s U
SIGN ' /\ SIGN (11 o Op.tokoppler
[gegen den Uhrzeigersinn] : 150W 45 SZ::I<
Phase B | i ISIGN 12 <] U
: /f\ CLR ( 15 Optokoppler
CLR 4% 7 [ B 3
i . JCLR A\ 14 ST L™
VA
FG (Masse) Q—T I—l FG (Masse)

* i stellt paarweise verdrillte Leitungen dar.

B Open-Collector-Ausgang
Stellen Sie den Begrenzungswiderstand R so ein, dass der Eingangsstrom i zwischen 7 mA und 15 mA liegt.

Ubergeordnete Steuerung SERVOPACK
B Beispiel
Vee ) « Wenn Vcc +24 Vist: R = 2,2 kW
R P Optokoopl « WennVcc +12 Vist: R =1 kW
ﬁ - A PULS.| 7 150W R |+ Wenn Ve +5 Vist: R = 180 W
E E PULS .| 8 A Elj \4 > li Anmerkung: Bei Open-Collector-Ausgidngen
A I ist die Signallogik wie folgt.
Tr %Vcc \;‘/ ' £ & £
i : . H-Pegel-Eingang oder
R I \ g gang
ﬁ i /\ 150 W Optokoppler Wenn Tr EIN ist damit vergleichbar
1y /N _SIGN.| M R CPeslE] -
' ' " = > — . -Pegel-Eingang oder
1 ! ™~ Y > amit vergleichbar
i /siN | 12 i ~ v [<_ Wenn Tr AUS ist damit vergleichb
Tr %V £ v :
L /i\ CLR .| 15 150W . Optokoppler
i ' K = —»
'/ i _ICLR l 14 4 ';—[:] ¥+ LC_
Tr 4 FG Vo
(Masse) - FG (Masse)
* i stellt paarweise verdrillte Leitungen dar.
« Benutzen Sie eine abgeschirmte Leitung fir die E/A-Signale, und erden Sie beide
Enden des Schirms.
« SchlieRen Sie den Schirm der Leitung auf der SERVOPACK-Seite am Anschluss-

WICHTIG gehéause an, so dass der Schirm Giber den Anschluss mit der Gehausemasse (FG)
verbunden ist.
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5.4 Positionsregelung

Sie kdnnen die integrierte Spannungsversorgung des SERVOPACKS verwenden. Bei externer Spannungsver-
sorgung wird eine Optokoppler-Trennschaltung verwendet. Mit integrierter Spannungsversorgung wird eine
Schaltung ohne Potenzialtrennung verwendet.

Ubergeordnete Steuerung

SERVOPACK

7 150 W

Optokoppler

+12V

v3 [

"

1,5V oder
weniger bei EIN

e

7
LA /PULS
Vs PL2 [ 13
\:/ ; 1
N SIGN L
Lo A v
LA /SIGN | 12 L e
v 4,7 kW
7 : PL3 [ 18
P 15
I CLR | = > [i
| ' N4
A /CLR | 14 Zx: I
| 1 4,7 kW
N 47

FG (Mas )T—l T FG (Masse)

* i stellt paarweise verdrillte Leitungen dar.

WICHTIG

» Benutzen Sie eine abgeschirmte Leitung fir die E/A-Signale, und erden Sie beide

Enden des Schirms.

» SchlieRBen Sie den Schirm der Leitung auf der SERVOPACK-Seite am Anschluss-
gehéause an, so dass der Schirm Uber den Anschluss mit der Gehdusemasse (FG)

verbunden ist.

Betrieb
H
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5 Betrieb

5.4.1 Grundeinstellungen fir die Positionsregelung

(4) Elektrische Spezifikationen fir die Impulsfolge der Sollwertvorgabe

Die folgende Tabelle zeigt die Impulsformen der Sollwertvorgabe.

Impulsformen der

Sollwertvorgabe Elektrische Spezifikationen Anmerkungen
Vorzeichen und Eingabe- . Tt t1, t2, 13, t7 < 0,025 pus Vorzeichen
Impulsfolge t3 1)3([/_\_/_[ Y t4.15.16 > 0.5 (SIGN)

. . i5aWa , 15,16 >20,5 us h i
(SIGN- + PULS-Signal) |7t T [T, v 0,125 s H = Vorwirts
Maximale Sollwertfre- : o T-1> 0,125 s 0 r
quenz: 4 MppS Vorwartssollwert | Ruckwartssollwert L= RUCkWartS'
(Maximale Sollwertfre- Sollwert

gquenz bei Open-Collector-
Ausgang: 200 kpps)

Impulsfolge im und gegen gegeLr;h t1 . t1, t2 <0,025 pus

den Uhrzeigersinn Z;gerj)jm—/—\ t3>0,5 us

Maximale Sollwertfre- sinn 7, v T>0,125 ps

quenz: 4 Mpps im Uh= /.:;\_/—\—/—\— T_ >'0 105
zeiger- = -

(Maximale Sollwertfre- sing Vorwarissolwert | |, Rickwarissollwert T=U us

gquenz bei Open-Collector-
Ausgang: 200 kpps)

Zweiphasen-Impulsfolge w g t1<0,1 ps Impulsform fiir
mit 90° Phasen- J_M 2<0.1 us Sollwertvorgabe
. Phase A Ul . .
verschiebung phases — -/ [\ 305 us wird mit Pn200.0
(Phase A + Phase B) ‘HLJ ‘ =9 K eingestellt.
Maximale Sollwertfre- A PO BLLE
quenz: 1 Mpps* e R oL | Frese oot et
(Maximale Sollwertfre-
gquenz bei Open-Collector-
Ausgang: 200 kpps)
*  Die maximale Sollwertfrequenz jedes Multiplikators vor der Multiplikation betragt 1 Mpps.

x1 Multiplikator fur Eingangsimpuls: 1 Mpps

x2 Multiplikator fur Eingangsimpuls: 1 Mpps

x4 Multiplikator fir Eingangsimpuls: 1 Mpps

(5) Beispiel fur die Zeitsteuerung der E/A-Signale
Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir die Zeitsteuerung der E/A-Signale.
Servo EIN T EIN [
E Auslésung E t1 <36 ms
Base-Block e 2—r— ©2<6ms .
H (Wenn Pn506 auf 0 gesetzt wird.)

. t3 =40 ms

3 H
—UUUUUUUUUT v

CN1-11
Vorzeichen und [
Impulsfolge CN1-7

Anmerkung: Die Zeitspanne von der Aktivierung des Servo-EIN-Signals bis zur Eingabe des Sollwertimpulses muss
mindestens 40 ms betragen. Sonst wird der Sollwertimpuls méglicherweise nicht vom SERVOPACK
empfangen (t3).



5.4 Positionsregelung

5.4.2

(1)

(2)

3)

Einstellung Ricksetzsignal
Das Riicksetz-Eingangssignal setzt den SERVOPACK-Fehlerzahler auf null.

AnschlieRen des Ricksetzsignals

Signalbe- ) _
Typ Zeichnung Stecker Pin-Nr. Bezeichnung
CLR CN1-15
Eingang ,,Clear“-Eingang
/CLR CN1-14

Form des Ricksetz-Eingangssignals

Mit Pn200.1 kénnen die Form des Riicksetz-Eingangssignals einstellen.

Zeitsteuerung des

Parameter Beschreibung Riicksetzvorgangs

Aktivierung Einordnung

Ricksetzen bei EIN. -
F\}\Eggn Bei aktiviertem Signal car | IE(I)IflCht bei
instellung] werden keine Positions- ~ [(CN1-15) | -

g fehler gesammelt.

Riicksetzen bei steigender [CLR ~ —— EIN
n.0010 Flanke (CN1-15)
Léscht hier nur einmal. iohe
Pn200 _ - Nach Neustart Inber:rleb
Ricksetzen bei AUS. nahme

L. X . CLR | Loscht bei
n. 00020 Bei inaktivem Signal

(CN1-15)

werden keine Positions- |4L
fehler gesammelt.
CLR |
n 0030 Ricksetzen bei fallender | cn1-15) “L
) Flanke.

L&scht hier nur einmal.

Nach dem Riicksetzen des Fehlerzéhlers auf null werden die folgenden Elemente im SERVOPACK geéndert.

* Der SERVOPACK-Fehlerzahler wird auf null gesetzt.

« Der Positionsregelkreis wird deaktiviert.

Anmerkung: Beim Halten des Riicksetzstatus wird die Servolock-Funktion méglicherweise auRer Kraft gesetzt, und der
Servomotor beginnt sich durch Drift im Drehzahlregelkreis langsam zu drehen.

Pulsbreite des Riicksetzsignals

Wenn Parameter Pn200.1 auf 0 oder 2 gestellt ist, muss die Pulsbreite des Ricksetzsignals mindestens 250 us
betragen, damit der Fehlerzahler zuriickgesetzt wird.

Wenn Parameter Pn200.1 auf 1 oder 3 gestellt ist, muss die Pulsbreite des Riicksetzsignals mindestens 20 us
betragen, damit der Fehlerzéhler zurlickgesetzt wird.

Ldschvorgang

Mit diesem Parameter legen Sie fest, wann der Positionsfehler zuriickgesetzt werden soll bzw. in welchem
Zustand sich der SERVOPACK beim Riicksetzen befindet. Mit Pn200.2 kénnen Sie einen von drei Riicksetz-
modi festlegen.

Parameter Beschreibung Aktivierung | Einordnung
n.0JoO0O Setzt den Positionsfehler wahrend des Base-Block-
[Werks- Zustands auf null, wenn ein Alarm auftritt oder wenn
einstellung] das Servo-EIN-Signal (/S-ON) deaktiviert wird.
Pn200 n0100 Setzt den Fehlerzéhler nicht auf null. Loscht den Posi- | Nach Neustart Inr?:;g;b-
) tionsfehler nur mit dem CLR-Signal.
n.0200 tSrtletttzt den Positionsfehler auf null, wenn ein Alarm auf-

Betrieb
H
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5.4.3 Umschaltung des Eingangsmultiplikators fiir den Sollwertimpuls

5.4.3 Umschaltung des Eingangsmultiplikators fir den Sollwertimpuls

Der Eingangsmultiplikator fur den Sollwertimpuls kann zwischen 1 und n umgeschaltet werden (n = 1 bis
100). Diese Umschaltung erfolgt durch Aktivieren und Deaktivieren des /PSEL-Signals (Eingangssignal
Umschaltung des Eingangsmultiplikators fir den Sollwertimpuls). Mit dem /PSELA-Signal (Ausgangssignal
Umschaltung des Eingangsmultiplikators fiir den Sollwertimpuls) kann gemeldet werden, dass der Multiplika-
tor umgeschaltet wurde.

Zur Nutzung dieser Funktion stellen Sie den Multiplikator in Pn218 ein.

Schalten Sie den Multiplikator des Sollwertimpulses nur dann um, wenn der Positionssollwertimpuls Null ist.
Wenn der Positionssollwertimpuls beim Umschalten nicht Null ist, kann sich die Lage des Servomotors
verschieben.

Anmerkung: Die Umschaltfunktion fir die Vervielfachung des Sollwertimpuls-Eingangssignals wird ab der Softwarever-
sion 001A unterstitzt. Die Softwareversion ermitteln Sie mit Fn012. Weiterfiihrende Informationen siehe

7.14 Anzeige der Softwareversion (Fn012).

/\ VORSICHT

« Wenn vor der Anderung des Multiplikators ein Positionssollwertimpuls eingegeben wird, kénnen unvorher-
sehbare Ereignisse ausgeltst werden. Nutzen Sie stets das /PSELA-Signal, um zu bestatigen, dass der
Multiplikator umgeschaltet wurde, bevor Sie einen Positionssollwertimpuls eingeben.

« Bei Anderung der Einstellung von Pn218 trennen Sie die Welle des Servomotors von der Maschine, und
testen Sie den ordnungsgemafRen Betrieb. Vergewissern Sie sich, dass keine Probleme auftreten, bevor
Sie die Welle wieder an die Maschine anschliel3en.

(1) Zugehdrige Parameter

Eingangsmultiplikator fur den Sollwertimpuls _
Einordnung
Pn218 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
1 bis 100 1 Mal 1 Sofort nahme

(2) Zeitsteuerung fur die Umschaltung des Multiplikators fir den Sollwertimpuls

Eingang Sollwertimpuls Aktiviert

Eingangssignal Umschaltung des

Multiplikationswertes (/PSEL) Deaktiviert—— |
Aktiviert

Eingang Sollwertimpuls
Ausgangssignal Umschaltung des
Multiplikationswertes (/PSELA)

Deaktiviert.

1
—>

max. 4 ms

1
max. 4 ms

Interner Status SERVOPACK x1 x1

XV
(n = Pn218)

(3) Einstellung fir das Eingangssignal

Mit dem /PSEL-Signal schalten Sie zu dem Multiplikator fir Sollwert-Eingangsimpulse um, der in Pn218
eingestellt ist.

Signalbe- Stecker .
Typ zeichnung Pin-Nummer Setting Bedeutung
) EIN (geschlossen) é\iI;tl\;frgic:ﬁnul\I/slultlpllkator fir den Sollwert-
Ein- /PSEL Zyordnung erforder- gangsimpuls.
gang lich AUS (offen) Deaktiviert den Multiplikator fur den Sollwert-
Eingangsimpuls.

Anmerkung: Fir die Anschlusszuordnung des /PSEL-Signals verwenden Sie Parameter Pn515.1. Weitere Informationen
finden Sie unter 3.3.1 Eingangssignalzuordnungen fiir Eingangsklemmen.
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(4) Einstellung fur das Ausgangssignal

(5)

54.4

Dieses Ausgangssignal meldet, wenn der Multiplikator fiir den Sollwert-Eingangsimpuls mit dem /PSEL-
Signal umgeschaltet wurde.

Signalbe- Stecker .
Typ zeichnung | Pin-Nummer Einstellung Bedeutung
EIN Der Multiplikator furr den Sollwert-Eingangsimpuls ist
Aus- | oec) A Zuordnung (geschlossen) aktiviert.
gang erforderlich Der Multiplikator fur den Sollwert-Eingangsimpuls ist
AUS (offen) deaktiviert.

Anmerkung: Fir die Anschlusszuordnung des /PSELA-Signals verwenden Sie Parameter Pn510.2. Weiterfilhrende Infor-
mationen siehe 3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen.

Einschrankung

Wenn Sie die folgenden Hilfsfunktionen verwenden, ist die Funktion ,,Umschaltung des Eingangsmultiplika-
tors fiir den Sollwertimpuls“ deaktiviert.

Parameter Nr. Funktion
Fn004 Programmierter Tippbetrieb
Fn201 Erweitertes Autotuning

Elektronisches Getriebe

Das elektronische Getriebe ermdglicht die Steuerung der Verfahrdistanz des Werkstiicks tiber den Sollwer-
timpuls der Ubergeordneten Steuerung. Die kleinstmdgliche Einheit der Positionsdaten, die eine Last
bewegen, wird als Bezugseinheit bezeichnet.

Anmerkung: Bei einer Anderung des Multiplikators fiir den Sollwertimpuls wird der Impuls der {ibergeordneten Steuerung

mit ,,n“ multipliziert und als Bezugseinheit der Positionsdaten definiert. (,,n* ist der Multiplikator fir den
Sollwertimpuls.)

Dieser Abschnitt beschreibt den Unterschied, der durch die Verwendung eines elektronischen Getriebes
erzielt wird, wenn eine Werkstiick 10 mm in der folgenden Konfiguration bewegt wird.
Werksttick
i
Encoderauflésung (20 Bit) 1048576 . )
Steigung der Kugelumlaufspindel: 6 mm

Wenn das elektronische Getriebe nicht verwendet wird:

(@ Die Umdrehungen berechnen.
1 Umdrehung ist 6 mm. Daraus ergibt sich 10 + 6 = 1.6666 Umdrehungen.

(@ Berechnen Sie die erforderlichen Sollwertimpulse.
1048576 Impulse entsprechen 1 Umdrehung. Daraus ergibt sich 1,6666 x 1048576 = 1746928 Impulse.

(B) Geben Sie 1746928 Impulse als Sollwertimpulse ein.

Betrieb
H

Sollwertimpulse miissen nach Sollwert berechnet werden — kompliziert

1l

Wenn das elektronische Getriebe verwendet wird:

Die Bezugseinheit ist 1 um. Um das Werkstiick 10 mm (10000 um) zu bewegen,
ergibt sich folgende Berechnung:

1 Impuls = 1 pm, also 10000 + 1 = 10000 Impulse.
Geben Sie 10000 Impulse ein.

Die Berechnung der Sollwertimpulse nach Sollwert ist nicht erforderlich. — einfacher
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5.4.4 Elektronisches Getriebe

(1) Elektronisches Getriebeuibersetzungsverhaltnis

Stellen Sie das elektronische Getriebelibersetzungsverhaltnis tber Pn20E und Pn210 ein.

Elektronisches Getriebelbersetzungsverhéltnis —
= __Posmon
(Zahler) Einordnung
Pn20E Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
1 bis 1073741824 1 4 Nach Neustart nahme
Elektronisches Getriebelibersetzungsverhéltnis —
__Posmon
(Nenner) Einordnung
Pn210 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
: Inbetrieb-
1 bis 1073741824 1 1 Nach Neustart nahme

Wenn das Getriebelbersetzungsverhéltnis von Servomotor und Lastwelle als n/m angegeben ist, wobei m die
Drehung des Servomotors und n die Drehung der Lastwelle ist, gilt Folgendes:

Elektronisches B Pn20E .
Getriebeiibersetzungs- — — n _ _Encoder-Auflsung X

verhiltnis: A Pn210  Verfahrdistanz pro Umdrehung n
der Lastwelle (Bezugseinheiten)

m

B Auflésung des Encoders

Die Auflésung des Encoders kann anhand der Modellbezeichnung des Servomotors tberprift werden.
sGMOv-O0000000

Symbol Spezifikation Auflésungen der Encoder |
3 20-Bit-Absolutwertgeber 1048576
D 20-Bit-Inkrementalgeber 1048576
A 13-Bit-Inkrementalgeber 8192
SGMPS -O0000O0O0OO
Symbol Spezifikation Aufldsungen der Encoder
2 17-Bit-Absolutwertgeber 131072
C 17-Bit-Inkrementalgeber 131072
SGMCS -O0O0000004d
Symbol Spezifikation Aufldsungen der Encoder
3 20-Bit-Absolutwertgeber 1048576
D 20-Bit-Inkrementalgeber 1048576
Einstellbereich des elektronischen Getriebelibersetzungsverhaltnisses: 0,001 < Elektro-
nisches Getriebelbersetzungsverhéltnis (B/A) < 4000

WICHTIG Wenn das elektronische Getriebelibersetzungsverhaltnis aul3erhalb dieses Bereichs
liegt, wird Parameter-Einstellfehler 1 (A.040) ausgegeben.
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(2) Einstellung des elektronischen Getriebelbersetzungsverhaltnisses — Beispiele

Die folgenden Beispiele zeigen Einstellungen des elektronischen Getriebelibersetzungsverhaltnisses fur ver-

schiedene Lastkonfigurationen.

Schritt

Vorgehensweise

20-Bit-Encoder  Kugelumlauf-

spindel

Steigung: 6 mm

Lastwelle 5 git Encoder

Lastkonfiguration
Kugelumlaufspindel Scheibentisch Riemenantrieb
Bezugseinheit: 0,001 mm Bezugseinheit: 0,01° Bezugseinheit: 0,005 mm
Lastwell Getriebe- Lastwelle
astwefle Ubersetzungs-| &
verhaltnis: Ubersetzungs-
1/100 verhéltnis 1/50 Durchmesser der

Riemenscheibe: 100 mm

20-Bit-Encoder

Prufen Sie die Spezi-

5 Steigung der Kugel-
umlaufspindel: 6 mm

Drehwinkel pro
Umdrehung: 360°

Durchmesser der Riemen-
scheibe: 100 mm
(Umfang der Riemen-

L R:;féﬁ?ﬁg der & Getriebelibersetzungs- | Getriebeuibersetzungs- scheibe: 314 mm)
' verhéltnis: 1/1 verhaltnis: 1/100 « Getriebeiibersetzungs-
verhéltnis: 1/50
Prifen Sie die Aufl6- . . .
2 sung des Encoders. 1048576 (20 Bit) 1048576 (20 Bit) 1048576 (20 Bit)
Ermitteln Sie die ver- Bezugseinheit: 0,001 mm S o Bezugseinheit: 0,005 mm
3 wendete Bezugseinheit. | (1 um) Bezugseinheit: 0,01 (5 pum)
Berechnen Sie die Ver-
fahrdistanz pro Last- _ 5 o _
4 wellenumdrehung. 6 mm/0,001 mm=6000 360°/0,01°=36000 314 mm/0,005 mm=62800
(Bezugseinheit)
Berechnen Sie das
5 elektronische Getriebe_ B _ 1048576 « L E _ 1048576 « 100 | B _ 1048576 50
ibersetzungsverhdltnis. [A 6000 1 |A 36000 1 |A 62800 1
5 Stellen Sie die Pn20E: 1048576 Pn20E: 104857600 Pn20E: 52428800
Parameter ein. Pn210: 6000 Pn210: 36000 Pn210: 62800

Betrieb
H
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5.4.5 Glattung

545

Glattung

Diese Funktion filtert den eingegebenen Sollwertimpuls und sorgt in folgenden Fallen fiir einen ruhigen Ser-
vomotor-Betrieb:

« Wenn die libergeordnete Steuerung, die eine Sollwertvorgabe liefert, keinen Beschleunigungs-/Abbrems-
prozess verarbeiten kann.

« Wenn die Frequenz des Sollwertimpulses zu klein ist.
Anmerkung: Die Funktion hat keine Auswirkungen auf die Verfahrdistanz (d. h. die Anzahl der Sollwertimpulse).

Zugehorige Parameter

Stellen Sie folgende filterbezogene Parameter ein.
Andern Sie die Einstellung nur dann, wenn kein Sollwertimpuls eingegeben wird und der Servomotor im Still-
stand ist.

Zeitkonstante fiir die Positions-Sollbeschleunigung/- —
abbremsung Einordnung
Pn216 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
o Sofort nach dem Still- Inbetrieb-
0 bis 65535 0,1 ms stand
nahme
des Servomotors
Durchschnittliche Verfahrzeit des Positionssollwerts Einord
inordnung
Pn217 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
o Sofort nach dem Still- Inbetrieb-
0 bis 10000 0,1 ms stand
nahme
des Servomotors
*  Bei Einstellung 0 wird der Filter unwirksam.
Solange sich der Servomotor dreht, werden Anderungen in Pn216 oder Pn217 nicht
wirksam. Die Anderungen werden erst wirksam, wenn der Servomotor ohne Sollwer-
timpuls-Eingabe zum Stillstand kommt.
WICHTIG

Anmerkung: Der Unterschied zwischen Zeitkonstante fiir die Positions-Sollbeschleunigung/-abbremsung (Pn216) und
Mittlere Anstiegs-/Abfallzeit des Positionssollwerts (Pn217) ist im Folgenden dargestellt.

Filter Beschleunigung/Abbremsung (Pn216) Mittlere Anstiegs-/Abfallzeit des Positionssollwerts

(Pn217)
Sollwert-Impuls ) Sollwert-Impuls-
Frequenz Vor Anwendung des Filters frequenz Vor Anwendung des Filters
Nach Anwendung des Filters Nach Anwendung des Filters
100 % [---- 100 %)=-"
632% [---1-/ ‘
S 36,8 % '
! L) ) Zeit ! | Zeit
[—> [—>|
Pn216 Pn216 Pn217 Pn217

Sollwert-Impuls-
frequenz Fn_z‘]{ — Vor Anwendung des Filters

Nach Anwendung des Filters

100 % f- -~
/ P /- Pn217

Zeit
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5.4.6 ,Position erreicht“-Signal
Dieses Signal meldet bei der Positionsregelung, dass die Bewegung des Servomotors abgeschlossen ist.
Das ,,Position erreicht“-Signal wird ausgegeben, wenn die Differenz zwischen der Anzahl der Sollwer-

timpulse der tibergeordneten Steuerung und der Verfahrdistanz des Servomotors (Positionsfehler) den fest-
gelegten Parameterwert unterschreitet.

Mit diesem Signal Uberpriifen Sie, ob die Positionierung der ibergeordneten Steuerung abgeschlossen ist.

Signalbe- Stecker -
Typ zeichnung Pin-Nummer Einstellung Bedeutung
A CN1-25, 26 EIN (geschlossen) Position ist erreicht.
us-1icoIN [Werkseinstellung] — - -
gang AUS (offen) Position ist noch nicht erreicht.

Anmerkung: Mit dem Parameter Pn50E.O kénnen Sie das /COIN-Signal einem anderen Anschluss zuordnen. Weitere
Informationen siehe 3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen.

Positionsfenster __Position
Einordnung
Pn522 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 1073741824 | 1 Bezugseinheit 7 Sofort Inbetrieb-
nahme

Die Einstellung ,,Positionsfenster” hat keinen Einfluss auf die Genauigkeit der Positionierung.

Sollwert
Motordrehzahl /Motordrehzahl
pns22 el
Positionsfehler
t 1 Zeit
JCOIN 4

|ﬁ Effektiv bei ON (geschlossen).
el

Anmerkung: Ist der eingestellte Parameterwert zu grof3, wird das ,,Position erreicht“-Signal im Betrieb mit geringer Dreh-
zahl moglicherweise bei einem kleinen Positionsfehler ausgegeben. Dabei kann es vorkommen, dass das

»Position erreicht“-Signal standig ausgegeben wird. Wenn das Signal unerwartet ausgegeben wird, ver-
ringern Sie den Einstellwert soweit, bis das Signal inaktiv ist.

Wenn der Positionsfehler gering gehalten wird und das Positionsfenster klein ist, kdnnen Sie mit Pn207.3 das
Zeitverhalten flr das /COIN-Signal andern.

. Betrieb

Parameter Bezeichnung Bedeutung Aktivierung Einordnung 5
n.od0O0o Wenn der Absolutwert des Positions-
[Werks- fehlers kleiner als die Positionsfens-
einstellung] ter-Einstellung (Pn522) ist.
Wenn der Absolutwert des Positions-
fehlers kleiner als die Positionsfens-
n.1000 /COIN-Zeit- | ter-Einstellung (Pn522) und der Inbe-
Py verhalten Sollwert nach der Positionssollwert- Nach Neustart triebnahme
filterung O ist.
Wenn der Absolutwert des Positions-
fehlers kleiner als die Positionsfens-
n.2000 ter-Einstellung (Pn522) und der
Positionssollwerteingang O ist.
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5.4.7 ,Annaherung an die Position“-Signal

5.4.7 ,Anndherung an die Position“-Signal

Vor dem Empfang des ,,Position erreicht“-Signals empfangt die ibergeordnete Steuerung zunachst ein ,,Anna-
herung an die Position*“-Signal und kann die Abfolge der Ablaufe nach Abschluss der Positionierung vorbe-
reiten. Die Zeitspanne fir diese Abfolge nach der Positionierung kann verkiirzt werden.

Dieses Signal wird immer in Kombination mit dem ,,Position erreicht“-Signal verwendet.

Signalbe- Stecker .
Typ zeichnung Pin-Nummer S i Bedeutung
Der Servomotor befindet sich in der Néhe
EIN (geschlossen) der Zielposition
Ausgang |/NEAR Z_uordnung erforder- .
lich AUS (offen) Der Servomotor befindet sich nicht in der
Nahe der Zielposition.

Anmerkung: Fir die Anschlusszuordnung des /NEAR-Signals verwenden Sie den Parameter Pn510.0. Weitere Informa-
tionen siehe 3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen.

NEAR-Signal-Fenster ,
Einordnung
Pn524 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
1 bis 1073741824 1 Bezugseinheit 1073741824 Sofort '”ﬁ:ﬁ;‘g"

Das ,,Anndherung an die Position*-Signal (/NEAR) wird ausgegeben, wenn die Differenz zwischen der
Anzahl der Sollwertimpulse der Ubergeordneten Steuerung und der Verfahrdistanz des Servomotors (Posi-
tionsfehler) den festgelegten Wert unterschreitet.

- / Motordrehzahl

Positionsfehler Pn524 Pn522 Zeit

Motordrehzahl (qu[\/yert

0 DR LDDRDDDRN SURDRRE
4 4 Zeit
/NEAR J LZeT Effektiv bei ON (geschlossen).
ICOIN |

— Effektiv bei ON (geschlossen).
Zeit

Anmerkung: In der Regel sollte der Wert von Pn524 groRer sein als die Einstellung fiir das Positionsfenster (Pn522).
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5.4.8

Referenzimpulssperre

Diese Funktion sperrt die Zahlung der Eingangsimpulse durch den SERVOPACK wahrend der Positions-
regelung. Wenn diese Funktion aktiviert ist, akzeptiert der SERVOPACK das Referenzimpulseingangssignal

nicht.

(1)

Werksseitige Zuordnung der Eingangssignale (Pn50A.0 = 0)

Verwenden Sie Pn000.1=B und das /P-CON-Signal fir die Referenzimpulssperre, solange noch die Werks-
einstellungen fur die Zuordnung der Eingangssignale gelten.

(2)

Signalbe- Stecker ;
Typ zeigchnung Pin-Nummer Einstellung Bedeutung
Ein- /P-CON CN1-41 EIN (geschlossen) | Stoppt die Z&hlung der Referenzimpulse.
gang [Werkseinstellung] [ AUS (offen) Aktiviert die Zahlung der Referenzimpulse.
Verwendetes
Parameter Regelungsverfahren Eingangs- Aktivierung Einordnung
signal
Positionsregelung <> Positions- ) .
Pn000 n.O0OBO regelung mit Sollwertimpulssperrung /P-CON Nach Neustart | Inbetriebnahme

Anmerkung: Wenn Pn000.1 auf den Wert B gesetzt wird, kann das /P-CON-Signal fur keine andere Funktion als die Refe-
renzimpulssperre verwendet werden.

Andern der Zuordnung der Eingangssignale (Pn50A.0 = 1)

Ordnen Sie das /INHIBIT-Signal als Referenzimpulssperrensignal zu, um die Referenzimpulssperre zu ver-
wenden, wenn Pn000.1 (Regelungsverfahren) auf einen der Werte 1, 5, 7 oder 8 eingestellt ist.

Signalbe- Stecker ;
Typ zeigchnung Pin-Nummer Einstellung Bedeutung
Ein- INHIBIT Zuordnung erforder- | EIN (geschlossen) | Stoppt die Zahlung der Referenzimpulse.
gang lich. AUS (offen) Aktiviert die Zahlung der Referenzimpulse.

Anmerkung: Ordnen Sie die Verwendung des /INHIBIT-Signals mit Hilfe des Parameters Pn50D.1 zu. Weiterfuhrende
Informationen finden Sie unter 3.3.1 Eingangssignalzuordnungen fiir Eingangsklemmen.

Setzen Sie Pn000.1 zum Verwenden der Referenzimpulssperre auf einen der Werte 1, 5, 7 oder 8.

Verwendetes
Parameter Regelungsverfahren Eingangs- Aktivierung Einordnung
signal
n.0010 Positionsregelung /INHIBIT 4
/INHIBIT 2
ISPD-A @
nOmsm | e Sl <> 5o
getung /SPD-D _
Pn000 /C-SEL Nach Neustart | Inbetriebnahme
Positionsregelung < /INHIBIT
n.007d Drehzahlregelung /C-SEL
Positionsregelung < /INHIBIT
n.008d Drehmomentregelung /C-SEL

Anmerkung: Die Referenzimpulssperre ist nur mit der Positionsregelung wirksam.
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5.5.1 Grundeinstellungen fir die Drehmomentregelung

5.5

551

(1)

Drehmomentregelung

In diesem Kapitel wird der Betrieb mit Drehmomentregelung beschrieben.

Verwenden Sie den Drehmomentsollwert in Form eines analogen Spannungssollwerts als Eingangssignal fur
die Regelung des Servomotorbetriebs, wobei sich das Drehmoment proportional zur Eingangsspannung

verhalt.

Die Drehmomentregelung wird tiber den Parameter Pn000.1 eingestellt.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung

Pn000 ‘n.EIEIZEl Drehmomentregelung Nach Neustart | Inbetriebnahme

Grundeinstellungen fur die Drehmomentregelung

In diesem Kapitel werden die Grundeinstellungen flr die Drehmomentregelung beschrieben.

Signaleinstellung

Stellen Sie folgende Eingangssignale ein.

Signalbezeic Stecker :
LR ghnung Pin-Nummer EiEZEE0-E
. T-REF CN1-9 Drehmomentsollwert-Eingang
Eingang - _ -
SG CN1-10 Signalmasse fur Drehmomentsollwert-Eingang

Max. Eingangsspannung: +12 VDC

Beispiel fur eine Eingangsschaltung

Beispiel
Pn400 = 0003.0 : Nenndrehmoment des Motors bei 3.0 VV [Werkseinstellung]

Anmerkung: Eingegeben wird der Wert 30, doch er wird auf dem Bediengerét als 0003.0 angezeigt.

Drehzahlsollwerteingang Drehrichtung Drehmoment
+3V \Vorwaérts Nenndrehmoment
. 1/3 des
v Vorwarts Nenndrehmoments
N B} 1/2 des
15V RS Nenndrehmoments

Verbinden Sie die Pins fur das T-REF-Signal und die Signalmasse (SG) mit der Klemme des analogen
Sollwertausgangs an der tibergeordneten Steuerung, falls eine solche programmierbare Steuerung, fir die
Drehmomentregelung verwendet wird.

Anmerkung: Verwenden Sie stets paarweise verdrillte Leitungen, um Storsignale einzuddmmen.

Ubergeordnete SERVOPACK
Steuerung CN1

T-REF| g
D/A -

/SG [10 Gewicht (ca.)

e
< £4 kW
ov
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(2) Parametereinstellung

55.2

Stellen Sie iber Pn400 den analogen Spannungswert fir den Drehmomentsollwert (T-REF) ein, der fur den
Betrieb des Servomotors mit Nenndrehmoment erforderlich ist.

Verstarkung Drehmomentsollwerteingang [Drehzahl | [Position |
Einordnung
Pn400 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
30 .
10 bis 100 01V (Nenndrehmoment Sofort Inr?iief:[:]ijb-
bei 3.0 V)
Ausgangsmoment (%)
300
200
100 H-- frmmmemmooe | ~"(Nenndrehmoment)

-12 -10 -3 0
T T

Spannung Drehmomentsoliwert (V)

Werkseinstellung 10 12

T~

Einstellbereich
(1,0 bis 10,0 V)

Eingangsspannungsbereich
(0 bis £12 V)

Anmerkung: Es kann auch ein Drehmomentsollwert eingestellt werden, der groRer als das Nenndrehmoment ist. Dies
kann jedoch zu einem Uberlastalarm bei hoher Last (A.710) oder niedriger Last (A.720) fuhren, wenn tber
einen langeren Zeitraum ein zu hohes Drehmoment angewendet wird. Siehe 10.1.2 Beheben von Alarmen.

Sollwert-Offset-Einstellung

Bei der Drehmomentregelung kann es vorkommen, dass sich der Servomotor trotz eines Spannungssollwerts
von 0 V mit sehr niedriger Drehzahl dreht. Dies liegt daran, dass die interne Sollwertspannung des SERVO-

PACKSs eine minimale Abweichung von wenigen Millivolt aufweist. Diese Abweichung wird als ,,Offset
bezeichnet.

Wenn sich der Servomotor mit sehr niedriger Drehzahl dreht, muss der Offset mit Hilfe der Offset-Einstellung
ausgeglichen werden.

Die Einstellung kann automatisch oder manuell vorgenommen werden. Bei automatischer Einstellung wird
der Parameter zur automatischen Einstellung des Sollwert-Offsets (Fn009) verwendet. Bei manueller Ein-
stellung wird der Parameter zur manuellen Einstellung des Sollwert-Offsets (Fn00B) verwendet.

Ausgangsmoment

Ausgangsmoment

7
4
4
/7

/| | Offset . Der Offset wird im SERVOPACK eingestellt.
Spannung L7 Spannung Offset-Einstellbereich: -127 bis +1 2_7
Drehmoment ) R Drehmoment (Drehmomentsollwert: -1905 mV bis 1905 mV
sollwert Offset-Einstellung L7 sollwert Offset Einstelleinheit: 15,0 mV)

Betrieb
H
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5 Betrieb

5.5.2 Sollwert-Offset-Einstellung

(1) Automatische Einstellung des Sollwert-Offsets (Fn009)

Bei der automatischen Sollwert-Offset-Einstellung wird die GroRe des Offsets gemessen und die
Sollwertspannung automatisch entsprechend eingestellt.
Nach Abschluss der automatischen Einstellung wird der gemessene Offset-Wert im SERVOPACK

gespeichert.

Anmerkung: Der eingestellte Wert wird beim Ausflihren der Funktion Fn005 (Initialisierung der Parametereinstellungen)
nicht auf den urspriinglichen Wert zuriickgesetzt.

automatisch eingestellt wird.

O

WICHTIG

Die Spannungsversorgung des Servomotors muss AUS sein, wenn der Sollwert-Offset

So stellen Sie den Sollwert-Offset an der eingebauten Bedieneinheit automatisch ein:

Anzeige nach der

Schritt Betatigung Tasten Vorgehensweise
Schalten Sie das Signal Servo EIN (/S-ON) aus, und geben
Sie die Sollwertspannung von 0 V (ber die tibergeordnete
Steuerung oder eine externe Schaltung ein.
SERVOPACK  Servomotor
1

Ubergeordnete| 0-V-Drehmoment

Steuerung Sollwert —~%
Leichte Drehung
SevoAUS (Servo EIN)

Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunktion zu
wahlen.

5 (El[=]
i g (] j

Wahlen Sie mit der Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil
nach unten“ Fn0O09 aus.

1

I
'
=
(]

T—o
DATA/«

Dricken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde

lang. ,,’JEF_0" wird angezeigt.

Anmerkung: Wenn die Meldung ,,no_oP* ca. 1 Sekunde
lang blinkt, wurde der Schreibschutz in Fn010
aktiviert. Andern Sie die Einstellung in Fn010,
um den Schreibschutz aufzuheben. (Siehe
Kapitel 7.12.)

VIODE/SET

_|o]

(&)
—
—

[
§|§
——

1

Driicken Sie die Taste MODE/SET.
Nachdem ,,donE* ca. 1 Sekunde lang geblinkt hat, wird
»IEF_0" erneut angezeigt.

cl_Alrlo
° hnuuj] ¢

DATA/4

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
lang. ,,Fn009* wird wieder angezeigt.

Anmerkung: Die automatische Sollwert-Offset-Einstellung (Fn009) kann nicht verwendet werden, wenn ein Positions-
regelkreis mit der (ibergeordneten Steuerung gebildet wurde. Verwenden Sie in diesem Fall die manuelle
Sollwert-Offset-Einstellung, die unter (2) Manuelle Einstellung des Sollwert-Offsets (FnO0B) beschrieben ist.
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(2) Manuelle Einstellung des Sollwert-Offsets (FNO0OB)

Bei diesem Modus wird der Offset durch direkte Eingabe der GroRe des Drehmomentsollwert-Offsets

eingestellt.

Verwenden Sie die manuelle Drehmomentsollwert-Offset-Einstellung (FNO0B) in folgenden Fallen:

« Die GroRe des Offsets soll auf einen bestimmten Wert eingestellt werden.
« Die Grofe des im automatischen Einstelimodus festgelegten Sollwert-Offsets soll Gberprift werden.

Anmerkung: Der eingestellte Wert wird beim Ausfiihren der Funktion Fn005 (Initialisierung der Parametereinstellungen)

nicht auf den urspriinglichen Wert zuriickgesetzt.

Fuhren Sie folgende Schritte aus, um den Sollwert-Offset mit der eingebauten Bedieneinheit manuell einzu-

stellen.
Schritt Anzgg;%i%gder Tasten Vorgehensweise
1 ',— i Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunktion
= zu wiéhlen.
2 'I— il Wahlen Sie mit der Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil
'l (] [ [ nach unten“ Fn0Ob aus.
— — a—# | Dricken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
_ | [l ] @ lang. Es erscheint die links dargestellte Anzeige.
{ JEr] oaa | Anmerkung: Wenn die Meldung ,,no_oP* ca. 1 Sekunde
3 lang blinkt, Wurdf: der Schreibschutz in
Fn010 aktiviert. Andern Sie die Einstellung
in Fn010, um den Schreibschutz aufzuheben
(siehe Kapitel 7.12).
4 - | ' Schalten Sie das Signal Servo EIN (/S-ON) (ber ein exter-
| [l ] nes Gerdt ein. Es erscheint die links dargestellte Anzeige.
5 'l imlimlinlin] ] @ Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
NI [H]h W lang. Die aktuelle GroRe des Offsets wird angezeigt.
6 il o) Stellen Sie die GroBe des Offsets mit der Taste ,,Pfeil nach
ez oben* oder ,,Pfeil nach unten® ein.
(Beispiel)
— — Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT. Nachdem ,,donE*
7 | L ca. 1 Sekunde lang geblinkt hat, erscheint die Anzeige auf
{ JE DE/ET der linken Seite.
8 EREEMT @ Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
—oung ©—¢ |lang.,,Fn00b* wird wieder angezeigt.
J DATA/4

Betrieb
H
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5.5.3 Drehmomentsollwertfilter

553

554

(1)

(2)

5-50

Drehmomentsollwertfilter

Diese Funktion glattet den Drehmomentsollwert, indem ein zeitlicher Filter erster Ordnung auf den
Drehmomentsollwert-Eingang (T-REF) angewendet wird.

Anmerkung: Ein zu groRer Einstellwert verlangsamt das Ansprechverhalten.
Uberpriifen Sie deshalb das Ansprechverhalten beim Einstellen dieses Parameters.

Zeitkonstante des T-REF-Filters [Drehzahl | [Position | [ Drehmoment| _
Einordnung
Pn415 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
0 bis 65535 0,01 ms 0 Sofort nahme

Drehzahlgrenze bei Drehmomentregelung
Mit dieser Funktion wird die Drehzahl des Servomotors zum Schutz der Maschine begrenzt.

Beim Betrieb eines Servomotors mit Drehmomentregelung wird dessen Abtriebsdrenmoment auf den
angegebenen Wert geregelt, wahrend die Motordrehzahl nicht geregelt wird. Wenn jedoch fiir das Last-
drehmoment auf der Maschinenseite ein zu grof3es Sollwertdrehmoment eingestellt wird, kann die Drehzahl
des Servomotors erheblich ansteigen. Wenn dies eintreten kann, sollten Sie die Drehzahl mit dieser Funktion
begrenzen.

Anmerkung: Der tatséchliche Grenzwert fiir die Motordrehzahl hangt von den Lastbedingungen des Servomotors ab.

Ohne Drehzahlgrenze Mit Drehzahlgrenze

Motordrehzahl
Motordrehzahl

Gefahr der Beschadigung
durch kritische Drehzahl.
Maximale Drehzahl [~--------

/ Sicherer Betrieb mit
/ l_ Drehzahlbegrenzung.

Drehzahlbegrenzung

Zeit

Zeit

Verwenden Sie folgende Parameter flr die Drehzahlbegrenzung.

Ausgangssignale bei der Drehzahlbegrenzung fir den Servomotor

Folgendes Ausgangssignal wird erzeugt, wenn die Motordrehzahl den Grenzwert erreicht.

Signalbe- Stecker

Typ zeichnung Pin-Nummer Setting Bedeutung
EIN (geschlossen) El?r:geg\/zvaer:ggfnze fiir Servomotor wird
Ausgang |/VLT Zuordnung erforderlich i _ _
AUS (offen) Drehzahlgrenze fir Servomotor wird nicht
angewendet.

Anmerkung: Ordnen Sie die Verwendung des /VLT-Signals mit Hilfe des Parameters Pn50F.1 zu. Weiterfiihrende Infor-
mationen siehe 3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen.

Einstellung der Drehzahlbegrenzung
Wéhlen Sie den Drehzahlbegrenzungsmodus mit PN002.1 aus.

Parameter Bedeutung Aktivierung | Einordnung
R}%Eﬁn Verwendet den in Pn407 festgelegten Wert (interne
einstellung] Drehzahlbegrenzung) als Drehzahlgrenze. et
nbetrieb-
Pn002 Verwendet V-REF (CN1-5, 6) als externen Drehzahlbeg- | Nach Neustart | = o
nO010 renzungs-Eingang. Legt eine Drehzahlgrenze basierend
' auf der V-REF-Eingangsspannung und der Einstellung
fir Pn300 (externe Drehzahlbegrenzung) fest.
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B Interne Drehzahlbegrenzung

Wenn die interne Drehzahlbegrenzung in Pn002.1 aktiviert ist, muss die Héchstdrehzahl des Servomotors in
Pn407 festgelegt werden. Die HGchstdrehzahl in Pn408.1 kann entweder die Hochstdrehzahl des Servomotors
oder der Ausldsewert flr den Uberdrehzahlerkennungsalarm sein. Der Ausldsewert fiir den Uberdrehzahler-

kennungsalarm muss so gewahlt werden, dass die Drehzahl auf die Hochstdrehzahl des Servomotors oder
einen entsprechenden Wert begrenzt wird.

Drehzahlgrenze bei Drehmomentregelung )
Einordnung
Pn407 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
] Inbetrieb-
P
0 bis 10000 1 min 10000 Sofort nahme

Anmerkung: Wenn die Einstellung in diesem Parameter die Hochstdrehzahl des verwendeten Servomotors lberschreitet,

wird die Drehzahl auf die Hochstdrehzahl des Servomotors oder den Auslésewert fiir den Uberdrehzahler-
kennungsalarm begrenzt.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n 0000000 Als Drehzahlgrenze wird entweder die Hochstdrehzahl
Werks des Motors oder der in Pn407 festgelegte Wert ver-
[. - wendet, je nachdem, welcher der beiden Werte kleiner
einstellung] . .
Ist. Inbetrieb-
Pn408 . Nach Neustart
Als Drehzahlgrenze wird entweder der Auslosewert fiir nahme
n0010 den Uberdrehzahlerkennungsalarm oder der in Pn407
) festgelegte Wert verwendet, je nachdem, welcher der
beiden Werte kleiner ist.

B Externe Drehzahlbegrenzung

Wenn die externe Drehzahlregelung in Pn002.1 aktiviert ist, miissen das V-REF-Eingangssignal und Pn300
festgelegt werden.

Signalbe- Stecker .
e zeichnung Pin-Nummer STy
Ei V-REF CN1-5 Eingang der externen Drehzahlbegrenzung
ingan
gang SG CN1-6 Signalmasse fur Eingang der externen Drehzahlbegrenzung

an.

Hinweis:

Gibt eine analoge Spannung als Sollwert fiir die Drehzahlgrenze des Servomotors bei Drehmomentregelung

« Der kleinere Eingangswert fur die Drehzahlbegrenzung aus dem V-REF-Signal und dem Wert in Pn407
wird aktiviert, wenn Pn002.1 auf den Wert 1 gesetzt wird.

« Die Einstellung in Pn300 bestimmt den Spannungswert des Eingangssignals fuir den Begrenzungswert. Die

Polaritat hat keinen Einfluss.

« Wenn Pn300 auf den Wert 6,00 (Werkseinstellung) gesetzt und ein V-REF-Signal mit 6 V (CN1-5, 6)
gesendet wird, ist die Drehzahl auf die Nenndrehzahl des verwendeten Servomotors begrenzt.

Betrieb
H

Verstarkung des Drehzahlsollwert-Eingangs [Drehzahl | [Position | [Drehmoment] |
Einordnung
Pn300 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
150 bis 3000 0,01V 600 Sofort nahme
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5.6.1 Grundlegende Einstellungen fiir die Drehzahlregelung mit interner Solldrehzahl

5.6

56.1

(1)

(2)

Interne Solldrehzahlregelung
In diesem Abschnitt wird der Betrieb mit Drehzahlregelung auf Basis interner Solldrehzahlen beschrieben.

Mit dieser Funktion kann ein Betrieb mit geregelter Drehzahl durchgefiihrt werden. Die Drehzahl, Richtung
oder beide Faktoren werden anhand einer Kombination von Eingangssignalen aus einer externen Quelle
gewahlt. Die Drehzahleinstellungen des Servomotors werden vorab mithilfe der Parameter im SERVOPACK
vorgenommen. Da die Drehzahl mithilfe eines Parameters im SERVOPACK geregelt wird, ist kein externer
Impulsgeber oder Sollwertgeber erforderlich, der die Drehzahl regelt.

SERVOPACK

Parameter fir interne Solldrehzahl

Drehrichtung des Motors
(Vorwarts/Ruckwarts)
/P-CON (/SPD-D) ﬁ41 P30T Drehzahl- Servomotor
N\ Sollwert
KontakteingédngeX /P-CL  (/SPD-A %45 Pn302 : > M

-t Pn303 —
IN-CL  (/SPD-B) — 46 : :
i | Stoppt (Interne Drehzahl 0)F—— !

*  Bei Verwendung der externen Eingangssignalstifte in Werkseinstellung &ndern sich die Funktionen /P-CON, /P-CL
und /N-CL in die Funktionen /SPD-D, /SPD-A und /SPD-B.

Grundlegende Einstellungen flr die Drehzahlregelung mit interner
Solldrehzahl

In diesem Abschnitt werden die grundlegenden Einstellungen fiir interne Solldrehzahlen beschrieben.

Signaleinstellung

Zum Umschalten der Betriebsdrehzahl werden die folgenden Eingangssignale verwendet.

Zuordnung der werksseitig eingestellten Eingangssignale: /P-CON, /P-CL und /N-CL

Signalbe- Stecker

Typ zeichnung Pin-Nummer eI
/P-CON CN1-41 Schaltet die Drehrichtung des Servomotors um.
Eingang |/P-CL CN1-45 Waéhlt die interne Solldrehzahl.
IN-CL CN1-46 Wiahlt die interne Solldrehzahl.

Andern der Eingangssignalzuordnungen: /SPD-D, /SPD-A und /SPD-B

Signalbe- Stecker

LE zeichnung Pin-Nummer =
/SPD-D CN1-41 Schaltet die Drehrichtung des Servomotors um.
Eingang |/SPD-A CN1-45 Wiahilt die interne Solldrehzahl.
/SPD-B CN1-46 Wahlt die interne Solldrehzahl.

Parametereinstellung

Wahlt die Drehzahlregelung mit einer internen Solldrehzahl mit Pn000.1 aus.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung

Pn000 n.O00O30 Interne Solldrehzahlregelung Nach Neustart | Inbetriebnahme
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(3) Zugehdrige Parameter
Einstellen der internen Solldrehzahl mit Pn301, Pn302 und Pn303.

(4)

Interne Solldrehzahl 1

.
Einordnung
Pn301 Einstellbereich Einstelleinheit* Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
-1
0 bis 10000 1 min 100 Sofort nahme
Interne Solldrehzahl 2 .
Einordnung
Pn302 Einstellbereich Einstelleinheit* Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
-1
0 bis 10000 1 min 200 Sofort nahme
Interne Solldrehzahl 3 .
Einordnung
Pn303 Einstellbereich Einstelleinheit* Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
i1
0 bis 10000 1 min 300 Sofort nahme

*

Bei Anschluss eines Direktantriebsmotors (SGMCS) lautet die Einstelleinheit automatisch 0,1 minL.

Anmerkung: Die maximale Drehzahl des Servomotors wird immer dann verwendet, wenn der Wert, der (iber die
maximale Drehzahl hinausgeht, in Pn301 bis Pn303 definiert wird.

Betrieb mit einer internen Solldrehzahl

EIN-/AUS-Kombinationen der folgenden Eingangssignale verwenden, um das System mit internen Solldreh-
zahlen zu betreiben.

Eingangssignal Drehrich-
/P-CON /P-CL IN-CL tung des Drehzahl
/SPD-D /SPD-A /SPD-B Motors
AUS AUS Stoppt bei 0 der internen Solldrehzahl.
AUS EIN Pn301: Interne Solldrehzahl 1
AUS Vorwarts
EIN EIN Pn302: Interne Solldrehzahl 2
EIN AUS Pn303: Interne Solldrehzahl 3
AUS AUS Stoppt bei 0 der internen Solldrehzahl.
AUS EIN Pn301: Interne Solldrehzahl 1
EIN Riickwarts
EIN EIN Pn302: Interne Solldrehzahl 2
EIN AUS Pn303: Interne Solldrehzahl 3

Betrieb
H

5-53



5-54

5 Betrieb

5.6.2 Beispiel fiir den Betrieb mit internen Solldrehzahlen

5.6.2 Beispiel fur den Betrieb mit internen Solldrehzahlen

Es folgt ein Betriebsbeispiel zur Drehzahlregelung mit internen Solldrehzahlen.

In diesem Beispiel wird die Drehzahlregelung mit internen Solldrehzahlen mit der Sanftanlauffunktion
kombiniert.

Der auf die Drehzahlénderung folgende StoR kann durch Verwendung der Sanftanlauffunktion verringert
werden.

Drehzahl Servomotor

3.1Drehzahl

3. Drehzahl
+SPEED3 [~ .
) Beschleunigung/Abbremsen
| LY
+SPEED2 |- 2. Drehzahl \ erfolgen.furdle in Pn305 und
| : Pn306 eingestellten
I
+SPEED1 |~ ! \
I I
I
Stop : | ! Stop
0 f T
| 1 | 1 Stop |
| : | : |
-SPEED1 = | : : I 1. Brehzant
1 ! 1 !
| ! : ! | 1
-SPEED2 |— | ! | ! I )
| [} \ ] | 2. Drehzahl
) | . I ) |
-SPEED3 [~ ! : | ! ! :
| ! : ! | |
| | |
I | I
| | I
I ] I
| I | I | |

[P-CL USPD-A) AUS |  AUS ' EIN | EN l AUS |AUSI EIN EIN I AUS
I ] I []

I
IN-CL (/SPD-B) I ! ' |
AUS EIN EIN AUS AUS EIN EIN AUS AUS

I
| ! | | : ! |
[P-CONUSPD-D)I=S T AUS 1 AUS | AUS LEN_ __EN__L _EN_|

AUS EIN
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5.7 Kombination der Regelungsverfahren

Der SERVOPACK kann zwischen verschiedenen Kombinationen von Regelungsverfahren umschalten. Das
Regelungsverfahren mit Pn000.1 auswéhlen.

Parameter Kombination der Regelungsverfahren Aktivierung Einordnung
n.0O0040 Interne Solldrehzahlregelung < Drehzahlregelung
n.O00O50 Interne Solldrehzahlregelung <= Positionsregelung
n.O00O60O Interne Solldrehzahlregelung << Drehmomentregelung
n.O00O70O Positionsregelung < Drehzahlregelung
Pn000 n.O00O80 Positionsregelung < Drehmomentregelung Nach Neustart | Inbetriebnahme
n.000O90 Drehmomentregelung < Drehzahlregelung
Drehzahlregelung < Drehzahlregelung mit
n.O0OAD Nulldrehzahl-Klemmung
n.00BO Positionsregelung < Positionsregelung mit

Sollwertimpulssperrung

5.7.1 Umschalten der internen Solldrehzahlregelung (Pn000.1 = 4, 5 oder 6)

Nachfolgend werden die Bedingungen zum Umschalten der internen Solldrehzahlregelung aufgefiihrt.

(1) Werksseitige Zuordnung der Eingangssignale (Pn50A.0 = 0)
Das Regelungsverfahren und die interne Solldrehzahl lassen sich mithilfe der Signale /P-CL und /N-CL

umschalten.

Eingangssignal

Pn000.1 — Einstellungen und Ablaufe

/P-CON (CN1-41) | /P-CL (CN1-45) | /N-CL (CN1-46) n.000O40 n.O00O50 n.00O60
. Drehmoment-
AUS AUS Drehzahlregelung | Positionsregelung regelung
AUS EIN _\/orwértsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 1, definiert
in Pn301.
AUS _ _ _ —
EIN EIN Riickwartsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 2,
definiert inPn302.
Vorwdrtsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 3, definiert
EIN AUS in Pn303.
. Drehmoment-
AUS AUS Drehzahlregelung | Positionsregelung regelung
o)
Rickwartsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 1, 2
AUS EIN definiert in Pn301. ©
EIN _ _ _ — m
EIN EIN Rickwartsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 2,
definiert in Pn302. -
EIN AUS Riickwaértsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 3,

definiert in Pn304.

Das Umschalten von Drehzahlregelung, Positionsregelung oder Drehmomentregelung zur Steuerung mit
interner Solldrehzahl ist auch dann méglich, wenn der Servomotor dreht.
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5.7.1 Umschalten der internen Solldrehzahlregelung (Pn000.1 = 4, 5 oder 6)

Das folgende Diagramm beschreibt ein Ablaufbeispiel fur die interne Solldrehzahlregelung + Sanftanlauf <=>

Positionsregelung.
Motordrehzahl
+SPEED3 [ |
1
+SPEED2 [— | :
[} [} ]
| | ]
+SPEED1 [— ! ! |
1 ! ! 1
1 ! ! 1
M 1 1
0 A—
: | | | | |
T '
-SPEED1 — I : I I \ |
: | I I | \
| \ 1 1 | \
-SPEED2 |— \ | | | | |
| \ 1 1 ) \
| \ 1 1 ) \
-SPEED3 | X I : : ! !
| | |
: | | | | |
ICOIN L ' I I ' & I
T (s
| 1 I
| — . |
Sollwert-Impuls T ; | | ; 1 |
| | ) ! L
/P-CL
| AUS EN | EN AUs | AUS I AUs
! \ I i | |
/N-CL | g .
EIN EIN AUS I AUS AUS EIN
I 2, | | um- ! '
I 1. Drehzahl | Drehzahh 3. Drehzahl | schalter | Impuls | 1. Drehzahl
Sollwert h | | | | 1 Interne
\ [ : » I Solldrehzahl-
,< Interne Solldrehzahlregelung e Positionsregelung =:< regelung

Anmerkung 1. Der Wert t1 wird nicht davon beeinflusst, ob die Sanftanlauffunktion verwendet wird.
Eine maximale Verzégerung von 2 ms tritt beim Laden von /P-CL und /N-CL auf.
2. Die Drehzahl wird fiir die in Pn306 definierte Zeit verzdgert. Die interne Solldrehzahlregelung wird nach
dem Stoppen des Servomotors in Positionsregelung geéndert.
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5.7 Kombination der Regelungsverfahren

(2) Andern der Zuordnung der Eingangssignale (Pn50A.0 = 1)

Das Regelungsverfahren kann durch Aktivieren/Deaktivieren des Signals /C-SEL umgeschaltet werden.

Signal- S Pn000 - Einstellung und Regelungsverfahren
Typ | bezeich- Pin-N Einstellung
nung In-Nummer n.0O0040 n.O0050 n.0060
Ei Muss EIN (geschlossen) | Drehzahl Position Drehmoment
in- .
IC-SEL | zugewiesen wer- Interne Interne Interne
an
gang den AUS (offen) Solldrehzahl Solldrehzahl Solldrehzahl

Anmerkung: Mit dem Parameter Pn50C.3 das Signal /C-SEL fir die Verwendung zuweisen. Weiterfuhrende Informa-
tionen siehe 3.3.1 Eingangssignalzuordnungen.

Die folgende Tabelle zeigt die Drehzahl und die Richtung gemé&R der Einstellungen fiir die Eingangssignale
zur internen Solldrehzahlregelung, wenn das Signal /C-SEL AUS ist.

Eingangssignal

Drehzahl und Richtung

/SPD-D ISPD-A /SPD-B
AUS AUS Stoppt bei der internen Solldrehzahl 0.
Vorwdrtsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 1,
AUS EIN definiert in Pn301.
AUS EIN EIN Rickwaértsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 2,
definiert inPn302.
Vorwartsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 3,
EIN AUS definiert in Pn303.
AUS AUS Stoppt bei der internen Solldrehzahl 0.
Ruckwaértsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 1,
AUS EIN definiert in Pn301.
EIN EIN EIN Rickwaértsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 2,
definiert in Pn302.
Rickwartsdrehrichtung mit interner Solldrehzahl 3,
EIN AUS definiert in Pn304.

Anmerkung: Mit dem Parameter Pn50C.0 bis 2 die Signale /SPD-D, /SPD-A und /SPD-B fiir die Verwendung zuweisen.
Weiterfuhrende Informationen siehe 3.3.1 Eingangssignalzuordnungen.

Betrieb
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5.7.2 Umschalten auf eine andere als die interne Solldrehzahlregelung (Pn000.1 = 7, 8 oder 9)

5.7.2 Umschalten auf eine andere als die interne Solldrehzahlregelung
(Pn000.1 =7, 8 oder 9)
Die folgenden Signale verwenden, um die Regelungsverfahren umzuschalten, wenn Pn000.1 auf 7, 8 oder 9
gesetzt ist. Die Umschaltung der Regelungsverfahren variiert je nach Signalzustand (siehe unten).
(1) Werksseitige Zuordnung der Eingangssignale (Pn50A.0 = 0)

Pn000.1 - Einstellungen und

Signalbe- | Stecker - Regelungsverfahren
LE zeichnung Pin-Nr. S g J
n.OO70 n.0O00O80O n.0O0090O
EIN
in- Drehzahl Drehmoment | Drehzahl
5«'::19 /P-CON  |CN1-41 (geschlossen)
AUS (offen) | Position Position Drehmoment

(2) Andern der Zu

ordnung der Eingangssignale (Pn50A.0 = 1)

Pn000.1 — Einstellungen und

Signalbe- | Stecker i Regelungsverfahren
Typ zeichnung Pin-Nr. Einstellung 2 2
n.O00O70 n.000O80 n.00090
Ein- Muss EIN i Drehzahl Drehmoment | Drehzahl
gang /C-SEL zugewiesen | (geschlossen)
werden AUS (offen) | Position Position Drehmoment

5.7.3 Umschalten auf eine andere als die interne Solldrehzahlregelung
(Pn000.1 = A oder B)
Die folgenden Signale verwenden, um die Regelungsverfahren umzuschalten, wenn Pn000.1 auf A oder B
gesetzt ist. Die Umschaltung des Regelungsverfahrens variiert je nach Signalzustand (siehe unten).
(1) Werksseitige Zuordnung der Eingangssignale (Pn50A.0 = 0)
Sianalb Sl Pn000.1 — Einstellungen und
Ignaibe- ecker i Regelungsverfahren
e zeichnung Pin-Nr. Sl > J
n.O0AO n.O00OBO
) EIN Drehzahlregelung mit Positionsregelung mit
Ein- |5 coN CN1-41 (geschlossen) | Nulldrehzahl-Klemmung | Sollwertimpulssperrung
an
gang AUS (offen) | Drehzahl Position
(2) Andern der Eingangssignal-Zuordnungen fiir jedes Signal (Pn50A.0 = 1)
Sianalb S Pn000.1 — Einstellungen und
Ignaibe- | Stecker Fin- | - Regelungsverfahren
Typ zeichnung NI Einstellung g g
n.O00AO n.O00OBO
EIN Drehzahlregelung mit B
JZCLAMP (geschlossen) | Nulldrehzahl-Klemmung
Ein- Muss AUS (offen) | Drehzahl -
zugewiesen — .
gang werden EIN _ Positionsregelung mit
JINHIBIT (geschlossen) Sollwertimpulssperrung
AUS (offen) - Position
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5.8 Begrenzen des Drehmoments

58.1

Der SERVOPACK bietet die folgenden vier Methoden zum Begrenzen des Ausgangsdrehmoments zum

Schutz der Maschine.

Begrenzungsmethode Beschreibung Siehe Abschnitt
Interne _
Begrenzt das Drehmoment stets durch Definieren des Parameters. 5.8.1

Drehmomentbegrenzung
Externe Begrenzt das Drehmoment mithilfe des Eingangssignals von der 582
Drehmomentbegrenzung libergeordneten Steuerung. e
rl?_::h?omen:begregzung mit- Weist einen Drehmomentgrenzwert mithilfe des analogen Span- 583

ITte des analogen Span- nungssollwerts zu. e
nungssollwerts
Externer Drehmomentgrenz-
wert + Drehmomentbegren- Kombiniert die Drehmomentbegrenzung mithilfe eines externen 58.4

zung mithilfe des analogen
Spannungssollwerts

Eingangs und des analogen Spannungssollwerts.

Anmerkung: Das maximale Drehmoment des Servomotors wird verwendet, wenn der eingestellte Wert das maximale
Drehmoment Ubersteigt.

Interner Drehmomentgrenzwert

Diese Funktion begrenzt stets das maximale Ausgangsdrehmoment durch Definieren von Werten fir die

folgenden Parameter.

Vorwarts-Drehmomentgrenzwert [Drehzahl | [Position ] | Drehmoment | )
Einordnung
Pn402 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 800 1% 800 Sofort Inbetrieb-
nahme
Ruckwarts-Drehmomentgrenzwert [Drehzahl | [Position | [ Drehmoment | )
Einordnung
Pn403 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 800 1% 800 Sofort Inbetrieb-
nahme

Die Einstelleinheit ist ein prozentualer Anteil des Nenndrehmoments.

Anmerkung: Sind die Einstellungen von Pn402 und Pn403 zu gering, reicht das Drehmoment méglicherweise zum
Beschleunigen oder Verzdgern des Servomotors nicht aus.

Drehmomentwellenform

Keine interne Drehmomentbegrenzung

(Maximales Moment kann
ausgegeben werden)

Interne Drehmomentbegrenzung

A .
;—Maxmales Drehmoment

) Ubersteuerung

\

J t'

—— Grenzdrehmoment
Drehzahl

Pn402 4

PN4O3f - -r mmmmms e

Betrieb
H

5-59



5 Betrieb
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5.8.2 Externe Drehmomentbegrenzung

5.8.2

Externe Drehmomentbegrenzung

Mit dieser Funktion begrenzen Sie das Drehmoment durch Signaleingabe von der tibergeordneten Steuerung
zu einem bestimmten Zeitpunkt wéhrend des Maschinenbetriebs, z. B. wenn der Roboter ein Werkstiick halt
oder eine Vorrichtung bei Aktivierung eines Kontakts anhalt, muss kontinuierlich Druck ausgeiibt werden

(aber nicht so stark, dass das Werkstlick beschédigt wird).

(1) Einga

ngssignale

Die folgenden Eingangssignale verwenden, um ein Drehmoment mit einem externen Drehmomentgrenzwert
zu begrenzen.

Signalbe- Stecker n
Typ zeichnung | Pin-Nummer Einstellung Bedeutung Grenzwert
EIN Externe Vorwarts- Der Kleinere Wert dieser Ein-
Ein- CN1-45 (geschlossen) | Drehmomentbegrenzung EIN | stellungen: Pn402 oder Pn404
gang /P-CL [Werksein- Ty —
stellun xterne Vorwarts-
J AUS (offen) Drehmomentbegrenzung AUS Pnd02
EIN Externe Ruckwarts- Der kleinere Wert dieser Ein-
Ein | el g,'v\ll'k"'e_ (geschlossen) | Drehmomentbegrenzung EIN | stellungen: Pn403 oder Pn405
- lerksein-
gang Externe Riickwérts-
stellun
J AUS (offen) Drehmomentbegrenzung AUS Pn403

Anmerkung: Mit den Parametern Pn50B.2 und Pn50B.3 die Signale /P-CL und /N-CL einer anderen Klemme zuweisen.
Weiterfuhrende Informationen siehe 3.3.1 Eingangssignalzuordnungen.

(2) Zugehorige Parameter

Die folgenden Parameter zur externen Drehmomentbegrenzung einstellen.

Vorwarts-Drehmomentgrenzwert [Drehzahl | [Position | [ Drehmoment | .
Einordnung
Pn402 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 800 1% 800 Sofort Inbetrieb-
nahme
Ruckwarts-Drehmomentgrenzwert [Drehzahl | [Position | [Drehmoment ||
Einordnung
Pn403 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 800 1% 800 Sofort Inbetrieb-
nahme
Externe Vorwarts-Drehmomentbegrenzung  [Drehzahl | [Position | [Drehmoment | |
Einordnung
Pn404 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 800 1% 100 Sofort Inbetrieb-
nahme
Externe Rickwérts-Drehmomentbegrenzung [Drehzahl | | Position | [ Drehmoment | ]
Einordnung
Pn405 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 800 1% 100 Sofort Inbetrieb-
nahme

Die Einstelleinheit ist ein prozentualer Anteil des Nenndrehmoments.

Anmerkung: Sind die Einstellungen von Pn402, Pn403, Pn404 und Pn405 zu gering, reicht das Drehmoment ggf. nicht
aus, um den Servomotor zu beschleunigen/zu verzdgern.



5.8 Begrenzen des Drehmoments

(3) Anderungen des Ausgangsdrehmoments bei externer Drehmomentbegrenzung

Das folgende Diagramm zeigt die Anderung des Ausgangsdrehmoments, wenn der interne Drehmoment-
grenzwert auf 800 % eingestellt ist.

5.8.3

In diesem Beispiel ist die Drehrichtung des Servomotors Pn000.0 = 0 (Definiert gegen den Uhrzeigersinn als
Vorwaértsrichtung).

/P-CL
AUS EIN
Pn4024----------------~------- Pn4024-----------------------"
)\ Drehzahl Drehzahl
PnA04-fm——t -~ ==~ -~ - - \--------
AUS 0 0
Drehm@ Drehmoément
Pn4034----------------------- Pn4034----------------- -
/N-CL
Pn4024- - - - - - - - - oo o Pn402--- - === - - m e e e o
)\ Drehzahl Drehzahl
O e e i Sl
EIN o 0
Pn4Q5—--------------- <~ —I Pn405—----=-=-=-=-=-=-=--- / —J
Drehmoment Drehmément
Pn4034---------=-=-=--=--=----. Pn4034-------cm e e e -

Drehmomentbegrenzung mithilfe eines analogen Spannungssollwerts

Zur Drehmomentbegrenzung mithilfe eines analogen Spannungssollwerts wird das Drehmoment mithilfe der
analogen Spannung an den T-REF-Klemmen fur CN1-9 und CN1-10 begrenzt.

Vom Drehmomentgrenzwert nach analogem Sollwert und dem Drehmomentgrenzwert nach Pn402 und Pn403
wird der jeweils kleinere Wert angewendet.

Parameter

Bedeutung

Aktivierung

Einordnung

Pn002

n.0O0001

Drehmomentbegrenzung.

Verwendet die T-REF-Klemme als externe Eingabe zur

Nach Neustart

Inbetriebnahme

Diese Funktion kann nur wahrend der Drehzahl- oder Positionsregelung verwendet werden, nicht wéhrend der
Drehmomentregelung.

Das folgende Diagramm zeigt den Fall, dass wahrend der Drehzahlregelung die Drehmomentbegrenzung mit-

hilfe eines analogen Spannungssollwerts angewendet wird.

SERVOPACK
Dreh . Pn400 Pn415 Pn402 Vorwérts-
Dt BRER ooy e e oaaaredes | | bt
wert momentsollwert-Eingangs T-REF-Filters (Siehe 6.9.2.) (Siehe 5.8.1)
Pn300 (Siehe 5.5.1) Pn1+00 Drehzahl-
V-REF 3 + regelkreis
Drehzahl > }j/ersltjark#ng 22 Verstarkung [ > Drehmoment-
Sollwert- es Dreh- - Pn101 I
zahlsollwert— Integral-Zeit- Soltwert
Eingangs konstante ?
des Dreh- L
. hl I-
(Siehe 5.3.1) e leade P03 (Siehe5.8.1)

Drehzahl-Istwert

Ruckwarts-Drehmomentbegienzung

Die Eingangsspannung des analogen Spannungssollwerts zur Drehmomentbegrenzung weist keine Polaritat
auf. Die absoluten Werte der + und - Spannungen werden eingegeben. Es wird ein Drehmomentgrenzwert
angewendet, der diesem absoluten Wert in Vorwarts- und Riickwartsrichtung entspricht.

Betrieb
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5.8.3 Drehmomentbegrenzung mithilfe eines analogen Spannungssollwerts

(1) Eingangssignale

(2)

Die folgenden Eingangssignale verwenden, um ein Drehmoment mithilfe eines analogen Spannungssollwerts
zu begrenzen.

Signalbe- Stecker .
e zeichnung Pin-Nummer A E L
Ei T-REF CN1-9 Drehmomentsollwert-Eingang
ingan
gang SG CN1-10 Signalmasse fiir Drehmomentsollwert-Eingang

Siehe 5.5.1 Grundeinstellungen fur die Drehmomentregelung.

Zugehorige Parameter

Die folgenden Parameter zur Drehmomentbegrenzung mithilfe eines analogen Spannungssollwerts einstellen.

Verstéarkung —

. Dreh
Drehmomentsollwerteingang [Brehzahi ] [Position | [ Drehmoment Einordnung
Pn400 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung

30 .
10 bis 100 0,1V (Nenndrehmoment Sofort Inr?:rt]g]e;b-
bei 3.0 V)
Vorwérts-Drehmomentgrenzwert [Drehzahi | [Position | [Drehmoment | _
Einordnung
Pn402 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 800 1% 800 Sofort Inr?amib_
Riickwarts-Drehmomentgrenzwert [Drehzahl | [Position | [Drehmoment | _
Einordnung
Pn403 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 800 1% 800 Sofort Inbetrieb-
Zeitkonstante des T-REF-Filters [Drehzahl | [Position | [Drehmoment | ]
Einordnung
Pn415 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 0,01 ms 0 Sofort Inbetrieb-




5.8 Begrenzen des Drehmoments

5.8.4 Drehmomentbegrenzung mit einem externen Drehmomentgrenzwert und
analogem Spannungssollwert

Diese Funktion kann verwendet werden, um die Drehmomentbegrenzung mit einem externen Eingang und mit
einem analogen Spannungssollwert zu kombinieren.

Ist /P-CL (oder /N-CL) EIN, wird entweder die Drehmomentbegrenzung mithilfe eines analogen Spannungs-

sollwerts oder die Einstellung in Pn404 (oder Pn405) als Drehmomentbegrenzung angewendet (je nachdem,
welcher Wert kleiner ist).

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
Ist /P-CL oder /N-CL aktiv, wir die Klemme T-REF als
Pn002 n.O00O0O3 externer Eingang zur Drehmomentbegrenzung ver- Nach Neustart | Inbetriebnahme
wendet.

Das folgende Diagramm zeigt die externe Drehmomentbegrenzung mithilfe eines analogen Spannungs-

sollwerts.
SERVOPACK
(Siehe 5.8.1.) pn402
fPcL Vorwérts-
Drehmoment-
IN-CL begrenzung
Pn400 Pn415 Pn404

Drehmoment- T-REF,] Verstérkung des Dreh- Zeitkonstante des Externe Vorwarts-

begrenzungs- momentsollwert-Eingangs T-REF-Filters T Drehmomentbegrenzung

wert i i A 4 A4 v

(Siehe 5.5.1)  (Siehe 6.9.2.) (P-CL: EIN)
Pn300 mehoo o l (Siehe 5.8.1.)
_ V-REF | Verstéarkung + + rehzahl-
g;ﬁr\;vzearrl » des Dreh- » (?(g'gltgrreklsn " Drehmoment
zghlsollwert— - Pn101 ung Sollwert
eingangs Integral-Zeit-
(Siehe 5.3.1.) konstante des .
Pn403 (Siehe 5.8.1.)
E{éﬁ!éih'mge’ Pn405 Rickwarts-Drehmomentbegrenzung
N Externe Rickwarts- )
Drehzahl-Istwert Drehmomentbegrenzung (/N-CL: EIN) (Siehe 5.8.1.)

Anmerkung: Diese Funktion kann nicht wahrend der Drehmomentregelung verwendet werden, da dieDrehmomentbegren-
zung mithilfe eines analogen Spannungssollwerts tber T-REF (CN1-9, 10) eingegeben wird.

Betrieb
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5.8.4 Drehmomentbegrenzung mit einem externen Drehmomentgrenzwert und analogem Spannungssollwert

(1)

Eingangssignale

Die folgenden Eingangssignale verwenden, um ein Drehmoment mithilfe eines externen Drehmomentgrenz-
werts und eines analogen Spannungssollwerts zu begrenzen.

Signalbe- Stecker .
e zeichnung Pin-Nummer A E L
Ei T-REF CN1-9 Drehmomentsollwert-Eingang
ingan
gang SG CN1-10 Signalmasse fiir Drehmomentsollwert-Eingang

Siehe 5.5.1 Grundeinstellungen fir die Drehmomentregelung.

Signal- Stecker .
Typ bezeichnung | Pin-Nummer Einstellung Bedeutung Grenzwert
Der kleinste Wert dieser Ein-
EIN Externe Vorwérts- stellungen: der Grenzwert des
Ein- CN1-45 Drehmomentbegrenzung EIN | analogen Spannungs-
gang |/F-CH [Werksein- sollwerts, Pn402 oder Pn404
stellung] Ext Vorwart
xterne Vorwarts-
AUS Drehmomentbegrenzung AUS Pnd02
Der kleinste Wert dieser Ein-
EIN Externe Rickwarts- stellungen: der Grenzwert des
Ein- CN1-46 Drehmomentbegrenzung EIN | analogen Spannungs-
ang |N-CL [Werksein- sollwerts, Pn403 oder Pn405
gang stellung] et T
xterne Rickwarts-
AUS Drehmomentbegrenzung AUS Pn403

(2) Zugehdrige Parameter

Die folgenden Parameter zur Drehmomentbegrenzung mit externem Drehmomentgrenzwert und analogem
Spannungssollwert einstellen.

Verstarkung Drehmomentsollwerteingang [Drehzahl | [Position | [Drehmoment] | Einordnung
Pn400 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung Inbetrieh
nbetrieb-
. 30 (Nenndrehmoment nahme
10 bis 100 01V bei 3,0 V) Sofort
Vorwarts-Drehmomentgrenzwert [Drehzahl | [Position | [Drehmoment] | Einordnung
Pl Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung Inbetrieb-
0 bis 800 1% 800 Sofort nahme
Ruckwarts-Drehmomentgrenzwert [Drehzahl | [Position | [Drehmoment| | Einordnung
Pn403 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung Inbetrieb-
0 bis 800 1% 800 Sofort nahme
Externe Vorwarts-Drehmomentbegrenzung [Drehzahl | [Position | [Drehmoment| | Einordnung
Plse Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung Inbetrieb-
0 bis 800 1% 100 Sofort nahme
Externe Riickwérts-Drehmomentbegrenzung  [Drehzahl | [Position | [Drehmoment| | Einordnung
Pn405 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung Inbetrieb-
0 bis 800 1% 100 Sofort nahme
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Die Einstelleinheit ist ein prozentualer Anteil des Nenndrehmoments.

Zeitkonstante des T-REF-Filters

[Drehzahl | [Position | [ Drehmoment |

Einordnung
Pn415 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 0,01 ms 0 Sofort Inbetrieb-
nahme

5.8.5 Prifen der Ausgangsdrehmomentbegrenzung wéhrend des Betriebs

Das folgende Signal kann ausgegeben werden, um anzuzeigen, dass das Ausgangsdrehmoment des Servomo-
tors begrenzt wird.

Typ Signalbe-

Stecker

zeichnung

Pin-Nummer Einstellung

Bedeutung

Ausgang |/CLT

Zuordnung erforderlich

EIN (geschlossen)

wird begrenzt.

Servomotor-Ausgangsdrehmoment

AUS (offen)

wird nicht begrenzt.

Servomotor-Ausgangsdrehmoment

Anmerkung: Den Parameter Pn50F.0 verwenden, um das Signal /CLT fiir die Nutzung zuzuweisen. Weiterfilhrende Infor-
mationen siehe 3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen.
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5.9

Absolutwertgeber

Bei Verwendung eines Absolutwertgebers kann ein System zur Erkennung der absoluten Position fir die Ver-
wendung in Verbindung mit der (bergeordneten Steuerung entwickelt werden. Auf diese Weise l&sst sich ein
Betrieb durchfiihren, ohne dass sofort nach dem Einschalten der Stromversorgung eine Referenzfahrt
erforderlich ist.

Zum Speichern der Positionsdaten im Absolutwertgeber ist ein Batteriefach erforderlich.
Die Batterie ist mit dem Batteriefach der Encoderleitung verbunden.

Wird keine Encoderleitung mit einem Batteriefach verwendet, eine Batterie in der Ubergeordneten Steuerung
installieren.

) VERBOTEN

« Keine Batterien in der Uibergeordneten Steuerung und im Batteriefach gleichzeitig installieren. Es entsteht
sonst ein geféhrlicher Kurzschluss zwischen den Batterien.

Pn002.2 auf 0 setzen (Werkseinstellung), um den Absolutwertgeber zu verwenden.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung

R‘l\%ggn Verwendet den Absolutwertgeber als

- Absolutwertgeber. .
Pn0o02 | einstellung] Nach Neustart | Inbetriebnahme
Verwendet den Absolutwertgeber als
Inkrementalgeber.

n.00100

Das SEN-Signal und die Batterie sind nicht erforderlich, wenn der Absolutwertgeber als Inkrementalgeber
verwendet wird.

V-Serie unterscheidet sich vom entsprechenden Bereich friiherer Systeme (12-Bit-Enco-
der und 15-Bit-Encoder). Daher muss das Endlos-Positioniersystem der X-Serie fiir den

WICHTIG Einsatz in Produkten der 2-V Serie angepasst werden. Sicherstellen, dass die folgenden
Systemveranderungen vorgenommen werden.

o Der Ausgabebereich von seriellen Rotationsdaten fur Absoluterkennungssysteme der X-

Ausgabe-
bereich der
Servomotor-Serie | Aufldsung seriellen Aktion bei Uberschreitung der Grenze
Rotations-
daten
» Wird der obere Grenzwert (+99999) in
Y Serie Vorwartsrichtung tiberschritten, lauten die
SGD 12 Bit -99999 bis seriellen Rotationsdaten 0.
SGDA 15 Bit + 99999 » Wird der untere Grenzwert (-99999) in
SGDB Ruckwaértsrichtung tberschritten, lauten
die seriellen Rotationsdaten 0.
-1, =-111, 2-V - » Wird der obere Grenzwert (+32767) in
Serie Vorwartsrichtung tiberschritten, lauten die
SGDM 17 Bit -32768 bis seriellen Rotationsdaten -32768.*
SGDH 20 Bit + 32767 » Wird der untere Grenzwert (-32768) in
SGDS Ruckwaértsrichtung tberschritten, lauten
SGDV die seriellen Rotationsdaten +32767.*

*  Die Aktion weicht ab, wenn die Einstellung fir den Multiturn-Grenzwert (Pn205) gedndert wird.
Siehe 5.9.6 Multiturn-Grenzwerteinstellung.
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59.1

(1)

Anschluss des Absolutwertgebers

Das folgende Diagramm zeigt den Anschluss zwischen einem Servomotor mit einem Absolutwertgeber, dem
SERVOPACK und der Ubergeordneten Steuerung.

Verwenden einer Encoderleitung mit einem Batteriefach

SERVOPACK Ubergeordnete Steuerung
CN1 2
PhaseA . 33), PAO ;
Absolutwertgeber 34), /PAO RO j>—Phase A
. PhaseB . 35) PBO
1 2 36 )} /PBO RE | > Phase
W Ps )5 PhaseC 19} PCO
Ps 6 20 /PCO RE | >—PhaseC
SN75ALS174
Leitungstreiberausg
ang oder damit
vergleichbar CN
APG5Y) 1 4 ), SEN +5V
PGOV,) 2
2 ), SG
1) 8G ] oV
BAT(+),) 3
BAT(-) 2 4
T T Steckverbinder- Geeigneter Leitungsempfanger:
Batterie™3] gehduse ¢ SN75ALS175 oder MC3486 hergestellt
(Gehause) - Steckverbinder- von Texas Instruments oder damit
EnCOdri?te'tung gehause vergleichbar

*1. Die Nummern der Stifte des Absolutwertgebers fiir die Verdrahtung des Steckers variieren je nach Servomotor.

*2, " stellt geschirmte und paarweise verdrillte Leitungen dar.

g’

*3.  Bei Verwendung eines Absolutwertgebers die Stromversorgung lber eine Encoderleitung mit dem JUSP-BAO1-E-

Batteriegehduse

1

Abschlusswiderstand R: 220 bis 470 W

Batteriefach sicherstellen oder eine Batterie in die Ubergeordnete Steuerung einsetzen.

Betrieb
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5.9.1 Anschluss des Absolutwertgebers

(2)

Absolutwertgeber

Installieren der Batterie in der Gbergeordneten Steuerung

*].

T

*2.

M

g’

*3,

SERVOPACK Ubergeordnete Steuerung
2
PhaseA._ 33) PAO |
34) /PAO RE | >—Phaseh
. PhaseB.__ 35) PBO
1 2 36) /PBO RE | >—PhaseB
" W ps )5 Phase C 19), PCO
PSS 6 X —20%7pc0 R 4>—Phase c

SN75ALS174

Ausgang

Leitungstreiber oder

damit vergleichbar CNA

~PG5Y) 1 4 ), SEN +5V
PGOV,) 2
2 ),SG
1. SG ] oV
BAT(+),) 3 21 | BAT(+) .
BAT() ) 4 22 ) BAT(-) =" Batterie *3
T Ster]q](verbinder— ‘

,giause . Geeigneter Leitungsempfénger: SN75ALS175 oder
Steckverbinder- MC3486 hergestellt von Texas Instruments oder damit
gehause )

vergleichbar

Abschlusswiderstand R: 220 bis 470 W

Die Nummern der Stifte des Absolutwertgebers flir die Verdrahtung des Steckers variieren je nach Servomotor.

o stellt geschirmte und paarweise verdrillte Leitungen dar.

Bei Verwendung eines Absolutwertgebers die Stromversorgung lber eine Encoderleitung mit dem JUSP-BAOQ1-E-

Batteriefach sicherstellen oder eine Batterie in die (ibergeordnete Steuerung einsetzen.
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5.9.2 Absolutwertgeber Datenanforderungssignal (SEN)
Das Absolutwertgeber Datenanforderungssignal (SEN) muss eingegeben werden, um absolute Daten als Aus-
gabe vom SERVOPACK zu erhalten.
In der folgenden Tabelle wird das SEN-Signal beschrieben.
Signalbe- Stecker ;
Typ zeichnung Pin-Nummer Einstellung Bedeutung
AUS (niedrig) Deaktiviert
Eingang |SEN CN1-4 Die (ibergeordnete Steuerung sendet
EIN (hoch) eine Anfrage bezigl. absoluter Daten an
den SERVOPACK.
Ubergeordnete Steuerung SERVOPACK
CN1
5y [CN1 |
T SEN 4 100W
—
Hoher Pegel:
Ca. 1mA
7406 oder vergleichbar T 0,1 mF
vV | s [ Y ov
Wir empfehlen einen PNP-Transistor.
Das SEN-Signal wird zum folgenden Zeitpunkt eingegeben.
EIN \\
SERVOPACK Steuer- ) *
spannungsversorgung AUS <—N1 max. 5 Sekunden X\ AUS
3 3 EIN (Normaler Status)
ALM Signal AUS !
(Alarmstatus) AUS! AUS
EIN
SEN-Signal AUS! / AUS
i i Serielle Rotationsdaten //
_IL"":r_",-" Inkrementale Inkrementelle
PAO Nicht dé‘fmlert InitiaIisierungsimpulse>;CmpuIse /L
3 i ! (Phase A)!  (Phase A)
_lb"":r_"_-" ; Inkrementale ; Inkrementelle
PBO Nicht dd‘f'”'ert ! Initialisierungsimpuls%( Impulse
i f ! i ! (Phase B) i  (Phase B)
A 1 1 EN
Servomotor Leistung i i § i § i \\ AUS
i 3 1 max. 60 ms 1 3 \\
! | | (typ. 90 ms) !
| ! 0 ! ! Gewicht (ca.) | 400 |
1 35 ms! 1 15 ms i max. msi
‘ ‘ ‘ E 1 bis 3 ms
N J

Der Servomotor wird nicht eingeschaltet, auch wenn /S-ON wahrend dieses Zeitraums eingeschaltet wird.

~

*  Das SEN-Signal ausschalten, um die Steuerspannungsversorgung zu deaktivieren.
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5.9.3 Batteriewechsel

5.9.3

5-70

« Das hohe Niveau mindestens 1,3 s aufrecht erhalten, wahrend das SEN-Signal aus-
0 und wieder eingeschaltet wird (siehe nachfolgende Abbildung).
WICHTIG SEN-Signal
AUS EIN (hoher Pegel) AUS | EIN
min.1,3 s

L min. 15 ms

« Das SEN-Signal darf nicht deaktiviert sein, wahrend die Stromversorgung des Ser-
vomotors aktiviert ist.

Fur Details zur Empfangsreihenfolge der Absolutwertgeberdaten siehe 5.9.5 Empfangsreihenfolge der Daten
des Absolutwertgebers.

Batteriewechsel

Fallt die Batteriespannung unter 2,7 V oder weniger, wird ein Alarm zum Batteriefehler des Absolutwert-
gebers (A.830) oder oder eine entsprechende Batteriewarnung (A.930) angezeigt.

Wird dieser Alarm/diese Warnung angezeigt, die Batterien mit dem folgenden Verfahren austauschen.

Mit Pn008.0 entweder einen Alarm (A.830) oder eine Warnung (A.930) einstellen.

Parameter Bedeutung Aktivierung | Einordnung
r[lll\II:eIrEEO Gibt den Alarm A.830 aus, wenn die Batteriespannung
Pn008 einstellung] fallt Nach Neustart Inrt‘);:;iqeeb-
n.0001 nGJEB(jfﬁI\t/Yarnung A.930 aus, wenn die Batteriespan-

« Ist Pn008.0 auf Ziffer Null gesetzt, wird die Alarmerkennung fiir 4 Sekunden aktiviert, nachdem das Signal
ALM beim Aktivieren der Steuerspannungsversorgung mindestens 5 Sekunden lang ausgegeben wird.
Es wird auch dann kein Alarm zur Batterie angezeigt, wenn die Batteriespannung nach diesen 4 Sekunden
unter den definierten Wert fallt.

» Wird Pn008.0 auf 1 gesetzt, wird die Alarmerkennung stets aktiviert, nachdem das ALM-Signal bei Ein-
schalten der Steuerspannungsversorgung maximal 5 s lang ausgegeben wird.

EIN
Steuer- AUS
spanr;\qu'lﬁ Alarmstatus Normaler Status
| max.5s ! 4s i
P —>
| i |
Alarm A.830 ; spannung wird
(Pn008.0 = 0) ! I \Uberwacht
1 1
= |
1 1
Warnung A.930 i i,/ Batteriespannung
(Pn008.0 = 1) wird Uberwacht
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(1) Vorgehensweise zum Auswechseln der Batterie
B Verwenden einer Encoderleitung mit einem Batteriefach

1. Nur die Steuerspannungsversorgung des SERVOPACKS aktivieren.
2. Offnen Sie den Deckel des Batteriegehduses.

Abdeckung 6ffnen.

3. Entfernen Sie die alte Batterie, und setzen Sie die neue JZSP-BAOQ1-Batterie wie nachfolgend gezeigt ein.
Zum SERVOPACK

Betrieb
H

5. Nach dem Austauschen der Batterien die Steuerspannungsversorgung ausschalten, um den Batte-
riefehleralarm des Absolutwertgebers (A.830) zu Idschen.

6. Die Steuerspannungsversorgung wieder einschalten.
7. Prifen, ob die Alarmanzeige geldscht wurde und ob der SERVOPACK normal funktioniert.

Wird die Steuerspannungsversorgung des SERVOPACKSs ausgeschaltet und die Batte-
0 rie getrennt (dies umfasst das Abziehen der Encoderleitung), werden die Daten des
Absolutwertgebers geldscht.
WICHTIG
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5.9.3 Batteriewechsel

B Installieren einer Batterie in der Ubergeordneten Steuerung
1. Nur die Steuerspannungsversorgung des SERVOPACKSs aktivieren.
2. Die alte Batterie ausbauen und die neue Batterie einsetzen.

3. Nach dem Austauschen der Batterien die Steuerspannungsversorgung ausschalten, um den Batte-
riefehleralarm des Absolutwertgebers (A.830) zu l6schen.

4. Die Steuerspannungsversorgung wieder einschalten.
5. Priufen, ob die Alarmanzeige geldscht wurde und ob der SERVOPACK normal funktioniert.
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5.9.4 Einrichten und Reinitialisieren des Absolutwertgebers

/\ VORSICHT

« Die Rotationsdaten entsprechen einem Wert zwischen -2 und +2 Drehungen, wenn die Einrichtung des
Absolutwertgebers durchgefiihrt wird. Die Referenzposition des Maschinensystems wird geéndert. Die
Referenzposition der Gibergeordneten Steuerung auf die Position nach dem Einrichten einstellen.

Wird die Maschine gestartet, ohne dass die Position der (ibergeordneten Steuerung angepasst wird, kann
es durch unerwartete Reaktionen der Maschine zu Verletzungen oder zu Schaden an der Maschine kom-
men. Die Maschine umsichtig bedienen.

Das Einrichten und Reinitialisieren des Absolutwertgebers ist in folgenden Féllen erforderlich.
* Wenn Sie die Maschine zum ersten Mal starten
« Wenn ein Fehler zur Sicherung des Encoders (A.810) erzeugt wird

« Wenn ein Fehler zur Prifsumme des Encoders (A.820) erzeugt wird

< Wenn die seriellen Rotationsdaten des Absolutwertgebers initialisiert werden

Den Absolutwertgeber mit Fn008 einrichten.

(1) Vorsichtsmafinahmen bei Einrichten und Reinitialisieren
« Der Schreibschutz (Fn010) muss so eingestellt sein, dass Schreiben zulassig ist (P.0000).

« Zum Einrichten oder Reinitialisieren des Encoders muss die Spannungsversorgung des Servomotors ausge-
schaltet sein.

« Werden die folgenden Alarme zum Absolutwertgeber angezeigt, den Alarm mit demselben Verfahren wie
beim Einrichten abbrechen (Initialisierung mit Fn008). Das Abbrechen mit dem SERVOPACK-Eingangs-
signal zum Zurticksetzen von Alarmen (/ALM-RST) ist nicht méglich.

« Alarm zur Sicherung des Encoders (A.810)
* Alarm zur Prufsumme des Encoders (A.820)

« Andere Alarme (A.8J0), die die inneren Ablaufe des Encoders Uberwachen, missen durch Ausschalten
der Spannungsversorgung abgebrochen werden.

(2) Vorgehensweise beim Einrichten und Reinitialisieren
Nachfolgend wird beschrieben, wie Sie den Absolutwertgeber einrichten oder reinitialisieren.

Anzeige nach der

Schritt Betitigung Tasten Vorgehensweise
1 ',— 'mlimlln Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunktion zu
— 0—g wabhlen.
! I_' I—I I—, I—I MODE/SET
2 = ' iwils Mit den Tasten ,,Pfeil nach oben oder ,,Pfeil nach unten*
' Il (] [ (] Fn008 auswahlen.
—T—T— Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
3 e n | lang.
;I U f ! Es erscheint die links dargestellte Anzeige.
—T—T— — Die Taste ,,Pfeil nach oben* driicken, bis ,,PGCL5" angezeigt
I wird.
L (] [y [y Anmerkung: Wird die falsche Taste gedriickt, blinkt die
4 Meldung ,,no-oP*“ rund eine Sekunde lang.
AnschlieRend kehrt das System zur Hilfsfunk-
tion zuriick. Den Ablauf von Anfang
an neu starten.
— Driicken Sie die Taste MODE/SET. Der Absolutwertgeber
5 _ | waurde initialisiert.
o= Nach Abschluss blinkt die Meldung ,,donE* rund eine
Sekunde lang.
6 i iz AnschlieRend andert sich ,,donE* in ,,PGCL5*.
e 13
7 'I— il Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
— =9 | lang. ,,Fn008*“ wird erneut angezeigt.
N U] [ [ [ DATA/4 g gezelg
8 Um die Anderung der Einstellung zu aktivieren, schalten Sie die Spannungsversorgung aus und dann wieder ein.
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5.9.5 Empfangsreihenfolge der Daten des Absolutwertgebers

5.9.5 Empfangsreihenfolge der Daten des Absolutwertgebers

Nachfolgend wird die Sequenz dargestellt, in der der SERVOPACK Signale vom Absolutwertgeber empféangt
und diese an die Ubergeordnete Steuerung weiterleitet.

(1) Ubersicht zu absoluten Daten

Nachfolgend werden die seriellen Daten, Impulse usw. des Absolutwertgebers aufgefiihrt, die vom SERVO-
PACK als PAO, PBO und PCO ausgegeben werden.

Ubergeordnete
Steuerung SERVOPACK
SEN =
oA Serielle
« — Daten
PB Teiler- Serielle Daten
« —*— kreis [ Impuls-
PG (Pn212) umwandlung
< ———— f—|
Signalbezeichnung Status Inhalt
. S Serielle Rotationsdaten
Bei der Initialisierung P .
PAO Inkrementelle Initialisierungsimpulse
Normalbetrieb Inkrementalimpulse
PBO Bei der Initialisierung | Inkrementelle Initialisierungsimpulse
Normalbetrieb Inkrementalimpulse
PCO Immer Nullimpulse

B Ausgangsspezifikationen zu Phase C

Die Impulsbreite von Anderungen in Phase C (Nullimpuls) je nach Encoder-Ausgangsimpuls (Pn212) wird
mit der Breite in Phase A gleichgestellt.

Die Zeitsteuerung der Ausgabe entspricht einem der folgenden Félle.

* Synchronisiert mit der ansteigenden Flanke von Phase A
« Synchronisiert mit der abfallenden Flanke von Phase A
« Synchronisiert mit der ansteigenden Flanke von Phase B
« Synchronisiert mit der abfallenden Flanke von Phase B

Anmerkung: Wenn die Ubergeordnete Steuerung die Daten eines Absolutwertgebers empfangt, den Z&hler nicht mithilfe
der Ausgabe des PCO-Signals zurticksetzen.

(2) Empfangsreihenfolge der Daten des Absolutwertgebers
1. Aktivieren Sie das SEN-Signal (H-Pegel).

2. Nach 100 ms wird das System auf Empfangsbereitschaft flr serielle Rotationsdaten eingestellt, und der
Zahler fir die Auf-/Abwartsbewegung des Inkrementalimpulses wird auf null gesetzt.

3. Acht Zeichen der seriellen Rotationsdaten werden empfangen.

4. Das System wechselt 400 ms nach Empfang der letzten seriellen Rotationsdaten in einen normalen, ink-
rementellen Betriebszustand.

_ Serielle
SEN-Signal —— Rotationsdaten

PAO Nicht definigrt | !Ekurzel;z:mal» >:< Inkrementalimpulse
”””””” i (Phase A) 1(Phase A)
Initiale :

Ink tal- .
impulse Inkrementalimpulse

(Phase B) |(Phase B)

PBO  Nicht definiert I

min. 60 ms
typ. 90 ms

max. 400 ms
< FJ‘CE!. 15 ms »le
< P4

L] L rl

50 ms
Lad

|
L 1 bis 3 ms

Anmerkung: Fir die Ausgabeimpulse erfolgt eine Weiterleitung in Phase B, wenn der Servomotor unabhangig von der
Einstellung in Pn000.0. vorwarts dreht.
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Serielle Rotationsdaten:
Gibt an, wie viele Umdrehungen die Motorwelle von der Referenzposition aus vollzogen hat. Dies war die
Position zum Zeitpunkt der Einrichtung.

Inkrementelle Initialisierungsimpulse:

Inkrementelle Initialisierungsimpulse liefern absolute Daten und sind erforderlich, um die Motorwelle vom
Nullpunkt des Servomotors bis zur gegenwartigen Position zu drehen.

Ebenso wie normale Inkrementalimpulse werden diese Impulse durch die Teilungsschaltung im SERVO-
PACK geteilt und anschlieBend ausgegeben.

Die Geschwindigkeit der inkrementellen Initialisierungsimpulse hangt von der Einstellung der Encoder-Aus-
gangsimpulse (Pn212) ab. Um die Geschwindigkeit der inkrementellen Initialisierungsimpulse zu berechnen,
verwenden Sie die folgende Formel.

Einstellung der Encoder- Formel fir die Geschwindigkeit der inkrementellen
Ausgangsimpulse (Pn212) Initialisierungsimpulse
: 680 x Pn212
16 bis 16384 —_—
Teasa  Lkpps]
. 680 x Pn212
16386 bis 32768 —_
32768 LkPPs]
. 680 x Pn212
32772 bis 65536 _—_
65536 LPpsl
. 680 x Pn212
65544 bis 131072 _—
131072 Lkpps]
. 680 x Pn212
131088 bis 262144 e
262144 LkPps
Referenzposition
(bei der Inbetriebnahme) Ist-Position
Koordinaten- 1 0 y 1 *2 +3
wert ; 1 oo | 1 Ll 4o i
N I - I s Il 1 I I I
Wert von M : : E MxR TPO! !
: 1\ T H > 5: :
1 1 H 1 VT 1 1 1
! | E | PE b |
| i PS : PM Lo |

Die endgultigen Absolutdaten Pwm werden mit der folgenden Formel berechnet.

Pe=Mx R+Pqg
Ps=Mgx R+Pg’
Pm=Pg-Ps
Signal Bedeutung
Pe Aktueller, vom Geber gelesener Wert
M Serielle Rotationsdaten
Po Anzahl der inkrementellen Initialisierungsimpulse
P Beim Einrichten gelesene Absolutdaten (werden von der ibergeordneten Steuerung gesichert und
gesteuert)
Mg Beim Einrichten gelesene Rotationsdaten
Ps’ Anzahl der beim Starten gelesenen inkrementellen Initialisierungsimpulse
Pm Fir das System des Benutzers erforderlicher Istwert
R Anzahl der Impulse pro Geberdrehung (Impulszahl nach Teilung, Wert von Pn212)

Anmerkung: Fir den Rickwartslauf gilt die folgende Formel. (Pn000.0 = 1)
Pe=-MxR+Pg
PS = MS x R+ PS'
PM = PE - PS
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5.9.5 Empfangsreihenfolge der Daten des Absolutwertgebers

5-76

(3) Spezifikationen und inkrementelle Initialisierungsimpulse zu seriellen

Rotationsdaten

B Spezifikationen zu seriellen Rotationsdaten

Die seriellen Rotationsdaten werden tiber das PAO-Signal tibertragen.

Datenuber- Start-Stopp-Synchronisation (ASYNC)
tragungsverfahren
Baudrate 9600 bit/s
Startbits 1 Bit
Stoppbits 1 Bit
Paritat Gerade

Zeichencode

ASCII 7-Bit-Code

Datenformat

8 Zeichen, wie unten angegeben.

"0" bis"9"
npn "+"oddr"  Umdrehungsdaten "CR"

; in fUnI Stellen ;

00000 1010 1

v
T Daten T LStoppbit

Startbit Gerade Paritat

Anmerkung 1. Die Daten lauten ,,P+00000* (CR) oder ,,P-00000* (CR), wenn die Anzahl der

Umdrehungen gleich O ist.
2. Der Umdrehungsbereich lautet ,,-32768* bis ,,+32767*. Wird dieser Bereich

nicht eingehalten, &ndern sich die Daten von ,,+32767* in ,,-32678" oder von
,-32678“ in ,,+32767“. Wird der Multiturn-Grenzwert verandert, verandert sich
dieser Bereich. Weiterfiihrende Informationen siehe 5.9.6 Multiturn-Grenz-
werteinstellung.

B Inkrementelle Initialisierungsimpulse

Die inkrementellen Initialisierungsimpulse werden nach der Aufteilung im SERVOPACK in der gleichen
Weise ausgegeben wie bei normalen inkrementellen Initialisierungsimpulsen. Weitere Informationen siehe
5.3.6 Encoder-Ausgangsimpulse.

Ubertragen von Alarminhalten

Wird ein Absolutwertgeber verwendet, werden die vom SERVOPACK erkannten Alarminhalte in Form seri-
eller Daten vom PAO-Ausgang an die tibergeordnete Steuerung gesendet, wenn das SEN-Signal von hoch
nach schwach wechselt.

Anmerkung: Das SEN-Signal kann nicht deaktiviert sein, wéhrend die Stromversorgung des Servomotors eingeschaltet

(4)

ist.

Es folgt ein Ausgabebeispiel fir Alarminhalte.

SEN-Signal Hoher Pegel Fehlererkennung Niedriger Pegel
v |
| L Il A5 A0 |
Eingebaute oder Oberdrehzahi !
Bedieneinheit . erdrenza |
Anzeige lllE |
i
Inkrementalimpuls / Serielle Daten
VergroRerte Ansicht
PAO Ausgang Datenformat
N I N [ S [ s |
AL M7 5T 1T v “CRY
Die oberen zwei Stellen
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5.9.6

Multiturn-Grenzwerteinstellung

Die Multiturn-Grenzwerteinstellung wird bei der Positionsregelung von Drehtischen oder anderen Rota-
tionsanwendungen eingesetzt. Beispiel: In der folgenden Abbildung wird der Drehtisch von einer Maschine in
nur eine Richtung gedreht.

Drehtisch

Getriebe

Servomotor

Da sich der Drehtisch ausschlieBlich in eine Richtung bewegt, wird der obere Grenzwert fir die Anzahl der

Umdrehungen, die von einem Absolutwertgeber erfasst werden, irgendwann (berschritten. In solchen Féllen
wird die Multiturn-Grenzwerteinstellung verwendet, um zu verhindern, dass Bruchzahlen aus dem Integral-

verhéltnis von Motor- und Drehtisch-Umdrehungen hervorgehen.

Fiir eine Maschine mit einem Ubersetzungsverhaltnis von n:m (siehe oben) gilt der Wert m - 1 als Einstellung
fir den Multiturn-Grenzwert (Pn205).

Multiturn-Grenzwerteinstellung (Pn205) = m-1

Im folgenden Diagramm ist das Verhaltnis von Drehtisch- und Motorumdrehung mit den Werten m = 100 und
n = 3 dargestellt.

Pn205 wird auf 99 gesetzt.
Pn205=100-1=99
9+ —
8 —
7L Drehungen des Tischs
6l \ I
Drehungens |- — Serielle
des Tischs . Stellen Sie den Wert Rotationsdaten
4+ —
Rotationsdaten / von Pn205 =99 ein.
3F & o — e L 100
2r A .7 .7 . 50
1| e Lo Lo L
O ’ -, -, -, \\
100 200 300 (€ o
Motorumdrehungen
Einstellung des Multiturn-Grenzwerts [Drehzahl | [Position |
Einordnung
Pn205
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 1 Umdrehung 65535 Nach Neustart In::;;'qib )

Anmerkung: Dieser Parameter gilt fir den Einsatz eines Absolutwertgebers.

Wenn der Parameter von der Werkseinstellung abweicht, wird ein anderer Datenbereich zugrunde gelegt.
1. Wenn sich der Motor in Rickwaértsrichtung dreht und den Rotationsdatenwert O erreicht, wechseln die
Rotationsdaten auf die Einstellung von Pn205.

2. Wenn sich der Motor in Vorwértsrichtung dreht und den Rotationswert von Pn205 erreicht, wechseln die
Rotationsdaten auf 0.

Betrieb
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5.9.7 Alarm bei Nichtlibereinstimmung mit dem Multiturn-Grenzwert (A.CCO)

Stellen Sie Pn205 auf den gewiinschten Rotationsbetrag minus 1.

Werkseinstellung (= 65535)

Sonstige Einstellung (z65535)

!

Umdrehungs- 0 ‘

daten

+32767

Vorw% R'uok%

-32768

i

Motorumdrehungen

Pn205 Einstellwert — A Vorwarts

Umdrehungs-
daten

Ruckwarts

Motorumdrehungen

Anmerkung: Der Direktantriebsmotor verfugt standardmaRig iber einen Absolutwertgeber (ohne Multiturn). Der absolute
Wert der Lastseite kann mithilfe des Motorwellenwinkels nur dann erzeugt werden, wenn ein System zur
Erkennung der absoluten Position geschaffen wird, da der Servomotor und die Last direkt verbunden werden
kénnen. Die Encoder-Multiturn-Daten (serielle Rotationsdaten) sind nicht erforderlich.

5.9.7 Alarm bei Nichttibereinstimmung mit dem Multiturn-Grenzwert (A.CCO)

Wird der Multiturn-Grenzwert mit dem Parameter Pn205 gedndert, wird eine Alarm zur Nichtiiberein-
stimmung mit dem Multiturn-Grenzwert (A.CCO0) angezeigt, da der Wert von dem im Encoder abweicht.

Alarm-
anzeige

Alarmbezeichnung

Alarmcode-Ausgabe Bedeutung

A.CCO

Nichtliberein-
stimmung mit dem
Multiturn-Grenzwert

ALO1 ALO2

ALO3 Im Encoder und im SERVOPACK wurden unter-

EIN (L) | AUS (H)

EIN (L) |Schiedliche Multiturn-Grenzwerte definiert.

Wird dieser Alarm angezeigt, das nachfolgend beschriebene Verfahren ausfiihren und den Multiturn-Grenz-

wert im

Encoder auf den Wert von Pn205 einstellen.

Schritt Anzgggtir;ﬁﬂ;der Tasten Vorgehensweise
1 ',— el ] Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunktion zu
— g wahlen.
U N [ J VIODE/SET
2 'I— a= ] Mit den Tasten ,,Pfeil nach oben“ oder ,,Pfeil nach unten“
=l ol Fn013 auswahlen.
3 |l T T 1 Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
— 1z = 6—q |lang. ,,PGSEt“ wird angezeigt.
q = 1= 1= ) DATA/4
N Driicken Sie die Taste MODE/SET. Der Wert des Multi-
n_\{_|= turn-Grenzwerts im Absolutwertgeber entspricht dem Wert
4 (] (] [ e von Pn205.
Ist die Einstellung abgeschlossen, blinkt die Meldung
,donE* rund eine Sekunde lang.
5 II:I II:I l_l II: II_ AnschlieBend andert sich ,,donE* in ,,PGSEt*.
6 ERENE @ Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
il 11 ©—g |lang.,,Fn013*“ wird erneut angezeigt.
h— DATA/4
7 Um die Anderung der Einstellung zu aktivieren, schalten Sie die Spannungsversorgung aus und dann wieder ein.
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5.10 Weitere Ausgabesignale

In diesem Abschnitt werden weitere Ausgabesignale erldutert.

Diese Signale in Ubereinstimmung mit den Anwendungsanforderungen verwenden (z. B. zum Schutz der
Maschine).

5.10.1 Servoalarm-Ausgangssignal (ALM) und Alarmcode-Ausgangssignale
(ALO1, ALO2 und ALO3)

In diesem Abschnitt werden die Signale beschrieben, die ausgegeben werden, wenn der SERVOPACK Fehler
erkennt, und Methoden zum Zuriicksetzen der Fehler.

(1) Servoalarm-Ausgangssignal (ALM)
Dieses Signal wird ausgegeben, wenn der SERVOPACK einen Fehler erkennt.

b

Einen externen Schaltkreis so konfigurieren, dass diese Alarmausgabe die
Netzspannungsversorgung fiir den SERVOPACK ausschaltet, wenn ein Fehler auftritt.

WICHTIG
Signal- Stecker .
Typ bezeichnung Pin-Nummer HiEialing B
EIN (geschlossen) | Normaler SERVOPACK-Zustand
Ausgang | ALM CN1-31, 32

AUS (offen)

SERVOPACK-Alarmzustand

(2) Alarmcode-Ausgangssignale (ALO1, ALO2 und ALO3)
Die Kombination EIN/AUS dieser Signale definiert den vom SERVOPACK erkannten Alarmtyp.

Diese Signale nach Bedarf verwenden, um den Inhalt des Alarms an der Gibergeordneten Steuerung anzu-

zeigen.

Weiterfuihrende Informationen siehe 10.1.1 Liste der Alarme.

Signalbe- Stecker
e zeichnung Pin-Nummer et
ALO1 CN1-37 Alarmcode-Ausgabe
ALO2 CN1-38 Alarmcode-Ausgabe
Ausgang
ALO3 CN1-39 Alarmcode-Ausgabe
SG CN1-1 Signalmasse fir Alarmcode-Ausgabe

Betrieb
H
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5.10.2 Warnungs-Ausgangssignal (/WARN)

(3)

5.10.2

(1)

(2)

Methode zum Zuricksetzen des Alarms

Tritt ein Servoalarm (ALM) auf, eine der folgenden Methoden verwenden, um den Alarm nach dem Beheben
der Ursache zuriickzusetzen.

Das Signal /ALM-RST setzt nicht immer Encoder-bezogene Alarme zurlick. Kann ein Alarm nicht mit /ALM-
RST zuriickgesetzt werden, die Steuerspannungsversorgung aus- und wieder einschalten.

Wird der Alarm zuriickgesetzt und der Betrieb ohne Beheben der Alarmursache fortge-

o Sicherstellen, dass die Alarmursache vor dem Zurlicksetzen eliminiert wurde.
setzt, kann dies zu einer Beschadigung des Systems oder zu einem Brand fiihren.

WICHTIG

Zurlcksetzen von Alarmen durch Einschalten des Signals /ALM-RST

Signalbe-

zeichnung Stecker Pin-Nr. Bedeutung

Typ

Eingang |/ALM-RST CN1-44 Zuriicksetzen des Alarms

Zuriucksetzen von Alarmen mithilfe des Bediengerats

Gleichzeitig die Tasten ,,Pfeil nach oben* und ,,Pfeil nach unten* auf dem Bediengerat driicken. Weiterfiih-
rende Informationen siehe 2.1.1 Bezeichnungen und Funktionen.

Zurticksetzen von Alarmen mithilfe des Handbediengeréats

Dricken Sie die Taste ALARM RESET am Handbediengerat. Fiir weitere Informationen siehe 2-V-Serie
Benutzerhandbuch, Bedienung des Handbediengerats (Nr.: SIEP S800000 55).

Warnungs-Ausgangssignal (/WARN)

Dieses Signal wird flr eine Warnung vor dem Auftreten eines Alarms ausgegeben.
Siehe 10.2.1 Liste der Warnungen.

Signalspezifikationen

Signalbe-

zeichnung Stecker Pin-Nr. Einstellung Bedeutung

Typ

Zuordnung erforder- | EIN (geschlossen) | Warnungszustand

Ausgang | /WARN -
9ang lich AUS (offen) Normaler Status

Anmerkung: Mit dem Parameter Pn50F.3 das Signal /WARN zur Nutzung zuweisen. Weiterfilhrende Informationen siehe
3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen.

Zugehorige Parameter

Die Ausgabemethode fur Alarmcodes in Pn001.3 einstellen.

Weitere Informationen zu Alarmcodes siehe (2) Alarmcode-Ausgangssignale (ALO1, ALO2 und ALO3) in
5.10.1 Servoalarm-Ausgangssignal (ALM) und Alarmcode-Ausgangssignale (ALO1, ALO2 und ALO3).

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.o000 Gibt nur Alarmcodes fiir ALO1, ALO2 und ALO3 aus.
n.1000 ALO3 sowie einen Alarmcode aus, wenn ein Alarm
auftritt.

Weitere Informationen zu Alarmcodes siehe 10.2.1 Liste der Warnungen.
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5.10.3 Drehrichtungserkennungs-Ausgangssignal (/TGON)

Dieses Ausgangssignal weist darauf hin, dass der Servomotor dreht, und zwar mit der fiir Pn502 definierten
oder mit einer hoheren Drehzahl.

(1) Signalspezifikationen

Signalbe- . .
Typ zeichnung Stecker Pin-Nr. Einstellung Bedeutung
Servomotor dreht mit der Motordrehzahl iber
CN1-27, 28 EIN (geschlossen) der Einstellung in Pn502.
Ausgang | /TGON [Werkseinstellung] _
AUS (offen) Servomotor dreht mit der Motordrehzahl unter
der Einstellung in Pn502.

Anmerkung: Mit dem Parameter Pn50E.2 das Signal /TGON einer anderen Klemme zuweisen. Weiterfiihrende Informa-
tionen siehe 3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen.

(2) Zugehdrige Parameter

Mit dem folgenden Parameter den Bereich einstellen, in dem das Signal /TGON ausgegeben wird.

Drehzahlerkennungspegel [Drehzahl | [Position | [ Drehmoment | )
Einordnung
Pn502 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
1 bis 10000 1 min 20 Sofort '”:ae;;'feb'

5.10.4 Ausgangssignal Servo betriebsbereit (/S-RDY)
Dieses Signal wird aktiviert, wenn der SERVOPACK bereit ist, das Signal Servo EIN (/S-ON) zu akzeptieren.
Das Signal /S-RDY wird unter den folgenden Voraussetzungen eingeschaltet.

« Die Netzspannungsversorgung ist eingeschaltet.

« Kein fest verdrahteter Base Block-Zustand

* Keine Servo-Alarme

» Das SEN-Signal ist eingeschaltet (hoch). (Bei Verwendung eines Absolutwertgebers.)

Wird ein Absolutwertgeber verwendet, muss die Ausgabe absoluter Daten flir die (ibergeordnete Steuerung
abgeschlossen sein, wenn das Signal SEN aktiv ist (hoch), bevor das Signal /S-RDY ausgegeben wird.

Fir Details zur fest verdrahteten Base Block-Funktion siehe 5.11.1 Fest verdrahtete Base-Block-Funktion
(HWBB).

(1) Signalspezifikationen

Signalb
Typ ezeichn | Stecker Pin-Nr. Einstellung Bedeutung
ung
CN1-29, 30 EIN (geschlossen) aDIfzref)tEiEr\e/r?PACK kann das Signal Servo EIN
Ausgang | /S-RDY | [Werkseinstellung] - -
AUS (offen) Der SERVOPACK kann das Signal Servo EIN nicht
akzeptieren.

Anmerkung 1. Mit dem Parameter Pn50E.3 das Signal /S-RDY einer anderen Klemme zuweisen. Weiterflihrende Infor-
mationen siehe 3.3.2 Ausgangssignalzuordnungen.

2. Fur Details zur fest verdrahteten Base Block-Funktion und zum Ausgangssignal 'Servo betriebsbereit' siehe
5.11.1 Fest verdrahtete Base-Block-Funktion (HWBB).

Betrieb
H
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5.11.1 Fest verdrahtete Base-Block-Funktion (HWBB)

5-82

5.11

5.11.1

(1)

Sicherheitsfunktion

Der SERVOPACK ist mit einer Sicherheitsfunktion ausgestattet. Diese Funktion verringert die mit der
Maschine zusammenhéngenden Gefahren; dadurch schiitzt sie den Bediener vor Verletzungen und gewahr-
leistet einen sicheren Betrieb der Maschine. Insbesondere bei Wartungsarbeiten in Gefahrdungsbereichen
kann diese Funktion innerhalb der Sicherheitsabsperrung dazu verwendet werden, gefahrliche Maschinen-
bewegungen zu vermeiden.

Fest verdrahtete Base-Block-Funktion (HWBB)

Die fest verdrahtete Base-Block-Funktion (im Anschluss ,,HWBB-Funktion“ genannt) ist eine Sicherheits-
funktion, durch die der Servomotor (iber fest verdrahtete Schaltkreise blockiert wird (Trennung von der
Stromversorgung). Jeder Schaltkreis fir 2-kanalige Eingangssignale blockiert das Fahrsignal, um das Leis-
tungsmodul zu deaktivieren, das den Motorstrom steuert. Auf diese Weise wird der Motorstrom ausgeschaltet.

(siehe nachfolgende Abbildung)

SERVOPACK .
Steuerspannungskreis

Run
Schalter Signal

_ e JHWBB 1+ 8
Sich : N
icherung : /HWBB1$': E] Sﬂxigi )| Block —B—

/HWBB2+
6 ’H }7

IHWBB2- %Si(: —

24-V-Spannungsversorgung

o

Leistungsmodul

gemeinsame Masse (0 V) und das Ausgangssignal der Ausgang der Spannungsquelle.

Dies ist umgekehrt wie bei den librigen Signalen, die in diesem Handbuch beschrieben
WICHTIG werden. Damit es nicht zu Verwechslungen kommt, sind die Zustande EIN und AUS der

Signale fiir Sicherheitsfunktionen wie folgt definiert:

EIN: Der Zustand, in dem die Relaiskontakte geschlossen sind oder der Transistor lei-

tend ist (EIN) und Strom in die Signalleitung flief3t.
AUS: Der Zustand, in dem die Relaiskontakte offen sind oder der Transistor gesperrt ist
(AUS) und kein Strom in die Signalleitung flief3t.

0 Bei den Signalanschlissen der Sicherheitsfunktion ist das Eingangssignal die

Gefahrenanalyse

Bei Verwendung der HWBB-Funktion sicherstellen, dass vorab eine Gefahrenanalyse des Servosystems
durchgefiihrt wird. Sicherstellen, dass das Sicherheitsniveau der Normen erfillt wird. Fir Informationen zu
den Normen siehe Harmonisierte Normen im vorderen Teil dieses Handbuchs.

Anmerkung: Zur Erfillung des Performance Levels d (PLd) nach EN ISO 13849-1 muss das EDM-Signal von einer uber-
geordneten Steuerung Uberwacht werden. Wird das EDM-Signal nicht von einer Uibergeordneten Steuerung
iberwacht, ist das System nur fiir Performance Level ¢ (PLc) qualifiziert.

Die folgenden Risiken kénnen immer bewertet werden, auch wenn die HWBB-Funktion verwendet wird.
Diese Risiken miissen bei der Gefahrenanalyse beriicksichtigt werden.

« Der Servomotor wird in einer Anwendung betrieben, in der externe Kréafte auf den Servomotor einwirken
(zum Beispiel die Schwerkraft auf die vertikale Achse). MalRnahmen ergreifen, um den Servomotor abzusi-
chern — etwa durch Installieren einer mechanischen Bremse.

« Der Servomotor kann innerhalb des elektrischen Winkels von 180° bewegt werden, wenn ein Leistungsmo-
dul usw. ausfallt. Sicherstellen, dass die Sicherheit auch in diesen Fallen gewahrleistet ist. Der Drehwinkel
variiert je nach Motortyp. Nachfolgend wird der maximale Drehwinkel angegeben.



5.11 Sicherheitsfunktion

(2)

3)

(4)

Rotatorischer Motor: max. 1/6 Drehung (Drehwinkel an der Motorwelle)
Direktantriebsmotor:max. 1/20 Drehung (Drehwinkel an der Motorwelle)

* Die HWBB-Funktion trennt den SERVOPACK nicht von der Spannungsversorgung oder isoliert diesen
elektrisch. MalRnahmen ergreifen, um die Spannungsversorgung des SERVOPACKS zu deaktivieren, wenn

Wartungsarbeiten ausgefihrt werden.
Fest verdrahteter Base-Block (HWBB) Zustand
Wenn die HWBB-Funktion in Betrieb ist, befindet sich der SERVOPACK im folgenden

Zustand. Ist das

Signal /HWBB1 oder /HWBB2 deaktiviert, greift die Funktion HWBB ein, und der SERVOPACK wechselt in

den fest verdrahteten Base-Block (HWBB) Zustand.

AUS
/HWBB1 EIN (Normalbetrieb) (Anforderung zur Abschaltung
/HWBB2 des Motorstroms)
/S-ON EIN AUS

SERVOPACK  Betrieb X BB-Status X HWBB-Status

Status

Zurucksetzen des HWBB-Status
In der Regel wechselt der SERVOPACK nach dem Deaktivieren des Signals Servo EIN

(/S-ON) in den fest

verdrahteten Base-Block (HWBB) Zustand mit deaktivierten Signalen /HWBB1 und /HWBBZ2. Werden die
Signale /[HWBB1 und /HWBB?2 in diesem Zustand aktiviert, wechselt der SERVOPACK in einen Base-Block

(BB) Zustand und kann das Signal Servo EIN akzeptieren.

AUS
(Anforderung zur
/HWBB1 Abschaltung EIN (Normalbetrieb)
/HWBB2 des Motorstroms)
/S-ON AUS EIN
SERVOPACK HWBB-Status X BB-Status X Betrieb
Status

Sind die Signale /HWBB1 und /[HWBB2 AUS und das Signal Servo EIN ist aktiv, bleibt der HWBB-Zustand

erhalten, nachdem die Signale /HWBB1 und /[HWBB2 aktiviert wurden.

Das Signal Servo EIN deaktivieren, und der SERVOPACK wird in einen BB-Zustand versetzt. Dann das

Signal Servo EIN wieder aktivieren.

AUS
(Anforderung zur
/HWBB1 Abschaltung EIN (Normalbetrieb)
/HWBB2 des Motorstroms)
AUS

/S-ON EIN EIN
SERVOPACK HWBB-Status X BB-Status X Betrieb
Status

Betrieb
H

Anmerkung 1. Wird der SERVOPACK bei ausgeschalteter Netzspannungsversorgung in einen BB-Zustand versetzt, bleibt

der HWBB-Zustand erhalten, bis das Signal Servo EIN deaktiviert wird.

2. Der HWBB-Zustand kann nicht zurlickgesetzt werden, wenn das Signal Servo Ein in der Signalzuordnung
konstant aktiviert wurde (Pn50A.1). Diese Einstellung nicht vornehmen, wenn die HWBB-Funktion ver-

wendet wird.

Fehlererkennung beim HWBB-Signal

Wenn nur eines der Signale /HWBB1 oder /HWBB2 eingegeben wird, und das jeweils andere Signal liegt nicht
innerhalb von 10 Sekunden ebenfalls an, wird der Alarm A.Eb1 (Zeitfehler Signaleingang Sicherheitsfunktion)
ausgeldst. Dadurch kénnen Fehler erkannt werden, z. B. ein Verbindungsabbruch der HWBB-Signale.

/\ VORSICHT

« Der Alarm 'Zeitfehler Signaleingang Sicherheitsfunktion' (A.Eb1) ist nicht mit der Sicherheitsfunktion verbunden.

Dies ist bei der Auslegung des Systems zu beachten.
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5.11.1 Fest verdrahtete Base-Block-Funktion (HWBB)

(5) Anschlussbeispiel und Spezifikation der Eingangssignale (HWBB-Signale)

Die Eingangssignale miissen redundant sein. In den folgenden Abschnitten finden Sie ein Anschlussbeispiel
und die Spezifikation der Eingangssignale (HWBB-Signale).

Bei den Signalanschliissen der Sicherheitsfunktion ist das Eingangssignal die
gemeinsame Masse (0 V) und das Ausgangssignal der Ausgang der Spannungsquelle.
Dies ist umgekehrt wie bei den librigen Signalen, die in diesem Handbuch beschrieben
werden. Damit es nicht zu Verwechslungen kommt, sind die Zustande EIN und AUS der
Signale fiir Sicherheitsfunktionen wie folgt definiert:

EIN: Der Zustand, in dem die Relaiskontakte geschlossen sind oder der Transistor lei-
tend ist (EIN) und Strom in die Signalleitung flief3t.

D

WICHTIG

AUS: Der Zustand, in dem die Relaiskontakte offen sind oder der Transistor gesperrt ist
(AUS) und kein Strom in die Signalleitung flief3t.

B Anschlussbeispiel

SERVOPACK

24-V Spannungs-
versorgung

j

Sicherung

Schalter
HWBB1#) 4

/HWBB1;

Einen Schalter
verwenden, der
Mikro-Strom-
kontakte besitzt.

"

IHWBB23] g |j

IHWBB2; ) 5

B Spezifikationen

Signalbe- Stecker .
Typ zeichnung | Pin-Nummer Einstellung Bedeutung
CNB-4 EIN (geschlossen) | Die HWBB-Funktion wird nicht verwendet. (Normalbetrieb)
/HWBB1 CN8-3 Die HWBB-Funktion wird verwendet. (Anforderung zur
) AUS (offen)
Ein- Abschaltung des Motorstroms)
gang CNB6 EIN (geschlossen) | Die HWBB-Funktion wird nicht verwendet. (Normalbetrieb)
/HWBB2 | ~\a5 Die HWBB-Funktion wird verwendet. (Anforderung zur
AUS (offen)
Abschaltung des Motorstroms)

Die Eingangssignale (HWBB-Signale) haben folgende elektrische Kenndaten.

Beschreibung

Kenndaten

Anmerkungen

Interne Impedanz

3,3kQ

Spannungsbereich

+11V bis+ 25V

Maximale Verzdgerung

20 ms

Zeit zwischen dem Ausschalten der Signale /HWBB1
und /HWBB?2 bis zur Aktivierung der HWBB-Funktion.

Wird die HWBB-Funktion durch Deaktivieren der Eingangssignale /HWBB1 und /HWBB2 auf beiden Kané-
len angefordert, wird die Spannungsversorgung des Servomotors innerhalb von 20 ms deaktiviert (siehe

unten).
Innerhalb
von 20 ms
;:wgg; EIN AUS (Anforderung zur
(Normalbetrieb) Abschaltung des Motorstroms)
SERVOPACK Normalbetrieb HWBB-Status
Status

Anmerkung 1. Der Zustand AUS wird nicht erkannt, wenn die Gesamt-Deaktivierungszeit der Signale /HWBB1 und /
HWBB2 0,5 ms oder weniger betragt.
2. Der Status der Eingangssignale kann mithilfe der Monitoranzeigen geprift werden. Siehe Kapitel 8.6
Uberwachen von Sicherheitseingangssignalen.
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(6) Betrieb mit Hilfsfunktionen

(7)

(8)

Die HWBB-Funktion funktioniert auch, wenn der SERVOPACK eine Hilfsfunktion ausfiihrt.

Wenn Sie eine der folgenden Hilfsfunktionen verwenden, wahrend die Signale /[HWBB1 und /HWBB?2 ausge-

schaltet sind, kann der SERVOPACK nicht durch Aktivieren der Sighale /HWBB1 und /HWBB2 betrieben

werden. Brechen Sie zunachst die Hilfsfunktion ab, stellen Sie dann im SERVOPACK wieder die Hilfsfunk-

tion ein, und starten Sie den Betrieb erneut.

* Tippbetrieb (Fn002)

« Referenzfahrt (Fn003)

« Programmierter Tippbetrieb (Fn004)
« Erweitertes Autotuning (Fn201)
 EasyFFT (Fn206)

» Automatische Offset-Signaleinstellung des Motorstrom-Erkennungssignals (Fn0OOE)
Ausgang Servo bereit (/S-RDY)
Das Signal Servo EIN (/S-ON) wird im HWBB-Zustand nicht akzeptiert. Aus diesem Grund wird der Aus-

gang 'Servo bereit' deaktiviert. Der Ausgang 'Servo bereit' wird aktiviert, wenn das Signal Servo EIN deakti-

viert wird (BB-Zustand), sofern die Signale /HWBB1 und /HWBB2 aktiv sind.

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel, in dem die Netzspannungsversorgung aktiviert wurde, das Signal

SEN aktiv ist (mit einem Absolutwertgeber) und kein Servoalarm auftritt.
(Anforderung zur

[HWBB1 EIN Abschaltung EIN
/HWBB2 (Normalbetrieb) des Motorstroms) (Normalbetrieb)
/S-ON 5 EIN 5 AUS
SERVOPACK : :
Status Betrieb HWBB-Status BB-Status
AUS
/S-RDY EIN EIN

Bremssignal (/BK)

Wenn das Signal /[HWBB1 oder /[HWBB?2 ausgeschaltet ist und die HWBB-Funktion eingreift, wird das
Bremssignal (/BK) ausgeschaltet. Zu diesem Zeitpunkt wird Pn506 (Zeitverzégerung zwischen Bremsenan-
steuerung und Servo AUS) deaktiviert. Deshalb l&sst sich der Servomotor durch &ulere Krafteinwirkung

solange bewegen, bis die Bremse nach dem Ausschalten des Bremssignals (/BK) eingreift.

/\ VORSICHT

Betrieb
H

¢ Der Ausgang fiir das Bremssignal ist nicht mit der Sicherheitsfunktion verbunden. Das System muss
unbedingt so ausgelegt werden, dass keine Gefahr entsteht, wenn das Bremssignal im HWBB-Status
ausfallt. Wird ein Servomotor mit einer Bremse verwendet, beachten, dass die Bremse fiir den Servomo-
tor nur dafiir eingesetzt wird, das Bewegen des beweglichen Teils durch die Schwerkraft oder durch eine

externe Kraft zu verhindern. Die Bremse darf nicht zum Abbremsen des Servomotors verwendet werden.
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5.11.2 Externe Gerateliberwachung (EDM1)

(9)

Dynamische Bremse

Ist die dynamische Bremse in Pn001.0 aktiviert (Stoppmethode fiir den Servomotor nach Deaktivieren des
Signals /S-ON), wird der Servomotor unter Kontrolle durch die dynamische Bremse angehalten, wenn die

HWBB-Funktion aktiv ist, wahrend die Signale /HWBB1 oder /[HWBB2 AUS sind.

/\ VORSICHT

« Die dynamische Bremse ist nicht mit den Sicherheitsfunktionen verbunden. Das System muss unbedingt
so ausgelegt werden, dass keine Gefahren entstehen, wenn der Servomotor im HWBB-Status austrudelt.
Generell eine Sequenz verwenden, bei der der HWBB-Zustand auftritt, nachdem der Servomotor mithilfe
des Sollwerts gestoppt wurde.

 Greift die Anwendung haufig auf die HWBB-Funktion zurlick, die dynamische Bremse nicht zum Stoppen
des Servomotors verwenden. Andernfalls kann es zur Beeintrdchtigung von Komponenten im SERVO-
PACK kommen. Zur Vermeidung der Beeintréchtigung interner Komponenten eine Sequenz verwenden,
bei der der HWBB-Zustand nach dem Stoppen des Servomotors auftritt.

(10) Einstellung zum LOschen des Positionsfehlers

(11)

5.11.2

Ein Positionsfehler im HWBB-Zustand wird gemal der Einstellung in Pn200.2 zur Auswahl der Léschopera-
tion geldscht.

Wird Pn200.2 auf 1 gesetzt (z. B. wenn der Positionsfehler nicht fur die Positionsregelung geldscht wurde),
werden die Positionsfehler angesammelt, bis der Positionssollwert von der ibergeordneten Steuerung im
HWBB-Zustand abgebrochen wird. In diesem Fall kénnen die folgenden Bedingungen auftreten.

» Ein Positionsfehler-Uberlaufalarm (A.d00) tritt auf.

« Wird der Servo nach dem Wechsel vom HWBB-Zustand zum BB-Zustand eingeschaltet, bewegt er sich
aufgrund des akkumulierten Positionsfehlers.

Aus diesem Grund den Positionssollwert im HWBB-Zustand durch die (ibergeordnete Steuerung stoppen.
Wird Pn200.2 auf 1 gesetzt (z. B. wenn der Positionsfehler nicht geléscht wird), das Léschsignal (CLR) im
HWBB- oder BB-Zustand eingeben, um den Positionsfehler zu 16schen.

Servoalarm-Ausgangssignal (ALM) und Alarmcode-Ausgangssignale
(ALO1, ALO2 und ALO3)

Im HWBB-Zustand werden das Servoalarm-Ausgangssignal (ALM) und die Alarmcode-Ausgangssignale
(AOL1, AOL2 und AOL3) nicht gesendet.

Externe Geratetberwachung (EDM1)

Das Signal 'Externe Gerateiiberwachung' (EDM1) dient der Uberwachung von Stérungen der HWBB-Funk-
tion. Die Uberwachung fiir Feedback-Signale mit dem Gerét fiir die Sicherheitsfunktion verbinden.
Anmerkung: Zur Erfillung des Performance Levels d (PLd) nach EN 1SO 13849-1 muss das EDM-Signal von einer tber-
geordneten Steuerung tiberwacht werden.
Wird das EDM-Signal nicht von einer tibergeordneten Steuerung (iberwacht, ist das System nur flir Perfor-
mance Level ¢ (PLc) qualifiziert.

Fehlererkennungssignal fir das EDM1-Signal
Die Beziehung zwischen den Signalen EDM1, /[HWBB1 und /[HWBB?2 ist in der folgenden Tabelle dargestellt.
Die Erkennung von Fehlern im EDM1-Schaltkreis kann mithilfe der folgenden vier Zustdnde des EDM1-

Signals in der Tabelle geprift werden. Fehler kénnen erkannt werden, wenn der Fehlerstatus bestétigt werden
kann, d. h. wenn die Spannungsversorgung eingeschaltet ist.

Signalbezeichnung Logik

/HWBB1 EIN EIN AUS AUS

/HWBB2 EIN AUS EIN AUS

EDM1 AUS AUS AUS EIN
/\ WARNUNG

« Das EDM1-Signal ist kein Sicherheits-Ausgangssignal. Es darf ausschlieflich fur die Fehleriberwachung
verwendet werden.




5.11 Sicherheitsfunktion

(1) Anschlussbeispiel und Spezifikationen des EDM1-Ausgangssignals

Ein Anschlussbeispiel und die Spezifikation des EDM1-Ausgangssignals finden Sie in den folgenden
Abschnitten.

gemeinsame Masse (0 V) und das Ausgangssignal der Ausgang der Spannungsquelle.

Dies ist umgekehrt wie bei den lbrigen Signalen, die in diesem Handbuch beschrieben

WICHTIG werden. Damit es nicht zu Verwechslungen kommt, sind die Zustédnde EIN und AUS der
Signale fur Sicherheitsfunktionen wie folgt definiert:

o Bei den Signalanschliussen der Sicherheitsfunktion ist das Eingangssignal die

EIN: Der Zustand, in dem die Relaiskontakte geschlossen sind oder der Transistor lei-
tend ist (EIN) und Strom in die Signalleitung flief3t.

AUS: Der Zustand, in dem die Relaiskontakte offen sind oder der Transistor gesperrt ist
(AUS) und kein Strom in die Signalleitung flief3t.

B Anschlussbeispiel

Das EDM1-Ausgangssignal wird flir die PNP-Schaltung verwendet.

SERVOPACK Ubergeordnete Steuerung
CN8 24-\/-Spannungsversorgung
8| EDM1+ f
i
7| EDM1-

w2

oV
B Spezifikationen
Signal Stecker .
Typ Bezeichnung | Pin-Nummer Einstellung Bedeutung
EIN Die Signale /HWBB1 und /HWBB2 funktionieren
. eschlossen) | normal.
Ausgang |EDM1 CN8-8 S ) ; . .
CN8-7 AUS (offen) Das Signal /HWBBL1, das Signal /[HWBB2 oder beide
Signale funktionieren nicht normal.

Das EDM1-Signal hat folgende Kenndaten.

Betrieb
H

Beschreibung Kenndaten Anmerkungen
Maximal zulassige Spannung 30V DC -
Max. Strom 50 mA DC -

Maximaler Spannungsabfall Spannung zwischen EDM1+ und EDM1-, wenn der
bei EIN Lov

Strom 50 mA betragt.

Maximale Verzéaerun 20 ms Zeit von der Anderung in /[HWBB1 oder /[HWBB?2 bis zur
9 9 Anderung in EDM1
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5.11.3 Anwendungsbeispiel fir Sicherheitsfunktionen

5.11.3 Anwendungsbeispiel fir Sicherheitsfunktionen

(1)

(2)

5-88

Das folgende Beispiel zeigt die Anwendung von Sicherheitsfunktionen.

Anschlussbeispiel

Im folgenden Beispiel wird eine Sicherheitsvorrichtung verwendet. Die HWBB-Funktion wird aktiviert,
sobald die Schutzvorrichtung gedffnet wird.

Schlielten

Schutzvorrichtung Endlagenschalter

_______ 5 Sicherheitseinheit G9SX-BC202

24-V Spannungs- hergestellt von der OMRON Corporation

versorgung

Sicherung
A1l T11 T12 T21 T22
Spannungs- Eingang
versorgung |Reset/Riick-
Eingang |meldung Eingang
T31 T32 T33

Ausgang

S24514 SERVOPACK

/HWBB1+_J 4
| >
ov /HWBB1-_J 3 [:-l LSS NN
/HWBBz+%:
7--—>
/HWBB2- | 5 I-Jl] YA |

EDM1+ ] 8 -

EDM1-J T I,\J*‘;lt%—

Wenn die Schutzvorrichtung gedffnet wird, werden beide Signale /HWBB1 und /HWBB?2 ausgeschaltet, und
das EDM1-Signal schaltet EIN. Da das Feedback-Signal nach dem SchlieRen der Schutzvorrichtung aktiviert
ist, wird die Sicherheitsvorrichtung zurtickgesetzt, und die Signale /HWBB1 und /HWBB2 werden aktiviert.
Der Betrieb wird wieder moglich.

—

Anmerkung: Das EDM1-Signal wird als PNP-Ausgang verwendet. EDM1 so verbinden, dass der Strom von EMD1+ zu
EMD1- flief3t.

Verfahren zur Fehlererkennung

Bei einem Fehler (z. B. wenn das Signal /HWBB1 oder /HWBB2 aktiv bleibt) wird die Sicherheitseinheit
nicht zurtickgesetzt, wenn die Schutzvorrichtung geschlossen wird, da das Signal EDM1 AUS bleibt. Das
Starten ist deshalb nicht méglich, und der Fehler wird erkannt.

In diesem Fall muss ein Fehler im externen Gerét, das Trennen oder ein Kurzschluss der externen Verdrahtung
bzw. ein Fehler im SERVOPACK angenommen werden. Finden Sie die Ursache, und beheben Sie das Pro-
blem.



5.11 Sicherheitsfunktion

(3) Ablauf

| 1 | Anforderung zum Offnen der Schutzvorrichtung.

1

Bei Betrieb des Servomotors stoppt die tber-
2 geordnete Steuerung den Servomotor und
deaktiviert das Signal Servo EIN (/S-ON).

1

| Offnen Sie die Schutzvorrichtung und treten Sie ein. |

1

Die /[HWBB1- und /HWBB2-Signals sind
4 | AUS, und die HWBB-Funktion ist aktiv.
(Der Betrieb in der Schutzvorrichtung ist verfigbar.)

1

5 Nach Abschluss des Vorgangs verlassen Sie den Bereich
und schlieflen die Schutzvorrichtung.

1

Das Signal /S-ON von der ubergeordneten
Steuerung aus aktivieren.

w

5.11.4 Uberprifen der Sicherheitsfunktionen

Wenn Sie die Anlage starten oder den SERVOPACK zur Wartung auswechseln, mussen Sie nach dem Ver-
drahten die HWBB-Funktion nach dem folgendem Verfahren tberprifen.

< Werden die Signale /HWBB1 und /HWBB2 deaktiviert, priifen, ob auf dem Bediengerét oder dem
Handbediengerat ,,Hbb* angezeigt wird und ob der Servomotor inaktiv ist.

« Den Zustand EIN/AUS der Signale /HWBB1 und /HWBB2 mit Un015 prifen.
— Wenn der EIN/AUS-Status der Signale nicht mit der Anzeige Ubereinstimmt, liegt méglicherweise ein
Fehler im externen Gerét, eine abgetrennte Leitung bzw. ein Kurzschluss in der externen Verdrahtung oder

ein Fehler im SERVOPACK vor. Finden Sie die Ursache, und beheben Sie das Problem. Weiterftihrende
Informationen siehe 8.7 Monitoranzeige beim Einschalten.

« Uberpriifen Sie die Anzeige des Feedback-Schalteingangs am angeschlossenen Gerét, und vergewissern Sie
sich, dass das EDM1-Signal im Normalbetrieb AUS ist.

Betrieb
H
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5.11.5 VorsichtsmalRnahmen fir Sicherheitsfunktionen

/A\ WARNUNG

e Um zu Uberprifen, ob die HWBB-Funktion die Sicherheitsanforderungen des Systems erfillen, fihren Sie
unbedingt eine Gefahrenanalyse fiir das System durch.

Falsche Handhabung der Maschine kann zu Verletzungen fiihren.

« Der Servomotor dreht, wenn eine externe Kraft vorhanden ist (beispielsweise die Schwerkraft im Fall einer
vertikalen Achse), wenn die HWBB-Funktion aktiv ist. Verwenden Sie deshalb eine geeignete, unab-
hangige Vorrichtung (z. B. eine mechanische Bremse), die die Sicherheitsanforderungen erfiillt.

Falsche Handhabung der Maschine kann zu Verletzungen fuhren.

* Ist die HWBB-Funktion aktiv, kann der Motor in Folge eines SERVOPACK -Fehlers innerhalb eines elektri-
schen Winkels von 180° oder weniger drehen. Die HWBB-Funktion nur dann fir Anwendungen ver-
wenden, wenn gepriift wurde, ob die Drehung des Motors zu einer Gefahrensituation fiihrt.

Falsche Handhabung der Maschine kann zu Verletzungen fiihren.

« Die dynamische Bremse und das Bremssignal sind nicht mit den Sicherheitsfunktionen gekoppelt. Das
System muss unbedingt so ausgelegt werden, dass durch Fehler bei der Ausfiihrung der HWBB-Funktion
keine Gefahren entstehen.

Falsche Handhabung der Maschine kann zu Verletzungen fiihren.

« Geréate verbinden, die die Sicherheitsnormen der Signale fir die Sicherheitsfunktionen erfiillen.
Falsche Handhabung der Maschine kann zu Verletzungen fiihren.

« Wird die HWBB-Funktion fiir ein Not-AUS verwendet, die Spannungsversorgung des Servomotors mithilfe
unabhangiger elektrischer oder mechanischer Teile deaktivieren.
Falsche Handhabung der Maschine kann zu Verletzungen fiihren.

« Die HWBB-Funktion trennt den SERVOPACK nicht von der Stromversorgung oder isoliert diesen elekt-
risch. MaBnahmen ergreifen, um die Spannungsversorgung des SERVOPACKSs zu deaktivieren, wenn
Wartungsarbeiten ausgefuhrt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Warnung kann zu einem Stromschlag fihren.
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6.1 Einstellungen und Vorgehensweise zum Einrichten der Grundeinstellungen

6.1

6.1.1

Einstellungen und Vorgehensweise zum Einrichten der
Grundeinstellungen

In diesem Kapitel sind die Einstellungen und die Vorgehensweise zum Einrichten der Grundeinstellungen
beschrieben.

Einstellungen
Mit den Einstellungen (Tuning) optimieren Sie das Ansprechverhalten des SERVOPACKS.

Das Ansprechverhalten wird iber die Servoverstarkung bestimmt, die im SERVOPACK eingestellt wird.

Die Servoverstarkung wird mit Hilfe einer Kombination von Parametern eingestellt, z. B. Verstarkung des
Drehzahlregelkreises, Verstarkung des Positionsregelkreises, Filter, Reibungskompensation und Massen-
tragheitsverhaltnis. Diese Parameter beeinflussen einander. Deshalb muss bei der Einstellung der Servo-
verstarkung auf die Ausgewogenheit der einzelnen Werte unter einander geachtet werden.

Das Ansprechverhalten einer Maschine mit hoher Steifigkeit kann generell durch Erhéhen der Servover-
stérkung verbessert werden. Wenn Sie jedoch die Servoverstarkung einer Maschine mit geringer Steifigkeit
erhohen, vibriert die Maschine, und das Ansprechverhalten wird moglicherweise nicht besser. In diesem Fall
koénnen Sie die Vibrationen im SERVOPACK mit einer Reihe von Schwingungsunterdriickungsfunktionen
unterdriicken.

Die Servoverstarkung ist werkseitig auf stabile Werte voreingestellt. Mit der folgenden Hilfsfunktion kénnen
Sie die Servoverstérkung erhéhen, um das Ansprechverhalten der Maschine auf die aktuellen Bedingungen
anzupassen. Mit dieser Funktion werden die Parameter, die zu der obigen Einstellung gehéren, automatisch

angepasst, so dass sie nicht einzeln eingestellt werden missen.

In diesem Kapitel werden die folgenden Hilfsfunktionen zum Einstellen beschrieben.

Bedieneinheit*

. . Geeignetes
Hilfsfnktion zum Aligemeines Regelungs- [~ Hand- | Eingebaute | <. .-
verfahren | pediengerat | Bedieneinheit S,
Diese Funktion wird bei Verwendung der
Tuning-less Werkseinstellungen aktiviert. Mit dieser Funktion Drehzahl und
Pegeleinstellung |erzielen Sie unabhéngig vom Maschinentyp und Position O O O
(Fn200) von Lastdnderungen ein stabiles Ansprechver-
halten.
Die folgenden Parameter werden im Automatik-
betrieb anhand von internen Sollwerten im
SERVOPACK automatisch eingestellt.
« Massentragheitsverhaltnis
Erweitertes » Verstarkungen (Verstérkung des Positionsregel-
Autotuning kreises, Verstarkung des Drehzahlregelkreises Fl?re_h_zahl und O X O
(Fn201) usw.) osition
« Filter (Drehmomentsollwertfilter, Sperrfilter)
» Reibungskompensation
« Einstellfunktion flr Anti-Resonanzsteuerung
» Schwingungsunterdrickungsfunktion
Die folgenden Parameter werden automatisch
anhand der Positionssollwert-Eingabe der (iber-
geordneten Steuerung eingestellt, wahrend die
Erweitertes Maschine in Betrieb ist.
Autotuning tber |  Verstarkungen (Verstarkung des Positionsregel-
die Uibergeord- kreises, Verstarkung des Drehzahlregelkreises Position O x O
nete Steuerung usw.)
(Fn202) « Filter (Drehmomentsollwertfilter, Sperrfilter)
» Reibungskompensation
« Einstellfunktion flir Anti-Resonanzsteuerung
» Schwingungsunterdrickungsfunktion

a Einstellungen
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6.1.1 Einstellungen

(cont'd)
i Bedieneinheit*
Hilfsfunktion zum . Cleelpsiss -
Einstellen Allgemeines Regelungs- Hand- Eingebaute Siamawin+
verfahren | pediengerat | Bedieneinheit | 9 :
Die folgenden Parameter werden wahrend des
Betriebs der Maschine manuell anhand der
Positions- oder Drehzahlsollwert-Eingabe der
Ubergeordneten Steuerung eingestellt.
One-Parameter- | ¢ Verstarkungen (Verstérkung des Positionsregel- | Drehzahlund o A o
Tuning (Fn203) kreises, Verstarkung des Drehzahlregelkreises | Position
usw.)
« Filter (Drehmomentsollwertfilter, Sperrfilter)
« Reibungskompensation
« Einstellfunktion flir Anti-Resonanzsteuerung
*  O: Verfugbar
A: Verwendbar, jedoch mit eingeschrénkten Funktionen
x: Nicht verflighar
Einstellfunktion
fur Anti- . . . .
R Diese Funktion unterdriickt wirksam Drehzahlund
esonanz- Dauervibrationen Position © x ©
steuerung :
(Fn204)
Schwingungs- : . , - .
unterdriickungs- Diese Funktion unterdriickt wirksam Restvibra- Position o y o

funktion (Fn205)

tionen, die beim Positionieren auftreten.

*

O: Verfligbar

A: Verwendbar, jedoch mit eingeschrankten Funktionen

x: Nicht verfligbar
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6.1.2 Einrichten der Grundeinstellungen

Das folgende Ablaufdiagramm zeigt die Vorgehensweise beim Einrichten der Grundeinstellungen. Wahlen
Sie die geeigneten Einstellungen, und berlcksichtigen Sie dabei die Bedingungen und Betriebsanforderungen
flir die Maschine.

(Einstellung der Servoverstirkung stanen.)

4
(1) Einstellung mit der Tuning-less-Funktion.
Der Servomotor wird ohne Einstellungen betrieben.
Siehe Kapitel 6.2 Tuning-less-Funktion.

Ergebnisse OK? Abgeschlossen.

(2) Uber Erweitertes Autotuning einstellen.
Stellt die Parameter, wie Massentragheitsverhaltnis, Verstarkung
und Filter, anhand von internen Sollwerten im SERVOPACK
automatisch ein.

!

Ergebnisse OK? Abgeschlossen.

(3) Einstellung mit erweiterten Autotuning tber die tibergeordnete
Steuerung. Automatische Einstellung von Verstérkung und
Filtern mit kundenspezifischen Bezuaseinheiten.
Siehe Kapitel 6.4 Erweitertes Autotuning Uber die ibergeordnete Steuerung

Ergebnisse OK? Abgeschlossen.

(4) Einstellung mit One-Parameter-Tuning. Manuelle Einstellung

> der Verstarkung und der Filter. Verstarkung des Positions-
regelkreises, Verstarkung des Drehzahlregelkreises, Filter und
Einstellungen zur Reibungskompensation sind verfiigbar.
Siehe Kapitel 6.5 One-Parameter-Tuning

Ergebnisse OK? Abgeschlossen.

Dauervibrationen treten auf. Die Vibrationen mit der Einstell-
funktion fur die Anti-Resonanzsteuerung verringern.

Siehe Kapitel 6.6 Einstellfunktion fur Anti-Resonanzsteuerung
Restvibrationen treten bei der Positionierung auf. Die Vibrationen

mit der Schwingungsunterdriickungsfunktion verringern.
Siehe Kapitel 6.7 Schwingungsunterdrickungsfunktion

Nein

Ergebnisse OK?

Ja

Abgeschlossen.

a Einstellungen
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6.1.3 Uberwachung des Betriebs wahrend der Einstellung

6.1.3 Uberwachung des Betriebs wahrend der Einstellung

Uberpriifen Sie beim Einstellen der Servoverstirkung den Betriebszustand der Maschine und die
Signalwellenform. SchlieRen Sie am Anschluss CN5 (Anschluss fur analogen Monitor) des SERVOPACKS
ein Messgerat (z. B. Memory-Recorder) an, um die Wellenform des Analogsignals zu Giberwachen.

Die Einstellungen und Parameter zur Uberwachung von Analogsignalen sind in den folgenden Abschnitten
beschrieben.

(1) Anschluss CNS5 fur analogen Monitor

Zur Uberwachung der Analogsignale schlieRen Sie mit dem Kabel (JZSP-CAOQ1-E) ein Messgerét an den
Anschluss CN5 an.

B Anschlussbeispiel

JZSP-CA01-E
Schwarz Weil} Messfiihler
L (] Schwarzles Schwarz |
] Weily Messfihler GND | Mess-
|HP,, | : = % instrument*
1 ¢ \\CN5 Rot Rot Messfiihler
S oz ]
|||[Mooe/seT &~ " v oA B Messfiihler GND
*Das Messgerét ist nicht enthalten.
Farbe der Ader Signalbezeichnung Werkseinstellung
Weil3 Analoger Monitor 1 Drehmomentsollwert: 1 /100 % Nennmoment
Rot Analoger Monitor 2 Motordrehzahl: 1 /1000 min"t ™
Schwarz (2 Adern) | GND Analoger Monitor GND: 0 V

*  Bei Verwendung eines Servomotors SGMCS (Direktantrieb) wird die Motordrehzahl automatisch auf 1 \//100 mint
gesetzt.

(2) Uberwachte Signale

Die grau schraffierten Bereiche im folgenden Diagramm markieren analoge Ausgangssignale, die Uberwacht
werden kénnen.

SERVOPACK
J_ | Drehzahl-Vorsteuerung | |Drehmoment-Vorsteuerung |
T
T-REF :
[ Positions-Solldrehzahl | Drehzahlsollwert
V-REF : .
R P Drehmoment
Drehzahl ! Positions- ,—l
Umwandlung : verstarkerfehler Aktive Verstark'ung Sollwert
1 1
! '
PULS « Positionsregelkreis ! i
' 1 1
SIGN Sollwert Elektro- + H F . [ - v+ L
Impuls- h ' ehler- i Drehzahl ! | Strom-
L 1] MU“'};”katOF o glest(;ig?)se g zéhler Kp '_ O—» egelkreid O " |regelkreis| M Last
xn T (UVIW)

|Drehzah| externer Encoder*2 |

1

t oz : CN2 2
Elektro- Motor Drehzahl  f----- é L
nisches Drehzahl- |_
I_ ENC,

Getriebe Umwand- |-@-

v

|

1

|

i

1 Fehler- lung |

i zahler ® [

1 1 L

' L.. I"’ —_ Fehler- Motor - Last || Drehzahl-

i i Positionsfehler ~ Eilsegﬁfs' ™| zahler [~|Positionsfehler| [Umwandlung CN31

| "=~ Position Getriebe T

i erreicht ® : ® Srakies 2

[ Abschluss Messsystem
Positionssollwert

x1. Die Umschaltfunktion fir die Vervielfachung des Sollwertimpuls-Eingangssignals wird ab der Softwareversion
001A unterstitzt.
*2.  Verfligbar bei Verwendung des direkten Messsystems.
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3)

Die folgenden Signale kdnnen durch Auswahl der Funktionen mit den Parametern Pn006 und Pn007 Uber-
wacht werden.
Pn006 wird fur den analogen Monitor 1 und Pn007 fiir den analogen Monitor 2 verwendet.

Beschreibung

Parameter = = - -
Uberwachte Signale Einheit Anmerkungen
n.00000
[Pn0OO7 R 3
Werks- Drehzahl des Motors 1 V/1000 min
einstellung]
n.0O00O01 Drehzahlsollwert 1V/1000 min't ™! -
n.00002
[Pn006 o 3
Werks- Drehmomentsollwert 1Vv/100 % Nennmoment
einstellung]
- ... |0V bei Drehzahl-/
n.00003 Positionsfehler 0,05 V/1 Bezugseinheit Drehmomentsteuerung
Positionsfehler nach
n.00004 Positionsverstéarkerfehler (I)rr? SU}QLI;Z:ﬁgger- Umwandlung durch elektroni-
P sches Getriebe
Die Sollwertimpuls-Eingangs-
— ] signale werden mit n multipli-
Ezggg n.00005 Positions-Solldrehzahl 1 V/1000 min Ziert, um die Positions-
Solldrehzahl auszugeben.
n.00006 Reserviert (nicht verandern) - -
n.O0007 Motorlast-Positionsfehler 0,01 V/1 Bezugseinheit -
Position erreicht: 5 V Erreichen der Position wird
n.00008 Position erreicht Position nicht erreicht: | durch Ausgangsspannung
oV angezeigt.
n.00009 Drehzahl-Vorsteuerung 1 V/1000 mint ™1 -
n.OO0A Drehmoment-\orsteuerung 1V/100 % Nennmoment -

Erste Verstarkung: 1V | Verstarkungstyp wird durch

. . *9
n.LOOB | Aktive Verstarkung Zweite Verstarkung: 2 V | Ausgangsspannung angezeigt.

Erreichen der Position wird
durch Ausgangsspannung
angezeigt.

Abgeschlossen: 5V

n.00O0C Abschluss Positionssollwert Nicht abgeschlossen: 0 V

n.O0O0D Drehzahl externer Encoder 1V /1000 min? Wert an Motorwelle

*1. Bei Verwendung eines Servomotors SGMCS (Direktantrieb) wird die Motordrehzahl automatisch auf 1 /100 min™t
gesetzt.
*2. Informationen dazu finden Sie unter 6.8.1 Einstellungen zur Umschaltung der Verstérkung.

Einstellen des Monitorfaktors

Die Ausgangsspannungen der analogen Monitore 1 und 2 werden anhand folgender Gleichungen berechnet.

Analoger Monitor 1 Ausgangsspannung = (-1) x < Signalauswahl x Multiplikator + Offset-Spannung [V]>
n550)

(Pn006=n.0000) (Pn552) (P
Analoger Monitor 2 Ausgangsspannung = (-1) x /* Signalauswahl X Multiplikator + Offset-Spannung [V]
(Pn007=n.0000) (Pn553) (Pn551)

a Einstellungen
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6.1.3 Uberwachung des Betriebs wahrend der Einstellung

<Beispiel>
Ausgang analoger Monitor bei n.00J00 (Motordrehzahl-Einstellung)

Wenn der Vervielfacher
auf x 1 eingestellt ist:

Analoger Monitor-
Ausgangsspannung

+6V

+6000

\4

Motordrehzahl

-6000

(4) Zugehdrige Parameter

[min-1]

Wenn der Vervielfacher
auf x 10 eingestellt ist:

Analoger Monitor-
Ausgangsspannung [V]

+10 V (ca.)
+8V
+6V

+600 +800

-800 -600

-6V
-8V
-10 V (ca.)

Motordrehzahl
[min-1]

Anmerkung: Effektiver Linearbereich: innerhalb + 8 V
Ausgangsauflésung: 16 Bit

Mit folgenden Parametern &ndern Sie Monitorfaktor und Offset.

Analoger Monitor 1 Offset-Spannung [Drehzahl | [Position] [ Drehmoment | Einord
inordnung
Pn550 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
-10000 bis 10000 01V 0 Sofort Inbetrieb-
Analoger Monitor 2 Offset-Spannung [Drehzahl | [Position | [ Drehmoment | Einordnung
Pn551 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
~10000 bis 10000 01V 0 Sofort '”rf’aeg::ib'
Analoger Monitor VergréBerung (x 1) [Drehzahl | [Position ] [ Drehmoment | Einordnung
Pn552 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
~10000 bis 10000 x 0,01 100 Sofort '”r?:;mb'
Analoger Monitor Vergro3erung (x 2) [Drehzahl | [Position ] [ Drehmoment | Einordnung
Pn553 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
-10000 bis 10000 x 0,01 100 Sofort '”r?:ﬁg]‘zb'




6.1 Einstellungen und Vorgehensweise zum Einrichten der Grundeinstellungen

6.1.4

(1)

(2)

3)

Sicherheitsvorkehrungen beim Einstellen der Servoverstarkung

/\ VORSICHT

« Befolgen Sie beim Einstellen der Servoverstarkung folgende Sicherheitsvorkehrungen.
« Berlihren Sie nicht den sich drehenden Teil des Servomotors, solange die Spannungsversorgung des Motors
eingeschaltet ist.
» Vergewissern Sie sich vor dem Starten des Servomotors, dass der SERVOPACK jederzeit per Not-AUS
angehalten werden kann.
» Vergewissern Sie sich, dass der Testbetrieb problemlos durchgefiihrt wurde.

« Installieren Sie eine Sicherheitsbremse an der Maschine.

Stellen Sie die folgenden Schutzfunktionen des SERVOPACKS auf die korrekten Werte ein, bevor Sie mit
dem Einstellen der Servoverstarkung beginnen.

Endlagenabschaltungsfunktion

Stellen Sie die Endlagenabschaltungsfunktion ein. Die Details zum Einstellen der Endlagenabschaltung finden
Sie unter 5.2.3 Endlagenabschaltung.

Drehmomentgrenze

Bei der Drehmomentgrenze wird das Drehmoment berechnet, das zum Betrieb der Maschine erforderlich ist,
und die Drehmomentgrenzen werden dann so eingestellt, dass das Abtriebsdrehmoment nicht gréRer als
erforderlich wird. Durch das Einstellen der Drehmomentgrenzen kann die Stérke von StéRen, die im Falle
von Problemen, z. B. Kollisionen oder Stérungen, auf die Maschine wirken, reduziert werden. Wenn als
Drehmomentgrenze ein Wert eingestellt wird, der niedriger als der zum Betrieb erforderliche Wert ist,

kann es zu Uberschwingen und Vibrationen kommen.

Weitere Informationen finden Sie unter 5.8 Begrenzen des Drehmoments.

Grenzwert zur Auslésung des Alarms ,Positionsfehler zu grof3*

Dieser Alarm ,,Positionsfehler zu groR* ist eine Schutzfunktion, die ausgeldst wird, wenn sich der
SERVOPACK in der Betriebsart Positionsregelung befindet.

Wenn fiir diesen Alarm ein geeigneter Grenzwert festgelegt wird, erkennt der SERVOPACK einen zu groRen
Positionsfehler und stoppt den Servomotor, falls der Sollwert bei dessen Betrieb nicht eingehalten wird.

Der Positionsfehler ist die Differenz zwischen dem Positionssollwert und der tatsachlichen Motorposition.
Der Positionsfehler lasst sich aus der Verstarkung des Positionsregelkreises (Pn102) und der Motordrehzahl
anhand folgender Gleichung berechnen:

Motordrehzahl [min'] y Encoder-Auflésung*1 « Pn210
60 Pn102[0.1/s]1/10%2 Pn20E
« Grenzwert zur Ausldsung des Alarms ,,Positionsfehler zu groR* (Pn520 [1 Bezugseinheit])

Positionsfehler [Bezugseinheit] =

Max. Motordrehzahl [min'] Encoder-Auflosung* 1 Pn210
60 * T Pnl02 [0.1/5)/10*2 * Pn20E
x]. Siehe 5.4.4 Elektronisches Getriebe.

*2.  Um die Einstellung fiir Pn102 zu tiberprifen, stellen Sie die Parameteranzeige so ein, dass alle Parameter angezeigt
werden (Pn00B.0 = 1).

Pn520 > x (1,2 bis 2)

Am Ende der Gleichung wird ein Koeffizient als ,,x (1,2 bis 2)* dargestellt. Mit diesem Koeffizienten wird
eine Toleranz hinzugefugt, die verhindert, dass im aktuellen Betrieb des Servomotors der Alarm ,,Uberlauf
Positionsfehler (A.d00) ausgeldst wird.

Wenn Sie den Grenzwert so einstellen, dass er diesen Gleichungen entspricht, wird der Alarm ,,Uberlauf
Positionsfehler” (A.d00) wahrend des Normalbetriebs nicht ausgeldst. Der Servomotor wird jedoch gestoppt,
wenn bei seinem Betrieb der Sollwert nicht eingehalten wird und der SERVOPACK einen zu grof3en Posi-
tionsfehler feststellt.

Das folgende Beispiel zeigt, wie der maximale Grenzwert fuir Positionsfehler berechnet wird. Es gelten
folgende Bedingungen.

« Maximale Drehzahl = 6000
« Encoder-Auflosung = 1048576 (20 Bit)

+ Pn102 = 400
Pn210  _ 1
. PNR20E T 1

a Einstellungen
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6.1.4 Sicherheitsvorkehrungen beim Einstellen der Servoverstarkung

(4)

(5)

Unter diesen Bedingungen wird folgende Gleichung zur Berechnung des maximalen Grenzwerts (Pn520)

verwendet.
6000 1048576
Pn520 = X X
60 400/10
= 2621440 x 2

1
— x2
1

5242880 (Werkseinstellung von Pn520)

Wenn die Beschleunigung/Abbremsung fiir den Positionssollwert die Leistungsfahigkeit des Servomotors
Uberschreitet, kann der Servomotor nicht die geforderte Drehzahl erreichen. In diesem Fall wird der zulassige
Grenzwert flr den Positionsfehler erhéht, so dass er diesen Gleichungen nicht mehr entspricht. In diesem Fall
verringern Sie die Beschleunigung/Abbremsung fur den Positionssollwert, so dass der Servomotor die
geforderte Drehzahl erreicht, oder erhéhen Sie den Grenzwert zur Auslésung des Alarms ,,Positionsfehler

zu groBR* (Pn520).

Zugehdrige Parameter

Grenzwert zur Ausldsung des Alarms

,Positionsfehler zu gro3* Einordnung
Pn520 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. L Inbe-
1 bis 1073741823 1 Bezugseinheit 5242880 Sofort triebnahme
Zugehdriger Alarm
Alarmanzeige | Alarmbezeichnung Bedeutung

A.d00

Uberlauf Positionsfehler

Ein Positionsfehler hat Parameter Pn520 (iberschritten.

Vibrationserkennungsfunktion

Stellen Sie die Vibrationserkennungsfunktion mit Hilfe der Initialisierung Vibrationserkennungspegel
(Fn01B) auf einen geeigneten Wert ein. Die Details zum Einstellen der Vibrationserkennungsfunktion finden
Sie unter 7.16 Initialisierung Vibrationserkennungspegel (Fn01B).

Grenzwert zur Auslésung des Alarms ,Positionsfehler zu gro3“ bei Servo EIN

Falls Positionsfehler im Fehlerzéhler bestehen bleiben, wenn die Spannungsversorgung des Servomotors
eingeschaltet wird, bewegt sich der Servomotor und diese Verfahrbewegung l6scht den Z&hler aller Positions-
fehler. Da sich der Servomotor plétzlich und unerwartet bewegt, mussen entsprechende Sicherheitsvor-
kehrungen getroffen werden. Um zu verhindern, dass sich der Servomotor plétzlich bewegt, wahlen Sie einen
geeigneten Grenzwert fiir die Ausldésung des Alarms ,,Positionsfehler zu groR* bei eingeschaltetem Signal
Servo EIN (Pn526) aus, so dass der Betrieb des Servomotors eingeschrénkt wird.

B Zugehorige Parameter

Grenzwert zur Auslésung des Alarms

~Positionsfehler zu gro3* bei Servo EIN Einordnung
Pn526 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
1 bis 1073741823 1 Bezugseinheit 5242880 Sofort '”rf’:g[r'ib'
Grenzwert zur Auslésung der Warnung —
~Positionsfehler zu gro3* bei Servo EIN Einordnung
Pn528 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 100 1% 100 Sofort Inbetrieb-
Drehzahlgrenzwert bei Servo EIN _
Einordnung
Pn529 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 10000 1 min'L 10000 Sofort Inbetrieb-
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B Zugehdorige Alarme

Alarmanzeige

Alarmbezeichnung

Bedeutung

A.dO1

Eositionsfehler-
Uberlaufalarm
bei Servo EIN

Dieser Alarm tritt auf, wenn die Spannungsversorgung des Servomotors
eingeschaltet ist und dabei der Positionsfehler groRer war als der eingestellte
Wert von Pn526, wahrend die Spannungsversorgung des Servomotors aus-
geschaltet ist.

A.d02

Alarm Positionsfehler-
Uberlauf durch Dreh-
zahlbegrenzung bei
Servo EIN

Wenn die Positionsfehler im Fehlerzahler bestehen bleiben und die Span-
nungsversorgung des Servomotors eingeschaltet ist, wird die Drehzahl
durch Pn529 begrenzt. Wenn Pn529 in einem solchen Zustand die Drehzahl
begrenzt, tritt dieser Alarm auf, sobald Sollwertimpulse eingegeben werden
und die Anzahl der Positionsfehler den eingestellten Grenzwert zur Auslé-
sung des Alarms ,,Positionsfehler zu groR* (Pn520) ubersteigt.

Wenn ein Alarm auftritt, lesen Sie die Hinweise unter 10 Fehlerbehebung, und fiihren Sie die AbhilfemaR-

nahmen aus.

a Einstellungen

6-11



6 Einstellungen

6-12

6.2.1 Tuning-less-Funktion

6.2

Tuning-less-Funktion

Die Tuning-less-Funktion ist in den Werkseinstellungen aktiviert. Wenn Resonanz erzeugt wird oder tiberma-
Rige Vibrationen auftreten, lesen Sie die Hinweise unter 6.2.2 Vorgehensweise bei der Tuning-less-Pegelein-
stellung (Fn200), und &ndern Sie die eingestellte Steifigkeitsstufe in Pn170.2 sowie den eingestellten
Lastpegel in Pn170.3.

/\ VORSICHT

« Die Tuning-less-Funktion ist in den Werkseinstellungen aktiviert. Wenn zum ersten Mal das /S_ON-Signal
eingeschaltet wird, nachdem der Servoantrieb an der Maschine montiert wurde, ist méglicherweise ein
Ton zu horen. Dies ist keine Stérung. Der Ton bedeutet, dass der automatische Sperrfilter aktiviert wurde.
Ab dem né&chsten Einschalten des /S_ON-Signals ist dieser Ton nicht mehr zu héren. Weiterfihrende
Informationen zum automatischen Sperrfilter finden Sie unter (3) Automatische Einstellung des Sperrfil-
ters auf der nachsten Seite.

 Stellen Sie in Fn200 den Modus auf 2, wenn ein 13-Bit-Encoder verwendet wird und das Massentrégheits-
verhaltnis auf x10 oder hdher eingestellt ist.

« Der Motor beginnt méglicherweise zu vibrieren, wenn die Massentragheit der Last den zulassigen Last-
grenzwert Uberschreitet.

Falls Vibrationen auftreten, stellen Sie den Modus in Fn200 auf 2, oder senken Sie den Einstellpegel.

6.2.1

(1)

)

Tuning-less-Funktion

Mit der Tuning-less-Funktion erzielen Sie ohne manuelle Einstellungen eine stabile Ansprechleistung
unabhangig vom Maschinentyp und von Lastanderungen.

Aktivieren/Deaktivieren der Tuning-less-Funktion

Folgende Parameter werden zum Aktivieren bzw. Deaktivieren der Tuning-less-Funktion verwendet.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.000O00 Deaktiviert die Tuning-less-Funktion.
n.0O00O0O1
[Werks- Aktiviert die Tuning-less-Funktion.
einstellung]
Pnl170 |[n.OoOoO Nach Neustart | Inbetriebnahme
[Werks- Wird zur Drehzahlregelung verwendet.
einstellung]
n.O01i0 Wird zur Drehzahlregelung verwendet und die tber-
' geordnete Steuerung zur Positionsregelung.

Anwendungsbeschrankungen

Die Tuning-less-Funktion kann bei der Positionsregelung oder Drehzahlregelung verwendet werden. Bei der
Drehmomentregelung ist diese Funktion nicht verfiigbar. Fur die Tuning-less-Funktion gelten folgende

Anwendungsbeschréankungen.

Funktion Verfuigbarkeit Anmerkungen
Initialisierung Vibrationserkennungspegel .
(Fn01B) Verfugbar -
« Diese Funktion kann bei der Berechnung
. des Trégheitsmoments verwendet werden.
Verfligbar « Bei Verwendung dieser Funktion kann die
Erweitertes Autotuning (Fn201) (unter bestimmten g

Tuning-less-Funktion nicht verwendet
werden. Nach Abschluss des Autotuning
kann sie wieder verwendet werden.

Bedingungen)

Erweitertes Autotuning Uber die

Ubergeordnete Steuerung (Fn202) Nicht verfiigbar B

One-Parameter-Tuning (Fn203) Nicht verfiigbar -




6.2 Tuning-less-Funktion

3)

(4)

(cont'd)

Funktion

Verfugbarkeit

Anmerkungen

Einstellfunktion fir Anti-
Resonanzsteuerung (Fn204)

Nicht verfligbar

Schwingungsunterdriickungsfunktion
(Fn205)

Nicht verfiigbar

EasyFFT (Fn206)

Verfligbar

Bei Verwendung dieser Funktion kann die
Tuning-less-Funktion nicht verwendet
werden. Nach Abschluss von EasyFFT kann
sie wieder verwendet werden.

Reibungskompensation

Nicht verfiigbar

Umschaltung der Verstarkung

Nicht verfligbar

Tragheitsmoment Offline-Berechnung*

Nicht verfiigbar

Deaktivieren Sie die Tuning-less-Funktion,
indem Sie Pn170.0 auf 0 setzen, bevor Sie
diese Funktion ausfihren.

Mechanische Analyse*

Verfligbar

Bei Verwendung dieser Funktion kann die
Tuning-less-Funktion nicht verwendet
werden. Nach Abschluss der Analyse kann
sie wieder verwendet werden.

*  Mit SigmaWin+ verwenden.

Automatische Einstellung des Sperrfilters

Normalerweise wird diese Funktion auf ,,Auto Setting* eingestellt. (Der Sperrfilter ist werkseitig auf ,,Auto

Setting* voreingestellt.)

Wenn die Funktion auf ,,Auto Setting* eingestellt ist, wird die Vibration automatisch erkannt und der Sperr-
filter aktiviert, sofern die Tuning-less-Funktion aktiviert ist.

Stellen Sie diese Funktion nur dann auf ,,Not Auto Setting®, wenn Sie die Sperrfilter-Einstellung vor dem
Ausflihren der Tuning-less-Funktion nicht &ndern.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
Der zweite Sperrfilter wird nicht automatisch mit der
n.0odo Hilfsfunktion aktiviert.
Pn460 Sofort Tunin
r[b\llze]rlkED Der zweite Sperrfilter wird automatisch mit der Hilfs- J
einstellung] funktion aktiviert.

Tuning-less-Pegeleinstellungen

Zwei Tuning-less-Pegel sind verfligbar: Steifigkeitsstufe und Lastpegel. Beide Pegel kdnnen Sie mit der Hilfs-
funktion Fn200 oder dem Parameter Pn170 einstellen.

a Einstellungen
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6.2.1 Tuning-less-Funktion

B Steifigkeitsstufe
a) Mit der Hilfsfunktion

Zum Andern der Einstellung lesen Sie die Hinweise unter 6.2.2 Vorgehensweise bei der Tuning-less-
Pegeleinstellung (Fn200).

Anzeige Handbediengerat

Bedeutung

Pegel 0 Steifigkeit Stufe 0
Pegel 1 Steifigkeit Stufe 1
Pegel 2 Steifigkeit Stufe 2
Pegel 3 Steifigkeit Stufe 3

Pegel 4 [Werkseinstellung]

Steifigkeit Stufe 4

b) Mit dem Parameter

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung

n.0o0O0O Steifigkeit Stufe 0 (Pegel 0)

n.O0100 Steifigkeit Stufe 1 (Pegel 1)

n.0200 Steifigkeit Stufe 2 (Pegel 2)

Pn170  FH3oO Steifigkeit Stufe 3 (Pegel 3) Sofort Inbetriebnahme

n.0400

[Werks- Steifigkeit Stufe 4 (Pegel 4)

einstellung]

B Lastpegel

a) Mit der Hilfsfunktion

Zum Andern der Einstellung lesen Sie die Hinweise unter 6.2.2 Vorgehensweise bei der Tuning-less-
Pegeleinstellung (Fn200).

Anzeige Handbediengerat

Bedeutung

Mode 0 Lastpegel : Niedrig
Mode 1 [Werkseinstellung] Lastpegel : Mittel
Mode 2 Lastpegel : Hoch

b) Mit dem Parameter

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.oOOan Lastpegel : Niedrig (Mode 0)
n.1000 Inbetrieb-
Pn170 |[Werksein- Lastpegel : Mittel (Mode 1) Sofort nahme
stellung]
n.2000 Lastpegel : Hoch (Mode 2)




6.2 Tuning-less-Funktion

6.2.2

(1)

(2)

Vorgehensweise bei der Tuning-less-Pegeleinstellung (Fn200)

/\ VORSICHT

« Um Sicherheit zu gewabhrleisten, filhren Sie die Tuning-less-Funktion nur dann aus, wenn der

SERVOPACK jederzeit per Not-AUS angehalten werden kann.

Die Vorgehensweise zum Verwenden der Tuning-less-Funktion ist nachfolgend beschrieben.

Sie kdnnen die Tuning-less-Funktion mit der eingebauten Bedieneinheit, dem Handbediengerat (optional)
oder der Software SigmaWin+ ausfiihren.

Die Grundfunktionen des Handbediengeréts sind in dem Benutzerhandbuch zur 2~V Serie, Bedienung des
Handbediengeréts (SIEP S800000 55) beschrieben.
Vorbereitung

Bevor Sie die Tuning-less-Funktion anwenden, lberpriifen Sie folgende Einstellungen. Wenn die Ein-
stellungen nicht korrekt sind, wird wéhrend der Tuning-less-Funktion die Meldung ,,NO-OP* angezeigt.

« Die Tuning-less-Funktion muss aktiviert sein (Pn170.0 = 1).
« Der Schreibschutz (Fn010) muss so eingestellt sein, dass Schreiben zul&ssig ist (P.0000).
« Der Test ohne Motorfunktion muss deaktiviert sein (Pn00C.0 = 0).

Vorgehensweise mit dem Handbediengerat

Schritt| Anzeige nach der Betéatigung Tasten Vorgehensweise
RUN _ FUNCTION— MODEET Driicken Sie die Taste , Um zum Hauptmeni der
FnO80:Pole Detect (o) Hilfsfunktionen zu gelangen.
1 Fn200:TunelLvIl Set ) ) . .
Frn201:AAT A v Gehen Sie mit der Taste oder die Liste durch,
Fn202:Ref—AAT und wahlen Sie ,,Fn200*.

Driicken Sie die Taste [ ], um den Lastpegel auf dem

Einstellungsbildschirm fiir den Tuning-less-Modus auf-

zurufen.

Anmerkung:

« Wenn die Ansprechwellenform Uberschwingungen
verursacht, oder wenn das Massentragheitsmoment

2 Modex=1 DATA der Last den zuldssigen Grenzwert tUberschreitet (d. h.
auBerhalb des vorgegebenen Bereichs fir die Produkt-
garantie), driicken Sie die Taste [ A ], und &ndern Sie
die Moduseinstellung auf ,,2“.

» Wenn Sie hohe Frequenzen horen, driicken Sie die
Taste [ v ], und &ndern Sie die Moduseinstellung auf
»0%.

RUN —TunelLvISet—

RUN —TunelLvISet—

Driicken Sie die Taste [ == ], um die Steifigkeitsstufe auf
3 Level=4 DATA dem Einstellungsbildschirm fir den Tuning-less-Modus
aufzurufen.

Wahlen Sie mit der Taste oder die Steifigkeits-
stufe aus.

Wiéhlen Sie eine Steifigkeitsstufe von 0 bis 4. Je groRer
der Wert, desto hoher ist die Verstarkung und desto bes-
RUN  —TunelvISet — ser die Ansprechleistung. (Die Werkseinstellung ist ,,4*.)

A \Y4 Anmerkung:
4 Level=4 » Wenn die Steifigkeitsstufe zu hoch ist, kdnnen Vibra-

@ tionen auftreten. Bei Vibrationen senken Sie die
Steifigkeitsstufe.
» Wenn Sie hohe Frequenzen héren, driicken Sie die
Taste (&), um automatisch einen Sperrfilter fur

die Schwingungsfrequenz der Vibrationen zu
aktivieren.

2. Sperrfilter

a Einstellungen
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6.2.2 Vorgehensweise bei der Tuning-less-Pegeleinstellung (Fn200)

(cont'd)
Schritt | Anzeige nach der Betatigung Tasten Vorgehensweise
RUN —TunelvISet— Driicken Sie die Taste [ ]. ,,DONE* blinkt ca.
5 Level—a DATA 2 Sekunden lang, und anschliefend wird ,,RUN* ange-
- zeigt. Die Einstellungen werden im SERVOPACK
gespeichert.
RUN —FUNCTION—
6 rnose MO‘%H Beenden Sie den Tuning-less-Betrieb mit der Taste .
5 : 201 Der Bildschirm aus Schritt 1 wird erneut angezeigt.
Fn202

Anmerkung: Bei einer Anderung der Steifigkeit wird der automatisch aktivierte Sperrfilter deaktiviert. Wenn Vibrationen
auftreten, wird der Sperrfilter automatisch erneut aktiviert.

(3) Vorgehensweise mit der eingebauten Bedieneinheit

Schritt

Anzeige nach der Betatigung

Tasten

Vorgehensweise

I

Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfs-
funktion zu wahlen.

Mit der Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil nach
unten* Fn200 auswahlen.

]

—

|
1

I

Dricken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine
Sekunde lang, um den Lastpegel auf dem Ein-
stellungsbildschirm fiir den Tuning-less-Modus
aufzurufen.

Anmerkung:

Wenn die Ansprechwellenform Uberschwingungen
verursacht, oder wenn das Massentragheitsmoment
der Last den zul&ssigen Grenzwert iberschreitet
(d. h. auBerhalb des vorgegebenen Bereichs fir die
Produktgarantie liegt), driicken Sie die Taste ,,Pfeil
nach oben®, und &ndern Sie die Lastpegeleinstellung
auf ,,2%.

|
11117]

MODE/SET

Driicken Sie die Taste MODE/SET um die
Steifigkeitsstufe auf dem Einstellungsbildschirm fur
den Tuning-less-Modus aufzurufen.

-

I

1)

Steifigkeitsstuf

Wahlen Sie mit der Taste ,,Pfeil nach oben* oder

»Pfeil nach unten“ die Steifigkeitsstufe aus.

Wéhlen Sie eine Steifigkeitsstufe von 0 bis 4. Je gré-

Rer der Wert, desto hoher ist die Verstarkung und

desto besser die Ansprechleistung. (Die Werksein-

stellung ist ,,4“.)

Anmerkung:

» Wenn die Steifigkeitsstufe zu hoch ist, kbnnen
Vibrationen auftreten. Bei Vibrationen senken
Sie die Steifigkeitsstufe.

» Wenn hohe Frequenzen zu héren sind, driicken
Sie die Taste DATA/SHIFT um automatisch einen
Sperrfilter fiir die Schwingungsfrequenz der
Vibrationen zu aktivieren.

I 1 2

VIODE /SET

Driicken Sie die Taste MODE/SET. ,,donE* blinkt
etwa eine Sekunde lang, und anschlieRend wird
,L0004* angezeigt. Die Einstellungen werden im
SERVOPACK gespeichert.

—
p—
-—

)
DATA/«

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine
Sekunde lang. ,,Fn200* wird wieder angezeigt.




6.2 Tuning-less-Funktion

(4)

(5)

Alarme und AbhilfemalRnahmen

Der Autotuning-Alarm (A.521) tritt auf, wenn ein Resonanzgerdusch entsteht oder wéhrend der Positions-
regelung tbermaRige Vibrationen auftreten. Gehen Sie in diesem Fall wie folgt vor.
Resonanzschwingungen

Verringern Sie den Einstellwert fur die Steifigkeitsstufe oder den Lastpegel.

UbermaRige Vibrationen wahrend der Positionsregelung

Zur Behebung dieses Problems flihren Sie eine der folgenden AbhilfemalRnahmen aus.

« Erhohen Sie den Einstellwert fiir die Steifigkeitsstufe oder verringern Sie den Lastpegel.
« Erhdhen Sie den Wert fiir Pn170.3, oder verringern Sie den Wert fiir Pn170.2.

Parameter, die von der Tuning-less-Funktion deaktiviert werden

Wenn die Tuning-less-Funktion in den Werkseinstellungen aktiviert ist, kénnen folgende Parameter nicht
eingestellt werden: Pn100, Pn101, Pn102, Pn103, Pn104, Pn105, Pn106, Pn160, Pn139 und Pn408. Ob
diese verstarkungsbezogenen Parameter jedoch wirksam werden oder nicht, hangt von den Ausfiihrungs-
bedingungen der in der folgenden Tabelle angegebenen Funktionen ab. Wenn beispielsweise EasyFFT bei
aktivierter Tuning-less-Funktion ausgefiihrt wird, sind die Einstellungen in Pn100, Pn104, Pn101, Pn105,
Pn102, Pn106 und Pn103 sowie die Einstellung fiir manuelle Verstarkungsumschaltung aktiviert. Die Ein-
stellungen in Pn408.3, Pn160.0 und Pn139.0 werden hingegen nicht aktiviert.

Parameter, die von der Tuning-less-Funktion deaktiviert werden || Zugehdrige Funktionen und Parameter*
Mechanische
Beschrei- : ) Drehmoment | Easy Analyse
bung EiezEE L AN regelung FFT | (Vertikalachsen-
modus)
Verstarkung des Drehzahlregelkreises PN100
Zweite Verstarkung des Drehzahl- Pn104 (@) (@) O
regelkreises
Integral-Zeitkonstante des Drehzahl-
regelkreises Pn101
. . X O O
Verstarkung | Zweite Integral-Zeitkonstante des Dreh-
. Pn105
zahlregelkreises
Verstérkung des Positionsregelkreises
- - o Pn102
Zweite Verstarkung des Positions- X O O
- Pn106
regelkreises
Massentragheitsverhéltnis Pn103 O O O
. Auswahl Reibungskompensationsfunk- Pn408.3 y y y
Erweiterte | 0N
Regelung [ Auswahl Einstellfunktion fiir Anti- PR160.0 N N N
Resonanzsteuerung '
Umschal- o
tung der i//\grs\:;(r:m:]ter fur die Umschaltung der PN139.0 » » «
Verstarkung Y

*  O: Parameter aktiviert
x: Parameter deaktiviert

a Einstellungen
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6.2.3 Zugehorige Parameter

(6) Tuning-less-Funktionstyp

In der folgenden Tabelle sind die Tuning-less-Funktionstypen fiir die jeweilige SERVOPACK-Softwarever-
sion angegeben.

Softwareversion* Tuning-less-Funktionstyp Bedeutung
000A oder niedriger Tuning-less-Funktionstyp 1 | —
000B oder héher Tuning-less-Funktionstyp 2 | Der entstehende St6rpegel ist geringer als bei Typ 1.

*  Sie kdnnen die Softwareversionsnummer des SERVOPACKSs mit Fn012 tberprifen.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.O0000O Tuning-less-Funktionstyp 1
Pn14F |n.0010 ) ) Nach Neustart Tuning
[Werks- Tuning-less-Funktionstyp 2
einstellung]

6.2.3 Zugehorige Parameter

In der folgenden Tabelle sind die zugehdrigen Parameter dieser Funktion sowie Hinweise darauf angegeben,
ob sie beim Ausfiihren der Funktion manuell geédndert werden kénnen oder nach dem Ausfiihren der Funktion
automatisch gedndert werden.

« Parameter zu dieser Funktion
Diese Parameter dienen beim Ausfiihren der Funktion als Einstellungen oder Sollwerte.

» Zulassige Anderungen beim Ausfiihren dieser Funktion

Ja :Parameter kdnnen wéhrend der Ausfiihrung dieser Funktion mit SigmaWin+ geéndert werden.
Nein: Parameter kdnnen wéhrend der Ausfiihrung dieser Funktion nicht mit SigmaWin+ geéndert
werden.

« Automatische Anderungen nach dem Ausfiihren dieser Funktion
Ja : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion automatisch einge-
stellt oder angepasst.

Nein: Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion nicht automatisch
eingestellt oder angepasst.

Parameter Bezeichnung vAvgﬁferﬁggdeenr Aﬁﬁggitri]z%hne
Ausfiihrung
Pn170 Zugehdriger Schalter Tuning-less-Funktion Nein Ja
Pn401 Zeitkonstante des Drehmomentsollwertfilters Nein Ja
Pn40C Frequenz zweiter Sperrfilter Nein Ja
Pn40D Q-Wert zweiter Sperrfilter Nein Ja
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6.3

6.3.1

Erweitertes Autotuning (Fn201)

In diesem Kapitel wird die Einstellung mit Hilfe des erweiterten Autotuning beschrieben.

 Die Einstellungen des erweiterten Autotuning basieren auf der eingestellten Ver-

starkung des Drehzahlregelkreises (Pn100). Daher kdnnen keine prazisen Ein-

stellungen vorgenommen werden, wenn bei Beginn der Einstellungen Vibrationen
WICHTIG vorliegen. In diesem Fall sollten die Einstellungen erst vorgenommen werden,
nachdem die Verstarkung des Drehzahlregelkreises (Pn100) gesenkt und die
Vibrationen beseitigt wurden.
Bevor Sie das erweiterte Autotuning mit der aktivierten Tuning-less-Funktion
(Pn170.0 =1: Werkseinstellung) ausfihren, stellen Sie Jcalc auf ON, um das Massen-
tragheitsmoment der Last zu berechnen. Die Tuning-less-Funktion wird automatisch
deaktiviert, und die Verstarkung wird von dem erweiterten Autotuning eingestellt.
Ist Jcalc auf OFF eingestellt, wird das Massentragheitsmoment der Last nicht
berechnet. In diesem Fall wird an der eingebauten Bedieneinheit ,Error* angezeigt,
und das erweiterte Autotuning wird nicht ausgefuhrt.
Wenn die Betriebsbedingungen, z. B. die Maschinenlast oder das Antriebssystem,
nach dem erweiterten Autotuning geéndert werden, missen Sie die folgenden
zugehorigen Parameter andern, um alle Werte, die vor dem Ausfiihren des erwei-
terten Autotuning eingestellt wurden, zu deaktivieren. Nehmen Sie diese Anderung
erneut mit der Einstellung zum Berechnen des Massentradgheitsmoments (Jcalc =
ON) vor. Wenn Sie das erweiterte Autotuning ohne Anderung der Parameter ausfiih-
ren, kdnnen Vibrationen auftreten, und die Maschine kann beschéadigt werden.

Pn0O0B.0 = 1 (Zeigt alle Parameter an.)
Pn140.0 = 0 (Modellfolgeregelung wird nicht verwendet.)
Pn160.0 = 0 (Anti-Resonanzsteuerung wird nicht verwendet.)

Pn408 = n.0000 (Reibungskompensation, erster und zweiter Sperrfilter werden nicht
verwendet.)

Erweitertes Autotuning

Das erweiterte Autotuning betreibt das Servosystem (durch Hin-und Herbewegen in Vorwarts-und
Ruckwartsrichtung) innerhalb der festgelegten Grenzen und nimmt gemaR den mechanischen Eigenschaften
die Einstellungen des SERVOPACKS automatisch vor, wéahrend das Servosystem in Betrieb ist.

Das erweiterte Autotuning kann ohne Verbindung zur tibergeordneten Steuerung ausgeftihrt werden.
Fur den automatischen Betrieb gelten folgende Spezifikationen:

* Maximale Drehzahl: Nenndrehzahl des Motors x 2/3

« Beschleunigungsmoment: ca. 100 % des Nennmoments des Motors
Das Beschleunigungsmoment variiert unter dem Einfluss von Massentragheits-
verhéltnis (Pn103), Maschinenreibung und duReren Stérungen.

« Verfahrdistanz: Die Verfahrdistanz kann frei eingestellt werden. Die Distanz ist werkseitig auf einen Wert
eingestellt, der drei Motorumdrehungen entspricht.
Bei SGMCS-Servomotoren mit Direktantrieb ist die Distanz werkseitig auf einen Wert
eingestellt, der 0,3 Motorumdrehungen entspricht.

- Y
\é?;f}?:;hl Nennkraft des
Motors x 2/3
\ / t: Zeit
Sollwert
Nennkraft des
4 Reaktion Motors x 2/3
|
Y
. . ) Nennkraft des —
Fihren Sie das erweiterte Autotuning durch, Motors:
nachdem ein Tippbetrieb ausgefiihrt wurde, Ca 100 %
= = um die Position zu verandern und somit einen tTZeit
SERVOPACK  ausreichenden Verfahrbereich sicherzustellen. Nennkraft des
Motors: —

Ca 100 % Automatischer Betrieb

Das erweiterte Autotuning nimmt folgende Einstellungen vor.

» Massentragheitsverhaltnis
« Verstérkungen (z. B. fur Positionsregelkreis, Drehzahlregelkreis)

a Einstellungen
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6.3.1 Erweitertes Autotuning

6-20

(1)

(2)

(3)

* Filter (Drehmomentsollwertfilter und Sperrfilter)

* Reibungskompensation

« Anti-Resonanzsteuerung

« Schwingungsunterdriickung (Modus = 2 oder 3)
Einstellparameter finden Sie unter 6.3.3 Zugehorige Parameter.

/\ VORSICHT

* Da dgs erweiterte Autotuning den SERVOPACK im automatischen Betrieb einstellt, kdnnen Vibrationen
und Uberschwingungen auftreten. Um Sicherheit zu gewahrleisten, fihren Sie das erweiterte Autotuning

nur dann aus, wenn der SERVOPACK jederzeit per Not-AUS angehalten werden kann.

Vorbereitung

Bevor Sie mit dem erweiterten Autotuning beginnen, tberprifen Sie folgende Einstellungen.
Wenn nicht alle der folgenden Bedingungen erflllt sind, weist die Meldung ,,NO-OP* darauf hin, dass die
Einstellungen ungeeignet sind.

« Der Netzanschluss muss eingeschaltet sein.

« Es darf kein Uberfahren stattfinden.

« Das Signal Servo EIN (/S-ON) muss inaktiv sein.

« Das Regelungsverfahren darf nicht auf Drehmomentregelung eingestellt sein.

« Der Verstarkungswahlschalter muss auf manuelles Umschalten eingestellt sein (Pn139.0 = 0).
« Die Verstarkung muss auf ,,1* eingestellt sein.

« Der Test ohne Motorfunktion muss deaktiviert sein (Pn00C.0 = 0).

« Alle Alarme und Warnungen missen entfernt sein.

« Die fest verdrahtete Base-Block-Funktion (HWBB) muss deaktiviert sein.

« Der Schreibschutz (Fn010) muss so eingestellt sein, dass Schreiben zuléssig ist (P.0000).

« Jcalc muss auf ON eingestellt sein, um das Massentragheitsmoment der Last zu berechnen, wenn die
Tuning-less-Funktion aktiviert ist (Pn170.0 = 1: Werkseinstellung). Anderenfalls muss die Tuning-less-
Funktion deaktiviert sein (Pn170.0 = 0).

Hinweise:

« Wenn das erweiterte Autotuning gestartet wird, wahrend sich der SERVOPACK im Modus Drehzahlregelung
befindet, wird der Modus automatisch auf Positionsregelung geschaltet, um das erweiterte Autotuning durchzu-
fiihren. Wenn die Einstellungen abgeschlossen sind, wird der Modus wieder auf Drehzahlregelung geschaltet. Um
das erweiterte Autotuning im Modus Drehzahlregelung auszufiihren, stellen Sie den Modus auf ,,1“ (Mode = 1).

« Die Umschaltfunktion fir die Vervielfachung des Sollwertimpuls-Eingangssignals ist wahrend der Ausfiihrung
des erweiterten Autotuning deaktiviert.

Bedingungen, unter denen das erweiterte Autotuning nicht ausgefuhrt werden kann
Unter den folgenden Bedingungen kann das erweiterte Autotuning nicht ausgefiihrt werden. Informationen
dazu finden Sie unter 6.4 Erweitertes Autotuning Uber die tbergeordnete Steuerung (Fn202) und 6.5 One-
Parameter-Tuning (Fn203).

« Das Maschinensystem kann nur in einer Richtung arbeiten.

« Der Betriebsbereich betragt maximal 0,5 Umdrehungen. (Bei SGMCS-Servomotoren mit Direktantrieb
betragt der Betriebsbereich beispielsweise maximal 0,05 Umdrehungen.)

Bedingungen, unter denen das erweiterte Autotuning nicht erfolgreich ausgefuhrt
werden kann

Unter den folgenden Bedingungen kann das erweiterte Autotuning nicht erfolgreich ausgefiihrt werden. Infor-
mationen dazu finden Sie unter 6.4 Erweitertes Autotuning tber die Ubergeordnete Steuerung (Fn202) und
6.5 One-Parameter-Tuning (Fn203).

* Der Betriebsbereich ist nicht anwendbar.

* Das Massentragheitsmoment &ndert sich innerhalb des eingestellten Betriebsbereichs.

« Die Maschine hat eine grof3e Reibung.

« Die Maschine hat eine geringe Steifigkeit, und beim Positionieren treten Vibrationen auf.
« Die Positionsintegration wird verwendet.

* Die P-Regelung (Proportionalregelung) wird verwendet.

Anmerkung: Wenn Sie eine Einstellung zur Berechnung des Trégheitsmoments vornehmen, tritt ein Fehler auf, wenn wéh-
rend der Berechnung des Tragheitsmoments die P-Regelung mit Hilfe des /P-CON-Signals aktiviert wird.
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(4)

* Der Modus-Schalter wird verwendet.

Anmerkung: Wenn Sie eine Einstellung zur Berechnung des Tragheitsmoments vornehmen, wird die Modus-Schalter-
Funktion wahrend der Berechnung des Tragheitsmoments deaktiviert. In dieser Zeit wird die PI-Regelung
verwendet. Nach der Berechnung des Tragheitsmoments wird die Modus-Schalter-Funktion aktiviert.

« Drehzahl- oder Drehmoment-Vorsteuerung ist eingegeben.
« Das Positionsfenster (Pn522) ist zu klein.

(Pn522) vorgenommen. Wenn der SERVOPACK mit Positionsregelung (Pn000.1=1)
betrieben wird, stellen Sie das elektronische Getriebe-Ubersetzungsverhaltnis (Pn20E/
WICHTIG Pn210) und das Positionsfenster (Pn522) auf den aktuellen Wert wéahrend des Betriebs
ein. Wenn der SERVOPACK mit Drehzahlbegrenzung (Pn000.1=0) betrieben wird, set-
zen Sie den Modus auf 1, um das erweiterte Autotuning auszufiihren.
» Wenn das ,Position erreicht‘-Signal (/COIN) nicht innerhalb von ca. 3 Sekunden nach
Abschluss der Positionierung eingeschaltet wird, blinkt die Meldung ,WAITING". Wird
das ,Position erreicht“-Signal (/COIN) nicht innerhalb von ca. 10 Sekunden eingeschal-
tet, blinkt die Meldung ,.Error* 2 Sekunden lang, und das Tuning wird abgebrochen.

0 « Die Einstellungen des erweiterten Autotuning werden in Bezug auf das Positionsfenster

Andern Sie nur den Pegel zur Uberschwingungserkennung (Pn561), um eine Abstimmung des Uber-
schwingungsbetrages vorzunehmen, ohne das Positionsfenster (Pn522) zu verédndern. Da Pn561 standardmé-
Rig auf 100 % gesetzt ist, entspricht der zuldssige Uberschwingungsbetrag dem Betrag fiir das
Positionsfenster.

Wenn Pn561 auf 0 % gesetzt ist, kann der Uberschwingungsbetrag eingestellt werden, um ein Uberschwingen
im Positionsfenster zu verhindern. Wenn die Einstellung von Pn561 gedndert wird, kann sich die Positionier-
zeit verlangern.

Pegel zur Uberschwingungserkennung [Drehzahl | [Position] [ Drehmoment ] )
Einordnung
Pn561 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
. Inbetrieb-
0,
0 bis 100 1% 100 Sofort nahme

Einschrankungen beim Verwenden eines Encoders

Bei dieser Funktion gelten folgende Einschrankungen geman der jeweiligen Versionsnummer der
SERVOPACK-Software und dem jeweils verwendeten Encoder.

Welches Servomotormodell eingesetzt werden kann, hangt vom jeweiligen Encodertyp ab.
« 13-Bit-Encoder: SGMJV-OO0AOOO

« 20-Bit- oder 17-Bit-Encoder: SGMOV-OOODOOO, scmOVv-0O000O3000
SGMPS-O0O00OCOOO, scMps-O000O2000

13-Bit-Encoder 20-Bit- oder 17-Bit-Encoder
Softwareversion'! Modellfolge- Modellfolge-
S regelungstyp S regelungstyp
Version 0007 oder | Nur Modus 1 kann v
niedriger 4hl den.”? . . Typ 1
9 gewahlt werden. 3 Keine Ein-

Version 0008 oder | Nur Modus 1 kann schrankungen Typ 1 oder 2
héher gewdahlt werden. [Werks.einstellung]*5

*1. Sie kdnnen die Softwareversionsnummer des SERVOPACKS mit Fn012 (berprifen.

*2.  Wenn ein anderer Modus als Modus 1 gewahlt wird, schlagt das Tuning fehl, und es tritt ein Fehler auf.

*3.  Der Modellfolgeregelungstyp wird nicht verwendet.

x4, Positionsfehler kdnnen bei der Positionierung zum Uberschwingen fiihren. Die Positionierungszeit wird maglicher-
weise Uberschritten, wenn fir das Positionsfenster (Pn522) ein kleiner Wert festgelegt wird.

x5, Mit Modellfolgeregelungstyp 2 ist eine bessere Unterdriickung des Uberschwingens auf Grund von Positionsfehlern
mdglich als mit Typ 1. Falls Kompatibilitat mit SERVOPACK-Version 0007 oder niedriger erforderlich ist, sollte der
Modellfolgeregelungstyp 1 (Pn14F.0 = 0) verwendet werden.

Der zugehdrige Schalter fiir diese Regelung (Pn14F) wurde ab SERVOPACK-Softwareversion 0008 hinzugefiigt.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
n.O000 Modellfolgeregelungstyp 1
Pn14F |n.00O1 Nach Neustart Tuning
[Werks- Modellfolgeregelungstyp 2
einstellung]

a Einstellungen
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6.3.2 Vorgehensweise zum erweiterten Autotuning

6.3.2 Vorgehensweise zum erweiterten Autotuning

Beim erweiterten Autotuning verwenden Sie folgendes Verfahren.

Das erweiterte Autotuning fuhren Sie entweder mit dem Handbediengeréat (optional) oder mit der Software
SigmaWin+ aus. Diese Funktion kann nicht mit der eingebauten Bedieneinheit ausgefiihrt werden.

Hier wird das Einstellverfahren mit dem Handbediengerat beschrieben.

Siehe 3+V-Serie, Benutzerhandbuch, Bedienung des Handbediengerats (Nr.: SIEP S800000 55). Hier finden
Sie Informationen zur Bedienung des Handbediengeréts.

(1) Vorgehensweise

Schritt | Anzeige nach der Betatigung Tasten Vorgehensweise
BB —FUNCTION— MODE/SET Driicken Sie die Taste [&], um zum Hauptmenu der
1 Fn200:Tunelvl Set o Hilfsfunktionen zu gelangen.
Fn201:AAT . . . .
Fn202:Re f-AAT A v Gehen Sie mit der Taste oder die Liste
Fn203:0nePrmTun durch, und wéhlen Sie ,,Fn201*“.
Statusanzeige
Advanced AT Driicken Sie die Taste [>= ], um den ersten Ein-
2 Jealc=ON DATA stellungsbildschirm fiir erweitertes Autotuning
Mode=2 Type=2 f f
Stroke=4+00800000 autzururen.
(0003. 0) rev
BB Advanced AT " . . SoROLL
Jcal c=ON A \4 Driicken Sie die Taste [ A ], oder und
3 Mode=2 Type=2 — stellen Sie die in den Schritten 3-1 bis 3-4 genannten
Stroke=+00800000 OLL Punkte ein
(0003. 0) rev A '

3-1

EBerechnen des Massentragheitsmoments

Wéhlen Sie den zu verwendenden Modus.

Normalerweise wird Jcalc auf ON eingestellt.

Jcalc = ON: Trégheitsmoment wird berechnet [Werkseinstellung]

Jcalc = OFF: Tragheitsmoment wird nicht berechnet

Anmerkung:

Wenn das Tragheitsmoment bereits von den Maschinenspezifikationen bekannt ist, stellen Sie den Wert in
Pn103 und Jcalc auf OFF ein.

EModuswahl

Waihlen Sie den Modus aus.

Mode = 1: Nimmt Einstellungen auf Grund des Ansprechverhaltens und der Stabilitat (Standardeinstellung) vor.

Mode = 2: Nimmt Einstellungen fiir die Positionierung [Werkseinstellung] vor.

Mode = 3: Nimmt Einstellungen fiir die Positionierung vor, wobei der Uberschwingungsunterdriickung Vorrang
eingerdaumt wird.

ETypwahl

Wahlen Sie den Typ gemaft dem Maschinenelement, das angetrieben werden soll. Bei Stdrungen oder wenn die

Verstarkung nicht zunimmt, kénnen durch eine Anderung des Steifigkeitstyps evtl. bessere Ergebnisse erzielt

werden.

Type = 1: Fir Riemen-Antriebsmechanismen

Type = 2: Fur Kugelumlaufspindel-Antriebsmechanismen [Werkseinstellung]

Type = 3: Fiir steife Systeme, bei denen der Servomotor direkt (d. h. ohne Getriebe oder sonstige Ubersetzung)
mit der Maschine verbunden ist.
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Schritt

Anzeige nach der Betatigung | Tasten Vorgehensweise

BSTROKE (Verfahrdistanz)-Einstellung

Verfahrdistanz-Einstellbereich:
Der Einstellbereich der Verfahrdistanz geht von —99990000 bis +99990000 [Bezugseinheit]. Geben Sie
STROKE (Verfahrdistanz) in Inkrementen von 1000 Bezugseinheiten ein. Die negative (-) Richtung dient
zur Rickwaértsdrehung und die positive (+) Richtung zur Vorwartsdrehung.

Ausgangswert:
3.4 Ca. 3 Umdrehungen*
Anmerkung:
« Stellen Sie die Anzahl der Motorumdrehungen auf mindestens 0,5; sonst wird ,,Error* angezeigt und die Ver-
fahrdistanz kann nicht eingestellt werden.
» Um das Tragheitsmoment zu berechnen und ein prézises Tuning zu gewéhrleisten, wird empfohlen, die
Anzahl der Motorumdrehungen auf ca. 3 einzustellen.
» Bei SGMCS-Servomotoren mit Direktantrieb ist die Distanz werkseitig auf einen Wert eingestellt,
der 0,3 Motorumdrehungen entspricht.
BB Advanced AT
4 Pn108=00100 DATA Driicken Sie die Taste [== ]. Der Ausfiihrungsbild-
Pn100=0040.0 . . . . . .
Pn101=0020.00 schirm flr erweitertes Autotuning wird angezeigt.
Pn102=0040.0
Driicken Sie die Taste (:%). Die Spannungsversor-
SUN N avaincea AT gung des Servomotors ist eingeschaltet und die
Pn103=00100 Anzeige wechselt von ,,BB* auf ,,RUN*.
) Pn100=0040.0 Anmerkung: Wenn der Modus auf 1 eingestellt ist,
E n ] 2 1 fg 8 : 8- 80 wird Pn102 angezeigt. Wenn der Modus
n — - auf 2 oder 3 eingestellt ist, wechselt die
Pn102-Anzeige auf Pn141.
Berechnet das Massentragheitsmoment.
Driicken Sie die Taste , wenn bei STROKE (Ver-
fahrdistanz) ein positiver (+) Wert eingestellt ist, oder
driicken Sie die Taste [ v ], wenn ein negativer (-)
Wert eingestellt ist. Die Berechnung des Massen-
tragheitsmoments beginnt. Wahrend der Berechnung
des Massentrédgheitsmoments blinkt der fir Pn103
eingestellte Wert, und die Anzeige ,,RUN" wechselt
zur blinkenden Anzeige ,,ADJ“. Wenn die Berech-
50 aviieea AT nung des Massentrédgheitsmoments abgeschlossen ist,
Pn103=00300 hort die Anzeige auf zu blinken und zeigt das Mas-
Pn100=0040.0 sentragheitsmoment an. Der Servomotor bleibt einge-
Pn101=0020.0 schaltet, aber der Auto Run-Betrieb wird vortiiber-
6 Pn141=0050.0 A v gehend angehalten.
Beispielanzeige: Anmerkung:
Nach der Berechnung des « Wird die falsche Taste fiir die Verfahrrichtung
Massentragheitsmoments. gedriickt, so beginnt die Berechnung nicht.
« Wenn das Massentrdgheitsmoment nicht berechnet
wird (Jcalc = OFF), wird der eingestellte Wert fiir
Pn103 angezeigt.
* \Wenn wahrend des Betriebs ,,NO-OP* oder
»Error* angezeigt wird, driicken Sie die Taste
[&], um
die Funktion abzubrechen. Informationen zu
AbhilfemalRnahmen, die einen Betrieb ermdg-
lichen, finden Sie unter (2) Betriebsstorung .
Dricken Sie, nachdem der Motor voriibergehend
angehalten wurde, die Taste [>= ], um das berechnete
Massentragheitsverhéltnis im SERVOPACK zu
speichern. AnschlieRend blinkt ,,DONE* ca. 1
7 MODE/SET Sekunde lang und ,,ADJ* wird wieder angezeigt.

PR €@ Anmerkung:

Wenn der Betrieb nur mit der Berechnung des Mas-
sentragheitsverhdltnisses und ohne Einstellung der
Verstérkung beendet werden soll, driicken Sie die

Taste ['&], um den Betrieb zu beenden.

a Einstellungen
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6.3.2 Vorgehensweise zum erweiterten Autotuning

Schritt | Anzeige nach der Betatigung Tasten Vorgehensweise

W\/erstérkungseinstellung
Wenn die Taste oder die Taste dem Vor-
zeichen (+ oder -) des Werts fiir STROKE (\er-
fahrdistanz) entsprechend gedriickt wird, wird der
berechnete Wert des Massentragheitsverhaltnisses in
den SERVOPACK geschrieben und der Auto-Run-
Betrieb startet erneut. Wahrend der Servomotor lauft,

ADJ Advanced AT werden Filter und Verstarkung automatisch einge-

8 Pn103=00300 stellt. Wahrend der automatischen Einstellung blinkt
Pn100=0100.0 A v ADJ*.
Pn101=0006.36 ”

Pn141=0150.0

Anmerkung: Wenn zu Beginn der Einstellungen Vib-
rationen durch Maschinenresonanz vor-
handen sind, kénnen prézise
Einstellungen nicht vorgenommen wer-
den, und es wird ,,Error* angezeigt. In
diesem Fall nehmen Sie die Ein-
stellungen mithilfe von One-Parameter-
Tuning (Fn203) vor.

ADJ Advanced AT
Pn103=00300

9 Pn100=0100.0
Pn101=0006.36
Pn141=0150.0

Wenn die Einstellungen normal abgeschlossen
wurden, wird die Spannungsversorgung des Servo-
motors ausgeschaltet und ,,END* blinkt ca.

2 Sekunden lang. Danach erscheint ,,ADJ“ in

der Statusanzeige.

A.941 Advanced AT
Pn103=00300
Pn100=0100.0
Pn101=0006.36
Pn141=0150.0

10

DATA

Driicken Sie die Taste [== |. Die eingestellten Werte

werden im SERVOPACK gespeichert.

» Wenn Pn170.0 = 1 (Werkseinstellung), blinkt
,,DONE* fiir etwa zwei Sekunden, und ,,A.941*
wird angezeigt.

* Wenn Pn170.0 = 0, blinkt ,,DONE" fiir etwa zwei
Sekunden, und ,,BB* wird angezeigt.

Anmerkung: Driicken Sie die Taste [&], um die
Werte nicht zu speichern. In der
Anzeige erscheint wieder die Anzeige
aus Schritt 1.

11 Schalten Sie nach dem Ausfiihren des erweiterten Autotuning die Spannungsversorgung des SERVOPACKSs

wieder ein.

(2) Betriebsstorung
B Auf der Anzeige blinkt ,NO-OP*

Maogliche Ursache

AbhilfemalRnahmen

Der Netzanschluss war ausgeschaltet.

Schalten Sie den Netzanschluss ein.

Ein Alarm oder eine Warnung ist aufgetreten.

Beheben Sie die Ursache des Alarms oder der Warnung.

Ein Uberfahren hat stattgefunden.

Beseitigen Sie die Ursache des Uberfahrens.

Durch Umschaltung der Verstarkung wurde
Verstarkungseinstellung 2 eingestellt.

Deaktivieren Sie die automatische Umschaltung der
Verstarkung.

Die HWBB-Funktion war in Betrieb.

Deaktivieren Sie die Funktion HWBB.
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B Auf der Anzeige blinkt ,Error*

Fehler

Maogliche Ursache

AbhilfemaRnahmen

Die Verstarkungs-
einstellung wurde nicht
erfolgreich durchgefuhrt.

Maschinenvibrationen treten auf, oder das
»Position erreicht“-Signal (/COIN) schaltet
wiederholt ein und aus, wenn der Servo-
motor angehalten wird.

 Erh6hen Sie den eingestellten Wert fur
Pn522.

« Andern Sie den Modus von 2 auf 3.

» Wenn Maschinenvibrationen auftreten,
unterdriicken Sie die Vibrationen mit der
Einstellfunktion fiir Anti-Resonanzsteue-
rung und der Schwingungsunterdriik-
kungsfunktion.

Bei der Berechnung des
Massentragheitsmoments
ist ein Fehler aufgetreten.

Informationen dazu finden Sie in der Tabelle B Fehler bei der Berechnung des Massen-

tragheitsmoments.

Verfahrdistanz-
Einstellfehler

Die Verfahrdistanz ist auf ca. 0,5
Umdrehungen (0,05 Umdrehungen fir
SGMCS-Servomotor) oder weniger einge-
stellt, was weniger als die minimale ein-
stellbare Verfahrdistanz ist.

VergroRern Sie die Verfahrdistanz. Es wird
empfohlen, die Anzahl der
Motordrehungen auf ca. 3 einzustellen.

Das ,Position erreicht"-
Signal (/COIN) schaltete
nicht innerhalb von ca.
10 Sekunden nach
Abschluss der
Positionierung ein.

Das Positionsfenster ist zu schmal oder die
P-Regelung (Proportionalregelung) wird
benutzt.

 Erh6hen Sie den eingestellten Wert fur
Pn522.

« Wenn die P-Regelung benutzt wird,
schalten Sie das /P-CON-Signal aus.

Das Massentragheits-
moment kann nicht
berechnet werden, wenn
die Tuning-less-Funktion
aktiviert wurde.

Beim Aktivieren der Tuning-less-Funktion
wurde Jcalc auf OFF gesetzt, also
ausgeschaltet, so dass das Massen-
tragheitsmoment nicht berechnet wurde.

* Schalten Sie die Tuning-less-Funktion
aus.

« Stellen Sie Jcalc auf ON ein, so dass das
Massentragheitsmoment berechnet wird.

Fehler bei der Berechnung des Massentragheitsmoments

Die folgende Tabelle zeigt die Ursachen von Fehlern, die wahrend der Berechnung des Massentragheits-
moments mit auf ON eingestelltem Jcalc auftreten kdnnen, sowie die AbhilfemalRnahmen fur die Fehler.

Fehler- - .
anzeige Mdogliche Ursache Abhilfemaflinahmen
Der SERVOPACK hat mit der Berechnung des | * VergroBern Sie die Verstarkung (Pn100) fur den
Errl Massentragheitsmoments begonnen, aber die Drehzahlregelkreis.
Berechnung wurde nicht abgeschlossen.  Vergrolern Sie STROKE (Verfahrdistanz).
A . Stellen Sie den Berechnungswert auf den Maschinen-
Das Massentragheitsmoment fluktuierte D - - . " .
Err2 stark und konvergierte nicht innerhalb von spe2|f|kat|onen baS|erend“|n Pn103 ein, und fuhr_en Sie
die Berechnung durch, wéhrend Jcalc auf OFF einge-
10 Versuchen. ;
stellt ist.
Verdoppeln Sie den Wert, der als Berechnungs-
Err3 Niederfrequenzvibrationen wurden erkannt. grundlage fir das Massentragheitsmoment (Pn324)
eingestellt ist.
« Wenn die Drehmomentbegrenzung verwendet wird,
erhdhen Sie die Drehmomentgrenze.

Errd Die Drehmomentgrenze wurde erreicht. * Verdoppeln Sie den Wert, der als Berechnungs-
grundlage fiir das Massentrédgheitsmoment (Pn324)
eingestellt ist.

Wiéhrend der Berechnung des Massentrégheits-

Ens moments wurde die Drehzahlregelung auf Pro- | Betreiben Sie den SERVOPACK wéhrend der Berech-
portionalregelung mit P-CON-Eingang nung des Massentragheitsmoments mit PI-Regelung.
eingestellt.
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6.3.2 Vorgehensweise zum erweiterten Autotuning

®3)
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Zugehorige Funktionen fur erweitertes Autotuning

In diesem Kapitel werden die zum erweiterten Autotuning gehdrigen Funktionen beschrieben.

Sperrfilter

Normalerweise wird diese Funktion auf ,,Auto Setting* eingestellt. (Der Sperrfilter ist werkseitig auf ,,Auto

Setting“ voreingestelit.)
Wenn die Funktion auf ,,Auto Setting“ eingestellt ist, wird die Vibration beim erweiterten Autotuning automa-
tisch erkannt und der Sperrfilter aktiviert.

Stellen Sie diese Funktion nur dann auf ,,Not Auto Setting“, wenn Sie die Sperrfilter-Einstellung vor dem
Ausflhren des erweiterten Autotuning nicht &ndern.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
Der erste Sperrfilter wird nicht automatisch mit der
n.0HHo Hilfsfunktion aktiviert.
F\}\% rII:<|sF|l Der erste Sperrfilter wird automatisch mit der Hilfs-
einstellung] funktion aktiviert. .
Pn460 . . S— _ . Sofort Tuning
n.0o0o Der zweite Sperrfilter wird nicht automatisch mit der
) Hilfsfunktion aktiviert.
F\}\ErlkED Der zweite Sperrfilter wird automatisch mit der Hilfs-
einstellung] funktion aktiviert.

Einstellung fur Anti-Resonanzsteuerung
Diese Funktion reduziert Niederfrequenzvibrationen, die der Sperrfilter nicht erkennt.

Normalerweise wird diese Funktion auf ,,Auto Setting* eingestellt. (Die Anti-Resonanzsteuerung ist werkssei-
tig auf ,,Auto Setting” voreingestellt.)

Wenn diese Funktion auf ,,Auto Setting* eingestellt ist, werden Vibrationen wahrend des erweiterten Auto-
tuning automatisch erkannt, und die Anti-Resonanzsteuerung wird automatisch justiert und eingestellt.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
n.00o0 Die Anti-Resonanzsteuerung wird nicht automatisch
) mit der Hilfsfunktion verwendet.
Pn160 Sofort Tunin
F\}\Erll:!sl-u Die Anti-Resonanzsteuerung wird automatisch mit :
einstellung] der Hilfsfunktion verwendet.

Schwingungsunterdrickung

Die Schwingungsunterdriickungsfunktion unterdriickt Ubergangsschwingungen mit einer Frequenz von 1 bis
100 Hz, die vor allem durch die Vibration des Maschinensténders bei der Positionierung erzeugt werden.

Normalerweise wird diese Funktion auf ,,Auto Setting* eingestellt. (Die Schwingungsunterdriickungsfunktion
ist werksseitig auf ,,Auto Setting“ voreingestellt.)

Wenn diese Funktion auf ,,Auto Setting“ eingestellt ist, werden Vibrationen wahrend des erweiterten Auto-
tuning automatisch erkannt, und die Schwingungsunterdriickung wird automatisch justiert und eingestellt.

Stellen Sie diese Funktion nur dann auf ,,Not Auto Setting“, wenn Sie die Schwingungsunterdriickungs-
einstellung vor dem Ausfiihren des erweiterten Autotuning nicht &ndern.

Anmerkung: Diese Funktion benutzt die Modellfolgeregelung. Daher kann sie nur ausgefihrt werden, wenn der Modus
auf 2 oder 3 eingestellt ist.

Zugehorige Parameter

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
n.0o00 Die Schwingungsunterdriickungsfunktion wird nicht
) automatisch mit der Hilfsfunktion verwendet.
Pn140 Sofort Tunin
F\}\I/:elrlkls:ln Die Schwingungsunterdriickungsfunktion wird J
- automatisch mit der Hilfsfunktion verwendet.
einstellung]
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B Reibungskompensation

Diese Funktion kompensiert Veranderungen der folgenden Bedingungen.

* Verénderungen des Viskositatswiderstands des Schmiermittels (z. B. Fett) an den gleitenden Teilen der
Maschine

« \eranderungen des Reibungswiderstands durch Modifikationen der Maschinenbaugruppe

« \eranderungen des Reibungswiderstands aufgrund von Alterungsprozessen

Die Bedingungen fur das Anwenden der Reibungskompensation hdngen vom Modus ab. Die Reibungs-
kompensationseinstellung in Pn408.3 wird angewandt, wenn der Modus 1 ist. Die Reibungskompensations-
funktion ist unabhangig von der Reibungskompensationseinstellung in Pn408.3 immer aktiviert, wenn der
Modus 2 oder 3 ist.

Modus
Mode = 1 Mode = 2 Mode = 3
Reibungs-
kompensation
n.oOo0oa0 Eingestellt ohne die
[Werks- Reibungskompensations- . . . . . .
Pn40g | einstellung] | funktion Eingestellt mit der Reibungs- | Eingestellt mit der Reibungs-
_ _ _ kompensationsfunktion kompensationsfunktion
Eingestellt mit der Reibungs-
n.1000 . -
kompensationsfunktion
Vorsteuerung

Wenn Pn140 auf die Werkseinstellung eingestellt ist und die Moduseinstellung auf 2 oder 3 geéndert wird,
wird der Verstarkungsfaktor der Vorsteuerung (Pn109), das Eingangssignal der Drehzahl-Vorsteuerung
(V-REF) und das Eingangssignal der Drehmoment-Vorsteuerung (T-REF) deaktiviert.

Setzen Sie den Wert von Pn140.3 auf 1, wenn die Modellfolgeregelung zusammen mit den von der (iber-
geordneten Steuerung ausgegebenen Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) und der

Drehmoment-Vorsteuerung (T-REF) verwendet wird.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung

n.oO00O0 Die Modellfolgeregelung wird nicht zusammen mit

[Werks- den Eingaben flr Drehzahl- oder Drehmoment-

einstellung] \orsteuerung eingesetzt. .

Pn140 - - - Sofort Tuning

Die Modellfolgeregelung wird zusammen mit den

n.1000 Eingaben fir Drehzahl- oder Drehmoment-
\orsteuerung eingesetzt.

Informationen dazu finden Sie unter 6.9.2 Drehmoment- Vorsteuerung und 6.9.3 Drehzahl-Vorsteuerung.

» Die Modellfolgeregelung wird eingesetzt, um bei gemeinsamer Verwendung von
Modellfolgeregelung und Vorsteuerungsfunktion die Vorsteuerungseinstellungen im
SERVOPACK zu optimieren. Deshalb wird die Modellfolgeregelung normalerweise
nicht zusammen mit den von der Uibergeordneten Steuerung ausgegebenen
Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) oder der Drehmoment-Vor-
steuerung (T-REF) eingesetzt. Bei Bedarf kann die Modellfolgeregelung jedoch mit
den Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) oder der Drehmoment-
Vorsteuerung (T-REF) eingesetzt werden. Eine falsches Vorsteuerungseingangs-
signal kann zum Uberschwingen fiihren.

0

WICHTIG
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6.3.3 Zugehorige Parameter

6.3.3 Zugehdrige Parameter

In der folgenden Tabelle sind die zugehdrigen Parameter dieser Funktion sowie Hinweise darauf angegeben,
ob sie beim Ausfiihren der Funktion manuell geédndert werden kénnen oder nach dem Ausflihren der Funktion
automatisch geéndert werden.

* Parameter zu dieser Funktion
Diese Parameter dienen beim Ausfiihren der Funktion als Einstellungen oder Sollwerte.

« Zulassige Anderungen beim Ausfiihren dieser Funktion

Ja . Parameter kdnnen wahrend der Ausflihrung dieser Funktion mit SigmaWin+ geéndert werden.
Nein : Parameter kdnnen wahrend der Ausfilhrung dieser Funktion nicht mit SigmaWin+ geandert werden.

+ Automatische Anderungen nach dem Ausfiihren dieser Funktion

Ja : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion automatisch
eingestellt oder angepasst.

Nein : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion nicht automatisch
eingestellt oder angepasst.

Parameter Bezeichnung x;gféﬁggdeer: %gggiﬂz%hne
Ausflihrung
Pn100 Verstérkung des Drehzahlregelkreises Nein Ja
Pn101 Integral-Zeitkonstante des Drehzahlregelkreises Nein Ja
Pn102 Verstarkung des Positionsregelkreises Nein Ja
Pn103 Massentragheitsverhaltnis Nein Nein
Pn121 Verstarkung der Reibungskompensation Nein Ja
Pn123 Faktor der Reibungskompensation Nein Ja
Pn124 Korrektur der Reibungskompensationsfrequenz Nein Nein
Pn125 Korrektur der Reibungskompensationsverstarkung Nein Ja
Pn401 Zeitkonstante des Drehmomentsollwertfilters Nein Ja
Pn408 Einstellung fiir Momentenfunktionen Ja Ja
Pn409 Frequenz erster Sperrfilter Nein Ja
Pn40A Q-Wert erster Sperrfilter Nein Ja
Pn40C Frequenz zweiter Sperrfilter Nein Ja
Pn40D Q-Wert zweiter Sperrfilter Nein Ja
Pn140 Zugehdriger Schalter fir Modellfolgeregelung Ja Ja
Pn141 Verstérkung der Modellfolgeregelung Nein Ja
Pn142 Verstarkungskompensation der Modellfolgeregelung Nein Ja
Pn143 Bias der Modellfolgeregelung (Morwartsrichtung) Nein Ja
Pn144 Bias der Modellfolgeregelung (Rickwaértsrichtung) Nein Ja
Pn145 Schwingungsunterdriickung 1 Frequenz A Nein Ja
Pn146 Schwingungsunterdriickung 1 Frequenz B Nein Ja
Pn147 '\Dﬂrggezlell?(l)-lglgrreséztljsrr]langskompensation der Nein Ja
Pn160 Zugehdriger Schalter fur Anti-Resonanzsteuerung Ja Ja
Pn161 Anti-Resonanz-Frequenz Nein Ja
Pn163 Verstérkung der Anti-Resonanzddmpfung Nein Ja
Pn531 Programmierte Tipp-Verfahrdistanz Nein Nein
Pn533 Programmierte Tipp-Verfahrgeschwindigkeit Nein Nein
Pn534 Programmierte Tipp-Beschleunigungs-/Abbremszeit Nein Nein
Pn535 Programmierte Tipp-Wartezeit Nein Nein
Pn536 Anzahl programmierter Tipp-Verfahrbewegungen Nein Nein
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6.4

6.4.1

Erweitertes Autotuning tber die Gbergeordnete Steuerung
(Fn202)

In diesem Kapitel werden die Einstellungen des erweiterten Autotuning uber die tibergeordnete Steuerung
beschrieben.

 Die Einstellungen des erweiterten Autotuning Uber die Gbergeordnete Steuerung
basieren auf der eingestellten Verstérkung des Drehzahlregelkreises (Pn100). Daher
kdnnen keine prézisen Einstellungen vorgenommen werden, wenn bei Beginn der
WICHTIG Einstellungen Vibrationen vorliegen. In diesem Fall sollten die Einstellungen erst
vorgenommen werden, nachdem die Verstarkung des Drehzahlregelkreises (Pn100)
gesenkt und die Vibrationen beseitigt wurden.

Erweitertes Autotuning tber die Ubergeordnete Steuerung

Erweitertes Autotuning ber die (ibergeordnete Steuerung wird verwendet, um automatisch ein optimales
Tuning des SERVOPACKS in Reaktion auf die Sollwerteingaben des Anwenders (Impuls-Interface) von
der Uibergeordneten Steuerung zu erzielen.

Erweitertes Autotuning Uber die (ibergeordnete Steuerung wird in der Regel zur Feineinstellung des
SERVOPACKS nach Durchftihrung des erweiterten Autotuning des SERVOPACKS durchgefiihrt.

Wenn das Massentragheitsverhaltnis mit Pn103 richtig eingestellt ist, kann das erweiterte Autotuning tber die
libergeordnete Steuerung durchgefiihrt werden, ohne vorher das erweiterte Autotuning durchzufiihren.

Ubergeordnete Steuerung

SERVOPACK

Das erweiterte Autotuning Uber die Ubergeordnete Steuerung fiihrt folgende Einstellungen aus.

« \erstarkungen (z. B. fiir Positionsregelkreis, Drehzahlregelkreis)
« Filter (Drehmomentsollwertfilter und Sperrfilter)

* Reibungskompensation

« Anti-Resonanzsteuerung

« Schwingungsunterdriickung

Einstellparameter finden Sie unter 6.4.3 Zugehdrige Parameter.

/\ VORSICHT

« Da das erweiterte Autotuning Uber die tibergeordnete Steuerung den SERVOPACK im automatischen
Betrieb einstellt, kdnnen Vibrationen und Uberschwingungen auftreten. Um Sicherheit zu gewéhrleisten,
fuhren Sie das erweiterte Autotuning Uber die Ubergeordnete Steuerung nur dann aus, wenn der
SERVOPACK jederzeit per Not-AUS angehalten werden kann.

a Einstellungen
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6.4.1 Erweitertes Autotuning Uber die Ubergeordnete Steuerung

6-30

(1)

(2)

Vorbereitung

Bevor Sie mit dem erweiterten Autotuning tber die (ibergeordnete Steuerung beginnen, Uberprifen Sie
folgende Einstellungen. Wenn nicht alle der folgenden Bedingungen erfillt sind, weist die Meldung ,,NO-OP*
darauf hin, dass die Einstellungen ungeeignet sind.

« Der SERVOPACK muss im Zustand ,,Servo betriebsbereit” sein (siehe 5.10.4).

« Es darf kein Uberfahren stattfinden.

« Das Signal Servo EIN (/S-ON) muss inaktiv sein.

« Die Positionsregelung muss gewahlt sein, wenn die Spannungsversorgung des Servomotors eingeschaltet
ist.

« Der Verstarkungswahlschalter muss auf manuelles Umschalten eingestellt sein (Pn139.0 = 0).

« Die Verstarkung muss auf ,,1* eingestellt sein.

« Der Test ohne Motorfunktion muss deaktiviert sein (Pn00C.0 = 0).

« Alle Warnungen miissen geldscht sein.

« Der Schreibschutz (Fn010) muss so eingestellt sein, dass Schreiben zul&ssig ist (P.0000).

« Die Tuning-less-Funktion muss deaktiviert sein (Pn170.0 = 0).

Bedingungen, unter denen das erweiterte Autotuning tber die Gbergeordnete
Steuerung nicht erfolgreich ausgefuhrt werden kann

Unter den folgenden Bedingungen kann das erweiterte Autotuning tber die Uibergeordnete Steuerung nicht
erfolgreich ausgefiihrt werden. Wenn Sie mit dem Autotuning kein zufriedenstellendes Ergebnis erzielen,
flhren Sie das One-Parameter-Tuning (Fn203) aus. Informationen dazu finden Sie unter 6.5 One-Parameter-
Tuning (Fn203).

« Die Verfahrdistanz in Reaktion auf Sollwerte von der (ibergeordneten Steuerung ist kleiner als das ein-
gestellte Positionsfenster (Pn522).

« Die Motordrehzahl in Reaktion auf Sollwerte von der (ibergeordneten Steuerung ist kleiner als der ein-
gestellte Schwellwert der Drehzahlerkennung (Pn502).

* Die Anhaltezeit, d. h. der Zeitraum, wahrend dessen das ,,Position erreicht“-Signal (/COIN) ausgeschaltet
ist, betrdgt 10 ms oder weniger.

« Die Maschine hat eine geringe Steifigkeit, und beim Positionieren treten Vibrationen auf.

« Die Positionsintegration wird verwendet.

« Die P-Regelung (Proportionalregelung) wird ausgefiihrt.

 Der Modus-Schalter wird verwendet.

« Das Positionsfenster (Pn522) ist zu klein.

basieren auf dem Positionsfenster (Pn522). Stellen Sie das elektronische Getriebe-
Ubersetzungsverhaltnis (Pn20E/Pn210) und das Positionsfenster (Pn522) auf den
WICHTIG aktuellen Wert wahrend des Betriebs ein.
* Wenn das ,Position erreicht*-Signal (/COIN) nicht innerhalb von ca. 3 Sekunden nach
Abschluss der Positionierung eingeschaltet wird, blinkt die Meldung ,WAITING". Wird
das ,Position erreicht*-Signal (/COIN) nicht innerhalb von ca. 10 Sekunden eingeschal-
tet, blinkt die Meldung ,Error* 2 Sekunden lang, und das Tuning wird abgebrochen.

o  Die Einstellungen des erweiterten Autotuning tber die Gibergeordnete Steuerung

Andern Sie nur den Pegel zur Uberschwingungserkennung (Pn561), um eine Abstimmung des Uber-
schwingungsbetrages vorzunehmen, ohne das Positionsfenster (Pn522) zu verdndern. Da Pn561 standard-
mé&Rig auf 100 % gesetzt ist, entspricht der zuldssige Uberschwingungsbetrag dem Betrag fiir das
Positionsfenster.

Wenn Pn561 auf 0 % gesetzt ist, kann der Uberschwingungsbetrag ohne ein Uberschwingen im Positions-
fenster eingestellt werden. Wenn die Einstellung von Pn561 geéndert wird, kann sich die Positionierzeit
verlangern.

Pegel zur Uberschwingungserkennung [Drehzahl | [Position | | Drehmoment | )
Einordnung
Pn561 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 100 1% 100 Sofort Inbetrieb-
nahme
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3)

Einschrankungen beim Verwenden eines Encoders

Bei dieser Funktion gelten folgende Einschrénkungen geméaR der jeweiligen Versionsnummer der
SERVOPACK-Software und dem jeweils verwendeten Encoder.

Welches Servomotormodell eingesetzt werden kann, hangt vom jeweiligen Encodertyp ab.

 13-Bit-Encoder: SGMJV-OOOAOOO
« 20-Bit- oder 17-Bit-Encoder: SGMOV-OOODOOO, scMOv-O000O3000

SGMPS-O00O00OCOON, scMpPs-O0002000

13-Bit-Encoder 20-Bit- oder 17-Bit-Encoder
Softwareversion™ Modellfolge- Modellfolge-
HeRls regelungstyp RS regelungstyp
Version 0007 oder | Nur Modus 1 kann .
niedriger ahlt werden.? - Typ1
g gewahlt werden. 3 Keine Ein-
Version 0008 oder | Nur Modus 1 kann schrankungen Typ 1 oder 2
héher gewahlt werden. [Werkseinstellung]
*1. Sie kdnnen die Softwareversionsnummer des SERVOPACKS mit Fn012 (berprifen.
*2.  Wenn ein anderer Modus als Modus 1 gewahlt wird, schlagt das Tuning fehl, und es tritt ein Fehler auf.
*3. Der Modellfolgeregelungstyp wird nicht verwendet.
x4, Positionsfehler kénnen bei der Positionierung zum Uberschwingen filhren. Die Positionierungszeit wird moglicher-
weise (berschritten, wenn fir das Positionsfenster (Pn522) ein kleiner Wert festgelegt wird.

*5.  Mit Modellfolgeregelungstyp 2 ist eine bessere Unterdriickung des Uberschwingens auf Grund von Positionsfehlern

mdglich als mit Typ 1. Falls Kompatibilitat mit SERVOPACK-Version 0007 oder niedriger erforderlich ist, sollte der
Modellfolgeregelungstyp 1 (Pn14F.0 = 0) verwendet werden.

Der zugehdrige Schalter fiir diese Regelung (Pn14F) wurde ab SERVOPACK-Softwareversion 0008
hinzugefugt.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
n.O000 Modellfolgeregelungstyp 1
Pn14F |n.0O00O1 Nach Neustart Tuning
[Werks- Modellfolgeregelungstyp 2
einstellung]
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6.4.2 Vorgehensweise zum erweiterten Autotuning tber die libergeordnete Steuerung

6.4.2 \Vorgehensweise zum erweiterten Autotuning tUber die Ubergeordnete
Steuerung

Beim erweiterten Autotuning tber die ibergeordnete Steuerung gehen Sie folgendermalen vor.

(1)

Das erweiterte Autotuning Uber die (bergeordnete Steuerung filhren Sie entweder mit dem Handbediengerét
(optional) oder mit der Software SigmaWin+ aus. Diese Funktion kann nicht mit der eingebauten
Bedieneinheit ausgefihrt werden.

Hier wird das Einstellverfahren mit dem Handbediengerat beschrieben.

Siehe 3*V-Serie, Benutzerhandbuch, Bedienung des Handbediengerats (Nr.: SIEP S800000 55). Hier finden
Sie Informationen zur Bedienung des Handbediengeréts.

Vorgehensweise
Stellen Sie anhand des zuvor ausgefiihrten erweiterten Autotuning das korrekte Massentragheitsverhaltnis in

Pn103 ein.
Schritt | Anzeige nach der Betéatigung Tasten Vorgehensweise
BB —FUNCTION— MODEISET Driicken Sie die Taste ['&], um zum Hauptmeni der
Fn201:AAT ad Hilfsfunktionen zu gelangen.
1 Fn202:Re f-AAT o L
Fn203:0nePrmTun Gehen Sie mit der Taste oder die Liste
Fn204:A-Vib Sup A v durch, und wahlen Sie ,,Fn202“.

Statusanzeige
Advanced AT Driicken Sie die Taste [~ ], um den ersten Ein-

2 DATA stellungsbildschirm fiir erweitertes Autotuning tiber
Mode=3 Type=2 die Uibergeordnete Steuerung aufzurufen.
5B Advanced AT A \'4 Driicken Sie die Taste [A ] , oder [A] und
3 Mode=3 Type=2 stellen Sie die in den Schritten 3-1 und 3-2 genannten
SG}QLL Punkte ein.
AN

EModuswahl
Waéhlen Sie den Modus aus.

31 Mode = 1: Nimmt Einstellungen auf Grund des Ansprechverhaltens und der Stabilitat (Standardeinstellung) vor.
Mode = 2: Nimmt Einstellungen fur die Positionierung [Werkseinstellung] vor.
Mode = 3: Nimmt Einstellungen fiir die Positionierung vor, wobei der Uberschwingungsunterdriickung Vorrang

eingerdumt wird.

ETypwahl
Waéhlen Sie den Typ gemaR dem Maschinenelement, das angetrieben werden soll.
Bei Storungen oder wenn die Verstirkung nicht zunimmt, kénnen durch eine Anderung des Steifigkeitstyps evtl.

32 bessere Ergebnisse erzielt werden.
Type = 1: Fur Riemen-Antriebsmechanismen
Type = 2: Fur Kugelumlaufspindel-Antriebsmechanismen [Werkseinstellung]
Type = 3: Fiir steife Systeme, bei denen der Servomotor direkt (d. h. ohne Getriebe oder sonstige Ubersetzung)

mit der Maschine verbunden ist.

Driicken Sie die Taste [~ |. Der Ausfilhrungsbild-
5B A dvanced AT schirm fiir enNeiterte_s Autotuni_ng Uber die Uberge-
Pn103=00300 ordnete Steuerung wird angezeigt.

4 Pn100=0040.0 DATA Anmerkung: Wenn der Modus auf 1 eingestellt ist,
P CooEno0 wird Pn102 angezeigt. Wenn der Modus
. auf 2 oder 3 eingestellt ist, wechselt die
Pn102-Anzeige auf Pn141.
RUN Advanced AT
5 Pn1038=00300 Geben Sie das Signal Servo EIN (/S-ON) uber ein
Pn100=0040.0

Pni101=0020. 00 externes Gerdt ein.

Pn141=0050.0
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Schritt | Anzeige nach der Betatigung

Tasten

Vorgehensweise

Geben Sie Uber die Ubergeordnete Steuerung einen
Sollwert ein, und driicken Sie die Taste [ A | oder
[V ], um mit der Einstellung zu beginnen.

ADJ Advanced AT
Pn103=00300
6 Pn

00=0100.0 /\

1
Pn101=0006.36
1

,»ADJ“ blinkt in der Statusanzeige, wéhrend Sie die
Einstellung vornehmen.

Pn141=0150.0

Anmerkung: Wahrend ,,BB* in der Statusanzeige
erscheint, kann keine Einstellung
durchgefiihrt werden.

ADJ Advanced AT
Pn103=00300

7 Pn100=0100.0
Pn101=0006.36
Pn141=0150.0

Wenn die Einstellungen normal abgeschlossen
wurden, blinkt ,,END* ca. 2 Sekunden lang, und
»ADJ“ erscheint in der Statusanzeige.

RUN Advanced AT

Pn103=00300
8 Pn100=0100.0

Pn101=0006.36
Pn141=0150.0

Driicken Sie die Taste [== ], um die Einstellungen zu

speichern. ,,DONE*" blinkt ca. 2 Sekunden lang, und

anschliefend wird ,,RUN* angezeigt.

Anmerkung:

Anmerkung: Wenn Sie die in Schritt 6 eingestellten
Werte nicht speichern méchten, driik-
ken Sie die Taste . In der Anzeige

erscheint wieder die Anzeige aus
Schritt 1.

9 versorgung des SERVOPACKS wieder ein.

Schalten Sie nach dem Ausfiihren des erweiterten Autotuning tber die Uibergeordnete Steuerung die Spannungs-

(2) Betriebsstérung
B Auf der Anzeige blinkt ,NO-OP*

Méogliche Ursache

AbhilfemaRnahmen

Der Netzanschluss war ausgeschaltet.

Schalten Sie den Netzanschluss ein.

Ein Alarm oder eine Warnung ist aufgetreten.

Beheben Sie die Ursache des Alarms oder der Warnung.

Ein Uberfahren hat stattgefunden.

Beseitigen Sie die Ursache des Uberfahrens.

Durch Umschaltung der Verstarkung wurde
Verstarkungseinstellung 2 eingestellt.

Deaktivieren Sie die automatische Umschaltung der
Verstarkung.

HWBB war in Betrieb.

Deaktivieren Sie die Funktion HWBB.

B Auf der Anzeige blinkt ,Error®

Fehler

Maogliche Ursache

AbhilfemaRnahmen

 Erhohen Sie den eingestellten Wert fiir
Pn522.
« Andern Sie den Modus von 2 auf 3.

Die Verstarkungs-
einstellung wurde nicht

erfolgreich durchgefuhrt.

Maschinenvibrationen treten auf, oder das
»Position erreicht“-Signal (/COIN) schaltet
wiederholt ein und aus, wenn der Servo-
motor angehalten wird.

« Wenn Maschinenvibrationen auftreten,
unterdriicken Sie die Vibrationen
mit der Einstellfunktion flr Anti-
Resonanzsteuerung und der
Schwingungsunterdriickungsfunktion.

Das ,Position erreicht"-
Signal (/COIN) schaltete
nicht innerhalb von

ca. 10 Sekunden

nach Abschluss der
Positionierung ein.

Das Positionsfenster ist zu schmal oder die
P-Regelung (Proportionalregelung) wird
benutzt.

 Erhohen Sie den eingestellten Wert flr
Pn522.

« Wenn die P-Regelung benutzt wird,
schalten Sie das /P-CON-Signal aus.

a Einstellungen
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6.4.2 Vorgehensweise zum erweiterten Autotuning tber die libergeordnete Steuerung

®3)

Zugehorige Funktionen fur erweitertes Autotuning Uber die Ubergeordnete
Steuerung

In diesem Kapitel werden die zugehdrigen Funktionen flir das erweiterte Autotuning tiber die Gbergeordnete
Steuerung beschrieben.

Sperrfilter

Normalerweise wird diese Funktion auf ,,Auto Setting* eingestellt. (Der Sperrfilter ist werkseitig auf ,,Auto
Setting“ voreingestellt.)

Wenn die Funktion auf ,,Auto Setting“ eingestellt ist, wird die Vibration beim erweiterten Autotuning tber die
Uibergeordnete Steuerung automatisch erkannt und der Sperrfilter aktiviert.

Stellen Sie diese Funktion nur dann auf ,,Not Auto Setting“, wenn Sie die Sperrfilter-Einstellung vor dem
Ausflhren des erweiterten Autotuning Uber die tibergeordnete Steuerung nicht &ndern.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
Der erste Sperrfilter wird nicht automatisch mit der
n.000o Hilfsfunktion aktiviert.
F\)\Il:elrll::sl?‘l Der erste Sperrfilter wird automatisch mit der Hilfs-
- funktion aktiviert.
einstellung] .
Pn460 - - — - - Sofort Tuning
n.0o00 Der zweite Sperrfilter wird nicht automatisch mit der
) Hilfsfunktion aktiviert.
FWE&(EE Der zweite Sperrfilter wird automatisch mit der Hilfs-
: funktion aktiviert.
instellung]

Einstellung fur Anti-Resonanzsteuerung

Diese Funktion reduziert Niederfrequenzvibrationen, die der Sperrfilter nicht erkennt.

Normalerweise wird diese Funktion auf ,,Auto Setting* eingestellt. (Die Anti-Resonanzsteuerung ist werks-
seitig auf ,,Auto Setting* voreingestellt.)

Wenn diese Funktion auf ,,Auto Setting“ eingestellt ist, werden Vibrationen wahrend des erweiterten Autotu-
ning Uber die Ubergeordnete Steuerung automatisch erkannt und die Anti-Resonanzsteuerung wird automa-
tisch justiert und eingestellt.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
n.O00o0 Die Anti-Resonanzsteuerung wird nicht automatisch
) mit der Hilfsfunktion verwendet.
Pn160 Sofort Tunin
F\}\I/:elrll:<|sl-u Die Anti-Resonanzsteuerung wird automatisch mit J
einstellung] der Hilfsfunktion verwendet.

Schwingungsunterdriickung

Die Schwingungsunterdriickungsfunktion unterdriickt Ubergangsschwingungen mit einer Frequenz von 1 bis
100 Hz, die vor allem durch die Vibration des Maschinenstanders bei der Positionierung erzeugt werden.

Normalerweise wird diese Funktion auf ,,Auto Setting“ eingestellt. (Die Schwingungsunterdriickungsfunktion
ist werksseitig auf ,,Auto Setting“ voreingestellt.)

Wenn diese Funktion auf ,,Auto Setting“ eingestellt ist, werden Vibrationen wahrend des erweiterten Auto-
tuning uber die Ubergeordnete Steuerung automatisch erkannt, und die Schwingungsunterdrickung wird
automatisch justiert und eingestellt.

Stellen Sie diese Funktion nur dann auf ,,Not Auto Setting”, wenn Sie die Schwingungsunterdriickungsein-
stellung vor dem Ausfiihren des erweiterten Autotuning tber die Ubergeordnete Steuerung nicht &ndern.

Anmerkung: Diese Funktion benutzt die Modellfolgeregelung. Daher kann sie nur ausgefiihrt werden, wenn der Modus
auf 2 oder 3 eingestellt ist.
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¢ Zugehorige Parameter

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
n.0oO0O Dif Scr][yvirljlgungsun(tjertdr(]ckungsfunktion wird nicht
Pn140 au' oma ISF verwendet . - Sofort Tuning
n.0100 Die Schwingungsunterdriickungsfunktion wird
automatisch verwendet.

B Reibungskompensation
Diese Funktion kompensiert Veranderungen der folgenden Bedingungen.

« \erdnderungen des Viskositatswiderstands des Schmiermittels (z. B. Fett) an den gleitenden Teilen der
Maschine

« \erdnderungen des Reibungswiderstands durch Modifikationen der Maschinenbaugruppe

 \erdnderungen des Reibungswiderstands aufgrund von Alterungsprozessen

Die Bedingungen, auf die die Reibungskompensation anwendbar ist, sind vom Modus abhangig. Die
Reibungskompensationseinstellung in Pn408.3 wird angewandt, wenn der Modus 1 ist. Die Einstellungen

»Mode =2 und ,,Mode = 3“ werden mit der Reibungskompensationsfunktion unabh&ngig von der Reibungs-

kompensationseinstellung in P408.3 vorgenommen.

Modus
Mode =1 Mode = 2 Mode = 3

Reibungs-
kompensationwahl

n.oOO0 Eingestellt ohne die

[Werks- Reibungskompensations- . . . . . .
Pn4og | einstellung] | funktion Eingestellt mit der Reibungs- | Eingestellt mit der Reibungs-

. . . kompensationsfunktion kompensationsfunktion
n1000 Elngestellt.mlt der R_elbungs-
) kompensationsfunktion

W \orsteuerung

Wenn Pn140 auf die Werkseinstellung eingestellt ist und die Moduseinstellung auf 2 oder 3 geéndert wird,
wird der Verstarkungsfaktor der Vorsteuerung (Pn109), das Eingangssignal der Drehzahl-Vorsteuerung
(V-REF) und das Eingangssignal der Drehmoment-Vorsteuerung (T-REF) deaktiviert.

Setzen Sie den Wert von Pn140.3 auf 1, wenn die Modellfolgeregelung zusammen mit den von der Giberge-
ordneten Steuerung ausgegebenen Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) und der
Drehmoment-Vorsteuerung (T-REF) verwendet wird.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung

n.oO0O0 Die Modellfolgeregelung wird nicht zusammen mit

[Werks- den Eingaben fur Drehzahl- oder Drehmoment-

einstellung] \orsteuerung eingesetzt. .

Pn140 . . _ Sofort Tuning

Die Modellfolgeregelung wird zusammen mit den

n.1000 Eingaben fiir Drehzahl- oder Drehmoment-Vorsteue-
rung eingesetzt.

Informationen dazu finden Sie unter 6.9.2 Drehmoment- Vorsteuerung und 6.9.3 Drehzahl-Vorsteuerung.

Modellfolgeregelung und Vorsteuerungsfunktion die Vorsteuerungseinstellungen im
SERVOPACK zu optimieren. Deshalb wird die Modellfolgeregelung normalerweise

WICHTIG nicht zusammen mit den von der ibergeordneten Steuerung ausgegebenen
Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) oder der Drehmoment-Vor-
steuerung (T-REF) eingesetzt. Bei Bedarf kann die Modellfolgeregelung jedoch mit
den Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) oder der Drehmoment-
Vorsteuerung (T-REF) eingesetzt werden. Eine falsches Vorsteuerungseingangs-
signal kann zum Uberschwingen fiihren.

0 » Die Modellfolgeregelung wird eingesetzt, um bei gemeinsamer Verwendung von
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6.4.3 Zugehorige Parameter

6.4.3 Zugehdrige Parameter

In der folgenden Tabelle sind die zugehdrigen Parameter dieser Funktion sowie Hinweise darauf angegeben,
ob sie beim Ausfiihren der Funktion manuell geédndert werden kénnen oder nach dem Ausflihren der Funktion
automatisch geéndert werden.

* Parameter zu dieser Funktion
Diese Parameter dienen beim Ausfiihren der Funktion als Einstellungen oder Sollwerte.

« Zulassige Anderungen beim Ausfiihren dieser Funktion

Ja  :Parameter konnen wahrend der Ausfiihrung dieser Funktion mit SigmaWin+ gedndert werden.
Nein : Parameter kénnen wahrend der Ausfiihrung dieser Funktion nicht mit SigmaWin+ geandert werden.

+ Automatische Anderungen nach dem Ausfiihren dieser Funktion

Ja  : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion automatisch
eingestellt oder angepasst.
Nein : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion nicht automatisch

eingestellt oder angepasst.

Parameter Bezeichnung Qggféﬁggdeenr %ﬁggﬁtri]sg%hne
Ausfiihrung
Pn100 Verstarkung des Drehzahlregelkreises Nein Ja
Pn101 Integral-Zeitkonstante des Drehzahlregelkreises Nein Ja
Pn102 Verstarkung des Positionsregelkreises Nein Ja
Pn103 Massentragheitsverhaltnis Nein Nein
Pni121 Verstarkung der Reibungskompensation Nein Ja
Pn123 Faktor der Reibungskompensation Nein Ja
Pn124 Korrektur der Reibungskompensationsfrequenz Nein Nein
Pn125 Korrektur der Reibungskompensationsverstarkung Nein Ja
Pn401 Zeitkonstante des Drehmomentsollwertfilters Nein Ja
Pn408 Einstellung fiir Momentenfunktionen Ja Ja
Pn409 Frequenz erster Sperrfilter Nein Ja
Pn40A Q-Wert erster Sperrfilter Nein Ja
Pn40C Frequenz zweiter Sperrfilter Nein Ja
Pn40D Q-Wert zweiter Sperrfilter Nein Ja
Pn140 Zugehdriger Schalter fiir Modellfolgeregelung Ja Ja
Pn141 Verstarkung der Modellfolgeregelung Nein Ja
Pn142 Verstarkungskompensation der Modellfolgeregelung Nein Ja
Pn143 Bias der Modellfolgeregelung (Vorwartsrichtung) Nein Ja
Pn144 Bias der Modellfolgeregelung (Rickwartsrichtung) Nein Ja
Pn145 Schwingungsunterdriickung 1 Frequenz A Nein Ja
Pn146 Schwingungsunterdriickung 1 Frequenz B Nein Ja
Pn147 '\Dﬂr(()eggﬁ?(l)-lg/:rrs;zllﬁrr]l;ngskompensation der Nein Ja
Pn160 Zugehdriger Schalter fur Anti-Resonanzsteuerung Ja Ja
Pn161 Anti-Resonanz-Frequenz Nein Ja
Pn163 Verstérkung der Anti-Resonanzddmpfung Nein Ja
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6.5

6.5.1

One-Parameter-Tuning (Fn203)

In diesem Kapitel werden Einstellungen mit dem One-Parameter-Tuning beschrieben.

One-Parameter-Tuning

One-Parameter-Tuning wird verwendet, um wéhrend des Betriebs mit einer Positionssollwert-Eingabe
oder Drehzahlsollwert-Eingabe von der Gbergeordneten Steuerung manuell Tuning-Pegel-Einstellungen
vorzunehmen.

Mit One-Parameter-Tuning kdnnen zugehdrige Servoverstarkungseinstellungen durch Einstellen von ein oder
zwei Tuning-Pegeln automatisch auf ausgewogene Bedingungen eingestellt werden.

Das One-Parameter-Tuning nimmt folgende Einstellungen vor.

« \erstarkungen (z. B. fiir Positionsregelkreis, Drehzahlregelkreis)
« Filter (Drehmomentsollwertfilter und Sperrfilter)

* Reibungskompensation

« Anti-Resonanzsteuerung

Einstellparameter finden Sie unter 6.5.4 Zugehdrige Parameter.

Fuhren Sie One-Parameter-Tuning durch, wenn mit erweitertem Autotuning oder erweitertem Autotuning
liber die Uibergeordnete Steuerung kein zufriedenstellendes Ansprechverhalten erzielt wird.

Informationen zur Feineinstellung der einzelnen Servoverstdrkungen nach dem One-Parameter-Tuning finden
Sie unter 6.8 Funktion Zusatzliche Einstellungen.

/\ VORSICHT

« Wihrend der Einstellung kénnen Vibrationen und Uberschwingungen auftreten. Um Sicherheit zu
gewahrleisten, fiihren Sie das One-Parameter-Tuning nur dann aus, wenn der SERVOPACK jederzeit
per Not-AUS angehalten werden kann.

a Einstellungen

6-37



6 Einstellungen

6.5.1 One-Parameter-Tuning

(1) Vorbereitung

Bevor Sie mit dem One-Parameter-Tuning beginnen, uberprifen Sie folgende Einstellungen.
Wenn nicht alle der folgenden Bedingungen erflllt sind, weist die Meldung ,,NO-OP* darauf hin, dass die
Einstellungen ungeeignet sind.

« Der Test ohne Motorfunktion muss deaktiviert sein (Pn00C.0 = 0).

« Der Schreibschutz (Fn010) muss so eingestellt sein, dass Schreiben zul&ssig ist (P.0000).
« Die Tuning-less-Funktion muss deaktiviert sein (Pn170.0 = 0).

 Der Tuning-Modus muss mit der Drehzahlregelung auf 0 oder 1 eingestellt werden.

(2) Einschrankungen beim Verwenden eines Encoders

Bei dieser Funktion gelten folgende Einschrdnkungen gemaf der jeweiligen Versionsnummer der
SERVOPACK-Software und dem jeweils verwendeten Encoder.

Welches Servomaotormodell eingesetzt werden kann, hangt vom jeweiligen Encodertyp ab.

« 13-Bit-Encoder: SGMJVv-OO00O0AOOO
« 20-Bit- oder 17-Bit-Encoder: SGMOV-O0OODOONO, scMOv-O00O003000
SGMPS-O00O0OcCOOO, sGMpPs-O0O002000

13-Bit-Encoder 20-Bit- oder 17-Bit-Encoder
Softwareversion™ Modellfolge- Modellfolge-
oIS regelungstyp HeRls regelungstyp

Version 0007 oder | D¢" Tuning-Modus

i kann nur auf 0 oder 1 Tvp 174
d " . . yp
niednger eingestellt werden."? %3 Keine Ein-
schréankungen
Version 0008 oder | Keine Ein- Typ 1 oder 2
héher schrankungen [\Nerkseinstellung]*5

*1.  Sie kdnnen die Softwareversionsnummer des SERVOPACKS mit Fn012 uberprifen.

*2. Wenn ein anderer Modus als Tuning-Modus 1 gewahlt wird, schlagt das Tuning fehl, und es tritt ein Fehler auf.

*3.  Der Modellfolgeregelungstyp wird nicht verwendet.

#4. Positionsfehler kdnnen bei der Positionierung zum Uberschwingen fiihren. Die Positionierungszeit wird méglicher-
weise Uberschritten, wenn fur das Positionsfenster (Pn522) ein kleiner Wert festgelegt wird.

x5, Mit Modellfolgeregelungstyp 2 ist eine bessere Unterdriickung des Uberschwingens auf Grund von Positionsfehlern
mdglich als mit Typ 1. Falls Kompatibilitat mit SERVOPACK-Version 0007 oder niedriger erforderlich ist, sollte der
Modellfolgeregelungstyp 1 (Pn14F.0 = 0) verwendet werden.

Der zugehorige Schalter fur diese Regelung (Pn14F) wurde ab SERVOPACK-Softwareversion 0008
hinzugefiigt.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
n.000O00 Modellfolgeregelungstyp 1
Pni4F |n.000O01 Nach Neustart Tuning
[Werks- Modellfolgeregelungstyp 2
einstellung]
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6.5.2

Vorgehensweise zum One-Parameter-Tuning
Beim One-Parameter-Tuning verwenden Sie folgendes Verfahren.
Es gibt zwei Vorgehensweisen, deren Verwendung vom jeweils eingestellten Tuning-Modus abhéngt.

< Wenn der Tuning-Modus auf 0 oder 1 eingestellt ist, wird die Modellfolgeregelung deaktiviert, und
das One-Parameter-Tuning wird als Tuning-Methode fiir alle Anwendungen aufRer der Positionierung
verwendet.

« Wenn der Tuning-Modus auf 2 oder 3 eingestellt ist, wird die Modellfolgeregelung aktiviert und kann fir
das Tuning bei der Positionierung verwendet werden.

Das One-Parameter-Tuning flihren Sie entweder mit der eingebauten Bedieneinheit, dem Handbediengerét
(optional) oder mit der Software SigmaWin+ aus.

Uber die eingebaute Bedieneinheit kann nur der Tuning-Modus 0 und 1 gewahlt werden. Vergewissern Sie
sich, dass das Massentragheitsverhaltnis (Pn103) zuvor mit dem erweiterten Autotuning richtig eingestellt
wurde.

Im folgenden Kapitel wird die Vorgehensweise mit der eingebauten Bedieneinheit und dem Handbediengerat
beschrieben.

Siehe 2+V-Serie, Benutzerhandbuch, Bedienung des Handbediengeréats (Nr.: SIEP S800000 55). Hier finden
Sie Informationen zur Bedienung des Handbediengeréts.

(1) Vorgehensweise mit der eingebauten Bedieneinheit

Anzeige nach der

Schritt Betitigung Tasten Vorgehensweise
1 (| _|1lofm)] | e Driicken Sie die Taste MODE/SET, um den Hilfs-
N (] [ ] U [ v & funktionsmodus zu wahlen.
2 ( — | In] :I ] Gehen Sie mit der Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil
[ (]| ) nach unten“ die Liste durch, und wahlen Sie ,,Fn202“.
( — 68 | Dricken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine
3 I__II II_I, 020 |Sekunde lang. Der links abgebildete Bildschirm wird
DATA/4 | angezeigt.
Gehen Sie mit der Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil
— nach unten“ die Liste durch, und wéhlen Sie ,, Tuning
| I Mode*.
O U TUNING-MODUS
4 0: Nimmt Einstellungen vor, wobei der Stabilitét \or-
l T rang eingerdumt wird.
| | ) 1: Nimmt Einstellungen vor, wobei der
N | Ansprechempfindlichkeit Vorrang eingerdaumt wird.

Anmerkung: Die Option ,, TYPE" (Steifigkeitstyp) ist
fest auf 2 eingestellt.

Wenn die Spannungsversorgung des Servomotors aus-
( — geschaltet ist, geben Sie das Signal Servo EIN

5 —! I (/S-ON) uber die ubergeordnete Steuerung ein.

Wenn die Spannungsversorgung des Servomotors

eingeschaltet ist, fahren Sie mit Schritt 6 fort.

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT kirzer als eine
00 |Sekunde. Der links abgebildete One-Parameter-Ver-
pataz4 | starkungswert wird angezeigt.

Il
[y ] [

C

Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil
nach unten®, um den One-Parameter-\erstarkungs-
wert und die tatsachliche Servoverstarkung (Pn100,
Pn101, Pn102 und Pn401) gleichzeitig zu &ndern.
Diese Tuning-Funktion wird beendet, wenn Sie ent-
scheiden, dass das Ansprechverhalten zufrieden-
stellend ist.
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6.5.2 Vorgehensweise zum One-Parameter-Tuning

Anzeige nach der

Schritt Betitigung Tasten Vorgehensweise
Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die vier
berechneten Verstarkungswerte im Parameter zu
speichern. Nach Abschluss des Tuning blinkt zunéchst
8 L \mnClic »donE*, danach wird wieder der links abgebildete
e Bildschirm angezeigt.

Anmerkung: Wenn der Betrieb beendet werden soll,
ohne die berechnete Verstarkung zu
speichern, fahren Sie mit Schritt 9 fort.

DATA/

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine
Sekunde lang. Das Display schaltet dann zuriick zu
Fn203.
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(2) Vorgehensweise mit dem Handbediengeréat

B Tuning-Modus auf 0 oder 1 einstellen

Schritt | Anzeige nach der Betatigung Tasten Vorgehensweise
BB —FUNCTION— MODE/SET Driicken Sie die Taste ['&], um zum Hauptmenii der
1 Fn2 gg RefAAT L Hilfsfunktionen zu gelangen.
n . ne rm un
Fn204:A-Vib Sup Gehen Sie mit der Taste oder die Liste
Fn205:Vib Sup A \4 durch, und wiahlen Sie ,,Fn203“.
— atusanzeige riicken Sie die Taste | == | , um das in Pn aktue
Stat i Dricken Sie die Tast d Pn103 aktuell
— — eingestellte Massentragheitsverhaltnis aufzurufen.
ED e y— tellte M tragheitsverhélt fzuruf
2 Pn108=00300 Um die Einstellung zu &ndern, bewegen Sie den Cur-

sor mit der Taste oder [ >], und &ndern Sie den
eingestellten Wert mit der Taste oder [ V.

BB —OnePrmTun— . R . .
Setting Driicken Sie die Taste , um den ersten Ein-
3 DATA stellungsbildschirm fiir One-Parameter-Tuning auf-
Tuning Mode = 0 ZUrUfen
Type = 2 ’
BB —OnePrmTun— - R R ESes
Seotting A \"4 Driicken Sie die Taste [A ], oder und
4 stellen Sie die in den Schritten 4-1 und 4-2 genannten
Tuning Mode = 0 SCROLL Punkte einl
Type = 2 A

ETuning-Modus
Wéhlen Sie den Tuning-Modus aus. Wéhlen Sie Tuning-Modus 0 oder 1.

41 Tuning Mode = 0: Nimmt Einstellungen vor, wobei der Stabilitat Vorrang eingerdumt wird.
Tuning Mode = 1: Nimmt Einstellungen vor, wobei der Ansprechempfindlichkeit Vorrang eingerdumt wird.
ETypwahl
Wéhlen Sie den Typ gemal dem Maschinenelement, das angetrieben werden soll.
Bei Storungen oder wenn die Verstarkung nicht zunimmt, kénnen durch eine Anderung des Steifigkeitstyps evtl.
4o | bessere Ergebnisse erzielt werden.
Type = 1: Fir Riemen-Antriebsmechanismen
Type = 2: Flr Kugelumlaufspindel-Antriebsmechanismen [Werkseinstellung]
Type = 3: Fiir steife Systeme, bei denen der Servomotor direkt (d. h. ohne Getriebe oder sonstige Ubersetzung)
mit der Maschine verbunden ist.
SUN Y ——— Wenn die Spannungsversorgung des Servomotors
Setting T ausgeschaltet ist, geben Sie das Signal Servo EIN
5 (/S-ON) Uber die ubergeordnete Steuerung ein. Die
Tuning Mode = 0 Anzeige wechselt von ,,BB* auf ,,RUN*.
Type = 2 Wenn die Spannungsversorgung des Servomotors
RUN —OnePrmTun—
6 o 8 ?28 8 , 8: 80 DATA Driicken Sie die Taste , um den eingestellten
Pn102=0040.0 Wert aufzurufen.
RUN —OnePrmTun—
7 LeveLl - ooso AT Driicken Sie die Taste [~ ] erneut, um den Ein-
- stellungsbildschirm fiir den Tuning-Pegel aufzurufen.
NF1 NF2 ARES

Anmerkung: In der Statusanzeige erscheint immer ,,RUN*, wenn die Spannungsversorgung des Servomotors
eingeschaltet ist.
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6.5.2 Vorgehensweise zum One-Parameter-Tuning

(cont'd)

Schritt | Anzeige nach der Betatigung

Tasten

Vorgehensweise

Falls der Wert ge&ndert werden muss, bewegen Sie
den Cursor mit der Taste oder zur
gewiinschten Position, und &ndern Sie den einge-
stellten Tuning-Pegelwert mit der Taste oder
[ v ]. Uberpriifen Sie das Ansprechverhalten.
Wenn keine erneute Anderung der Einstellung
erforderlich ist, fahren Sie mit Schritt 9 fort.
Anmerkung: Je héher der Pegel, desto groRer wird
die Ansprechempfindlichkeit sein. Ist
der Wert jedoch zu groR, treten Vibra-
tionen auf.

« Driicken Sie in diesem Fall die Taste (). Der
SERVOPACK erfasst automatisch die Vibrations-

RUN —OnePrmTun— < >
8 3 frequenzen und nimmt Sperrfilter- oder Anti-
LEVEL = 0050 A v Resonanzsteuerungs-Einstellungen vor. Wenn der
NF1 NF2 ARES Sperrfilter eingestellt ist, wird in der untersten
Zeile ,NF1“ oder ,,NF2* angezeigt. Wenn die
Anti-Resonanzsteuerung eingestellt ist, wird unten
rechts ,,ARES" angezeigt.
RUN —OnePrmTun—
LEVEL=0070
NF 1 NF 2 ARES
« Wenn die Vibrationen stark sind, wird die Vibra-
tionsfrequenz auch dann automatisch erkannt,
wenn die Taste nicht gedriickt ist, und es wird
ein Sperrfilter oder eine Anti-Resonanzsteuerung
eingestellt.
RUN —OnePrmTun—
9 |[enio9Zo0%00 AT Driicken Sie die Taste >~ ]. Nach der Einstellung des
Pn102=0050.0 Pegels wird ein Bestatigungsbildschirm angezeigt.
« Driicken Sie die Taste [>= ], um die Einstellungen
zu speichern. Nach dem Speichern der Werte blinkt
,,DONE* ca. 2 Sekunden lang, und anschlieRend
EUT00=ESESF’OMT un— wird ,,RUN“ angezeigt.
10 Pni101=00/16.0 DATA « Wenn Sie die Einstellungen auf die vorherigen
Pn102=00[50.0 Werte zuriicksetzen mochten, driicken Sie die
Taste [ .
« Driicken Sie die Taste [ < ], um den Pegel einzu-
stellen, ohne die Werte zu speichern.
R s RorAas T IONT T Beenden Sie das One-Parameter-Tuning mit der
1 Fn208:0nePrmTun @ Taste . Der Bildschirm aus Schritt 1 wird erneut

Fn204:A-Vib Sup
Fn205:Vib Sup

angezeigt.
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B Tuning-Modus auf 2 oder 3 einstellen

Schritt | Anzeige nach der Betatigung Tasten Vorgehensweise
BB —FUNCTION— MODEISET Driicken Sie die Taste ['&], um zum Hauptmeni der
Fn202:Ref-AAT e Hilfsfunktionen zu gelangen.

1 Fn203:0nePrmTun i . ) i
Fn204:A-Vib Sup Gehen Sie mit der Taste oder die Liste
Fn205:Vib Sup A \4 durch, und wahlen Sie ,,Fn203“.

[ Statusanzeige Driicken Sie die Taste , um das in Pn103 aktuell
Y — eingestellte Massentragheitsverhaltnis aufzurufen.
2 Pn108=00300 DATA Um die Einstellung zu &ndern, bewegen Sie den Cur-
sor mit der Taste oder [ >], und &ndern Sie den
eingestellten Wert mit der Taste oder [ V.
BB —OnePrmTun—
Setting Driicken Sie die Taste , um den ersten Ein-

3 DATA stellungsbildschirm fiir One-Parameter-Tuning

Tuning Mode = 2 aufzurufen.
Type = 2
BB —O0 PrmTun— R R SoROLL
Setting oormoen A \"4 Driicken Sie die Taste [A ], oder und

4 stellen Sie die in den Schritten 4-1 und 4-2 genannten

Tuning Mode = 2 SCROLL Punkte ein.
Type = 2 A

ETuning-Modus
Wéhlen Sie den Tuning-Modus aus. Wéhlen Sie Tuning-Modus 2 oder 3.

4-1 | Tuning Mode = 2: Aktiviert die Modellfolgeregelung und nimmt Einstellungen fiir die Positionierung vor.
Tuning Mode = 3: Aktiviert die Modellfolgeregelung, nimmt Einstellungen fiir die Positionierung vor und
unterdriickt das Uberschwingen.

ETypwahl
Wéhlen Sie den Typ gemal dem Maschinenelement, das angetrieben werden soll.
Bei Stérungen oder wenn die Verstirkung nicht zunimmt, kénnen durch eine Anderung des Steifigkeitstyps evtl.

4o | bessere Ergebnisse erzielt werden.

Type = 1: Fiir Riemen-Antriebsmechanismen
Type = 2: Fiir Kugelumlaufspindel-Antriebsmechanismen [Werkseinstellung]
Type = 3: Fiir steife Systeme, bei denen der Servomotor direkt (d. h. ohne Getriebe oder sonstige Ubersetzung)
mit der Maschine verbunden ist.
Wenn die Spannungsversorgung des Servomotors
L n_go nePrmTun— ausgeschaltet ist, geben Sie das Signal Servo EIN
5 (/S-ON) uber die tibergeordnete Steuerung ein. Die
Tuning Mode=2 Anzeige wechselt von ,,BB* auf ,,RUN".
Type=2 Wenn die Spannungsversorgung des Servomotors
RUN —OnePrmTun—
6 z . 1 8 ?28 8 g 8: 80 DATA Driicken Sie die Taste , um den eingestellten
Pn141=0050.0 Wert aufzurufen.
F;L;N LEV EOLn=eOF(,) ;E.TE " Driicken Sie die Taste erneut, um den Ein-
7 FB LEVEL=0040. 0 DATA stellungsbildschirm fiir den FF-Pegel und den
FB-Pegel aufzurufen.
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6.5.2 Vorgehensweise zum One-Parameter-Tuning

(cont'd)

Schritt

Anzeige nach der Betétigung

Tasten

Vorgehensweise

RUN —OnePrmTun—
FF LEVEL=0050. 0
FB LEVEL=0040. 0

A
\4

>
<

Falls einer der Werte gedndert werden muss, bewegen

Sie den Cursor mit der Taste oder [ >] zur
gewinschten Position, und &ndern Sie den einge-
stellten FF- bzw. FB-Pegelwert mit der Taste
oder [ v . Uberpriifen Sie das Ansprechverhalten.
Wenn keine erneute Anderung der Einstellung
erforderlich ist, fahren Sie mit Schritt 9 fort.
Anmerkung: Je grolRer der FF-Pegel ist, desto kiirzer
ist die Positionierungszeit und desto besser ist das
Ansprechverhalten. Ist der Pegel jedoch zu grof3,
konnen Uberschwingen oder Vibrationen auftreten.
Das Uberschwingen wird verringert, wenn der
FB-Pegel erhéht wird.

H Bei Auftreten von Vibrationen

« Driicken Sie in diesem Fall die Taste (). Der
SERVOPACK erfasst automatisch die Vibrations-
frequenzen und nimmt Sperrfilter- oder Anti-
Resonanzsteuerungs-Einstellungen vor. Wenn der
Sperrfilter eingestellt ist, wird in der untersten Zeile
.NF1“und ,,NF2“ angezeigt. Wenn die
Anti-Resonanzsteuerung eingestellt ist, wird in
der untersten Zeile ,,ARES* angezeigt.

RUN —OnePrmTun—
FF LEVEL=0050. O
FB LEVEL=0040. 0

NF1 NF2 ARES

M Bei Auftreten von starken Vibrationen

* Auch wenn die Taste nicht gedrickt wird,
erfasst der SERVOPACK automatisch die Vibra-
tionsfrequenzen und nimmt Sperrfilter- oder Anti-
Resonanzsteuerungs-Einstellungen vor.

Hinweis:

* Wenn der FF-Pegel gedndert wird, wéahrend der

Servomotor in Betrieb ist, wirkt sich die Anderung

nicht sofort aus. Die Anderungen werden erst wirk-

sam, wenn der Servomotor ohne Sollwerteingabe
anhalt und danach wieder anlduft. Wenn der

FF-Pegel wéhrend des Betriebs zu hdufig gedndert

wird, kdnnen Vibrationen auftreten, weil sich das

Ansprechverhalten schnell andert, nachdem die

Einstellungen wirksam werden.

Die Meldung ,,FF LEVEL" blinkt, bis die Maschine

den wirksamen FF-Pegel erreicht. Wenn der Ser-

vomotor nicht innerhalb von 10 Sekunden nach
dem Andern der Einstellung anhélt, folgt ein Fehler
wegen Zeitlberschreitung. In diesem Fall wird die

Einstellung wieder auf den vorherigen Wert

zuriickgesetzt.

RUN —OnePrmTun—
Pn100=0040.0
Pn101=0020.00
Pn141=0050.0

NF 1

DATA

Driicken Sie die Taste [** |, um den Bestatigungsbild-
schirm nach der Pegeleinstellung aufzurufen.
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(cont'd)
Schritt | Anzeige nach der Betatigung Tasten Vorgehensweise
« Driicken Sie die Taste [== ], um die Einstellungen
zu speichern. Nach dem Speichern der Werte blinkt
,DONE" ca. 2 Sekunden lang, und anschlieBend
RUN —OnePrmTun— wird ,,RUN* angezeigt.
Pn100=0040.0 . . A . .
10 Pn101=0020.00 DATA « Wenn Sie die Einstellungen auf die vorherigen
Pn141=0050.0 Werte zurlicksetzen méchten, driicken Sie die
NFT Taste [&].
« Driicken Sie die Taste [ < ], um den Pegel einzu-
stellen, ohne die Werte zu speichern.
RUN —FUNCTION— ; i f
F 202 Ref-AAT evgeat Beenden Sie das One-Parameter-Tuning mit der Taste
1 Fn203:0nePrmTun ) . Der Bildschirm aus Schritt 1 wird erneut
Fn204:A-Vib Sup angezeigt.
Fn205:Vib Sup

Anmerkung: In der Statusanzeige erscheint immer ,,RUN", wenn die Spannungsversorgung des Servomotors
eingeschaltet ist.

(3) Zugehdrige Funktionen flr One-Parameter-Tuning

In diesem Kapitel werden die zum One-Parameter-Tuning gehorigen Funktionen beschrieben.

B Sperrfilter
Normalerweise wird diese Funktion auf ,,Auto Setting“ eingestellt. (Der Sperrfilter ist werkseitig auf ,,Auto

Setting*

voreingestellt.)

Wenn die Funktion auf ,,Auto Setting* eingestellt ist, wird die Vibration beim One-Parameter-Tuning automa-
tisch erkannt und der Sperrfilter aktiviert.

Stellen Sie diese Funktion nur dann auf ,,Not Auto Setting*, wenn Sie die Sperrfilter-Einstellung vor dem
Ausflihren des One-Parameter-Tuning nicht andern.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
Der erste Sperrfilter wird nicht automatisch mit der
n.0ooo Hilfsfunktion aktiviert.
r[]\}\%rlagl Der erste Sperrfilter wird automatisch mit der Hilfs-
einstellung] funktion aktiviert. _
Pn460 . . S— . . Sofort Tuning
n.0o00 Der zweite Sperrfilter wird nicht automatisch mit der
) Hilfsfunktion aktiviert.
r[]\}\%rlkED Der zweite Sperrfilter wird automatisch mit der Hilfs-
- funktion aktiviert.
einstellung]

B Einstellung flr Anti-Resonanzsteuerung

Diese Funktion reduziert Niederfrequenzvibrationen, die der Sperrfilter nicht erkennt.

Normalerweise wird diese Funktion auf ,,Auto Setting“ eingestellt. (Die Anti-Resonanzsteuerung ist werkssei-
tig auf ,,Auto Setting* voreingestellt.)
Wenn diese Funktion auf ,,Auto Setting“ eingestellt ist, werden Vibrationen wahrend des One-Parameter-
Tuning automatisch erkannt und die Anti-Resonanzsteuerung wird automatisch justiert und eingestelit.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
n.00o0 Die Anti-Resonanzsteuerung wird nicht automatisch
) mit der Hilfsfunktion verwendet.
Pn160 Sofort Tunin
r[{AIErEsl_D Die Anti-Resonanzsteuerung wird automatisch mit ¢
- der Hilfsfunktion verwendet.
einstellung]

»ARES" blinkt auf dem Handbediengerat, wenn die Einstellfunktion fur die Anti-Resonanzsteuerung eingestellt ist.

RUN —OnePrmTun—
FF LEVEL = 0050
FB LEVEL = 0040
NF1 NF2 ARES
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6.5.2 Vorgehensweise zum One-Parameter-Tuning

B Reibungskompensation

Diese Funktion kompensiert Verdnderungen der folgenden Bedingungen.

« \erdnderungen des Viskositatswiderstands des Schmiermittels (z. B. Fett) an den gleitenden Teilen der
Maschine

« \erdnderungen des Reibungswiderstands durch Modifikationen der Maschinenbaugruppe
« Verdnderungen des Reibungswiderstands aufgrund von Alterungsprozessen

Die Bedingungen, auf die die Reibungskompensation anwendbar ist, sind vom Tuning-Modus abhangig.
Die Reibungskompensationseinstellung in F408.3 wird angewandt, wenn der Modus 0 oder 1 ist. Die Ein-
stellungen ,, Tuning Mode = 2“ und ,, Tuning Mode = 3* werden mit der Reibungskompensationsfunktion
unabhéngig von der Reibungskompensationseinstellung in P408.3 vorgenommen.

Tuning Mode = 0 Tuning Mode = 1 Tuning Mode = 2 Tuning Mode = 3
Reibungs-
kompensationwahl
n.0O000O Eingestellt ohne die | Eingestellt ohne die
[Werks- Reibungskompensa- | Reibungskompensa- . . . .
einstellung] | tionsfunktion tionsfunktion Eingestellt mit der | Eingestellt mit der
Pn408 Reibungskompensa- | Reibungskompen-
Eingestellt mit der Eingestellt mit der tionsfunktion sationsfunktion
n.1000 Reibungskompensa- | Reibungskompensa-
tionsfunktion tionsfunktion
B Vorsteuerung

Wenn Pn140 auf die Werkseinstellung eingestellt ist und die Einstellung des Tuning-Modus auf 2 oder 3
gedndert wird, wird der Verstarkungsfaktor der Vorsteuerung (Pn109), das Eingangssignal der Drehzahl-
\Vorsteuerung (V-REF) und das Eingangssignal der Drehmoment-Vorsteuerung (T-REF) deaktiviert.

Setzen Sie den Wert von Pn140.3 auf 1, wenn die Modellfolgeregelung zusammen mit den von der tber-
geordneten Steuerung ausgegebenen Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) und der

Drehmoment-Vorsteuerung (T-REF) verwendet wird.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung

n.oO0O0 Die Modellfolgeregelung wird nicht zusammen mit

[Werks- den Eingaben fiir Drehzahl- oder Drehmoment-Vor-

einstellung] | steuerung eingesetzt. ]

Pn140 Sofort Tuning

Die Modellfolgeregelung wird zusammen mit den

n.1000 Eingaben fir Drehzahl- oder Drehmoment-Vorsteue-
rung eingesetzt.

Informationen dazu finden Sie unter 6.9.2 Drehmoment- Vorsteuerung und 6.9.3 Drehzahl-Vorsteuerung.

WIC

o

HTIG

» Die Modellfolgeregelung wird eingesetzt, um bei gemeinsamer Verwendung von

Modellfolgeregelung und Vorsteuerungsfunktion die Vorsteuerungseinstellungen im
SERVOPACK zu optimieren. Deshalb wird die Modellfolgeregelung normalerweise
nicht zusammen mit den von der Gibergeordneten Steuerung ausgegebenen
Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) oder der Drehmoment-Vor-
steuerung (T-REF) eingesetzt. Bei Bedarf kann die Modellfolgeregelung jedoch mit
den Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) oder der Drehmoment-
Vorsteuerung (T-REF) eingesetzt werden. Eine falsches Vorsteuerungseingangs-
signal kann zum Uberschwingen fiihren.
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6.5.3 One-Parameter-Tuning: Beispiel

Beim One-Parameter-Tuning gehen Sie, unter der Bedingung, dass Tuning-Modus auf 2 oder 3 eingestellt ist,
folgendermalen vor. Dieser Modus dient zur Verkiirzung der Positionierungszeit.

Schritt Messgerateanzeige (Beispiel)

Vorgehensweise

=
I T ! |/ Positionsfehler]
,' LU T |

= el

L,,Position erreicht*-Signal J i

1 1 | Sollwertimpuls Drehzahl

Messen Sie die Positionierungszeit nach der Einstellung des
Massentragheitsverhéltnisses (Pn103). Das Tuning ist abge-
schlossen, wenn die Spezifikationen hier erfillt sind. Die
Tuning-Ergebnisse werden im SERVOPACK gespeichert.

Die Positionierungszeit wird kirrzer, wenn der FF-Pegel erhéht
wird. Das Tuning ist abgeschlossen, wenn die Spezifikationen
erfiillt sind. Die Tuning-Ergebnisse werden im SERVOPACK

gespeichert. Tritt ein Uberschwingen auf, bevor die Spezifika-
tionen erfillt sind, fahren Sie mit Schritt 3 fort.

P

Das Uberschwingen wird verringert, wenn der FB-Pegel erhoht
wird. Wenn das Problem des Uberschwingens beseitigt ist, fah-
ren Sie mit Schritt 4 fort.

Das Diagramm zeigt ein Uberschwingen nach dem in Schritt 3
erhihtem FF-Pegel. In diesem Zustand findet ein Uber-
schwingen statt, aber die Positionierungszeit ist kiirzer. Das
Tuning ist abgeschlossen, wenn die Spezifikationen erfiillt
sind. Die Einstellungen werden im SERVOPACK gespeichert.
Tritt ein Uberschwingen auf, bevor die Spezifikationen erfiillt
sind, wiederholen Sie die Schritte 3 und 4.
Treten Vibrationen auf, bevor das Uberschwingen beseitigt ist,
werden die Vibrationen mithilfe des Sperrfilters und der Anti-
Resonanzsteuerung unterdriickt.
Anmerkung: Die Vibrationsfrequenzen werden eventuell nicht
erkannt, wenn die Vibrationen zu gering sind.

Driicken Sie in diesem Fall die Taste ,um
die Vibrationsfrequenzerkennung zu erzwingen.

Die Einstellungen werden im SERVOPACK gespeichert.

a Einstellungen

6-47



6-48

6 Einstellungen

6.5.4 Zugehorige Parameter

6.5.4

Zugehorige Parameter

In der folgenden Tabelle sind die zugehdrigen Parameter dieser Funktion sowie Hinweise darauf angegeben,
ob sie beim Ausfiihren der Funktion manuell geédndert werden kénnen oder nach dem Ausflihren der Funktion
automatisch geéndert werden.

» Parameter zu dieser Funktion

Diese Parameter dienen beim Ausfiihren der Funktion als Einstellungen oder Sollwerte.

« Zulassige Anderungen beim Ausfiihren dieser Funktion
Ja : Parameter kdnnen wéhrend der Ausfiihrung dieser Funktion mit SigmaWin+ geandert werden.
Nein : Parameter kénnen wéhrend der Ausfiihrung dieser Funktion nicht mit SigmaWin+ geéndert

werden.

« Automatische Anderungen nach dem Ausfiihren dieser Funktion

Ja : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion automatisch
eingestellt oder angepasst.
Nein : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion nicht automatisch
eingestellt oder angepasst.

Anderungen

Parameter Bezeichnung wahrgnd der /-\.Aprfggitri‘zc;hne
Ausflihrung
Pn100 Verstarkung des Drehzahlregelkreises Nein Ja
Pn101 Integral-Zeitkonstante des Drehzahlregelkreises Nein Ja
Pn102 Verstarkung des Positionsregelkreises Nein Ja
Pn103 Massentragheitsverhaltnis Nein Nein
Pn121 Verstarkung der Reibungskompensation Nein Ja
Pn123 Faktor der Reibungskompensation Nein Ja
Pn124 Korrektur der Reibungskompensationsfrequenz Nein Nein
Pn125 Korrektur der Reibungskompensationsverstarkung Nein Ja
Pn401 Zeitkonstante des Drehmomentsollwertfilters Nein Ja
Pn408 Einstellung fiir Momentenfunktionen Ja Ja
Pn409 Frequenz erster Sperrfilter Nein Ja
Pn40A Q-Wert erster Sperrfilter Nein Ja
Pn40C Frequenz zweiter Sperrfilter Nein Ja
Pn40D Q-Wert zweiter Sperrfilter Nein Ja
Pn140 Zugehdriger Schalter fir Modellfolgeregelung Ja Ja
Pn141 Verstérkung der Modellfolgeregelung Nein Ja
Pn142 Verstarkungskompensation der Modellfolgeregelung Nein Ja
Pn143 Bias der Modellfolgeregelung (Vorwartsrichtung) Nein Ja
Pn144 Bias der Modellfolgeregelung (Rickwartsrichtung) Nein Ja
Pn145 Schwingungsunterdriickung 1 Frequenz A Nein Nein
Pn146 Schwingungsunterdriickung 1 Frequenz B Nein Nein
Pn147 '\Dﬂrggezlell?(l)-lglgrreséztljsrr]langskompensation der Nein Ja
Pn160 Zugehdriger Schalter fiir Anti-Resonanzsteuerung Ja Ja
Pn161 Anti-Resonanz-Frequenz Nein Ja
Pn163 Verstarkung der Anti-Resonanzdampfung Nein Ja
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6.6

6.6.1

Einstellfunktion flr Anti-Resonanzsteuerung (Fn204)

In diesem Kapitel wird die Einstellfunktion flir Anti-Resonanzsteuerung beschrieben.

Einstellfunktion flr Anti-Resonanzsteuerung

Die Einstellfunktion fur die Anti-Resonanzsteuerung erhéht die Effektivitat der Schwingungsunterdriickung
nach dem One-Parameter-Tuning. Diese Funktion dient zur Unterstiitzung der Einstellung flr Anti-Resonanz-
steuerung, wenn die Vibrationsfrequenzen zwischen 100 und 1000 Hz liegen.

Diese Funktion muss selten eingesetzt werden, weil sie beim erweiterten Autotuning oder beim erweiterten
Autotuning uber die Uibergeordnete Steuerung automatisch eingestellt wird. Verwenden Sie diese Funktion

also nur, wenn eine Feineinstellung erforderlich ist oder die Vibrationserkennung fehlgeschlagen und eine

erneute Einstellung erforderlich ist.

Fihren Sie One-Parameter-Tuning durch (Fn203) oder verwenden Sie eine andere Methode zur Verbesserung
des Ansprechverhaltens nach der Durchfiihrung dieser Funktion. Wenn die Anti-Resonanzverstarkung bei
durchgefiihrtem One-Parameter-Tuning zunimmt, kann dies erneut Vibrationen zur Folge haben. Filhren Sie
diese Funktion in diesem Fall erneut durch, um eine Feineinstellung vorzunehmen.

/\ VORSICHT

* Wenn diese Funktion ausgefuihrt wird, werden zugehdrige Parameter automatisch eingestellt. Von daher
wird sich nach dem Durchfiihren dieser Funktion die Ansprechempfindlichkeit stark verandern. Aktivieren
Sie die Funktion nur, wenn die Maschine jederzeit per Not-AUS angehalten werden kann, um den siche-
ren Betrieb der Maschine zu gewahrleisten.

« Stellen Sie mithilfe von erweitertem Autotuning einen geeigneten Wert fiir das Massentragheitsverhaltnis
ein (Pn103), bevor Sie die Einstellfunktion fur die Anti-Resonanzsteuerung ausfuhren. Sollte sich dieser
Wert vom tatséchlichen Massentréagheitsverhaltnis wesentlich unterscheiden, ist eine normale Regelung

der Maschine ggf. nicht mehr méglich. Es kdnnen Vibrationen auftreten.

guenzen aul3erhalb dieses Bereichs werden nicht erkannt, stattdessen wird ,F----*

angezeigt. Verwenden Sie in diesem Fall One-Parameter-Tuning mit Tuning-Modus
WICHTIG 2, um automatisch einen Sperrfilter einzustellen oder verwenden Sie die
Schwingungsunterdriickungsfunktion (Fn205).
Vibrationen kénnen wirksamer reduziert werden, wenn die Verstarkung der Anti-
Resonanzdampfung verringert wird (Pn163). Die Amplitude der Vibrationen kann gr6-
Rer werden, wenn die Dampfungsverstarkung UberméaRig hoch ist. Steigern Sie die
Dampfungsverstarkung in 10 %-Schritten von ca. 0 % auf 200 %, und prifen Sie wéh-
renddessen die Auswirkungen der Vibrationsverringerung. Wenn die Auswirkung der
Vibrationsverringerung bei einer Verstarkung von 200 % noch immer unzureichend
ist, machen Sie die Einstellung riickgéngig und senken Sie die Regelungsverstarkung
mithilfe einer anderen Methode wie z. B. One-Parameter-Tuning.

o « Diese Funktion erkennt Vibrationen zwischen 100 und 1000 Hz. Vibrationen mit Fre-

(1) Vor der Anwendung der Einstellfunktion fir Anti-Resonanzsteuerung

Bevor Sie mit der Anwendung der Einstellfunktion fiir die Anti-Resonanzsteuerung beginnen, Uberprifen Sie
folgende Einstellungen.

Wenn nicht alle der folgenden Bedingungen erfiillt sind, weist die Meldung ,,NO-OP* darauf hin, dass die
Einstellungen ungeeignet sind.

« Die Tuning-less-Funktion muss deaktiviert sein (Pn170.0 = 0).

« Der Test ohne Motorfunktion muss deaktiviert sein (Pn00C.0 = 0).

« Das Regelungsverfahren darf nicht auf Drehmomentregelung eingestellt sein.

« Der Schreibschutz (Fn010) muss so eingestellt sein, dass Schreiben zuléssig ist (P.0000).
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6.6.2 Einstellfunktion fir Anti-Resonanzsteuerung - Vorgehensweise

6.6.2

(1)

Einstellfunktion fir Anti-Resonanzsteuerung - Vorgehensweise
Mit dieser Funktion wird ein Betriebssollwert gesendet, und die Funktion wird ausgefiihrt, wahrend Vibra-
tionen auftreten.

Die Einstellfunktion der Anti-Resonanzsteuerung wenden Sie entweder mit dem Handbediengerat (optional)
oder mit der Software SigmaWin+ an.

Diese Funktion kann nicht mit der eingebauten Bedieneinheit ausgefuhrt werden.

Die folgenden Methoden kénnen fir die Einstellfunktion der Anti-Resonanzsteuerung verwendet werden.

« Erstmalige Verwendung der Anti-Resonanzsteuerung
« Mit unbestimmter Vibrationsfrequenz
« Mit bestimmter Vibrationsfrequenz
« Zur Feineinstellung nach der Einstellung der Anti-Resonanzsteuerung
Im folgenden Kapitel wird die Vorgehensweise mit dem Handbediengerat beschrieben.
Siehe 3+V-Serie, Benutzerhandbuch, Bedienung des Handbediengerats (Nr.: SIEP S800000 55). Hier finden
Sie Informationen zur Bedienung des Handbediengeréts.

Erstmalige Verwendung der Anti-Resonanzsteuerung

Mit unbestimmter Vibrationsfrequenz
Schritt| Anzeige nach der Betatigung Tasten Vorgehensweise
RUN —FUNCTION— MODEISET Driicken Sie die Taste [&], um zum Hauptmenu der
Fn203:0nePrmTun o Hilfsfunktionen zu gelangen.

1 Fn204:A-Vib Sup . o
Fn205:Vib Sup A Gehen Sie mit der Taste oder die Liste
Fn206:Easy FFT v durch, und wéhlen Sie ,,Fn204*“.

Statusanzeige
[ - .
— Vib Sup Driicken Sie die Taste , um den ersten Ein-
2 - DATA stellungsbildschirm fir den Tuning-Modus
Tuning Mode = 0 aufzurufen.
RUN — Vib Sup—
ie mi A v ing-
3 funing Mede = o A v Stellen Sie mit der Taste [ A ] oder den Tuning
Modus ,,0“ ein.
Driicken Sie die Taste , wahrend ,,Tuning Mode
= 0“ angezeigt wird. Der links abgebildete Bildschirm
erscheint. Die Vibrationsfrequenzerkennung beginnt,
und ,.freq“ blinkt. Wenn keine Vibrationen erkannt
RUN —Vib Sup_ werden, kehren Sie zu Schritt 3 zuriick.
Anmerkung: Wenn keine Vibrationen erkannt wer-

4 freq = ———— Hz DATA den, obwohl Vibrationen auftreten, ver-

damp = 0000 kleinern Sie den Wert der

Vibrationssensibilitat (Pn311). Wird die-
ser Parameter verkleinert, so erhéht sich
die Vibrationssensibilitat. Ist ein zu
kleiner Wert eingestellt, werden Vibra-
tionen evtl. nicht korrekt erkannt.

Wenn Vibrationen erkannt werden, wird die Vibra-
tionsfrequenz in ,,freq" angezeigt.

! \
RUN — Vib Sup— i

5 freq 0400 Hz=z

|
damp 0000 i’\ D|rehmom!entsollvxlert-

Y P sition erre@l“_
biglnal

Beispiel fir gemessene Wellenform
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(cont'd)
Schritt| Anzeige nach der Betétigung Tasten Vorgehensweise
RUN — Vib Sup—
6 Crea — 0400 He AT Driicken Sie die Taste [*]. Der Cursor bewegt sich
damp = 0000 auf ,,damp*“, und ,,freq“ hort auf zu blinken.
Bewegen Sie den Cursor mit der Taste oder
zur gewiinschten Position, und driicken Sie die Taste
oder [ v ], um die Dampfungsverstarkung einzu-
stellen.
]
!
Fehler
i
I
|'| Drehmomentsollwert
 an ]FU A
RUN — Vib Sup— < > Il'
7 freq = 0400 Hz y ” e
_ L ,Ppsition erreicht” |
damp = 0120 A \"4 | Signal
|
Beispiel fur gemessene Wellenform
Anmerkung: Steigern Sie die Dampfungsverstarkung
in 10 %-Schritten von ca. 0 % auf
200 %, und prifen Sie wéhrend-
dessen die Auswirkungen der
Vibrationsverringerung. \Wenn die
Vibrationsverringerung bei einer
Verstarkung von 200 % noch immer
unzureichend ist, machen Sie
die Einstellung riickgéngig und senken
Sie die Regelungsverstarkung mithilfe
einer anderen Methode wie z. B.
One-Parameter-Tuning.
Ist eine Feineinstellung der Frequenz erforderlich,
RUN — Vib S — SoROLL .
F SoROLL driicken Sie die Taste . Der Cursor bewegt sich
8 frea = 0400 Hz A von ,,damp* auf ,,freq.” Ist keine Feineinstellung
damp = 0120 erforderlich, iberspringen Sie Schritt 9 und fahren Sie
mit Schritt 10 fort.
RUN “Vib Sup— < > Bewegen Sie den Cursor mit der Taste oder
9 . = o420 zur gewiinschten Position, und driicken Sie die Taste
dams = 0170 A v oder [ v ], um eine Feineinstellung der Frequenz
vorzunehmen.
RUN —Vib Sup— Driicken Sie die Taste [ ], um die Einstellungen zu
10 freq = 0420 Hz DATA speichern. ,,DONE" blinkt ca. 2 Sekunden lang, und
damp = 0120 anschliefend wird ,,RUN" angezeigt.
B s omap G T ON= T Beenden Sie die Einstellfunktion der Anti-Resonanz-
Fn204:A-Vib Sup steuerung mit der Taste |'<s| . Der Bildschirm aus
11 =@ t t der Tast Der Bildsch
Fn205:Vib Sup Schritt 1 wird erneut angezeigt.
Fn206:Easy FFT
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6.6.2 Einstellfunktion fir Anti-Resonanzsteuerung - Vorgehensweise

B Mit bestimmter Vibrationsfrequenz

Schritt | Anzeige nach der Betatigung Tasten Vorgehensweise
RUN —FUNCTION— MODEISET Driicken Sie die Taste ['&], um zum Hauptmenti der
Fn203:0nePrmTun @ Hilfounktionen ZuU gelangen.

1 Fn204:A-Vib Sup o o
Fn205:Vib Sup A v Gehen Sie mit der Taste oder die Liste
Fn206:Easy FFT durch, und wahlen Sie ,,Fn204*“.

RUN - Ve Sue— Driicken Sie die Taste , um den ersten
2 Tuning Mode = O DATA Einstellungsbildschirm fiir den Tuning-Modus
aufzurufen.
RUN —FUNCTION—

3 . vde = Stellen Sie mit der Tgste oder den

T & Meod 1 A \ Tuning-Modus ,,1“ ein.
Driicken Sie die Taste , wéhrend ,, Tuning Mode
= 1" angezeigt wird. Der links abgebildete Bildschirm
erscheint, und ,,freq* blinkt.
.
RUN — Vib Sup— Fehler”
4 freq = 0100 Hz DATA ||l H
damp = 0000 f| | ‘ | |
f \ Drehmomentsollwert-|
y | |
Y ,Position erreicht*
| Siglnal“
Beispiel fir gemessene Wellenform
RUN T Vib Sue— < > Bewegen Sie den Cursor mit der Taste oder
5 frea = 0100 Hz zur gewinschten Position, und driicken Sie die Taste
damp = 0000 A \"4 oder [ V |, um die Frequenz einzustellen.
RUN — Vib Sup—
SCROL ; - T .

6 freq = 0400 Hz /\L Driicken S‘l‘e die Taste [A]. Der Cursor bewegt sich

damp = 0000 N auf ,,damp*.
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Schritt | Anzeige nach der Betatigung Tasten Vorgehensweise
Bewegen Sie den Cursor mit der Taste oder
zur gewunschten Position, und driicken Sie die Taste
oder [ v ], um die Dampfungsverstarkung einzu-
stellen.
]
!
Fehler
i
I
I'| . Drehmomentsollwert
RUN —Vib Sup— et TV
E <|l > L
7 freq = 0400 Hz i
damp = 0020 'y ,Position erreicht”
A \ ] Si@}ﬁl"
Beispiel fir gemessene Wellenform
Anmerkung: Steigern Sie die Dampfungsverstarkung
in 10 %-Schritten von ca. 0 % auf
200 %, und priifen Sie wahrenddessen
die Auswirkungen der Vibrationsver-
ringerung. Wenn die Vibrationsver-
ringerung bei einer Verstarkung von
200 % noch immer unzureichend ist,
machen Sie die Einstellung riickgéngig
und senken Sie die Regelungsver-
stérkung mithilfe einer anderen Methode
wie z. B. One-Parameter-Tuning.
Ist eine Feineinstellung der Frequenz erforderlich,
RUN — Vib Sup— - .
) ST driicken Sie die Taste A ]. Der Cursor bewegt sich
8 freq = 0400 Hz A von ,,damp* auf ,,freq”. Ist keine Feineinstellung
damp = 0120 erforderlich, tiberspringen Sie Schritt 9 und fahren Sie
mit Schritt 10 fort.
RUN —Vib Sup— < > Bewegen Sie den Cursor mit der Taste oder
9 . = 0400 n zur gewiinschten Position, und driicken Sie die Taste
damp = 0120 A v oder [V ], um eine Feineinstellung der Frequenz
vorzunehmen.
RUN - Vib Sue— Driicken Sie die Taste [+ ], um die Einstellungen zu
10 freq = 0400 Hz DATA speichern. ,,DONE" blinkt ca. 2 Sekunden lang, und
damp = 0120 anschliefend wird ,,RUN" angezeigt.
RUN —FUNCTION— Beenden Sie die Einstellfunktion der Anti-Resonanz-
Fn203:0nePrmTun MODE/SET A S ) A
11 Fn204:A-Vib Sup () steuerung mit der Taste . Der Bildschirm aus
Fn205:Vib Sup Schritt 1 wird erneut angezeigt.
Fn206:Easy FFT

(2) Zur Feineinstellung nach der Einstellung der Anti-Resonanzsteuerung

Schritt | Anzeige nach der Betéatigung Tasten Vorgehensweise
RUN —FUNCTION— MODEISET Driicken Sie die Taste ['&], um zum Hauptmenii der
Fn203:0nePrmTun Rad Hilfsfunktionen zu gelangen.

1 Fn204:A-Vib Sup . N
Fn205:Vib Sup A Gehen Sie mit der Taste oder die Liste
Fn206:Easy FFT \ durch, und wéhlen Sie ,,Fn204*.

RUN —FUNCTION—
2 . ) Mode — 1 DATA Driicken Sie die Taste , um ,,Tuning Mode = 1
antne Mede wie links abgebildet anzuzeigen.
RUN — Vib Sup—
’ Driicken Sie die Taste , wéhrend ,,Tuning Mode
3 frea = 0400 Hz DATA = 1" angezeigt wird. Der links abgebildete Bild-
damp = 0120

schirm erscheint, und ,,damp* blinkt.
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6.6.3 Zugehorige Parameter

Schritt | Anzeige nach der Betéatigung Tasten Vorgehensweise
Bewegen Sie den Cursor mit der Taste oder
zur gewunschten Position, und driicken Sie die Taste
oder [ v ], um die Dampfungsverstarkung ein-
zustellen.
Anmerkung: Steigern Sie die Dampfungs-
: verstarkung in 10 %-Schritten von
RUN — Vib Sup— < > ca. 0 % auf 200 %, und priifen Sie
4 freq = 0400 Hz waéhrenddessen die Auswirkungen
damp = 0150 A \Y/ der Vibrationsverringerung. Wenn die
Vibrationsverringerung bei einer Ver-
starkung von 200 % noch immer unzu-
reichend ist, machen Sie die Einstellung
riickgéngig und senken Sie die
Regelungsverstarkung mithilfe einer
anderen Methode wie z. B.
One-Parameter-Tuning.
: Ist eine Feineinstellung der Frequenz erforderlich,
RO TviE suem o0 driicken Sie die Taste A7) . Der Cursor bewegt sich
5 freq = 0400 Hz A von ,,damp* auf ,,freq.” Ist keine Feineinstellung
damp = 0150 erforderlich, Uberspringen Sie Schritt 6 und fahren
Sie mit Schritt 7 fort.
RUN —Vib Sup— < > Bewegen Sie den Cursor mit der Taste oder
6 0420 zur gewiinschten Position, und driicken Sie die Taste
fr = 4 H =z . . .
dams = 0170 A v oder [ v |, um eine Feineinstellung der Frequenz
vorzunehmen.
RUN - Vb Sue— Driicken Sie die Taste [ |, um die Einstellungen zu
7 freq = 0420 Hz DATA speichern. ,,DONE" blinkt ca. 2 Sekunden lang, und
damp = 0150 anschliefend wird ,,RUN* angezeigt.
R s oo O T ON= e Beenden Sie die Einstellfunktion der Anti-Resonanz-
8 Fn204:A-Vib Sup @ steuerung mit der Taste . Der Bildschirm aus
Fn205:Vib Sup Schritt 1 wird erneut angezeigt.
Fn206:Easy FFT

6.6.3

Zugehdrige Parameter

In der folgenden Tabelle sind die zugehdrigen Parameter dieser Funktion sowie Hinweise darauf angegeben,
ob sie beim Ausfiihren der Funktion manuell geédndert werden kénnen oder nach dem Ausfiihren der Funktion
automatisch geéndert werden.

* Parameter zu dieser Funktion
Diese Parameter dienen beim Ausfiihren der Funktion als Einstellungen oder Sollwerte.
« Zulassige Anderungen beim Ausfiihren dieser Funktion

Ja  :Parameter konnen wéhrend der Ausfuhrung dieser Funktion mit SigmaWin+ geandert werden.
Nein : Parameter kénnen wahrend der Ausfiihrung dieser Funktion nicht mit SigmaWin+ geéndert werden.

« Automatische Anderungen nach dem Ausfiihren dieser Funktion

Ja  : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion automatisch
eingestellt oder angepasst.

Nein : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausflhrung dieser Funktion nicht automatisch

eingestellt oder angepasst.

Parameter Bezeichnung A"(éeerr”,fﬂgﬂ-, erit:]r;nd %;ggiﬂz%hne
Pn160 Zugehdriger Schalter fur Anti-Resonanzsteuerung Ja Ja
Pn161 Anti-Resonanz-Frequenz Nein Ja
Pn162 Anti-Resonanz-Verstarkungskompensation Ja Nein
Pn163 Verstérkung der Anti-Resonanzddmpfung Nein Ja
Pn164 1. Anti-Resonanz-Filterzeitkonstante Ja Nein
Pn165 2. Anti-Resonanz-Filterzeitkonstante Ja Nein
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6.7

6.7.1

(1)

(2)

Schwingungsunterdrtickungsfunktion (Fn205)

In diesem Kapitel wird die Schwingungsunterdriickungsfunktion beschrieben.

Schwingungsunterdrickungsfunktion

Die Schwingungsunterdriickungsfunktion unterdriickt Ubergangsschwingungen mit einer Frequenz von 1 bis
100 Hz, die vor allem durch die Vibration des Maschinensténders bei der Positionierung erzeugt werden.

Diese Funktion wird automatisch eingestellt, wenn erweitertes Autotuning oder erweitertes Autotuning uber
die Ubergeordnete Steuerung durchgefiihrt wird. In den meisten Féllen ist diese Funktion nicht erforderlich.
Verwenden Sie diese Funktion nur, wenn eine Feineinstellung erforderlich ist oder eine Nachstellung erforder-
lich ist, weil keine Vibrationen erkannt wurden.

Fuhren Sie One-Parameter-Tuning durch (Fn203), falls dies zur Verbesserung des Ansprechverhaltens
erforderlich ist, jedoch erst nach der Durchfiihrung dieser Funktion.

/\ VORSICHT

« Wenn diese Funktion ausgefiihrt wird, werden zugehdrige Parameter automatisch eingestellt. Von daher
wird sich nach dem Aktivieren bzw. Deaktivieren dieser Funktion die Ansprechempfindlichkeit stark ver-
andern. Aktivieren Sie die Funktion nur, wenn die Maschine jederzeit per Not-AUS angehalten werden
kann, um den sicheren Betrieb der Maschine zu gewahrleisten.

« Stellen Sie mithilfe von erweitertem Autotuning einen geeigneten Wert fiir das Massentragheitsverhaltnis
ein (Pn103), bevor Sie die Schwingungsunterdriickungsfunktion ausfuhren. Sollte sich dieser Wert vom
tatsachlichen Massentragheitsverhaltnis wesentlich unterscheiden, ist eine normale Regelung des

SERVOPACKS ggf. nicht mehr méglich. Es kénnen Vibrationen auftreten.

 Diese Funktion erkennt Vibrationsfrequenzen zwischen 1 und 100 Hz. Vibrationen

0 mit Frequenzen auBRerhalb dieses Bereichs werden nicht erkannt, stattdessen wird
.F-----" angezeigt.

WICHTIG » Die Frequenzerkennung wird nicht durchgefuhrt, wenn keine Vibrationen durch
Positionsfehler entstehen oder die Vibrationsfrequenzen auf3erhalb des Bereichs
erkennbarer Frequenzen liegen. Verwenden Sie in diesem Fall ein Gerat wie
z. B. einen Verlagerungssensor oder Vibrationssensor zur Messung der
Vibrationsfrequenz.

* Wenn die automatisch erkannten Vibrationsfrequenzen nicht unterdriickt werden,
weicht die tatséchliche Frequenz eventuell von der erkannten Frequenz ab. Fiihren
Sie bei Bedarf eine Feineinstellung der erkannten Frequenz durch.

Vorbereitung

Bevor Sie die Schwingungsunterdriickungsfunktion anwenden, tberpriifen Sie folgende Einstellungen.
Wenn nicht alle der folgenden Bedingungen erfullt sind, weist die Meldung ,,NO-OP* darauf hin, dass die
Einstellungen ungeeignet sind.

« Das Regelungsverfahren muss auf Positionsregelung eingestellt sein.

« Die Tuning-less-Funktion muss deaktiviert sein (Pn170.0 = 0).

« Der Test ohne Motorfunktion muss deaktiviert sein (Pn00C.0 = 0).

« Der Schreibschutz (Fn010) muss so eingestellt sein, dass Schreiben zuléssig ist (P.0000).

Faktoren, die die Leistung beeinflussen

Wenn Dauervibrationen auftreten, wéahrend der Servomotor nicht dreht, kann die Schwingungsunterdriik-
kungsfunktion nicht zur wirksamen Unterdriickung der Vibrationen eingesetzt werden. Ist das Ergebnis nicht
zufriedenstellend, fihren Sie die Einstellfunktion fiir Anti-Resonanzsteuerung (Fn204) oder One-Parameter-
Tuning (Fn203) durch.
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6.7.2 Schwingungsunterdriickungsfunktion — Vorgehensweise

(3) Vibrationsfrequenzerkennung

6.7.2

Wenn die Vibrationen nicht als Positionsfehler erscheinen oder die durch einen Positionsfehler verursachten
Vibrationen zu klein sind, ist unter Umstanden keine Frequenzerkennung mdglich.

Die Ansprechempfindlichkeit der Frequenzerkennung kann eingestellt werden, indem die Einstellung fur das
Restvibrationsfenster (Pn560) gedndert wird, die als prozentualer Wert des Positionsfensters (Pn522) einge-
stellt wird. Fiihren Sie die Vibrationsfrequenzerkennung erneut nach der Einstellung des Restvibrationsfens-
ters (Pn560) durch.

Restvibrationsfenster | Position |
[Positon] Einordnung
Pn560 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
1 bis 3000 0,1% 400 Sofort Inbetrieb-
nahme

Anmerkung: Als Richtlinie wird empfohlen, den Wert jeweils um 10 % zu &ndern. Je kleiner der eingestellte Wert ist,
desto groRer wird die Erkennungs-Ansprechempfindlichkeit sein. Ist der Wert aber zu klein, werden die Vib-
rationen eventuell nicht korrekt erkannt.

Die automatisch erkannten Vibrationsfrequenzen kénnen bei jedem Positionierungsvorgang ein wenig variie-
ren. Fuhren Sie die Positionierung mehrmals durch und prifen Sie dabei die Wirkung der Schwingungsun-
terdriickung.

Schwingungsunterdriickungsfunktion — Vorgehensweise

Fur die Schwingungsunterdrickungsfunktion verwenden Sie folgendes Verfahren.

Die Schwingungsunterdriickungsfunktion wenden Sie entweder mit dem Handbediengerat (optional) oder
mit der Software SigmaWin+ an. Diese Funktion kann nicht mit der eingebauten Bedieneinheit ausgefiihrt
werden.

Hier wird das Einstellverfahren mit dem Handbediengerat beschrieben.

Siehe 3~V-Serie, Benutzerhandbuch, Bedienung des Handbediengerats (Nr.: SIEP S800000 55). Hier finden
Sie Informationen zur Bedienung des Handbediengeréts.

Anmerkung: Wenn diese Funktion durch Driicken der Taste MODE/SET abgebrochen wird, fahrt der SERVOPACK mit

dem Betrieb fort, bis der Motor zum Stillstand kommt. Ist der Servomotor zum Stillstand gekommen, kehrt
der Einstellwert zum vorherigen Wert zuriick.

Unten finden Sie ein Flussdiagramm zur Schwingungsunterdriickungsfunktion.

(1) Flussdiagramm

Fiihren Sie Schritte 1 bis 3
auf der folgenden Seite durch.

Nein Die Vibration mit Hilfe eines

Vibration festgestellt? 5 ;
Messgerites einstellen.

Fithren Sie Schritte 4 bis 8
auf der folgenden Seite durch.

v

( Abgeschlossen )




6.7 Schwingungsunterdriickungsfunktion (Fn205)

(2) Vorgehensweise

Schritt | Anzeige nach der Betétigung Tasten Vorgehensweise
1 Geben Sie einen Betriebssollwert ein und fiihren Sie die folgenden Schritte aus, wéhrend Sie die Positionierung
wiederholen.
RUN —FUNCTION— MODEISET Driicken Sie die Taste ['&], um zum Hauptmenti der
5 Fn204:A-Vib Sup R Hilfsfunktionen zu gelangen.
Fn205:Vib Su
Fi206.Eacy FET A Gehen Sie mit der Taste [ A | oder die Liste
Fn207:V-Monitor \ durch, und wahlen Sie ,,Fn205*.
Driicken Sie die Taste =~ ]. Es erscheint die Anzeige
auf der linken Seite.
Measure f: Messfrequenz
Setting f: Einstellfrequenz [werksseitig auf den
Einstellwert fiir Pn145 eingestellt]
Wenn die Einstellfrequenz und die tatsachliche
Betriebsfrequenz nicht gleich sind, blinkt ,,Setting*.
Anmerkung:
Die Frequenzerkennung wird nicht durchgefihrt,
wenn keine Vibrationen vorhanden sind oder die Vib-
RUN —Vib Sup— rationsfrequenz aullerhalb des Bereichs erkennbarer
3 Meoasure fo010 4= DATA Frequenzen liegt. Wenn keine Vibrationen erkannt
Setting f=050. 4Hz werden, wird der folgende Bildschirm angezeigt.
Stellen Sie, wenn die Vibrationsfrequenzen nicht
erkannt werden, ein Mittel zur Erkennung und Mes-
sung der Vibrationen bereit. Wenn die Vibrationsfre-
quenzen gemessen werden, fahren Sie mit Schritt 5
fort und stellen Sie die gemessene Vibrationsfre-
quenz manuell auf ,,Setting f* ein.
RUN —Vib Sup—
Measure f =————— Hz
Setting f =050. OHz
Driicken Sie die Taste (A . Der als ,Measure f*
angezeigte Wert wird auch als ,,Setting f*“-Wert
angezeigt.
RUN —Vib Sup— T Irﬁ, N
SCROLL r 1 H A e
4 Measure f=010. 4Hz A NERUARY Position
Setting f=010. 4Hz ] i | Fehler
v
' |
Fa
Drehmoment-
Sollwert
Beispiel fir gemessene Wellenform
Wenn die Vibrationen nicht vollstdndig unterdriickt
werden, bewegen Sie den Cursor mit der Taste
oder zur gewiinschten Position, und driicken Sie
2UN Vb Sup_ < > die Taste [ A oder , um eine Feinginstellung
der Frequenz in ,,setting f vorzunehmen. Wenn
5 Measure f=010. 4Hz keine Feineinstellung der Frequenz erforderlich ist,
Setting f=012. 4Hz A v

tiberspringen Sie diesen Schritt, und fahren Sie mit

Schritt 7 fort.

Anmerkung: Wenn die Einstellfrequenz und die tat-
sachliche Betriebsfrequenz nicht gleich
sind, blinkt ,,Setting“.

a Einstellungen
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6 Einstellungen

6.7.2 Schwingungsunterdriickungsfunktion — Vorgehensweise

Schritt | Anzeige nach der Betatigung Tasten Vorgehensweise
Driicken Sie die Taste [** ]. , Setting f* wechselt zur
gewohnlichen Anzeige, und die aktuell angezeigte
Frequenz wird fir die Schwingungsunterdriickungs-
funktion eingestellt.
7] T
II
RUN —Vib Sup— !I
6 Measure f=010. 4Hz DATA \l Positi
Setting f=012. 4Hz osition
Fehler
™ Drehmoment-
M Sollwert
Beispiel fir gemessene Wellenform
RUN —Vib Sup— R . . .
) Driicken Sie die Taste [~ |, um die Einstellungen zu
7 Measuref =————— Hz DATA speichern. ,,DONE" blinkt ca. 2 Sekunden lang, und
Settingf =012. 4Hz anschliefend wird wieder ,,RUN* angezeigt.
RUN —FUNCTION— Beenden Sie die Schwingungsunterdriickungsfunk-
Fn204 MODEISET . . . - .
8 Fn205 @ tion mit der Taste . Der Bildschirm aus Schritt 1
E n igf; wird erneut angezeigt.
n

D

WICHTIG

wieder aktiviert.

Wahrend des Betriebs werden keine zur Schwingungsunterdriickungsfunktion gehérigen
Einstellungen geandert.
Wenn der Servomotor ca. 10 Sekunden nach der Einstellung nicht anhalt, folgt ein

Fehler wegen Zeitiiberschreitung, und die vorhergehende Einstellung wird automatisch

Die Schwingungsunterdriickungsfunktion wird in Schritt 6 aktiviert. Das Verhalten des
Servomotors aber verandert sich, wenn der Motor ohne Sollwerteingabe zum Stillstand
kommt.

(3) Zugehdrige Funktion fur Schwingungsunterdrickungsfunktion

In diesem Kapitel wird eine zur Schwingungsunterdriickung gehdrige Funktion beschrieben.

m \orsteuerung

Wenn die Werkseinstellung eingestellt ist, wird der Verstarkungsfaktor der Vorsteuerung (Pn109), das
Eingangssignal der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) und das Eingangssignal der Drehmoment-\orsteuerung
(T-REF) deaktiviert.

Setzen Sie den Wert von Pn140.3 auf 1, wenn die Modellfolgeregelung zusammen mit den von der tber-
geordneten Steuerung ausgegebenen Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) und der
Drehmoment-Vorsteuerung (T-REF) verwendet wird.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung

n.oO0oa0d Die Modellfolgeregelung wird nicht zusammen mit

[Werks- den Eingaben fur Drehzahl- oder Drehmoment-Vor-

einstellung] steuerung eingesetzt. .

Pn140 _ _ . Sofort Tuning

Die Modellfolgeregelung wird zusammen mit den

n.1000 Eingaben fir Drehzahl- oder Drehmoment-Vorsteue-
rung eingesetzt.

Informationen dazu finden Sie unter 6.9.2 Drehmoment- Vorsteuerung und 6.9.3 Drehzahl-Vorsteuerung.




6.7 Schwingungsunterdriickungsfunktion (Fn205)

6.7.3

0

WICHTIG

» Die Modellfolgeregelung wird eingesetzt, um bei gemeinsamer Verwendung von
Modellfolgeregelung und Vorsteuerungsfunktion die Vorsteuerungseinstellungen im
SERVOPACK zu optimieren. Deshalb wird die Modellfolgeregelung normalerweise
nicht zusammen mit den von der (ibergeordneten Steuerung ausgegebenen
Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) oder der Drehmoment-Vor-
steuerung (T-REF) eingesetzt. Bei Bedarf kann die Modellfolgeregelung jedoch mit
den Eingangssignalen der Drehzahl-Vorsteuerung (V-REF) oder der Drehmoment-
Vorsteuerung (T-REF) eingesetzt werden. Eine falsches Vorsteuerungseingangs-

signal kann zum Uberschwingen fiihren.

Zugehorige Parameter

In der folgenden Tabelle sind die zugehoérigen Parameter dieser Funktion sowie Hinweise darauf angegeben,
ob sie beim Ausfiihren der Funktion manuell gedndert werden kénnen oder nach dem Ausfiihren der Funktion
automatisch geéndert werden.

* Parameter zu dieser Funktion
Diese Parameter dienen beim Ausfiihren der Funktion als Einstellungen oder Sollwerte.

« Zulassige Anderungen beim Ausfiihren dieser Funktion

Ja : Parameter konnen wahrend der Ausfiihrung dieser Funktion mit SigmaWin+ geandert werden.
Nein : Parameter kénnen wéhrend der Ausflihrung dieser Funktion nicht mit SigmaWin+ geandert werden.

« Automatische Anderungen nach dem Ausfiihren dieser Funktion
Ja : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion automatisch
eingestellt oder angepasst.

Nein : Die eingestellten Parameterwerte werden nach der Ausfiihrung dieser Funktion nicht automatisch
eingestellt oder angepasst.

Parameter Bezeichnung vAvgﬂ‘raéﬁggdeer; %gggﬁﬂ;%me
Ausfiihrung
Pn140 Zugehdriger Schalter fur Modellfolgeregelung Ja Ja
Pn141 Verstarkung der Modellfolgeregelung Nein Ja
Pn142 Verstarkungskompensation der Modellfolgeregelung Nein Nein
Pn143 Bias der Modellfolgeregelung (Vorwartsrichtung) Nein Nein
Pn144 Bias der Modellfolgeregelung (Rlckwartsrichtung) Nein Nein
Pn145 Schwingungsunterdriickung 1 Frequenz A Nein Ja
Pn146 Schwingungsunterdriickung 1 Frequenz B Nein Ja
Pn147 Il\)/lrct)egglalt?cl)ig/grr:;iﬂlsngskompensation der Nein Nein
Pn14A Schwingungsunterdriickung 2 Frequenz Nein Nein
Pn14B Schwingungsunterdriickung 2 Kompensation Nein Nein

a Einstellungen
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6 Einstellungen

6.8.1 Einstellungen zur Umschaltung der Verstarkung

6.8

6.8.1

Funktion Zusatzliche Einstellungen

In diesem Kapitel werden die Funktionen beschrieben, mit denen nach Einstellungen mit erweitertem Auto-
tuning, erweitertem Autotuning Uber die Ubergeordnete Steuerung oder One-Parameter-Tuning eine zusétz-
liche Feineinstellung vorgenommen werden kann.

« Einstellungen zur Umschaltung der Verstarkung
* Reibungskompensation
» Wahl des Stromregelmodus

« Einstellung der Verstarkung des Stromreglers

» Wahl der Drehzahlerkennungsmethode

Einstellungen zur Umschaltung der Verstarkung

Zwei Funktionen zur Umschaltung der Verstarkung stehen zur Verfligung, manuelle Umschaltung und
automatische Umschaltung. Bei der manuellen Umschaltung wird zur Umschaltung der Verstarkung ein exter-
nes Eingangssignal verwendet, bei der automatischen Umschaltung wird die Umschaltung der Verstarkung
automatisch vorgenommen.

Mit der Funktion zur Umschaltung der Verstarkung kann die Positionierungszeit verkirzt werden, indem die
Verstarkung wéhrend der Positionierung erhdht wird, und Vibrationen kdnnen unterdriickt werden, indem die
Verstarkung nach Beendigung der Positionierung verringert wird.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
n.0O00O00
[Werks- Manuelle Umschaltung der Verstarkung .
Pnl139 | einstellung] Sofort Tuning
n.O00O0O2 Automatische Umschaltung der Verstarkung

Anmerkung: n.0OO0O1 ist reserviert. Nicht verwenden.
Die Verstarkungskombinationen fur die Umschaltung finden Sie unter (1) Verstarkungskombinationen fir die

Umschaltung.

Informationen zur manuellen Umschaltung der Verstarkung finden Sie unter (2) Manuelle Umschaltung der

Verstarkung.

Informationen zur automatischen Umschaltung der Verstarkung finden Sie unter (3) Automatische Umschal-
tung der Verstarkung.

(1) Verstarkungskombinationen fur die Umschaltung

x Integral- u u Verstarkungs u
Verstéarkung - Verstarkung _| Verstarkung : Verstarkung
Setting des Drehzahl- ggs'tlggitggﬁi des Positions- Ijsrc?l?v%?'tr}?ﬁgrt der Modell- kcé?rpagsﬁ;ﬁn der Reibungs-
regelkreises regelkreises regelkreises folgeregelung folgeregelung kompensation
« Pn142”
Pn101 Pn401 Pn141 p
: Pn100 i | PN102 . , Verstarkungs- | Pnl121
Ver Verstarkung Integral-Zeit Verstarkung Zeitkonstante | Verstarkung kompensation | Verstérkung
starkungs- konstante des e des der :
: des Drehzahl- des Positions- der der Reibungs-
einstellung 1 reqelkreises Drehzahl- reqelkreises Drehmoment- | Modellfolge- dellfol kompensation
9 regelkreises 9 sollwertfilters | regelung Modellfolge- P
regelung
Pn105 Pn412 * Pn149*
Pn104 - Pn106 . Pn148 . Pn122
Ver- Zweite Ver- Zwelte Integ- | - oive \er- Zeitkonstante Zweite Ver- Zweite \Ver- Zweite Ver-

. " ral-Zeitkon- " des 2. " starkungskom- | <
stéarkungs- stérkung des stante des starkung des Drehmoment- starkung der ion d stérkung der
einstellung 2 | Drehzahl- Positions- ' Modellfolge- pensation der | peinngskom-

regelkreises Drehzahl- regelkreises sollwertfilters | Modellfolge- | hongation
regelkreises (1. Stufe) regelung regelung
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*  Die Einstellungen zur Umschaltung der Verstarkung fir die Modellfolgeregelung und die Verstarkungskompensation
der Modellfolgeregelung stehen nur fiir die manuelle Umschaltung der Verstarkung zur Verfligung. Um die Umschal-
tung der Verstarkung dieser Parameter zu aktivieren, muss ein Eingangssignal zur Umschaltung der Verstarkung
gesendet werden, und die folgenden Bedingungen mussen erfillt sein.

« Es wird gerade kein Befehl ausgefiihrt.
 Der Motor ist vollstandig zum Stillstand gekommen.
Wenn diese Bedingungen nicht erfullt sind, werden die entsprechenden Parameter nicht umgeschaltet, obwohl die
anderen in dieser Tabelle angegebenen Parameter umgeschaltet werden.



6.8 Funktion Zuséatzliche Einstellungen

(2) Manuelle Umschaltung der Verstarkung

Bei der manuellen Umschaltung der Verstarkung dient ein externes Eingangssignal (/G-SEL) zur

Umschaltung zwischen der Verstérkungseinstellung 1 und 2.

Typ bezseli%r;lérlnll;n g Stecker Pin-Nr. Setting Bedeutung
AUS Umsqlhaltung Zu

Ein- /G-SEL Zuordnung Verstarkungseinstellung 1
gang erforderlich EIN Umschaltung zu

Verstérkungseinstellung 2

(3) Automatische Umschaltung der Verstarkung

Die automatische Umschaltung der Verstarkung ist nur mit Positionsregelung aktiviert. Die Schalt-

bedingungen werden mit folgenden Einstellungen festgelegt.

Parametereinstellung Schaltbedingung Einstellung Schalt-Wartezeit Schaltzeit
Bedingung A Verstarkungsein- Pn135 Pn131
festgestellt. stellung 1 auf Umschaltung der Umschaltung der

Verstarkungs- Verstarkung Verstarkung
einstellung 2 Wartezeit 1 Schaltzeit 1
Pn139 n.O00O0O2
Bedingung A nicht \erstarkungsein- Pn136 Pn132
festgestellt. stellung 2 auf Umschaltung der Umschaltung der
Verstarkungs- Verstarkung Verstarkung
einstellung 1 Wartezeit 2 Schaltzeit 2
Wihlen Sie eine der folgenden Einstellungen flr Schaltbedingung A.
. " Fir anderes als die
Parameter chggilt)iﬁﬂ?r%ug?uﬁ i Positionsregelung Aktivierung Einordnung
9 9 (keine Umschaltung)
FV\%ES = ,,I_Dosition erreicht*- Fest in Verstarkungs-
einstellung] Signal (/COIN) ON einstellung 1
,,Position erreicht*- Fest in Verstarkungs-
n.0d10 Signal (/COIN) OFF einstellung 2
NEAR-Signal Fest in Verstarkungs-
n.0020 (/NEAR) ON einstellung 1
Pn139 0030 NEAR-Signal Fest in Verstarkungs- Sofort Tuning
' (/NEAR) OFF einstellung 2
Keine Ausgabe fur Posi-
n.0040 tlonssoll\_/vertflltgr und F_est in Verstarkungs-
Sollwertimpulseingabe | einstellung 1
aus (OFF)
Positionssollwertimpuls- | Fest in Verstarkungs-
n.0os0 eingabe ein (ON) einstellung 2

Automatische Umschaltung Muster 1 (Pn139.0 = 2)

Bedingung A
festgestellt.

Wartezeit Umschaltung 1 Pn135
Schaltzeit 1 Pn131

Verstarkungs-
einstellungen 1
Pn100
Pn101
Pn102
Pn121

Pn401

Wartezeit Umschaltung 2 Pn136
Schaltzeit 2 Pn132

‘erstarkungs-
einstellungen 2
Pn104

Pn105

Pn106
Pn122
Pn412

Bedingung A
nicht festgestellt

a Einstellungen
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6.8.1 Einstellungen zur Umschaltung der Verstarkung

B Beziehung zwischen Warte- und Schaltzeiten fir Umschaltung der Verstarkung

In diesem Beispiel ist die Bedingung ,,,,Position erreicht“-Signal (/COIN) ON* als Bedingung A fir die

automatische Umschaltung der Verstarkung eingestellt. Die Verstarkung des Positionsregelkreises wird vom
Wert in Pn102 (Verstarkung des Positionsregelkreises) auf den Wert in Pn106 (Zweite Verstarkung des Posi-
tionsregelkreises) umgeschaltet. Wenn das Signal /COIN erscheint, beginnt der Umschaltvorgang nach der in
Pn135 eingestellten Wartezeit. Der Umschaltvorgang veréndert die Verstarkung des Positionsregelkreises
wahrend der in Pn131 eingestellten Schaltzeit linear von Pn102 auf Pn106.

Umschalt-
Wartezeit Schaltzeit
Pn135 Pn131

Pn102
Verstéarkung des
Positionsregelkreises

/COIN |

Pn106
2. Position

T

Schaltbed

ingung A festgestellt

Verstéarkung des Regelkreises

Anmerkung: Die automatische Umschaltung der Verstérkung steht bei PI- und 1-P-Regelung (Pn10B) zur Verfugung.
(4) Zugehdrige Parameter

Verstarkung des Drehzahlregelkreises [Drehzahl | [Position | ,
Einordnung
Pn100 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 20000 0,1 Hz 400 Sofort Tuning
Integral-Zeitkonstante des —
Drehzahlregelkreises [Drehzant | {Position | Einordnung
Pl Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
15 bis 51200 0,01 ms 2000 Sofort Tuning
Verstarkung des Positionsregelkreises [ Position |
g g [Position | Einordnung
Pn102 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 20000 0,1/s 400 Sofort Tuning
Zeitkonstante des Drehmomentsollwertfilters [Drehzahl | [Position | | Drehmoment .
Einordnung
Pn401 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 0,01 ms 100 Sofort Tuning
Verstarkung der Modellfolgeregelun [ Position |
g gereg g [Position Einordnung
Pnl4l Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 20000 0,1/s 500 Sofort Tuning
Verstarkungskompensation der Modellfolgeregelung Einord
inordnung
Pnl42 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
500 bis 2000 0,1% 1000 Sofort Tuning
Verstarkung der Reibungskompensation [Drehzanl | [Position | .
Einordnung
Pniz2l Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 1000 1% 100 Sofort Tuning
Zweite Verstarkung des —
Drehzahlregelkreises [Drehzahi | [Position | Einordnung
P Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 20000 0,1Hz 400 Sofort Tuning
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(cont'd)
Zweite IntegraI-Z_eltkonstante des [Drohzah| [Position | _
S Drehzahlregelkreises Einordnung
n
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
15 bis 51200 0,01 ms 2000 Sofort Tuning
Zweite Verstarkung des —
Positionsregelkreises Einordnung
FIES Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 20000 0,1/s 400 Sofort Tuning
Zeitkonstante des 2. [Drehzani| [Posiion] [Drehmoment
Drehmomentsollwertfilters (1. Stufe) renza osition | [ Drehmoment | Einordnung
Pz Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 0,01 ms 100 Sofort Tuning
Zweite Verstarkung der Modellfolgeregelung Einord
inordnung
Pn148 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 20000 0,1/s 500 Sofort Tuning
Zweite Verstarkungskompensation der —
Modellfolgeregelung Einordnung
e Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
500 bis 2000 0,1% 1000 Sofort Tuning
Zw_elte Verstarkung der Reibungskompen- [Drehzani]| [Position | .
sation Einordnung
Pn122 i . . ____ - —
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 1000 1% 100 Sofort Tuning
(5) Parameter fur die automatische Umschaltung der Verstarkung
Umschaltung der Verstéarkung Schaltzeit 1 Einord
inordnung
Pn13l Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 1ms 0 Sofort Tuning
Umschaltung der Verstarkung Schaltzeit 2 Einord
inordnung
Pn132 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 1ms 0 Sofort Tuning
Umschaltung der Verstarkung Wartezeit 1 Einord
inordnung
Pn13s Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 1ms 0 Sofort Tuning
Umschaltung der Verstarkung Wartezeit 2 Einord
inordnung
Pn136 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 1ms 0 Sofort Tuning
(6) Zugehdriger Monitor
Monitor Nr. (Un) Bezeichnung Wert Anmerkungen
Monitor der effektiven 1 Fir Verstarkungseinstellung 1

Un014

Verstarkung

2

Fur Verstérkungseinstellung 2

Anmerkung: Wenn die Tuning-less-Funktion verwendet wird, ist Verstdrkungseinstellung 1 aktiviert.

Analoger n Ausgangs-
Parameter Nr. Ve G Bezeichnung e Anmerkungen
Pn006 0008 Monitor der effekti- 1v Verstarkung Einstellung 1 ist aktiviert
n. )
Pn007 ven Verstarkung 2V Verstirkung Einstellung 2 ist aktiviert

a Einstellungen
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6.8.2 Manuelle

6.8.2

(1)

Einstellung der Reibungskompensation

Manuelle Einstellung der Reibungskompensation

Die Reibungskompensation korrigiert die Veranderung der Flussigkeitsreibung und regulére Lastdnderungen.

Die Reibungskompensationsfunktion kann mit erweitertem Autotuning (Fn201), erweitertem Autotuning tber
die Ubergeordnete Steuerung (Fn202) oder One-Parameter-Tuning (Fn203) automatisch eingestellt werden. In
diesem Kapitel werden die Schritte beschrieben, die auszufiihren sind, wenn eine manuelle Einstellung
erforderlich ist.

Bendotigte Parametereinstellungen

Folgende Parametereinstellungen sind erforderlich, um die Reibungskompensation zu nutzen.

Parameter Funktion Aktivierung Einordnung
n.0O000
[Werks- Reibungskompensation wird nicht verwendet. Inbetrieb-
Pn408 | einstellung] Sofort nahme
n.1000 Reibungskompensation wird verwendet.
Verstarkung der Reibungskompensation [Drehzahl | [Position | )
Einordnung
Pni21 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 1000 1% 100 Sofort Tuning
Faktor der Reibungskompensation [Drehzahl | [Position | )
Einordnung
Pn123 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 100 1% 0 Sofort Tuning
Korrektur der Reibungskompensationsfrequenz [Drehzahl | [Position | )
Einordnung
Pnl24 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
-10000 bis 10000 0,1Hz 0 Sofort Tuning
Korrektur der . . [Drehzahl | [Position | )
Reibungskompensationsverstarkung Einordnung
Pn125
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
1 bis 1000 1% 100 Sofort Tuning




6.8 Funktion Zuséatzliche Einstellungen

(2) Vorgehensweise fur Reibungskompensation

Fur die Reibungskompensation verwenden Sie folgendes Verfahren.

/\ VORSICHT

« Stellen Sie das Massentragheitsverhaltnis (Pn103) vor Verwendung der Reibungskompensation so exakt
wie mdglich ein. Wenn ein falsches Massentragheitsverhdltnis eingestellt ist, kann dies Vibrationen zur

Folge haben.

Schritt

Vorgehensweise

Stellen Sie die folgenden Parameter fiir Reibungskompensation wie folgt auf die Werkseinstellung ein.

Verstarkung der Reibungskompensation (Pn121): 100

Faktor der Reibungskompensation (Pn123): 0

Korrektur der Reibungskompensationsfrequenz (Pn124): 0

Korrektur der Reibungskompensationsverstarkung (Pn125): 100

Anmerkung: Verwenden Sie stets Werkseinstellungen fiir die Korrektur der Reibungskompensationsfrequenz
(Pn124) und die Korrektur der Reibungskompensationsverstarkung (Pn125).

Um die Wirkung der Reibungskompensation zu tberprifen, erhthen Sie den Faktor der Reibungskompensation

(Pn123) schrittweise.

Anmerkung: In der Regel wird dieser Wert auf 95 % oder weniger eingestellt. Wenn die Wirkung unzureichend
ist, erh6hen Sie die Verstarkung der Reibungskompensation (Pn121) in Schritten von je 10 %, bis
die Vibrationen aufhdren.

Wirkung der einstellbaren Parameter

Pn121: Verstarkung der Reibungskompensation
Mit diesem Parameter wird die Ansprechempfindlichkeit flir &uRere Stérungen eingestellt. Je groer
der eingestellte Wert ist, desto besser ist die Ansprechempfindlichkeit. Wenn die Ausriistung eine
Resonanzfrequenz hat, kénnen allerdings Vibrationen auftreten, falls der eingestellte Wert (iberméaRig
hoch ist.

Pn123: Faktor der Reibungskompensation
Mit diesem Parameter wird die Wirkung der Reibungskompensation eingestellt. Je gréRer der eingestellte
Wert ist, desto wirksamer ist die Reibungskompensation. Ist der Wert jedoch ibermaRig grof, treten leicht
Vibrationen auf. In der Regel wird der Wert auf 95 % oder weniger eingestellt.

Wirkung der Einstellung
Das folgende Diagramm zeigt die Ansprechempfindlichkeit mit und ohne korrekte Einstellung.

Unzureichendes Ansprech- | | Ansprechverhalten

, verhalten aufgrund der Reibung f wird verbessert
| . i 1 durch Reibungs-
Geringe Reibung | | kompensation.

Positionsfehler

Positionsfehler

/ \ GrofRe Reibung / \

/ ".,L_Sollwertimpuls Drehzahl i "‘-\ Sollwertimpuls Drehzahl

S ] L/ Sl Al o) IR TR

Ohne Reibungskompensation Mit Reibungskompensation
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6.8.3 Funktion zur Wahl des Stromregelmodus
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6.8.3

6.8.4

6.8.5

Funktion zur Wahl des Stromregelmodus

Diese Funktion reduziert Hochfrequenzstérungen beim Anhalten des Servomotors. StandardmaRig ist die
Funktion aktiviert und so eingestellt, dass sie unter verschiedenen Anwendungsbedingungen wirksam ist.
Legen Sie Pn009.1 = 1 fest, um diese Funktion zu verwenden.

Die Funktion steht bei folgenden SERVOPACKS zur Verfiigung.

Eingangsspannung SERVOPACK Modell SGDV-
200 VvV 120A, 180A, 200A, 330A, 470A, 550A, 590A, 780A
400 V 3R5D, 5R4D, 8R4D, 120D, 170D, 210D, 260D, 280D, 370D
Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n. O0Oo0O Wahl des Stromregelmodus 1.
Pnoo9 |n. D010 ) i Nach Neustart Tuning
[Werks- Wahl des Stromregelmodus 2 (geringe Storungen).
einstellung]
« Wenn Stromregelmodus 2 gewahlt wird, kann sich das Lastverhdltnis beim Anhalten
o des Servomotors erhdhen.
WICHTIG

Einstellung der Verstarkung des Stromreglers

Mit dieser Funktion werden Gerdusche durch die Einstellung des Parameterwerts flir Stromregelung innerhalb
des SERVOPACKS der Verstarkung des Drehzahlregelkreises (Pn100) entsprechend reduziert. Der Storpegel
kann durch die Verkleinerung der Verstarkung des Stromreglers (Pn13D) von der Werkseinstellung von

2000 % (deaktiviert) reduziert werden. Wenn der eingestellte Wert von Pn13D abgesenkt wird, nimmt der
Storpegel ab. Gleichzeitig wird jedoch auch das Ansprechverhalten des SERVOPACKS schlechter. Stellen
Sie die Verstarkung des Stromreglers innerhalb des zul&ssigen Bereichs ein, in dem das Ansprechverhalten
des SERVOPACKSs gewabhrleistet werden kann. Bei Drehmomentregelung ist diese Funktion immer deakti-
viert (Pn000.1 = 2).

Verstarkung des Stromreglers [Drehzahl | [Position | .
Einordnung
Pnl13D | Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
100 bis 2000 1% 2000 Sofort Tuning
« Wenn die Parametereinstellung der Verstarkung des Stromreglers verandert wird,
verandert sich das Ansprechverhalten des Drehzahlregelkreises ebenfalls. Daher
muss der SERVOPACK erneut eingestellt werden.
WICHTIG

Wahl der Drehzahlerkennungsmethode

Diese Funktion kann die ruckfreie Bewegung des Servomotors bei laufendem Servomotor gewéhrleisten.
Setzen Sie den Parameter Pn009.2 auf den Wert 1, und wéhlen Sie die Drehzahlerkennungsmethode 2,
um eine ruckfreie Bewegung des Servomotors bei dessen Betrieb zu erreichen.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung

n. dodoaOd

[Werks- Wahlt die Drehzahlerkennung 1. .
Pn009 | einstellung] Nach Neustart Tuning

n. 0100 Wiéhlt die Drehzahlerkennung 2.

« Wenn die Drehzahlerkennungsmethode geéndert wird, andert sich auch das
o Ansprechverhalten des Drehzahlregelkreises und der SERVOPACK muss erneut
eingestellt werden.
WICHTIG




6.9 Funktion Kompatible Einstellungen

6.9

6.9.1

6.9.2

(1)

Funktion Kompatible Einstellungen

Fur die SERVOPACKS der X-V-Serie werden die fur Maschineneinstellungen verwendeten Einstellfunktionen
in den Kapiteln 6.1 bis 6.8 erklart.
In diesem Kapitel werden die Kompatibilitatsfunktionen friiherer Modelle (z. B. SERVOPACK der 2-I11

Serie) erléutert.

Vorsteuerungs-Sollwert

Mit dieser Funktion wird die Vorsteuerungskompensation auf die Positionsregelung angewendet und die Positionierungs-
zeit verkdrzt.

Pn10A
Pn109 Voret -
i ; Verstarkungsfaktor orsteuerungstilter
Differentieller Zeitkonstante
Positions- der Vorsteuerung
Sollwert-Impuls .
Verstarkung des ——— )—>+

Positionsregelkreises (Kp)

Tlstwert-lmpuls

Verstarkungsfaktor der Vorsteuerung Einord
inordnung
Pn109 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 100 1% 0 Sofort Tuning
Zeitkonstante des Vorsteuerungsfilters Einord
inordnung
Pn10A Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 6400 0,01 ms 0 Sofort Tuning

Anmerkung: Durch einen zu hoch eingestellten Wert kann es zu Vibrationen an der Maschine kommen. Legen Sie bei nor-
malen Maschinen einen Wert von 80 % oder weniger flr diesen Parameter fest.

Drehmoment- Vorsteuerung
Durch die Drehmoment-Vorsteuerung wird die Positionierungszeit verkirzt.

Die Ubergeordnete Steuerung ermittelt die Abweichung vom Positionssollwert und erstellt anhand dessen
einen Drehmoment-Vorsteuerungssollwert, der zusammen mit dem Drehzahlsollwert im SERVOPACK
eingegeben wird.

Beispiel fir den Anschluss an die Ubergeordnete Steuerung

Schlielen Sie das Signal fir den Drehzahlsollwert an den Pins furr das V-REF-Signal (CN1-5 und -6) und das
Signal fur den Drehmoment-Vorsteuerungssollwert an den Pins fir das T-REF-Signal (CN1-9 und -10) von
der Ubergeordneten Steuerung an.

B SERVOPACK mit Drehzahlregelung

Ubergeordnete Steuerung SERVOPACK (in Geschwindigkeitsregelung)
Pn400 Pn415
— [~ | -REF o——
tiell-» K FF IVerstéirkung des Drehmomentsollwert-Eingangs [—{Zeitkonstante des T-REF-Filters
el | 1
V-REF Pn300 Pn002.0
Positions| . { j des Drehzahlsoliwert-Eingangs Servomotor
sollwert *
Form Sollwert Elek- + + et "
Impuls- tronisches | f Gt * Drehzahl- > stom- [, 7VY M
> g?)iwert- B Mﬁttipli- [ Getriebe > ;;t“ls:- o = | regel- - reg;T— i—uer:;-sver-
mpuises| | ‘G A B Pn000.1| [Pereh T—Pno0o.1| | Pereich | | starker
Pn200.0  Pn218 Pn20E  Pn216 Fositons.
Pn210  Pn217 fogeherelc
Pn522 Strom-Istwert
Positionsfenster

Eh-

zahlum-

jwandlung

Encoder-
ﬁ;glasngs_ —1 fone- Drehzahl-Istwert
Istwert renzani-Istwel
Teiler S ENC
Pn212
Kp : Verstarkung des Positionsregelkreises \
KEF : Verstérkungsfaktor der Vorsteuerung COIN
*  Die Umschaltfunktion fur die Vervielfachung des Sollwertimpuls-Eingangssignals wird ab der Softwareversion 001A

unterstitzt.
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6.9.2 Drehmoment- Vorsteuerung

B SERVOPACK mit Positionsregelung

Ubergeordnete Steuerung

SERVOPACK (in Positionsregelung)

Pn400 Pn415
Differentiell | y| K FH T-REF IV . " o—
1 Verstérkung des Drehmomentsollwert-Eingangs Zeitkonstante des T-REF-Filters
Pn300
V-REF I~ Pn002.0
1 J des Drehzahlsollwert-Eingangs }—l Servomotor
*
Elek- + + + .
Form des Sollwert i n Strom- Leis- AA
Position: PULS, SIGN »{Soll IE"’ || ML’E&?E;O[ || t([':%wwsecl;‘ees 3 Fehler- 5 - Perge;%f:hl )_,’ rbigrggh tungksver— AN M
liwert impulses B _ Ahl i starker
Sowe P *n A wmer Pn000.1|  [°®" Pno0o.1
Pn200.0 Pn218 Pn20E Pn216 T Positions-
"Clear"-Eingang | CLR Pn210 Pn217 1 regelbereich |
Pn522 Strom-Istwert
Positionsfenster

Dreh-
zahlum-
wandlung

Encoder- -

Ausgangs- Positions- Drehzahl-Istwert

rehzahl-Istwe
impls m Istwert BN
Pn212
KEF : Verstérkungsfaktor der Vorsteuerung A

*

unterstitzt.
(2) Zugehdrige Parameter
Die Drehmoment-Vorsteuerung wird mit den Pn002, Pn400 und Pn415 eingestellt.

COIN

Die Werkseinstellung ist Pn400 = 3,0 VV/Nenndrehmoment.
Wenn der Drehmoment-Vorsteuerungswert beispielsweise auf 3 V eingestellt ist, dann ist das Drehmoment
auf £100 % des Nenndrehmoments begrenzt.

Die Umschaltfunktion fir die Vervielfachung des Sollwertimpuls-Eingangssignals wird ab der Softwareversion 001A

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.O0O00
[Werks- Deaktiviert .
Pn002 einstellung] Nach Neustart Inr?;r:::]zb'
Verwenden Sie die T-REF-Klemme fir den
n.000O2 Drehmoment-\orsteuerungseingang.
Verstarkung Drehmomentsollwerteingang ~ [Drehzahl | [Position | [Drehmoment | )
Einordnung
Pn400 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
10 bis 100 0,1V 30 Sofort Inbetriebnahme

Anmerkung 1. Ein zu hoher Drehmoment-Vorsteuerungswert fithrt zum Uberschwingen. Um solche Probleme zu ver-
meiden muss der optimale Wert unter Berticksichtigung des Ansprechverhaltens des Systems eingestellt

werden.

2. Die Drehmoment-Vorsteuerungsfunktion kann nicht zusammen mit der Drehmomentbegrenzung durch
einen analogen Spannungssollwert verwendet werden.

Pn415

Zeitkonstante des T-REF-Filters [Drehzahl | [Position| [Drehmoment | ,
Einordnung
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 0,01 ms 0 Sofort Inbetriebnahme
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6.9.3

(1)

Drehzahl-Vorsteuerung

Durch die Drehzahl-Vorsteuerung wird die Positionierungszeit verkirzt.
Diese Funktion ist nur aktiviert, wenn der SERVOPACK die Positionsregelung ausfiihrt.

Die ubergeordnete Steuerung ermittelt die Abweichung vom Positionssollwert und erstellt anhand dessen
einen Drehzahl-Vorsteuerungssollwert, der zusammen mit dem Positionssollwert im SERVOPACK
eingegeben wird.

Beispiel fur den Anschluss an die Ubergeordnete Steuerung

Schlielen Sie das Signal flr den Positionssollwert an den Pins fiir das PULS- und SIGN-Signal (CN1-7, -8,
-11 und -12) und das Signal fur den Drehzahl-Vorsteuerungssollwert an den Pins fiir das V-REF-Signal
(CN1-5 und -6) von der Uibergeordneten Steuerung an.

Ubergeordnete Steuerung  SERVOPACK (in Positionsregelung)

T-REF

Pn300

(2)

erenti V-REF O
DifereniellLp{K FF| I\/ersl'arkung des Drehzahlsollwert-Eingangs
Servomotor
% Pn207.1
- Form Sollwert | [Elek- oyt + Stromre- . AA
S e SR - I iy N CRA o Fotlr N 2 s [ e [YTAM
S - kator B - zahler g — starker
impulses xn A Pn000.1 reich Pn000.1
Pn200.0 Pn218  Pn20E Pn216 T Posi}ignsth
"Clear"-Eingang | c R Pn210 Pn217 i regelereic
Pn522 Strom-Istwert
Positionsfenster
Ehzam-
umwand-
lun
Encoder- -
Ausgang- Positions-
simpuls 1 Istwert Drehzahl-Istwert
Teiler ENC,
Pn212
KEE : Verstéarkungsfaktor der Vorsteuerung A
COIN
*  Die Umschaltfunktion fur die Vervielfachung des Sollwertimpuls-Eingangssignals wird ab der Softwareversion 001A
unterstitzt.

Zugehorige Parameter
Der Drehzahl-Vorsteuerungswert wird mit den Parametern Pn207 und Pn300 eingestelit.
Die Werkseinstellung ist Pn300 = 6,00 VV/Nenndrehzahl.

Wenn der Drehzahl-Vorsteuerungswert beispielsweise auf +6 V eingestellt ist, dann ist das Drehmoment auf
die Nenndrehzahl begrenzt.

Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.0O00O00O
[Werks- Deaktiviert
Pn207 |einstellung] Nach Neustart | Inbetriebnahme

Verwenden Sie die V-REF-Klemme fiir den Dreh-

n.0010 zahl-Vorsteuerungseingang.

Verstarkung des —
Drehzahlsollwert-Eingangs [Drehzahl | - [Position ] - [Drehmoment | Einordnung
FEE Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
150 bis 3000 0,01V 600 Sofort Inbetriebnahme

Anmerkung: Ein zu hoher Drehzahl-Vorsteuerungswert fiihrt zum Uberschwingen. Um solche Probleme zu vermeiden
muss der optimale Wert unter Beriicksichtigung des Ansprechverhaltens des Systems eingestellt werden.
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6.9.4 Proportionalregelung

6.9.4 Proportionalregelung

Das /P-CON-Signal kann von der (ibergeordneten Steuerung zur Auswahl der Proportionalregelung gesendet
werden.

Die Drehzahlregelung wendet eine P1-Regelungsfunktion an, wenn der Sollwert fiir die Drehzahlregelung null
bleibt. Diese Integralregelungswirkung kann dazu fiihren, dass der Servomotor sich bewegt. Dies kann
dadurch verhindert werden, dass die PI-Regelung auf Proportionalregelung umgeschaltet wird.

Wenn fir die Drehzahlregelung jedoch eine Nulldrehzahl-Klemmung eingestellt ist, wird ein Positionsregelk-
reis gebildet, so dass keine Notwendigkeit fur das Verwenden dieser Funktion besteht. Die Drehzahlregelung
wird auf Proportionalregelung eingestellt, wenn das /P-CON-Signal eingeschaltet ist.

Die Proportionalregelungsfunktion wird mit dem Parameter Pn000.1 und dem /P-CON-Eingangssignal
eingestellt.

(1) /P-CON-Eingangssignal
Das /P-CON-Eingangssignal dient zur Umschaltung zwischen PI- und P-Regelung.

Signal .
Typ Bezeich- Sé?ﬁ'f,\\,'ﬁrrmgfr Setting Bedeutung
nung
Umschaltung auf Proportional-Integral-
Ei pcoN | CN1-41 AUS (H-Pegel) Regelung (PI-Regelung).
ingan - )
gang [Werkseinstellung] Umschaltung auf Proportionalregelung
EIN (L-Pegel) (P-Regelung).

Beispiel: Werkseinstellung fiir die Eingangssignalzuordnung
SERVOPACK

P/PI

Umschalten/P-CON 41
%

Anmerkung: Dies ist ein Beispiel fur die Eingangssignalzuordnung bei Werkseinstellung.

(2) Regelungsverfahren und Eingangssignal fur die Proportionalregelung

Die Proportionalregelung wird aktiviert, wenn das Regelungsverfahren auf Drehzahl- oder Positionsregelung
eingestellt wird.

Umschaltung auf

Parameter Inhalt Proportionalregelung
n.O00o0O Umschaltung bei Werkseinstellung
[\_Nerks- Drehzahlregelung (CN1-41=/P-CON) méglich.
einstellung] /P-CON-Signal kann bei Bedarf ande-
n.OO10 | Positionsregelung ren Klemmen zugeordnet werden.

Umschaltung auf Proportional-

n.0O00O20 Drehmomentregelung regelung nicht moglich.

n.O00O30 Interne Solldrehzahlregelung

n.0O00O40 Interne Solldrehzahlregelung <= Drehzahlregelung

Pn000 n.O00O50 Interne Solldrehzahlregelung <= Positionsregelung

n.O00O60 Interne Solldrehzahlregelung << Drehmomentregelung

n.O00O70O Positionsregelung < Drehzahlregelung Zuordnung des /P-CON-Signals zu
einer der Klemmen CN1-40 bis -46
erforderlich.

n.O00O80 Positionsregelung <> Drehmomentregelung

n.O00O90 Drehmomentregelung <> Drehzahlregelung

Drehzahlregelung < Drehzahlregelung mit Nulldreh-
zahl-Klemmung

Positionsregelung < Positionsregelung mit
Sollwertimpulssperre

n.O00OAO

n.O00OBO

Anmerkung: Weitere Informationen zum Umschalten zwischen den Regelungsmethoden finden Sie unter 5.7 Kombina-
tion der Regelungsverfahren.
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6.9.5

Modus-Schalter (P/Pl-Schalten)

Der Modus-Schalter bewirkt ein automatische Umschalten zwischen P- und PI-Regelung. Legen Sie die
Schaltbedingung mit Pn10B.0 und die Werte fur die Erkennungspunkte mit Pn10C, Pn10D, Pn10E und Pn10F

fest.

Ein durch Beschleunigung und Abbremsung verursachtes Uberschwingen kann unterdriickt werden, und die
Einregelzeit kann durch Einstellen der Schaltbedingung und der Erkennungspunkte verkiirzt werden.

Ohne Modus-Schalter

Mit Modus-Schalter

Motor-
drehzahl

Sollwert

E Uberschwingen

Aktueller Betrieb
des Servomotors

A\

—':\J_J ot

.. A
Uberschwingen

Einregelzeit

<>

Motor-
drehzahl

|._.| Zeit
Einregelzeit

(1) Zugehdrige Parameter
Wihlen Sie die Schaltbedingung fiir den Modus-Schalter mit Pn10B.0 aus.

Parameter zur

Parameter Auswahl Modus-Schalter Erkennungs- A:(JIXIG- Er']r:ﬁ{d'
punkteinstellung 9 9
r[]\)\ll:elrEEO Verwendet einen internen Drehmomentsollwert fir PN10C
einstellung] die Schaltbedingungen.
Verwendet einen Drehzahlsollwert fir die
n.0oo1 Schaltbedingungen. Pn10D Inbetrieb-
Pn10B - - — Sofort
Verwendet einen Beschleunigungswert fiir die nahme
n.O00O0O2 . Pn10E
Schaltbedingungen.
n.0003 Verwende_t einen Positionsfehlerwert fur die Pn10F
Schaltbedingungen.
n.O00O0O4 Modus-Schalter-Funktion wird nicht verwendet. -
B Parameter zur Einstellung der Werte fir die Erkennungspunkte
Modus-Schalter (Drehmomentsollwert) [Drehzah [Position | .
Einordnung
Pn1oC Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 800 1% 200 Sofort Tuning
Modus-Schalter (Drehzahlsollwert) [Drehzah [ Position | )
Einordnung
Pnl0D | Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 10000 1 min? 0 Sofort Tuning
Modus-Schalter (Beschleunigung) [Drehzah [ Position | .
Einordnung
Pn10E | Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 30000 1 minY/s 0 Sofort Tuning
Modus-Schalter (Positionsfehler [ Position |
( ) [Posiion] Einordnung
Pnl0OF | Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 10000 1 Bezugseinheit 0 Sofort Tuning

a Einstellungen
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6.9.5 Modus-Schalter (P/PI-Schalten)

(2) Beispiele fur den Betrieb mit unterschiedlichen Schaltbedingungen
B Drehmomentsollwert [Werkseinstellung]

Mit dieser Einstellung wird der Drehzahlregelkreis auf P-Regelung geschaltet, wenn der Wert des
Drehmomentsollwert-Eingangs das in Pn10C eingestellte Drehmoment tbersteigt. Die Werkseinstellung
fir den Drehmomentsollwert-Erkennungspunkt ist 200 % des Nennmoments.

Drehzahlsollwert

Drehzahl \ Motordrehzahl

Zeit
+Pn10C |-~ Drehmomentsollwert

Drehmoment-0

sollwert , :
-Pn10C [-r=t-========- N

1

1

B Drehzahlsollwert

Mit dieser Einstellung wird der Drehzahlregelkreis auf P-Regelung geschaltet, wenn der Wert des Drehzahl-
sollwert-Eingangs die in Pn10D eingestellte Drehzahl (ibersteigt.

Drehzahl Drehzahlsollwert Motordrehzahl
Pn10D [~ ff- -] \ Zeit
Pl | P-Regelung | Pl-Regelung

B Beschleunigung
Mit dieser Einstellung wird der Drehzahlregelkreis auf P-Regelung geschaltet, wenn der Drehzahlsollwert die
in Pn10E eingestellte Beschleunigung Ubersteigt.

Drehzahl Drtih?_ahlsollwert Motordrehzahl

Zeit
+Pn10E F-- Motorbeschleunigung
Beschleunigung 0 i :
-Pn10E i‘ """"" \.\J
L L
PI|P| PI-Regelung | P| PI-Regelung

B Positionsfehler

Mit dieser Einstellung wird der Drehzahlregelkreis auf P-Regelung geschaltet, wenn der Positionsfehler den in
Pn10F eingestellten Wert tiberschreitet.

Diese Einstellung ist nur mit Positionsregelung wirksam.

Drehzahlsollwert Motordrehzahl
Drehzahl e >
Zeit
Positions-
fehler
Pn10F [-----; o b
Pl | P-Regelung | Pl-Regelung
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6.9.6

Drehmomentsollwertfilter

Wie im folgenden Diagramm abgebildet, enthalt der Drehmomentsollwert-Filter hintereinander angeordnet
einen zeitlichen Filter erster Ordnung und Sperrfilter, und jeder Filter funktioniert unabhéngig von den ande-
ren. Die Sperrfilter kdnnen mit Pn408 aktiviert bzw. deaktiviert werden.

Drehmoment
Sollwert
vor dem
Filtern

—— P

Zugehoriger Drehmoment-
Funktionsschalter
Pn408

*
Dreh-
moment- o
sollwert-
filter
(Pn401)

2. Dreh-

moment- [> Sperrfilter »
sollwert- v (Pn409, v (Pn40C,
ﬁll:EeZOF Pn40A, Pn40D, und
n s
n410) und Pn40B

AN

Erster

1

1

1

|

! 2.
o—]Sperrfilter

!

!

Zeitlicher Filter erster Ordnung Zeitlicher Filter zweiter Ordnung  Sperrfilter

|
|
|
|
|
|
|
|
]
|
Pn40E) |
|
|
|
|
|
|
Sperrfilter I
|

|

|

* Der 2. Drehmomentsollwertfilter wird aktiviert, wenn Pn40F auf einen Wert unter
5000 eingestellt wird und deaktiviert, wenn Pn40F auf 5000 (Werkseinstellung) eingestellt wird;I

(1) Drehmomentsollwertfilter

Drehmoment

o Sollwert
» nach

Filtern

Wenn Sie vermuten, dass Maschinenvibrationen vom Servoantrieb verursacht werden, versuchen Sie, die Fil-
terzeitkonstanten mit Pn401 einzustellen. So kénnen Sie die Vibrationen eventuell beseitigen. Je niedriger der
Wert, desto besser wird die Ansprechempfindlichkeit, aber es gibt abhéngig von den Maschinenbedingungen

moglicherweise eine Grenze.

Pn401

Zeitkonstante des _ [Drehzahl | [ Position | [Drehmoment |
Drehmomentsollwertfilters Einordnung
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 65535 0,01 ms 100 Sofort Tuning

B Drehmomentsollwertfilter — Richtwerte

Verwenden Sie die Verstarkung des Drehzahlregelkreises (Pn100 [Hz]) und die Zeitkonstante des
Drehmomentfilters (Pn401 [ms]) zum Einstellen des Drehmomentsollwertfilters.

Einstellwert flr eine stabile Regelung: Pn401 [ms] < 1000/ (2r x Pn100 [Hz] x 4)
Kritische Verstarkungen: Pn401 [ms] < 1000/ (2 x Pn100 [Hz] x 1)

Filterfrequenz 2. Drehmomentsollwert [Drenzaht | [Position | [Drehmoment | .
(2. Stufe) Einordnung
Pn40F . . - — . —
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
100 bis 5000 1Hz 5000* Sofort Tuning
Q-Wert 2. Drehmomentsollwertfilter [Drehzan | [Position | [Drehmoment | .
(2. Stufe) Einordnung
Pn410 _ . _ — . -
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
50 bis 100 0,01 50 Sofort Tuning

*

Der Filter wird deaktiviert, wenn 5000 eingestellt wird.

a Einstellungen
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6 Einstellungen

6.9.6 Drehmomentsollwertfilter

(2) Sperrfilter

Der Sperrfilter kann spezifische Frequenzelemente beseitigen, die von bestimmten Vibrationsquellen ver-
ursacht werden, z. B. durch Resonanz oder von der Spindel eines Kugelgewindetriebs. Der Sperrfilter sorgt
bei Erreichen der spezifischen Vibrationsfrequenz fur eine Kerbe in der Verstarkungskurve. Das typische
Frequenzverhalten nahe der Kerbe kann mit diesem Filter vermindert oder beseitigt werden. Ein hdherer

Q-Wert sorgt fur einen steilere Verlauf der Kerbe und Phasenverzdgerung.

Q-Wert=0,7 Q-Wert=1,0
Sperrfilter Sperrfilter
100 — : 100 ;
0 Ol
Verstarkung 5
(db) -100 |- versns 3o
-200 -200
B0 0 10t 300 107 :104
Frequenz (Hz) Frequenz (Hz)
Sperrfilter Sperrfilter
0 0
B e S 1 AR S T I o
S 200 [-evrr oottt e O it et
<300 [t T 2300 -eeeefeeefen b
-400 i e - .
102 10° 10* 400102 10° 10°
Frequenz (Hz) Frequenz (Hz)
Der Sperrfilter kann mit Pn408 aktiviert bzw. deaktiviert werden.
Parameter Bedeutung Aktivierung Einordnung
n.O00O00
[Werks- Deaktiviert 1. Sperrfilter.
einstellung]
n.O00O1 Aktiviert 1. Sperrfilter. ieb-
Pn408 P Sofort Inbetrieb
n.0000O nahme
[Werks- Deaktiviert 2. Sperrfilter.
einstellung]
n.0100 Aktiviert 2. Sperrfilter.
Legen Sie die Resonanzfrequenz der Maschine als Parameter des Sperrfilters fest.
Frequenz erster Sperrfilter [Drehzanhl | [Position | [Drehmoment | )
Einordnung
Pn409 Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
50 bis 5000 1Hz 5000 Sofort Tuning
Q-Wert erster Sperrfilter [Drehzanhl | [Position | [Drehmoment | )
Einordnung
Pn40A Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
50 bis 1000 0,01 70 Sofort Tuning
Filtertiefe erster Sperrfilter [Drehzahl | [Position | [Drehmoment | )
Einordnung
Pn40B Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 1000 0,001 0 Sofort Tuning
Frequenz zweiter Sperrfilter [Drehzahl | [Position | [Drehmoment | )
Einordnung
Pn40C Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
50 bis 5000 1Hz 5000 Sofort Tuning




6.9 Funktion Kompatible Einstellungen

(cont'd)
Q-Wert zweiter Sperrfilter [Drehzahl | [Position | [Drehmoment | )
Einordnung
Pn40D Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
50 bis 1000 0,01 70 Sofort Tuning
Filtertiefe 2. Sperrfilter [Drehzahl |[Position | [Drehmoment | .
Einordnung
Pn40E Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 1000 0,001 0 Sofort Tuning

o

WICHTIG

 Bei der Einstellung der Sperrfilterfrequenzen missen ausreichende Vorsichtsmali-
nahmen ergriffen werden. Stellen Sie nicht die Sperrfilterfrequenzen ein (Pn409 oder
Pn40C), die nahe an der Schaltfrequenz des Drehzahlregelkreises liegen. Stellen Sie
die Frequenzen mindestens auf den vierfachen Wert der Schaltfrequenz des Dreh-
zahlregelkreises ein. Wenn die Sperrfilterfrequenz zu nahe an der Schaltfrequenz
liegt, kann das zu Vibrationen fuhren und die Maschine besché&digen.

Andern sie die Sperrfilterfrequenzen (Pn409 oder Pn40C) nur, wenn der Servomotor
zum Stillstand gekommen ist. Wenn die Sperrfilterfrequenz bei drehendem Servo-

motor gedndert wird, kdnnen Vibrationen auftreten.

6.9.7

Positionsintegral

Das Positionsintegral ist die Integralfunktion des Positionsregelkreises. Es wird bei Verwendung des
SERVOPACKS mit der Maschinensteuerung YASKAWA MP900/2000 fiir die elektronischen Kurven-
scheiben und elektronischen Wellen verwendet.

Pnl1lF

Integral-Zeitkonstante fur Position [ Position |
[Posion] Einordnung
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
0 bis 50000 0,1 ms 0 Sofort Tuning

a Einstellungen
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6.9.7 Positionsintegral
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7 Hilfsfunktionen (FnOOO)

7.1 Liste der Hilfsfunktionen

Die Hilfsfunktionen sind Betriebs- und Einstellungsfunktionen fiir den Servomotor.
Jede Hilfsfunktion hat eine eigene Nummer, die mit ,,Fn“ beginnt.

In der folgenden Tabelle sind die Hilfsfunktionen mit den jeweiligen Verweisen auf einen Abschnitt in diesem

Handbuch aufgefihrt.
NI, Uber die das Hand- .
Funktion eingebaute | bediengerat At?slﬁnﬁitt
Bedien- oder uber
einheit SigmaWin+
Fn000 Alarmprotokollanzeige O O 7.2
Fn002 Tippbetrieb O @) 7.3
Fno03 Referenzfahrt (@) @) 7.4
Fn004 Programmierter Tippbetrieb O O 7.5
Fn005 Initialisierung der Parametereinstellungen O O 7.6
Fn006 Alarmprotokoll 16schen O O 1.7
Absolutwertgeber Multiturn-Riicksetzung und Encoderalarm-
Fn008 Rucksetzung © © 5.9.4
Automatisches Tuning des analogen Sollwert-Offsets 5.3.2
Fn009 (Drehzahl, Drehmoment) © © 55.2
FnOOA Manuelles Servo-Tuning des Drehzahlsollwert-Offsets O O 5.3.2
FnOOB Manuelles Servo-Tuning des Drehmomentsollwert-Offsets O O 5.5.2
Fn00OC Offset-Einstellung analoger Monitorausgang O O 7.8
FnOOD Verstarkungseinstellung analoger Monitorausgang O O 7.9
Automatische Offsetsignal-Einstellung des
FnOOE Motorstromerkennungssignals © © 710
FNOOF Manuelle Offsetsignal-Einstellung des o o 711
Motorstromerkennungssignals
Fn010 Schreibschutzeinstellung O O 7.12
Fn011 Anzeige des Servomotormodells O O 7.13
Fn012 Anzeige der Softwareversion O O 7.14
Anderung der Multiturn-Grenzwerteinstellung bei Alarm
Fn013 durch Nichtlbereinstimmung mit dem Multiturn-Grenzwert © © 5.9.7
Zurlicksetzen eines Konfigurationsfehlers eines
Fn014 Optionsmoduls © © .15
Fn01B Initialisierung Vibrationserkennungspegel O O 7.16
FnOlE Anzeige der SERVOPACK- und Servomotor-1D X @) 7.17
FnOlF Anzeige der Servomotor-1D im Feedback-Optionsmodul X e} 7.18
Fn020 Einstellung des Nullpunkts O e} 7.19
Fn030 Software-Riicksetzung O O 7.20
Fn200 Tuning-less-Pegeleinstellung o) o) 6.2.2
Fn201 Erweitertes Autotuning X e} 6.3.2
Fn202 Erweitertes Autotuning Uber die Gibergeordnete Steuerung X e} 6.4.2
Fn203 One-Parameter-Tuning o* @) 6.5.2
Fn204 Einstellfunktion fiir Anti-Resonanzsteuerung X e} 6.6.2
Fn205 Schwingungsunterdriickungsfunktion X le) 6.7.2
Fn206 EasyFFT 0] o) 7.21
Fn207 Online-Vibrationsmonitor O @) 7.22

O: Verfligbar:

x : Nicht verfiigbar

*  Wird die Funktion tber die eingebaute Bedieneinheit ausgefiihrt, ergeben sich funktionelle Einschrankungen.

Anmerkung: Fiihren Sie die Hilfsfunktion entweder mit einer eingebauten Bedieneinheit, einem Handbediengerat oder mit
SigmaWin+ aus. Werden beide Gerdte gemeinsam verwendet, wird die Meldung ,,no_oP* oder ,,NO-OP*
angezeigt, wenn die Hilfsfunktion ausgefuhrt wird.



7.2 Alarmprotokoll-Anzeige (Fn000)

7.2

(1)

(2)

Alarmprotokoll-Anzeige (FN00O0)

Diese Funktion zeigt die letzten zehn Alarme an, die im SERVOPACK aufgetreten sind.
Die letzten zehn Alarmnummern und Zeitstempel* kdnnen gepruft werden.

*  Zeitstempel

Eine Funktion, die die Aktivitatszeiten der Steuerspannungsversorgung und des Netzanschlusses in Einheiten
von 100 ms aufzeichnet und im Falle eines Alarms die Gesamtbetriebszeit anzeigt. Die Zeitstempelfunktion
arbeitet rund um die Uhr firr ca. 13 Jahre.

<Beispiel fur einen Zeitstempel>

Wenn der Wert 36000 angezeigt wird:

3600000 [ms] = 3600 [s] = 60 [min] =1 [h]

Aus diesem Grund betrégt die Gesamtbetriebszeit 1 Stunde.

Vorbereitung

Fur die Anzeige des Alarmprotokolls ist keine Vorbereitung erforderlich.

Vorgehensweise

Das folgende Verfahren verwenden.

Anzeige nach

Schritt Bedienschritt

Tasten Vorgehensweise

Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunktion
zu wéhlen. Bei Anzeige eines anderen Wertes als Fn000
stellen Sie durch Driicken der Taste ,,Pfeil nach oben*
oder ,,Pfeil nach unten* Fn00O ein.

Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde

Al (gl ] _ :
2 L, Il:II 1 ©—g |lang. Die neuesten Alarmdaten werden angezeigt.
DATA/4
’I E l_:I l':ll Driicken Sie die Taste ,,Pfeil nach unten“, um &ltere
I. 96— Alarmdaten_ anzuzeigen. ) o
3 Alarmfolge- Alarmcode (Zum Anzeigen neuerer Alarmdaten driicken Sie die
.rj]zrgggr o g:zﬁe/\larm— Taste ,,Pfeil nach oben®.)
Zahl, desto alter ) Je hoher die Ziffer ganz links, desto &lter die Alarmdaten.
die Alarmdaten.
— e m— Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT.
4 —,’ L,’ ] IL Die unteren vier Stellen des Zeitstempels werden
=1 u angezeigt.
— — Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT.
5 | no Die mittleren vier Stellen des Zeitstempels werden
l H - an i P
gezeigt.
— —T— Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT.
6 II ” II ] Die beiden hoheren Stellen des Zeitstempels werden
)= angezeigt.
7 | ol m D'rUcken Sie die Tastg DATA/SHIFT. _
I, [ Die Alarmnummer wird erneut angezeigt.
8 I_ mlimlin Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
Il (][] [ lang. ,,Fn000* wird erneut angezeigt.

Anmerkung:
« Tritt der gleiche Alarm nach mehr als einer Stunde erneut auf, wird der Alarm gespeichert. Tritt der Alarm in
weniger als einer Stunde auf, wird er nicht gespeichert.
* Die Anzeige ,,0.---* bedeutet, dass kein Alarm aufgetreten ist.
» Mit dem Parameter Fn006 I6schen Sie das Alarmprotokoll. Das Alarmprotokoll wird beim Zuriicksetzen eines
Alarms oder beim Ausschalten des Netzanschlusses des SERVOPACKS nicht geléscht.

. Hilfsfunktionen (FnOOO)
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7 Hilfsfunktionen (FnOOO)

7.3

(1)

(2)

Tippbetrieb (FN002)

Tippbetrieb wird verwendet, um den Betrieb des Servomotors bei Drehzahlregelung zu priifen, ohne den
SERVOPACK mit der ibergeordneten Steuerung zu verbinden.

/\ VORSICHT

» Solange sich der SERVOPACK im Tippbetrieb befindet, ist die Endlagenabschaltung deaktiviert. Achten
Sie auf den Betriebsbereich der Maschine, wenn Sie mit dem SERVOPACK den Tippbetrieb ausfuhren.

Vorbereitung
Zur Durchflihrung des Tippbetriebs missen die folgenden Bedingungen erfllt sein.

* Der Schreibschutz (Fn010) muss so eingestellt sein, dass Schreiben zul&ssig ist (P.0000).
« Der Netzanschluss muss eingeschaltet sein.

« Alle Alarme missen geldscht sein.

« Die fest verdrahtete Base-Block-Funktion (HWBB) muss deaktiviert sein.

« Das Signal Servo EIN (/S-ON) muss inaktiv sein.

« Die Tipp-Geschwindigkeit muss anhand des Betriebsbereichs der Maschine eingestellt werden.
Stellen Sie die Tipp-Geschwindigkeit in Pn304 ein.

Tipp-Geschwindigkeit [Drehzahl ] [Position| [ Drehmoment | .
Einordnung
Einstellbereich Einstelleinheit Werkseinstellung Aktivierung
Pn304
. * Inbetrieb-
0 bis 10000 in1 500 Sofort
I 1 min nahme

*  Bei Verwendung eines SGMCS-Direktantriebsmotors wird die Einstelleinheit automatisch in 0,1 mint gedndert.

Vorgehensweise

Das folgende Verfahren verwenden. Das folgende Beispiel ergibt sich, wenn die Drehrichtung des Servo-
motors mit Pn000.0=0 eingestellt wird (Morwartsdrehung durch Vorwérts-Sollwert).

Anzeige nach

Schritt Bedienschritt Tasten Vorgehensweise
1 [ mlrlm @ Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunktion zu
— ohe) wahlen.
I~ ] ][] MODE/SET
2 ',— =l 3 ] Wahlen Sie Fn002 mit den Tasten ,,Pfeil nach oben“ oder
ol ,,Pfeil nach unten* aus.
3 - | i Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
- N (][] g—g |lang. Eserscheint die links dargestellte Anzeige.
- b J DATA/d
4 - | i Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Spannungsver-
NIl [N] o9 sorgung des Servomotors einzuschalten.
i b J MODE/SET

Der Servomotor dreht mit der in Pn304 definierten Dreh-
zahl, wéhrend die Taste ,,Pfeil nach oben* (Morwarts-
drehung) oder ,,Pfeil nach unten“ (Rickwartsdrehung)
gedrickt wird.




7.3 Tippbetrieb (FN002)

(cont'd)

Anzeige nach

Schritt Bedienschritt Tasten Vorgehensweise
Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Spannungsver-
sorgung des Servomotors auszuschalten.
6 [ — | e A Anmerkung: Die Spannungsversorgung des Servomotors
- Il kann ausgeschaltet werden, indem die Taste
— —1— J DATA/SHIFT etwa eine Sekunde lang
gedriickt wird.
7 ',— minll= ] E@g Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
— lang. ,,Fn002“ wird wieder angezeigt.
! I_' I—I I—, I— DATA/4 g g g
8 Um die Anderung der Einstellung zu aktivieren, schalten Sie die Spannungsversorgung aus und dann wieder ein.

. Hilfsfunktionen (FnOOO)
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7 Hilfsfunktionen (FnOOO)

7.4

(1)

Referenzfahrt (FN003)

Die Referenzfahrt ermdglicht die Positionierung des Nullimpulses des Inkrementalgebers (Phase C) sowie das
Halten in dieser Position.

/\ VORSICHT

« Fuhren Sie die Referenzfahrten aus, ohne die Kupplung anzuschlie3en.
Die Signale ,Vorwartslauf gesperrt* (P-OT) und ,Rickwartslauf gesperrt* (N-OT) sind im Referenzfahrt-
modus nicht wirksam.

Diese Funktion wird verwendet, wenn die Motorwelle mit der Maschine ausgerichtet werden muss.
Motordrehzahl zum Zeitpunkt der Ausfiihrung: 60 mint
(Bei SGMCS-Direktantriebsmotoren betragt die Drehzahl zum Zeitpunkt der Ausfiihrung 6 min™.)

Maschine

]
[zzzz77) 7777777

Zum Ausrichten der Motor-
welle an die Maschine

Vorbereitung
Zur Durchfiihrung der Referenzfahrt missen die folgenden Bedingungen erfillt sein.

Servomotor

« Der Schreibschutz (Fn010) muss so eingestellt sein, dass Schreiben zuléssig ist (P.0000).
« Der Netzanschluss muss eingeschaltet sein.

« Alle Alarme missen geldscht sein.

* Die fest verdrahtete Base-Block-Funktion (HWBB) muss deaktiviert sein.

« Das Signal Servo EIN (/S-ON) muss inaktiv sein.




7.4 Referenzfahrt (FN003)

(2) Vorgehensweise

Das folgende Verfahren verwenden.

Anzeige nach

Schritt Bedienschritt Tasten Vorgehensweise
1 i | Driicken Sie die Taste MODE/SET, um die Hilfsfunktion
I~ zu wéhlen.
5 'I_ Il Wahlen Sie mit der Taste ,,Pfeil nach oben* oder ,,Pfeil
I~ ool erie nach unten“ Fn0O03 aus.
3 f — Halten Sie die Taste DATA/SHIFT rund eine Sekunde lang
- gedriickt, dann erscheint die links dargestellte Anzeige.
- — Drucken Sie die Taste MODE/SET, um die Spannungs-
4 | versorgung des Servomotors einzuschalten. Es erscheint
J e VOE/SET die links dargestellte Anzeige.

Durch Driicken der Taste ,,Pfeil nach oben* dreht sich der
Servomotor in Vorwartsrichtung. Durch Driicken der Taste
,,Pfeil nach unten* dreht sich der Servomotor in
Ruckwaértsrichtung. Die Drehrichtung des Servomotors
&ndert sich entsprechend der Einstellung von Pn000.0,
wie in der nachfolgenden Tabelle gezeigt.

Taste ,Pfeil | Taste ,Pfeil
RIS nach oben“ | nach unten“

5 [ ,’ I—, I~ ] gegen den im
n.OOOO | uhrzeiger- | Uhrzeiger-

PnO00 sinn sinn

. den

Uhr- gegen
n.0O00O0O1 m M Uhrzeiger-

zeigersinn sinn
Anmerkung: Richtung von der Last des Servomotors aus
gesehen.
- — N Bei beendeter Servomotor-Referenzfahrt blinkt die
6 | — Anzeige.
J o Je ) ) In diesem Moment wird der Servomotor an der Position
Die Anzeige blinkt. des Nullimpulses verriegelt.
7 ( — 'mlimlb ® Driicken Sie die Taste DATA/SHIFT etwa eine Sekunde
=\ j’ lang. Erneut wird ,,Fn003* angezeigt.
DATA/4
8 Um die Anderung der Einstellung zu aktivieren, schalten Sie die Spannungsversorgung aus und dann wieder
ein.

. Hilfsfunktionen (FnOOO)
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7 Hilfsfunktionen (FnOOO)

7.5 Programmierter Tippbetrieb (FN004)

Der programmierte Tippbetrieb ist eine Hilfsfunktion, mit der ein kontinuierlicher Betrieb mit voreingestellten
Parametern moglich ist. Zu diesen Voreinstellungen gehdren Betriebsmuster, Verfahrdistanz, Verfahrge-
schwindigkeit, Beschleunigungs-/Abbremszeit, Wartezeit und Anzahl der Verfahrbewegungen.

Mit dieser Funktion kdnnen Sie den Servomotor im Testbetrieb laufen lassen, ohne dass eine Verbindung zur
Ubergeordneten Steuerung der Maschine besteht. Dieser Testbetrieb erfolgt im Tippmodus. Der programmierte
Tippbetrieb kann verwendet werden, um den Betrieb zu bestatigen und um einfache Positionierungen

vorzunehmen.

(1) Vorbereitung
Zur Durchflihrung des programmierten Tippbetriebs missen die folgenden Bedingungen erfilllt sein.

* Der Schreibschutz (Fn010) muss so eingestellt sein, dass Schreiben zul&ssig ist (P.0000).
« Der Netzanschluss muss eingeschaltet sein.

* Alle Alarme missen geldscht sein.

« Die fest verdrahtete Base-Block-Funktion (HWBB) muss deaktiviert sein.

« Das Signal Servo EIN (/S-ON) muss inaktiv sein.
« \erfahrdistanz und -geschwindigkeit miissen korrekt eingestellt werden. Hierbei ist der Betriebsbereich der
Maschine und die sichere Betriebsgeschwindigkeit zu beachten.

« Es darf kein Uberfahren stattfinden.

(2) Weitere Informationen

« Der programmierte Tippbetrieb wird im Modus Positionsregelung ausgefiihrt. Der Impuls-Sollwerteingang
des SERVOPACKS kann jedoch nicht verwendet werden.

« Die Funktionen fir die Positionsregelung kénnen verwendet werden (z. B. Positionssollwertfilter).

« Die Endlagenabschaltung in dieser Funktion ist aktiviert.

« Bei Verwendung eines Absolutwertgebers muss das SEN-Signal nicht eingegeben werden, da es stets aktiv
ist.

« Die Umschaltfunktion flr die Vervielfachung des Sollwertimpuls-Eingangssignals ist deaktiviert.

(3) Muster fur den programmierten Tippbetrieb

Nachfolgend werden die Muster flir den programmierten Tippbetrieb anhand eines Beispiels beschrieben.
Das folgende Beispiel ergibt sich, wenn die Drehrichtung des Servomotors mit Pn000.0=0 eingestellt wird

(Morwartsdrehung durch Vorwarts-Sollwert).

Pn530.0=0

(Wartezeit Pn535 — Vorwartsbewegung Pn531) x Anzahl der Bewegungen Pn536
Anzahl der Verfahrbewegungen Pn536

N

Verfahr- ! |
geschwindigkeit . Vg’fg?i ! szfg?i V;rfg?:
Drehzahl- Pn533 Edistanz E ey verfahr
Diagramm , ] A .
Bei Drehzahl null 4 . ! ! . ! J
! d 1 1 1
Driicken Sie die, E ' ! ! !
(4] Taste. Beschleuni- ’ : P
Wartezeit gungs-/ Wartezeit Wartezeit
Pn535 Abbremszeit Pn535 Pn535
Pn534
Betriebsstatus
Servomotor

Anmerkung: Wenn Pn536 (Anzahl der programmierten Tipp-Bewegungen) auf 0 gesetzt wird, dann ist der Endlosbetrieb
aktiviert. Zum Stoppen des Endlosbetriebs die Taste MODE/SET (oder JOG/SVON des Handbediengeréts)

driicken, um die Spannungsversorgung des Servomotors zu deaktivieren.
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7.5 Programmierter Tippbetrieb (Fn004)

Pn530.0=1

(Wartezeit Pn535 — Ruckwartsbewegung Pn531) x Anzahl der Bewegungen Pn536

Anzahl der Verfahrbewegungen Pn536

Bei Drehzahl null

Pn531
Verfahr-
distanz

Verfahr-
geschwindigkeit

Pn531
Verfahr-

Pn531
Verfahr-

|
1 1
1 1
1 1
1 1
Drehzahl- Pn533 distanz ' distanz !
Diagramm |
| | | |
Dricken Sie die | :w : ,
l . 1 1 1 1
Taste. "' Beschleuni- ' g WI' >,
Wartezeit gungs-/ Wartezeit artezeit
Pn535 ; Pn535 Pn335
Abbremszeit
Pn534
Betriebsstatus
Servomotor

Anmerkung: Wenn Pn536 (Anzahl der programmierten Tipp-Bewegungen) auf 0 gesetzt wird, dann ist der Endlosbetrieb aktiviert. Zum
Stoppen des Endlosbetriebs die Taste MODE/SET (oder JOG/SVON des Handbediengeréts) driicken, um die Spannungs-
versorgung des Servomotors zu deaktivieren.

Pn530.0= 2

(Wartezeit Pn535 — Vorwartsbewegung Pn531) x Anzahl der Bewegungen Pn536
(Wartezeit Pn535 — Rickwartsbewegung Pn531) x Anzahl der Bewegungen Pn536

Anzahl der Verfahrbewegungen Pn536 Anzahl der Verfahrbewegungen Pn536

s N7 N

Beschleunigungs-/Abbremszeit

Verfahr- ' Pn531 ! "
geschwindigkeit Ierfahr- | P81 \Wartezeit P934 Wartezeit
Drehzahl- Pn533 distanz | distanz Pn535m\ !
i /[ b\ ‘ RO - —p
Diagramm Bei Drehzahl ‘ ‘ \ L L !
null ' P > | | i i
Driicken Sie die ' ! ! ' ' ' Verfahr-
. ' ! ' ! Pn531 | Pn531 i digkei
(4] Taste. «— Beschleuni- > Verfahr- Verfahr- g'j:’ens5c:;1:\31vmd|gke|t
Wartezeit gungs-/ Wartezeit 'distanz | distanz
Pn535  Abbremszeit Pn535 ! !
Pn534
Betriebsstatus “@)ﬁ :
Servomotor ' =
(Vorwarts)  (Stopp)  (Vorwarts) (Ruckwarts)

Anmerkung: Wird Pn530.0 auf 2 gesetzt, ist der Endlosbetrieb deaktiviert.

Pn530.0=3

(Wartezeit Pn535 — Rickwartsbewegung Pn531) x Anzahl der Bewegungen Pn536
(Wartezeit Pn535 — Vorwartsbewegung Pn531) x Anzahl der Bewegungen Pn536

Drehzahl-
Diagramm

Anzahl der Verfahrbewegungen Pn536 Anzahl der Verfahrbewegungen Pn536

4 B . N
Beschleunigungs-/Abbremszeit | \ / \*r
Wartezeit Pn534  Wartezeit Wartezeit ' pns31 | Pn531 Verfahr-
. ~ Pn535 Pn535 Pn535 ' Verfahr- 1 Verfahr- geschwindigkeit
Drucken Sie die .q—y.. ; | distanz | distanz Pn533

Taste,

h

Bei Drehzahl

null

' '
! !
1 1
] ]
1 i
Verfahr-
distanz

Wartezeit

Beschleunigungs-/" "pn535

Abbremszeit
Pn533 Pn534
""" Verfahr-
geschwindigkeit

Betriebsstatus
Servomotor

(Stopp) (Stopp)  (Rickwarts)

Anmerkung: Wird Pn530.0 auf 3 gesetzt, ist der Endlosbetrieb deaktiviert.

. Hilfsfunktionen (FnOOO)
\‘
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7 Hilfsfunktionen (FnOOO)

Pn530.0 =4

(Wartezeit Pn535 — Vorwartsbewegung Pn531 — Wartezeit Pn535 — Rickwartsbewegung Pn531)
x Anzahl der Bewegungen Pn536

Anzahl der Verfahrbewegungen Pn536
r I
XA
| I
! i Verfahr-
Lomest Geschwindigkeit
Drehzahl- \distanz Pn533
; Bei Drehzahl , \ .
Diagramm null : / . :
Driicken Sie die: ! ! ! ,
Taste, ¢—»; o J —
Wartezeit Wartezeit Verfahr- Pn533 o
Pn535 Beschleunigungs-/ pn535 distanz Verfahrgeschwindigkeit
Abbremszeit
,,,,,,,,,, Pn534 ____________ N
Betriebsstatus
Servomotor

Anmerkung: Wenn Pn536 (Anzahl der programmierten Tipp-Bewegungen) auf O gesetzt wird, dann ist der Endlosbetrieb
aktiviert. Zum Stoppen des Endlosbetriebs die Taste MODE/SET (oder JOG/SVON des Handbediengeréts)
driicken, um die Spannungsversorgung des Servomotors zu deaktivieren.

Pn530.0 =5

(Wartezeit Pn535 — Rickwartsbewegung Pn531 — Wartezeit Pn535 — Vorwartsbewegung Pn531)
x Anzahl der Bewegungen Pn536

Anzahl der Verfahrbewegungen Pn536

- Aﬁ

Beschleunigungs-/Abbremszeit

Wartezeit Pn534  \wartezeit Evpr?sﬂ : P533
erfahr- ! . . .
D_rehzahl- Driicken Sie die: Pn535: : : .Pn535. ldistanz | Verfahrgeschwindigkeit
Diagramm [V] Taste., oo oo o !
[ [ 1 1 I | 1
Bei Drehzahl ) I '
null Pn531 ' '
n Verfahr-
L’Z’:::Zr‘ geschwindigkeit
Pn533

Betriebsstatus
Servomotor

Anmerkung: Wenn Pn536 (Anzahl der programmierten Tipp-Bewegungen) auf 0 gesetzt wird, dann ist der Endlosbetrieb
aktiviert. Zum Stoppen des Endlosbetriebs die Taste MODE/SET (oder JOG/SVON des Handbediengerats)
driicken, um die Spannungsversorgung des Servomotors zu deaktivieren.

(4) Zugehdrige Parameter

Die folgenden Parameter definieren das Muster des programmierten Tippbetriebs. Die Einstellungen nicht
an