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A VORSICHT

YET produziert Komponententeile, die ihren Einsatz in vielféltigen Industrieanwendungen finden.
Die Auswahl und Anwendung von YET-Produkten liegt im Verantwortungsbereich des
Anlagenkonstrukteurs bzw. Endnutzers. YET iibernimmt keinerlei Verantwortung fiir die
Integration der Produkte in das Endsystem.

Unter keinen Umsténden darf ein YET-Produkt als alleinige Sicherheitssteuerung in ein Produkt
oder eine Konstruktion integriert werden. Alle Steuerungen ohne Ausnahme miissen so ausgelegt
werden, dass Fehler dynamisch und ausfallsicher unter allen Umsténden erfasst werden. Alle
Produkte, in denen ein von YET hergestelltes Komponententeil enthalten ist, miissen bei der
Ubergabe an den Endnutzer entsprechende Warnhinweise und Anweisungen fiir eine sichere
Verwendung und einen sicheren Betrieb aufweisen. Alle von YET bereitgestellten Warnhinweise
miissen unmittelbar an den Endnutzer weitergegeben werden.

YET iibernimmt eine ausdriickliche Garantie ausschlieBlich fiir die Qualitét eigener Produkte

in Ubereinstimmung mit den Standards und Spezifikationen wie sie in dem YET-Handbuch
angegeben sind. ALLE UBRIGEN IMPLIZITEN UND EXPLIZITEN GEWAHRLEISTUNGEN
WERDEN AUSGESCHLOSSEN. YET iibernimmt keine Haftung fiir Verletzungen,
Produktbeschidigungen, Verlust oder Forderungen, die durch falsche Anwendung der Produkte
auftreten.
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Sicherheitshinweise

Nachfolgend werden die in diesem Handbuch verwendeten Symbole definiert,
um die Sicherheitshinweise einzustufen und den damit verbundenen
Gefahrengrad zu kennzeichnen. Eine Missachtung der in diesem Handbuch
angegebenen Vorsichtsmaflnahmen kann zu ernsthaften oder sogar fatalen
Verletzungen, und/oder Personenschéden, Schiden an Produkten, Anlagen und
Systemen fiihren.

AVORSICHT

e VORSICHT: Kennzeichnet eine potenziell gefdhrliche Situation, die zum
Tod oder zu schweren Verletzungen fithren kann, wenn sie nicht vermieden
wird.

A ACHTUNG

e ACHTUNG: Kennzeichnet eine potenziell gefahrliche Situation, die zu
leichten oder mittelschweren Verletzungen fiihren kann, wenn sie nicht
vermieden wird.
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Zu diesem Handbuch

Zielgruppe

Dieses Handbuch ist fiir folgende Anwender vorgesehen.

Personen, die fiir die Konstruktion der Servoantriebssysteme der
XtraDrive XD-[I-Serie zustiandig sind

Personen, die fiir die Installation und Verdrahtung der Servoantriebe
der XtraDrive XD-[-Serie zusténdig sind

Personen, die Testldufe oder Einstellungen der Servoantriebe der
XtraDrive XD-[J-Serie durchfiihren

Personen, die fiir die Wartung und Inspektion der Servoantriebe der
ExtraDrive XD-[I-Serie zustandig sind

Beschreibung technischer Begriffe

In diesem Handbuch werden die folgenden Begriffe wie folgt definiert:

Servomotor = SGMAH/SGMPH/SGMGH/SGMSH oder andere
kompatible Servomotoren.

Servoverstiarker = Servoverstiarker der XtraDrive XD-[J-Serie.
Servodrive = Ein Satz bestehend aus Servomotor und
Servoverstarker.

Servosystem = Ein Servosteuerungssystem, das aus einem
Servoantrieb mit Host-Computer und Peripheriegeridten besteht.

Angabe invertierter Signale

In diesem Handbuch werden die Namen invertierter Signale (gtiltig
wenn tiefgestellt) mit einem Schrégstrich (/) vor dem Signalnamen
angegeben, wie in den folgenden Gleichungen dargestellt:

S—-ON =/S-ON
P—CON = /P-CON
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Sicherheitshinweise

Anhand folgender Sicherheitshinweise wird das Produkt bei der Lieferung,

Installation, Verdrahtung, Wartung, Inspektion und wéhrend des Betriebs
tiberpriift.

| Produktpriifung bei Lieferung

A ACHTUNG

Verwenden Sie den Servomotor und Servoverstirker nur in einer der angegebenen
Kombinationen.

Anderenfalls besteht die Gefahr von Brinden oder Fehlfunktionen.

| Installation

A ACHTUNG

Verwenden Sie die Produkte nicht in Umgebungen, in denen sie Wasser, korrosiven
Gasen, entziindbaren Gasen oder Brennstoffen ausgesetzt sind.
Anderenfalls besteht die Gefahr eines elektrischen Schlages oder Brandes.

u Verdrahtung

A
VORSICHT

e Verbinden Sie den Erdungsanschluss an eine Masse der Klasse 3 (max. 100.0).
Durch eine falsche Erdung kann ein elektrischer Schlag oder ein Brand verursacht werden.

A ACHTUNG

e Schlieflen Sie an die Ausgangsklemmen U, V oder W keine dreiphasige
Versorgungsspannung an.

Anderenfalls besteht Verletzungs- oder Brandgefahr.

Ziehen Sie die Klemmenschrauben der Spannungsversorgung sowie die
Ausgangsklemmenschrauben des Motors sicher fest.

Anderenfalls besteht Brandgefahr.

[ | Betrieb

A ACHTUNG

e  Beriihren Sie bei laufendem Motor niemals drehende Motorteile.
Anderenfalls besteht Verletzungsgefahr.
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A ACHTUNG

e Fiihren Sie den Testlauf nur mit dem Servomotor durch. Dabei muss die Motorwelle
von der Maschine getrennt sein, um unvorhersehbare Unfille zu vermeiden.
Anderenfalls besteht Verletzungsgefahr.

e Bevor Sie den Betrieb mit angeschlossener Maschine starten, indern Sie die
Einstellungen unter Beriicksichtigung der Parameter der Maschine.

Wenn Sie den Betrieb ohne Beriicksichtigung der korrekten Einstellungen starten, kann die
Maschine aufler Kontrolle geraten oder Fehlfunktionen verursachen.

e Bevor Sie den Betrieb mit angeschlossener Maschine starten, stellen Sie sicher, dass
jederzeit ein Not-Stopp ausgefiihrt werden kann.
Anderenfalls besteht Verletzungsgefahr.

e Beriihren Sie wihrend des Betriebs keine Kiihlkorper.

Anderenfalls kdnnten die hohen Temperaturen Brandverletzungen verursachen.

u Wartung und Inspektion

A VORSICHT

e Versuchen Sie nicht, bei eingeschalteter Spannung die Frontabdeckung zu entfernen.
Es besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags.

e Warten Sie nach Abschalten der Spannungsversorgung fiinf Minuten, bevor Sie die
Klemmen beriihren.
Durch die Restspannung besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags.

e Beriihren Sie niemals Komponenten im Inneren des Servoverstirkers.
Es besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags.

A ACHTUNG

e Zerlegen Sie den Servomotor nicht.
Anderenfalls besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags oder Verletzungsgefahr.

e Versuchen Sie nicht, die Verdrahtung bei eingeschalteter Spannungsversorgung zu
verindern.
Anderenfalls besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags oder Verletzungsgefahr.
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u Allgemeine Sicherheitshinweise

BEACHTEN SIE FOLGENDE HINWEISE
FUR EINE SICHERE ANWENDUNG:

e  Bei einigen Abbildungen in diesem Handbuch ist das Produkt mit abgenommenen
Schutzabdeckungen oder Abschirmungen dargestellt. Ersetzen Sie stets die Schutzabdeckung
oder Abschirmung wie angegeben, bevor Sie das Produkt entsprechend den Angaben in dem
Handbuch in Betrieb nehmen.

e  Die Abbildungen in diesem Handbuch dienen als typische Beispiele und kénnen von Threm
tatsdchlichen Produkt abweichen.

e Aufgrund von Produktverbesserungen, Anderung von Spezifikationen und
Handbuchiiberarbeitung behalten wir uns Anderungen des Handbuchs vor. Bei Uberarbeitung
des Handbuchs wird die Katalognummer aktualisiert und das neue Handbuch als neue Edition
herausgegeben. Die Katalognummer wird auf der Vorder- und Riickseite des Handbuchs
angegeben.

e  Falls Sie ein Handbuch aufgrund von Verlust oder Beschdadigung nachbestellen mochten,
setzen Sie sich bitte mit Threm niachsten YET-Vertriebspartner oder einem auf der Riickseite
des Handbuchs angegebenem Vertriebsbiiro in Verbindung.

e  YET {ibernimmt keinerlei Verantwortung fiir Resultate, die aus nicht autorisierten
Anderungen des Produkts entstehen. YET iibernimmt keine Haftung fiir Schiiden oder
Stérungen, die durch nicht autorisierte Anderungen entstanden sind.

vil



XtraDrive Bedienerhandbuch Inhaltsverzeichnis

Inhaltsverzeichnis

1. Uberpriifung des Produkts und der Bezeichnungen von Komponenten.....1-1
1.1.  Uberpriifung der Produkte der XtraDrive-Serie bei Lieferung ..................... 1-2
L.1.1. SeIVOVEISHATKET ......cuiiiiiiieiiieieiete ettt 1-2
1.2.  Bezeichnungen der Produktkomponenten............ccoceeevevienienieienieneenenennn. 1-3
1.2.1. SeIVOVEISHATKET ......cuiietiieieiiieieieie et s 1-3
1.2.2. MOdelINUMMEIN.....c.coiririeieieiiiiieieieic ettt 1-4
PR 11121 F2 1 4 1) | OO OO 2-1
2.1, SETVOVEISTATKET.....c.eititenieiieiirtiieie ettt 2-2
2.1.1.  LagerbediN@UNZEN..........ccccecueiririerieiieiesieeeesteeeeee et ve e 2-2
2.1.2.  INStAllatiONSOIT ......euiniiiteieieiirietetee ettt es 2-2
2.1.3.  InstallationSTIChIUNG ........ccvecveieiiieieieeeieceee et 2-3
2,14, INSTALATION ..ottt 2-3
R J ¥ 1 74 1111 EYC] 1) P21 RS 3-1
3.1.  Anschluss an Peripheri€gerate ...........ccoeieievierieninieieieeieeeeteee e 3-2
3.1.1. 100 V/200 V Hauptschaltkreis, eInphasig...........cccceevrvererievervinenieieesieienns 3-3
3.1.2. 200 V Hauptschaltkreis, 0,8 kW und 1,5 kW, einphasig ............cccecvrveueee. 34
3.1.3. 200 V Hauptschaltkreis, dreiphasig..........ccccevvereeerenieeeenienieeeesieeeeseneenens 3-5
3.1.4. 400 V Hauptschaltkreis, dreiphasig..........c.ccoeeirieerieieienieinieeinieeieeeeeeeenes 3-6
3.2.  Interne Blockschaltbilder der XtraDrive-Serie.........cccoceveririiiiienineneeieene 3-7
3.2.1. Modelle mit 30 W bis 800 W, 100 V/200 V, einphasig............ccccecvrvrrennee. 3-7
3.2.2. Modelle mit 1 kW bis 3 kW, 200 V, dreiphasig.........cccceevevererereecerenieennns 3-8
3.2.3. Modelle mit 0,5 kW bis 3,0 kW, 400 V, dreiphasig...........cccceeeerreererrenennen. 3-9
3.2.4. Modelle mit 5 kW, 400 V, dreiphasig.........ccecevveveeerenrereeenenieeeeseneenenens 3-10
3.3.  Verdrahtung des Hauptschaltkreises...........coeveeierieniininieienieseeeeeie 3-11
3.3.1. Bezeichnungen und Beschreibung der Leistungsklemmen ....................... 3-12
3.3.2. Typisches Verdrahtungsbeispiel des Hauptschaltkreises..................c........ 3-13
3.3.3. Verlustleistung des ServOVErstArkers ..........ceouvverveeeeesierieieeenieieeeesienenens 3-14
3.3.4. Verdrahtung der LeistungsklemmenblOcke...........c.ccooveveenieenieeinieennee. 3-15
34, E/A-SINALC ..ot 3-16
3.4.1. Typisches Anschlussbeispiele fiir E/A-Signalleitungen...............ccocuee... 3-16
3.4.2. Liste der CN1-KIemmen.........cccoeivirieiirieiniieirieeeeseee e 3-17
3.4.3. Bezeichnungen und Funktionen der E/A-Signale ..........ccccccoeevvviinirennnee. 3-18
3.4.4. SchnittstellenschaltkreiSe ..........coeuerireirieenineeee e 3-20

3.5.  Verdrahtung von Drehgebern
(nur fiir Motoren des Typs SGMGH und SGMSH)........cccevvevieniinieene 3-24
3.5.1. DrehgeberanscChlliSSe.........ccoueirieueieieiinieieieieeieieeeie et 3-24
3.5.2. CN2-Klemmenzuordnung und -typen des Drehgebers............ccceveunnnnee. 3-26
3.5.3. Drehgeber-Kabelverbindungen ............cccceeenieeieieinieennieeeeeeeeennes 3-27
3.6.  Beispiele fiir Standardverbindungen............cccoecveeviivienieniecieececeeen 3-29

viil



XtraDrive Bedienerhandbuch Inhaltsverzeichnis

4. TeStDELrieD c.uciceeicnuriiieiiisnrininiinsnecssnicsssnnssssnecsssnessssnesssssesssssesssssesssssssssssses 4-1
4.1.  Testbetrieb in Zweil SChITHEN. ........ccceiiirieieieieeeee e 4-2
4.1.1. Schritt 1: Testbetrieb flir Servomotor ohne Last ...........cccceeevrevieceeinrerennne. 4-3
4.1.2. Schritt 2: Testbetrieb fiir Servomotor, der an eine Maschine
ANGESCHIOSSEIN IST.....vuieiiieieiie ettt 4-9
4.2.  Zusitzliche Einrichtungsverfahren wahrend des Testbetriebs .................... 4-10
4.2.1. Servomotoren mit Bremsen ...........cceceveeririeninieeniniereeseeeseeee s 4-10
4.2.2. Positioniersteuerung tiber den Host-Controller ............cccceevireenrereennnee. 4-11
4.3. Minimale Parameter und Eingangssignale ............ccccceevecrieieecienieneennenne. 4-12
431 Par@meLer .....c.covvueuirieieieiccrieieeiceee ettt 4-12
4.3.2. EINgangssi@nale...........cccceeieerieieiirerieieeseiee e nae e enens 4-12
5. Parametereinstellungen und Funktionen...........cceicvceicscnricssnnccssnncssnrcssnnnes 5-1
5.1.  Einstellungen gemall den Gerdtekenndaten...........ccocceeeeeviieciiccienciecieniennenn, 5-4
5.1.1. Umschalten der Servomotor-Drehrichtung............c.ccoceeveveinieeciniecinieennene. 5-4
5.1.2. Einstellung der Endlagenschalter-Funktion.............ccoceevevievenenieceecnenienenens 5-5
5.1.3. Drehmomentbegrenzung ...........ccoeceeueveiereiriereriereisieeieseeeseensesesseseessesenes 5-8
5.2.  Einstellungen gemall Host-Controller ...........coceeveiecieeieeieriecieceeeeeenne 5-12
5.2.1. DrehzahlSOIIWETt ........c.eueuiiiriieieieiieeee e 5-12
5.2.2. POSIIONSSOIIWETT .....cveuveeieriieiieiecieiceeetee et 5-14
5.2.3. Verwendung des Drehgeber-Signalausgangs .............cccceeeeveieinieenerreennes 5-20
5.2.4. Sequenz-E/A-Signale..........coooeeieieiieieicieieeseeeeeee et 5-23
5.2.5. Verwendung der Funktion fiir das elektronische Ubersetzungsverhiltnis .. 5-25
5.2.6. Kontakteingang-Drehzahlregelung ............ccoeeveeeeviecieeniesieceeeseeeeeee 5-29
5.2.7. Verwendung der Drehmomentregelung............ccococvvveeinieenieeninieenieennes 5-34
5.2.8. Drehmoment-Vorsteuerungsfunktion .............cceeeeveveeeeresiereeceseneeesesseeeens 5-40
5.2.9. Drehmomentbegrenzung durch analogen Spannungssollwert................... 5-42
5.2.10. Sollwertimpuls-Sperrfunktion (/INHIBIT)........ccccceoevvevrevinenieieeeeeee 5-44
5.3.  Einstellung des ServoVerstarkers ...........ccooeverieierienieneeeeienieeieeeeieie e 5-45
53,1, ParamELer.....ccveeuieeieiieieiecieeteeeee ettt sttt enean 5-45
5.3.2. JOG-Drehzahl........cccoeueuiiiiniiieieiiriieeiecrseeie et 5-46
5.3.3. Eingangs-Signalzuordnung..............ccecevueieirerieieenienieesenieeee e 5-46
5.3.4. Ausgangs-Signalzuordnung............c.cceceeeieerieieinieienieieieeeeeee e 5-50
5.3.5. Auswahl Regelungsart ............ccevevueieieinieieineieeeesieeeeee e 5-52
5.4.  Einstellung der Stoppfunktionen............cccceeeverieniinieienieneneeieiese e 5-54
5.4.1. Offset-EINStEIIUNG .....cooeeviieieieieiceeeeeeee e 5-54
5.4.2. Auswahl Servo AUS-Stoppmodus..........ceeviereirieeninieinieiieeeieeneeeenen 5-55
5.4.3. Verwendung der Nullhaltungsfunktion.............ccceceeeeverenenerveneneeresee 5-56
5.4.4. Verwendung der Haltebremse ...........ccocvvieueieieinieininieinieeeecieeeee 5-58
5.5. Autfbau einer SChUtZSEqUENZ.........ccccverieeiieieeieeeereesieete e 5-61
5.5.1. Verwendung von Servoalarm- und Alarmcode-Ausgéngen.................... 5-61
5.5.2. Verwendung des Servo-EIN-Eingangssignals (/S-ON).........cccccevveveurnnee. 5-63
5.5.3. Verwendung des ,,Positionierung abgeschlossen*-
Ausgangssignals (/COIN)......ccoeiruerieiririeieeeeeeeestee et 5-64
5.5.4. Drehzahliibereinstimmungsausgang (/V-CMP) .........ccccevevvevinieennnennne 5-65
5.5.5. Verwendung des Betriebsausgangssignals (/TGON)..........cccocevvevvrvrrennne. 5-67
5.5.6. Verwendung des Servo-bereit-Ausgangssignals (/S-RDY)......c.cccceueneeee 5-68
5.5.7. Verwendung des Warnausgangssignals (/WARN) ......cccccceevrenevirvnrennnne. 5-69
5.5.8. Vorgehensweise bei einem Spannungsausfall..............cccoceeiveininecnennn. 5-71
5.6.  Auswahl eines Bremswiderstands...........ccccoceeveneniniiiieneneieeeeee 5-72
5.6.1.  Externer Bremswiderstand............cccocovvreieeinninineecnneeceeseseeeenene 5-73
5.6.2. Berechnung der Leistung des Bremswiderstands............ccceeveevvevrennennnne. 5-74

X



XtraDrive Bedienerhandbuch Inhaltsverzeichnis

5.7. Absolutwert-Dreh@eber...........cccoiiiirieiiiiiieieee e 5-78
5.7.1. Schnittstellenschaltkreis..........coeeueerirririeieeereec e 5-79
5.7.2. Konfiguration eines Absolutwert-Drehgebers...........cccoverireiinninneennne. 5-80
5.7.3. Einstellung des Absolutwert-Drehgebers............ccceecivieenieenniecnnieeinene. 5-81
5.7.4. Empfangssequenz des Absolutwert-Drehgeber...........ccoceeveiineinnenenne. 5-84

5.8, AB-DIehgeber......ccooiiiiiiiieieieieeeeee e 5-89

5.9.  Definition der Anwendereinheiten und Einstellung ............ccccccoeevveiennnnen. 591
5.9.1. POSItIONIETSIEUCTUNG.......c.eveveerereririerenieiesenieseseesesessesesesessesesessesesessesasesesssses 5-91
5.9.1.1. Definition der Anwendereinheiten fiir Motion-Profile .......................... 5-91
5.9.1.2.  POSItIONSEINNEIEN ......vovviniiiieieieeirieeee et 5-91
5.9.1.3.  Drehzahleinheiten ..........cccoeieirieiniiininieeeee e 5-92
5.9.1.4. Beschleunigungseinheiten ..........ccceveirieuerieieiniereieieiniereieieeeseseeeseanen 5-93
5.9.1.5. Standardeinstellung fiir Motion-Profil-Parameter............c..cccccveuennenee. 5-94
5.9.1.6.  Profil-Drehzahl (PN2A2, PN2A3)....coiiiiiieeeeereeceeeeeeeene 5-95
5.9.1.7. Profil-Beschleunigung (Pn2A4, Pn2AS) ..o 5-95
5.9.1.8. Standardwert S-Kurve (PN2A06) .......ccceeieieirieiiieiieeeieeieeeeeeen 5-95
5.9.1.9. Schnellstopp-Verzogerung (Pn2A8, PN2A9) .....ccoveeeevieieeeieeeee 5-96
5.9.1.10. Fenster Positionierung beendet (Pn2CO0) ........ccccovveveiereirreeninieinierenanes 5-96
5.9.2. Drehmomentre@elung .............cceoeeuevieieinierieeeesieieesieeeee e 5-96
5.9.2.1. Drehmomentanstieg (PN2CT).......ccccocirieirieieinieiieeeieeeeeieeeeeeen 5-96
5.9.3. Nullpunktverfahren ............ccccevieeeieieinieieiseeee e 5-97
594, DiIIAle E/A ..ot 5-98
5.9.5. AULO-TUNING ...ccveieeieiiieieeeteeteteeet ettt sa s s saesenes 5-99

5.10. Automatischer Ablauf des Benutzerprogramms............cccecvevvereeeeiennennene. 5-99

6. ServoeiNStElIUNG ......cccovvuerieiiirniicsisnniensssnnicsssssnsessssssssssssssssssssssssssssssssssssssssens 6-1

6.1.  Auswahl der Regelungsart .............ccocueriiiiieieieniiniieieieieeeceeee e 6-2

6.2.  Drehzahlregelung mit analogem Eingang oder Kontakteingang .................. 6-3
6.2.1. Prinzip und Blockdiagramm der Drehzahlregelung............cccoceeueinninnnnene. 6-3
6.2.2. Parameter der Drehzahlregelung...........cccooveieivieiieiiieeeceeeeeeee 6-4
6.2.3. Einstellung der Eingangsverstarkung............ccccocevveveeinievenieenneeneecereeens 6-4
6.2.4. OffSEt—EINStEIIUNG........ccvirreieirieieieeseeeeee e 6-5
6.2.5. Verwendung der Sanftanlauffunktion.............cccceevevireineinieenneineeee. 6-6
6.2.6. Einstellung des LastverhaltniSses .........ccevevuerieerienieiniseieesesieeeeseeeeenns 6-7
6.2.7. Einstellung der Drehzahlregelkreisverstarkung............ccccoeveeiveecinieenininncnne. 6-8
6.2.8. Einstellung der Drehmomentsollwert-Filterzeitkonstante........................... 6-9
0.2.9.  SPEITIIET .....vevieieiiieieeee ettt 6-9
6.2.10. Einstellung der Drehzahlregelkreisverstarkung...........ccccveeverievereniennnee. 6-10

6.3,  NCT—POSItIONIEISIEUCTUNG......c.vevieeienienieteetieieiesteeereaeaesseeseeeensesseeseessenes 6-12
6.3.1. Einstellung des Lastverhaltnisses ..........ccocveevverieieinienieieeseieceeseeeeeans 6-12
6.3.2. Blockdiagram flir POSItioniersteUTUNG..........c.eceeveveriereieieriiereieieeeieneneenen 6-14
6.3.3. NCT—Verstarkungsparameter...........cccceeerveererereeiesesiereeesesieeeesesseseenens 6-15
6.3.4. OCA — Schwingungs—Unterdriickungsalgorithmus.............cccccevevriruennnen 6-16
6.3.5. Zusitzliches Parameter—Tuning ..........c.ccecveeveererieeseniereeeeeeeeesesieeenens 6-17
0.3.0. FIIET ..ttt 6-17
6.3.7. Flexible Systemparameter ............ccceceevereeererierieeniereeeeesieeessssesseeesesseneens 6-18
6.3.8.  Verstarkungsfaktor.........ccceueirieiieiieeieee e 6-19
6.3.9. Integral-LOSchparameter .............cccovevveieirienieieeneiccseee e 6-19
6.3.10. Tuning—Verfahren flir Positioniersteuerungsparameter .................c.co.o...... 6-20

6.4.  Analogliberwachung ..........cccccveviiiiieiieiieeeeeeeee e 6-22



XtraDrive Bedienerhandbuch Inhaltsverzeichnis

7. Verwendung der Bedienkonsole ..........ccoeeieiveiicssenicssnncnsnncssnencssnnncssseecsnneces 7-1
7.1, Grundfunktion ........coceceeieiiinieeeee e 7-2
7.1.1. BedienkKOnSOle .........cecveieriiieieieiiieieeseeeeee ettt 7-2
7.1.2. Zuriicksetzen von Servoalarmen ...........cccocoeveeueueerininieieeeeneneeeeeeneneenenes 7-3
7.1.3. Basismodus-AuSWahL............cccceirieiiiniiricieeeeee e 7-3
7.1.4.  StatusanzeiZemOUS .........c.ccveveirieirieieirieieieieestereteteeete st se e sesens 7-4
7.1.5. Betrieb im Parametereinstellungsmodus............ccccveevverieinceneniecieeeesieeenns 7-6
7.1.6. Betrieb im UberwachungSmodus ..............cccovveeveeereeeeeeeeseseeessesneesssrenns 7-11
7.2. Angewandte FUNKtIONEN ..........cceeviieiiiiieiecieceeeceee e 7-16
7.2.1. Betrieb im Alarmprotokollmodus ............ceeeerieeriereienieininieireeeeeeenes 7-17
7.2.2. Schrittbetrieb (JOG) .....oeurriririeieeeeeirieieieeeeest et 7-18
7.2.3. Automatische Offset-Einstellung des Drehzahl-
und DrehmomentSOIIWETLS ..........c.coveueirieinirieiieiee e 7-20
7.2.4. Manuelle Offset-Einstellung des Drehzahl- und Drehmomentsollwerts .. 7-22
7.2.5. Loschen der Alarmprotokolldaten............ccceveeerieieinieciccieeseeeeeeen 7-25
7.2.6. Uberpriifen des Motormodells.............o.overveverrerevneeseseeessseeessssesssseesnns 7-26
7.2.7. Priifung der SOftware-Version.........cccceeveeveeeenierieesenieeeesieseee e 7-27
7.2.8. Nullpunkt-SUChmMOQUS ..........ceeiereirieiiieieiieeeeeeeeee s 7-28
7.2.9. Initialisieren der Parametereinstellungen............ccceeeveeveverenieeeenenienenenn 7-30
7.2.10. Manuelle Nulleinstellung und Verstirkungseinstellung des analogen
UberwachUngSauSZangs ...............c.eeeeeeeeeeeeeeeeeseseessseesesssssssessessessessassens 7-31
7.2.11.  Offset-Einstellung der Motorstrom-Erkennung ...........c.cccoeeeeireninnnne. 7-34
7.2.12.  Schreibschutz-Einstellung ...........ccccocveeieinierieeneiciceseeeseeeeeeee 7-36
7.2.13.  Loschen des Optionsbaugruppen-Erkennungsalarms.................c.......... 7-37
8. Nennwerte, Spezifikationen und AbmeSSUNZEN ......cccovvvrrecscrnricssssansecsssassnees 8-1
8.1.  Nennwerte und Spezifikationen............ccccevirierieniinieieieeccceeee e 8-2
8.2.  Kombinationen aus einphasigen 100 V-XtraDrive und Motoren ................. 8-6
8.3.  Kombinationen aus einphasigen 200 V-XtraDrive und Motoren ................. 8-7
8.4.  Kombinationen aus dreiphasigen 200 V-XtraDrive und Motoren................. 8-8
8.5.  Kombinationen aus dreiphasigen 400 V-XtraDrive und Motoren................. 8-9
8.6.  Abmessungen zur Grundflichenmontage............ccceeveevverienienieneeneeieeen. 8-11
8.6.1. XD-P3 bis -01 (einphasig 100 V, 30 bis 100 W)
XD-P3 bis -02 (einphasig 200 V, 30 bis 200 W) ....ccoecveererieieireieieeennee 8-11
8.6.2. XD-02 (einphasig, 100 V, 200 W) XD-04 (einphasig, 200 V, 400 W).......... 8-12
8.6.3. XD-08 (einphasig, 200 V, 0,75 kW)
XD-10 (dreiphasig, 200 V, 1,0 KW) .cooviiiiiieiieeeeeeeeeee e 8-13
8.6.4. XD-05, 10, 15 (dreiphasig, 400 V, 0,5 bis 1,5 kW) .c.ovvivirrriieee. 8-14
8.6.5. XD-20, -30 (dreiphasig, 200 V, 400 V, 2,0 und 3,0 kW)
XD-15 (einphasig, 200 V, 1,5 KW)..oooveoieieeeeereeeeeeeesee e 8-15
8.6.6. XD-50 (dreiphasig, 400 V, 5,0 KW)...ococoririirieiieeieeerieeee e 8-16
8.7.  Abmessungen zur Bautragermontage ..........cccevvveveevieerieecieeieeieseeseeneeen 8-17
8.7.1. XD-P3 bis -01 (einphasig 100 V, 30 bis 100 W)
XD-P3 bis -02 (einphasig 200 V, 30 bis 200 W) ....ccecveerevieieireieeenenen 8-17
8.7.2. XD-02 (einphasig, 100 V, 200 W) XD-04 (einphasig, 200 V, 400 W) ....8-17

8.7.3. XD-08 (einphasig, 200 V, 0,75 kW)

XD-10 (dreiphasig, 200 V, 1,0 KW) c.cooiiririiiieeeeeeee e 8-18
8.7.4. XD-05, 10, 15 (dreiphasig, 400 V, 0,5 bis 1,S KW) ..c.covvvereieieiieeierenane 8-18
8.7.5. XD-20, -30 (dreiphasig, 200 V, 400 V, 2,0 und 3,0 kW)

XD-15 (einphasig, 200 V, 1,5 KW).coooveieieeeeeeeeeeeeeesee e 8-19
8.7.6. XD-50 (dreiphasig, 400 V, 5,0 KW)...ocecirriirieinieiieeeieeieeeeeeeeees 8-20

xi



XtraDrive Bedienerhandbuch Inhaltsverzeichnis

9. Inspektion, Wartung und Fehlerbehebung ............ccocvvivverinsercisnrcsvnnicsnnnene 9-1
9.1.  Inspektion und Wartung des XtraDIive ..........ccooceeeeienienienenieienieseeeeieene 9-2
9.1.1. Inspektion des SErVOMOLOLS.........ccueueiriereririeinieeieieeeteere et 9-2
9.1.2. Inspektion des ServOVerstarkers ...........cocevveerieeieieinieeeeeseeee e 9-2
9.1.3. Austausch der Batterie fiir den Absolutwert-Drehgeber ...............ccconee.e. 9-3
0.2, Fehlerbehebung..........c.coouieiieiieieeeeee e 9-4
9.2.1. Fehlerbehebung von Problemen mit Alarmanzeigen............ccccccevvucenuencnee. 9-4
9.2.2. Fehlerbehebung von Problemen ohne Alarmanzeige...............cccceevervenenene 9-25
9.2.3. Tabelle der Alarmanzeige...........ceeveuervereeeriesieieerierieeeesee e 9-26
0.2.4. WaArNANZEIZEN ....c.eouenieeeiiieieieieieteieeete ettt ettt et te s bbb esenes 9-28
Appendix A.  Anschlussbeispiele fiir den Host-Controller .............ccccveeeeunnee. A-1
A.l.  Anschluss des MC20 Motion Modul der GL-Serie........cccoeovrerenenueennenne. A-2
A.2.  Anschluss des CP-9200SH Servo Controller (SVA)......cccccvevveevvevireieennnne. A-3
A.3. Anschluss der B2813 Positioniersteuerung der GL-Serie...........cccceevenennene A-4
A.4.  Anschluss der C500-NC222 Positionier-Baugruppe von OMRON............. A-5
A.5.  Anschluss der C500-NC112 Positionier-Baugruppe von OMRON............. A-6
A.6.  Anschluss der AD72 Positionier-Baugruppe von MITSUBISHI ................ A-7
A.7.  Anschluss der AD75 Positionier-Baugruppe von MITSUBISHI ................ A-8
Appendix B.  Spezielle Verdrahtung.............ccooeeiccnicrnniccsssnnnecsssnsscsssssssscssnanes B-1
B.1.  VerdrahtungsvorsichtsmaBnahmen.............ccccocconininiiininieeee B-2
B.2.  Verdrahtung des StOrsChutzes..........cecvevieriirieienienicieeeeeee e B-5
B.3.  Verwendung mehrerer XtraDIive .......cccevevirieiieniinieieieeeceeee e B-9
B.4.  Verlingerung der Drehgeberkabel..............cccoeieieniinininieienieieieiee B-10
B.5.  400-V-VersorgungsSpannung ............cccecueeuereereesieesueesuessuesseseeseesseensesnns B-12
B.6.  Drossel fiir Oberwellenglattung............cceevevvieieieniineneeieieseceeeeieieees B-14
Appendix C. Kenndaten fiir Peripheriegerite.........ccoceerruricsrunccssercsssarcsssanenes C-1
C.1.  Steckverbinder-Klemmenblock fiir Steuersignale mit
Schraubklemmen JUSP-TASOP ..o C-2
C.2.  Externe Bremswiderstinde ...........ccceeevirieiienieninieiieneneee e C-4
C.3. DC-Drosseln fiir Spannungsversorgungen, die fiir minimale
Oberwellen ausgelegt SINd..........cccooerieierieninieieeeeee e C-6
C.4. Spannungsversorgung fiir die Bremse..........coccovieieiienieniniecienenceeeeeee, C-8
C.5.  UberspannungsSChULZ. .............cooveviveiveeeeeeeieeeeeeeeeeee s C-9
C.0. NELZSCRULZ ..ottt C-9
C.7.  Vorwiderstand fiir die Drehzahleinstellung...........cccccoceviverciecieninieeenenne. C-9
C.8. CNI-E/A-Signalsteckverbindung ............cccceeveveeniieieenieeieeieeieeeeeeeseeee C-9
C.9.  Anschluss eines A/B-Impulsdrehgebers ohne C-Impuls (Indeximpuls)....C-10
C.10. Batterie fiir Absolutwert-Drehgeber ...........ccccevievieiieciieieeieeieeeeee, C-11
C.11. Kabel zum Anschluss eines PC an den XtraDrive ..........ccccecveecverveneeennne. C-12
C.11.1.  RS-232-Kommunikationskabel...............ccccerveerirerrevenineeeeeeeeeeen C-12
C.11.2. Kabel mit RS-232 bis RS-422 aktivem Adapter ..........ccccceeervrreceruennnnne C-14
C.12. Anschluss von Bremswiderstinden ...........c.coccevevveevenenenienenenicinenene C-15

xii



XtraDrive Bedienerhandbuch Inhaltsverzeichnis

Appendix D.  Parameterliste.........uiiinirrinsserisssercssnncssnicsssencsssescssssscssssecssssenes D-1
D1, Parameter.......cocuiiiiriiiieieienieeeteteste e et D-2
D.2. SCRAIET ..ottt s D-7
D.3.  Eingangssignal-Auswahl...........cccccooieiriiniiniinieieieieececeiene e D-12

D31, NullpunktSChalter.........cccoioieieieieiieieieicieeeteeeeeeee e D-13
D.3.2.  Erweiterte Eingangssignal-Auswahl.............cccocvvinievieiineneccneneeeenen D-13
D.4.  Ausgangssignal-Auswahl...........cccocoieviiiiiiniinienieceeeee e D-14
D.4.1.  Erweiterte Ausgangssignal-Auswahl............cccooevinevievnineneieneeee. D-14
D.5. ZusatZfunktionen.........c.cccveiieniieriieieeieeeeee et D-15
D.6.  UberwachungSmodi ...........cc.vvvvveeieeieeiesiesceceeseeeeesee s D-15
Appendix E.  Bestellinformationen und Zubehor E-1

xiil



XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 1: Uberpriifung des Produkts und der Bezeichnungen von Komponenten

1.Uberpriifung des Produkts und der
Bezeichnungen von Komponenten

Dieses Kapitel beschreibt die Uberpriifung des Produkts bei Lieferung sowie die
Bezeichnungen von Produktkomponenten.

1. Uberpriifung des Produkts und der Bezeichnungen von Komponenten.....1-1
1.1.  Uberpriifung der Produkte der XtraDrive-Serie bei Lieferung................... 1-2
1.1.1. SEIVOVEISEATKET ..ottt 1-2

1.2.  Bezeichnungen der Produktkomponenten .............ccoceeviiniiieninniiinniennee 1-3
1.2.1. SEIVOVEISEATKET ..ottt 1-3
1.2.2. ModellNUMMETN....c...oviiiiiiiiieieeierteeeeet e 1-4
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1.1. Uberpriifung der Produkte der XtraDrive-Serie bei Lieferung

Das folgende Verfahren wird zur Uberpriifung der Produkte der
XtraDrive-Serie bei Lieferung empfohlen.

Verwenden Sie die folgende Priifliste, um Produkte der XtraDrive-Serie bei
Lieferung zu tiberpriifen.

Erste Inspektion

Anmerkungen

Entsprechen die gelieferten
Produkte den bestellten
Produkten?

Prifen Sie die Modellnummern auf
dem Typenschild des Servomotors
und des Servoverstarkers.
(Detaillierte Informationen zu den
Modellnummern finden Sie auf den
folgenden Seiten).

Dreht sich die Welle des
Servomotors leichtgangig?

Die Welle des Servomotors ist in
Ordnung, wenn sie leichtgangig per
Hand gedreht werden kann.
Servomotoren mit Bremsen kdnnen
allerdings nicht manuell gedreht
werden.

Liegen Beschadigungen vor?

Uberpriifen Sie das gesamte AuRere
und untersuchen Sie das Gerat auf
Beschadigungen und Kratzer, die
wahrend des Versands aufgetreten
sein kénnten.

Sind Schrauben locker?

Uberpriifen Sie mit einem
Schraubendreher, ob Schrauben
locker sind.

Falls einer der oben genannten Fehler aufgetreten ist, setzen Sie sich mit YET
oder einem autorisierten Vertreter in Verbindung.

1.1.1.
|

Servoverstiarker

AuBlere Abmessungen und Beispiele fiir Typenschilder

*TYPE
( .
XtraDrive MODEL XD-P3-Ms
AC-INPUT AC-0OUTPUT
> 200-230V  50/60Hz 0-230V 3 PHASE 4
1 PHASE 0.81 AMPS 0.03(0.04)kW(hp) 0.33 AMPS
—» | "S/N 002006000000000
TOVT:| C€
Bauart
gepriift LISTED
PRODUCT SERVICE IND. CONT. EQ.

Y27 Yaskawa Eshed Tecbnolg_gy
MADE IN JAPAN

v,

NAMEPLATE SERIENNUMMER

— GEEIGNETE STROMVERSORGUNG
SERVOMOTORAUSGANG —
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1.2. Bezeichnungen der Produktkomponenten

Dieser Abschnitt beschreibt die Bezeichnungen der Produktkomponenten.

1.2.1. Servoverstirker

Die nachstehende Abbildung zeigt die Bezeichnungen der
Komponenten von Servoverstarkern.

KUHLKORPER ANALOG-
UBERWACHUNG CNG
LEUCHTANZEIGEN
SCHALTER
WARNAUFKLEBER
MODELL-
BEZEICHNUNG STECKVERBINDUNG
FUR SERIELLE
STROMVER-
SORGUNGSKLEMMEN STECKVERBINDUNG
FUR SERIELLE
KOMMUNIKATION (CN3)
STEUERSPANNUNGS-
EINGANGSKLEMME TYPENSCHILD
STECK-
MOTORANSCHLUSS- VERBINDUNG
KLEMME E/A-SIGNALE (CN1)
ERDUNGSKLEMME GEBERSTECK-

VERBINDUNG (CN2)
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1.2.2. Modellnummern
XD -05-TS 01 R Y999
XtraDrive Serie 4—,_ T

Max. zulassige
Servomotorleistung
(siehe nachstehende Tabelle)

Eingangsspannung
L -100 V AC, oder
M -200 V AC, oder
T-400V AC

Erweiterte Funktionen

durch Optionsmodule:

S - Kein Steckverbinder CN10
N - mit Steckverbinder CN10

Konstruktionsversion #
Leer oder 01-FF
(optional)

Leer, oder
R - Einbau in Baugruppentrager, oder
V — Platinenbeschichtung

(optional)

Leer oder ,Y*, gefolgt von drei 1 bis 3 Ziffern
zur Kennzeichnung der Kundenanwendungen
(optional)

Ausgangsleistung Max. zuléss.ige
scode Servomotorleistung

(kW)

P3 0,03

P5 0,05

01 0,10

02 0,20

04 0,40

08 0,75

10 1,0

15 1,5

20 2,0

30 3,0

50 5,0
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2. Installation

Dieses Kapitel beschreibt die Vorsichtsma3nahmen fiir die Installation des
Servomotors und Servorverstirkers der XtraDrive-Serie.

2.1, SEIVOVEISTATKET ....cevvviiiieieiee ettt 2-2
2.1.1. LagerbediN@UNEEN........ccceeviuiieriieeiiieeiiieeiteeeiteeeieeeeteeeereeeereeeeree s 2-2
2.1.2. INStAllatiONSOTL.......ceeeeuvrieeeeieiee e e et eeeee e e e e eete e e eearee e e eearee s 2-2
2.1.3. InstallationSriChtung.........ccccveeeiiieiiieeie e 2-3
2. 1.4, INStAllAtION.......cciuviiiiereie ettt e e e e 2-3
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2.1. Servoverstirker

Die XtraDrive-Servoverstéirker sind zur Installation auf Grundfldchen
ausgelegt. Durch falsche Installationen konnen Stérungen auftreten. Beachten
Sie die nachfolgenden Installationsanweisungen.

2.1.1. Lagerbedingungen

Lagern Sie den Serververstarker innerhalb des folgenden
Temperaturbereichs, sofern das Spannungskabel getrennt ist.

—20 bis 85 °C

2.1.2. Installationsort

1-zo0

[NENENS N B

1vzo]

Beriicksichtigen Sie die folgenden VorsichtsmaBnahmen beziiglich des

Installationsorts.

Situation

InstallationsvorsichtmaBnahmen

Installation im Schaltschrank

Legen Sie die Schaltschrankgrofe, die
Baugruppenkonstruktion und die Kihimethode so aus, dass
die Temperatur um den Servoverstarker herum 55 °C nicht
Uberschreitet.

Installation in der Nahe eines
Heizelements

Achten Sie darauf, die von dem Heizelement abgestrahlte
Warme sowie einen mdglichen Temperaturanstieg aufgrund
von natirlicher Warmekonvektion gering zu halten, damit
die Temperatur um den Servoverstarker herum 55 °C nicht
Uberschreitet.

Installation in der Nahe einer
Schwingungsquelle

Installieren Sie neben dem Servoverstarker eine
Schwingungsisolation, damit das Gerat keinen
Schwingungen ausgesetzt ist.

Installation an einem Ort, der
korrosiven Gasen ausgesetzt ist

Korrosive Gase haben keine direkte Auswirkung auf den
Servoverstarker. Sie kdnnen jedoch Stérungen an
elektronischen Bauteilen und Geraten mit Schiitzen
hervorrufen. Leiten Sie entsprechende MalRnahmen ein,
um korrosive Gase zu vermeiden.

Sonstiges

Installieren Sie den Serververstarker nicht an hei3en oder
feuchten Orten oder Orten, an denen das Geréat
ubermafRigem Staub oder Eisenstaub ausgesetzt ist.
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2.1.3.

2.1.4.

Installationsrichtung

Installieren Sie den Servoverstirker senkrecht zur Wand, wie in der
folgenden Abbildung dargestellt. Der Servoverstirker muss auf diese
Weise ausgerichtet werden, da er fiir eine Kiihlung durch natiirliche
Wirmekonvektion oder durch einen Kiihlliifter ausgelegt ist.

Verwenden Sie die Montagebohrungen, um den Servoverstirker zu
sichern. Die Anzahl der Bohrungen variiert (zwischen zwei und vier)
je nach Rahmengrofe des Servoverstarkers.

P

s | s | s [ s | s ) s | s | —|

Wand

Installation

—/ —
Beluftung

Gehen Sie wie nachfolgend beschrieben vor, um mehrere
Servoverstarker nebeneinander auf einer Schalttafel zu installieren.

LUFTER LUFTER E
o
Y]
[]a []a []a
Qoo |ggon |gven 50
SE7 xvravrive Y7 xrravrive Xirabrive ive
xofZ-M3 xopzMd XD;
O §|’_ Qo §’|_ Owm § . i“_

[1e} oo oo
0o 0o oo
0 o|e A oDoleA oo|eA
0 Ofez 0 ofez 0 ofe
DO@Jﬁ DOSJE Oofe |§
Bolid EEIN EEIN
0 O] et [1e] O ofs
00|e_] 00|e_| 0 ol=_|
ool [ onol7] M molv] ]
0ofv A oDofv A oo|v A
o0 ofv_|¥ O0ofv_|¥ 0o|w_|§
@D [@ DD |® @D [@
IS
min. 10 mm oder mehr g.
. - wn
£
1S
min. 30 mm ‘min. 30 mm
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Ausrichtung des Servoverstirkers

Installieren Sie den Servoverstirker senkrecht zur Wand, so dass die
Steckverbinder der Fronttafel nach aullen weisen.

Kiihlung

Wie in der obigen Abbildung dargestellt, muss zwischen den
Serververstirkern ausreichend Platz fiir die Kiithlung durch Kiihlliifter
oder durch natiirliche Warmekonvektion vorgesehen werden.

Nebeneinander-Installation

Wenn Sie wie in der obigen Abbildung dargestellt mehrere
Servoverstirker nebeneinander installieren, muss zwischen den Geraten
mindestens 10 mm und iiber und unter den Gerédten mindestens 50 mm
Freiraum eingehalten werden. Installieren Sie iiber den Servoverstarkern
Kiihllifter, um einen iibermafBigen Temperaturanstieg zu vermeiden und
eine konstante Temperatur in dem Schaltschrank zu halten.

Umgebungsbedingungen im Schaltschrank

e Umgebungstemperatur: 0 bis 55 °C

e Luftfeuchtigkeit: max. 90 %

e Vibrationen: 0,5 G (4,9m/s%)
e Kondensatbildung und Eisbildung Keine

e Umgebungstemperatur fiir langfristige Zuverldssigkeit: max. 45 °C

2-4



XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 3: Anschlussplan

3. Anschlussplan

Dieses Kapitel beschreibt, wie die Gerdte der XtraDrive-Serie an
Peripheriegerite angeschlossen werden und liefert Beispiele fiir die Verdrahtung
des Hauptstromkreises und der E/A-Signalleitungen.

3.1. Anschluss an Peripherie@erate ..........ccvvriiiiiiiiiiiiieeieeeeecee e e 2
3.1.1. 100 V/200 V Hauptschaltkreis, einphasig ..........cccceevueenieriieninnieeiieeenn 3
3.1.2. 200 V Hauptschaltkreis, 0,8 kW und 1,5 kW, einphasig............c.ccceuvee..e. 4
3.1.3. 200 V Hauptschaltkreis, dreiphasig........cccoeevievieniiinieniieiieiieeieesie e 5
3.1.4. 400 V Hauptschaltkreis, dreiphasig........ccceeevierieeiieniieniieiiecieeieesie e 6

3.2. Interne Blockschaltbilder der XtraDrive-Serie .........cccoeveeriiiriienieeiienieeieeee. 7
3.2.1. Modelle mit 30 W bis 800 W, 100 V/200 V, einphasig .........c..ccceecvrenneen. 7
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3.1. Anschluss an Peripheriegeriite

Der vorliegende Abschnitt enthélt Beispiele fiir den Anschluss von Geriten
der XtraDrive-Serie an Peripheriegeréte.

Zusitzlich wird kurz beschrieben, wie jedes Peripheriegerit angeschlossen
wird.
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3.1.1.

100 V/200 V Hauptschaltkreis, einphasig

Kompakt-Schutzschalter
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Spannungs- Spannungsversorgung
versorgungsleitung. 1 Phase 100/200 V AC
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Stromkreis aus, wenn RT
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wird.
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Entstorfilter Schutzschalter

Wird verwendet, um externe
Stérungen von der
Stromversorgungsleitung

zu entfernen.

Entstorfilter
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Netzschitz

Schaltet den Servo

EIN AUS. .

Ven;g:c;enussie Netzschitz N Netzschitz
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Uberspannungssch \

utz fiir das

Netzschiitz.

Spannungsversorgung fiir
Bremse
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&7

Spannungs-
versorgung flr
Bremse

Bremswiderstand

\\\
AN

Bremswiderstands-Einheit

Wenn die Leistung des
Bremswiderstands unzureichen
ist, schlieBen Sie die externe
Bremswiderstandseinheit zwischen
den Klemmen B1 und B2 an.
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3.1.2. 200 V Hauptschaltkreis, 0,8 kW und 1,5 kW, einphasig
Beachten Sie die folgenden Punkte.

1. Schlielen Sie die Hauptspannungsvorsorgung wie unten dargestellt an die
Klemmen L1 und L3 an. Die Spannungsversorgung ist einphasig, 220 bis
230 V AC +10 % bis —15 %, 50/60Hz. Wenn eine Spannungsversorgung von
187 V (=15 % von 220 V) oder weniger verwendet wird, zeigt der Alarm A.41
den Spannungsmangel an, wenn mit einem max. Motordrehmoment bis zur max.
Drehzahl beschleunigt wird.

2. SchlieBen Sie die Klemmen B2 und B3 mit Hilfe des internen Bremswiderstands
kurz. Wenn die Leistung des Bremswiderstands unzureichend ist, entfernen Sie die
Kabelfiihrung zwischen den Klemmen B2 und B3 und schlie3en Sie eine externe
Bremswiderstandseinheit zwischen den Klemmen B1 und B2 an.

f Kompakt-Schutzschalter h
(MCCB)

A, Zum Schutz der Spannungsversorgung
Spannungsversor- einphasig, 200 V AC
gungsleitung. Schal-
tet den Stromkreis RT
aus, wenn ein Uber-
strom erkannt wird.

\ J
( ) Kompakt-
Entstorfilter Schutzschalter
Wird verwendet, um externe
Stdrungen von der Stromver-
sorgungsleitung zu entfernen.
\ J
a3
qs
LYy
Entstorfilter L)
<4
-
S f
a3 %
( Netzschiitz ) - HB3o N (" Host-Controller )
D f
Schaltet Sie Servo E)’p?" 2 XtraDrive ist mit den meisten PLC Motion
EIN oder AUS. Netzschitz gﬁ " Controller und Impulszéhler kompatibel.
Verwenden Sie N lae)
einen Uberspan- N Griin/gelbes ,,

nungsschutz
fr das Netzschiitz.

s o |
s | s | s
s | s | e

00000000

Kabel @
Netzschutz\‘

00

00000000

Spannungsversorgung
far Bremse

Typ: LPSE-2HO1
(far 100-V-Eingang) Spannungsversorgung Kabel und

flir Bremse ) Steckverbinder
% 3 fir Drehgeber
und Motor
\ J \

Bremswiderstand
(Option)

Bremswiderstands-Einheit

Wenn die Leistung des integrierten
Bremswiderstands unzureichend ist,
schlieBen Sie eine externe
Bremswiderstandseinheit zwischen
den Klemmen B1 und B2 an.
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3.1.3.

Kompakt-Schutzschalter
(MCCB)

Wird zum Schutz des

Stromversorgungska
bels verwendet. 200V AC
Schaltet bei RST
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57
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N
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Netzschiitz
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200 V Hauptschaltkreis, dreiphasig
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o Kabel

B1B2

Bremswiderstand
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\\\
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3.1.4. 400 V Hauptschaltkreis, dreiphasig

Spannungsversorgung fiir
Bremse

Eingangsspannung 200 V AC
oder 24 V DC fiir Servomotor
mit 24 V DC-Bremse.

Kompakt-Schutzschalter Optionsmodul
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S 200 V AC
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Erkennung einer
Uberspannung den
Stromkreis ab.
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Stromversorgungsleitung zu
entfernen.

Computer

Kabelausfiihrung: P/N 004145
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—

s I s |

—
—
s | s | s
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und Motor

Spannungsversorgung —
(24V) +

Bremswiderstand

\W@D
Bremswiderstands-Einheit \
Wenn die Leistung des \\

Bremswiderstands unzureichend ist,
schlieRen Sie die externe
Bremswiderstandseinheit zwischen
den Klemmen B1 und B2 an.
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Die folgenden Abschnitte zeigen die internen Blockschaltbilder der
Modelle mit 30 W bis 800 W, 100 V/200 V, e

Servoverstirker.

Interne Blockschaltbilder der XtraDrive-Serie
3.2.1.
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Modelle mit 1 kW bis 3 kW, 200 V, dreiphasig

XtraDrive Benutzerhandbuch
3.2.2.

/3 zuanbag v/3

Buebuiepam|jog
-Juswowyaiq

pun -lyezyaig E

Buebsne -}

-18qebyaiqg

Bunienals
-J81uonIsod

B|[9ISNIUYOS ||8uaS

(0d) Jeindwo)

8|jojuoy Iny
Buebsnesbunyoemiaqn
Jabojeuy

Bunuyoaieg
-UaM||oSWoAS | [l

Bunyagtelansindw|
-Ham||os

043

L_ Bunjio| Tn_ -Bi-lqebueiq

AT

v

J0suas OISV
-wons

ojesouan) | |e—|
-WMd

-18an zinyos

funuueds Bunuuedg

A+ €—— seipuem

- -sBunu

[ Ao+ «——] -ueds

WIB[BOAISS puUaIyem uayQ (g srejey)
vl

NI3 sny

ocl H

Ol

Hi

_ _ -00/0d
3 ‘_ A GF 44—
e _ ||||||||
_
_ allsISHIUYS
legafyaiq _ ZINUoSWONsIaaN Bunianesuy| 10sU8s bunienajsue
1 : -aep) -sBunuuedg -slejey ._.
FSHL
[
| |
rﬂ_lz o -
A =0
N v B _ -
WY _
|
10J0WOAIBS-OV ¥d €d <ca
AZLF LA §
— Vo
| cd | stejey

14

L €7

\exxE@xazE ©!

€d|cd]19g

R
|

c® (zH 09/05)

e o ek A 082 SI9 002

‘Biseydiaiq

3-8



Kapitel 3: Anschlussplan

Modelle mit 0,5 kW bis 3,0 kW, 400 V, dreiphasig

XtraDrive Benutzerhandbuch
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3.3. Verdrahtung des Hauptschaltkreises

Dieser Abschnitt zeigt typische Beispiele fiir die Verdrahtung des
Hauptschaltkreises flir Servoprodukte der XtraDrive-Serie, sowie die
Funktionen der Leistungsklemmen und die Spannungseinschaltsequenz.

Beachten Sie bei der Verdrahtung die folgenden Sicherheitshinweise.

A ACHTUNG

o Biindeln und betreiben Sie Stromversorgungs- und Signalleitungen nicht zusammen
in demselben Leitungskanal. Halten Sie Stromversorgungs- und Signalleitungen
mindestens 30 cm getrennt voneinander.

Andernfalls konnen Fehlfunktionen auftreten.

¢ Verwenden Sie fiir die Signal- und Drehgeber (PG)-Riickfiihrungsleitungen nur Kabel
mit paarweise verdrillten Adern oder abgeschirmte Kabel mit mehreren Adern.

Die maximale Lange betrdgt 3 m fiir Sollwerteingangsleitungen und 20 m fiir Drehgeber-
Riickfiihrleitungen.

o Beriihren Sie die Leistungsklemmen nach Ausschalten der Spannungsversorgung fiir
5 Minuten nicht, da in dem Servoverstirker immer noch hohe Spannungen auftreten
konnen.

Stellen Sie zunédchst sicher, dass die Ladeanzeige ausgeschaltet ist, bevor Sie eine Inspektion
durchfiihren.

o Vermeiden Sie hiufiges Ein- und Ausschalten der Spannungsversorgung. Schalten Sie
die Spannungsversorgung hochstens einmal pro Minute ein und wieder aus.

Da der Servoverstiarker mit einem Kondensator in der Spannungsversorgung ausgestattet ist,
flieBt nach Einschalten der Spannungsversorgung fiir 0,2 Sek. ein hoher Ladestrom. Durch
héufiges Ein- und Ausschalten der Spannungsversorgung verschlechtert sich die Leistung

von Hauptstromgeriten wie Kondensatoren und Sicherungen, wodurch unerwartete Storungen
auftreten konnen.
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3.3.1.

Bezeichnungen und Beschreibung der
Leistungsklemmen

In der folgenden Tabelle finden Sie die Bezeichnungen sowie eine
Beschreibung der Leistungsklemmen.

Tabelle 3.1: Bezeichnungen und Beschreibung der Leistungsklemmen

Klemmen- Bezeichnung Beschreibung
symbol
L1, L2 30 W bis 1 kW Einphasig 200 bis 230 V (+10 %, —15 %), 50/60 Hz
AC-Netzeingangsklemme | 1 kW bis 3 kW Dreiphasig 200 bis 230 V (+10 %, —15 %), 50/60 Hz
L1, L2, L3*
2 kW bis 5,0 kW 400V | Dreiphasig 380 bis 480 V (+10 %, —15 %), 50/60 Hz
Servomotor-
u,Vv,w Anschlussklemme Anschluss an den Servomotor.
Einphasig 200 bis 230 V (+10 %, —15 %), 50/60 Hz
L1C, L2C | steuerspannungs- .
Eingang’;kbmn?e 30 W bis 5,0 kW Dreiphasig 200 bis 230 V (+10%, —15%), 50/60 Hz
24V,0V 24 V DC (15 %) nur 400 V-Einheiten
@ Erdungsklemme Anschluss an die Erdungsklemmen der Spannungsversorgung und des
(2 Stellen) Motors.
Normalerweise nicht angeschlossen.
Anschluss an externen Bremswiderstand
30 W bis 400 W (vom Kundgn bereltzust_ellen) zv_wschen B1 und
B2, wenn die generatorische Leistung
unzureichend ist.
B1, B2 Anschlussklemmen Hinweis: Keine B3-Klemme.
oder fur externen Normalerweise fiir Kurzschluss zwischen B2
B1, B2, B3 | Bremswiderstand und B3 (fiir einen internen Bremswiderstand).
Entfernen Sie den Draht zwischen B2 und B3 und
800 W bis 5,0 kW schlieRen Sie einen externen Bremswiderstand
(vom Kunden bereitzustellen) zwischen B1 und B2
an, wenn die Leistung des internen
Bremswiderstands unzureichend ist.
Normalerweise Kurzschluss zwischen ®1 und ®2.
g . Wenn GegenmalRnahmen gegen Versorgungsspannungs-Oberwellen
@1. @2 gge?v;c;ﬁ:"g(llgtﬂ:g:gs erforderlich sind, schlieRen Sie eine DC-Drossel zwischen @1 und @2 an.

Versorgungsstroms

Bei Versand des Verstarkers sind diese Klemmen werksseitig
kurzgeschlossen. Einzelheiten finden Sie unter 5.8.6 Drossel fiir

Oberwellenglattung.

@

Positive Klemme flr
Hauptschaltkreis

Normalerweise nicht angeschlossen.

©

Negative Klemme fir
Hauptschaltkreis

Normalerweise nicht angeschlossen.

*Die Modelle XD-08 und XD-15-MS besitzen einphasige 200-V-Spannungsversorgungen.
Schlielen Sie folgende Spannungsversorgung zwischen L1 und L3 an.

Einphasig 220 bis 230 V AC (+10 %, —15 %), 50/60 Hz

Wenn eine Spannungsversorgung von 187 V (=15 % von 220 V) oder weniger verwendet
wird, zeigt der Alarm 41 den Spannungsmangel an, wenn mit einem max.
Motordrehmoment bis zur max. Drehzahl beschleunigt wird.
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3.3.2. Typisches Verdrahtungsbeispiel des Hauptschaltkreises

Die folgende Abbildung zeigt ein typisches Beispiel fiir die
Verdrahtung des Hauptschaltkreises.

NN
> ¥ 1uces
FIL
1MC
I
]
1
]
1
(Fur Servo-Alarmanzeige)
1Ry
NS |
Haupt- Hauptspannungsversorgung U
s en '

LT :

1Ry 1MC

1SUP

XtraDrive

® =< c
O[O | |3
o Bo

u Aufbau einer Spannungseinschaltsequenz

Beachten Sie beim Aufbau einer Spannungseinschaltsequenz die

folgenden Punkte.

e Legen Sie die Spannungseinschaltsequenz so aus, dass die

Spannung bei der Ausgabe eines Servoalarmsignals ausschaltet.
(Siehe Schaltkreis oben)

e Halten Sie die Spannungseinschalttaste mindestens 2 Sekunden lang
gedriickt. Der Servoverstérker gibt nach Einschalten der Spannung
fiir max. 2 Sekunden ein Servoalarmsignal aus. Dieses Signal ist fiir
die Initialisierung des Servoverstirkers erforderlich.

Spannungs-
versorgung

Servoalarm (ALM)-

max. 2,0 s

P

<
<

Ausgangssignal
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3.3.3.

Verlustleistung des Servoverstirkers

Die folgende Tabelle zeigt die Verlustleitung des Servoverstirkers bei
Nennlast.

Tabelle 3.1: Verlustleistung des Servoverstirkers bei Nennlast

Haupt- Haupt- Steuer-
strom- Max. Aus- strom- .
krei . . Bremswider- strom- | Gesamt
reis- zulassige N gangs- kreis- )
Servoverstarker stands- kreis- Verlust-
Span- | Servomotor- strom Ver- . ;
. -Modell . .| Verlustleistung | Verlust- | leistung
nungs- leistung (Effektiv- | lustlei- W] leistun W]
versor- [kW] wert) [A] stung W] 9
gung W]
0,03 XD-P3-L* 0,66 3,5 16,5
200V, 0,05 XD-P5-L* 0,95 5,2 18,2
einpha- — 13
sig 0,1 XD-01-L* 2,4 12 25
0,2 XD-02-L* 3,0 16,4 29,4
0,10 XD-01-M* 0,91 6,7 19,7
200V, 0,20 XD-02-M* 2,1 13,3 — 13 26,3
einpha-
sig 0,40 XD-04-M* 2,8 20 33
0,75 XD-08-M* 4.4 47 12 15 74
200V, 1,0 XD-10-M* 7.6 55 12 82
drei- 2,0 XD-20-M* 18,5 120 08 15 163
phasig 3,0 XD-30-M* 75 60 198
0,45 XD-05-T* 1,9 19 48
1,0 XD-10-T* 3,5 35 14 64
430 v, 1,5 XD-15-T* 5,4 53 15 82
rei-
phasig 2,0 XD-20-T* 8,4 83 o8 126
3,0 XD-30-T* 11,9 118 161
5,0 XD-50-T* 16,5 192 36 15 243

Hinweis: Bremswiderstands- Verlustleistung sind zuldssige Verluste. Ergreifen Sie folgende Mafinahmen,

wenn dieser Wert tiberschritten wird.

e  Trennen Sie den internen Bremswiderstand im Servoverstirker, indem Sie den Draht
zwischen B2 und B3 entfernen.

e Schlieflen Sie einen externen Bremswiderstand zwischen den Klemmen B1 und B2 an.

Weitere Informationen zu den Widerstidnden finden Sie in Abschnitt 5.6 Auswahl eines
Bremswiderstands.
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3.3.4. Verdrahtung der Leistungsklemmenblocke

Beachten Sie bei der Verdrahtung der Leistungsklemmenblocke die
folgenden Sicherheitshinweise.

A ACHTUNG

Bauen Sie vor der Verdrahtung den Klemmenblock vom Servoverstérker ab.

Setzen Sie nur ein Draht pro Klemme am Klemmenblock ein.

Achten Sie darauf, dass der Draht nicht mit benachbarten Dréhten elektrisch kurzgeschlossen ist.
Schliefien Sie alle Drihte, die versehentlich geldst wurden, wieder an.

Servoverstarker mit einer Leistung unter 1,5 kW besitzen Steckverbinder-
Klemmenbldcke fiir die Leistungsklemmen. Gehen Sie beim Anschluss des
Klemmenblocks wie nachfolgend beschrieben vor.

[ | Anschlussverfahren

e Ziehen Sie die Enden des Drahts ab, wobei die Enden zusammen
verdrillt bleiben.

8 bis 9 mm Abisoliert

e Offnen Sie den Drahtsteckplatz des Klemmenblocks (Stecker) mit
einem Werkzeug und gehen Sie dabei nach einem auf der folgenden
Seite beschriebenen Verfahren in Abb. A und Abb. B vor.

1. Abb. A: Verwenden Sie den vorhandenen Hebel, um den
Drahtsteckplatz zu 6ffnen.

Abb. B: Verwenden Sie einen herkémmlichen
Schlitzschraubendreher (3,0 bis 3,5 mm), driicken Sie den
Schraubendreher fest in den Steckplatz, um den Drahtsteckplatz
freizugeben.

Abb. B

2. Abb. A und B: Setzen Sie das Drahtende in die Offnung und
klemmen Sie dieses fest, indem Sie den Hebel oder den
Schraubendreher freigeben.
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3.4. E/A-Signale

Dieser Abschnitt beschreibt die E/A-Signale flir den XtraDrive-

Servoverstirker.

34.1.

XtraDrive
37
Sollwertdrehzahl V-REF K_—*‘
+2 bis +10 V/Nennmotordrehzahl P sa 38
Externe Drehmomentsteuerung/ T-REF — 39
Drehmoment-Vorsteuerung P sG K_
+1 bis +10 V/Nennmotordrehmoment. 4 v
( PULS PULS 150 Q __ 31
Q p |-* | 34 4
Phase A /PULS ) 8 Jd_
SIGN SIGNJ 11 ——
CCW ; P /siGNj 12 ¥ K! ]
Phase B 1 36 &
iti 15
Positionssollwert < CLR ___:
P
;I /CLR},14 :}__J 19 ]
1kQ +12V >\:2° s
Offener Kollektor- PL1 4 3
Sollwertspan- PL2 g 13
| nungsversorgung pL3 % 18 " 48 L
BAT() |, :49 5
. . . *3
Speicherbatterie 2,8 bis 4,5 V P BAT (1) )
" +5V SEN & 4 1)
SEN-Signaleingang oV |P sG 2 & ’
+24V 47 33kQ
Servo EIN }_-T'l rm—a 254
(Servo EIN bei EIN) /SON __ Lao 3K SevoEIN i
0 © L 26 5
J_ ~— pL, Proportional ==
P-Regelung } =g dd
(P-Regelung bei EIN) O OLRCON gt “ZM " (P-Regelung)
}_ > L, Vorwrtslauf
Vorwartslauf gesperrt P-OT 42 _::_E" == 27
(Gesperrt bei AUS) —Q_O gesperrt [* | 4
_Dﬂ__,_ﬁl_’ Ruckwartslauf | T ™y 280
Ruckwartslauf gesperrt Q0O N-OT 43 2N gesperrt
(Gesperrt bei AUS) -5 r== 29 L
Alarmpause ARsT |4 }_:;_ [ AIarm:Rucksetzung :_ * S
(Pause bei EIN) -Dﬂ_ _EI \S/:)rwagts- -
y = [~ Strombegrenzung 31
Vorwérts-Strombegrenzung  $—0O  O-=<k 45 =" EN |r | 4
(Strombegrenzung bei EIN) _:EL’ Ruckwarts- L 2%
—= /N-CL , 46 }:’_J Strombegrenzung ~
Ruckwarts-Strombegrenzung —O EIN g g
(Strombegrenzung bei EIN)
: L]

&
FG
Abschirmung mit Steckergeh&use verbinden.
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ALO1
ALO3
ALO3

PAO )
/PAO

PBO
/PBO

PCO
PCO

PSO
/PSO

SG

/COIN +

/COIN -

/T-GON+
/T-GON-

/S-RDY+

/S-RDY-

ALM+

ALM-

Typisches Anschlussbeispiele fiir E/A-Signalleitungen

Alarmcodeausgang

Maximale Betriebsspannung
30V DC

Maximaler Betriebsstrom

20 mA

Drehgeber-Teilungsverhéltnisausgang

Anwendbarer Leitungsempféanger:
SN75175 von Tl,

MC3486 von

ON-SEMI oder gleichwertig

Serieller Datenausgang
der S-Phasen-Drehung

Signalmasse

Positionierung abgeschlossen
(EIN bei abgeschlossener
Positionierung)

TGON-Ausgang
(EIN bei Uberschreitung
der Einstellung)

Servo-bereit-Ausgang
(EIN bei ,Bereit")

Servo-Alarmausgang
(AUS bei Alarm)

Max. Ausgangsbetriebsspannung
des Opptokopplers 30 V DC
Betriebsstrom 50 mA
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3.4.2. Liste der CN1-Klemmen
In der folgenden Tabelle werden die Zuordnung und Spezifikationen
der CN1-Klemmen dargestellt.
Tabelle 3.2: CN1-Klemmenzuordnung
] s lenp Drehzahliibe-
/V-CMP-  |reinstimmungs-
TGON- 26
2 SG |GND 27 | ITGON+ |Signal- (/COIN-) |Erkennungs-
Offener ausgang ausgang
3 PL1 Kollektor- TGON-
SEN-Signal- Sollwertspannu- " it. | 28 | /TGON |Signal-
4] SEN ein98ngg ngsversorgung | 29 | /SRDY+ iﬁgvg%r?g ret ausgang
Sollwertdreh- .
5 | V-REF ; Servo-bereit-
6 SG GND Zahlelngang 39 ALM+ Servo-Alarm- 30 /S-RDY Ausgang
ausgang
Sollwert- Impulsgeber- Servo-
s | puLs [Solwert 7| PULS limpulseingang Teiung. 32| ALM |Alarm-
Impulseingang 33 PAO sausgang ausgang
Phase A
Impuls-geber-
Drehmoment- Teilungs-
9 | T-REF |Sollwert- Impulsgeber- | 34 |  /PAO ausgang
10| SG |GND eingang 35| ppo |Teilungs- Phase A
ausgang Impuls-geber-
Phase B 36 /pRO | Teilungs-
ausgang
Sollwert- Phase B
Sollwert- 11| SIGN h :
12| /SIGN |Symbol- Signaleingang | .| . |Alarmcode-
eingang ausgang 38| ALo2 |Alarmcode-
Offener ausgang
Kollektor-
13 PL2 |Sollwertspan-
14| /CLR |L&scheingang nungs- 39 ALO3 Sﬁ]?nﬁr Servo EIN-
versorgung al?sganogr- 40| /S-ON Eingang
15| CLR |L&scheingang
Analoger ; Eingan
16| TMON |Uberwa- 41| pcon |PBetiebs 1 | b o1 |Endiags
chungsausgang . eingang vorwarts
Analoger Uber-
gg‘laglgror 17| VTG wachungs-
B ausgang Eingang
18| PL3 |[Sollwert- 43| N-OT |Endlage Alarm-
spannungs- rickwarts 44 | JALMRST |Ricksetz-
versorgung Impulsgeber- eingang
19| PCO |Teilungsausgang _
!I_m_ﬁ)ulsgeber- Phase C Eingang Eingang
eilungs- Vorwarts- Rickwarts-
20| /PCO ausgang 45| /P-CL Strombeg- 46 IN-CL Strombeg-
Phase C renzung EIN renzung EIN
21 | BAT (+) |Batterie (+) Sianal
Externe ignal-
Eingangs- 48 PSO ausgang
22| BAT (-) |Batterie (-) 47| +24v-IN | SO Phase S
23 versorgung
- - 50 — —
_ Signal-
24 _ _ Drehzahliibe- 49 /PSO |ausgang
25 N-CMP+ |reinstimmungs- Phase S
(/COIN+) | Erkennungs-
ausgang
Hinweis: 1. Unbelegte Klemmen nicht fiir Relais verwenden.
2. Bringen Sie die Abschirmung des E/A-Signalkabel am Steckergehéuse an.
3. SchlieBen Sie die FG (Gehduseerdung) am Steckverbinder des Servoverstarkers an.
u CN1-Spezifikationen
Anwendbarer Steckersatz (YET P/N: 4J4003)
Interner
Steckverbinder XtraDrive . .
Steckverbinder Gehduse Hersteller
10250-52A2JL oder
gleichwertig, 50-poliger MDR 10150-3000VE 50-polig 10350-52A0-008 Sumitomo 3M Co.
rechtwinkliger Stecker
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3.4.3.

Bezeichnungen und Funktionen der E/A-Signale

Der folgende Abschnitt beschreibt die Bezeichnungen und Funktionen
der E/A-Signale fiir den Servoverstérker.

| Eingangssignale
Signalbezeichnung | Stift-Nr. Funktion Siehe
Allgemein Servo EIN: Der Servomotor wird eingeschaltet, wenn die Gate-
9 /S-ON 40 Sperrung im Leistungsteil aufgehoben wird. 55.2
/P-CON 41 * Funktionswahl durch Parameter. gg;
Proportional- EIN: Umschaltung des Drehzahlregelkreises
betriebs- von PI (proportional/integral) 5.21
etriebs-Sollwert ;
auf P (proportional)
Richtungs- Bei Auswahl der internen Festdrehzahlen: 596
sollwert Umschaltung der Drehrichtung. -
Position <> Drehzahl Emoglicht
Umschaltung der| Drehzahl <= Drehmoment (LjJé?schaltung 527
Regel-betriebsart Drehmoment <= Drehzahl Regelbetrie-
bsart
Nullhaltungs- | Drehzahlregelung mit Nullhaltungs-Funktion: 543
Sollwert Bei EIN: Drehzahlsollwert = 0 o
Sollwert- Positioniersteuerung mit Sollwertimpuls-Stopp:
| Bei EIN: Eingabe von Sollwertimpulsen wird 5.2.10
mpulssperre
gestoppt.
Vorwartslauf | Nachlaufweg gesperrt: Der Servomotor wird
P-OT 42 gesperrt gestoppt, wenn das bewegliche Teil die 512
N-OT 43 Ruckwartslauf | Grenze des zulassigen Bewegungsbereichs o
gesperrt Uberschreitet.
/P-CL 45 * Funktionswahl durch Parameter. —
/N-CL 46 Vorwarts-
Strombegrenzung
RUcIli\I/’;jérts- Bei EIN: Stromgrenzwertfunktion aktiviert. 5.1.3
Strombegrenzung
EIN
Interne Bei Auswahl der internen Festdrehzahlen:
F Umschaltung der internen 5.2.6
estdrehzahlen .
Drehmomenteinstellungen.
{QLSMI' 44 Alarm-Rucksetzung: Aufhebung des Servoalarms. 5.5.1
Steuerspannungsversorgungseingang fir Sequenzsignale: Die
+24VIN 47 24-\V/-Spannungsversorgung muss vom Anwender bereitgestellt 524
werden.
Anfangs-Datenanforderungssignal bei Verwendung eines
SEN 4(2) Absolutwert-Drehgebers 523
BAT+ 21 Anschlussstifte fur die Speicherbatterie des Absolutwert- 523
BAT- 22 Drehgebers. o
Dreh- V-REF 5 (6) Drehzahlsollwerteingang: +2 bis +10 V/Motornenndrehzahl 5.9 1
zahlsollwert (Eingangsverstarkung mittels Parameter anderbar.) o
Dreh- Drehmomentsollwert-Analogeingang: +1 bis
moment- T-REF 9(10) +10 V/Motornenndrehzahl (Eingangsverstarkung mittels 5.21
Sollwert Parameter anderbar.)
Entspricht
PULS 7 Sollwert-
Positionsso| /PULS 8 Impulseingang 5.9 1
liwert SIGN 11 Leitungstreiber e
/SIGN 12 Offener
Kollektor
CLR 15 Loschen des Fehlerzahlers: Loschen des Fehlerimpulses 521
/CLR 14 wahrend der Positioniersteuerung. -
PLA1 3 +12 V Pull-up-Spannung wird angelegt, wenn die Sollwertsignale
PL2 13 PULS, SIGN und CLR offene Kollektorausgange sind 5.21
PL3 18 (+12-V-Spannungsversorgung im Servoverstarker integriert).
Hinweis: 1. Die den Eingangssignalen /S-ON, /P-CON, P-OT, N-OT, /ALM-RST, /P-CL und /N-CL zugeordneten

Funktionen konnen {iber die Parameter geéndert werden. (Siche 5.3.3 Eingangsschaltkreis-
Signalzuordnung.)
2. Die Stift-Nummern in Klammern () bezeichnen Signalmassen.
3. Der maximale Eingangsspannungsbereich fiir den Drehzahl- und Drehmomentsollwert betriagt +12 V.
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| Ausgangssignale
Signalbezeichnung | Stift-Nr. Funktion Siehe
Allgemein ﬁtmf g; Servoalarm: Schaltet AUS, wenn ein Fehler erkannt wird. 5.5.1
Erkennung wahrend der Drehbewegung des Servomotors:
/TGON+ 27 Erkennt, ob der Servomotor mit hoherer als der eingestellten 555
/TGON- 28 Motordrehzahl dreht. Motordrehzahlerkennung ist tiber "
Parameter einstellbar.
/S-RDY+ 9 Servo bereit: EIN, wenn beim Einschalten der Steuer-
/S-RDY- 30 /Hauptstromkreis-Spannungsversorgung kein 5.5.6
Servoalarm vorliegt.
PAO 33 (1)
/PAO 34 ALQ Umgerechnetes zweiphasiges (Phasen
PBO 35 Eﬂgzg_g_g:gzz: A und B) Drehgeber-Ausgangssignal 523
/PBO 36 Phase-C-SignaI und Nullpunkt-Impulssignal (Phase C): -
PCO 19 9 RS-422 oder vergleichbar.
/PCO 20
Mit Absolutwert-Drehgeber: Ausgabe
PSO 48 Phase-S-Signal serieller Daten entsprechend der Anzahl
/PSO 49 9 der Umdrehungen (RS-422 oder
vergleichbar)
ﬁtg; gg Alarmcodeausgang: Ausgabe von 3-Bit-Alarmcodes. 55.1
ALO3 39 (1) Offener Kollektor: 30 V und 20 mA max. Nennleistung.
TMON 16 Analoges Uberwachungssignal
VTG 17 Analoges Uberwachungssignal
N-CMP+ o5 Drehzahllbereinstimmung (Ausgabe in
Drehzahl N-CMP- 26 Drehzahlregelbetriebsart): Erkennt, ob die Motordrehzahl im 554
Einstellbereich liegt und dem Drehzahl-Sollwert entspricht.
Positionierung abgeschlossen (Ausgabe in
Positioniersteuerungsbetriebsart): Schaltet EIN, wenn die
/COIN + 25 Anzahl der Fehlerimpulse den eingestellten Wert erreicht.
Position /COIN - 26 Die Einstellung entspricht der Anzahl der in 55.3
Sollwerteinheiten eingestellten Fehlerimpulsen
(Eingangsimpulseinheiten gemal elektronischer
Ubersetzung).
Nicht gi Diese Klemmen sind nicht belegt. _
verwendet 50 SchlieRen Sie keine Relais an diese Klemmen an.

Hinweis: 1. Die Stift-Nummern in Klammern () bezeichnen Signalmassen.

2. Die /TGON, /S-RDY und /V-CMP (/COIN) zugeordneten Funktionen kdnnen iiber die Parameter
gedndert werden. Auch die Signale /CLT, /VCT, /BK, /WARN und /NEAR koénnen géndert
werden. (Siehe 5.3.4 Ausgangsschaltkreis-Signalzuordnung.)
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3.4.4. Schnittstellenschaltkreise

Dieser Abschnitt zeigt Anschlussbeispiele fiir Servoverstirker-E/A-
Signale an den Host-Controller.

u Schnittstelle fiir Sollwerteingangsschaltkreis

Analogeingangsschaltkreis
Analogsignale sind entweder Drehzahl- oder Drehmoment-
Sollwertsignal bei der unten angegebenen Impedanz.

e Drehzahlsollwerteingang: ca. 14 kQ
e Drehmomentsollwerteingang: ca. 14 kQ

Die maximal zuldssige Spannung fiir Eingangssignale betrdgt +12 V.

XtraDrive

1,8 kQ (1/2 W) min.

V-REF oder
- 2 T-REF
12y =— §5k|:2P 10B O
Ca. 14 kQ
1000:1 ASG
A
oVv

Pulssollwert-Eingangsschaltkreis

Ein Ausgangsschaltkreis fiir das Sollwertimpuls- und Fehlerzihler-
Loschsignal am Host-Controller kann entweder ein
Leitungstreiberausgang oder Offener Kollektorausgang darstellen.
Diese beiden Typen sind nachstehend dargestellt.

e Beispiel fiir Leitungstreiberausgang:

Host-Controller XtraDrive
7 150 Q 4,7 kQ
Ve 1 ®
Y A | S|
-
=
L\ A8 w‘\
Anwendbarer Leitungstreiber i1 '
SN75174 hergestellt von TCN1 \
T/l oder gleichwertig 2,8 V < (H-Pegel) - (L-Pegel) <3,7 V
e Beispiel 1 fiir Offener Kollektorausgang: Externe
Spannungsversorgung
Vee XtraDrive
ﬁm i — — 1
) i 07 150 Q . 4,7 kQ
Host-Controller-Ende I I
Ve =
I I
) 1\8
O o ¢ — _
Tr1 Ve=15bis 1,8V
CN1
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Die folgenden Beispiele zeigen, wie der Pull-Up-Widerstand R1
ausgewdhlt wird, damit der Eingangsstrom (I) auf einen Wert zwischen
7 und 15 mA fallt.

Anwendungsbeispiele
R1 =2,2 kQ mit R1 =1 kQ mit R1 =180 Q mit
Vec =24V £5 % Vec=12V 5% Vec=5V 5%

e Beispiel 2 fiir Offener Kollektorausgang: Verwendung eines
Servoverstérkers mit interner 12-V-Spannungsversorgung
Dieser Schaltkreis verwendet eine im Servoverstirker integrierte
12-V-Spannungsversorgung. In diesem Fall ist der Eingang nicht

isoliert.
XtraDrive-seitig
/_ PL1 (PL2, PL3) CN1-Klemmen
Host-Controller-Seite 7
1,0 kQ 12V
1\3 (13’18) I,_I T
N/ L ]
7 150 Q — - =
0 1
A4 | I | I I
Offener Ca. | = [
Kollektorausgang 9mA
) - 8 I I
G —- -
2
max. 1,5V ov
wenn EIN
u Schnittstelle des Sequenzeingangsschaltkreises

Die Schnittstelle des Sequenzeingangsschaltkreises wird liber den
Schaltkreis eines Relais, offenen Kollektortransistors oder NPN-Sensors
angeschlossen. Wihlen Sie ein Relais mit niedrigem Stromverbrauch,
andernfalls kann ein Fehlerkontakt auftreten.

RELAIS XtraDrive OFFENER KOLLEKTOR XtraDrive
24V DC 24V DC
mind. 50 mA | 47 3,3 kQ mind. 50 MA | 47 3,3 kQ
} - y } -
JT_ L 40 [ Aind 1 A 4 20 [ Aind 1
O O—O - -1 —( -
CN1 CN1
NPN-SENSOR XtraDrive
24V DC
mind. 50 mA | 47 3,3 kQ

-
A S=d I

40
- NPNI C -
Sensor
CN1

Hinweis: Die Eingéinge sind sowohl in NPN als auch in PNP beschaltbar.

O
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Schnittstellen des Ausgangsschaltkreises

Die folgenden drei Typen von Servoverstarker-Ausgangsschaltkreisen
konnen verwendet werden. Schlieen Sie nach diesen Schaltkreistypen
einen Eingangsschaltkreis am Host-Controller an.

Anschluss eines Leitungstreiber-Ausgangsschaltkreises

Serielle Daten des Drehgebers, umgerechnet in zweiphasige

(Phase A und B) Impulsausgangssignale (PAO, /PAO, PBO, /PBO),
Nullpunktimpulssignale (PCO, /PCO) und S-Phasen-Gebersignale
(PSO, /PSO) werden liber die Leitungstreiber-Ausgangsschaltkreise
ausgegeben, die in der Regel das Positioniersteuerungssystem am
Host-Controller beinhalten. SchlieBen Sie den Leitungstreiber-
Ausgangsschaltkreis liber einen Leitungsempfanger-Schaltkreis

am Host-Controller an.

XtraDrive

Host-Controller

Leitungsempfanger

Phase A CN1-33] PAO l’u\ R 2

eN1-34 /PA0 IP [:] !

Phase B N CN1-35] pBO 1 | R 6

_L\\cm—se PBO :IP: |:| 7

Phase C CN1-19] PCO R 10 11 Ehase
gN1-20{ /PCO ! IP: [:| 9

Dr lle

3 Phase
A

5 Ehose

gl C Ji6
oV] =5V — +5V
+

CN1-1
l T
ov FG g 1

Abschirmung

ov

Zwischenkreis-
kondensator

IP: Steht fiir paarweise verdrillte Kabel
Anschlussbeispiele fiir Schaltkreise finden Sie unter 3.5
Verdrahtung von Drehgebern.
Anschluss eines Offenen Kollektor-Ausgangsschaltkreises
Alarmcodesignale werden iiber die Offenen Kollektor-
Ausgangsschaltkreise ausgegeben.
(ALO1 — CN1-37, ALO2 — CNI1 - 38, ALO3 — CN1-39)
Schlieflen Sie einen Offenen Kollektor-Ausgangsschaltkreis iiber

einen Optokopplerrelais- oder Leitungstreiberschaltkreis an.
5 to 24VDC 5 to 24VDC

[] Opptokoppler

Relais

XtraDrive XtraDrive

5 to 12VDC

- h Leitungsempfanger
370 ALO1 )
[N
115G ! i
L)
ov £G ov

.

XtraDrive

Hinweis: Die maximal zuldssigen Spannungs- und Stromwerte flir Offene Kollektor-Schaltkreise sind wie folgt:
Spannung: 30 V DC
Strom: 20 mA DC
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e Anschluss eines Optokoppler-Ausgangsschaltkreises
Optokoppler-Ausgangsschaltkreise werden fiir die Schaltkreise von
Servoalarmsignalen, Servo bereit-Signalen und anderen
Sequenzausgangssignalen verwendet.

SchlieBen Sie einen Optokoppler-Ausgangsschaltkreis {iber einen
Relais- oder Leitungsempfangerschaltkreis an.

5 bis 24 V DC
Relais 5 bis 12V DC

—_ XtraDrive
0—o
- Leitungsempfénger
XtraDrive 25 5] [ )
1
1

- ="
B Asd @ U _"_ 26 P L
S i

oV

»l
L |

Hinweis: Die maximal zuldssige Leistungswerte fiir Optokoppler-Ausgangsschaltkreise sind wie folgt:
e Spannung: 30 V DC
e Strom: 50 mA DC

e Anschluss von zwei XtraDrives (Master-Slave-Betriebsart)
SchlieBen Sie den Ausgang des “Master” XtraDrive an den Eingang
des “Slave” XtraDrives an.

+24V
XD Master XD Slave
CNA CN1
47 33kQ
r _—TEI
r=—n 25 40 LT N
1
| |
26
L
= 24VGND

e Anschluss einer externen Last an den Ausgang des XtraDrives.
Maximalstrom: 50 mA

XtraDrive

+24V  (5V-28V)
CN1

Last

______

L

]
(2]
C

Bl
Ll ]

24VGND ——
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3.5. Verdrahtung von Drehgebern
(nur fiir Motoren des Typs SGMGH und SGMSH)

In den folgenden Abschnitten wird beschrieben, wie ein Servoverstarker an
den Drehgeber angeschlossen wird.

3.5.1. Drehgeberanschliisse
Die folgenden Diagramme zeigen die Verdrahtung des Drehgeberausgangs
des Motors mit CN2 des Servoverstirkers sowie die PG-Ausgangssignale
von CN1 mit dem Controller. Dies gilt fiir Inkrementalwertgeber und
Absolutwert-Drehgeber nur fiir die Motoren des Typs SGMGH und SGMSH.
u Serielle Inkrementalwertgeber
XtraDrive
CNi1 (Hinv_v.eis)
Phase A 1-33 PAO [ P)
Serieller 1-3¢ L /PAO § >—
Inkrementalwertgeber (Hiny_veis) Phase B 1-35 PBO : ) :
[ 1 |cne2 196 § PBO 1 >—
C(5) | blau P, PSl2-8 Phase C 1-19 PCO P,
D(©)f, weibblau 1 /psf2-0 120 f /pco_t 1 >—
' ' Ausgangsleitungstreiber I '
| 1 SN75ALS194 | | |Anwendbarer
| | hergestellt von Tl | | Leitungsemp-
| | oder gleichwertig fanger
H(1) rot 2-10_ pasy | ) [sN75175
G(2) gschwarzl L1 32 1, bGov + |hergestellt
| | vonTl oder
| | ) gleichwertig
0smm oy—1  4SG oV
J L J, Steckergehause J“
(Steckergehduse) T Abschirmung L Steckergeniause
—T:— (Kundenseitig)
u Serielle Absolutwert-Drehgeber
XtraDrive a— (Hinweis)
Serieller Absolutwert- - Ehase-A—Rl :Si ,gﬁg [ ? 1 4'>_
Drehgeber (Himweis) Phase B_p_ 1-35 PBO . P .
[ cN2 - Rqme ¥ peo T j>—
blau L P PS] 28 Phase C, 1-19 PCO P
. weiB/blau T, /PSj 29 1-20 PCO : i : J>—
] 1 Phase S 1-48 PSO : P .
! ! Ausgangsleitungstreiber1 4 PSQ ] - ] J>_
I 1 SN75ALS194 | | Anwendbarer
I 1 herg?'este?llt non ;I'I . \ ;._aerllggrgsemp-
rot v 2?160 geewerts PG5V P Eggglﬁlt
schwarz & : : 2-11 PGOV : : éloe?c-rrwlvfedrﬁ;
j 1-4 ) SEN P
0,33 mm? : : Tl 12 | sa N gi,v
v 11 4§ SG r ™17
v 1 |
[ ov L
orange , P 2-12 1-21 BAT (+) P +
weiB/orange T 2-13 122 I BAT () | § ]| + Batterie
l J Steckergehéuse 1\ T
(Steckergehéause) Abschirmung L Egeckerge»
= (Kundenseitig)

P
Hinweis: I P steht fur paarweise verdrillte Kabel.
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A/B+C-Inkrementalwertgeber

XtraDrive o
(Hinweis)
CN1 -
APhase \ 1-33 | PAO [ P
Inkrementaler A/B+C (Hinweis) 134 I /PAO | ! | 4>—
Drehgeber - B Phase 1-35 . PBO , P,
[ ] CN2 136 4 _/PBO ' 1 J>—
4 T
| blau I P1 Al216 CPhase 119 | PCO P
TweiBblau___, 1, /AL2-17 120 4 _/PCcO ' 1! J>—
1 [ |
gelb I PI BJl2-18 S Phase 1-48 | PSO P
Z ? T
[ weiB L 11 /BL2-19 149 4 PO ! | J>_
Ausgangsleitungstreiber
griin "'P! clo-14  SN75ALS194 o f\“,we”dbafef
weiB/grin | § | _/CL2-15 _ hergestelltvon Tl . f__eltungsemp-
oder gleichwertig anger
t L VYT T A
roh T 2' 1o PG5V hergestellt von
L schwarz 2= PGOV | I | Tl oder gleich-
ot | 1 |wertig
| | 1-4 | SEN P
4 ] 1 [ +5V
Lo T 12 ) sa | oV
L 1) scg T 17
v 1 o
orange , Py 2-12 1-21 BAT (+) P
weif3 : i : £2-13 1-22 LBAT () ] '-:-'_ Batterie
l J |, Steckergehéuse 1‘\ ) T
(Steckergehause) Abschirmung Steckerge-
= | hause
[ P \ —;L (Kundenseitig)

Hinweis: t t P steht flr paarweise verdrillte Kabel.

A/B+C-Inkrementalwertgeber mit Hall-Effekt-Sensoren

(fiir Motoren anderer Hersteller auBBer Yaskawa)

Inkrementaler A/B+C
Drehgeber mit Hall-Effekt

XtraDrive . .
N (Hinweis)
A Phase, 1-33 | PAO [P
(Hinweis) 134 ) /PAQ 1, j>—
- B Phase, 1-35 | PBO ;P |
[ ] CN2 136 L /PBO 1 j>—
1 P1 AL 2-16 C Phase,1-19 PCO | P,
1, AL27 120 5 /pcQ T j>—
| pI_pBlo1g S Phasey, 148 4 PSO F; :
1§ /BL219 ©N149 o /PSO 4
1 Ausgangsleitungstreiber
| p | cl 214 SN75ALS194 1 1 An‘wendbarer
A /C” 545 hergestelt | I Leitungsemp-
== von Tl oder gleichwertig fanger
1 | 2456 | | | SN75175
i 7 & > 1’2’3 PG5V hergestellt von
= PGOV | U | 1 oder gleich-
[N 210, 5y 11 |wertig
| UINL27 144SEN P [ 5V
L /VINL 29 T t12lse oV
— {WINJ 2-20 1gsa 17
2oy v { . ]
oV
| 1
| 1
l J ) Steckergehause I_TL\ )
R I Steckerge- i1
(Abschirmung) L | pause
= ;TL (Kundenseitig)

P

1P
Hinweis: P steht fur paarweise verdrillte Kabel.
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3.5.2. CN2-Klemmenzuordnung und -typen des Drehgebers
In den folgenden Tabellen sind die CN2-Klemmenzuordnung und -
typen aufgefiihrt.
u CN2-Klemmenzuordnung
Serieller
1 | PPGOV 'mpgﬁﬁfber 11 | SPGOV | Impulsgeber
GND apn
2 | PPGOV | PG GND —1| 12| BAT+ Bgfg;+
3 |PPGOV| PG GND 13| pat. | Batterie = gang
Eingang
4 | PPGBV | PG+5V 14| pc |mbuisgeper
Impulsgeber Impulsgeber
5 | PPG5V 5V 15| /PC Phase/C
6 | PPG5V | PG+5V 16| pa |Impuisgener
. Impulsgeber
7| NC - 17| [PA
Serieller Phase/A Impulsgeber
Serieller 8 PS Impulsgeber imoulsaeber 18 PB Phase B
9| /PS | Impulsgeber Phase S 19! /PB pulsgebe
Phase/S Serieller Phase/B
10 | SPG5V | Impulsgeber 20 NC* -
+5V
Hinweis: NC* — Kontakt offen lassen.
u Optional: Klemmenzuordnung des CN2-
Steckverbinders mit Kommutierungssensoren
Impulsgeber
1 | PPGOV GND 11 | SPGOV GND
Impulsgeber g
2 | PPGOV Batterie "+
3 | PPGOV Impulsgeber GND 13| BAT. Bat_terie w_» 12 | BAT+ Eingang
GND Eingang
Impulsgeber Impulsgeber
4 | PPGSV 14| pc pulsg
Impulsgeber *5V Impulsgeber Phase C
5 |PPGSV +5V 15| [PC Phase/C
Impulsgeber Impulsgeber
6 | PPG5V
71 uIN Phase U *5V 17| spa | Impulsgeber 16] PA Phase A
Hall-Effekt Phase/A
8 NC* _ 18| PB Impulsgeber
Phase V Impulsgeber Phase B
91 NIN | ol Effekt 191 /PB 1 phaseB
Phase W
10 | SPG5V +5V 20 | WIN |t
Hinweis: NC* — Kontakt offen lassen.
u CN2-Steckverbinderausfithrungen
Anwendbarer Stecker (fiir Buchse)
Interner
Steckverbinder Lotstecker
XtraDrive Lotstecker Gehause (Seite des
Servomotors)
10220-52A2JL MDR 10120-3000VE 20-polig 10320-52A0-008 54280-0600 6-polig
20-polig (YET P/N: 4J4001) (YET P/N: 4J0101) (YET P/N: 4J1521)

Hinweis: Die Relaisbuchse auf der Motorseite wird mit dem Drehgeber-Steckverbinder fiir Servomotoren des
Typs SGMAH und SGMPH verbunden.
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3.5.3. Drehgeber-Kabelverbindungen

Dieser Abschnitt zeigt die Verbindungen fiir alle standardmiBigen
Drehgeberkabel, die von YET verfligbar sind (siehe
YET-Teilenummern). Informationen iiber zusitzliche Drehgebertypen
(wie z. B. Kommunikationssensoren usw.) erhalten Sie von Threm
YET-Vertreter.

u Kabel fiir A/B-Absolutwert-Drehgeber
Fir Yaskawa SGM-Motoren.
XtraDrive seitig, Motor seitig,
20 poliger Stecker 15 poliger Stecker
PPGOV1,2,3 O ==, SCHWARZ 07 0V
PPG5V4,5,6,10 O —FOT 08 +5V
BAT+ 10 125 i+ ORANGE f5 015436V
BAT- 20 185 | WEISS 0140V
Batterie- | PC14 O L GRUN 05 C
stecker /PC15 O ' WEISS/GRUN IP 06 /C
PA16 O L BLAU o1 A
PA17 O | WEISS/BLAU IP 02 /A
PB18 O L GELB iP 03 B
/PB19 O e 04 /B
Gehausemasse O @ ! GELB/GRUN 09 FG
Kabelschirm
¢ P - 2-adrig verdrillte Leitung
[ ] Kabel fiir A/B-Inkrementalwert-Drehgeber
Fir Yaskawa SGM-Motoren.
XtraQrive seitig, Motor seitig,
20 poliger Stecker 9 poliger Stecker
PPGOV 1,2,30 . SCHWARZ ooV
PPG5V 4,5,6,10 O L ROT O +5V
PC 140 . 1GRUN 0C
PC 150 ' IWEISS/GRUN IP o/
PA 160 L {BLAU oA
/PA 170 . EWEISS/BLAU iP O /A
PB 180 {OELB To OB
/PB 190 — 0/B
Gehausemasse O : @-GELB/GRUN _ O FG
Kabelschirm

¢P - 2-adrig verdrillte Leitung
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| Kabel fiir seriellen Absolutwert-Drehgeber
Fiir Yaskawa SGMAH-Motoren.

XtraDrive seitig, Motor seitig,
20 poliger Stecker 6 poliger Stecker
: SPG5V 10 O 50T O 1 PG5V
Batterie- !
stecker | SPGOV 110 rSCHWARZ O 2 GND
BAT+ 10 126 } ORANGE O3 PGBAT+
BAT- 20 13 5  WEISS/ORANGE IP O 4 PGBAT-
PS 80O iBLAU O5 PS
/PS 90O EWEISS/BLAU IP 06 /PS

Gehausemasse O

‘ ., Kabelschirm

O Gehausemasse

¢P - 2-adrig verdrillte Leitung

| Kabel fiir seriellen Inkrementalwert-Drehgeber
Fiir Yaskawa SGMAH-Motoren.
XtraDrive seitig, Motor seitig,
20 poliger Stecker 6 poliger Steck
SPG5V 10 O S 01 PG5V
SPGOV 11 O rSCHWARZ O 2 GND
BAT+ 12 O oA O3 PGBAT+
BAT- 13 O LIS DI P O 4 PGBAT-
PS 80 ipLAl 05 PS
/PS 90O EWEISS/BLAU IP 06 /PS
‘ - ,:Kabelschirm

Gehausemasse O

¢P - 2-adrig verdrillte Leitung

O Gehausemasse

u Kabel fiir A/B-Inkrementalwert-Drehgeber mit Hall-Effekt

Fiir Motoren anderer Hersteller auBer Yaskawa.

XtraDrive seitig,
20 poliger Stecker

Motor seitig

PPGOV 1,2,3,11 O ONIAY
PPG5V 4,5,6,10 O O +5V
PC 14O O C
/PC150 tP O /C
PA 16O iP OA
/PA17 O O /A
PB 18 O fr OB
/PB 19 O O/B
/UIN7 O O U-Phase Hall-Sensor
NIN9O O V-Phase Hall-Sensor
/WIN 20O O W-Phase Hall-Sensor

FG Geh&usemasse O

9 GELB/GRUN

Kabelschirm

O FG

i P - 2-adrig verdrillte Leitung
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3.6. Beispiele fiir Standardverbindungen

Die folgenden Diagramme zeigen Beispiele fiir standardméfige Verbindungen
von Servoverstirkern nach Kenndaten und Regelungsart unterteilt.

Hinweis fiir einphasige Spannungsversorgung:

XtraDrive XD-08-M* und XD-15-M* sind einphasige Treiber.
Anschlussklemmen der Hauptspannungsversorgung (L1, L2, L3) sind geblieben.

Diese Gerite besitzen Klemme B3 und einen internen Bremswiderstand.
Beachten Sie die folgenden Punkte.

1. SchlieBen Sie die Hauptspannungsvorsorgung wie unten dargestellt an die
Klemmen L1 und L3 an. Die Spannungsversorgung ist einphasig, 220 bis
230 V AC +10 % bis —15 %, 50/60Hz. Wenn eine Spannungsversorgung
von 187 V (=15 % von 220 V) oder weniger verwendet wird, zeigt der
Alarm A.41 den Spannungsmangel an, wenn mit einem max.
Motordrehmoment bis zur max. Drehzahl beschleunigt wird.

2. Schlieen Sie die Klemmen B2 und B3 mit Hilfe des internen
Bremswiderstands kurz. Wenn die Leistung des Bremswiderstands
unzureichend ist, entfernen Sie die Kabelfiihrung zwischen den Klemmen
B2 und B3 und schlieflen Sie eine externe Bremswiderstandseinheit
zwischen den Klemmen B1 und B2 an.

fKompakt-Schutzschaher \

(MCCB)
Zum Schutz der
Spannungsversor-
gungsleitung. Schal-
tet den Stromkreis
aus, wenn ein Uber-

strom erkannt wird.
[ Entstorfilter \

Wird verwendet, um externe
Stérungen von der Stromver-
sorgungsleitung zu entfernen.

RT

Kompakt-
Schutzschalter

—

Entstorfilter

Netzschitz

Schaltet Sie Servo
EIN oder AUS.
Verwenden Sie
einen Uberspan-
nungsschutz

fiir das Netzschiitz.

Netzschiitz

Spannungsversorgung
flr Bremse
Typ: LPSE-2HO1
(fur 100-V-Eingang)

5

fir Bremse

Spannungsversorgung
einphasig, 200 V AC

Spannungsversorgung

Bremswiderstands-Einheit

Wenn die Leistung des integrierten
Bremswiderstands unzureichend ist,
schlieBen Sie eine externe
Bremswiderstandseinheit zwischen
den Klemmen B1 und B2 an.

Griin/gelbes

Kabel

va
U

Netzschutz\‘

®

leje]

Plelcle]
55 o0gec ‘f g »‘
Ay N

IS|S|S]
/ololfo]

olfe/b

0]
N

SIS
0[O

<L

(Option)

3-29

Bremswiderstand

Computer

Kabelausfihrung: P/N 004145

Host-Controller

XtraDrive ist mit den meisten PLC Motion
Controller und Impulszahler kompatibel.

e e |
00000000
00000000

00 il

Kabel und
Steckverbinder
fiir Drehgeber

und Motor




XtraDrive Benutzerhandbuch

Kapitel 3: Anschlussplan

Leistungs-
schalter

5%

Positioniersteuerungsmodus

10%

Dreiphasig, 380 bis 480 V ACY
(50/60 Hz)

H&)S&) T&)

Entstorfilter | Spannung  Spannung Alarmverar-
AUS EIN Schiitz beitung
5o P [ wigiul
]_o_o_] 1 [ &=
Schutz >

Ordnungsgeméan mit

Schutzmasse

verbinden.
+24

Sollwertdrehzahl
+2 bis +10 V/Nennmotordrehzahl

Externe Drehmomentsteuerung/
Drehmoment-Vorsteuerung
1bis +10 V

/Nennmotordrehmoment. 1
PULS puLs!
cw P
Phase A] [PULS,
SIGN SIGN'
CCW P,
Phase B /SlGN
Positi llwert
ositionssollwe < CLR
P /CLR
Offener Kollektor- PL1 '
Sollwertspannungs- PL2} | 5
versorgung PL3I
-

Speicherbatterie 2,8 bis 4,5 V *3

SEN-Signaleingang *3

P sal
TREFI

P sGl
o

BAT (+
P BAT (-

+5V SEN 4
Psa
ov

Achten Sie darauf, den Spannungsschutz an der
Erregerspule des Netzschiitzes und Relais anzubringen.

Opnonale
7 Kabelab-
schirmung

't

Kommutierungssensoren

tt

<

= < c
tt
1

CN3

37
38

-
L1} Kabel-
1 abschirmung

_T____

A

©

3

— ‘wm
© o |

*
~

Haf

il

mim
|

n
o

=0

T
: I Optionaler Drehgeber,
| | seriell
I
|

7 Dreh
L —"\Jene

RS-232C/RS-422
Alarmcodeausgang
Maximale Betriebsspannung
30V DC

Maximaler Betriebsstrom

20 mA

Drehgeber-Teilungsverhaltnisausgang
Anwendbarer Leitungsempfénger:
SN75175 von TI,

MC3486 von

ON-SEMI oder gleichwertig

Serieller Datenausgang der
S-Phasen-Umdrehungszéhlung
Signalmasse

Drehzahliibereinstimmungs-Erkennung
(EIN bei Ubereinstimmung der Drehzahl)
Positionierung abgeschlossen

(EIN bei abgeschlossener
Positionierung)

TGON-Ausgang

(EIN bei Uberschreitung

der Einstellung)

Servo-bereit-Ausgang

(EIN bei ,Bereit")

Servo-Alarmausgang
(AUS bei Alarm)

Max. Ausgangsbetriebsspannung
des Opptokopplers 30 V DC
Betriebsstrom 50 mA

Diese Stromkreise sind SELV-Stromkreise und missen
daher von allen anderen Stromkreisen durch eine
doppelte und verstérkte Isolierung getrennt werden.

Verwenden Sie eine doppelt isolierte 24-V DC-

Optional — nicht fir alle Modelle verfugbar.
Widerstande sind fiir alle Modelle unterschiedlich.

i
1
1
1
]
1/PSO
'8 ! Isa
+24V ! !
Relais 1 1 L Servo EIN ——. 25} I/NV-CMP+
—/S-ON_| N Senve r £ 1
Servo EIN bei Relais 1 EIN —0 © 1 -2 R 2 | (/COIN+)
. . Relais 2 1 1, Proportional - /N-CMP-
P-Regelung bei Relais 2 EIN O ORCON : _KJ (P-Regelung) : (/COIN-)
. 1 Vorwértslauf 1
Vorwértslauf gesperrt P-LS ! K-L’ i 27 L1
bei P-LS OFFEN PoT | <=4 gespert e 1/T-GON+
[ =¥1, Rickwartslauf - 28 J 1/T-GON-
Ruckwértslauf gesperrt N-LS NooT I _KJ_' gesperrt L= :
bei N-LS OFFEN L — r=—224 1/s-RDY
Relais 3 . K'L, Alarmpause r { -ROY+
i o — ! " ¥ 30 ) y/s-RDY-
Alarm-Riicksetzung bei Relais 2 EIN —O0 O } - [ y |
Relais 6 1 ==5 Vorwérts-Strombe- 1
Riickwarts-Strombegrenzung EIN B poL ! K grenzung EIN - 31!
ickwar L & o H =2 r 1 ALM+
bei Relais 6 EIN I __ 1K1 g ] Taw
Relais 7 1 r:L. Ruickwarts-Strom-L L = | A=
Vorwarts-Strombegrenzung EIN o oNCL == pegrenzung EIN 1
beiRelais7EIN T T Y e e e J
£
FG
Abschirmung mit Steckergehause
*1. P steht fir paarweise verdrillte Kabel. *7.
*2. Die Zeitkonstante flr den Primarfilter betragt 47 us.
*3.  Anschluss nur in Verbindung mit einem Absolutwert-Drehgeber.
*4. Verwendung nur in Verbindung mit einem Absolutwert- *8.
Drehgeber. Spannungsversorgung.
*5. SchlielBen Sie einen externen Bremswiderstand zwischen den *9.
Klemmen B1 und B2 an. (fur XtraDrives mit grof3er Leistung) *10.
*6. Diese Stromkreise sind gefahrlich und miissen daher durch *11.

Schutzvorrichtungen getrennt werden.
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(50/60 Hz)

R&) S&) T&)

Leistungs-
schalter

Entstorfilter

Drehzahlregelungsart
Dreiphasig, 380 bis 480 V AC

+10%
-15%

Spannung Spannung i
AUS EIN Schitz  Alarmverarbeitung
Mo ol
L=
Schiitz | S

Schiitz

Ordnungsgeman mit
Schutzmasse verbinden.

)

—— Achten Sie darauf, den Spannungsschutz an der
Erregerspule des Netzschiitzes und Relais anzubringen.

—

Servomotor

@

H

. Optionale
7 Kabelab-
schirmung.

]
|
! C(3)
]
[
1

Optionaler Drehgeber

Kommutierungssensoren

=0

o J
S3
(D?’

L

RS-232C/RS-422
Alarmcodeausgang

Maximale Betriebsspannung
30V DC

Maximaler Betriebsstrom

20 mA

Drehgeber-Teilungsverhéltnisausgang

Anwendbarer Leitungsempfénger:
SN75175 von TI,

MC3486 von

ON-SEMI oder gleichwertig

Serieller Datenausgang der
S-Phasen-Umdrehungszéhlung

Signalmasse

Drehzahliibereinstimmungs-Erkennung
(EIN bei Ubereinstimmung der Drehzahl)
Positionierung abgeschlossen

(EIN bei abgeschlossener
Positionierung)

TGON-Ausgang
(EIN bei Uberschreitung
der Einstellung)

Servo-bereit-Ausgang
(EIN bei ,Bereit*)

Servo-Alarmausgang
(AUS bei Alarm)

Max. Ausgangsbetriebsspannung
des Opptokopplers 30 V DC
Betriebsstrom 50 mA

Diese Stromkreise sind SELV-Stromkreise und miissen

daher von allen anderen Stromkreisen durch eine
doppelte und verstarkte Isolierung getrennt werden.

Verwenden Sie eine doppelt isolierte 24-V DC -

Widerstande sind fiir alle Modelle unterschiedlich.
@ Steht fir Kontakte des CN1-Steckverbinders.

24V o4V == ——
vy o T
!, \/
Sollwertdrehzahl w =3 [Heguit!
+2 bis +10 V/Nennmotordrehzahl =1 [ — _J: Kabel-
1 abschir-
Externe Drehmomentsteuerung/ | mung
Drehmoment-Vorsteuerung |
+1 bis 10 V /Nennmotordrehmoment. :
(=
I
I
1
: 38 I L3
p 39 : ALO3
] I
v I
33 | :
| /PAO
35 ) : PBO
36 L 1 /PBO
I
P
BAT (), 19 _:/PCCOO
Speicherbatterie 2,8 bis 4,5 V"3 *-_E P BAT (- |: 20 T |
- y 22 [
1 I
SEN-Signaleingang oV PsG 1, ; ¥ | PSO
‘8 ! ¥ | s
24V 1] 47 38k |
Relais 1 [ r¥ :'_KL Servo EIN ——2 25 L1 youps
o —_ r e
Servo EIN bei Relais 1 EIN G o=l 140 L| = KT I (COIN#)
Relais 2 H '—EI—I.{ :_K-I_' Proportional L I V-CMP-
P-Regelung bei Relais 2 EIN 5 cP-CON : 41 L =™~ (P-Regelung) : (ICOIN-)
5 =} Vorwartslauf |
Vorwaértslauf gesperrt P-LS 1 = -|—> 27 1
bei P-LS OFFEN o__oPOT : 42 L{ :'_KJ gesperrt Ir—— | | /T-GON+
1 Ty =¥, Ruckwartslauf L 28 L 1 /T-GON-
Ruickwartslauf gesperrt N-LS n.oT 1] 43 [k :'_KJ gesperrt == :
beiN -LS OFFEN —Q_© t - ) o 20 ||
Relais 3/ALM- 1 "':'_r{_, K-L’ Alarm-Riickset- T | /5-RDY+
Alarm-Riicksetzung bei Relais 3EIN §—0  o& Lhaa L =M zung '* ! 30 |
b [ | /s-RDY-
1 —_ 5 te _
Ruickwarts-Strombegrenzung EIN Relais6 ., o 1] 45 [¥ E:_K]—' \g/:)err\:vzir;sgitlr’?‘mbe re—a—3 % : ALMs
bei Relais 6 EIN —o © H ,*N H I ALM
Relais 7 1 [ :_EI_' Ruckwarts-Strom- | T ™y 32 4 | :
Vorwarts-Strombegrenzung EIN S /N-CL_ 46 LT =™~ begrenzung EIN 1
bei Relais 7 EIN O ;7 ———————————————————————————— L
o CNT TL_J CN1
FG
Abschirmung mit Steckergehéuse verbinden.
*1. P steht fur paarweise verdrillte Kabel. *7.
*2. Die Zeitkonstante fiir den Primarfilter betragt 47 ps.
*3.  Nur mit einem Absolutwert-Drehgeber verbinden.
*4. Verwendung nur in Verbindung mit einem *8.
Absolutwert-Drehgeber. Spannungsversorgung.
*5. Schlieflen Sie einen externen Bremswiderstand *9.  Optional — nicht fur alle Modelle verfugbar.
zwischen den Klemmen B1 und B2 an. “10
(fr XtraDrives mit grof3er Leistung)
*6. Diese Stromkreise sind gefahrlich und missen *11.

daher durch Schutzvorrichtungen getrennt werden.
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Drehmomentregelungsart

+10%
-15%

Dreiphasig, 380 bis 480 V AC
(50/60 Hz)

R&)S&) T&)

Leistungs-
schalter

Alarmverar-
benung

Spannung  Spannung
AUS EIN

Entstorfilter
Schiitz

O
B3

Ordnungsgemén mit

XD-0O0-TO
XtraDrive

| Achten Sie darauf, den Spannungsschutz an der

Erregerspule des Netzschiitzes und Relais anzubringen.

. Optionale
7 Kabelab-

schirmung s

Optionaler Drehgeber
(A/B+C)

Schutzmasse
verbinden. )
+24 V L : Kommutierungssensoren
L I /')
7 T
\ | 1 \‘
Sollwertdrehzahl Tal N\ o
+2 bis +10 V/Nennmotordrehzahl P sg! J: Kabel- | 1 : Optlo”naler Drehgeber,
X I abschi 11 sene
Externe Drehmomentsteuerung/ T-REF] j aose |rmung| : ~~/Dreh
Drehmoment-Vorsteuerung p SGI [ § L 7 \JEDE]
1 bis 10 V : =
/Nennmotordrehmoment. |
( PULS PUle 7 150Q | CN3 : RS-232C/RS-422
] R I H f |}~ -: 37 | 1aLo Alarmcodeausgang
Phase A [PULS, 4,8 - K_—J' : Maximale Betriebsspannung
SIGN siGN! ] 11 —— 38 k| ALOS 30V DC
CCW ~ l:
Phase B F’/SIGN z& J' p 39 : ALO3 Maximaler Betriebsstrom
Positionssollwert { 15 __ (< | 20 mA
P 14 ¥~k
/CLRI F N 3B L a0
H 2V 34 L 1 /PAO Drehgeber-Teilungsverhaltnisausgang
Offener Kollektor- | 43 1k [ : .
ener PL1 35 | 1PBO Anwendbarer Leitungsempfanger:
Sollwertspannungs- PL2|, 13 4 SN75175 von Tl
versorgung P|_3| 18 36 ) 1/PBO von Tl
~ [ MC3486 von
BAT (+] 19 4 IPCO ON-SEMI oder gleichwerti
Speicherbatterie 2,8 bis 4,5 V *3 2 R 207, |/PCO -oEMI oder gleichwertig
PBAT() 1,y i
1
. : . 15V SEN 4 *4 48 L | PSO Serieller Datenausgang der
SEN-Signaleingang "3 PsG 2 49 & :/PSO S-Phasen-Umdrehungszahlung
g OV | 3 “,%r lsa Signalmasse
24V 1) 47 33kQ :
-= Drehzahlibereinstimmungs-Erkennung
Relais 1 ] >rL. ____25) I)vCMP .
5 O/SON_| 40 3K SevoEIN r {1 com (EIN bei Ubereinstimmung der Drehzahl)
Servo EIN bei Relais 1 EIN [ - IPR)__26 ) 1UCONY Positionierung abgeschlossen
N Relais 2 [ I'% = EL, Proportional L-- :/V-CMP- lierung abg
P-Regelung bei Relais 2 EIN G—CP-CON : 41 LT =M~ (P-Regelung) | (/COIN-) ::Ell\ffbellabges;chlossener
- A ositionierun
Vorwartslauf gesperrt P-LS P-OT : 42 =3 K-I—» Vorwértslauf 27 : 9
bei P-LS OFFEN o_oX : LT =N gesperrt Ir_~_ I ¢ | /T-GON+ TGON-Alfsgang
o NALS I ”':'_r{:.‘ﬁl_, Rickwartslauf | T ™y 28 L I/T-GON-  (EIN bei Uberschreitung
Riickwartslauf gesperrt LS N-OT | |43 LE. =™~ gesperrt H der Einstellung)
bei N-LS OFFEN H - 29 -
Relais 3 /ALM- : H:'—rgi_ﬂ" Alarmpause Ir W% ¥ 1/S-RDY+ Servo-b.eren-A.usgang
Alarm-Rilcksetzung bei Relais 2EIN 45 © HPLL | UFhy__30 ) [/S-RDY-  (EIN bei Bereit)
o Relais 6 1 "':'_£ Vorwérts-Strombe- :
E:icég?i?-esg?\‘mbegrenzung EIN o oL 1145 = rﬂ grenzung EIN r T Sl I ALM+ Servo-Alarmausgang
| 1 1 . ]
Vorwérts-Stromb EN Re\a\s7/N cL a4 % = K]_. Ruckwaérts-Strom- L 32 4 | ALM (AUS bei Alarm)
olrwansl- rombegrenzung —0 - begrenzung EIN __JI Max. Ausgangsbetriebsspannung
bei Relais 7 EIN
des Opptokopplers 30 V DC
" Betriebsstrom 50 mA
Abschirmung mit Steckergehduse
*1. P steht fir paarweise verdrillte Kabel. *7. Diese Stromkreise sind SELV-Stromkreise und mussen
*2. Die Zeitkonstante fur den Primarfilter betragt 47 ps. daher von allen anderen Stromkreisen durch eine
*3. Anschluss nur in Verbindung mit einem Absolutwert- doppelte und verstarkte Isolierung getrennt werden.
Drehgeber.
*4. Verwendung nur in Verbindung mit einem Absolutwert- *8. Verwenden Sie eine doppelt isolierte 24-V DC -
Drehgeber. Spannungsversorgung.
*5. SchlieBen Sie einen externen Bremswiderstand *9. Optional — nicht fiir alle Modelle verfligbar.
zwischen den Klemmen B1 und B2 an. * . = - -
(fir XtraDrives mit groRer Leistung) 10. Widerstande sind fir alle Modelle unterschiedlich.
*6. Diese Stromkreise sind gefahrlich und missen daher *11. & Steht fir Kontakte des CN1-Steckverbinders.

durch Schutzvorrichtungen getrennt werden.
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4. Testbetrieb

In diesem Kapitel sind den Testbetrieb in zwei Schritten. Fiihren Sie zunichst
Schritt 1 aus, bevor Sie Schritt 2 durchfiihren.

4.1.  Testbetrieb in zwei SChIItteN .........ceeeiviiiiiiiieciieceeee e 4-2
4.1.1.  Schritt 1: Testbetrieb fiir Servomotor ohne Last..............ccceeeeennnee... 4-3
4.1.2.  Schritt 2: Testbetrieb fiir Servomotor, der an eine Maschine

ANEZESChIOSSEN 1St ...uvviiiiiieeiiie e 4-9

4.2.  Zusitzliche Einrichtungsverfahren wiahrend des Testbetriebs.................. 4-10
4.2.1.  Servomotoren mit Bremsen...........cccocueieeiiiiiiiiiiiiie e 4-10
4.2.2.  Positioniersteuerung tiber den Host-Controller.........c..ccoceevuervennennne. 4-11

4.3.  Minimale Parameter und Eingangssignale.............ccccccoevvieviienieeieennnnne. 4-12
4.3 1. Parameter.......ccooiiuiiiiieee et 4-12
4.3.2.  EingangssSigNale..........ccccccueeiiiiriiieiiieiiieiieeieeieeereeieeeeeeeee s s 4-12
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4.1. Testbetrieb in zwei Schritten

Achten Sie darauf, dass alle Verdrahtungen abgeschlossen sind, bevor Sie mit
dem Testbetrieb beginnen.

Fiihren Sie zur eigenen Sicherheit den Testbetrieb in der unten angegebenen
Reihenfolge durch (Schritt 1 und 2). Einzelheiten iiber den Testbetrieb finden
Sie unter 4.1.1 Testbetrieb fiir Servomotor ohne Last und 4.1.2 Testbetrieb
fiir Servomotor, der an eine Maschine angeschlossen ist.

Schritt 1: Testbetrieb fiir Servomotor ohne Last

Stellen Sie sicher, dass der Servomotor ordnungsgeman verdrahtet
ist und drehen Sie anschlieBend die Welle, bevor Sie den Servomotor
an das Gerat anschlieB3en.

Priifen Sie
die Verdrahtung.

Schritt 2: Testbetrieb fiir Servomotor mit Last

Stellen Sie den Servomotor geman den Geratekenndaten ein,
schlieBen Sie den Servomotor an das Gerat und flhren Sie den
Testbetrieb durch.

Stellen Sie die Drehzahl durch Autotuning ein.

4+—>

Servomotor

XtraDrive

An das Gerat anschlieBen

42
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4.1.1. Schritt 1: Testbetrieb fiir Servomotor ohne Last

A Achtung

o Bedienen Sie den Servomotor nicht, solange er an das Gerit angeschlossen ist.
Fiihren Sie zur Vermeidung von Unféllen zundchst Schritt 1 aus, wobei der Testbetrieb ohne
Last durchgefiihrt wird (alle Kopplungen und Riemen sind getrennt).

Achten Sie in Schritt 1 darauf, dass der Servomotor ordnungsgemafl wie
unten gezeigt verdrahtet ist. Eine unsachgeméfe Verdrahtung ist hdufig
die Ursache fiir einen fehlerhaften Betrieb des Servomotors wéhrend
des Testbetriebs.

e Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Hauptstromkreises.

e Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Servomotors.

e Uberpriifen Sie die Verdrahtung der CN1 E/A-Signalleitungen.
Achten Sie darauf, dass der Host-Controller und andere
Einstellungen weit moglichst in Schritt 1 abgeschlossen werden
(d.h. bevor der Servomotor an das Gerit angeschlossen wird).

Prifen Sie d
Verdrahtung

Hinweis: Uberpriifen Sie wihrend des Testbetriebs des Servomotors die Punkte auf den folgenden Seiten
in der angegeben Reihenfolge.
Falls Sie einen Servomotor mit Bremsen verwenden siehe Abschnitt 4.2.1 Servomotoren mit Bremsen.
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1. Befestigen Sie den Servomotor.

Die Montageplatte des Servomotors
an das Gerat anschlieBen.

Keine Anschlusse
an der Welle vornehmen
/ (Keine Last-Bedingungen).

Befestigen Sie die Montageplatte des Servomotors , damit sich
der Servomotors wihrend des Betriebs nicht bewegen kann.

2. Priifen Sie die Verdrahtung.

Trennen Sie den

CN1-Steckverbinder.

Trennen Sie den CN1-Steckverbinder und iiberpriifen Sie
die Verdrahtung des Servomotors in dem Stromkreis.

Es werden keine CN1 E/A-Signalleitungen verwendet.
Lassen Sie den Steckverbinder daher frei.

3. Schalten Sie die Spannungsversorgung ein.

Normale Anzeige

GREEE

[: |0 I_J

Alternative Anzeige

Beispiel fur Alarmanzeige

| (a=f

. I 1)1 I
Schalten Sie die Spannungsversorgung des Servoverstérkers ein.
Wenn der Servoverstiarker normal eingeschaltet wurde, erscheint
die LED-Anzeige auf der Fronttafel wie nachfolgend dargestellt.

Der Servomotor wird nicht mit Spannung versorgt, da der Servo
ausgeschaltet ist.

Wenn auf der LED-Anzeige wie unten gezeigt eine Alarmanzeige
auftritt, liegt ein Fehler im Stromkreis, in der Verdrahtung

des Servomotors oder des Drehgebers vor. Schalten Sie in diesem
Fall die Spannung aus und leiten Sie entsprechende Mallnahmen
ein. Siehe 9.2 Fehlerbehebung.

Hinweis: Bei Verwendung eines Absolutwert-Drehgebers muss dieser eingerichtet werden. Sieche Abschnitt
5.7.4 Einstellung des Absolutwert-Drehgebers.
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4. Bedienung iiber die Bedienkonsole.

Bedienelement

Bedienen Sie den Servomotor iiber die Bedienkonsole.
Stellen Sie sicher, dass der Servomotor normal 14uft.

Weitere Einzelheiten zum Verfahren finden Sie unter
7.2.2 JOG-Betrieb.

5. SchlieBen Sie die Signalleitungen an.

Schlie3en Sie den
CN1-Steckverbinder an.

Gehen Sie zum AnschlieBen des CN1-Steckverbinders wie folgt vor.

a) Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.
b) SchlieBen Sie den CN1-Steckverbinder an.
c) Schalten Sie die Spannungsversorgung wieder ein.

6. Uberpriifen Sie die Eingangssignale.

Uberpriifen Sie im Uberwachungsmodus mit Hilfe der Bedienkonsole
die Verdrahtung der Eingangssignalleitungen. Weitere Einzelheiten
zum Verfahren finden Sie unter 7.1.6 Betrieb im Uberwachungsmodus.

Schalten Sie alle Signalleitungen ein und aus, um festzustellen,
ob sich die LED-Anzeige des Uberwachungsbits auf der Konsole
wie nachfolgend dargestellt dndert.

Eingangs-Signal-Uberwachung

P-OT /P-CON
N-OT ——3 l ¢/S-ON

l I l I I '\<—Obere Leuchten wenn AUS (H-Pegel)

™ e

Il
I I l ’ l I l I)<— Untere Leuchten wenn EIN (L-Pegel)
A A

L/ALM—RST
/P-CL
/N-CL
SEN
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Eingangssignalstatus LED-Anzeige
AUS (hoher Signalpegel) Obere LED-Anzeigen leuchten.
EIN (niedriger Signalpegel) Untere LED-Anzeigen leuchten.

Hinweis: Bei einer unsachgeméBen Verdrahtung der folgenden Signalleitungen, lauft der Servomotor nicht
ordnungsgeméil. Verdrahten Sie diese Leitungen immer ordnungsgemaf. Schlieen Sie nicht
verwendete Signalleitungen kurz. Durch Eingangssignalauswahlen (Parameter Pn50A bis Pn50D)
kann die Notwendigkeit eines externen Kurzschlusses hinféllig gemacht werden.

Signalsymbol Stecker- Beschreibung
Stiftnummer

Der Servomotor kann sich in Vorwartsrichtung
P-OT CN1-42 drehen, wenn diese Signalleitung niedrigen
Pegel hat (OV).

Der Servomotor kann sich in
N-OT CN1-43 Rickwartsrichtung drehen, wenn diese
Signalleitung niedrigen Pegel hat (0V).

Der Servomotor wird eingeschaltet, wenn
/S-ON CN1-40 diese Signalleitung niedrigen Pegel hat (0V).
Lassen Sie den Servomotor ausgeschaltet.

Steuerspannungsversorgungsklemme fiir

+24VIN CN1-47 .
Sequenzsignale.

Hinweis: Bei Verwendung eines Absolutwert-Drehgebers schaltet der Servo nicht ein, wenn das Servo-EIN-
Signal (/S-ON) eingegeben wird, auler das SEN-Signal ist ebenfalls eingeschaltet.
Wenn das SEN-Signal im Uberwachungsmodus iiberpriift wird, leuchtet der obere Teil der LED,
da das SEN-Signal im eingeschalteten Zustand einen hohen Signalpegel besitzt.

7. Schalten Sie den Servo ein.

XtraDrive
Servomotor
/S-ON
O O CN140
ov Servo einschalten

Schalten Sie den Servo wie nachfolgend beschrieben ein.
a) Stellen Sie sicher, dass keine Sollwertsignaleingénge vorhanden
sind.

e Stellen Sie V-REF (CN1-5) und T-REF (CN1-9) fiir die
Drehzahl- und Drehmomentregelung auf 0 V.

e Stellen Sie PULS (CN1-7) und SIGN (CN1-11) fiir die
Positioniersteuerung auf niedrig.

b) Schalten Sie das Servo-EIN-Signal ein.

Anzeige mit eingeschaltetem Servo

I
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Stellen Sie /S-ON (CN1-40) auf 0 V. Wenn alles in Ordnung ist,
schaltet der Servomotor auf EIN und die LED-Anzeige auf der
Fronttafel erscheint wie oben dargestellt. Wenn eine Alarmanzeige
auftritt, leiten Sie wie unter Abschnitt 9.2 Fehlerbehebung
beschrieben entsprechende MalBBnahmen ein.

Hinweis: Wenn eine Stérung in der Sollwertspannung fiir die Drehzahlregelung vorliegt, blinkt ,,- links auf

der 7-Segment-LED.

Betrieb mit Sollwerteingabe

Das hier verwendete Betriebsverfahren hidngt von den
Parametereinstellungen ab (Auswahl im Steuermodus an
Speicherschalter Pn000.1). Verwenden Sie fiir den Betrieb mit
Drehzahl- und Positioniersteuerung die folgende Vorgehensweise.

Verfahren in der Drehzahlregelbetriebsart: Stellen Sie
Pn000.1 auf 0

Diese Beschreibung gilt fiir die standardméBige Einstellung der
Drehzahlregelung.

XtraDrive Servomotor

V-REF
n CN1-5 —‘ ,
/ SG . oo
| CN1-6 Der Servomotor dreht sich mit einer Drehzahl,

die proportional zur Sollwertspannung verlauft.

1. Erhohen Sie die Spannung des Sollwertdrehzahleingangs
(V-REF, CN1-5) gleichmiBig. Der Servomotor dreht sich.
2. Uberpriifen Sie im Uberwachungsmodus die folgenden Punkte.
Siehe 7.1.6 Betrieb im Uberwachungsmodus.
Un000 Ist-Motordrehzahl
Un001 Sollwertdrehzahl
Wurde die Sollwertdrehzahl eingegeben?
Ist die Motordrehzahl wie vorgegeben?
Stimmt die Sollwertdrehzahl mit der Ist-Motordrehzahl {iberein?
Stoppt der Servomotor, wenn der Drehzahlsollwert 0 ist?

3. Wenn sich der Servomotor mit extrem geringer Drehzahl dreht und
0 V als Sollwertspannung festgelegt ist, korrigieren Sie die Offset-
Einstellung des Sollwerts wie in Abschnitt 7.2.3 Automatische
Offset-Einstellung des Drehzahl- und Drehmomentsollwerts oder
7.2.4 Manuelle Offset-Einstellung des Drehzahl- und
Drehmomentsollwerts beschrieben.

4. Setzen Sie die folgenden Parameter zuriick, um die Motordrehzahl
oder die Drehrichtung zu dndern.

Stellt die Drehzahlsollwert-

Pn300 Eingangsverstarkung ein.

Siehe 5.2.1 Drehzahlsollwert.

Wahlt die Drehrichtung.

Pn000.0 Siehe 5.1.1 Umschaltung der Drehrichtung des
Servomotors.
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Verfahren im Positioniersteuerungsmodus:
Stellen Sie Pn000.1 auf 1

5. Stellen Sie Parameter Pn200.0 so ein, dass die Sollwertimpulsform
mit Ausgangsform des Host-Controllers iibereinstimmt.

Zum Auswihlen der Sollwertimpulsform: Siehe 5.2.2

Positionssollwert.

6. Geben Sie iiber den Host-Controller einen langsamen
Drehzahlimpuls ein und fithren Sie den Betrieb mit geringer

Drehzahl durch.
Host—Controller XtraDrive
Servomotor
PULS ON17
Sollwer- /PULS
timpuls CN18
AN |—| |—| SIGN CN+11
SIGN_Jont12

7. Uberpriifen Sie im Ubeljyvachungsmodus die folgenden Daten.
Siehe 7.1.6 Betrieb im Uberwachungsmodus.

Un000

Ist-Motordrehzahl

Un007

Sollwertimpuls-Geschwindigkeitsanzeige

Un008

Positions-Offset

e Waurde der Sollwertimpuls eingegeben?

e I[st die Motordrehzahl wie vorgegeben?

e  Stimmt die Sollwertdrehzahl mit der Ist-Motordrehzahl Uiberein?

e  Stoppt der Servomotor, wenn der Drehzahlsollwert 0 ist?

8. Setzen Sie die folgenden Parameter zuriick, um die Motordrehzahl
oder die Drehrichtung zu dndern.

Pn202, Pn203

Elektronisches Ubersetzungsverhaltnis
Siehe 5.2.5 Verwendung der Funktion fiir das
elektronische Ubersetzungsverhéltnis.

Pn000.0

Wahlt die Drehrichtung.
Siehe 5.1.1 Umschaltung der Drehrichtung des
Servomotors.

Wenn ein Alarm auftritt oder der Servomotor wihrend des oben
beschriebenen Verfahrens den Betrieb abbricht, ist die Verdrahtung
des CN1-Steckverbinders falsch oder die Parametereinstellungen
stimmen nicht mit den Spezifikationen des Host-Controllers
iiberein. Uberpriifen Sie die Verdrahtung und die
Parametereinstellungen und wiederholen Sie anschlieBend Schritt 1.

Hinweis: Referenzen

o Alarmliste: Siehe 9.2.3 Tabelle der Alarmanzeigen.
o Parameterliste: Siche Anhang D Parameterliste.
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4.1.2. Schritt 2: Testbetrieb fiir Servomotor, der an eine
Maschine angeschlossen ist

A Warnung

Befolgen Sie das nachfolgende Verfahren fiir Schritt 2 genauestens.
Storungen, die nach Anschluss des Servomotors auftreten, kdnnen nicht nur das Gerit
beschédigen, sondern auch zu Verletzungen oder tddlichen Unfillen fiihren.

Bevor Sie mit Schritt 2 fortfahren, wiederholen Sie Schritt 1
(Testbetrieb flir Servomotor ohne Last), bis alle moglichen Fehler,
einschlieBlich Parametereinstellungen und Verdrahtung, zur vollsten
Zufriedenheit ausgefiihrt wurden.

Wenn Schritt 1 abgeschlossen ist, fahren Sie mit Schritt 2 fort, um den
Testbetrieb fiir den Servomotor, der an eine Maschine angeschlossen
ist, durchzufiihren. Der Servoverstéirker wird nun wie nachfolgend
beschrieben eingestellt, damit er mit den speziellen Kenndaten

der Maschine iibereinstimmt.

Anwendung des Autotuning, um den Servoverstirker mit
den Kenndaten der Maschine abzustimmen.
Ubereinstimmung der Drehrichtung und Drehzahl mit
den Kenndaten der Maschine.

Priifung der endgiiltigen Regelungsform.

<+

Servomotor
XtraDrive I:l
{ 1 I

An die Maschine anschliel3en

Gehen Sie zur Durchfiihrung des Testbetriebs wie folgt vor.

1.
2.

Stellen Sie sicher, dass die Spannungsversorgung ausgeschaltet ist.
Schlielen Sie den Servomotor an die Maschine an.

Weitere Einzelheiten zum Anschluss des Servomotors finden
Sie in Abschnitt 2.1 Servomotoren.

. Verwenden Sie das Autotuning, um den Servoverstiarker

mit den Kenndaten der Maschine abzustimmen.
Siehe Abschnitt 6.3 Autotuning.
Betreiben Sie den Servomotor iiber den Sollwerteingang.

Betreiben Sie den Servomotor wie in Schritt 1 (Testbetrieb fiir
Servomotor ohne Last) liber den Sollwerteingang wie in Abschnitt
4.1.1 Schritt 1: Testbetrieb fiir Servomotor ohne Last beschrieben.
Fiihren Sie gleichzeitig das Tuning durch, um den Host-Controller
anzupassen.

Nehmen Sie die Benutzereinstellungen vor und zeichnen Sie diese auf.

Stellen Sie die Parameter nach Bedarf ein und zeichnen Sie alle
Einstellungen fiir eine spitere Verwendung bei Wartungen auf.
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4.2. Zusitzliche Einrichtungsverfahren wihrend des Testbetriebs

Bei Konfigurationen mit zwei Geréten, die in den folgenden Abschnitten
ndher beschrieben werden, miissen vor Beginn des Testbetriebs
sicherheitstechnische Einrichtungsverfahren durchgefiihrt werden.

4.2.1. Servomotoren mit Bremsen

Verwenden Sie fiir vertikale Wellenanwendungen oder fiir
Anwendungen, bei denen eine externe Kraft auf die Welle wirkt, einen
Servomotor mit Bremse, um eine Drehung aufgrund von Schwerkraft
oder aufgrund einer externen Kraft wihrend eines Spannungsabfalls
zu vermeiden.

Der Servoverstirker verwendet das Bremssperren-Ausgangssignal
(/BK), um den Betrieb der Haltebremse zu steuern, wenn ein
Servomotor mit Bremse verwendet wird.

o Vertikale Welle e Welle mit extern angewandter Kraft

Servomotor

Externe
IE| Haltebremse Kraft Servomotor

Verhindert, dass ‘h:D

sich der Servomotor ! f
aufgrund von

L
Schwerkraft dreht.

Hinweis: Um bei Anwendung der Schwerkraft oder einer externen Kraft einen fehlerhaften Betrieb zu
vermeiden, stellen Sie zundchst sicher, dass sowohl der Servomotor als auch die Haltebremse
ordnungsgemaf funktionieren. Wenn beide Gerite korrekt funktionieren, schlieen Sie den
Servomotor vollstindig an das Gerit an, um den Testbetrieb zu starten.

Die folgende Abbildung zeigt die Verdrahtung eines Servomotors mit
Bremsen. Einzelheiten zur Verdrahtung finden Sie in Abschnitt 5.4.4
Verwendung der Haltebremse.

Servomotoren mit Bremsen

Spannungsversorgung 1 = X2CIVPIIORIS I BISTISS A
Einphasig, 200V Drehgeber '
//‘ XtraDrive u,v,w :
V4 .
CN2
Netzschiitz
Einphasig,
200V /. | | » /4
/" I /7
(90 V DC)

Spannungsversorgung flr Bremse
LPSE-2HO1 (200-V-Eingang)
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4.2.2.

Positioniersteuerung iiber den Host-Controller

Falls der Positioniersteuerungs-Algorithmus des Host-Controllers
noch nicht eingerichtet oder fertig gestellt wurde, trennen Sie den
Servomotor von dem Gerit, bevor Sie einen Testbetrieb durchfiihren.
Dadurch wird verhindert, dass der Servomotor aufler Kontrolle gerét
und das Gerit beschidigt.

Host—

Sollwert-

drehzahl
—>

Controller

XtraDrive

Drehzahlregelung

Servomotor-Testbetrieb
ohne Last

Priifen Sie den Betrieb des Servomotors wie in der folgenden Tabelle

beschrieben.

Controller-Sollwert

Uberpriifung

Verfahren

Beschreibung

JOG-Betrieb

(konstanter
Drehzahlsollwerteingang
vom Host- Controller)

Motordrehzahl

Uberpriifen Sie die
Motordrehzahl wie
folgt:

* Verwenden Sie die
Drehzahliberwachung
(Un000) auf der
Bedienkonsole.

» Lassen Sie den
Servomotor bei
niedriger Drehzahl
laufen. Geben Sie
einen
Drehzahlsollwert von
beispielsweise 60
U/min ein, um
festzustellen, ob der
Servomotor eine
Drehung pro Sekunde
macht.

Uberpriifen Sie die
Parametereinstellung in
Pn300, um festzustellen,

ob die
Drehzahlsollwertverstarkung
korrekt ist.

Einfache Positionierung

Anzahl der
Motorumdrehungen

Geben Sie ein
Sollwert-Aquivalent
fiir ine Servomotor-
Umdrehung ein und
nehmen Sie eine
Sichtprifung vor, um
festzustellen, ob die
Welle eine
Umdrehung macht.

Uberpriifen Sie die
Parametereinstellung in
Pn201, um festzustellen,
ob die Anzahl der
Teilungsimpulse korrekt ist.

Nachlaufweg

(P-OT und
N-OT verwendet)

Priift ob der
Servomotor die
Drehung stoppt,
wenn P-OT- und N-
OT-Signale
anliegen.

Prifen Sie, ob der
Servomotor stoppt,
wenn wahrend des
Dauerbetriebs des
Servomotors die
P-OT- und N-OT-
Signale eingegeben
werden.

Uberpriifen Sie die
Verdrahtung der P-OT- und
N-OT-Signalleitungen, wenn
der Servomotor nicht stoppt.

4-11




XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 4: Testbetrieb

4.3. Minimale Parameter und Eingangssignale

Dieser Abschnitt beschreibt die minimalen Parameter und Eingangssignale,
die fiir einen Testbetrieb erforderlich sind.

4.3.1. Parameter

Weitere Einzelheiten iiber die Einstellung der Parameter finden Sie
unter 7.1.5 Betrieb im Parametereinstellungsmodus.

Stellen Sie die Spannungsversorgung nach jeder Anderung der
Parameter, auBer Pn300, aus. Die Anderung wird erst nach Aus- und
wieder Einschalten der Spannungsversorgung giiltig.

Basisparameter

Pn000.1 Basis-Funktionswahlschalter: Siehe 5.3.5
Auswahl Steuermodus

Drehzahlregelung

Pn300 Drehzahlsollwert Siehe 5.2.1

Pn201 Verwendung des Drehgeber-Signalausgangs Siehe 5.2.3

Positioniersteuerungs

Pn200.0 Positionssollwert Siehe 5.2.2
Pn202 Verwendung der Funktion fir das elekironische Siehe 5.2.5

Ubersetzungsverhaltnis (Zahler)

Verwendung der Funktion fur das elektronische Siehe 5.2.5
Pn203 - e

Ubersetzungsverhaltnis (Nenner)

Anderung der Servomotor-Drehrichtung

Wenn sich die festgelegte Drehrichtung von der tatsdchlichen
Drehrichtung unterscheidet, konnte die Verdrahtung falsch sein.
Uberpriifen Sie bei Bedarf die Verdrahtung erneut. Verwenden Sie zum
Umkehren der Drehrichtung den folgenden Parameter.

Pn000.0 | Umschalten der Servomotor-Drehrichtung | Siehe 5.1.1 |

4.3.2. Eingangssignale

Durch Einstellung der Eingangssignalauswahlen iiber Parameter kann
eine externe Beschaltung entfallen.

Signalbezeichnung Stiftnummer Beschreibung
Weitere Einzelheiten zum Ein-
/S-ON Servo EIN CN1-40 und Ausschalten des Servomotors
finden Sie in Abschnitt 5.5.2.
P-OT Vorwartslauf CN1-42 Weitere Informationen zu
gesperrt ;
Rickwartslauf Endlagenschaltern finden
N-OT uckwarts'au CN1-43 Sie in Abschnitt 5.7.2.
gesperrt
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[ Bevor Sie dieses Kapitel lesen

Dieses Kapitel beschreibt die Verwendung der einzelnen
CN1-Steckverbinder-E/A-Signale in dem XtraDrive-Servoverstirker
sowie das Verfahren zur Einstellung der entsprechenden Parameter fiir
den vorgesehenen Zweck.

Die folgenden Abschnitte dienen als Referenz fiir dieses Kapitel.
Liste der CN1-E/A-Signale: Siehe 3.4.3 Bezeichnungen und

Funktionen der E/A-Signale

CN1-E/A-Signalklemmenzuordnung: Siehe 3.4.2 Liste der

CNI Klemmen

Parameterliste: Anhang D Parameterliste.

e Parameter-Einstellungsverfahren: 7.1.5 Betrieb im

Parametereinstellungsmodus

Der CN1-Steckverbinder wird fiir den Austausch von Signalen mit dem
Host-Controller und externen Stromkreisen verwendet.

| Parameterkonfigurationen

Die Parameter setzen sich aus den in der folgenden Tabelle
aufgefiihrten Typen zusammen. Siehe Anhang D Parameterliste.

Typ

Parameter-Nr.

Beschreibung

Funktionsauswahlkonstanten

Pn000 bis Pn007
Pn550 bis Pn551

Auswahl der Basis- und Anwendungsfunktionen,
wie z. B. die Regelungsart oder den bei Auftreten
eines Alarms verwendeten Stoppmodus.

Pn100 bis Einstellung der numerischen Werte
Servoverstarkung und andere Pn11E (Drehzahlregelung)
Konstanten Pn1AOQ bis Einstellung der numerischen Werte

Pn1CO (Positioniersteuerung)

PNn200 bis Pn216 E[nstellung der Pgsmon|e_rsteuerungs-Parameter

I . wie z. B. Sollwertimpulseingangsform-

Positioniersteuerungs-Konstanten | Pn2A2 bis b haltni

Pn2CB ersetzungsverhaltnis und

Anwendungseinstellung.

Drehzahlregelungskonstanten

Pn300 bis Pn308

Einstellung der Drehzahlregelungsparameter
wie z. B. Drehzahlsollwert-
Eingangsverstarkung und Sanftanlauf-
Verzégerungszeit.

Einstellung der Drehmomentregelungsparameter

Drehmomentregelungskonstanten Pn400 bis wie z. B. Drehrpomentsollwert- N . i
Pn40A Eingangsverstarkung und Vorwarts-/Rickwarts-
Drehmomentgrenzwerte.
Pn500 bis Pn511 | Einstellung der Ausgangsbedingungen fur alle
Sequenzkonstanten Pn200 bis Sequenzsignale und Anderung der E/A-
Pn2D2 Signalauswahl und -zuordnung.
Weitere Pn600 bis Pn601 Festlegung der Leistung fir einen externen

Bremswiderstand und reservierte Konstanten.

Zusatzfunktion-Ausfihrung

Fn0OO bis Fn014

Ausflihrung von Zusatzfunktionen wie
z. B. Schrittbetrieb (JOG).

Aktivierung der Drehzahl- und Drehmoment-

Uberwachungsmodi 8288% bis Sollwertiiberwachung sowie Uberwachung des
E/A-Signalstatus (EIN oder AUS).
Drehgeberauswahl Pn190 bis Pn192 | Drehgebertypauswahl




XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 5: Parametereinstellungen und Funktionen

5.1. Einstellungen gemil} den Geritekenndaten

Dieser Abschnitt beschreibt das Verfahren zur Einstellung der Parameter
gemil der Abmessungen und Leistungskenndaten des verwendeten Gerits.

5.1.1. Umschalten der Servomotor-Drehrichtung

XtraDrive besitzt einen Drehrichtungsumkehrmodus, mit dem die
Drehrichtung des Servomotors ohne neue Verkabelung umgekehrt wird.
Die Vorwértsdrehrichtung wird in der Standardeinstellung von der Last
aus gesehen als Drehung gegen den Uhrzeigersinn definiert.

Mit Hilfe des Drehrichtungsumkehrmodus kann die Drehrichtung des
Servomotors ohne Anderung anderer Parameter gedndert werden. Nur
die Richtung (+, —) der Wellenbewegung wird umgekehrt.

Standardeinstellung Drehrichtungsumkehrmodus
Drehgeberausgang Drehgeberausgang
3 vom XtraDrive % des XtraDrive
PAO (Phase A) C
Vorwartssollwert PAO (phase A
M_II m
PBO (Phase B) PBO (phase B)
Drehgeberausgang Drehgeberausgang
CW des XtraDrive vom XtraDrive
. ) PAO (phase A) :) PAO (Phase A)
Ruckwartssollwert
O O _ﬂ_l_u_L
PBO (phase B) PBO (Phase B)
[ Einstellung der Drehrichtung

Verwenden Sie Parameter Pn000.0.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
Drehzahl-
Pn000.0 Drehrichtungswahl Standardeinstellung: 0 /Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Verwenden Sie die folgenden Einstellungen fiir die Auswahl der

Drehrichtung des Servomotors.

Einstellung Beschreibung
Die Vorwartsdrehrichtung wird von der Last aus
0 gesehen als Drehung gegen den Uhrzeigersinn (Standardeinstellung)
(CCW) definiert.

Die Vorwartsdrehrichtung wird von der Last aus

gesehen als Drehung im Uhrzeigersinn (CW) definiert.

(Drehrichtungsumkehrmodus)

\
—
O
3
—

7
—
J

(.
l
-
—
_
|§
—
=

——
rd
=N\

__l
=
<

-

J
]
|
—
-]
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5.1.2.

Einstellung der Endlagenschalter-Funktion

Mit der Endlagenschalter-Funktion werden bewegliche Teile zum
Stoppen gebracht, wenn diese den zuldssigen Bewegungsbereich

uberschreiten.

Verwendung der Endlagenschalter-Funktion

SchlieBen Sie zur Verwendung der Nachlaufweg-Funktion die
nachfolgend angegebenen Eingangssignalklemmen des
Endlagenschalter an die korrekten CN1-Steckverbinderstifte des
Servoverstérkers an.

Eingang = P-OT CN1-42

Vorwartsdrehung gesperrt
(Nachlaufweg vorwarts)

Drehzahl-/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Eingang = N-OT CN1-43

Ruckwartsdrehung gesperrt
(Nachlaufweg riickwarts)

Drehzahl-/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Schliefen Sie die nachfolgend dargestellten Grenzschalter an, um
Beschéddigungen des Geriéts wihrend der linearen Bewegung zu

vermeiden.
Rickwartsdrehrichtungsende Vorwartsdrehrich-
tungsende
[ 1 [ ]
Servomotor XtraDrive
p.oT| CN1-42
N-OT

CN1-43

Die folgende Tabelle zeigt den Betriebsstatus mit ein- oder
ausgeschaltetem Eingangssignal.

Signal Status Eingangspegel Beschreibung
EIN CN1-42: niedrig Vorwartsdrehu.ng zulassig
P.OT (normaler Betriebsstatus)
ey Vorwartsdrehung gesperrt
AUS CN1-42: hoch (Rickwartsdrehung zuldssig)
EIN CN1-43: niedrig Ruckwartsdrehung zulassig
(normaler Betriebsstatus)
N-OT Riickwartsdreh rt
AUS CN1-43: hoch uckwartsarehung gesper
(Vorwartsdrehung zulassig)

[ Aktivieren/Deaktivieren der Eingangssignale
Stellen Sie die folgenden Parameter ein, um festzulegen, ob die
Eingangssignale fiir den Nachlaufweg verwendet werden sollen. Die
Standardeinstellung ist ,NICHT VERWENDET*.
Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
P-OT Signalzuordnung Drehzahl-/
Pn50A.3 (Vorwartslauf gesperrt- Standardeinstellung: 8 | Drehmomentregelung,
Eingangssignal) Positioniersteuerung
N-OT Signalzuordnung Drehzahl-/
Pn50B.0 (Ruckwartslauf gesperrt- Standardeinstellung: 8 | Drehmomentregelung,
Eingangssignal) Positioniersteuerung
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N-OT-Eingangssignale

Servomotor Stoppmodus fiir P-OT- und

Stellen Sie die folgenden Parameter ein, um den Servomotor-Stoppmodus
bei Verwendung der P-OT- und N-OT-Eingangssignale zu spezifizieren.

Spezifizieren Sie den Servomotor-Stoppmodus, wenn eines der

folgenden Signale wéihrend des Servomotorbetriebs eingegeben wird.

e Vorwirtslauf gesperrt-Eingang (P-OT, CN1-42)

e Riickwirtslauf gesperrt-Eingang (N-OT, CN1-43)

e Stellen Sie die Parameter gemiB dem Grenzschaltertyp ein
(SchlieBer oder Offner).

Parameter Signal

Einstellung

Beschreibung

P-OT
Signalzuordnung
(Vorwartslauf
gesperrt-
Eingangssignal)

Pn50A.3

Beispiel: 2

Verwendet P-OT-Eingangssignal zur
Vermeidung der Vorwartsdrehung.
(Vorwartsdrehung ist gesperrt, wenn
CN1-42 offen ist und zulassig, wenn
CN1-42 auf 0 V gesetzt ist).

Standardeinstellung:

Verwendet das P-OT-Eingangssignal
nicht zur Vermeidung der
Vorwartsdrehung. (Vorwartsdrehung ist

8 immer zulassig und hat dieselbe
Wirkung wie ein Kurzschluss von

CN1-42 mit 0 V).
Beispiel: B Invertiertes Eingangssignal Uber

Eingangsklemme CN1-42

Weitere Optionen der Parameter P
Eingangssignal-Auswahl!

n50A.3 und Pn50B.

0 finden Sie in Anhang D.3.

N-OT
Signalzuordnung

Beispiel: 3

Verwendet N-OT-Eingangssignal zur
Vermeidung der Rickwartsdrehung.
(Rickwartsdrehung ist gesperrt, wenn
CN1-43 offen ist und zuléssig, wenn
CN1-43 auf 0 V gesetzt ist).

Verwendet das N-OT-Eingangssignal

Pn50B.0 (Ruckwartslauf nicht zur Vermeidung der
gesperrt- Standardeinstellung: | Rickwartsdrehung. (Rickwartsdrehung
Eingangssignal) 8 ist immer zuldssig und hat dieselbe
Wirkung wie ein Kurzschluss von
CN1-43 mit 0 V).
Lo Invertiertes Eingangssignal tiber
Beispiel: C Eingangsklemme CN1-43
Anschlussbeispiel:
Offnertyp
XtraDrive
POT | entaz
\L
N-OT
CN1-43
COM von 24V
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Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
Drehzahl-
Pn001.1 gachlaufweg— Standardeinstellung: 0 | /Drehmomentregelung,
toppmodus Positioni
ositioniersteuerung
Stoppmodus Nach dem Stoppen  Pn001.1-
Nachlaufweg PP PP Einstellung
Pn001.0=0 ~ Stoppen
” mit d pgmé%cher
Pn001.1 =0 Auslauf- > 0
o [ Auslaufen Status
bis zum
Stillstand
Nullhaltung [— 1
Verzdgerung bis
PR001.1 = 1 oder 2|_2um Stilstand Auslauf-
— 2
Status

Hinweis: Bei der Drehmomentregelung wird der Servomotor unabhéngig von der Einstellung von Pn001.1
entweder nach dem Abbremsen oder nach dem Auslaufen bis zum Stillstand (geméfl dem in Pn001.0
eingestellten Stoppmodus) in den Freilaufstatus gesetzt.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
0 Stoppt den Servomotor wie bei Ausschalten
des Servo (gemaf Pn001.0).
Bremst den Servomotor bis zum Stillstand mit
dem voreingestellten Drehmoment ab und sperrt
1 den Servomotor dann im Nullhaltungsmodus.
Nachlaufweg- Drehmomenteinstellung: Pn406 Not-Halt-
Pn001.1
Stoppmodus Drehmoment
Bremst den Servomotor bis zum Stillstand mit
dem voreingestellten Drehmoment ab und
2 setzt den Servomotor in den Freilaufstatus.
Drehmomenteinstellung: Pn406 Not-Halt-
Drehmoment
Pn406 spezifiziert das fiir den Nachlaufweg angewandte
Stoppdrehmoment, wenn das Eingangssignal fiir die gesperrte
Vorwirts- oder Riickwértsdrehung verwendet wird.
Der Drehmomentgrenzwert wird als Prozentsatz des Nenndrehmoments
spezifiziert.
Parameter Signal Einstellung (%) Regelbetriebsart
Not-Halt-Drehmoment Bereich: 0% des max. Drehzahl-/
Pn406 (Gultig wenn Pn001.1 Drehmoments Drehmomentregelung,
auf 1 oder 2 gesetzt ist) Standardeinstellung: 800 Positioniersteuerung

Stoppmodus

Vorwaértslauf

gesperrt-Eingang / c

P-OT (CN1-42)

»

Ruckwértslauf
gesperrt-Eingang

Stoppen mit dynamischer Bremse

Auslaufen bis zum Stillstand

Verzégerung bis zum Stillstand

N-OT (CN1-43)

L

Max. Drehmomenteinstellung
fir NOT-AUS

Pn406
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5.1.3.

Drehmomentbegrenzung

Der XtraDrive-Servoverstirker begrenzt das Drehmoment wie folgt:

e Level 1: Begrenzung des maximalen Ausgangsdrehmoments, um das
Gerét oder Werkstlick zu schiitzen.

e Level 2: Begrenzung des Drehmoments nachdem der Servomotor das
Gerit an eine festgelegte Position bewegt hat (externe
Drehmomentbegrenzung).

e Level 3: Begrenzung des Ausgangsdrehmoment anstelle der Drehzahl.

e Level 4: Umschaltung zwischen Drehzahl- und
Drehmomentgrenzwert.

Die Anwendung von Level 1 und 2 in der

Drehmomentbegrenzungsfunktion wird nachfolgend beschrieben.

Einstellung Level 1: Interne Drehmomentgrenzwerte

Das maximale Drehmoment ist auf die in den folgenden Parametern
eingestellten Werte begrenzt.

Parameter

Signal Einstellung (%) Regelbetriebsart

Pn402

Drehzahl-/
Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Vorwarts- Bereich: 0 bis 800
Drehmomentgrenzwert | Standardeinstellung: 800

Pn403

Drehzahl-/
Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Rickwarts- Bereich: 0 bis 800
Drehmomentgrenzwert | Standardeinstellung: 800

Stellt die maximalen Drehmoment-Grenzwerte fiir die Vorwérts- und
Riickwirtsdrehung ein.

Wird verwendet, wenn das Drehmoment aufgrund von
Geritebedingungen begrenzt werden muss.

Die Drehmomentbegrenzungsfunktion iiberwacht bei Erreichen des
Grenzwerts das Drehmoment und gibt die in der folgenden Tabelle
aufgefiihrten Signale aus.

Signal Beschreibung

ICLT

Wird erzeugt, wenn Pn50F.0 einer Ausgangsklemme von SO1 bis
SO3 zugewiesen ist.

Uberwachungsmodus (Un006) | Ausgangssignaliiberwachung

Drehmomentgrenzwerte werden als Prozentsatz des Nenndrehmoments
spezifiziert.

Hinweis: Wenn der Drehmomentgrenzwert auf einen hoheren Wert als das maximale Drehmoment des
Servomotors eingestellt ist, dann ist das maximale Drehmoment des Servomotors der Grenzwert.

Motordrehzahl

Anwendungsbeispiel: Gerédteschutz

Drehmomentgrenzwert  Ein zu geringer Drehmomentgrenzwert
fUhrt zu einem unzureichenden Drehmoment
wéhrend der Beschleunigung/Verzégerung.

Drehmoment
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Verwendung des /CLT-Signals

Der folgende Abschnitt beschreibt die Verwendung des /CLT -
Kontaktausgangssignals als Drehmomentgrenzwert-Ausgangssignal.

E/A-Spannungsversorgung

T +24 VA0V
XtraDrive * fo
Optokoppler-Ausgang
(je Ausgang) CN1-1 | CLT+ o
Maximale Betriebsspannung: 1o Y
80V DC B 3* <, 1 onie I CLT-
Maximaler Ausgangsstrom:
50 mADC ‘ !
!

Drehzahl-/Drehmomentregelung,

Ausgang = /CLT CN1-*1 | Drehmomentgrenzwertausgang Positioniersteuerung

Dieses Signal gibt an, ob das Ausgangsdrehmoment (Strom)
des Servomotors begrenzt wird.

Status Bedingungen Beschreibung

Das Ausgangsdrehmoment

des Servomotors wird begrenzt.

(Der interne Drehmomentsollwert ist gréRer
als die Einstellung des Grenzwerts.)

Der Stromkreis zwischen CN1-1
EIN und 2 ist geschlossen.
CN1-1 ist auf L-Pegel.

Das Ausgangsdrehmoment des
Servomotors wird nicht begrenzt.

(Der interne Drehmomentsollwert ist niedriger
als die Einstellung des Grenzwerts.)

Der Stromkreis zwischen CN1-1
AUS und 2 ist offen.
CN1-1 ist auf H-Pegel.

Einstellungen: PN402 (Vorwirts-Drehmomentgrenzwert)
Pn403 (Riickwérts-Drehmomentgrenzwert)
Pn404 (Externer Vorwérts-Drehmomentgrenzwert):
Nur /P-CL-Eingang
Pn405 (Externer Riickwérts-Drehmomentgrenzwert):
Nur /N-CL-Eingang

Bei Verwendung des /CLT-Signals muss der folgende Parameter

fiir die Auswahl des Ausgangssignals verwendet werden.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart

Standardeinstellung: Drehzahl-
e Ausgangssignal-Auswahl 2 0000 g /Drehmomentregelung,

Positioniersteuerung

Pn50F.0 Ausgangsklemme

Drer{rglc_)-lr;\ent- _0/6__ CON1-25, 26 (SO1)
renzwert- o———— CN1-27, 28 (SO2)
rkennung o——— CN1-29, 30 (SO3)

Verwenden Sie die folgende Tabelle, um auszuwéhlen welche Klemme das /CLT-
Signal ausgeben soll.

Parameter Einstellung e:sgﬂgsklemme (CN1*;)
0 N —

1 25 26

Pn50F.0 > 57 58

3 29 30

Hinweis: Wenn mehrere Signale demselben Ausgangsstromkreis zugeordnet sind, werden die Daten mit Hilfe
der OR-Logik ausgegeben. Stellen Sie andere Ausgangssignale auf einen anderen Wert als den,
der dem /CLT-Signal zugeordnet ist, damit nur das /CLT-Ausgangssignal verwendet wird.
Siehe 5.3.4 Ausgangs-Signalzuordnung.
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[ Einstellung Level 2: Externer Drehmomentgrenzwert

Um die in den Parametern zuvor eingestellten Drehmomentgrenzwerte
(Strom) zu aktivieren, wird ein Kontakteingangssignal verwendet.
Drehmomentgrenzwerte kdnnen fiir die Vorwirts- und Riickwértsdrehung
separate eingestellt werden.

XtraDrive
Ruckwarts-
drehrichtung Drehzahl < Drehmomentgrenzwert
Pn402
/P-CL Drehmoment
CN1-45 T
I Drehzahl P« Drehmomentgrenzwert
| ‘ Pn402 oder Pn404
; (je nachdem, welcher
Drehmoment Wert kleiner ist)
vowarns- \pop an
drehrichtung | « Drehmomentgrenzwert
Pn403
/N-CL Drehmoment
N1-4 —
c 6 Drehzahl 1< Drehmomentgrenzwert
| ‘ Pn403 oder Pn405
3 (je nachdem, welcher
Drehmoment Wert kleiner ist)
. Externer Vorwirts- Drehzahl-/Drehmomentregelung,
= Eingang /P-CL CN1-45 Drehmomentgrenzwert-Eingang Positioniersteuerung
Externer Riickwérts- Drehzahl-/Drehmomentregelung,
= Ausgang /N-CL CN1-46 Drehmomentgrenzwert-Eingang Positioniersteuerung

Dies ist der externe Drehmomentgrenzwert (Strom) fiir die Vorwarts-
und Riickwértsdrehung.

Uberpriifen Sie bei Verwendung dieser Funktion den Eingangssignal-
Zuordnungsstatus (sieche 5.3.3 Eingangs-Signalzuordnung.)
Die Standardeinstellungen sind in der folgenden Tabelle aufgefiihrt.

Signal Signalstatus Anmerkungen Beschreibung

CN1-45 ist auf L-Pegel | Verwenden Sie den Vorwarts-

P-CL wenn EIN Drehmomentgrenzwert. Grenzwert Pnd04
CN1-45 ist auf H-Pegel | Verwenden Sie nicht den Vorwarts- .
wenn AUS Drehmomentgrenzwert. Normaler Betrieb
CN1-46 ist auf L-Pegel | Verwenden Sie den Rickwarts-

N-CL wenn EIN Drehmomentgrenzwert. Grenzwert Pn405
CN1-46 ist auf H-Pegel | Verwenden Sie nicht den Rickwaérts- .
wenn AUS Drehmomentgrenzwert. Normaler Betrieb

Bei Begrenzung des Drehmoments werden die folgenden
Ausgangssignale und Uberwachungsmethoden verwendet.

Signal

Beschreibung

ICLT

Wird erzeugt, wenn Pn50F.0 einer Ausgangsklemme
von SO1 bis SO3 zugewiesen ist.

Uberwachungsmodus (Un006)

e Un005: Nummern 6 bis 7
(bei tandardeinstellung)

Siehe 7.1.6 Betrieb im Uberwachungsmodus.

der Ausgangssignalzuordnung.

o Un006: Abhédngig von den Bedingungen
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Anwendungsbeispiele:

e Zwangstopp
e Roboter, der ein Werkstiick hilt

Parameter Signal Einstellung (%) Regelbetriebsart
Externer Vorwarts- Bereich: 0 bis 800 Drehzahl-/
Pn404 . . Drehmomentregelung,
Drehmomentgrenzwert Standardeinstellung: 100 e
Positioniersteuerung
Externer Ruckwarts- Bereich: 0 bis 800 Drehzahl-/
Pn405 . . Drehmomentregelung,
Drehmomentgrenzwert Standardeinstellung: 100 e
Positioniersteuerung
Stellen Sie die Drehmomentgrenzwerte ein, wenn das Drehmoment
durch einen externen Kontakteingang begrenzt ist.
Signal Beschreibung
/P-CL (CN1-45) Eingang Pn404 Drehmomentgrenzwert angewendet.
IN-CL (CN1-46) Eingang Pn405 Drehmomentgrenzwert angewendet.

Siehe 5.2.9 Drehmomentbegrenzung durch analogen Spannungssollwert.

Verwendung der /P-CL- und /N-CL-Signale

Nachfolgend ist das Verfahren zur Verwendung der /P-CL- und
/N-CL-Signale als Drehmomentgrenzwert-Eingangssignale dargestellt.

E/A-Spannungsversorgung XtraDrive
— +24V
124VIN | CN1-47  33KQ Optokoppler
O
—_]---
1 1
Host-Controller 5mA 1 ELI .
- . L-J---
5 /P-CL_LCN1-45 | €—
— |—|_ - --
F1E &
— N-CL N1-4 - -
5 o /N-C ::C 6 L
1
\4 |
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5.2. Einstellungen gemil3 Host-Controller
Dieser Abschnitt beschreibt das Anschlussverfahren eines XtraDrive-
Servoverstérkers an einen Host-Controller sowie das Einstellungsverfahren
der zugehdrigen Parameter.

5.2.1. Drehzahlsollwert

Geben Sie den Drehzahlsollwert mit Hilfe des Eingangssignals ein:
Drehzahlsollwerteingang. Da dieses Signal verschiedene Anwendungen
findet, stellen Sie den optimalen Sollwerteingang fiir das erstellte

System ein.
XtraDrive
_ J\CN1'9 o Drehmo-
Drehmomentsollwerteingang [ ment-

(analoger Spannungseingang) ,,P ICN1-1O sollwert

ICN1 -5 -
o Drehzahl

Drehzahlsollwerteingang

“P sollwert
(analoger Spannungseingang) | CN1-6

¢ P: Steht fir paarweise verdrillte Kabel.

= Eingang V-REF CN1-5

Drehzahlsollwerteingang Drehzahlregelung

= Eingang SG CN1-6

Signalmasse

Drehzahlregelung

Die oben angegebenen Eingidnge werden fiir die Drehzahlregelung
(analoger Sollwert) verwendet. (Pn000.1 =0, 4, 7, 9, oder A.)
Verdrahtung stets fiir die normale Drehzahlregelung vornehmen.

Siehe 7.1.6 Betrieb im Uberwachungsmodus. Die Motordrehzahl wird
im Verhéltnis zur Eingangsspannung zwischen V-REF und SG geregelt.

Motornenndrehzahl |
Werksseitige i
Einstellung b
-12 -8 \-4 . | ...
1 [ PP L
N T '
----- 3 4 8 12
Eingangsspannung (V)
Motornenndrehzahl
Die Steigung wird
in Pn300 eingestellt.
| Einstellungsbeispiele
Pn300 = 600: Bei dieser Einstellung entspricht 6 V der
Motornenndrehzahl.
Drehzahlsollwert- Drehrichtung Motordrehzahl SGMAH-
eingang Servomotor
+6V Vorwartsdrehrichtung Motornenndrehzahl 3000 U/min”’
+1V Vorwartsdrehrichtung (1/6) Motornenndrehzahl 500 U/min-1
-3V Rickwartsdrehrichtung | (1/2) Motornenndrehzahl 1500 U/min”’

Parameter Pn300 kann zur Anderung des Spannungseingangsbereichs
verwendet werden.
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| Beispiel fiir Eingangsschaltkreis
XtraDrive
470 Q, 12 W
. T-REF
+12 V== 2kQ| f—x CN1-9
P
Y CN1-10

Verwenden Sie fiir die Verdrahtung des Storschutzes immer paarweise

verdrillte Kabel.

Empfohlener Regelwiderstand: Modell 25SHP-10B hergestellt von Sakae

Tsushin Kogyo Co., Ltd.

Schlieflen Sie bei Verwendung eines Host-Controllers, wie z. B. einen
programmierbaren Controller, fiir die Positioniersteuerung die
Klemmen V-REF und SG an die Drehzahlsollwert-Ausgangsklemmen

des Host-Controllers an.

Impulsein-

Host-Controller gangsklemmen XtraDrive
Drehzahl- V-REE CN1-5
sollwert- tP SG
Ausgangs-
klemmen PAO
Rickfihrungs- Y
Impulsein- PBO
gangsklemmen tP /PBO

t P: Steht fir paarweise verdrillte Kabel.

Stellen Sie Pn300 gemél der Ausgangsspannungskenndaten des Host-

Controllers ein.

Stellen Sie den Anpassungsfaktor des Drehzahlsollwerteingangs in den

folgenden Parametern ein.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
Anpassungsfaktor des Bereich: 150 bis 3000 x
Pn300 Drehzahlisollwerteingangs  |(0,01V/ Nennmotordrehzahl) | Dre"zaniregelung

Stellen Sie den Spannungsbereich fiir den V-REF-
Drehzahlsollwerteingang an CN1-5 geméll dem Host-Controller und
dem Ausgangsbereich des externen Stromkreises ein.

Sollwertddrehzahl (U/min)

Sollwert-
spannung (V)

Diese Steigung einstellen.

Die Standardeinstellung wird so angepasst, dass ein 6-V-Eingang der
Motornenndrehzahl aller anwendbaren Servomotoren entspricht.
Hinweis: Die maximal zulédssige Spannung fiir den Drehzahlsollwerteingang (zwischen CN1-5 und 6) betragt +12 V DC.
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Verwendung des /P-CON-Signals

Proportionalregelungs- Drehzahlregelung,

= Ei - - e
Eingang P-CON CN1-41 Sollwert Positioniersteuerung

Mit dem /P-CON-Eingangssignal wird die Drehzahlregelungsart von PI
(proportional-integral) auf P (proportional) umgeschaltet.

Die Proportionalregelung kann auf die folgenden zwei Arten verwendet
werden.

e Wenn eine Funktion durch Senden der Drehzahlsollwerte von dem
Host-Controller an den Servoverstirker durchgefiihrt wird, kann der
Host-Controller die P-Regelung wahlweise nur fiir bestimmte
Bedingungen verwenden. Durch dieses Verfahren werden
Uberschwingungen verhindert und die Einschwingzeit verkiirzt.

e Wenn die PI-Regelungsart bei einem Drehzahlsollwert mit Sollwert-
Offset verwendet wird, konnte der Motor auch bei sehr geringer
Drehzahl drehen und nicht stoppen, selbst wenn 0 als
Drehzahlsollwert festgelegt wird. Verwenden Sie in diesem Fall die
P-Regelungsart, um den Motor zu stoppen.

5.2.2. Positionssollwert

Der Sollwertimpuls, Sollwertcode und die Loscheingéinge werden fiir
die Positionssollwerte verwendet. Da dieses Signal auf verschiedene
Arten verwendet werden kann, stellen Sie den optimalen
Sollwerteingang fiir das erstellte System ein.

L Sollwert nach Impulseingang

Die Positioniersteuerung erfolgt durch Eingabe eines Sollwertimpulses
fiir eine Bewegung.

XtraDrive

Optokoppler
PULS CN1 7 . = a
Sollwert- [ IR TR
Impulseingang /PULS P CN1 8 U
Sollwertcode- I L
Eingang SIGN _ CNt-Al . -
O i * 1 1
Léscheingang { /SIGN | =] ICN1 12 X E]IJQI
L= d
CLR ICN1 15 .= a
4 L M 1
{ /CLR ¢P ICN1 14 % E].Hs?‘.
L= d

1 P: Steht fur paarweise verdrillte Kabel.

Eine der folgenden Formen kann fiir den Positionssollwert verwendet
werden:

e Line-Treiber-Ausgang

e +12-V-Ausgang mit offenem Kollektor

e +5-V-Ausgang mit offenem Kollektor
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Anschlussbeispiel 1: Line-Treiber-Ausgang

Anwendbarer Leitungstreiber: SN75174, von Texas Instruments Inc.,
MC3487 oder gleichwertig

Host-Controller XtraDrive

Optokoppler

Line-Treiber PULS |CN1-7_150 Q
— 1 A-n
P % |:L,}A[< !
/PULS |CN1-8 H-d
P

P siIGN |CN1-11

-
! ssien [ontz § ’?‘_E,_:
CLR |CN1-15

i /CLR CN1-1IT% '*”‘:ﬁ]

s

Anschlussbeispiel 2: Offener Kollektorausgang

Stellen Sie den Begrenzungswiderstand R1 so ein, dass der
Eingangsstrom I innerhalb des folgenden Bereichs fallt:

Host-Controller XtraDrive
Vee Optokoppler
R .
—» PULS|CN1-7_1500
7'y Lt F--
p i :_,}l# ,
| /PULS|CN1-8 [ L
Tﬂ%
R1 ﬁ SIGN|CN1-11

TH—7.J"

IP /SIGN|CN1-12_ f :*‘|< :
|< R1ﬁ CLR|CN1-15
T

IP /CLRCN1-14 . *ﬁ .

B I

I P: Steht fir paarweise verdrillte Kabel.

Die folgenden Beispiele zeigen, wie der Pull-Up-Widerstand R1
ausgewihlt wird, damit der Eingangsstrom I auf einen Wert zwischen 7
und 15 mA fallt.

Anwendungsbeispiele fiir V = IR
R1=1kQmitVec=12V+5% | R1=180 QmitVec =5V 5 %

Hinweis: Die folgende Tabelle zeigt die Signallogik fiir einen offenen Kollektorausgang.

Tr1 Ausgangspegel Signallogik
EIN Entspricht Eingang mit hohem Pegel
AUS Entspricht Eingang mit niedrigem
Pegel
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Dieser Schaltkreis verwendet eine im Servoverstirker integrierte
12-V-Spannungsversorgung. In diesem Fall ist der Eingang nicht

isoliert.
Host-Controller XtraDrive
PL1 lcm-s 1 :kQ T +12V |
ca. puLsLdCNI-7 — . _Czptokoppler
9mA 150 Q. |1]E:ze|<
Tr /PULS [cN1-8 1

—-_____ [Ir
PL2 CN1-13|:I |

siGN—NEL ToP0
EIN: max. 1,5V /SIGN  |CN1-12 ] s.‘|< '
5 gl

pL3,—JdCN1-18

CLR TP
/CLR_JCN1-14 : _x‘};;

— % IF CN1-1

I P: Steht fur paarweise verdrillte Kabel.

Hinweis: Die Storbegrenzung des Eingangssignals wird reduziert, wenn der Sollwertimpuls iiber einen offenen
Kollektorausgang geliefert wird. Stellen Sie Parameter Pn200.3 auf ,,1*, wenn die Position aufgrund
von Stérungen abweicht.

| Auswabhl einer Sollwertimpulsform

Verwenden Sie die folgenden Parameter fiir die Auswahl der
verwendeten Sollwertimpulsform.

= Eingang PULS CN1-7 Sollwertimpulseingang Positioniersteuerung
= Eingang /PULS CN1-8 Sollwertimpulseingang Positioniersteuerung
= Eingang SIGN CN1-11 Sollwertcode-Eingang Positioniersteuerung
= Eingang /SIGN CN1-12 Sollwertcode-Eingang Positioniersteuerung

Der Servomotor dreht sich nur bei einem Winkel, der proportional zum
Eingangsimpuls ist.

Parameter Signal Einstellbereich Regelbetriebsart

Pn200.0 Sollwertimpulsform Standardeinstellung: 0 | Positioniersteuerung

Stellen Sie den Sollwertimpulsform-Eingang auf den Servoverstirker
von dem Host-Controller.

Hinweis: Diese Funktion ist nur mit einem Impulssollwert nicht mit einem seriellen Befehl moglich.

Positionssollwert-Impuls

XtraDrive
Host—
Controller I | | | I |

IMPULS
> CN1-11
SIGN

CN1-7

Die Sollwertimpulsform kann aus der nachfolgenden Liste ausgewéhlt
werden. Nehmen Sie die Auswahl entsprechend den Kenndaten
des Host-Controllers vor.
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8o [
g S | Sollwertim- %% = % -j—; Vorwartsdrehrichtungs- Ruckwartsdrehrichtungs-
8 Q| pulsform |222:X 9 Sollwert Sollwert
E o £ E [)
o w
PULS I‘l I‘l I‘l PULS I'l I'l I'l
0 Vorzeichen + . (CN1-7) (CN1-7)
Impulsfolge SIGN _] Hoch SIGN 7] Niedrig
(CN1-11) (CN1-11)
Impuls im iadri PULS
Uhrzeigersinn + > PCUNLEU T_Niedrig (CN17)_H_II\I-.I7I.-I_
1 Impuls gegen - = IGN SIGN iedrig
den o —I l—I l—I l— (CN111)
Uhrzeigersinn . (CNH 7
90° 90°
2 Zweiphasige x1
Impulsfolge PULS 111 PULS 111
3 mit 90° x2 (CN1-7) (CN1-7)
Phasendifferen T LI | ey LT L L
4 x4 (CN1-11) (CN1-11)
. PULS n || || PULS || || ||
Vorzeichen + (CN1-7) CNA-7)
5 Impuls- SIGN T Niedrig
folge CN111 IGN _| Hoch
(CNT11T) (CN1-11)
Impuls im
Uhrzeigersinn + PULS | Hoch PULS _n_n_n_
6 Impuls gegen - 2| (CN*t7) CN17)
den o) SIGN IGN _[~ High
[}
Uhrzeigersinn z (CN 111) (CN#11)
7 . . x1 90° 90°
Zweiphasige
Impulsfolge PULS I PULS 1
8 mit 90° x2 (CN1-7) (CN1-7)
Phasendifferenz SIGN I r SIGN LI LI L
9 x4 (CN1-11) (CN1-11)

Eingangsimpuls-Multiplikator

Anzahl der

Servomotor-
Bewegungsim-

pulse

PULS

(CN1-7)

SIGN
(CN1-11)

8 x4

6

4

2

Eingangssollwert-Impuls

4L

Die Eingangsimpuls-Multiplikatorfunktion kann verwendet werden,
wenn der Sollwertimpuls eine zweiphasige Impulsfolge mit einer
90°—Phasendifferenz ist. Die Funktion fiir das elektronische
Ubersetzungsverhiltnis kann ebenfalls fiir die Konvertierung von
Eingangsimpulsen verwendet werden.
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Servo EIN

Endstu-
fensperre

Vorzeichen+[
Impulsfolge

PG-Impuls

Hinweis: 1. Fiir den zu registrierenden Eingangsimpuls muss das Intervall vom Zeitpunkt der Eingabe des

:
:

CN1-11 —:—,

r43 +3>40 ms

CN1-7

Beispiel fiir Zeitablauf der E/A-Signalerzeugung

+1 <30 ms
+24—|; +2<30ms

EIN
' Freigabe '
'
:‘_—I%' +1 ;
H

! (wenn

Anwenderkonstante
Pn506 auf 0 gesetzt ist)

+4,+5,+6 <2 ms

M_
[ PAO ; +7220 s
:
:

X
COIN ;F,%+4 | +5 ﬂ
CLR '+ EIN EIN
a|:|%+7

Servo-EIN-Signals bis zur Eingabe eines Sollwertimpulses mindestens 40 ms betragen.
2. Das Fehlerzéhler-Loschsignal muss fiir mindestens 20ps eingeschaltet sein.

Zeitablauf fiir Sollwertimpulseingangssignal

in?;ﬂg?;;n Elektrische Kenndaten Ej:;i:
Vorzeichen + SIGN ¥4 N +1,42<0,1 us Vorzeichen
Impulsfolgeeingang +3 s - ’ (SIGN)
(SIGN + PULS- PULS AVAW +3,47<01us H=
Signal) i jLJ St ofso +4.45,+6 <3 s Vorwarts-
Maximalsollwertfreq T sollwert
uenz: 500 kpps v | Aok t>1,0us L=
200 kpps offener orwartssoll- uckwarts- Riickwérts-
E(ollektpc))rl)'ausgang) wert sollwert (t/T) x 100 = 50 % sc;JIIw\elzvrt
Impuls im " T
Uhrzeigersinn und +1,+2 <0,1us
Impuls gegen den Sﬁ?z%? %‘3_”
Uhrzeigersinn o I +3>3us .
Maximalsollwert- .

Im Uhrzei-

frequenz: 500 kpps grgrls"infe' s T21.0ps
(200 kpps offener Vorwértssollwert | |RlUckwartssollwert (t/T) x 100 < 50 %
Kollektorausgang) B
Impuisolge mit 90 M Fezsotus e
mpulsfolge mi n200.
Phasendifferenz |5, oo A / \ / \ 1>1,0 us wird zum
(Phase A + - Umschalten
Phase B) L , \ / \ o, |des
Maximalsollwertfre Phase B j_ (7/T) x 100 <50 % Eingangs-
quenz x1: 500 kpps T impuls-
(200 kpps offener Vorwartssollwert Ruckwartssollwert Multiplikator
Kollektorausgang) Phase B- J ‘_ Phase B- modus
x2: 400 kpps Leitungen L Leitungen verwendet.
x4: 200 kpps Phase A um 90° Phase A um 90°

5-18




XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 5: Parametereinstellungen und Funktionen

| Fehlerzihler-Loscheingang
Im Folgenden wird das Verfahren zum Loschen des Fehlerzihlers
beschrieben.
= Eingang CLR CN1-15 Léscheingang Positioniersteuerung
= Eingang /CLR CN1-14 Léscheingang Positioniersteuerung

Folgendes tritt ein, wenn das CLR-Signal auf den H-Pegel gesetzt ist.

XtraDrive

CLR

Loschen

Positionsregelkreis-
Fehlerzahler

e Der Fehlerzédhler im Servoverstirker wird auf 0 gesetzt.
e Positionsregelkreissteuerung ist untersagt.

Verwenden Sie dieses Signal, um den Fehlerzdhler des Host-Controllers
zu l6schen, oder wihlen Sie die folgende Loschfunktion {iber Parameter
Pn200.1.

Parameter Signal Einstellbereich Regelbetriebsart

Signalform fiir das Léschen

Pn200.1 des Fehlerzahlers Standardeinstellung: 0 | Positioniersteuerung
Waihlen Sie die Impulsform fiir das Fehlerzdhler-Loschsignal CLR
(CN1-15).

E:::1nsztgl(:u1ng Beschreibung Loschzeitablauf

Der Fehlerzahler wird geléscht, wenn das CLR-Signal LR o
den H-Pegel besitzt. oc

0 Die Fehlerimpulse werden nicht akkumuliert, solange (CN1-15) I‘ﬁ h
das Signal den H-Pegel besitzt. eloscht
Der Fehlerzahler wird an der steigenden Flanke des o

1 CLR-Signals geldscht. CLR A Hoch
Der Fehlerzahler wird nur einmal an der steigenden (CN1-18)
Flanke des CLR-SignaIS gelOSCht An diesem Punkt nur einmal geléscht
Der Fehlerzahler wird geléscht, wenn das CLR-Signal CLR o

9 den L-Pegel besitzt. (CN1-15) Niedri
Die Fehlerimpulse werden nicht akkumuliert, solange -
das Signal den L-Pegel besitzt. Geloscht
Der Fehlerzahler wird an der fallenden Flanke des clr  LNiedrig

3 CLR-Signals geloscht. ' (CN1-15) A
E;;';zrgzgzgtlgiggga?:;leg"sncar:tan der fallenden An diesem Punkt nur einmal gel6scht
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5.2.3. Verwendung des Drehgeber-Signalausgangs
Die Drehgeber-Ausgangssignale werden im Servoverstirker aufgeteilt und
kdnnen extern ausgegeben werden. Diese Signale konnen zur Bildung
eines Positionsregelkreises im Host-Controller verwendet werden.

Ausgange, die hier

beschrieben
werden
XtraDrive
CNi1 CN2
Prehgever = Phase A
requenz- g
gDéEZ}l teilungs- Phase B Host-Controller
Stromkreis Phase C N

Der Ausgangsschaltkreis gilt fiir den Line-Treiber-Ausgang. Schlieflen Sie
alle Signalleitungen entsprechend dem folgenden Schaltkreisdiagramm an.

XtraDrive Host-Controller
Leitungsempfanger

Phase A CN1-33] PAO 7% R 2 3
M Phase A
_RCN1-34 /PAQ :IP: D 1
Phase B CN1-35) PBO :* R 6 5
' s Phase B
_Rcm-se /PBO .IP: [:] 7

Phase C_RCNHQ PCO R 10 1 Phase G
CN1-20) /PCO . IP; [:] 9
v sT 16Drossels‘.pule
' -~
- 0V, 5V A ey
' +
J, o - Glatt de t o
ve? attungskondensator
oV FG-—l

Abschirmung

IP: Steht fir paarweise verdrillte Kabel.

Hinweis: Aufteilung bedeutet die Konvertierung einer Eingangsimpulsfolge von dem am Servomotor montierten
Drehgeber geméf der voreingestellten Impulsdichte sowie Ausgabe des konvertierten Impulses. Die
Einheiten sind Impulse pro Umdrehung (PPR).

| E/A-Signale
Nachfolgend sind die E/A-Signale beschrieben.

Ausgang = PAO CN1-33 Drehgeberausgang Phase A Bg;ﬂf:;}ggfﬁ:;ﬁ:;emregelung’
Ausgang = /PAO CN1-34 Drehgeberausgang Phase /A Bg;ﬂf:;}ggfﬁ:;ﬁ:;emregelung’
Ausgang = PBO CN1-35 Drehgeberausgang Phase B Bges?tiz:rnle-{'lsjtfﬁggﬂgentregelung,
Ausgang = /PBO CN1-36 Drehgeberausgang Phase /B Bge;l?tiz:rnle-l/'lstfg?&:gentregelung,
Ausgang = PCO CN1-19 Drehgeberausgang Phase C Bge;l?tiz:rnle-l/'lstfg?&:gentregelung,
Ausgang = /PCO CN1-20 Drehgeberausgang Phase /C Bgil?tiz:r:::/r?tfﬁer?gggentregelung,

Drehgeber-Teilungssignale sind Ausgénge. SchlieBen Sie diese Signalklemmen daher
immer an, wenn ein Positionsregelkreis im Host-Controller fiir die
Positioniersteuerung gebildet wird.

Stellen Sie das Teilungsverhéltnis mit Hilfe des folgenden Parameters ein:
IDrehgeber-Teilungsverhiltnis| [Pn201]

Die Einstellung des Teilungsverhéltnisses bezieht sich nicht auf die Einstellung des
Ubersetzungsverhiltnisses (Pn202 und 203) fiir die elektronische Ubersetzungsverhiltnis-
Funktion des Servoverstirkers wéihrend der Positioniersteuerung.
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\Y

Ausgangsphasenform
orwartsdrehrichtung Ruckwartsdrehrichtung
% F 90° 4 F 90°

L L
L LD L

> 1 > 1

= Eingang SEN CN1-4 SEN Signaleingang Drehzahl-/Drehmomentregelung

= Eingang /SEN CN1-2 Signalmasse Drehzahl-/Drehmomentregelung

Ausgang = PSO CN1-48 Drehgeberausgang Phase S Dre.h.zah.l -/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Ausgang = /PSO CN1-49 Drehgeberausgang Phase /S Dreh;ah} -/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

= Eingang BAT (+) CN1-21 Batterie (+) Drehzahl-/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

= Eingang /BAT (-) CN1-22 | Batterie (-) Drehzahl-/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Verwenden Sie die Signale SEN bis BAT(-) fiir die Absolutwert-Drehgeber. Weitere
Einzelheiten finden Sie unter Abschnitt 5.7 Absolutwert-Drehgeber.

Ausgang = SG CN1-1 Signalmasse

Drehzahl-/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

SG: Verbinden mit 0 V des Host-Controllers.

WICHTIG

ausflihren,

e Wenn Sie das Impulssignal Phase C des Servoverstérkers verwenden, um auf den
Maschinennullpunkt zuriickzukehren, lassen Sie den Servomotor mindestens zwei Umdrehungen

Wenn die Konfiguration des mechanischen Systems ein Drehen des Servomotors vor Starten

der Nullpunktriickkehrfunktion verhindert, fithren Sie die Nullpunktriickkehrfunktion mit einer
Servomotordrehzahl von max. 600 U/min durch. Das Impulssignal Phase C kann mdglicherweise
nicht korrekt erkannt werden, wenn der Servomotor sich schneller als 600 U/min dreht.

bevor Sie die Nullpunktriickkehrfunktion starten.

[ Einstellung der Impulsteilung
Stellen Sie das Impulsteilungsverhiltnis mit Hilfe des folgenden
Parameters ein:
Parameter Signal Einstellung (PPR) Regelbetriebsart
Lo . Drehzahl-
Pn201 Impulsgeber-Teilung Bereich: 0, 17 bis 65535 /Drehmomentregelung,

Standardeinstellung: 2048

Positioniersteuerung

Serieller Drehgeber
Stellen Sie die Anzahl der Impulse fiir die Drehgeber-Ausgangssignale
ein (PAO, /PAO, PBO, /PBO).

Ausgangsklemmen: PAO (CN1-33)

XtraDrive /PAO (CN1-34)
PBO (CN1-35)
Drehgeber /PBO (CN1-36)
@ Frequenz- Phase A A
e s rielle teilung Ph;se B usgang
Daten

Impulse von dem Servomotor-Drehgeber (PG) werden vor der
Ausgabe durch die voreingestellte Anzahl geteilt.

Mit diesem Parameter wird die Anzahl der Ausgangsimpulse pro
Umdrehung eingestellt. Stellen Sie den Wert mit Hilfe der
Sollwerteinheiten des verwendeten Gerits oder Controllers ein.

Der Einstellbereich variiert je nach verwendetem Drehgeber.
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Voreingestellter Wert: 16
pPAOJU LU U Uy uuuuuL

PBOMUUU U UUUUuUw

1 Umdrehung

Auflésun Anzahl der
(Bits) 9 Drehgeberimpulse je Einstellbereich
Umdrehung (PPR)

13 2048 16 bis 2048

16
16384 16 bis 16384

17

Hinweis: 1. Stellen Sie die Spannungsversorgung nach jeder Anderung der Parameter einmal

aus und wieder ein.

2. Ein 13-Bit-Drehgeber lduft mit 2048PPR, auch wenn die Einstellung von Pn201
hoher als 2049 ist.

A-Quad-B-Drehgeber - Einstellung des Impulsteilungsverhiltnisses

PGout x 65536
Pnl92 x4

Pn201 =

PGout - Anzahl der erforderlichen Impulse je Umdrehung.

Beispiel: 1000 Impulse je Umdrehung sind mit dem 8000-Impulse-Drehgeber
erforderlich.

65536 x PGout 65536 x PGout 65536 x1000
Counts Pnl192x4 8000

Pn201 =

=8192

Hinweis: Wenn ein Verhéltnis von 1:1 (fiir jeden eingehenden Impuls wird ein Ausgangsimpuls
erzeugt) erforderlich ist, stellen Sie Pn201=0.
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5.2.4. Sequenz-

E/A-Signale

Sequenz-E/A-Signale werden fiir die Steuerung des
Servoverstdrkerbetriebs eingesetzt. Schlielen Sie diese Signalklemmen
nach Bedarf an.

u Anschliisse der Eingangssignale
SchlieBen Sie die Sequenzeingangssignale wie nachfolgend gezeigt an.
XtraDrive
E/A-
Spannungsversorgung
) 3,3kQ  Optokoppler
Host-Controller +24VIN L CN1-47 1
5o /S-ON | CN1-40
5O /P-CON | CN1-41
P-OT | CN1-42
—Q_© 9
N-OT | CN1-43
—Q_0
S, /ALM-RST | CN1-44
S o /P-CL | CN1-45
SO /N-CL | CN1-46
vov

Hinweis: Stellen Sie eine separate externe E/A-Spannungsversorgung zur Verfiigung. Der Servoverstarker
besitzt keine interne 24-V-Spannungsversorgung.
Kenndaten der externen Spannungsversorgung: min. 24 V 1 VD, 50 mA
Yaskawa empfiehlt, fiir die externe Spannungsversorgung denselben Typ auszuwéhlen wie fiir die
Ausgangsstromkreise.

Die Funktionszuweisung fiir Sequenzeingangssignal-Stromkreise kann
gedndert werden.
Weitere Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 5.3.3 Eingangs-
Signalzuordnung.

= Eingang +24VIN CN1-47

Eingang der externen E/A-
Spannungsversorgung

Drehzahl-/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Die Eingangsklemme der externen Spannungsversorgung und die
Sequenzeingangssignale nutzen eine gemeinsame Leitung.

E/A-Spannungs-
versorgun i
i Vg—g XtraDrive

CN1-47

SchlieBen Sie eine externe-E/A-Spannungsversorgung an.

Kontakteingangssignale:

/S-ON (CN1-40)

/P-CON (CN1-41)
P-OT (CN1-42)
N-OT (CN1-43)
/ALM-RST (CN1-44)
/P-CL (CN1-45)
/N-CL (CN1-46)
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| Anschliisse der Ausgangssignale
SchlieBen Sie die Sequenzausgangssignale wie in der folgenden
Abbildung gezeigt an.
XtraDrive E/A-Spann;:gsversorgung
T+24 VT OV
CN1
koppl
Opt? OP.L.).(.%.r.I 31 1ALM+ A~

*:K max. 50 mA I L]

T T 32 L ALM-
Optokoppler-Ausgang T 25 L /V-CMP+ aitha:
e AUSgang : *:KE max. 50 mA 26 I/V-CMP-
Maximale Betriebsspannung: «—— SeeecE 27 L /TGON=
30V DC abin
Maximaler Ausgangsstrom: *:K 28 | /TGON-
50 mA DC S 29 [/S-RDY+ _ mm

L=¢ | ]

, H 30 | /S-RDY-

L. ot
CN1 E
37 | ALO1
Offener Kollektorausgang |\)A max. 20 mA
je Ausgang 38 | ALO2 lI>
Maximale Betriebsspannung: | T
30V DC < E
Maximaler Ausgangsstrom: 39 L ALO3 D_
200 mA DC -Ié 1 I sG Host-Controller
Vov ¢o Y

Hinweis: Stellen Sie eine separate externe E/A-Spannungsversorgung zur Verfiigung. Der Servoverstérker besitzt
keine interne 24-V-Spannungsversorgung. Yaskawa empfiehlt, fiir die externe Spannungsversorgung
denselben Typ auszuwéhlen wie fiir die Eingangsstromkreise.

Die Funktionszuweisung fiir einige Sequenzausgangssignal-Stromkreise
kann geéndert werden.

Weitere Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 5.3.4 Ausgangs-
Signalzuordnung.
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5.2.5. Verwendung der Funktion fiir das elektronische
Ubersetzungsverhiltnis
Mit der Funktion fiir das elektronische Ubersetzungsverhiltnis kann die
Servomotor-Bewegungsdistanz je Eingangssollwertimpuls auf einen
beliebigen Wert gesetzt werden. Die Impulse konnen von dem Host-
Controller, der fiir die Steuerung verwendet wird, ohne
Beriicksichtigung des Ubersetzungsverhéltnisses des Gerits oder der
Anzahl der Drehgeberimpulse verwendet werden.
Ohne Verwendung der elektronischen  Bei Verwendung der elektronischen
Ubersetzungsfunktion Ubersetzungsfunktion
Werkstiick Werkstiick
Anzahl der Drehgeberimpulse: 2048  Kugelgewindesteigung: 6 mm
Zur Bewegung eines Werkstlickes um 10 mm: Die Geratebedingungen und Sollwerteinheiten
1 Umdrehung betragt 6 mm. Also mussen zuvor fur die elektronische
10 + 6 mm = 1,6666 Umdrehungen Ubersetzungsfunktion definiert werden.
2048 x 4 Impulse ist 1 Umdrehung. Zur Bewegung eines Werkstlickes um 10 mm:
Also 1,6666 x 2048 x 4 = 13653 Die Sollwerteinheit ist 1 um. Also
Impulse werden als Sollwert eingegeben. 10mm
Die Gleichung muss am Host-Controller fum ~ 16000 Impulse
berechnet werden.

Einstellung des elektronischen Ubersetzungsverhiiltnisses
(fiir Sollwertimpulse)

Berechnen Sie das elektronische Ubersetzungsverhiltnis (B/A) anhand
des folgenden Verfahrens und stellen Sie die Werte in Parameter Pn202
und 203 ein.

1. Uberpriifen Sie die Kenndaten des Gerits beziiglich des
elektronischen Ubersetzungsverhéltnisses.

e Verzogerungsrate
o Kugelgewindesteigung
e Scheibendurchmesser

—

I ]
Kugelgewindesteigung

I:IZ[ Verzogerungsrate

Anzahl der Drehgeberimpulse
Drehgebertyp je Umdrehung (PPR)
13 Bit 2048
Inkrementalwertgeber 16 Bit 16384
17 Bit 32768
16 Bit 16384
Absolutwert-Drehgeber 17 Bit 32768

Hinweis: Die Anzahl der Bits, die fiir die Auflésung des anwendbaren Drehgebers stehen, entspricht nicht der Anzahl
der Drehgeber-Signalimpulse (Phase A und B), die von dem Servoverstérker ausgegeben werden.
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2. Legen Sie die zu verwendende Sollwerteinheit fest.

Eine Sollwerteinheit ist die min. Dateneinheit einer
Positionierbaugruppe, die zum Bewegen einer Last verwendet wird
(minimale Sollwerteinheit von dem Host-Controller).

Zur Bewegung eines Tisches in Einheiten von 0,001 mm

Sollwerteinheit: 0,001 mm

Legen Sie die Sollwerteinheit gemaf den
Geratekenndaten und der Positioniergenauigkeit fest.

Beispiele (in mm):

e Eine Sollwerteinheit kann 0,01 mm oder 0,001 mm usw.
betragen. Eine Sollwerteinheit eines Impulses bewegt die
Last um eine Sollwerteinheit.

e Die Sollwerteinheit betrdgt z.B. 1um
Wenn ein Sollwert von 50000 Einheiten eingegeben wird,
bewegt sich die Last um 50 mm (50000 - 0,001 mm = 50 mm).

3. Legen Sie die Bewegungsdistanz pro Lastwellenumdrehung in

Sollwerteinheiten fest.

Bewegungsdistanz pro Lastwellenumdrehung =

Bewegungsdistanz pro Lastwellenumdrehung

Sollwerteinheit

¢ Wenn die Kugelgewindesteigung 5 mm und die Sollwerteinheit

.. 0,20 S
0,001 mm betragt, dann ———— = 5000 (Sollwerteinheiten)
, 4
Kugelgewinde Scheibentafel | Riemen und Scheibe ‘
Lastwelle <—» p Lastwelle L

+ T

lkj L,I/ 4 /o ‘
P: Steigung /4 ] ]

P Lastwelle b: SChe:e

e = T S oweriemher 360° NS = g erheT
1 Umdrehung = Sollwerteinheit

4. Elektronisches Ubersetzungsverhiltnis wird wie folgt festgelegt: (%j
Wenn das Ubersetzungsverhiltnis des Motors und der Lastwelle als
% angegeben wird, wobei m die Umdrehung des Motors und n die
Umdrehung der Lastwelle ist, dann
Elektronisches Ubersetzungsverhiiltnis (%j =

Anzahl der Drehgeberimpulse x 4

m
x
Bewegungsdistanz pro Lastwellenumdrehung (Sollwerteinheit) 7

Hinweis: Stellen Sie sicher, dass das elektronische Ubersetzungsverhiltnis der folgenden Bedingung entspricht:

0,01 < Elektronisches Ubersetzungsverhéiltnis (%j <100

Der Servoverstirker arbeitet fehlerhaft, wenn das elektronische Ubersetzungsverhiltnis diesen Bereich
iiberschreitet. Andern Sie in diesem Fall entweder die Lastkonfiguration oder die Sollwerteinheit.
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5. Stellen Sie die Parameter ein.
Reduzieren Sie das elektronische Ubersetzungsverhiltnis so, dass
sowohl A als auch B ganze Zahlenwerte unter 65535 sind, und stellen
Sie anschlieBend A und B in den entsprechenden Parametern ein.

(Bj/v Pn202 Elektronisches Ubersetzungsverhaltnis (Zahler)
4 \‘ Pn203 Elektronisches Ubersetzungsverhaltnis (Nenner)
Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
Elektronisches S .
Pn202 Ubersetzungsverhaltnis Bereich: 1 .bls 65535_ Positioniersteuerung
A Standardeinstellung: 4
(Zahler)
Elektronisches A
Pn203 Ubersetzungsverhaltnis gf[areéch.; .blst 6|;553§ 1 Positioniersteuerung
(Nenner) andardeinstellung:

Stellen Sie das elektronische Ubersetzungsverhiltnis gemif den

Kenndaten des Gerits ein.

XtraDrive
Elektronische Motor
o | Ubersetzung JUy
Sollwert- g B
eingangsimpuls A

Elektronisches Ubersetzungsverhiltnis = [—j =

Pn202
Pn203

B

A

B = [(Anzahl der Drehgeberimpulse) x 4] x [Motordrehzahl]

A = [Sollwerteinheiten (Bewegungsdistanz pro Lastwellenumdrehung)]
x [Geschwindigkeit der Lastwellenumdrehung]

Einstellbeispiele fiir elektronisches Ubersetzungsverhiltnis

Die folgenden Beispiele zeigen die Einstellungen des elektronischen

Ubersetzungsverhltnisses
Kugelgewinde

Sollwerteinheit in 0,0001 mm
Lastwelle >

T

13 Bit-Inkrementalwertgeber Kugelgewindesteigung: 6 mm  Elektronisches Ubersetzungsverhiltnis =

Drehteller

Sollwerteinheit: 0,1

Ubersetzung: 3:1
Lastwelle

Inkrementalwertgeber: 13 Bit

fiir unterschiedliche Lastmechanismen.

Bewegungsdistanz pro Lastwellenumdrehung =

0,24in
————— =6000
0,00004in
)=
A

2048x4x1 _ Pn202
6000 Pn203
Voreingest Pn202 8192
ellte Werte Pn203 6000
(e}
Bewegungsdistanz pro Lastwellenumdrehung = =3600
b
. - v (BY _
Elektronisches Ubersetzungsverhiltnis = (Zj =
2048x4x3 _ Pn202
3600 Pn203
Voreingeste Pn202 24576
lite Werte Pn203 3600
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Riemenantrieb
Sollwerteinheit: 0,0254 mm . 3,1 4 l 6x4ll’l
Bewegungsdistanz pro Lastwellenumdrehung = ——————
Lastwelle 0,00 10in
=12566
\Zlir_ﬁégerungsrate:
o Scheibendurchmesser Elektronisches
- . _ (BY) _ 16384x4x3 _ Pn202
Stellen Sie ein Drehgeber- Ubersetzungsverhaltms T -
Teilungsverhéltnis ein, das 1024 P/R A 12566 Pn203
fur den Absolutwert-Drehgeber entspricht.
_ 196608 _ 20480
12566 1309
Voreingestellte Pn202 20480
Werte Pn203 1309
| Blockdiagram fiir Regelung
Die folgende Abbildung zeigt ein Blockdiagramm fiir
die Positioniersteuerung.
XtraDrive (Positioniersteuerung)
Sollwer- Pn200.0 Pn216 Pr202 Servo-
timpuls i; Glattung B |+ Regelung motor
| B 1A || Fehterzanier |{Regel o Stromre-
X3 - ehlerzahler {Regelung gelkreis
Drehgeber- @
Signalaus- Pn201
< requenz- geber
teilung
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5.2.6.

Kontaktein-
gang

Kontakteingang-Drehzahlregelung

Diese Funktion bietet eine Methode zur einfachen Drehzahlregelung.
Der Anwender kann zunéchst drei unterschiedliche Motordrehzahlen
mit Hilfe der Parameter einstellen und anschlieflend eine der
Drehzahlen extern iiber den Kontakteingang auswéhlen.

XtraDrive

/P- CON (/SPD - D)

—o O_
/P- CL (/SPD - A)

—O O_
/N- CL (/SPD - B)

—OO_

Externe Drehzahl-
Steller und
Pulsausgénge

sind nicht erforderlich.

CN1-41

CN1-45

1

Drehzahlauswahl

DREHZAHL 1 Pn301
DREHZAHL 2 Pn302
DREHZAHL 3 Pn303

Anwenderkonstanten

CN1-46

@

Servomotor

Der Servomotor dreht sich gemafn
der in der Anwenderkonstanten
eingestellten Drehzahl.

Verwendung der Kontakteingang-Drehzahlregelung

Zur Verwendung der Kontakteingang-Drehzahlregelung befolgen Sie
bitte die Schritte 1 bis 3.

1. Stellen Sie die Kontakteingang-Drehzahlregelung wie nachfolgend

gezeigt ein.

Parameter

Signal

Einstellung

Regelbetriebsart

Pn000.1

Auswahl
Regelungsart

Standardeinstellung: 0

Drehzahl-/
Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Die Drehzahl kann iiber die Kontakteingdnge geregelt werden.

—0 O—
_()—O_

Servo arbeitet
mit der intern
eingestellten

— 0O oO—] Drehzanhl
Kontakteingang
DREHZAHL 1
DREHZAHL 2
DREHZAHL 3
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Die Bedeutung folgender Signale dndert sich, wenn die Funktion zur
Kontakteingang-Drehzahlregelung verwendet wird:

Eizrslggl?ﬁlg Beschreibung Eingangssignal
/P-CON (CN1-41) Umschaltung zwischen P- und PI-
Regelung.
0278 Kontakteingang- Umschaltung zwischen externer
9’ A, B C D Drehzahl- /P-CL (CN1-45) Vorwaérts-Drehmomentgrenzwert EIN
e regelung nicht und AUS.
verwendet. Umschaltung zwischen externer
IN-CL (CN1-46) Rickwarts-Drehmomentgrenzwert EIN
und AUS.
/P-CON /P-CL /N-CL Drehzahl-einstellung
(/SPD-D) (/SPD-A) | (/SPD-B)
Kontakteingang- 0 0 0 Sollwert etc.
Drehzahl- . 0 1 DREHZAHL 1
3,4,5,6 regelung Drehnch.tung (Pn301)
verwendet. 0: V(_:_orwar_t_s 1 1 DREHZAHL 2
1: Rickwarts (Pn302)
1 0 DREHZAHL 3
(Pn303)
Hinweis: 1. 0: AUS (hoher Signalpegel); 1: EIN (niedriger Signalpegel)

2. Die Funktionen /P-CON, /P-CL und /N-CL unterscheiden sich von denen in der obigen Tabelle,
wenn Pn000.1 auf 3, 4, 5 oder 6 gesetzt ist. Die Funktion wird automatisch umgeschaltet, wenn
Pn50A.0 auf 0 gesetzt ist.

3. Die Signale /SPD-D, /SPD-A und /SPD-B konnen nur verwendet werden, wenn die Signale den
Eingangsstromkreisen zugeordnet sind. Siehe 5.3.3 Eingangs-Signalzuordnung.

2. Stellen Sie die Motordrehzahlen mit Hilfe der folgenden Parameter ein.

Parameter Signal Einstellung (U/min) Regelbetriebsart

Drehzahl 1
(DREHZAHL 1) Bereich: 1 bis 10000

Pn301 (Kontakteingang- Standardeinstellung: 100 Drehzahiregelung
Drehzahlregelung)
Drehzahl 2
(DREHZAHL 2) Bereich: 1 bis 10000

Pn302 (Kontakteingang- Standardeinstellung: 200 Drehzahiregelung
Drehzahlregelung)
Drehzahl 2
(DREHZAHL 2) Bereich: 1 bis 10000

Pn303 (Kontakteingang- Standardeinstellung: 300 Drehzahiregelung
Drehzahlregelung)

Diese Parameter werden fiir die Einstellung der Motordrehzahlen
verwendet, wenn die Funktion zur Kontakteingang-
Drehzahlregelung ausgewéhlt ist. Wenn die Einstellung hoher als
die maximale Motordrehzahl des Servomotors ist, dann dreht sich
der Servomotor mit der maximalen Drehzahl.

Hit Hilfe der Drehzahlauswahl-Eingangssignale /P-CL(SPD-A)
(CN1-45) und /N-CL (/SPD-B) (CN1-46) und des Drehrichtungs-
Auswahlsignals /P-CON (/SPD-D)(CN1-41) kann der Servomotor mit
den voreingestellten Drehzahlen betrieben werden.
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3. Stellen Sie die Sanftanlaufzeit ein.

Parameter Signal Einstellung (U/min) Regelbetriebsart

Sanftanlauf- Einstellbereich: 1 bis 10000

Pn305 Beschleunigungszeit | Standardeinstellung: 0

Drehzahlregelung

Sanftanlauf- Einstellbereich: 1 bis 10000
Pn306 Verzdgerungszeit Standardeinstellung: 0 Drehzahiregelung
Der interne Drehzahlsollwert des Servoverstérkers regelt die Drehzahl
unter Beriicksichtigung dieser Beschleunigungseinstellungen.
Drehzahlsollwert O
Sanftanlauf
/i Max. Drehzahl
Interner \
Drehzahlsollwert «—s»;
des XtraDrive  Pn305: Stellt dieses Zeitintervall ein.
Hdochstgeschwindigkeit
Pn306: Stellt dieses Zeitintervall ein.
Eine reibungslose Drehzahlregelung kann durch Eingabe eines
progressiven Drehzahlsollwerts oder durch Verwendung einer
Kontakteingang-Drehzahlregelung durchgefiihrt werden. Stellen
Sie alle Konstanten fiir die normale Drehzahlregelung auf 0.
Stellen Sie alle Parameter auf die folgenden Zeitintervalle ein.
e Pn305: Zeitintervall vom Zeitpunkt, wenn der Servomotor
startet bis er die maximale Drehzahl erreicht hat.
e Pn306: Zeitintervall vom Zeitpunkt, wenn der Servomotor die
maximale Drehzahl erreicht bis zu Stoppen.
| Betrieb durch die Kontakteingang-Drehzahlregelung

Nachfolgend wird der Betrieb durch die Kontakteingang-
Drehzahlregelung beschrieben.
Start und Stopp

Die folgenden Eingangssignale werden zum Starten und Stoppen des
Servomotors verwendet.

Drehzahlauswahl 1 Drehzahl-/

= Eingang /P-CL CN1-45 (Externer Vorwarts- Drehmomentregelung,
Drehmomentgrenzwert-Eingang) | Positioniersteuerung
Drehzahlauswahl 2 Drehzahl-/

= Eingang /N-CL CN1-46 (Externer Riickwarts- Drehmomentregelung,
Drehmomentgrenzwert-Eingang) | Positioniersteuerung

Hinweis: Die Positioniersteuerung wird in diesem Fall nur von dem Impulssollwert und nicht von dem seriellen
Befehl verwendet.
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Verwenden Sie bei Verwendung der Kontakteingang-Drehzahlregelung

die folgende Tabelle.
Kontaktsignal Parameter | Ausgewdhlte Drehzahl
/P-CON /IP-CL IN-CL Pn000.1
(/SPD-D) (/SPD-A) (/SPD-B)
Wird durch einen internen
3 Drehzahlsollwert von 0
gestoppt.
4 Drehzahlsollwert-
) 0 0 Analogeingang (V-REF)
5 Impulssollwerteingang
(Positioniersteuerung)
Drehmomentsollwert-
6 Analogeingang
(Drehmomentregelung)
Drehrichtun 0 1 DREHZAHL 1 (Pn301)
. i 1 1 34,5 6, DREHZAHL 2 (Pn302)
0: Vorwarts Allgemein
1: 1 0 DREHZAHL 3 (Pn303)
Riuckwarts

Hinweis: 1.0: AUS (hoher Signalpegel); 1: EIN (niedriger Signalpegel)
2. Die durch einen horizontalen Balken gekennzeichneten Eingangssignale sind optional.

Wenn die Kontakteingang-Drehzahlregelung nicht verwendet wird,
werden die Eingangssignale als externe Drehmomentgrenzwerteingéinge
verwendet.

Hinweis: Die Funktion der Kontakteingang-Drehzahlregelung wird nur verwendet, wenn die Signale /SPD-D,
/SPD-A und /SPD-B zugeordnet sind.

Auswahl der Drehrichtung

Das Eingangssignal /P-CON(/SPD-D) wird verwendet, um die
Drehrichtung des Servomotors festzulegen.

Drehzahlauswahl 1 Drehzahl-/
= Eingang /P-CON CN1-41 (Externer Vorwarts- Drehmomentregelung,
Drehmomentgrenzwert-Eingang) Positioniersteuerung

e Bei Verwendung der Kontakteingang-Drehzahlregelung legt das
Signal /P-CON (/SPD-D) die Drehrichtung des Servomotors fest.

/P-CON (/SPD-D) . .
Ei Signallogik
ingangspegel
0 Vorwartsdrehrichtung
1 Ruckwartsdrehrichtung

Hinweis: 0: AUS (hoher Signalpegel); 1: EIN (niedriger Signalpegel)

e Wenn die Kontakteingang-Drehzahlregelung nicht verwendet wird,
wird das Signal /P-CON zum Umschalten der Proportionalregelung,
Nullhaltung und der Drehmoment-/Drehzahlregelung verwendet.

e Die Positioniersteuerung wird in diesem Fall nur von dem
Impulssollwert und nicht von dem seriellen Befehl verwendet.
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Beispiel fiir den Betrieb der Kontakteingang-

Drehzahlregelung

Das nachfolgende Beispiel beschreibt den Betrieb durch die
Kontakteingang-Drehzahlregelung. Mit der Sanftanlauffunktion wird

der Ruck bei Anderung der Drehzahl reduziert.
Motordrehzahl
Drehzahl 3
+DREHZAHL 3 |- Stellen Sie die Beschleunigung
Drehzahl 2 und Verzdgerung in Pn305
+DREHZAHL 2 |- und Pn306 ein (Sanftanlaufzeiten).

/P-CON (SPD-D)

Hinweis: Die Sanfta;

+DREHZAHL 1
Stopp

0

|
|
' ' ' 'Stopp
-DREHZAHL1|L I ' | '
I ' | '
DREHZAHL2|- | | |
-DREHZAHL 3| 1 ' | ' | zahl 21
| | | | |  Dreh-
| | | | [ zah! 3!
' | I
/P-CL(/SPD-A
( ) AosT Aus LEN._EIN FAUSTAUSLEN LEN ™S
| |
/N'CL SPD-B — |*
( ) AUSL_EIN__EIN A0S AUS E'N: EIN AUS — AUS
EIN _EIN_|EN,_EIN_FAUS TAUS: AUST AUS' AUS

nlauffunktion ist nur verfigbar, wenn die Kontakteingang-Drehzahlregelung verwendet wird

und Pn000.1 auf 5 gesetzt ist. Sie ist nicht bei Verwendung eines Impulssollwerteingangs verfiigbar.
Wenn die Kontakteingang-Drehzahlregelung auf den Impulssollwert-Eingangsmodus umgeschaltet wird

und der Se

rvomotor mit Drehzahl 1, Drehzahl 2 oder Drehzahl 3 betrieben wird, empfangt der

Servoverstirker kein Sollwertimpuls, bis das Positionierung abgeschlossen-Signal (/COIN) ausgegeben

wird. Start

en Sie immer die Impulssollwertausgabe vom Host-Controller, nachdem ein Positionierung

abgeschlossen-Signal vom Servoverstirker ausgegeben wurde.

Signalerzeugungszeit flr Positioniersteuerung

Motordrehzahl

0 U/min

/COIN

Sollwertimpuls

: : L e e
/P-CL(/SPD-A) AUS : EIN : EIN : AUS : AUS
/N-CL(/SPD-B) EIN : EIN : AUS : AUS : EIN
Ausgewdhlte Drehzahl| Drehzahl 1: Drehzahl 2 ! Drehzahl 3 ! Impulssollwert ! Drehzahl 1

Hinweis:

1. Di

t1>2ms

e obige Abbildung zeigt das Zeitverhalten der Signalerzeugung bei Verwendung der

Sanftanlauffunktion.

2.

Der Wert von t1 wird nicht durch die Verwendung der Sanftanlauffunktion beeinflusst. Eine

max. Verzdgerung von 3 ms tritt ein, wenn das Signal /PC-L(/SPD-A) oder /N-CL(/SPD-B)

au

sgelesen wird.
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5.2.7. Verwendung der Drehmomentregelung

Der XtraDrive-Servoverstarker begrenzt das Drehmoment wie

nachfolgend beschrieben.

e Level 1: Begrenzung des maximalen Ausgangsdrehmoments, um
das Gerit oder Werkstiick zu schiitzen.

e Level 2: Begrenzung des Drehmoments nachdem der Servomotor
das Gerit an eine festgelegte Position bewegt hat
(externe Drehmomentbegrenzung).

e Level 3: Regelung des Drehmomentausgangs anstelle des
Drehzahlausgangs.

e Level 4: Umschaltung zwischen Drehzahl- und
Drehmomentregelung.

Nachfolgend wird die Verwendung von Level 3 und 3 in der

Drehmomentregelung beschrieben.

[ Auswahl der Drehmomentregelung
Stellen Sie die folgenden Parameter ein, um die in Level 3 und 4
beschriebene Regelungsart auszuwihlen.
Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
Auswahl der Drehzahl-
Pn000.1 Regelunasart Standardeinstellung: 0 | /Drehmomentregelung,
9 9 Positioniersteuerung

Weitere Erklarungen zu den Einstellungen finden Sie in Anhang D.2
Schalter.

Fiir die Regelung des Drehmoments wird vom Host-Controller ein
Drehmomentsollwert an den Servoverstérker libertragen.
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Anwendungsbeispiele

e Zugregelung
e Druckregelung

Drehmomentgrenzwert ein.

e /P-CON (/C-SEL)(CN1-41) wird fiir die
Umschaltung zwischen Drehmoment- und
Drehzahlregelung verwendet.

CN1-41-Status Ausgewahlt
Offnen Drehmomentregelung
ov Drehzahlregelung

Drehmomentregelung: Wenn /P-CON (/C-SEL) auf
AUS gesetzt ist

e Der T-REF-Sollwert regelt das Drehmoment.

o V-REF kann zur Begrenzung der
Servomotordrehzahl verwendet werden, wenn
Pn002.1 auf 1 gestellt ist. V-REF-Spannung (+)
begrenzt die Servomotordrehzahl wahrend der
Vorwirts- und Riickwirtsdrehung.

e Parameter Pn407 kann zur Begrenzung der
maximalen Servomotordrehzahl verwendet
werden.

Pn000.1 Regelbetriebsart
2 Drehmomentregelung .
Dies ist eine dedizierte Drehmomentregelungsart. Servoverstérker
o Ein Drehmomentsollwert wird iiber T-REF Drehmo- oo
(CN1_9) eingegeben. mentsollwert L™ pi-0
e Die Drehzahlsollwerteingang V-REF (CN1-5) Drehzahl- VR )
kann nicht fiir die Drehzahlregelung verwendet | grenzwert ‘ ’
werden, wenn Pn002.1 auf 1 gesetzt ist.
e Parameter Pn407 kann fiir die maximale
Drehzahlregelung verwendet werden.
Anwendungsbeispiel
Zugregelung Servomotor
XtraDrive
Zugspannung
9 Drehmomentregelung <-> Drehzahlregelung Servoverstérker
(Analogsollwert)
Umschaltung zwischen Drehmoment- und Drehzahl- V-REF
Drehzahlregelung sollwert —— Cn1-5
e V-REF (CNI1-5) gibt einen Drehzahlsollwert Drehmo- TREF | cpiog
oder einen Drehzahlgrenzwert ein. mentsollwer — |
o T-REF (CNI1-9) gibt je nach Regelungsart einen |prehzahi- und /P-CON Cn-41
Drehmomentsollwert, Drehmoment- Drehmoment- (/C-SEL)
Vorsteuerungssollwert oder einen Sollwertum-
schaltung
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Pn000.1 Regelbetriebsart

9 Drehzahlregelung: Wenn /P-CON (/C-SEL) auf EIN gesetzt ist
Stellen Sie Parameter Pn002.0 wie folgt ein.

Para- Drehzahlsollwert | Drehmomentsollwert Anmerkungen
meter Input (V-REF) Eingang (T-REF)
Pn002.0 | (CN1-5,6) (CN1-9,10)
Status
Drehzahlregelung
0 Drehzahl- Kann nicht verwendet
sollwert werden.
Drehmomentgrenzwert- Weitere Einzelheiten Uber die
Drehzahlregelung durch analogen Drehmomentgrenzwert-
1 Spannungssollwert Drehzahlregelung durch den
Drehzahl- Drehmomentgrenze analogen Spannungssollwert
sollwert finden Sie in Abschnitt 5.2.9
Drehzahlvorsteuerungsfunktion.
Drehzahlregelung mit Weitere Einzelheiten Uber die
Drehmomentvorsteuerung Drehzahlregelung mit
2 Drehzahl- Drehmoment- Drehmomentvorsteuerung
sollwert vorsteuerung finden Sie in Abschnitt 5.2.8
Drehmoment-
Vorsteuerungsfunktion.
8 Positioniersteuerung <Drehmomentregelung

Kann fur die Umschaltung zwischen Drehzahl- (Kontaktsollwert) und
Drehmomentregelung verwendet werden.
e /P-CON (/C-SEL)(CN1-41) wird fiir die Umschaltung der Regelungsart verwendet.

CN1-41-Status Ausgewahlt
Offen Positioniersteuerung
oV Drehmomentregelung

6 Drehzahlregelung (Kontaktsollwert) < Drehmomentregelung

Kann fir die Umschaltung zwischen Drehzahl- (Kontaktsollwert) und
Drehmomentregelung verwendet werden.

e /P-CON (/C-SEL) (CN1-45) and /N-CL(SPD-B)(CN1-46) wird fiir die Umschaltung

der Regelung verwendet.

Parameter Parameter
/P-CL (/SPD-A) /N-CL (/SPD-B)

CN1-45 CN1-46

Status Status
0 0 Drehmomentregelung
0 1 Drehzahlregelung
1 1 (Kontaktsollwert)
1 0

Hinweis: Das Eingangssignal /C-SEL kann nur verwendet werden, wenn dem Eingangsstromkreis ein Signal
zugeordnet ist. Siehe 5.3.3 Eingangs-Signalzuordnung.
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| Eingangssignale
Drehmomentsollwerteinginge

Die folgenden Eingangssignale werden fiir die Drehmomentregelung
verwendet.

XtraDrive

: J\CN1'9 = Drehmo-
Drehmomentsollwerteingang [ ment-

(analoger Spannungseingang) ,,P ICN1-1O sollwert

ICN1 -5 -
o Drehzahl

Drehzahlsollwerteingang “P sollwert
(analoger Spannungseingang) CN1-6

¢ P: Steht fir paarweise verdrillte Kabel.

= Eingang T-REF CN1-9 Drehmomentsollwerteingang PDrreethrzglr;entregelung
. Signalmasse fur Drehzahl-
= Eingang SG CN1-10 Drehmomentsollwerteingang /Drehmomentregelung

Diese Signale werden bei Auswahl der Drehmomentregelung verwendet.

Das Servomotor-Drehmoment wird so geregelt, dass es sich
proportional zur Eingangsspannung zwischen V-REF und SG verhiilt.

Sollwertdrehmoment (%)
300

200 —

-12 ‘ " —————— ——————————
Werksseitige_ | _.------~ e , - _
Einstellung |

Eingangsspannung (V)
——200

—-300
Die Steigung wird in Pn400 eingestellt.

[ Standardeinstellungen

Parameter Pn400 legt den Spannungspegel fiir das angewandte
Nenndrehmoment fest.

Beispiel:
Bei Pn400 = 30
Vin (V) Resultierendes angewandte Drehmoment
+3 100% des Nenndrehmoments in Vorwartsrichtung
+9 300% des Nenndrehmoments in Vorwartsrichtung
-0,3 10% des Nenndrehmoments in Rickwartsrichtung
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| Beispiel fiir einen Eingangsschaltkreis
4700 12 W XtraDriv
1
—_
+12 VT 2k of R4 eNt9
P
¥ CNt10

Hinweis: Verwenden Sie fiir die Verdrahtung des Storschutzes immer paarweise verdrillte Kabel.

Drehzahlsollwerteingéinge
Siehe Abschnitt 5.2.1.

Verwendung des /P-CON-Signals

= Eingang /P-CON CN1-41

Drehzahl-
/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Proportionalregelungs-
Sollwert usw.

Die Funktion des Eingangssignal /P-CON variiert je nach Einstellung

von Pn000.

1.

XtraDrive

/P-CON

JO{./—— Nullhaltung EIN/AUS-Umschaltung
O—

Umschaltung von P- und PI-Regelung

Sperre EIN/AUS-Umschaltung

O\—{ Umschaltung der Regelbetriebsart

O¥ Umschaltung der Drehrichtung

(Pn000.1)
Pn000.1-Einstellung /P-CON-Funktion
0.C.D Umschaltung zwischen P-Regelung (proportional) und PI-Regelung
s (proportional-integral).
2 Nicht verwendet
3456 Umschaltung der Drehrichtung im Kontakteingang-
o Drehzahlregelungsmodus.
7,8,9 Umschaltung der Regelbetriebsart.
A Ein- und Ausschalten der Nullhaltung.
B Ein- und Ausschalten der Sperre.

Hinweis: Die /P-CON-Signalfunktion schaltet automatisch um, wenn PnS0A.0 auf 0 gesetzt ist.
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Drehmomentregelungsparameter

Die folgenden Parameter werden fiir die Drehmomentregelung
verwendet. Stellen Sie die Parameter gemif den Anforderungen des
verwendeten Servosystems ein.

Parameter

EINSTELLUNG

Signal (0,1V X NENNDREHMOMENT)

Regelbetriebsart

Pn400

Drehmomentsollwert- | Einstellbereich: 10 bis 100 Drehzahl-/
Eingangsverstarkung | Standardeinstellung: 30 Drehmomentregelung

Dieser Parameter stellt den Spannungsbereich fiir den
Drehmomentsollwerteingang T-REF (CN1-9) gemél} dem
Ausgangsbereich des Host-Controllers oder des externen Stromkreises ein.

Die Standardeinstellung ist 30, daher betrdgt der
Nenndrehmomentausgang 3 V (30 x 0,1).

Sollwertdrehmoment
Nenndrehmoment

Sollwert-
spannung (V)

Diese Sollwertspannung wird eingestellt.

Pn002.1- Beschreibung
Einstellung

0 Verwendung des Uber Pn407 eingestellten
Drehzahlgrenzwertes (interne Drehzahlgrenzwertfunktion).

Verwendung von V-REF (Cn1-5 und -6) als externer

1 Drehzahlgrenzwerteingang und Einstellung des
Drehzahlgrenzwertes nach der Spannung, die in V-REF und
Pn300 (externe Drehzahlgrenzwertfunktion) eingegeben werden.

Interne Drehzahlgrenzwertfunktion

Parameter

Signal Einstellung (U/min) Regelbetriebsart

Pn407

Drehzahlgrenzwert wahrend | Einstellbereich: 0 bis 10000 | Drehzahl-/
Drehmomentregelung Standardeinstellung: 10000 | Drehmomentregelung

Dieser Parameter stellt bei Auswahl der Drehmomentregelung einen
Motordrehzahlgrenzwert ein. Mit diesem Parameter kann eine
iiberméfige Drehzahl des Gerits wihrend der Drehmomentregelung
verhindert werden.

Da das Drehzahlgrenzwert-Erkennungssignal /VLT

in der Drehmomentregelung wie das /CLT-Signal funktioniert,
siche Abschnitt 5.7.3 Begrenzung des Drehmoments, in dem
das /CLT-Signal beschrieben ist.

Drehmoment-Regelungsbereich

Motordrehzahl

Drehmomentgrenzwert

Drehmoment-
Regelungsbereich

Drehmoment

Die maximale Drehzahl des Servomotors wird verwendet, wenn Pn407
auf einen Wert eingestellt wird, der hoher ist als die maximale Drehzahl
des Servomotors ist.

5-39




XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 5: Parametereinstellungen und Funktionen

Externe Drehzahlgrenzwertfunktion:

Mit dieser Funktion wird der Spannungsbereich fiir den
Drehzahlsollwerteingang V-REF (CN1-5) gemill dem Ausgangsbereich
des Host-Controllers oder des externen Stromkreises eingestellt.

Wird die Standardeinstellung (600) mit 0,01 V multipliziert, entspricht
das Ergebnis (6 V) der Nennmotordrehzahl.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsa
rt
Drehzahlsollwert- Einstellbereich: 150 bis 3000 | orehzank-
Pn300 . - . . /Drehmomentre-
Eingangsverstarkung Standardeinstellung: 600 gelung

5.2.8.

Die Standardeinstellung ist 6 V = der Nennmotordrehzahl.

Prinzip des Drehzahlgrenzwerts

Wenn der Regelungsdrehzahlbereich iiberschritten wird, wird das
Drehmoment, das sich umgekehrt proportional zum Unterschied
zwischen Drehzahlgrenzwert und der tatsdchlichen Drehzahl verhilt,
zurlickgefiihrt, um das System auf einen Pegel innerhalb des
Drehzahlbereichs zuriickzusetzen. Tatsdchlich hdngt die tatsdchliche
Motordrehzahl von den Lastbedingungen ab.

Motor
speed

Speed limit
range

V-REF

Drehmoment-Vorsteuerungsfunktion

Die Drehmoment-Vorsteuerungsfunktion wird nur in der
Drehzahlregelung (analoger Sollwert) verwendet. Diese Funktion wird
fiir folgende Aufgaben eingesetzt:

e Verkiirzung der Positionierungszeit

¢ Differenzierung eines Drehzahlsollwerts am Host-Controller, zur
Erzeugung eines Drehmoment-Vorsteuerungssollwerts.

e Eingabe dieses Sollwertes zusammen mit dem Drehzahlsollwert in
den Servoverstarker

Ein zu hoher Drehmoment-Vorsteuerungswert verursacht eine Uber-

bzw. Unterschwingung. Um dies zu verhindern, stellen Sie den

optimalen Wert ein, wihrend Sie dabei die Ansprechung des Systems

genauesten beobachten.

SchlieBen Sie ein Drehzahlsollwertsignal an V-REF (CN1-5 und 6)
und ein Drehmomentvorsteuerungs-Sollwertsignal an T-REF
(CNI1-9 und 10) an.
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Host-Controller XtraDrive
- T-REF
[ Ie:)r:fzf%n KE Servomotor
+ | + Stromre-
Positions- Kp o 1Pn300] 'h’[ | 8+ |_gelkreis M
soliwert Integration
(Pn101)
Drehzahlber-| ¢ b
echnung
) ! Drehgeber
Y Teilung

Kp: Positionsregelkreisverstarkung
Krg: Verstarkung Vorsteuerung

Verwendung der Drehmoment-Vorsteuerungsfunktion

Stellen Sie zur Verwendung der Drehmoment-Vorsteuerungsfunktion
den folgenden Parameter auf 2.

Parameter

Signal

Einstellung

Regelbetriebsart

Pn002.0

Drehzahlregelungsoption

(T-REF Klemmenzuordnung)

Standardeinstellung: 0

/Drehmomentregelung

Drehzahl-

Diese Einstellung aktiviert die Drehmoment-Vorsteuerungsfunktion.

Einstellung

Pn002.0-

T-REF-Funktion

0 Keine.

1

Verwendung der T-REF-Klemme als externer
Drehmomentgrenzwert-Eingang.

2

Verwendung der T-REF-Klemme als Drehmoment-
Vorsteuerungseingang.

Die Drehmoment-Vorsteuerungsfunktion kann nicht mit der
Drehmomentbegrenzung durch die analoge Spannungssollwertfunktion,
die in Abschnitt 5.2.9 Drehmomentbegrenzung durch analogen
Spannungssollwert beschrieben ist, verwendet werden.

Einstellung

Die Drehmomentvorsteuerung wird iiber Parameter Pn400 eingestellt.

Die Standardeinstellung von Pn400 ist 30. Wenn der Drehmoment-
Vorsteuerungswert z.B. 3 V betrigt, wird das Drehmoment auf =100
% des Nenndrehmoments begrenzt.

Parameter

Signal

Einstellung

(0,1 V/INenndrehmoment)

Regelbetriebsart

Pn400

Anpassungsfaktor des
Drehmomentsollwert-
eingangs

Einstellbereich: 0 bis 100
Standardeinstellung: 30

Drehzahl-/
Drehmomentregelung
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5.2.9.

Drehmomentbegrenzung durch analogen
Spannungssollwert

Bei der Drehmomentbegrenzung durch den analogen
Spannungssollwert wird das Drehmoment begrenzt, indem der T-REF-
Klemme (CN1-9 und 10) eine Drehmoment-Analogspannung
zugeordnet wird. Diese Funktion kann nicht fiir die
Drehmomentregelung verwendet werden, da die Drehmomentsollwert-
Eingangsklemme T-REF als Eingangsklemme verwendet wird.

Das Drehmoment wird auf der Vorwiértslaufseite begrenzt, wenn das P-
CL-Signal einschaltet, und auf der Riickwértslaufseite, wenn das N-CL-
Signal einschaltet.

Drehmoment-
grenzwert

Drehzahlsollwert —.¢

T-REF

—»> Pn400 Pn402
Drehmoment-
grenzwert

Drehzahlre-

+ gelkreis-
erstarkung

Pn100)

Drehmoment

Integration
(Pn101)

Drehmoment-
Drehzahlistwert  grenzwert

Pn403

Verwendung der Drehmomentbegrenzung durch
analogen Spannungssollwert

Stellen Sie zur Verwendung dieser Funktion den folgenden Parameter auf 3.

Einstellung

Parameter Signal (Ulmin)

Regelbetriebsart

Drehzahlregelungsoption
(T-REF Klemmenzuordnung)

Drehzahlregelung,

Pn002.0 Positioniersteuerung

Standardeinstellung: 0

Dieser Parameter kann zum Aktivieren der Drehmomentbegrenzung
durch einen analogen Spannungssollwert verwendet werden.

Pn002.0- T-REF-Funktion
Einstellung

0 Keine.

1 Verwendung der T-REF-Klemme als externer
Drehmomentgrenzwert-Eingang.

5 Verwendung der T-REF-Klemme als Drehmoment-
Vorsteuerungseingang.

3 Verwendung von T-REF-Klemme als Eingang flr externen
Drehmomentgrenzwert, wenn P-CL und N-CL eingeschaltet sind.

Diese Funktion kann nicht mit der Drehmoment-
Vorsteuerungsfunktion, die in Abschnitt 5.2.8 Drehmoment-
Vorsteuerungsfunktion beschrieben ist, verwendet werden.
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Uberpriifen Sie die Zuordnung der Eingangssignale fiir die Verwendung
dieser Funktion. (Siehe Abschnitt 5.3.3 Eingangs-Signalzuordnung.)
In der folgenden Tabelle sind die Werkseinstellungen aufgefiihrt.

Eingangssignal Signalpegel Beschreibung Anmerkungen
Grenzwert: entweder
CN1-45 ist auf L-Pegel | Drehmoment wird im Pn404 oder T-REF-
wenn EIN Vorwartslauf begrenzt. Eingang, je nachdem
/P-CL welcher Wert kleiner ist.
. Drehmoment wird nicht im
CN1-45 istauf H-Pegel |/ yartslauf begrenzt. —
wenn AUS ;
Normaler Betrieb
Grenzwert: entweder
CN1-46 ist auf L-Pegel | Drehmomentim Pn405 oder T-REF-
wenn EIN Ruckwartslauf begrenzt. Eingang, je nachdem
/N-CL welcher Wert kleiner ist.
. Drehmoment wird nicht im
CN1-46 ist auf H-Pegel | pi, o wartslauf. Normaler —
wenn AUS :
Betrieb
| Einstellung

Der Drehmomentgrenzwert wird iiber Parameter Pn400 eingestellt.

Die Standardeinstellung von Pn400 ist 30. Wenn der
Drehmomentgrenzwert z.B. £3 V betréigt, wird das Drehmoment auf
100 % des Nenndrehmoments begrenzt. (Ein Drehmomentwert, der
hoher als 100 % ist, wird bei 100 % gehalten.)

. Einstellung .
Parameter Signal (0,1V/Nenndrehmoment) Regelbetriebsart
Anpassungsfakior des | g, ste1pereich: 0 bis 100 Drehzahl-
Pn400 Drehmomentsollwert- . ;
eingangs Standardeinstellung: 30 /Drehmomentregelung

Wenn die P-CL- und N-CL-Signale beide eingeschaltet werden, werden
die folgenden Drehmomentgrenzwerte gleichzeitig giiltig.

. Einstellung .
Parameter Signal (0,1V/Nenndrehmoment) Regelbetriebsart
Externer Vorwértslauf- | Einstellbereich: 0 bis 800 Drehzahl-/
Pn404 . . Drehmomentregelung,
Drehmomentgrenzwert | Standardeinstellung: 100 e
Positioniersteuerung
Externer Riickwartslauf- | Einstellbereich: 0 bis 800 Drehzahl-/
Pn405 . . Drehmomentregelung,
Drehmomentgrenzwert | Standardeinstellung: 100 L
Positioniersteuerung
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5.2.10. Sollwertimpuls-Sperrfunktion (/INHIBIT)

Mit dieser Funktion wird der Servoverstarker daran gehindert, die

Eingangssollwertimpulse

wihrend der Positioniersteuerung zu zéhlen.

Der Servomotor bleibt gesperrt (gehalten), wahrend diese Funktion
angewandt wird. Das Signal /P-CON(/INHIBIT) wird zur Aktivierung

und Deaktivierung dieser

Funktion eingesetzt.

XtraDrive

10C
Sollwertimpuls | o I
B

P-CON /P-CON (/INHIBIT)

Fehler-

Tl zéhler

(/INHIBIT) >

Rickfihrungsimpuls

u Verwendung der Sollwertimpuls-Sperrfunktion

(/INHIBIT)

Stellen Sie zur Verwendung der Sperrfunktion den folgenden Parameter ein.

Parameter Signal

Einstellung (U/min) Regelbetriebsart

Pn000.1 Auswahl der Regelungsart Standardeinstellung: 0 Positioniersteuerung

Die Sperrfunktion wird anhand folgender Einstellungen aktiviert.

Pn000.1- .
Einstellung Beschreibung
C Aktivierung der Sperrfunktion. Sollwertimpulse werden immer gezahit.
Aktivierung der Sperrfunktion. Das Signal /P-CON(/INHIBIT) wird zur Aktivierung
bzw. Deaktivierung der Sperrfunktion eingesetzt.
/P-CON (/INHIBIT)| Beschreibung
B AUS Sollwertimpulse werden gezahlt.
Hindert den Servoverstarker daran,
EIN die Sollwertimpulse zu zahlen.
Der Servomotor bleibt gesperrt.

Hinweis: Ein in Klammer ( ) gesetztes /INHIBIT-Signal gibt an, dass dieses Signal dem Eingangsstromkreis

zugeordnet ist.

Weitere Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 5.3.3 Eingangs-Signalzuordnung.
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| Verhiiltnis zwischen Sperrsignal und Sollwertimpulse

/INHIBIT-Signal _EIN AUS EIN
(/P-CON) 4' I—

Sollwertimpuls —-—l—l—w

. t1 et

t1,12>0,5ms

+—>
Eingangssollwertimpulse
werden wéhrend dieser
Zeitdauer nicht gezahlt.

5.3. Einstellung des Servoverstirkers

Dieser Abschnitt beschreibt das Verfahren fiir die Parametereinstellung,
das fiir den Betrieb des XtraDrive-Servoverstéirker erforderlich ist.

5.3.1. Parameter

Die Servoverstarker der XtraDrive-Serie bieten eine Vielzahl an
Funktionen und Parametern, mit denen der Benutzer Funktionen
festlegen und Feineinstellungen vornehmen kann.

Die Parameter sind in die folgenden drei Gruppen unterteilt.

Parameter Funktion

Festlegung der Funktionen des
Pn000 bis Pn601 Servoverstarkers, z. B. Einstellung der
Servoverstarkung usw.

Ausfiihrung von Zusatzfunktionen wie z. B.
Schrittbetrieb (JOG) und Nullpunktsuche.

Aktivierung der Uberwachung von
Un000 bis Un00D Motordrehzahl und Drehmomentsollwert auf
der Schalttafelanzeige.

Fn0OO0 bis Fn012

Hinweis: In Anhang B finden Sie eine Parameterliste, die Sie als Referenz verwenden kénnen. Weitere
Einzelheiten iiber das Verfahren zur Parametereinstellung finden Sie unter 7.1.5 Betrieb im
Parametereinstellungsmodus.
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5.3.2. JOG-Drehzahl

Verwenden Sie die folgenden Parameter zur Einstellung und Anderung
der Motordrehzahl, wenn der Servomotor iiber eine Fronttafel oder eine
digitale Bedienkonsole betrieben wird.

Parameter Signal Einstellung (U/min) Regelbetriebsart
. P Drehzahl-
Pn304 JOG-Drehzahl Elnstellberglch. 0 bls_ 10000 /Drehmomentregelung,
Standardeinstellung: 500 Positioni
ositioniersteuerung

Wenn die Einstellung hoher als die maximale Motordrehzahl des

Servomotors ist, dann dreht sich der Servomotor mit der maximalen
Drehzahl.

Bedienkonsole

5.3.3. Eingangs-Signalzuordnung

Die Funktionszuweisung fiir Sequenzeingangssignal-Stromkreise kann
gedndert werden. In der folgenden Tabelle wird die Zuordnung der
CN1-Steckverbinder-Eingangssignale gemall den Standardeinstellungen

aufgefiihrt.

CN1_- Eingangsklemmen- Standardeinstellung
Steckverbindung bezeichnun Symbol Bezeichnun
Klemmennummer 9 y g

40 SI0 /S-ON Servo EIN
: (Proportionalregelungs-
41 Si1 /P-CON Sollwert)*
42 SI2 P-OT Vorwartslauf gesperrt
43 SI3 N-OT Ruckwartslauf gesperrt
44 Sl4 [ALM-RST Alarm-Ricksetzung
45 sI5 /P-CL (Vorwarts- \
Strombegrenzung)
46 SI6 IN-CL (Ruckwarts-
Strombegrenzung)*

Hinweis: Die Funktionen dieser Eingangssignale werden automatisch gemaf der Einstellung fiir Parameter
Pn000.1 umgeschaltet, so lange Pn50A.0 auf 0 gesetzt ist.
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Die folgenden Parameter werden zur Aktivierung der
Eingangssignalzuordnung verwendet.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
Eingangssignal- Drehzahl-
Pn50A.0 9angssig Standardeinstellung: 0 /Drehmomentregelung,

Zuordnungsmodus

Positioniersteuerung

Pn50A.0-Einstellung

Beschreibung

0

Standardeinstellung fir die Sequenzeingang-
Signalzuordnung.

1

Aktivierung aller Sequenzeingangs-Signaleinstellungen.

Hinweis: Die Standardeinstellung fiir Parameter Pn50A.0 ist 0.Die Funktionen und Anwendungen in diesem
Handbuch werden generell fiir die Standardeinstellungen beschrieben.

| Eingangssignal-Zuordnung
Das folgende Signal kann zugeordnet werden, wenn Pn5S0A.0 auf 1
gesetzt ist.
XtraDrive
CN-40 ist werksseitig auf
(S10) — /S-ON Signal eingestellt
(S)
Eingangssi- (Sl2)
. t---»()43 (SI3) _
gnalzuweisung | 44 (Sl4) Jeder Eingang von
' CN1-40 bis 46 kann
r-=-»()45 (SI5) ! )
' fur das /S-ON Signal
----»()46 (SI6) .
zugewiesen werden.
In der folgenden Tabelle sind die Standardeinstellungen der Parameter
fiir die Eingangseinstellungen 1 bis 4 aufgelistet.
Parameter Signal Einstellung Beschreibung

Eingangssignal-

Drehzahl-

Pn50A Standardeinstellung: 2100 /Drehmomentregelung,
Auswahl 1 T
Positioniersteuerung
Eingangssignal- Drehzahl-
Pn50B gangssig Standardeinstellung: 8888 /Drehmomentregelung,
Auswahl 2 e
Positioniersteuerung
Eingangssignal- Drehzahl-
Pn50C Standardeinstellung: 8888 /Drehmomentregelung,
Auswahl 3 e
Positioniersteuerung
Eingangssignal- Drehzahl-
Pn50D Standardeinstellung: 8888 /Drehmomentregelung,

Auswahl 4

Positioniersteuerung

Waihlen Sie die Eingangsklemme an dem CN1-Steckverbinder, der fiir
alle Eingangssignale verwendet werden soll.
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| Beispiele der Eingangssignal-Zuordnung
Das Verfahren fiir die Zuordnung der Sequenzeingangssignale wird
anhand des /S-ON-Signals als typisches Beispiel beschrieben.
E?nnsig‘lcl\l-:n-g Beschreibung
0 Eingabe des /S-ON-Signals tber Eingangsklemme SI0 (CN1-40) | Signalpolaritat:
1 Eingabe des /S-ON-Signals lber Eingangsklemme SI1 (CN1-41) gg;\r/]:)a-‘llEIN-Signal
2 Eingabe des /S-ON-Signals uber Eingangsklemme SI2 (CN1-42) ist bei L-Pegel
3 Eingabe des /S-ON-Signals tber Eingangsklemme SI3 (CN1-43) gultig
4 Eingabe des /S-ON-Signals tiber Eingangsklemme Sl4 (CN1-44) | (EIN)
5 Eingabe des /S-ON-Signals tber Eingangsklemme SI5 (CN1-45)
6 Eingabe des /S-ON-Signals uber Eingangsklemme SI6 (CN1-46)
Stellen Sie das
7 Stellen Sie das /S-ON-Signal so ein, dass es immer giiltig ist. Servo-EIN-Signal
(/S-ON) so ein,
dass es immer
8 Stellen Sie das /S-ON-Signal so ein, dass es immer ungiiltig ist. gliltig oder immer
ungultig ist.
9 Eingabe des S-ON-Signals iiber Eingangsklemme SI0 (CN1-40) Signalpolaritat:
A Eingabe des /S-ON-Signals iiber Eingangsklemme SI1 (CN1-41) 'gl‘jﬁg'igl AUS
B Eingabe des S-ON-Signals tber Eingangsklemme SI2 (CN1-42) (H-Pegel) mit
C Eingabe des S-ON-Signals (iber Eingangsklemme SI3 (CN1-43) Servo-EIN-Signal
D Eingabe des S-ON-Signals tber Eingangsklemme Si4 (CN1-44)
E Eingabe des S-ON-Signals lber Eingangsklemme SI5 (CN1-45)
F Eingabe des /S-ON-Signals tber Eingangsklemme SI6 (CN1-46)

Hinweis: Einem einzelnen Eingangsstromkreis kénnen mehrere Signale zugeordnet werden.

Wie in der obigen Tabelle dargestellt, kann das /S-ON-Signal allen
Eingangsklemmen von SI0 bis SI6 zugewiesen werden. /S-ON wird
immer eingegeben, wenn Pn50A.1 auf 7 gesetzt ist. Es ist daher keine
externe Signalleitung erforderlich, da der Servoverstirker festlegt, ob

der Servo auf EIN oder AUS geschaltet ist.

Das /S-ON-Signal wird nicht verwendet, wenn Pn50A.1 auf 8 gesetzt
ist. Diese Einstellung ist nur in folgenden Fillen von Bedeutung.

e Wenn das werksseitig eingestellte Eingangssignal durch ein anderes

Eingangssignal ersetzt wird.

e Das Signal muss wihrend des normalen Betriebs eingeschaltet
bleiben (L-Pegel), damit das Signal im ausgeschalteten Zustand
(H-Pegel) giiltig bleibt, wenn die Signale Vorwiértslauf gesperrt
(P-OT) und Riickwirtslauf gesperrt (N-OT) eingegeben werden.
Die Signalleitung der Eingangsklemme muss auch bei
Systemkonfigurationen, fiir die dieses Signal nicht erforderlich ist,
eingeschaltet bleiben. Unnotige Verdrahtungen kénnen jedoch

vermieden werden, wenn Pn50A.1 auf 8 gesetzt ist.

e Durch Einstellung von 9 auf F kann die Signalpolaritdt umgekehrt

werden.

Wenn der Servo eingeschaltet ist, wird das Signal Vorwirtslauf gesperrt oder Riickwértslauf gesperrt
verwendet.
Bei einer Einstellung mit invertierter Polaritdt ist im Fall einer Unterbrechung der Signalleitung ein
storungsfreier Betrieb moglicherweise nicht gewahrleistet.
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Zuordnung anderer Eingangssignale

Die Zuordnung der Eingangssignale kann wie folgt gedndert werden.

Bezeichnung

Eingangssignal

Parameter

Beschreibung

Anwendbare
Logik

Nr.

Ein-
stellung

Proportionalregel
ungs-Sollwert
(/P-CON)

EIN
(L-Pegel)

Pn50A.2

Eingabe des festgelegten Signals tiber SI0 (CN1-40

Eingabe des festgelegten Signals tber SI1 (CN1-41

Eingabe des festgelegten Signals ber SI2 (CN1-42

Eingabe des festgelegten Signals tber SI3 (CN1-43

Eingabe des festgelegten Signals tber SI4 (CN1-44

,\,\,\,\,\,\
e = = — — =

Eingabe des festgelegten Signals ber SI5 (CN1-45

Eingabe des festgelegten Signals Uber SI6 (CN1-46)

Einstellung des festgelegten Signals auf ,immer aktiviert".

Einstellung des festgelegten Signals auf ,immer deaktiviert".

Eingabe des festgelegten invertierten Signals tber SI0 (CN1-40)

Eingabe des festgelegten invertierten Signals tber SI1 (CN1-41)

Eingabe des festgelegten invertierten Signals tber SI2 (CN1-42)

Eingabe des festgelegten invertierten Signals tber SI3 (CN1-43)

Eingabe des festgelegten invertierten Signals tber SI4 (CN1-44)

Eingabe des festgelegten invertierten Signals tber SI5 (CN1-45)

MM|O|0|m|>|o|o|N|o|a|h|w|Nd[=|o

~l~l=~l~l~l~

Eingabe des festgelegten invertierten Signals tber SI6 (CN1-46)

Vorwarts-
laufsperre
(P-OT)

Ruckwarts-
laufsperre
(N-OT)

AUS
(H-Pegel)

Pn50A.3

Pn50B.0

Alarm-
Ricksetzung
(/ARM-RST)

Vorwarts-
Strombegrenzung
(/P-CL)

Rickwarts-
Strombegrenzung
(/N-CL)

EIN
(L-Pegel)

Pn50B.1

Pn50B.2

Pn50B.3

Auswahl
Kontakteingang-
Drehzahl-
regelung
(/SPD-D)

Auswahl
Kontakteingang-
Drehzahl-
regelung
(/SPD-A)

Auswahl
Kontakteingang-
Drehzahlregelung
(/SPD-B)

Pn50C.0

Pn50C.1

Pn50C.2

Auswahl
Regelungsart
(/C-SEL)

Nullhaltung
(/ZCLAMP)

Sollwertimpuls-
sperre
(/INHIBIT)

Umschaltung der
Verstarkung
(/G-SEL)

EIN
(L-Pegel)

Pn50C.3

Pn50D.0

Pn50D.1

Pn50D.2

o
[=n
=
7]

5]

Wie oben.*

Hinweis: *,,Wie oben* bedeutet, dass die Eingangssignale und die Klemmen SI0 bis SI6 iiber die
Parametereinstellungen 0 bis 8 aktiviert bzw. deaktiviert werden.
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5.3.4. Ausgangs-Signalzuordnung

u Ausgangssignal-Zuordnung

Die Ausgangssignalfunktionen kénnen wie nachfolgend gezeigt den
Sequenzsignal-Ausgangsschaltkreisen zugeordnet werden.

CN1- Ausgangs- Standardeinstellung
Steckverbindung klemmen- . Anmerkungen
Klemmennummer | Bezeichnung| Symbol Bezeichnung
25 /V-CMP+ | Drehzahlibereinstim Der Signalausaan
(/COIN+) | mungs-Erkennung er Sig gang
SO1 /V-CMP- | (Positionierung hangt von der
26 (SG) (/COIN-) |abgeschlossen) Regelungsart ab.
27 /TGON+
SO2 Drehungserkennung —
28 (SG) /TGON-
29 /S-RDY+
SO3 Servo bereit —
30 (SG) /S-RDY-
u Standardeinstellungen der Ausgangssignal-Auswahl

Nachfolgend werden die Parameter der Ausgangssignal-Auswahl sowie
deren Standardeinstellungen aufgefiihrt.

Parameter Signal Einstellung Beschreibung
Standardeinstellung: Drehzahl-
Pn50E Ausgangssignal-Auswahl 1 0000 " | /Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung
Standardeinstellung: Drehzahl-
Pn50F Ausgangssignal-Auswahl 2 0000 " | /Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung
Standardeinstellung: Drehzahl-
Pn510 Ausgangssignal-Auswahl 3 0000 " | /Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Wihlen Sie die CN1-Steckverbinderklemmen fiir die Ausgabe der

Signale.
Pn50EC bis Pn5100]
SO1 (CN1-25, 26)
Ausgangs-
signal O S0O2 (CN1-27, 28)
O S03 (CN1-29, 30)
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| Zuordnung anderer Ausgangssignale
Parameter
Ausgangssignal Beschreibung
Nr. Einstellung
0 Deaktiviert (Wird nicht fir festgelegtes
Ausgangssignal verwendet.)
1 Ausgabe des festgelegten Signals tber
Positionierung abgeschlossen Pn50E.0 Ausgangsklemme SO1 (CN1-25 und 26)
(/COIN) ' 2 Ausgabe des festgelegten Signals Uiber
Ausgangsklemme SO2 (CN1-27 und 28)
3 Ausgabe des festgelegten Signals Uber
Ausgangsklemme SO3 (CN1-29 und 30)
Drehzahlibereinstimmungs- .
Erkennung (/V-CMP) PnS0E.1 0bis 3
Drehungserkennung .
(/TGON) Pn50E.2 0 bis 3
Servo bereit .
(/S-RDY) Pn50E.3 0 bis 3
Drehmomentgrenzwert- Wie oben
Erkennung Pn50F.0 0 bis 3 (Ausgangssignale werden uber die
(/CLT) Parametereinstellungen 0 bis 3 aktiviert oder
Drehzahlgrenzwert-Erkennung . den Ausgangsklemmen SO1 bis SO3
(/VLT) Pn50F.1 0 bis 3 zugeordnet.)
Bremssperre .
(/BK) Pn50F.2 0 bis 3
Warnung (/WARN) Pn50F.3 0 bis 3
Nahe (/NEAR) Pn510.0 0 bis 3
Nicht verwendet — — —

Hinweis: Wenn mehrere Signale demselben Ausgangsstromkreis zugeordnet sind, werden die Signale mit Hilfe
der OR-Logik ausgegeben.
Nicht erkannte Signale sind ungiiltig. Das Signal ,,Positionierung abgeschlossen* /COIN ist z. B. in der
Drehzahlregelungsart ungiiltig.

Die folgenden Parameter konnen verwendet werden um die
Ausgangssignale SO1 bis S03 zu invertieren.

Parameter Signal Einstellung Beschreibung
Position Control
Ausgangssignale . . Drehzahl-
Pn512 X . Werkseinstellung ist 0000
invertieren /Drehmoment- und
Positionsregelung

Diese Einstellung macht die Zuweisung fiir den zu invertierenden

Ausgang von CNI1:
Ausgangsklemmen Parameter. Beschreibung
Nummer Einstellung
0 Signal wird nicht invertiert
SO1(CN1-25,26) Pn512.0 1 Signal wird invertiert
0 Signal wird nicht invertiert
SO2(CN1 -27, 28) Pn512.1 1 Signal wird invertiert
0 Signal wird nicht invertiert
SO3(CN1-29, 30) Pn512.2 1 Signal wird invertiert
Nicht benutzt Pn512.3 — —

5-51




XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 5: Parametereinstellungen und Funktionen

5.3.5. Auswahl Regelungsart

Die XtraDrive-Servoverstéirker bieten die Drehzahlregelung,
Drehmomentregelung, Positioniersteuerung und weitere in der
folgenden Tabelle aufgefiihrten Regelungsarten.

Der folgende Parameter wird fiir die Einstellung der Regelungsart

verwendet.
Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
Auswahl der Drehzahl-/
Pn000.1 Reaqelunasart Standardeinstellung: 0 Drehmomentregelung,
9 9 Positioniersteuerung
Pn000.1- .
Einstellung Regelbetriebsart
0 Drehzahlregelung (analoger Sollwert)
2 Drehmomentregelung (analoger Sollwert)
3 Auswahl Kontakteingang-Drehzahlregelung (Kontaktsollwert)
4 Auswahl Kontakteingang-Drehzahlregelung (Kontaktsollwert) <> Drehzahlregelung
(analoger Sollwert)
5 Nicht verwendet
6 Nicht verwendet
7 Nicht verwendet
8 Nicht verwendet
9 Drehmomentregelung (analoger Sollwert) <> Drehzahlregelung (analoger Sollwert)
A Drehzahlregelung (analoger Sollwert) <> Nullhaltungsregelung
B Positioniersteuerung (Impulsfolgen-Sollwert) <> Positioniersteuerung (Sperre)
C Positioniersteuerung (Impulsfolgen-Sollwert)
D Programmiermodus (Serieller Kommunikationsbefehl)
u Beschreibung der Regelungsarten

Nachfolgend werden die Regelungsarten beschrieben.

(0) Drehzahlregelung (analoger Sollwert)

Bei dieser Regelungsart wird die Drehzahl mit Hilfe des analogen
Spannungseingangssollwerts geregelt. Siehe 5.2.1 Drehzahlsollwert.
(2) Drehmomentregelung (analoger Sollwert)

Bei dieser Regelungsart wird das Drehmoment mit Hilfe des analogen
Spannungseingangssollwerts geregelt. Siehe 5.2.7 Verwendung der
Drehmomentregelung.
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(3) Auswahl Kontakteingang-Drehzahlregelung
(Kontaktsollwert)

Bei dieser Regelungsart werden die Eingangssignale /P-CON (/SPD-D),
/P-CL (/SPD-A) und /N-CL (/SPD-B) verwendet, um die Drehzahl zu
regeln, wenn zwischen den drei voreingestellten Betriebsdrehzahlen in
dem Servoverstirker umgeschaltet wird. Siehe 5.2.6 Kontakteingang-
Drehzahlregelung.

(4) Auswahl Kontakteingang-Drehzahlregelung
(Kontaktsollwert) © Drehzahlregelung (analoger Sollwert)

Bei dieser Regelungsart wird die Drehzahl durch Umschalten zwischen
der Drehzahlregelung mit Kontaktsollwert und mit analogem
Spannungssollwert geregelt. Die Drehzahlregelung mit analogem
Spannungssollwert wird aktiviert, wenn beide Eingangssignale
/PC-L(/SPD-A) und /N-CL(/SPD-B) ausgeschaltet sind (H-Pegel).
Siehe 5.2.6 Kontakteingang-Drehzahlregelung.

(9) Drehmomentregelung (analoger Sollwert) ©
Drehzahlregelung (analoger Sollwert)

Diese Regelungsart schaltet iiber das Signal /P-CON (/C-SEL)
zwischen der Drehmoment- und Drehzahlregelung um. Siehe 5.2.7
Verwendung der Drehmomentregelung.

(A) Drehzahlregelung (analoger Sollwert) © Nullhaltung

Diese Drehzahlregelungsart wird verwendet, um die
Nullhaltungsfunktion einzustellen, wenn der Servoverstirker gestoppt
ist. Die Nullhaltungsfunktion ist aktiviert, wenn das Signal /P-CON
(/ZCLAMP) eingeschaltet ist (L-Pegel). Siehe 5.4.3 Verwendung der
Nullhaltungsfunktion.

(B) Positioniersteuerung (Impulsfolgen-Sollwert) ©
Positioniersteuerung (Sperre)

Bei dieser Regelungsart wird die Positionierung durch Sperren des
Sollwertimpulseingangs tliber das Signal /P-Con (/INHIBIT) gesteuert.
Siehe 5.2.10 Sollwertimpuls-Sperrfunktion (INHIBIT)

(C) Positioniersteuerung (Impulsfolgen-Sollwert)
Bei dieser Regelungsart wird die Positionierung mit Hilfe eines
Impulsfolgen-Sollwerts gesteuert. Siehe 5.2.2 Positionssollwert.
(D) Programmiermodus (Serieller
Kommunikationsbefehl)

Bei dieser Regelungsart werden die Positionierung und das
Drehmoment mit Hilfe einer seriellen Kommunikation geregelt. Siehe
5.9 Konfiguration des seriellen Befehls fiir A/B-Drehgeber.
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5.4. Einstellung der Stoppfunktionen

Dieser Abschnitt beschreibt das Verfahren fiir ein ordnungsgemaifies Stoppen
des Servoverstirkers.

5.4.1.

Offset-Einstellung

Wenn der Servomotor nicht stoppt

Der Servomotor kann sich selbst dann mit geringer Drehzahl drehen
und stoppt nicht, wenn 0 V als Sollwertspannung fiir die Drehzahl-
und Drehmomentregelung des Servoverstirkers (analoger Sollwert)
festgelegt wurde. Dies kann auftreten, wenn die Sollwertspannung
des Host-Controllers oder des externen Stromkreises leicht versetzt
ist (in mV-Einheiten). Der Servomotor stoppt, wenn dieser Offset-
Wert korrekt auf 0 V eingestellt wird.

Sollwert-
spannung

/

Offset
L

Offset-Einstellung

Sollwertdrehzahl oder
-drehmoment

Sollwert-
spannung

| Offseit durch
XtraDrive
korrigiert

Sollwertdrehzahl oder

-drehmom

ent
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u Sollwert-Offset-Einstellung

Die folgenden Verfahren kdnnen zur Offset-Einstellung des Sollwerts
auf 0 V angewandt werden.

Einstellungsverfahren Ergebnis

Automatische Offset-Einstellung Der Sollwert-Offset wird automatisch auf 0 V
des Sollwerts eingestellt

Manuelle Offset-Einstellung des Der Sollwert-Offset kann auf einen speziellen Wert
Sollwerts eingestellt werden.

Hinweis: Verwenden Sie das manuelle Einstellungsverfahren anstelle des automatischen, wenn ein
Positionsregelkreis im Host-Controller gebildet wird.

Weitere Einzelheiten iiber die Einstellungsverfahren finden Sie in den
folgenden Abschnitten in Kapitel 7 Verwendung der Bedienkonsole:

Einstellungsverfahren Referenz

Automatische Offset-Einstellung | 7.2.3 Automatische Offset-Einstellung des Drehzahl- und
des Sollwerts Drehmomentsollwerts

Manuelle Offset-Einstellung des | 7.2.4 Manuelle Offset-Einstellung des Drehzahl- und
Sollwerts Drehmomentsollwerts

5.4.2. Auswahl Servo AUS-Stoppmodus

Stellen Sie den gewiinschten Modus in dem folgenden Parameter ein,
wenn Sie den Servomotor durch Aktivierung der dynamischen Bremse
stoppen mochten. Der Servomotor stoppt aufgrund der Reibung des
Gerits, wenn die dynamische Bremse nicht aktiviert ist.

Parameter Signal Einstellung (ms) Beschreibung
Drehzahl-
Pn001.0 iglyn:s?ctjs—?\;ljgéus Standardeinstellung: 0 | /Drehmomentregelung,
PP Positioniersteuerung

Der XtraDrive-Servoverstérker schaltet unter folgenden Bedingungen aus:

e Das Servo EIN-Eingangssignal (/S-ON, CN1-40) ist ausgeschaltet.
e Ein Servo-Alarm ist aufgetreten.
e Die Spannungsversorgung ist ausgeschaltet.

Servo Pn001.0 = O oder 1 Stoppmodus o Nach dem St_oppen
AUS [Halten der dynamischen |
Stoppen | Bremse
der dynamischen
Bremse
1——| Auslauf-Status |

Auslaufen bis
i —' Auslauf-Status
Pn001.0 = 2 zum Stillstand |
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Legen Sie den Stoppmodus gemil dieser Optionen fest.

Pn001.0-Einstellung Ergebnis

Verwendung der dynamischen Bremse zum Stoppen des Servomotors.

0 Dynamische Bremse bleibt nach dem Stoppen des Servomotors aktiviert.

Verwendung der dynamischen Bremse zum Stoppen des Servomotors.
1 Dynamische Bremse wird nach dem Stoppen des Servomotors freigegeben
und der Servomotor lauft bis zum Stillstand aus.

Auslaufen des Servomotors bis zum Stillstand.™*
2 Der Servomotor wird ausgeschaltet und die Bewegung stoppt aufgrund der
Reibung des Gerats.

Hinweis: * Wenn der Servomotor gestoppt oder bei extrem niedriger Drehzahl betrieben wird, 1duft er bis zum
Stillstand aus.
** Wenn die Hauptspannungsversorgung fiir die folgenden Servoverstérker ausgeschaltet wird, schaltet
der DB-Stromkreis bei Ausschalten der Steuerspannungsversorgung ein.
30 bis 1500 W fiir 200 V
2,0 bis 3,0 kW fiir 400 V
Falls der DB-Stromkreis ausgeschaltet werden muss, wenn die Hauptspannungsversorgung oder die
Steuerspannungsversorgung ausgeschaltet ist, trennen Sie die Verdrahtung des Servoverstérkers
(U, V, und W).

Hinweis: Die dynamische Bremse ist eine NOT-AUS-Funktion. Starten und Stoppen Sie den Servomotor nicht
mehrmals mit Hilfe des Servo EIN-Signals (/S-ON) oder durch hiufiges Ein- und Ausschalten der

Spannungsversorgung.
XtraDrive Servomotor
Hinweis: Mit der dynamischen Bremse (DB) kann der Servomotor durch Q
einen elektrischen Kurzschluss der elektrischen Wicklungen auf
einfache Weise gestoppt werden.
Der DB-Stromkreis ist in dem Servoverstéirker integriert. Q

5.4.3. Verwendung der Nullhaltungsfunktion

u Nullhaltungsfunktion

Die Nullhaltungsfunktion wird fiir Systeme verwendet, bei denen der Host-
Controller keinen Positionsregelkreis fiir den Drehzahlsollwerteingang
bildet. Anders ausgedriickt wird diese Funktion auch dann zum Stoppen
und Sperren des Servomotors verwendet, wenn die Eingangsspannung

des Drehzahlsollwert V-REF nicht 0 V betrdgt. Bei aktivierter
Nullhaltungsfunktion wird kurzfristig ein interner Positionsregelkreis
gebildet, um den Servomotor innerhalb eines Impulses zu halten.

Auch wenn der Servomotor zwangsweise durch eine externe Kraft

gedreht wird, kehrt er dennoch auf die Nullhaltungsposition zuriick.

Ein Drehzahlsollwert,
der unterhalb der
Einstellung von Pn501
liegt, wird ignoriert.

Drehzahlsollwert

Prézises
Stoppen

~ SISIS)
Q@

Host-Controller

I
I
I

N)
TRYSNRT LY

V-REF

[l /P-CON
—_——
(/Z-CLAMP)

4k

S5
ek

S

[ ——————
=
=
=
=

00000000
00000000
=

H
!
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[ Parametereinstellung

Stellen Sie den folgenden Parameter ein, damit das Eingangssignal /PCON
(/ZCLAMP) zur Aktivierung bzw. Deaktivierung der Nullhaltungsfunktion
verwendet werden kann.

Parameter Signal Einstellung (ms) Beschreibung
Pn000.1 Auswahl der Standardeinstellung: 0 Drehzahlregelung
Regelungsart

Drehzahl-/Drehmomentregelung,

= Eingang /P-CON CN1-41 Proportionalregelung usw. Positioniersteuerung

Hinweis: Das /ZCLAMP-Signal kann verwendet werden, wenn ein Eingangsschaltkreissignal zugeordnet ist.
Weitere Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 5.3.3 Eingangs-Signalzuordnung.

Pn000.1- .
Einstellung Regelbetriebsart
A Nullhaltungsregelungsart
Bei dieser Regelungsart kann die XtraDrive
Nullhaltungsfunktion eingestellt werden, V.REF
wenn der Servoverstarker stoppt. Drehzahlsollwert " - ]
e Der Drehzahlsollwert wird iiber renzanisoiwe CNS
V-REF (CN1-5) eingegeben.
e /P-CON (/ZCLAMP)(CN1-41) wird /P-CON
zum Ein- und Ausschalten der Nullhaltung (/IZCLAMP) CN1-41
Nullhaltungsfunktion verwendet.
CN1-41 ist offen (AUS). _ Die Nullhaltungsfunktion wird ausgefiihrt, wenn
Schaltet die Nullhaltungsfunktion aus. | die folgenden Bedingungen erfilllt werden:
. e /P-CON (/ZCLAMP) ist EIN.
CN1-41ist 0 V (EIN). ) ) e Der Drehzahlsollwert liegt unterhalb der
Schaltet die Nullhaltungsfunktion ein. unter Pn501 angegebenen Einstellung
| Einstellung der Motordrehzahl

Verwenden Sie den folgenden Parameter zur Einstellung der
Motordrehzahl, bei der die Nullhaltungsfunktion ausgefiihrt werden soll.

Parameter Signal Einstellung (U/min) Beschreibung
Nullhaltungs- Einstellbereich: 0 bis 10000
Pn501 Grenzwert Standardeinstellung: 10 Drehzahiregelung

Stellen Sie bei Auswahl der Nullhaltungs-Drehzahlregelung die
Motordrehzahl ein, bei der die Nullhaltungsfunktion ausgefiihrt werden
soll. Die maximale Drehzahl wird verwendet, wenn der Wert von
Pn501 hoher eingestellt ist als die maximale Drehzahl des Servomotors.

Bedingungen fiir die Nullhaltung
Die Nullhaltungsfunktion wird ausgefiihrt, wenn alle folgenden
Bedingungen erfiillt werden:

¢ Die Nullhaltungs-Drehzahlregelung ist ausgewéhlt (Parameter
Pn000.1 ist auf A gesetzt).
e /P-CON (/ZCLAMP)(CN1-41) ist EIN (0 V).

e Der Drehzahlsollwert féllt unter den Einstellgrenzwert von Pn501.
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Drehzanhl V-REF-Drehzahlsollwert

_______ W N

Voreingestellter Wert fiir Nullhaltung EGeschIossenE Zeit

/P-CON (/ZCLAMP)-Eingang | Offen(aus) | EW .

Nullhaltung durchgefihrt. — “p -—

Hinweis: Wenn das /ZZCLAMP-Signal zugeordnet ist, wird die Nullhaltungsfunktion auch fiir die
Drehzahlregelung (Pn000.1 = 0) verwendet.

5.4.4. Verwendung der Haltebremse

Die Haltebremse wird verwendet, wenn ein XtraDrive eine vertikale
Achse regelt. Anders ausgedriickt ein Servomotor mit Bremse
verhindert, dass bewegliche Teile aufgrund der Schwerkraft beim
Ausschalten der Systemspannungsversorgung versetzt werden.

Servomotor

@ Haltebremse

Verhindert, dass sich der
Servomotor bei Ausschaltung
der Systemspannung aufgrund

von Schwerkraft dreht.

u Verdrahtungsbeispiel

Verwenden das Kontaktausgangssignal /BK des Servoverstérkers und die
Bremsspannungsversorgung, um einen Bremse EIN/AUS-Stromkreis zu
bilden. Die folgenden Diagramm zeigt ein Beispiel fiir eine

Standardverdrahtung.
Servomotor
XtraDrive mit Bremse
Spannungsversorgung
{1 L1 u
il L2 \Y
i1 L3 w
Lic &
L2C
CN1-1
1 B (/BK+)
+24 V
T CN2-2
(/BK-)
CN2
BK-RY Dblau oder
5 o—Jeb rot
weil3 AC DC| schwarz

Spannungsversorgung fiir die Bremse
BK-RY: Bremsregelungsrelais
*1 und *2 sind Ausgangsklemmen, die Uber Pn50F.2 zugeordnet werden.

Drehzahl-/Drehmomentregelung,

Ausgang = /BK Bremssperrenausgang Positioniersteuerung
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Bei Verwendung eines Servomotors mit Bremse steuert dieses
Ausgangssignal die Bremse. Wenn ein Servomotor ohne Bremse
verwendet wird, muss dieses Signal nicht angeschlossen werden.

Zustand Status Ergebnis

Geschlossen oder L-

EIN: Bremse freigegeben.

Pegel
AUS: Offen oder H-Pegel Bremse aktiviert.
Zugehorige Parameter
Parameter Beschreibung
Pn506 Zeitverzdgerung zw. Bremsenansteuerung und Servo AUS
Pn507 Drehzahlgrenzwert fur Bremsenansteuerung bei Motorbetrieb
Pn508 Ausschaltverzégerung der Bremse bei Motorbetrieb

Der folgende Parameter muss ausgewahlt werden, um bei Verwendung
des /BK-Signals den Standort des Ausgangssignals zu bestimmen.

Parameter Signal Einstellung Beschreibung
Drehzahl-/
Pn50F Ausgangssignal-Auswahl 2 | Standardeinstellung: 0000 | Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Al ki
. PnsOF2 usgangsklemmen

SO1 (CN1-25, 26)
/BK 2
Bremssperre- o, SO2 (CN1-27, 28)

nausgang oS SO3 (CN1-29, 30)

Waihlen Sie die /BK-Ausgangsklemme.

Parameter Einstellung Auigﬂgsklemme (*(2:N1)
0 — —
1 25 26
Pn50F.2 > o7 o8
3 29 30

Hinweis: Wenn mehrere Signale demselben Ausgangsstromkreis zugeordnet sind, werden die Signale mit Hilfe der
OR-Logik ausgegeben. Stellen Sie andere Ausgangssignale auf einen anderen Wert als den, der dem
/BK-Signal zugeordnet ist, damit nur das /BK-Signal ausgegeben wird. Siehe 5.3.4
Ausgangs-Signalzuordnung.
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[ Bremsen-Einschaltverzogerung

Wenn sich das Gerit aufgrund von Schwerkraft bei aktivierter Bremse
leicht bewegt, stellen Sie den folgenden Parameter ein, um die
Bremsen-Einschaltverzogerung anzupassen.

Parameter Signal Einstellung (10 ms) Beschreibung
Zeitverzégerung zw. . PN Drehzahl-
Pn506 Bremsenansteuerung Elnstellberglch. 0 b'S, 50 /Drehmomentregelung,
Standardeinstellung: 0 e
und Servo AUS Positioniersteuerung

Dieser Parameter stellt die Ausgangszeit zwischen dem
Bremsregelungssignal /BK und dem Servo AUS-Betrieb (Servomotor-
Ausgangsstopp) ein, wenn ein Servomotor mit Bremse verwendet wird.

/S-ON-Eingang | Servo EIN

(CN1-40) | servoAUS
/BK-Ausgang

Bremsfrei- !
Servo EIN/AUS- | 9a@be |
Betrieb 1 | Servomotor AUS
(Servomotor ‘
EIN/AUS-Status) s e‘ o AUS

Zeitverzbgerung

Gemal der Standardeinstellung schaltet der Servo aus, wenn das
/BK-Signal (Bremsbetrieb) aktiviert ist. Das Gerét kann sich je nach
Gerédtekonfiguration und Bremskenndaten aufgrund der Schwerkraft
leicht bewegen. Verwenden Sie in diesem Fall diesen Parameter, um die
Servo-Ausschaltverzégerung zu erhdhen.

Mit dieser Einstellung wird die Bremsen-Einschaltverzogerung
eingestellt, wenn der Motor gestoppt ist. Verwenden Sie Pn507 und 508
fiir die Bremsen-Einschaltverzogerung wéhrend des Betriebs.

Hinweis: Der Servomotor schaltet bei Auftreten eines Alarms sofort aus. Das Gerét kann sich je wéhrend der
Aktivierung der Bremse aufgrund der Schwerkraft leicht bewegen.

[ Einstellung der Haltebremse

Stellen Sie mit den folgenden Parametern die Bremsen-
Einschaltverzogerung so ein, dass die Haltebremse beim Stoppen des
Servomotors aktiviert wird.

Parameter Signal Einstellung Beschreibung

Drehzahlpegel zur Drehzahl-

Einstellbereich: 0 bis 10000 U/min
Pn507 Ansteuerung der Standardeinstellung: 100 U/min /Drehmomentregelung,

Bremse Positioniersteuerung
Ausschaltverzdgerung | . PN Drehzahl-

Pn508 der Bremse bei g'tgitde;l:)deéﬁgpe'”%r?ls_ ;8?(); SOmnsws /Drehmomentregelung,
Motorbetrieb 9 Positioniersteuerung

Stellen Sie die Ausschaltverzogerung der Bremse ein, die verwendet
werden soll, wenn der Servo durch Eingabe des Signals /S-ON
(CN1-40) ausgeschaltet wird oder wenn ein Alarm wihrend des
Motorbetriebs auftritt.
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/S-ON Signal

AUS lber /S-ON |Servo Ein
(CN1-40) Eingang vo =l ; Servo Aus

oder bei einem

Servo-Alarm
Halt Gber dynamische Bremse
Motordrehzahl (Pn001.0)
U/min
PN-507

Motorbremse

/BKAusgang | offen 'Halt mit Bremse

Servomotor Aus ‘ Pn508 |

Die Bremsen-Einschaltverzogerung bei Stoppen des Servomotors muss
korrekt eingestellt werden, da Servomotorbremsen wie Haltebremsen
ausgelegt sind. Nehmen Sie die Parametereinstellungen vor und
iiberwachen Sie dabei den Betrieb des Gerits.

Bedingungen des /BK-Signalausgangs wihrend
Servomotorbetrieb

Der Stromkreis ist offen und eine der folgenden Bedingungen wird erfiillt:

e Die Motordrehzahl fillt nach Ausschalten des Servomotors unter
den Einstellgrenzwert von Pn507.

e Die in Pn508 eingestellte Zeit ist seit Ausschalten des Servomotors
abgelaufen.

Die verwendete tatsdchliche Drehzahl ist die maximale Drehzahl, auch

wenn Pn507 auf einen hoheren Wert als die maximale Drehzahl

eingestellt ist.

5.5. Aufbau einer Schutzsequenz
Dieser Abschnitt beschreibt das Verfahren zum Aufbau einer
Schutzsicherheitssequenz mit Hilfe von E/A-Signalen des Servoverstirkers.

5.5.1. Verwendung von Servoalarm- und Alarmcode-Ausgingen

Nachfolgend wird das grundlegende Verfahren fiir den Anschluss von
Alarmausgangssignalen beschrieben.

XtraDrive
E/A-Spannungsversorgung
A
24V Tov
Optokoppler-Ausgang Op_)tc_)k_oppler CN1-3 L ALM+ ~ A T*
(je Ausgang) o-t” L maxsom L
Maximale Betriebsspannung: 1 T~ T
30V DC “---= CN1-32 L ALM-
Maximaler Ausgangsstrom:
50 mA DC o ﬂ
- CN1-37 'l>
S
max. 20 mA
Offener Kollektorausgang I< ﬂ
(je Ausgang) CN1-38 | ALO2 {>_
Maximale Betriebsspannung: | +——— <
30V DC CN1-39 ﬁ
Maximaler Ausgangsstrom: ALOS D—
50 mADC -|< CN1-11SG
~
Vov {7 ov

Host-Controller
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Der Anwender muss geeignete externe E/A-Spannungsversorgung
separat zur Verfligung stellen, da der Servoverstéirker keine interne
24-V-Spannungsversorgung besitzt.

Nachfolgend wird die Verwendung von Optokoppler-Ausgangssignalen
beschrieben.

Drehzahl-/Drehmomentregelung,

Ausgang = ALM+ CN1-31 | Servo-Alarmausgang Positioniersteuerung

Drehzahl-/Drehmomentregelung,

Ausgang = ALM- CN1-32 | Signalmasse fur Servo-Alarmausgang Positioniersteuerung

Diese Alarme werden bei Erfassung eines Servoverstarkeralarms
ausgegeben.

XtraDrive

Erkennung » ALM Ausgang

Schaltet die Spannungsversorgung aus.

Bauen Sie einen externen Stromkreis auf, so dass dieser Alarmausgang
(ALM) den Servoverstiarker ausschaltet.

Zustand Status Ergebnis
EIN Stromkreis zwischen CN1-31 und 32 ist Normaler
geschlossen und CN1-31 auf L-Pegel. Zustand.
Stromkreis zwischen CN1-31 und 32 ist offen
AUS | und CN1-31 auf H-Pegel. Alarmzustand.

Alarmcodes ALO1, ALO2 und ALO3 werden ausgegeben, um alle
Alarmtypen anzugeben.

Nachfolgend wird die Verwendung der Ausgangssignale mit offenem
Kollektor ALO1, ALO2 und ALO3 beschrieben.

Drehzahl-/Drehmomentregelung,

Ausgang = ALO1 CN1-37 Alarmcodeausgang Positioniersteuerung

Drehzahl-/Drehmomentregelung,

Ausgang = ALO2 CN1-38 Alarmcodeausgang Positioniersteuerung

Drehzahl-/Drehmomentregelung,

Ausgang = ALO3 CN1-39 Alarmcodeausgang Positioniersteuerung

Signalmasse fir Drehzahl-/Drehmomentregelung,

Ausgang = /SG CN1-1 Alarmcodeausgang Positioniersteuerung

Diese Signale geben Alarmcodes aus, um den vom Servoverstérker
erfassten Alarmtyp anzugeben. Verwenden Sie diese Signale, um die
Alarmcodes am Host-Controller anzuzeigen. Weitere Informationen
iiber das Verhiltnis zwischen Alarmanzeige und Alarmcodeausgang
finden Sie in Abschnitt 9.2.3 Tabelle der Alarmanzeigen.

Wenn ein Servoalarm (ALM) auftritt, beseitigen Sie die Ursache des
Alarm und stellen Sie das folgende /ALM-RST-Eingangssignal auf den
H-Pegel (EIN), um den Alarm zuriickzusetzen.

Drehzahl-/Drehmomentregelung,

Eingang = /ALM-RST CN1-44 | Alarm-Rucksetzung Positioniersteuerung

Das Alarm-Riicksetzungssignal wird zum Riicksetzen eines
Servoalarms verwendet.
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Bauen Sie einen externen Stromkreis auf, so dass der Servoverstirker bei
Auftreten eines Alarms ausschaltet. Alarme werden beim Ausschalten
der Steuerspannungsversorgung automatisch zuriickgesetzt.

Alarme konnen auch iiber eine Schalttafel oder digitale Bedienkonsole

zuriickgesetzt werden.

Hinweis: 1. Drehgeberalarme lassen sich in einigen Fillen nicht durch Eingabe des /ALM-RST-Signals
zurlicksetzen. Schalten Sie in diesem Fall die Steuerspannungsversorgung aus, um den Alarm
zuriickzusetzen.

2. Beseitigen bei Auftreten eines Alarms zunichst die Ursache, bevor Sie den Alarm zuriicksetzen.
Weitere Informationen iiber die Fehlerbehebung bei Auftreten eines Alarms finden Sie in Abschnitt
9.2.1 Fehlerbehebung von Problemen mit Alarmanzeigen.

3. Bei der Positioniersteuerung beziehen Sie Alarmcodes nicht auf Kurvenfehler.

5.5.2. Verwendung des Servo-EIN-Eingangssignals (/S-ON)

Dieser Abschnitt beschreibt die grundlegende Verwendung und das
Verdrahtungsverfahren fiir das Servo EIN-Eingangssignal (/S-ON)
(Sequenzeingangssignal). Verwenden Sie dieses Signal, um den
Servomotor zwangsweise vom Host-Controller abzuschalten.

E/A-Spannungsversorgung
XtraDrive
T 124V Optokoppler
3,3 kQ
+24VIN CN1-47 .
O———1 1

Host-Controller \ Y

e 1
Y

1
A

7 mA

1

— /S-ON_ |CN1-40

Fe

e, C
$OV 1

= Eingang /S-ON CN1-40 Servo EIN

Drehzahl-/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Mit diesem Signal wird der Servomotor ein- und ausgeschaltet.

CN1-40-Status Status Ergebnis
Geschl d Einschalten des Servomotors. Wird gemaft dem
EIN eSCL_%S:;Q oder Signaleingang betrieben.

Dies ist der Standardstatus.

Servomotor ist nicht betriebsbereit.

AUS Offen oder H-Pegel | Schalten Sie den Servomotor wéahrend des
Betriebs nur im Notfall aus.

A ACHTUNG

e Verwenden Sie zum Starten oder Stoppen des Motors nicht das Servo EIN-Signal
(/S-ON). Verwenden Sie zum Starten und Stoppen des Servomotors stets ein
Eingangssollwertsignal, wie z. B. einen Drehzahlsollwert.

Wenn Sie zum Starten oder Stoppen des Servomotors das Servo EIN-Signal verwenden, wird
die Lebensdauer des Servoverstirkers verkiirzt.

Stellen Sie den folgenden Parameter auf 7, wenn das /S-ON-Signal
nicht verwendet wird.
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Parameter Signal Einstellung Beschreibung

Drehzahl-/Drehmomentregelung,

Pn50A.1 /S-ON Signalzuordnung | Standardeinstellung: 0 Positioni
ositioniersteuerung

XtraDrive

Die auf der Abbildung gezeigte externe
CN1-40 Kabelbriicke kann weggelassen werden,

(/S-ON) wenn das Signal Servo EIN (/S-ON)
nicht verwendet wird.

0
Pn50A.1- .
Einstellung Status Ergebnis
0 Aktiviert das Servo EIN- | Der Servomotor ist ausgeschaltet, wenn CN-40 offen ist,
Eingangssignal (/S-ON) | und eingeschaltet, wenn CN1-40 auf 0 V gesetzt ist.
7 Deaktiviert das Servo EIN- | Der Servomotor ist immer eingeschaltet und hat dieselbe
Eingangssignal (/S-ON) Wirkung wie ein Kurzschluss von CN1-40 mit 0 V.

Hinweis: Weitere Pn50.A.1-Einstellungen finden Sie in Abschnitt 5.3.3 Eingangs-Signalzuordnung.

5.5.3. Verwendung des ,,Positionierung abgeschlossen*-
Ausgangssignals (/COIN)

Dieser Abschnitt beschreibt die grundlegende Verwendung und

das Verdrahtungsverfahren fiir das ,,Positionierung abgeschlossen‘-
Ausgangssignal (/COIN) (Opptokoppler-Ausgangssignal). Dieses
Signal wird ausgegeben, um anzuzeigen, dass der Servomotorbetrieb
abgeschlossen ist.

E/A-Spannungsversorgung

T+24VAOV
Optokoppler-Ausgang
(je Ausgang) )
Maximale Betriebsspannung: =q--- = CN1-25L /COIN+ o~~~
80V DC 1 3*<, 1 cm-zeI /COIN -
Maximaler Ausgangsstrom:
50 mA DC | :
]
Positionierung abgeschlossen- I
Ausgang = /COIN CN1-25 Ing abg Positioniersteuerung
Ausgangssignal

Dieses Signal gibt an, dass die Servomotorbewegung wihrend der
Positioniersteuerung abgeschlossen ist. Der Host-Controller verwendet
das Signal als eine Sperre, um zu bestétigen, dass die Positionierung
abgeschlossen ist.

Sollwertdrehzahl

Motordrehzahl
Drehzahl
Zeit
Fehlerimpuls Pn500
(Un008)
e '
/COIN
(CN1-25) L
ICOIN- .
Zustand Status Ergebnis
EIN Stromkreis zwischen CN1-25 und 26 ist | Positionierung ist abgeschlossen
geschlossen und CN1-25 auf L-Pegel. | (Positionsfehler liegt unterhalb der Einstellung.)
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AUS

Stromkreis zwischen CN1-25 und 26 ist | Positionierung ist nicht abgeschlossen
offen und CN1-25 auf H-Pegel. (Positionsfehler liegt oberhalb der Einstellung.)

Der folgende Parameter wird zur Anderung der
CN1-Steckverbinderklemme verwendet, tiber die das /COIN-Signal
ausgegeben wird.

Parameter

Signal Einstellung (U/min) Beschreibung

Pn50E

Ausgangssignal-Auswahl 1 Standardeinstellung: 0000 |Positioniersteuerung

Der Parameter ist werksseitig so eingestellt, dass das /COIN-Signal
zwischen CN1-25 und 26 ausgegeben wird. Weitere Einzelheiten liber
Parameter PnSOE finden Sie in Abschnitt 5.3.4 Ausgangs-
Signalzuordnung.

Der folgende Parameter wird verwendet, um die Anzahl der
Fehlerimpulse einzustellen und das Ausgangszeitverhalten des
,,Positionierung abgeschlossen“-Signals abzustimmen.

Parameter

Einstellung

Signal (Sollwerteinheiten*)

Beschreibung

Pn500

Positionierung— Einstellbereich: 0 bis 250
abgeschlossen-Weite Standardeinstellung: 7

Positioniersteuerung

Hinweis: Die Sollwerteinheiten fiir diesen Parameter sind die Anzahl der Eingangsimpulse, wie Sie mit der
Funktion des elektronischen Ubersetzungsverhéltnisses definiert wurden. Bei Verwendung eines

seriellen

Befehls werden diese in Positionseinheiten definiert.

Dieser Parameter wird verwendet, um das Ausgangszeitverhalten fiir
das ,,Positionierung abgeschlossen‘-Signal (/COIN) einzustellen, wenn
der Positionssollwertimpuls eingegeben wird und der
Servomotorbetrieb abgeschlossen ist.

Stellen Sie die Anzahl der Fehlerimpulse in Sollwerteinheiten ein.

Wird in diesem Parameter ein zu groBer Wert eingestellt, kann
moglicherweise nur ein geringer Fehler wihrend des Betriebs bei
geringer Drehzahl ausgegeben werden, wodurch das /COIN-Signal
fortlaufend ausgegeben wird.

Die Einstellung der Positionierung abgeschlossen-Weite hat keine
Auswirkung auf die endgiiltige Positioniergenauigkeit.

Hinweis: /COIN ist ein Positioniersteuerungssignal.
GemadB der Standardeinstellung wird dieses Signal fiir den Drehzahliibereinstimmungsausgang /V-CMP
zur Drehzahlregelung verwendet. Bei der Drehmomentregelung ist dieses Signal immer eingeschaltet.

5.5.4.

Drehzahliibereinstimmungsausgang (/V-CMP)

Dieser Abschnitt beschreibt die grundlegende Verwendung und das
Verdrahtungsverfahren fiir das Drehzahliibereinstimmungs-
Ausgangssignal (/V-CMP) (Opptokoppler-Ausgangssignal), das
eine Ubereinstimmung mit dem Drehzahlsollwert angibt. Der Host-
Controller verwendet das Signal als eine Sperre.
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XtraDrive

E/A-Spannungsversorgung

T +24VAOV

Optokoppler-Ausgang
(je Ausgang)

Maximaler Ausgangsstrom:
50 mA DC

CN1-25

/V-CMP+

Maximale Betriebsspannung: q--om 1
S0V DC D 3*|< . 1 CN1—261 IV-CMP-

- - -2

Ausgang = /V-CMP CN1-25

Drehzahlubereinstimmungs-

Ausgangssignal

Drehzahlregelung

Dieses Signal wird ausgegeben, wenn die tatsdchliche Motordrehzahl
wéhrend der Drehzahlregelung mit dem Drehzahlsollwerteingang

iibereinstimmt.
IV-CMP- .
Zustand Status Ergebnis
Stromkreis zwischen CN1-25 und . —
EIN 26 ist geschlossen und CN1-25 auf Drehzahluberelnstlmmung. (Drehzahlfehler
liegt unterhalb der Einstellung.)
L-Pegel.
AUS Stromkreis zwischen CN1-25 und 26 | Keine Drehzahliibereinstimmung.
ist offen und CN1-25 auf H-Pegel. (Drehzahlfehler liegt oberhalb der Einstellung.)
Motordrehzahl L
Pn503
Sollwertdrehzahl
/V-CMP wird in diesem
Bereich ausgegeben.
Der folgende Parameter wird zur Anderung der CN1-
Steckverbinderklemme verwendet, iiber die das /V-CMP-Signal
ausgegeben wird.
Parameter Signal Einstellung (U/min) Beschreibung
Pn50E Ausgangssignal-Auswahl 1 Standardeinstellung: 0000 | Positioniersteuerung
Der Parameter ist werksseitig so eingestellt, dass das /V-CMP-Signal
zwischen CN1-25 und 26 ausgegeben wird. Weitere Einzelheiten iiber
Parameter Pn5SOE finden Sie in Abschnitt 5.3.4 Ausgangs-
Signalzuordnung.
Der folgende Parameter wird zur Einstellung der Bedingungen fiir den
Drehzahliibereinstimmungsausgang verwendet.
Parameter Signal Einstellung (U/min) Beschreibung
Drehzahlibereinstimmungssignal- | Einstellbereich: 0 bis 100
Pn503 Ausgabeweite Standardeinstellung: 10 Drehzahlregelung
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Dieser Parameter wird zur Einstellung der Bedingungen fiir den
Drehzahliibereinstimmungsausgang /TGON verwendet.

Das /V-CMP-Signal wird ausgegeben, wenn die Differenz zwischen
dem Drehzahlsollwert und der tatsachlichen Motordrehzahl unterhalb
dieser Einstellung liegt.

Beispiel: Das /V-CMP-Signal schaltet bei 1900 bis 2100 U/min ein, wenn der Parameter auf 100 eingestellt ist und
die Sollwertdrehzahl 2000 U/min betragt.

Hinweis: /V-CMP ist ein Drehzahlregelungssignal. Gemaf3 der Standardeinstellung wird dieses Signal als
,,Positionierung abgeschlossen“-Signal /COIN fiir die Positioniersteuerung verwendet. Bei der
Drehmomentregelung ist dieses Signal immer eingeschaltet.

5.5.5. Verwendung des Betriebsausgangssignals (/TGON)

Dieser Abschnitt beschreibt die grundlegende Verwendung und das
Verdrahtungsverfahren fiir das Betriebsausgangssignal (/TGON)
(Opptokoppler-Ausgangssignal). Das Signal wird aktiviert, um
anzugeben, dass der Servomotor derzeit in Betrieb ist. Das Signal wird
als externe Sperre verwendet.

E/A-Spannungsversorgung

-+ +24VAOV
XtraDrive N A
Optokoppler-Ausgang
(je Ausgang) CN1-25] /V-CMP
Maximale Betriebsspannung: 7i--- 1 - T;v;h—
30V DC 1 }»I\/\ 1t cm-zeI N-CMP-
Maximaler Ausgangsstrom:
50 mA DC :
I
Ausgang = /TGON CN1-27 Betriebsausgangssignal gginizsnrzgilsjtfﬁé?&rgentregelung,
ITGON- .
Zustand Status Ergebnis
Servomotor ist in Betrieb. (Motordrehzahl
EIN Geschlossen oder L-Pegel liegt oberhalb des Einstellpegels.)
AUS Offen oder H-Pegel Servomotor ist nicht in Betrieb. (Motordrehzahl
liegt unterhalb des Einstellpegels.)

Der folgende Parameter wird zur Anderung der
CN1-Steckverbinderklemme verwendet, tiber die das /TGON-Signal
ausgegeben wird.

Parameter Signal Einstellung (U/min) Beschreibung

Pn50E Ausgangssignal-Auswahl 1 Standardeinstellung: 0000 Positioniersteuerung

Der Parameter ist werksseitig so eingestellt, dass das /TGON-Signal
zwischen CN1-27 und 28 ausgegeben wird. Weitere Einzelheiten tiber
Parameter Pn50E finden Sie in Abschnitt 5.3.4 Ausgangs-
Signalzuordnung.

Dieser Parameter wird zur Einstellung der Ausgangsbedingungen fiir
das Betriebserkennungs-Ausgangssignal /TGON verwendet.
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Motordrehzahl
(Un000)

/TGON/—| T I—

Parameter Signal Einstellung (U/min) Beschreibung
. s Drehzahl-/
Pn502 Drehungs- Einstellbereich: 1 bis 10000 Drehmomentregelung,

Erkennungsgrenzwert | Standardeinstellung: 20

Positioniersteuerung

5.5.6.

Dieser Parameter wird verwendet, um die Drehzahl einzustellen, bei der
der Servoverstirker festlegt, dass der Servomotor in Betrieb ist und
anschlieend das entsprechende Signal auszugeben. Die folgenden
Signale werden erzeugt, wenn die Motordrehzahl den voreingestellten
Grenzwert iiberschreitet.

Signale, die bei Erkennung des Servomotorbetriebs erzeugt werden:

e /TGON
e Statusanzeige-Modus
e Uberwachungsmodus Un006

Verwendung des Servo-bereit-Ausgangssignals (/S-RDY)

Dieser Abschnitt beschreibt die grundlegende Verwendung und das
Verdrahtungsverfahren fiir das Servo-bereit-Ausgangssignal (/S-RDY)
(Opptokoppler-Ausgangssignal).

Servo bereit bedeutet, dass keine Servoalarme vorliegen und die
Hauptstromkreis-Spannungsversorgung eingeschaltet ist. Eine
zusétzliche Bedingung bei Verwendung der Kenndaten des
Absolutwert-Drehgebers ist, dass das SEN-Signal den H-Pegel besitzt

und die Absolutwertdaten an den Host-Controller ausgegeben wurden.
E/A-Spannungsversorgung

T+24VAOV

XtraDrive

30V DC

Optokoppler-Ausgang

(je Ausgang) }

Maximale Betriebsspannung: - 1 CN1-274 /TGON+ TV
[ }*|< t cm-zsI /TGON-

Maximaler Ausgangsstrom:
50 mA DC !

Ausgang = / S-RDY CN1-29 Servo-bereit-Ausgangssignal

Drehzahl-/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Dieses Signal gibt an, dass der Servoverstirker alle Vorbereitungen
abgeschlossen hat und bereit ist, das Servo-EIN-Signal zu empfangen.

/S-RDY- .
Zustand Status Ergebnis
EIN Geschlossen oder L-Pegel Servomotor ist bereit.
AUS Offen oder H-Pegel Servomotor ist nicht bereit.
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Der folgende Parameter wird zur Anderung der
CNI1-Steckverbinderklemme verwendet, liber die das /S-RDY-Signal
ausgegeben wird.

Parameter

Signal Einstellung Beschreibung

Pn50E

Ausgangssignal-Auswahl 1 Standardeinstellung: 0000 | Positioniersteuerung

5.5.7.

Der Parameter ist werksseitig so eingestellt, dass das /V-CMP-Signal
zwischen CN1-29 und 30 ausgegeben wird. Weitere Einzelheiten iiber
Parameter Pn50E finden Sie in Abschnitt 5.3.4 Ausgangs-
Signalzuordnung.

Verwendung des Warnausgangssignals (/WARN)

Dieser Abschnitt beschreibt die grundlegende Verwendung und das
Verdrahtungsverfahren fiir das Warnausgangssignal (/WARN)
(Opptokoppler-Ausgangssignal).

Das Signal besteht aus den folgenden beiden Ausgangssignalen.

E/A-Spannungsversorgung

T+24VAOV
XtraDrive -

Optokoppler-Ausgang
(je Ausgang) CN1-" | /WARN:+

Maximale Betriebsspannung: q---> 1 m—
B 3*< + coni-2 I/WARN-

30VDC
Maximaler Ausgangsstrom:
50 mA DC !

Ausgang = /WARN Warnausgangssignal

Drehzahl-/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Dieses Ausgangssignal gibt eine Uberlast- oder generatorische
Uberlastwarnung an.

/WARN-
Zustand

EIN Geschlossen oder L-Pegel Fehlerwarnung

Status Ergebnis

AUS Offen oder H-Pegel Normaler Betrieb. Keine Warnung.

Der folgende Parameter wird zur Anderung der CN1-Steckverbinderklemme
verwendet, liber die das /WARN-Signal ausgegeben wird.

Parameter

Signal Einstellung Regelbetriebsart

Pn50F

Drehzahl-
Ausgangssignal-Auswahl 2 Standardeinstellung: 0000 | /Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Pn50F.3 wird verwendet, um das obige /WARN-Ausgangssignal
zuzuordnen.

Pn50F.3-Zustand -Ausgangsklomme (CN1-)
0 — _
1 25 26
2 27 28
3 29 30
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Hinweis: *1 und *2 sind Ausgangsklemmen, die {iber Parameter Pn 510.0 zugeordnet werden.
Wenn mehrere Signale derselben Ausgangsklemme zugeordnet sind, verwenden Sie die Boolesche
OR-Logik. Wenn Sie das /WARN-Ausgangssignal alleine verwenden mochten, stellen Sie die anderen
Ausgangssignale auf einen anderen Wert als den, der dem /WARN-Signal zugeordnet ist. Siehe 5.3.4
Ausgangs-Signalzuordnung.

Ausgangsklemmen
1 Pn50F.3
SO1 (CN1,25, 26)
/WARN 5
Warnaus- o, S02 (CN1-27, 28)
gangssignal o SO3 (CN1-29, 30)

Der folgende Parameter wird verwendet, um Warndetails mit einem
Alarmcode auszugeben.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
Drehzahl-/
Pn001.3 Auswahl der Warncodeausgabe Standardeinstellung: 0 | Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Pn001.3-Einstellung Ergebnis
0 Ausgabe von Alarmcodes nur fiir die Alarmcodes ALO1, ALO2
und ALO3.
Ausgabe von Alarm- und Warncodes fiir die Alarmcodes ALO1,
1 ALO2 und ALOS3 sowie Ausgabe eines Alarmcodes bei Auftreten

eines Alarms.

Die folgenden Warncodes werden in 3 Bit ausgegeben.

Warncodeausgang .
Warnanzeige Beschreibung der Warnung
ALO1 ALO2 ALO3
EIN-Signal AUS-Signal AUS-Signal .
A91 (L-Pegel) (H-Pegel) (H-Pegel) Uberlast
AUS-Signal EIN-Signal AUS-Signal . -

A.92 (H-Pegel) (L-Pegel) (H-Pegel) Generatorische Uberlast
Zur Verwendung des /NEAR-Signals muss mit Hilfe des folgenden
Parameters eine Ausgangsklemme zu geordnet werden.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart

Pn510 Ausgangssignal-Auswahl 3 Standardeinstellung: 0000 Positioniersteuerung
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5.5.8. Vorgehensweise bei einem Spannungsausfall

Mit Hilfe des folgenden Parameters wird festgelegt, ob bei Auftreten
eines Spannungsausfalls ein Alarm erzeugt werden soll.

Parameter Signal Einstellung (ms) Beschreibung

Drehzahl-/
Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Einstellbereich: 20 bis 1000

Pn509 Kurzzeit-Haltezeit Standardeinstellung: 20

Der Servoverstirker schaltet den Servomotor aus, wenn ein
Spannungsabfall in der Spannungsversorgung erfasst wird. Die
Standardeinstellung von 20 ms bedeutet, dass der Servomotorbetrieb
fortgesetzt wird, wenn ein Spannungsausfall von weniger als 20 ms auftritt.

In den folgenden Beispielen wird unabhidngig von der
Parametereinstellung entweder ein Servoalarm erzeugt oder die
Regelung fillt aus (identisch mit normalem Spannung AUS-Betrieb).

e Wenn ein unzureichender Spannungsalarm (A.41) wéhrend des
Spannungsausfalls mit einer groBBen Servomotorlast auftritt.

e Der Ausfall der Steuerspannungsversorgung ist identisch mit dem
normalen Spannung AUS-Betrieb, daher féllt die Regelung aus.

Bei der Spannungsausfallerkennung wird der Status der
Hauptstromkreis-Spannungsversorgung erkannt und der AUS-Status
ignoriert, so dass der Servomotorbetrieb fortgesetzt wird, wenn die
Spannungsversorgung des Motors innerhalb der mit Hilfe der
Benutzerkonstante Pn509 eingestellten Zeitspanne wieder eingeschaltet

wird.
Versorgungss- Spannungsausfall
pannung i

_ | |l tAus

1. Pn509-Einstellung t > tAUS | | Zeit
2. Pn509-Einstellung t <t AUS |5y |
||

Servo EIN |

Far 1.

Far 2.

Servo EIN Servo AUS

5-71



XtraDrive Benutzerhandbuch

Kapitel 5: Parametereinstellungen und Funktionen

5.6. Auswahl eines Bremswiderstands

Wenn der Servomotor im Generatormodus betrieben wird, kehrt die Spannung
auf die Seite des Servoverstirkers zuriick. Dies nennt sich generatorische
Leistung. Die generatorische Leistung wird durch Aufladung des
Glattungskondensators absorbiert. Wenn die Aufladegrenze jedoch tiberschritten
wird, wird die generatorische Leistung durch den Bremswiderstand reduziert.

Der Servomotor wird unter folgenden Bedingungen im Regenerationsmodus
(Generatormodus) betrieben:

e Bei Verzogerung bis zum Stillstand wihrend
Beschleunigung/Verzégerung.

e Bei einer Last auf der vertikalen Achse.

e Wihrend des Dauerbetriebs, wobei der Servomotor von der Lastseite
(negative Last) aus betrieben wird.

Die Kapazitéit des im Servoverstirker integrierten Bremswiderstands ist nur
fiir einen kurzzeitigen Betrieb ausgelegt, wie z. B. wihrend der Verzogerung

bis zum Stillstand. Der Betrieb mit negativer Last ist nicht moglich.

Installieren Sie einen externen Bremswiderstand, falls die generatorische
Leistung die Verarbeitungskapazitit des Servoverstirkers liberschreitet. Die
folgende Tabelle zeigt Beispiele der Kenndaten des im Servoverstarker
integrierten Bremswiderstands sowie die Menge der generato rischen
Leistung (Durchschnittswerte), die verarbeitet werden kann.

Kenndaten des Generatorische
integrierten Leistung, Min
Widerstands die vom ..
. . . . zuldssiger
Geeignete Servoverstarker integrierten Widerstand
Widerstand| Leistung Widerstand Q)
(Q) (W) verarbeitet
wird* (W)
Einphasig, * i *
100 V XD-P3-L* bis -02-L — — — 40
XD-P3-M* bis -04-M* — — —
Einphasig, .
200 V XD-08-M 50 60 12 40
XD-15-M* 25 140 28
XD-10-M* 50 60 12 40
Dreiphasig, *
200 V XD-20-M 25 140 28 12
XD-30-M* 12.5 140 28 12
XD-05-T* bis -15-T* 108 70 14 73
Dreiphasig, . *
400 V XD-20-T* bis -30-T 45 140 28 44
XD-50-T* 32 180 36 28

Hinweis: Die Menge der generatorischen Leistung (Durchschnittswert), die verarbeitet werden kann, wird auf 20%
der Kapazitit des im Servoverstirker integrierten Bremswiderstands festgelegt.
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Achten Sie bei Installation eines externen Bremswiderstands darauf, dass
der Widerstand mit dem im Servoverstérker integrierten Widerstand
iibereinstimmt. Wenn Sie mehrere Bremswiderstdnde mit geringer Leistung
kombinieren mochten, um die Bremswiderstandsleistung (W) zu erhdhen,
wihlen Sie die Widerstinde so aus, dass der Widerstandswert einschlieBBlich
Fehlertoleranz mindestens so grofl wie der in der obigen Tabelle aufgefiihrte
minimal zuldssige Widerstand ist.

5.6.1. Externer Bremswiderstand
Bei der Installation eines externen Bremswiderstands muss die
Parametereinstellung wie nachfolgend gezeigt geédndert werden.
Parameter Signal Einstellung (x 10 W) Beschreibung
. . C . Drehzahl-/
Pn600 Leistung des Einstellbereich: 0 bis Maximum Drehmomentregelung,

Bremswiderstands

Standardeinstellung: 0

Positioniersteuerung

Die in der obigen Tabelle aufgefiihrte Standardeinstellung ,,0* ist der
Einstellwert, wenn der im Servoverstirker integrierte Widerstand oder
ein Servoverstarker ohne integrierten Widerstand verwendet wird.

Stellen Sie bei Installation eines externen Bremswiderstands die
Leistung (W) des Bremswiderstands ein.

Beispiel: Stellen Sie den Parameter auf,,10“ (10 x 10 W = 100 W), wenn die tatsichlich verbrauchte

Leistung des externen Bremswiderstands 100 W betrégt.

Hinweis: 1. Wenn Widerstédnde fiir die Leistung im Nennlastbereich verwendet werden, erhoht sich die
Temperatur im Allgemeinen auf 200 °C bis 300 °C. Die Widerstinde miissen im Nennwertbereich
oder darunter verwendet werden.
Die Lastkenndaten des Widerstands erhalten Sie iiber den jeweiligen Hersteller. Verwenden Sie im
Fall einer natiirlichen Konvektionskiihlung Widerstande mit hochsten 20 % des
Nennlastverhéltnisses und im Fall einer Fremdbeliiftung Widerstdnde mit hochstens 50 % des
Nennlastverhiltnisses. Stellen Sie Parameter Pn600 fiir den herabgesetzten Widerstand ein.

2. Aus Sicherheitsgriinden werden Widerstinde mit Warme-Schutzschalter empfohlen.

Anschluss von Bremswiderstanden

Das Anschlussverfahren fiir Bremswiderstinde wird nachfolgend

beschrieben.

Trennen Sie das Kabel zwischen den Klemmen B2 und B3 des
Servoverstarkers und schlieflen Sie einen externen Bremswiderstand
zwischen den Klemmen B1 und B2 an.

XtraDri

ve

B1
B2

B3

Bremswiderstand
i

| I

¥ Achten Sie darauf, die Briicke zwischen
den Klemmen B2 und B3 zu entfernen.

* Der Bremswiderstand muss vom Anwender bereitgestellt werden.
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5.6.2. Berechnung der Leistung des Bremswiderstands

[ Einfache Berechnungsmethode

Wenn ein Servomotor normal entlang einer horizontalen Achse
betrieben wird, iliberpriifen Sie die Anforderungen des externen
Bremswiderstands anhand der nachfolgend beschriebenen
Berechnungsmethode.

Servoverstirker mit einer Leistung von 400 W oder weniger

Servoverstarker mit einer Leistung von 400 W oder weniger besitzen
keinen integrierten Bremswiderstand. Die Energie, die von den
Kondensatoren aufgenommen werden kann, ist in der folgenden Tabelle
aufgelistet. Wenn die Rotationsenergie im Servosystem diese Werte
iiberschreitet, schlieBen Sie einen externen Bremswiderstand an.

. Generatorische
Geeignete Servo- . .
Spannung s Energie, die verarbeitet Anmerkungen
verstarker
werden kann (Joule)
XD-P3-L* 7.8 Wert, wenn die
100 V Eingangsspannung 100 V
XD-P5-L* bis XD-02-L* 15.7 AC betragt.
XD-P3-M*, XD-P5-M* 18.5 Wert, wenn die
200V Eingangsspannung 200 V
XD-01-M* bis -04-M* 371 AC betragt.

Berechnen Sie die Rotationsenergie im Servosystem mit Hilfe der
folgenden Gleichung.

J X( .\4)2
12566

Wobei: J=Jy+JL

Joule

s =

Ju: Trégheit des Servomotor-Rotors (kg'm?)
JL: Trigheit der Motorachsen-Konvertierungslast (kg'm?)

Nwm: Rotationsgeschwindigkeit des Servomotors (U/min)

Servoverstarkerleistung von 0,8 bis 5,0 kW

Servoverstédrker mit einer Leistung von 500 W bis 5 kW besitzen einen
integrierten Bremswiderstand. Die zuldssigen Frequenzen allein fiir den
Servomotor wihrend der Beschleunigung/Verzogerung im
Betriebszyklus von 0 = maximalen Drehzahl - 0 werden in der
folgenden Tabelle zusammengefasst.

Konvertieren Sie die Daten in die Werte, die bei der tatsdchlichen
Drehzahl und Lasttragheit erhalten werden, um festzulegen, ob ein
externer Bremswiderstand erforderlich ist.
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Serie Zulassige Frequenzen im generatorischen Modus (Ulmin'1)
Spannung :
Leistungs| o3 | o5 | 08 | 09 | 10 | 13 | 15 | 20 | 30 | 50
symbol
SGMAH — | —l8 | =] =] =1 =1 —=1—=1=
SGMPH — | =l 2] =] =] =117 =1 =1 =
200V SGMGH-OAOA | — 34 — 13 — 10 — 12 8 —
SGMSH — — — — 39 — 31 48 20 —
SGMGH — 42 — 15 — 10 — 12 8 —
400 V SGMSH — — — — 47 — 31 48 20 22
SGMUH — — — — 27 — 19 — 13 —

Betriebsbedingungen zur Berechnung der zulissigen
generatorischen Frequenz

Lasttragheit = 0 (nur Motor)

Drehzahlsollwert

Servomotordrehzahl !

\

0 f—=
|

Vom Servomotor erzeugtes

IGeneratorischer Betrieb!
[} 1

>t

- — —<&— Maximaldrehzahl

'/ \

L

I
|
-1 —1- —<a— Max. Zyklus
|
|

Drehmoment

i

1

— <&— Max. Zyklus

T
(Betriebszyklus)

Zulassige Frequenz = 1/T (U/min)

Verwenden Sie folgende Gleichung zur Ermittlung der zuldssigen
Frequenz fiir den generatorischen Betriebsmodus.

Zuldssige Frequenz nur fiir Servomotor
(1+n)

2
Max. Rotationsgeschwindigkeit
Verwendete Rotationsgeschwindigkeit

Zuldssige Frequenz =

Zyklen
Minute

Wobei: n=Ji/Iu
JL: Trigheit der Motorachsen-Konvertierungslast (kg'm?)

Ju: Trigheit des Servomotor-Rotors (kg'm?)
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u Berechnungsmethode der generatorischen Energie
Dieser Abschnitt beschreibt das Verfahren zur Berechnung der
Bremswiderstandsleistung, wenn die Beschleunigung und Verzogerung
entsprechend dem folgenden Diagramm verlaufen.

N,: Motordrehzahl
Drehzahl : E\ /|
|
0 : : ) f i >
| — et ! 1
A I ! ! : !
T,.: Lastdrehmoment : :
Motordrehmoment | |
0 ' >
Y. Generatorisches
Drehmoment
T
Berechnungsverfahren
Das Verfahren zur Berechnung der Leistung ist wie folgt:
Schritt Verfahren Einheit (mm) Gleichung
- == _ U Ty )x Ny
Ermitteln Sie die Es = Eﬂg‘_’r'fzs_i% L= Es = 182
1 Rotationsenergie des J=  Jdu=J Wobei: Ny = Motordrehzahl
Servosystems (Es). Nv=  U/min Ju = Lasttragheit
Jm = Motortragheit
Ermitteln Sie die w=Nm
wahrend der EL = Joules = J EL= — (NMxtxtp)
2 Verzdgerung (tp) durch Ny = U/min 60
den Lastsystemverlust tb=s Wobei: 7. = Motordrehmoment
(EL) verbrauchte Energie.
Berechnen Sie den th = s = Verzégerunas- Em = ( Wert aus dem unten
Energieverlust (Ewm) D . 9 9 dargestellten Diagramm
3 Stoppzeit
durch den Servomotor- Ev = Joules = J ,Verlust des Servomotor-
Wicklungswiderstand. M Wicklungswiderstands®) x tp
Berechnen Sie die Ec = Wert aus dem unten
4 Servoverstarker-Energie Ec = Joules = J dargestellten Diagramm
(Ec), die absorbiert ¢ LJAbsorbierbare
werden kann. Servoverstarker-Energie“.
Ermitteln Sie die von _ e = _ _
5 | dem Bremswiderstand | X Es =EL=Em=Ec= Ex = Es — ( EL +Em + Ec )
. Joules =J
verbrauchte Energie (Ex).
Berechnen Sie die _ E
5 erforderliche Leistung \éVK=_JV(;Iu|es -y W= —E&—
des Bremswiderstands TK= s 02xT
(Wk). Wobei: T = Zeit

Hinweis: Der Wert ,,0,2 in der Gleichung zur Berechnung von WK ist der Wert, wenn das angewandte

Lastverhiltnis des Bremswiderstands 20% betrégt.
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Wenn in der vorangegangenen Berechnung festgestellt wird, dass die
Menge der generatorischen Leistung (W), die in einem integrierten
Widerstand verarbeitet werden kann, nicht iiberschritten wird, dann ist

kein Bremswiderstand erforderlich.

Wenn die Menge der generatorischen Leistung, die in einem
integrierten Widerstand verarbeitet werden kann, {iberschritten wird,
dann muss fiir die in der obigen Berechnung ermittelte Leistung ein

externer Bremswiderstand angeschlossen werden.

Wenn die von dem Lastsystemverlust (oben in Schritt 2) verbrauchte
Energie unbekannt ist, fithren Sie die Berechnung mit E; = 0 durch.

Wenn die Betriebsdauer im generatorischen Modus kontinuierlich ist, fligen
Sie die folgenden Angaben zu dem obigen Berechnungsverfahren hinzu, um
die fiir den Bremswiderstand erforderliche Leistung (W) zu ermitteln.

Energie flir kontinuierliche Betriebsdauer im generatorischen

Modus: Eg (Joule)

Vom Bremswiderstand verbrauchte Energie: Ex = Es- (EL + Em+ Ec) + Eg
Fiir den Bremswiderstand erforderliche Leistung: Wk = Ex/ (0,2 - T)

Hier Eg = (21/60) NMmG X 16 - tg

1. Erzeugtes Drehmoment des Servomotors (N-m) flir
kontinuierliche Betriebsdauer im generatorischen Modus.
Nma: Servomotor-Drehzahl (U/min) fiir gleiche Betriebsdauer wie oben.

tg: Gleiche Betriebsdauer (s) wie oben.

Absorbierbare Energie des Servoverstirkers

Die folgenden Diagramme zeigen das Verhéltnis zwischen der
Eingangsspannungsversorgung des Servoverstéirkers und der

absorbierbaren Energie.
XtraDrive fiir 200-V-Motor

120

100

80

60

(J) Absorbierbare Energie

40

20

XtraDrive
XD-

08

15
t

L, 01 bis 04

P3, A5

I

- |
—
\\Eg"
L — —
T ———
I i e R el
180 200 220 240 260

AC-Eingangsspannungsversorgung (Veff)

XtraDrive fiir 400-V-Motor

_% 140 XtraDrive
) XD
c 120 T~ i
o 100 —~ 20
g \ L, 10
o 80
-g \i‘\/, 05
@ 60—
< 40 T -
=) I —

— \\\

20 ——— 2 ]
0
320 360 400 440 480 520

AC-Eingangsspannungsversorgung (Veff)
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5.7. Absolutwert-Drehgeber

Bei Verwendung eines Motors mit Absolutwert-Drehgeber kann ein System
im Host-Controller aufgebaut werden, mit dem die Absolutwertposition
erfasst wird. Somit kann der automatische Betrieb ohne Nullriicksetzung
direkt nach Einschalten der Spannung durchgefiihrt werden.

Motor SGMUOH-O0O0O10--Mit 16-Bit-Absolutwert-Drehgeber
SGMOH-OOO20--Mit 17-Bit-Absolutwert-Drehgeber

« FErfasstimmer NullpO¥riickkehrfunktion
Absolutwertposition.

Absolutwert-Drehgeber

A VORSICHT

o Berticksichtigen Sie bei Verwendung des ,,Positioniersystems fiir unbegrenzte Lénge* die
Anderungen, die wihrend der Dauerzihlmethode bei Uberschreitung der Grenzwerte
durchgefiihrt werden, wie in der folgenden Tabelle dargestellt.

Der Ausgangsbereich der Multi-Umdrehungsdaten fiir das Absolutwerterkennungssystem der
XtraDrive-Serie unterscheidet sich von dem, der bei herkémmlichen (Sigma) 12- und 15-Bit-
Drehwertgebersystemen verwendet wird.

Ausgangsbe-
Absolutwert- reich der Multi-| Wenn der Ausgangsbereich den Grenzwert
Drehgebertyp Umdrehungs- tiberschreitet:
daten
e Wenn der obere Grenzwert (+99999) in positiver
(Sigma) Richtung tiberschritten wird, zeigt der Zéhler 00000
herkémmlicher -99999 bis an und beginnt erneut, aufwarts zu zahlen.
12- und 15-Bit- +99999 o Wenn der untere Grenzwert (-99999) in negativer
Drehgebertyp Richtung tiberschritten wird, zeigt der Zahler 00000
an und beginnt erneut, abwérts zu zdhlen.
e Wenn der obere Grenzwert (+32767) in positiver
Richtung tiberschritten wird, dndert der Zahler die
, Polaritét (-32767) und beginnt, aufwérts zu zéhlen
é?é#ggbgfelt; -32768 bis (in Richtung Null und dariiber). ' .
XtraDrive-Serie +32767 . Wenn der untere G'renzw.ert (-32767) in negativer
Richtung tiberschritten wird, dndert der Zahler die
Polaritét (+32767) und beginnt, abwérts zu zéhlen
(in Richtung Null und darunter).

Hinweis: Nachdem der Grenzwert in dem Einstellungsparameter fiir den Multi-Umdrehungs-Grenzwert (Pn205)
gedndert wurde, muss die Spannungsversorgung aus- und wieder eingeschaltet werden. Dadurch wird ein
Multi-Umdrehungsgrenzwert-Abweichungsalarms (A.CC) erzeugt. Stellen Sie sicher, dass der
eingegebene Wert korrekt ist, bevor Sie diesen Alarm zuriicksetzen. Weitere Informationen finden Sie in
Abschnitt: 5.7.2 Konfiguration eines Absolutwert-Drehgebers und 9.2.1 Fehlerbehebung von Problemen
mit Alarmanzeigen.
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5.7.1. Schnittstellenschaltkreis

Das folgende Diagramm zeigt den Standardanschluss fiir einen am
Servomotor angeschlossenen Absolutwert-Drehgeber.

Host-Controller XtraDrive

5V CN1 CN2
7406 ~[>_T|:|_-®l

A+
Batterie T

Stromkreis ser-

ielle Schnittstelle|

n
N
o O] AW N =

Auf-
/Abwarts-
Zahler

Drehgeber

Léschen

Steckergehduse J
T Abschirmung (Gehéuse)

3 P: Stenht fir paarweise verdrillte Kabel.

Anwendbare Leitungsempfanger: SN75175 oder MC3486 von T1.
Abschlusswiderstand R: 220 bis 470 Q

| SEN-Signale

Host-Controller XtraDrive

+5V
| 4 | 100Q
| SEN CN1-4 ] E

’ N
Ca.1mA 4,7kQ 1uF
7406 oder | bei H-Pegel 1 T g

entsprechend J(IOSEN RVER 47
ov oV

PNP wird fiir Transistoren empfohlen.
Signalpegel
H-Pegel: min. 4,0 V, L-Pegel: max. 0,8 V

e Warten Sie nach Einschalten der Spannungsversorgung mindestens
drei Sekunden, bevor Sie das SEN-Signal auf den H-Pegel erhéhen.

e Wenn das SEN-Signal vom L-Pegel auf den H-Pegel geéndert wird,
werden die Multi-Umdrehungsdaten und die
Anfangsinkrementalimpulse libertragen.

e Der Motor kann nur betrieben werden, wenn diese Funktionen
unabhéngig vom Status des Servo-Ein-Signals (/S-ON)
abgeschlossen sind.

Hinweis: Wenn ein bereits eingeschaltetes SEN-Signal aus irgendeinem Grund ausgeschaltet und anschlieSend
wieder eingeschaltet werden muss, halten Sie den H-Pegel vor dem Aus- und Einschalten fiir mindestens
1,3 Sekunden aufrecht.

EIN =H-Pegel | AUS| EIN

SEN-Signal

min.1,3s | min. 15 ms

5-79



XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 5: Parametereinstellungen und Funktionen

5.7.2. Konfiguration eines Absolutwert-Drehgebers

Wihlen Sie die Anwendung des Absolutwert-Drehgebers mit Hilfe des
folgenden Parameters.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
. . Drehzahl-/
Anwendung des Einstellbereich: 0 oder 1
Pn002.2 Absolutwert-Drehgebers | Standardeinstellung: 0 Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Zur Aktivierung des Absolutwert-Drehgebers muss geméif der
folgenden Tabelle entweder ,,0° oder ,,1* eingestellt werden.

Pn002.2-Einstellung Ergebnis
0 Absolutwert-Drehgeber wird als Absolutwert-Drehgeber verwendet.
1 Absolutwert-Drehgeber wird als Inkrementalwertgeber verwendet.

Mit dem folgenden Parameter wird der Zahler des Drehgebers
regelméBig geldscht (Zuriicksetzung auf 0), nachdem ein bestimmtes
Verhiltnis zwischen Motor- und Lastachsenumdrehungen erreicht ist.
Diese Funktion wird Multi-Umdrehungsgrenzwert genannt.

Hinweis: Der Begriff Multi-Umdrehungsgrenzwert bezicht sich auf die hochste Anzahl von Umdrehungen, die
der Drehgeberzihler vor Riicksetzung des Zdhlers auf 0 anzeigt.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
. . . . Drehzahl-/
Multi-Umdrehungsgrenzwert Einstellbereich: 0 bis 65535
Pn205 Einstellung Standardeinstellung: 65535 Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

e Wenn Pn205 auf den Standardwert (65535) gesetzt ist, variieren die
Multi-Umdrehungsdaten im Bereich von —32768 bis +32767.
e Bei allen anderen Werten von Pn205 variieren die Daten von 0 bis

zum Einstellwert.
Hinweis: Zur Aktivierung der Neuzuordnung dieses Wertes muss der Anwender zunéchst die Anderung fiir diesen
Parameter eingeben und anschliefend die Spannungsversorgung aus- und wieder einschalten.

Da der Multi-Umdrehungsgrenzwert des Drehgebers standardméBig auf
65535 gestellt ist, tritt der folgenden Alarm auf, wenn die
Spannungsversorgung nach Anderung von Pn205 aus- und wieder
eingeschaltet wird:

Alarmcodeausgang

Alarmanzeige Beschreibung
ALO1 ALO2 ALO3

Der Multi-Umdrehungsgrenzwert des
A.CC (0] Nein (0] Drehgebers stimmt nicht mit dem des
Servoverstarkers Uberein.

Hinweis: O: EIN (,,L*)-Signal
X: SID (,,H*)-Signal
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Fiihren Sie zur Einstellung eines Multi-Umdrehungsgrenzwerts fiir den
Drehgeber die Multi-Umdrehungsgrenzwert-Einstellfunktion (Fn-013)
durch.

Diese Funktion kann iiber die digitale Handkonsole oder die
Bedienkonsole des Servoverstérkers ausgefiihrt werden.

Hinweis: Die Einstellung des Multi-Umdrehungsgrenzwerts ist nur wahrend des Multi-Umdrehungsgrenzwert-
Abweichungsalarms aktiviert. Schalten Sie nach Durchfiihrung dieser Funktion die
Spannungsversorgung aus und wieder ein.

A VORSICHT

e Schliefien Sie die Erdungsklemmen an eine Klasse-3-Masse (100€2) an.
Bei einer falschen Erdung besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags oder Feuers.

5.7.3. Einstellung des Absolutwert-Drehgebers

Nehmen Sie die Einstellung fiir den Absolutwert-Drehgeber unter
folgenden Umsténden vor:

e Bei der erstmaligen Inbetriebnahme der Maschine

e Wenn ein Drehgeber-Sicherungsalarm erzeugt wird.

e Bei einem Spannungsausfall des Drehgebers, hiaufig durch
Kabelunterbrechung.

Die Einstellung kann mit Hilfe der PC-Uberwachungssoftware

durchgefiihrt werden.

Bei dem hier beschriebenen Verfahren wird die digitale Bedienkonsole
verwendet. Weitere Einzelheiten finden Sie in Kapitel 7: Verwendung
der Bedienkonsole.

1. Driicken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

— / I1
I {nen e

2. Driicken Sie die Aufwiirts- A oder Abwiirts- ¥ Pfeiltaste, um
Parameter Fn008 auszuwahlen.

[ _TA[alo
[I’_ ||l I_I]

§~|
" —
|

3. Halten Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine Sekunde
gedriickt. Die folgende Anzeige erscheint.

ol ]
[I_III L I]
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4. Halten Sie die Aufwirts-Pfeiltaste A gedriickt, bis ,,PGCL5*
angezeigt wird. Bei einer fehlerhaften Tasteneingabe blinkt
,»NO_OP* eine Sekunde lang und die Anzeige kehrt in den
Zusatzfunktionsmodus zuriick. Wechseln Sie in diesem Fall auf
Schritt 3 zuriick und fiihren Sie die Funktion erneut aus.

l Aufwarts-Pfeiltaste Bei einer falschen Eingabe

[II:I _’ B ’l ’:’J [I_’ II_” ,'—'I I’:l] Blinkt eine Sekunde lang

1 _ I — [

Aufwérts-Pfeiltaste |
[ | l_ I— '_’ I_, Ruickkehr zum
PILICILS)  (F )

Ij | | I_, Zusatzfunktionsmodus-Hauptmenii
S. Driicken Sie die Taste MODE/SET, wenn ,,PGCL5* angezeigt
wird. Die Anzeige dndert sich wie folgt und die Multi-
Umdrehungsdaten des Absolutwert-Drehgebers werden geldscht.

| [~ |sekengerans [ | |1 [ 2
[ IIDI‘II_JSU>' o Ul O

"
I

" —
—

"
—ﬁl

)

6. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste, um in den
Zusatzfunktionsmodus zuriickzukehren.

—{ |7 [
U U L [

"
—§I

Somit wird die Einstellfunktion des Absolutwert-Drehgebers
abgeschlossen. Schalten Sie die Spannungsversorgung des
Servoverstdrkers aus und anschlieBend wieder ein.

Hinweis: Wenn die folgenden Absolutwert-Drehgeber-Alarme angezeigt werden, miissen die Alarme mit Hilfe
des oben beschriebenen Verfahrens fiir die Einstellfunktion geldscht werden. Sie kénnen nicht durch
das Alarmriicksetzungs-Eingangssignal (/ALM-RST) des Servoverstirkers geloscht werden.

e Drehgeber-Sicherungsalarm (A.81)

e Drehgeber-Priifsummenalarm (A.82)
Zusitzlich muss bei Auftreten eines Uberwachungsalarms im Drehgeber der Alarm durch Ausschalten
der Spannungsversorgung geldscht werden.
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Einstellung der Multi-Umdrehung

1. Dricken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

G

I 1]—

‘—
‘-

“

N
_|

I
)

2. Driicken Sie dic Aufwirts- A oder Abwirts-

Parameter Fn013 auszuwaihlen.

V¥ Pfeiltaste, um

F

L

"1
I

— —

3. Diriicken Sie die DATA/SHIFT-Taste. Die folgende Anzeige erscheint.

[I:I
I

|
I

—

|
R

Driicken Sie die MODE/SET-Taste. Die Anzeige dndert sich wie

folgt und die Multi-Umdrehungsgrenzwert-Einstellung des
Absolutwert-Drehgebers werden ausgefiihrt.

I

[

IZ

"1

£)

Flashes for — I__I I— ’: ’:
1 second. | I_I _I I_

5. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste, um in den
Zusatzfunktionsmodus zuriickzukehren.

F

" —
-
—

"1

=)

Somit wird die Multi-Umdrehungsgrenzwert-Einstellung des Absolutwert-
Drehgebers abgeschlossen. Schalten Sie die Spannungsversorgung des
Servoverstérkers aus und anschlieend wieder ein.

A VORSICHT

werden.

e Der Multi-Umdrehungsgrenzwert sollte nur fiir besondere Anwendungen gedndert

Eine unbeabsichtigte oder unpassende Anderung kann gefihrlich sein.

o Stellen Sie bei Auftreten des Multi-Umdrehungsgrenzwert-Abweichungsalarms sicher,
dass die Einstellung von Parameter Pn205 im Servoverstiirker korrekt ist. Wenn Fn013
ausgefiihrt wird und gleichzeitig ein falscher Wert in Pn205 eingestellt ist, wird dieser
falsche Wert im Drehgeber eingestellt. Obwohl ein falscher Wert eingestellt ist, wird kein
zusitzlicher Alarm ausgegeben. Es werden allerdings falsche Positionen erfasst.

Diese Tatsache kann unter Umsténden eine gefahrliche Situation hervorrufen, bei der sich die
Maschine an eine unerwartete Position bewegt.

5-83




XtraDrive Benutzerhandbuch

Kapitel 5: Parametereinstellungen und Funktionen

5.7.4. Empfangssequenz des Absolutwert-Drehgeber
Dieser Abschnitt beschreibt die Sequenz, in welcher der
Servoverstdrker Daten von dem Absolutwert-Drehgeber empféangt und
diese an das Host-Gerit tibertrdgt. Stellen Sie sicher, dass Sie den Inhalt
dieses Abschnitts verstehen, bevor Sie das Host-Gerit konzipieren.
| Zusammenfassung der Absolutwertsignale
Die Ausginge des Absolutwert-Drehgebers sind die Signale PAO,
PBO, PCO und PSO, wie nachfolgend dargestellt.
XtraDrive
. . PAO
Serielle »| Teilungs-
erggr PS Datenimpuls- stromkreis PBO
konvertierung (Pn201)
_lpco
Daten
Daten- — ")PSO
konvertierung
Signal Status Inhalt
Anfanasstatus Serielle Daten
PAO 9 Anfangsinkrementalimpuls
Normaler Status Inkrementalimpuls
Anfangsstatus Anfangsinkrementalimpuls
PBO
Inkrementalimpuls
PCO Normaler Status Nullpunkt-Positionsimpuls
PSO Serielle Daten der Umdrehungszéhlung
[ Inhalt der Absolutwertdaten

Koordinatenwert

Wert M

Serielle Daten: Geben an, wie viele Umdrehungen die Motorwelle

von der Sollwertposition (Position wird bei der Einrichtung

festgelegt) durchgefiihrt hat.
Anfangsinkrementalimpuls: Gibt Impulse mit derselben Impulsrate
aus, wie bei der Motorwelle, die sich von der Nullpunktposition zur
aktuellen Position bei ca. 2500 U/min dreht (fiir 16 Bit wenn der

Teilungsimpuls auf die Standardeinstellung gesetzt ist).

Sollwertposition (Setup)

—_

+1

Aktuelle Position

+2 VY

+3

+1

+2

M, x R ! Po

y

: +3
1

0
1
1
1
|

Ps

Pe
Pwm
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Die endgiiltigen Absolutwertdaten Py konnen mit Hilfe der folgenden
Formeln ermittelt werden:

Vorwartsdrehric _ Ruckwartsdrehric _
htungsmodus Pe=MxR+Po htungsmodus Pe =-(MxR)+Po

Pw = Pe - Ps (Pn0000.0 = 1) P = Pe - P
Wobei: Pg= Der vom Drehgeber abgelesene Istwert.

M = Die Multi-Umdrehungsdaten (Umdrehungszéihldaten).
Po = Die Anzahl der Anfangsinkrementalimpulse.

Ps = Die Anzahl der Anfangsinkrementalimpulse, die bei der
Einrichtung abgelesen werden.

(Diese werden gespeichert und vom Host-Controller
gesteuert.)

Py = Der Istwert, der fiir das System des Anwenders
erforderlich ist.

R

Die Anzahl der Impulse pro Drehgeber-Umdrehung.
(Impulszdhlung nach Teilung durch den Wert von Pn201)

Ubertragungssequenz des Absolutwert-Drehgeber
Stellen Sie das SEN-Signal auf den H-Pegel.

Stellen Sie das System nach 100 ms auf den Seriellen

Datenempfang-Warte-Status. Setzen Sie den Auf-/Abwérts-Zahler
fiir Inkrementalimpulse auf Null zuriick.

Es werden acht Bytes serielle Daten empfangen.

Nach ca. 50 ms nachdem die letzten seriellen Daten empfangen

wurden, wechselt das System in einen normalen Inkrementalstatus.

|
1.
2.
4.
SEN-Signal

Serielle Daten der
Umdrehungszéhlung

Anfangsinkrementalimpulse

Inkrementalimpulse

Anfangsinkre-
mentalimpulse

Inkrementalimpulse

,(Phase B)

Serielle Daten der
Umdrehungszéhlung

| min. 60 ms

Typ 90 ms
max. 260 ms
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| Detaillierte Signalspezifikationen

Spezifikationen der seriellen PAO-Daten

Die Anzahl der Umdrehungen wird in vier Ziffern angegeben.

.. Start-Stop-Synchronisierung
Dateniibertragungsmethode (ASYNC)
Baudrate 9600 Bps
Startbits 1 Bit
Stoppbits 1 Bit
Paritat Gerade
Zeichencode ASCII 7-Bit-Code
Datenformat 8 Zeichen, wie nachfolgend gezeigt.
WP 4+ oder -“ ,0“ bis ,,9* 4CR“

\ /r 8 \

~
~

~
~

0000010101
\—/
T T L Stoppbit

Daten

Startbit Gerade Paritat
Hinweis:
1. Die Daten sind ,,P+00000“ (CR) oder ,,P-00000* (CR), wenn die Anzahl der Umdrehungen Null
betragt.
2. Der Umdrehungsbereich liegt zwischen ,,+32767% und ,,-32768%. Wird dieser Bereich
iiberschritten, dndern sich die Daten von “+32767” auf ,,-32768“ oder von ,,-32768 auf ,,+32767*

Spezifikationen der seriellen PSO-Daten

Die Anzahl der Umdrehungen und die Absolutwertposition innerhalb
einer Umdrehung werden immer jeweils in fiinf bzw. sieben Ziffern
ausgegeben. Der Datenausgabezyklus betrdgt ca. 40 ms.

Dateniibertragungsmethode| Start-Stop-Synchronisierung
(ASYNC)
Baudrate 9600 Bps
Startbits 1 Bit
Stoppbits 1 Bit
Paritat Gerade
Zeichencode ASCI| 7-Bit-Code
Datenformat 13 Zeichen, wie nachfolgend gezeigt.

Anzahl der Umdrehungen: ,0” bis ,9” Absolutwertposition innerhalb einer Umdrehung: ,,0“ bis ,,.9*
+* oder - CR*

0000010101

——— 4 _
T Daten T Stoppbit
Startbit Gerade Paritat

Hinweis:
1. Die Absolutwert-Positionsdaten innerhalb einer Umdrehung entsprechen dem Wert vor der
Teilung.
2. Wihrend der Vorwirtsdrehung erhShen sich die Absolutwert-Positionsdaten. (Gilt nicht im
Riickwirtsdrehrichtungsmodus.)
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Inkrementalimpulse und Nullpunktimpulse

Genau wie bei normalen Inkrementalimpulsen werden
Anfangsinkrementalimpulse, welche die Absolutwertdaten liefern,
zundchst durch den Frequenzteiler im Servoverstérker geteilt, und
anschlieBend ausgegeben.

Vorwértsdrehrichtung Ruckwartsdrehrichtung
Phase A | | | | Phase A | | | |
Phase B _\_'—:—‘_E_'_\_ Phase B _,_\_E_i—:—\_’_
Phase C 1 Phase C 1
e —>t

Einstellung des Impulsteilungsverhéltnisses

Verwenden Sie den folgenden Parameter fiir die Einstellung des
Impulsteilungsverhéltnisses.

Parameter Signal Einstellung (PPR) Beschreibung
Einstellbereich: 0, 17 bis 65535| Drehzahl-/
Pn201 Drehgeber-Teilung Drehmomentregelung
Standardeinstellung: 2048 Positioniersteuerung

Mit diesem Parameter wird die Anzahl der Ausgangsimpulse fiir die
Drehgeber-Ausgangssignale (PAO, /PAO, PBO, /PBO) eingestellt.

Impulse von dem Motor-Drehgeber (PG) werden vor der Ausgabe
durch die hier festgelegte Anzahl geteilt.

Der Einstellwert ist die Anzahl der Ausgangsimpulse pro Umdrehung.
Stellen Sie diesen Wert gemil der Sollwerteinheit der verwendeten
Maschine oder des Controllers ein.

Der Einstellbereich variiert je nach verwendetem Drehgeber.

Ausgangsklemmen
XtraDrive PAO(CN1-33)
/PAO(CN1-34)
Servomotor-
Drehgeber PBO(CN1-35)
)

Y

/PBO(CN1-36
Dr PS Teilung §28 >
Ausgang

Einstellungsbeispiel

Einstellwert: 16

Eine Motorumdrehung
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| Ubertragung des Alarminhalts

Bei Verwendung eines Drehgebers konnen die SEN-Signale verwendet
werden, um den Alarminhalt als serielle Daten iiber die PAO-Ausginge
an das Host-Gerit zu iibertragen.

Ausgabebeispiel fiir Alarminhalt

»H Fehlererkennung . L
SEN-Signal v
[ -, ] Absolutwert-Drehgeber-
Anzeige der digitalen U oder Sicherungsalarm

Bedienkonsole [

d
HlE) (T 1818 1)

Serielle PAO-Daten —I_I—I_I—,_I— ALM81

Inkrementalimpulse

Hinweis: Eine Tabelle mit dem Alarminhalt finden Sie in Abschnitt 9.2.3 Tabelle der Alarmanzeigen.
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5.8. AB-Drehgeber

XtraDrive unterstiitzt sowohl Inkremental-Drehgeber (A-Quad-B) als auch
serielle Drehgebertypen (Standardmodell von Yaskawa). Die seriellen Drehgeber
von Yaskawa werden automatisch von dem XtraDrive erfasst und bendtigen
keine zusétzlichen Einstellungen (Weitere Informationen finden Sie in

Abschnitt 5.7). Fiir Anwendungen, bei denen standardmiBige A-Quad-B-
Drehgeber verwendet werden, miissen bestimmte Parameter fiir den Motor und
die Kenndaten manuell eingestellt werden. Die folgenden Parameter sollten
manuell geméf dem jeweiligen Drehgeber eingestellt werden. Beachten Sie, dass
diese Parameter erst nach einem Neustart des Treibers giiltig werden.

Hinweis: Einige Parameter, die sich auf die elektro-mechanischen Kenndaten
des Motors beziehen, konnen nicht vom Anwender eingestellt werden. Setzen
Sie sich mit dem Hersteller in Verbindung, um eine Setup-Datei mit diesen

Parametern anzu fordern.

Stellen Sie zur Verwendung des AB-Drehgebers zundchst Pn190.2 auf 1.

Pn190.2-Einstellung

Ergebnisse

0

Serieller Yaskawa-Drehgeber

1

AB-Drehgeber

Stellen Sie Pn190.0 gemal der folgenden Tabelle ein:

Pn190.0-Einstellung Ergebnisse
0 Yaskawa AB, Modell SGM
1 Yaskawa AB, Modell SGMP
2 Andere Motorfabrikate mit A-Quad-B-Drehgeber

Absolutwert-/Inkrementalwertgeber Stellen Sie die folgenden Parameter ein, um
zwischen einem Absolutwertgeber und einem Inkrementalwertgeber zu wéhlen.

Pn190.1-Einstellung

Ergebnisse

0

Inkrementalwertgeber

1

Yaskawa A-Quad-B-Absolutwertgeber

Fiir eine ordnungsgemédfe Verwendung des Absolutwertgebers ist eine

Batterie erforderlich, um den Drehgeber-Speicher mit Spannung zu versorgen
und somit dessen Position aufrecht zu erhalten.

C-Impuls — Stellen Sie den folgenden Parameter ein, um zwischen einem
Motor mit und ohne C-Impuls zu wihlen.

Pn190.3-Einstellung

Ergebnisse

0

C-Impuls wird verwendet

1

C-Ilmpuls wird nicht verwendet

Stellen Sie die Auflosung des A-Quad-B-Drehgebers in Pn192, Pn193 ein.
Beachten Sie, dass der Wert in Pn192 als physikalische (optische) Auflosung
eingestellt werden muss (mit Ausnahme der x4-Multiplikation, die von dem
Treiber intern vorgenommen wird).

Einstellung

[Impulse/Umdr.] Einheit

Parameter Signal

Pn192

Einstellbereich 0-9999
Werkseinstellung: 2048

Impulse/Umdrehung

Anzahl Impulse des
A-Quad-B-Gebers (niedrig)

Pn193

Einstellbereich 0-419
Werkseinstellung: 0

Impulse*10000/
Umdrehung

Anzahl Impulse des
A-Quad-B-Gebers (hoch)
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Stellen Sie die Richtung der elektrischen Phase ein. Dieser Parameter wird fiir
die Suche der elektrischen Phase in dem AB-Drehgeber (anderer Hersteller
auler Yaskawa) verwendet. Wenn die Richtung unbekannt ist, stellen Sie
einfach ,,Unbekannte Richtung* ein und XtraDrive findet die Richtung

automatisch.
Pn191.0-Einstellung Ergebnisse
0 Unbekannte Richtung
1 uvw
2 Uwv

Wie bereits erwdhnt werden die neuen Parametereinstellungen erst giiltig,
nachdem der Treiber neu gestartet wurde.
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5.9. Definition der Anwendereinheiten und Einstellung
5.9.1. Positioniersteuerung

5.9.1.1. Definition der Anwendereinheiten fiir Motion-Profile

Mit der integrierten Programmierfahigkeit von XtraDrive kann der
Anwender verschiedene Motion-Profile definieren, ohne dass ein externer
Motion Controller erforderlich ist. Nachdem zunédchst das Verhéltnis
zwischen der tatséchlichen Drehgeber-Auflosung und den eingesetzten
Einheiten definiert wird, verwendet der Anwender die Einheiten wie
Radianten, Millimeter usw. zum Schreiben der Motion-Befehle. Diese
Anwendereinheiten (auch technische Einheiten genannt) werden von dem
XtraDrive automatisch in Drehgeber-Einheiten konvertiert.

Jede Anwendereinheit besteht aus drei unterschiedlichen Faktoren:
Positionseinheiten, Drehzahleinheiten und Beschleunigungseinheiten,
wobei jeder Faktor sowohl einen Zéhler als auch einen Nenner besitzt.

5.9.1.2. Positionseinheiten

Verwenden Sie die folgenden Parameter, um die Positionseinheiten von
[Drehgeberimpulse] in [Anwendereinheiten] zu konvertieren:

Parameter Einstellung S_tandard- Signal
einstellung
Pn2B0 Einstellbereich 1-65535 1 Positionseinheit
Pn2B1 Einstellbereich 0-16383 0 Positionseinheit (hoch)
Pn2B2 Einstellbereich 1-65535 1 Positionseinheit
Pn2B3 Einstellbereich 0-16383 0 Positionseinheit (hoch)

Anwender-Positionseinheiten werden anhand folgender Formel berechnet:

Positionseinheiten

1 [Anwender — Positionseinheit]|= U [Im pulse] =

Positionseinheiten

U — Die Anzahl der Drehgeberimpulse in jeder Anwender-Positionseinheit.
Die fiir eine Ganzzahl erforderliche Anzahl.

Der max. Wert des Zihlers (Pn2B0) oder Nenners (Pn2B2) betrégt
65535. Falls hohere Werte erforderlich sind, konnen jeweils die
Parameter Pn2B1 und Pn2B3 zum Speichern der hochwertigen Bits des
Zihlers und Nenners gemél folgender Formel verwendet werden:

Hochwertige Bits = HB=Ganzzahlanteil von
65536

NiederwertigeBits=N — HB- 65536

wobel N - erforderlicher Wert.
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Beispiel:

Ein Rotationssystem verwendet einen Motor mit einem 17-Bit-Drehgeber.
Der Anwender mochte das System in Einheiten von 0,1 Grad
programmieren:

Der 17-Bit-Drehgeber erzeugt 131072 [Impulse] pro Umdrehung.
360 [Grad] = 3600 [0,1 Grad]

) [0’1 Grad]z 131072 [Impul ]: Posz:tzionsez:nheliten

3 Positionseinheiten
Erste Option: Zweite Option:
Es ist moglich, den Bruch Mit gekiirztem Bruch
soweit zu kiirzen, so dal3 High Bits = HB = Geradzahliger Teil
Zahler und Nenner kleiner von N/65536 = Geradzahliger Teil von
65536: 131072/3600 = 131072/65536 =2
32768/900 - Kiirzen Low Bits =N — HB*65536 =
Pn2B0 = 32768 131072 -2 * 65536=0
Pn2B1 =0 Pn2B0=0
Pn2B2 =900 Pn2B1 =2
Pn2B3 =0 Pn2B2 = 3600

Pn2B3=0

Beide Optionen sind gleichwertig.

5.9.1.3. Drehzahleinheiten

Verwenden Sie die folgenden Parameter, um die Drehzahleinheiten von
[Drehgeberimpulse/msec] in [Anwender-Drehzahleinheiten] zu

konvertieren:

Parameter Einstellung §tandard- Signal
einstellung

Pn2B4 Einstellbereich 1-65535 1 Drehzahleinheiten

Pn2B5 Einstellbereich 0-16383 0 Drehzahleinheiten (hoch*)

Pn2B6 Einstellbereich 1-65535 1 Drehzahleinheiten

Pn2B7 Einstellbereich 0-16383 0 Drehzahleinheiten (hoch*)

Anwender-Drehzahleinheiten werden anhand folgender Formel berechnet:

1[Anwender-Drehzahleinheit] = {U[Iﬁp u]lse]} = [g;z‘;;ggizz‘;ﬁg]
ms

U — Die Anzahl der Drehgeberimpulse in einer Drehzahleinheit.

T — Zeit der Drehzahleinheiten in ms.

Der max. Wert des Zéhlers (Pn2B4) oder Nenners (Pn2B6) betréigt
65535. Falls hohere Werte erforderlich sind, konnen jeweils die
Parameter Pn2B5 und Pn2B7 zum Speichern der hochwertigen Bits
des Ziahlers und Nenners gemél folgender Formel verwendet werden:

HochwertigeBits = HB = Ganzzahlanteilvon

5535
NiederwertigeBits = N — HB @ 65536 , wobei N- erforderlicher Wert.
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Beispiel:

Ein Rotationssystem verwendet einen Motor mit einem 17-Bit-Drehgeber.
Der Anwender mochte das System in Drehzahleinheiten von U/min
programmieren:

Der 17-Bit-Drehgeber erzeugt 131072 [Impulse] pro Umdrehung.

U=131072
1[Minute]=60000[ms]

T=60000
1[U/min] = Ullm pulse] _ 131072[Im pulse] _ [gﬁiﬂeﬂeﬁ]

T[ms] 60000[ms] cheatieime
Erste Option: Zweite Option:
Es ist moglich, den Bruch Mit gekiirztem Bruch
soweit zu kiirzen, so daf3 Zéhler | High Bits = HB = Geradzahliger Teil von
und Nenner kleiner 65536: N/65536 = Geradzahliger Teil von
131072/60000 =32768/15000 | 131072/65536=2
- Kiirzen Low Bits =N —HB*65536 =
Pn2B4 = 32768 131072 -2 * 65536 =0
Pn2B5=0 Pn2B4=0
Pn2B6 = 15000 Pn2B5=2
Pn2B7=0 Pn2B6 = 60000
Pn2B7=0

Beide Optionen sind gleichwertig.

5.9.1.4. Beschleunigungseinheiten

Verwenden Sie die folgenden Parameter, um die
Beschleunigungseinheiten von [Drehgeberimpulse/(10msec)?] in
[Anwender-Beschleunigungseinheiten] zu konvertieren:

Parameter | Einstellbereich | Standardeinstellung Signal

Pn2B8 1-65535 1 Beschleunigungseinheiten

Pn2B9 0-16383 0 Bescrlleunlgungselnhelten
(hoch*)

Pn2BA 1-65535 1 Beschleunigungseinheiten

Pn2BB 0-16383 0 Bescrlleunlgungsemhenen
(hoch*)

Anwender-Beschleunigungseinheiten werden anhand folgender Formel
berechnet:

1[Anwender-Beschleunigungseinheit] = Ullm pulse] _ [Beschleumgungselnhelt}

T2[(10 *ms)*] | Beschleunigungseinheit
Wobei:
U — Die Anzahl der Drehgeberimpulse in einer Beschleunigungseinheit.

T — Zeit der Beschleunigungseinheit in (10*ms).
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Der max. Wert des Zéhlers (Pn2B8) oder Nenners (Pn2BA) betrégt
65535. Falls hohere Werte erforderlich sind, konnen jeweils die
Parameter Pn2B9 und Pn2BB zum Speichern der hochwertigen Bits
des Zihlers und Nenners gemél folgender Formel verwendet werden:

Hochwertige Bits = HB = Ganzzahlanteil von

5536
Niederwertige Bits = N— HB * 65536

Wobei N - erforderlicher Wert.

Beispiel:
Ein Rotationssystem verwendet einen Motor mit einem 17-Bit-

Drehgeber. Der Anwender méchte das System in Einheiten von rad/s”
programmieren:

Der 17-Bit-Drehgeber erzeugt 131072 [Impulse] pro Umdrehung.
Eine Umdrehung = 2 &t [rad]

U=131072/2=n
1 [s]=1000[ms] = 100[10*ms] =T

T? = 10000

2, Ullm pulse] 131072 131072 | Beschleunigungseinheit
1[rad/sec”] =—; = = = 5 T
T*[(10%ms)2] 27%10000 62832 | Beschleunigungseinheit
Beispiel:
Ohne Kiirzung des Bruchs:

Hohe Bits = HB = Ganzzahlteil von N/65536 = Ganzzahlteil von
131072/65536 =2

Niedrige Bits = N — HB * 65536 = 131072 — 2 * 65536 =0
Pn2B8 =0

Pn2B9 =2

Pn2BA = 62832

Pn2BB =0

5.9.1.5. Standardeinstellung fiir Motion-Profil-Parameter

Bei Verwendung der Positioniersteuerung mit seriellen Befehlen 1adt
der Anwender mit Hilfe der XtraWare Software die Bewegungen von
dem Host herunter (sieche Abschnitt 4.3. Programmierung des
XtraDrive im XtraWare Bedienerhandbuch). XtraDrive verfiigt {iber
Variablen, mit denen das Motion-Profil definiert wird. Zunéchst sind
die Standardeinstellungen der Motion-Profil-Parameter wie nachfolgend
beschrieben. Sie konnen jedoch nach Einschalten des XtraDrive liber
den Host oder das Programm geédndert werden.

Einige dieser Profil-Merkmale sind lang und werden daher in zwei
Parametern gespeichert: der hochwertige Parameter enthilt den
Ganzzahlanteil des durch 65536 geteilten Werts und der niederwertige
Parameter den Rest dieser Kalkulation.
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5.9.1.6. Profil-Drehzahl (Pn2A2, Pn2A3)

Diese Parameter werden verwendet, um den Standardwert der Profil-
Drehzahlvariablen zu definieren. Mit dieser Variablen wird ein Zielwert
innerhalb einer minimalen Zeitspanne erreicht (Stellen Sie die Zeit der
Bewegung auf —1). Der Fahrer beschleunigt so lange, bis diese Profil-
Drehzahl erreicht ist.

Parameter Einstellung Einheit §tandard- Signal
einstellung
Pn2A2 Einstellbereich 0-65535 | Anwenderdrehzahl 0 Standardwert
Drehzahl
. . Anwenderdrehzahl Standardwert
Pn2A3 Einstellbereich 0-256 65536 0 Drehzahl

Stellen Sie z.B. furr eine Profil-Drehzahl von 200000
[Drehzahleinheiten] die folgenden Parameter ein:

e Pn2A3 = Ganzzahlanteil von 200000 / 65536 =3
e Pn2A2=200000-3 * 65536 = 3392

5.9.1.7. Profil-Beschleunigung (Pn2A4, Pn2AS)

Diese Parameter werden verwendet, um den Standardwert der Profil-
Beschleunigungsvariablen zu definieren. Diese Variable wird immer,
wenn der Motor beschleunigt, im Positioniermodus verwendet.

Parameter Einstellung Signal

Einstellbereich 0-65535

Pn2A4 Werkseinstellung: 0 Standardwgrt
[Anwender- Beschleunigung
Beschleunigungseinheiten]
Einstellbereich 0-256

Pn2A5 Werkseinstellung: 0 Standardwed
[Anwender- Beschleunigung
Beschleunigungseinheiten*65536]

Stellen Sie z.B. fiir eine Profil-Beschleunigung von 200000
[Beschleunigungseinheiten] die folgenden Parameter ein:

e Pn2A4 = Ganzzahlanteil von 200000/65536 = 3
e Pn2A5=200000—3*65536 =3392

5.9.1.8. Standardwert S-Kurve (Pn2A6)

Dieser Parameter wird verwendet, um den Standardwert der
S-Kurvenvariablen zu definieren. Mit dieser Variablen wird die
S-Kurve einer Bewegung definiert, d.h. es wird ein
Durchschnittswertfilter fiir das Sollwertmuster verwendet. Wenn das
Sollwertmuster z. B. ein Trapez ist, wird daraus ein S-Kurvenmuster

erzeugt.
Einstellung .
Parameter [Mikrosek.] Signal
Pn2A6 Einstellbereich 0'.65535 Standardwert S-Kurve
Werkseinstellung: 0
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5.9.1.9. Schnellstopp-Verzogerung (Pn2A8, Pn2A9)

Diese Parameter werden verwendet, um die Verzogerung des Motors

bei Ausgabe eines STOP-Befehls zu definieren.

Parameter Einstellung Signal
Einstellbereich 0-65535 Verzégerung des Motors

Pn2A8 Werkseinstellung: 65535 bei Ausgabe eines STOP-
[Anwender- Befehls
Beschleunigungseinheiten]
Einstellbereich 0-256 Verzégerung des Motors

Pn2A9 Werkseinstellung: 256 bei Ausgabe eines STOP-
[Anwender- Befehls
Beschleunigungseinheiten*65536]

Stellen Sie z.B. fiir eine Verzogerung von 200000
[Beschleunigungseinheiten] die folgenden Parameter ein:
e Pn2AS8 = Ganzzahlanteil von 200000/65536 =3

e Pn2A9=200000 - 3*65536 = 3392

5.9.1.10. Fenster Positionierung beendet (Pn2C0)

Diese Variable definiert den Standardwert eines Fensters fiir
Positionsfehler, um eine Bewegung abzuschlieen. Bei einer MOVED-
Bewegung wird die nichste Bewegung in dem Zwischenspeicher
ausgefiihrt, wenn der Befehl abgeschlossen ist, und der Positionsfehler
(in Anwendereinheiten) ist kleiner als der Wert dieser Variablen.

Parameter Einstellung Signal
[Benutzer-Positioniereinheiten] 9
Pn2C0 Einstellbereich:0-250 Standardwert Fenster
Standardeinstellung:10 Positionierung beendet
5.9.2. Drehmomentregelung

5.9.2.1. Drehmomentanstieg (Pn2C1)

Dieser Parameter definiert den Standardwert fiir die maximale
Drehmomentabweichung. Wenn der Host einen Drehmomentbefehl
sendet, wird das Ist-Drehmoment um diesen Betrag geglittet und macht
keinen Drehmoment-Arbeitsschritt.

Einstellung
Parameter [0,1% des Signal
Nenndrehmoments/ms]
Einstellbereich 1-8000 .
Pn2C1 Werkseinstellung: 8000 Drehmomentanstieg
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5.9.3.

Nullpunktverfahren

Fiir serielle Befehle ist das Nullpunktverfahren unterschiedlich. Zur
Durchfiihrung des Verfahrens ist ein Host (PC) erforderlich.

Gehen Sie zur Durchfiihrung des Nullpunktverfahrens wie folgt vor:

1. Bewegen Sie den Motor in die Nullpunktposition (siche unten
angegebene Parameter fiir diesen Befehl).

2. Fihren Sie den Befehl vom PC (SET ZERO POSITION) aus, um den
Wert des Drehgebers in die folgenden Parameter zu schreiben. Pn2C2
und Pn2C3. Zum Speichern des Wertes eines 32-Bit-Drehgebers sind
zwei Parameter erforderlich. Nach Ausfiihrung dieses Befehls ist die
Motorposition in der Nullpunktposition gleich Null. Der Absolutwert-
Drehgeber verwendet den Wert der Parameter als Offset bis
Nullpunktposition. Bei Verwendung eines Inkrementalgebers muss
dieser Befehl nicht vom PC ausgefiihrt werden, da der Drehgeber die
Position nicht speichert und diese Parameter nicht verwendet.

Hinweis: Wenn nach Erreichen des Nullpunkts (beim Absolutwert-Drehgeber) der Befehl SET ZERO

POSITION nicht ausgefiihrt wird, wird dem Drehgeber kein Offset-Wert hinzugefiigt.

Der Nullpunkt kann auf zwei Arten gesucht werden: Mit Hilfe eines
Grenzschalters oder eines Hindernisses (Nullpunktsuche mittels Hard
Home). Bei der Nullpunktsuche mittels Hard Home sind zwei
Bedingungen giiltig: wenn die Motordrehzahl unter einen bestimmten
Wert (Pn2C5) fillt und wenn das Drehmoment auf einen bestimmten
Grenzwert ansteigt, wie in der HARD HOME-Befehlsvariablen
festgelegt (siehe XtraWare Bedienerhandbuch P/N §U0109)

Parameter Einstellung Signal
Einstellbereich 0-32000 Definition der Nulldrehzahl
Pn2C5 Werkseinstellung: 2 bei Nullpunktsuche mittels
[Drehzahleinheiten] Hard Home

Nullpunkt-Merker — Legen Sie zur Verwendung eines Grenzschalters
folgende Einstellungen fest:

e FEingabe fiir diesen Grenzschalter erfolgt iber Pn2C7.0

Pn2C7.0-Einstellung Ergebnisse (Eingang Nullpunktschalter)

SI0 (CN1-40) (Standardeinstellung)

SI1 (CN1-41)

SI2 (CN1-42)

SI3 (CN1-43)

Si4 (CN1-44)

SI5 (CN1-45)

OB |WIN|=|O

SI6 (CN1-46)

7-F Nullpunktfehler

Pn2C7-Einstellung Ergebnisse (Polaritat Grenzschalter)

0 Eingang Nullpunktschalter (0-F)

Reserviert

1
2 Reserviert
3 Reserviert
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5.9.4.

Hinweis:

Digitale E/A

Neben den Parametern Pn50A — Pn50D fiir digitale Eingéinge gibt
es einen Eingang fiir serielle Befehle, Pn2D1, der auf dieselbe Art
funktioniert und in dem Programm zugeordnet werden kann.

Zur Einstellung von Servo AUS koénnen Sie den Not-Halt-Eingang
definieren. Definieren Sie den Eingang fiir diesen Not-Halt einfach
in Parameter Pn2D1.0.

Pn2D1.0-Einstellung | Ergebnisse (Not-Halt-Eingang)

SI0 (CN1-40)

SI1 (CN1-41)

SI12 (CN1-42)

SI3 (CN1-43)

Sl4 (CN1-44)

SI5 (CN1-45)

SI6 (CN1-46)
Not-Halt immer auf AUS
Not-Halt immer auf EIN

(Standardeinstellung)

0 (N[O~ [WIN|=|O

F Wie Pn50A.1. Siehe Seite D-11

Wenn Pn2D1.0=8 kénnen Sie den Servo nicht auf EIN schalten, da Not-Halt immer
eingeschaltet ist.

Neben den Parametern Pn5SOE — PnSOF fiir digitale Ausgénge gibt es
einen weiteren Ausgang fiir den in Pn2D2 definierten seriellen Befehl,
der auf dieselbe Art funktioniert und in dem Programm zugeordnet
werden kann.

Parameter Ergebnisse
Pn2D2.0 COIN-Signal
Pn2D2.1 Reserviert
Pn2D2.2 Reserviert
Pn2D2.3 Reserviert

Pn2D2.0 wird als Positionierung abgeschlossen-Ausgangssignal im
seriellen Befehl definiert (Positioniersteuerung). Das Signal gibt an,
wenn der Motor die Zielposition erreicht hat.

Pn2D2.0-Einstellung Ergebnisse (Ausgabe liber)

0 Deaktiviert (Werkseinstellung)
1 SO1 (CN1-25,26)
2 S0O2 (CN1-27,28)
3 SO3 (CN1-29,30)
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5.9.5.

Auto-Tuning

Einzelheiten zum Verfahren des Auto-Tuning finden Sie im XtraWare
Bedienerhandbuch. Das Auto-Tuning wird ausgefiihrt, wenn Vorwérts-
und Riickwéartsbewegungen wihrend des Parameter-Tuning
durchgefiihrt werden. Die folgenden Parameter definieren das Profil
dieser Bewegung.

Parameter Einstellung Signal
Pn2C8 Einstellbereich 200-2000 Verzdgerung zwischen zwei
Werkseinstellung: 400 [ms] Bewegungen des Auto-Tuning (t;)
Einstellbereich 0-100
Pn2C9 Werkseinstellung: 50 Definition der max. Geschwindigkeit
[% der max. der Auto-Tuning-Bewegungen.
Geschwindigkeit]
. . Definition der Beschleunigungszeit
Pn2CA agfizl?r?srte;ﬁzno-?gg%ms] zum Erreichen der max.
9 Geschwindigkeit der Bewegung. (t3)
. . Definition der Plateauzeit (Zeit der
Pn2CB Einstellbereich 0-1000 Konstantengeschwindigkeit) der

Werkseinstellung: 50 [ms]

Auto-Tuning-Bewegungen. (t3)

Geschwindigkeit der Auto-Tuning-

Bewegungen |
%
Max.
Drehzahl

A

13

Pn2C9

13

Y=

-Pn2C

12

t

5.10. Automatischer Ablauf des Benutzerprogramms

Nach Herunterladen eines Benutzerprogramms auf den Treiber, kann es bei
jedem Starten des Treibers automatisch betrieben werden. Dafiir muss der
Parameter Pn2CC auf die Programmkennsatznummer, mit der das Programm
gestartet wird, eingestellt werden. Mit der Standardeinstellung 0 ist der
automatische Programmablauf deaktiviert.

(Autoablauf deaktiviert)

Parameter Einstellung Ergebnisse
Einstellbereich: 0 bis 99 Beim Einschalten des XtraDrive startet
Pn2CC Werkseinstellung: 0 das Benutzerprogramm automatisch

beim festgelegten Kennsatz.
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6. Servoeinstellung

In diesem Kapitel sind die fiir die Servoeinstellung erforderlichen Funktionen
beschrieben. Wihlen Sie den Abschnitt fiir die bendtigten Informationen aus
dem folgenden Inhaltsverzeichnis.

6.1.  Auswahl der Regelungsart ...........cccveeiiieeiiieeiiieeeeceeee e 6-2
6.2.  Drehzahlregelung mit analogem Eingang oder Kontakteingang.................. 6-3
6.2.1.  Prinzip und Blockdiagramm der Drehzahlregelung ........................... 6-3
6.2.2.  Parameter der Drehzahlregelung............cccoooiiiiiiiiiniiiniiiiie 6-4
6.2.3.  Einstellung der Eingangsverstirkung .............ccccceevvereiieniencieeneennenns 6-4
6.2.4. OffSet—EINStellung .........coeevuiriiniiiiiieeeeeceeeece e 6-5
6.2.5.  Verwendung der Sanftanlauffunktion.............cccccoevviirviiininnciieniennnn, 6-6
6.2.6. Einstellung des Lastverh4ltnisses ..........cccevveviiienieeiiienieeieeieeeee 6-7
6.2.7.  Einstellung der Drehzahlregelkreisverstarkung..........c.cccceeevveriiennnnnn. 6-8
6.2.8. Einstellung der Drehmomentsollwert—Filterzeitkonstante ................. 6-9
6.2.9. SPEITEIILET ..ottt 6-9
6.2.10.  Einstellung der Drehzahlregelkreisverstarkung.............ccoeeeeeieniee. 6-10
6.3. NCT-POSItIONICTSIEUCTUNG.......eeevieeireiieriieerieeeieeteesreereesereeseesareeseenens 6-12
6.3.1. Einstellung des LastverhAltnisses .........ccoeeviieriieiiieniieiienieeieeee 6-12
6.3.2.  Blockdiagram fiir Positioniersteuerung .............cceeeeerveeerrerreeneennen. 6-14
6.3.3. NCT—Verstarkungsparameter ............cccceeeevverieneniienieenenieneenennns 6-15
6.3.4. OCA - Schwingungs—Unterdriickungsalgorithmus...............c.......... 6-16
6.3.5.  Zusitzliches Parameter—Tuning............ccocceeeiiienieniieniesieececieeen. 6-17
0.3.6.  FIleT coueiiiiiiieeee e 6-17
6.3.7.  Flexible Systemparameter..........ccoceecvereenerienieneeienecneeeeneeieeaes 6-18
6.3.8.  Verstarkungstaktor.........c.cocviiiiieciieiieeiecieeie et 6-19
6.3.9. Integral-Loschparameter ............cocceeiiiiiieiieniieeeeeceee e 6-19
6.3.10. Tuning—Verfahren fiir Positioniersteuerungsparameter.................... 6-20
6.4.  Analogliberwachung ...........ccoociiiiiiiiiiiii e 6-22
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6.1. Auswahl der Regelungsart

Die XtraDrive—Servoverstirker bieten die Drehzahlregelung,
Drehmomentregelung, Positioniersteuerung und weitere in der folgenden
Tabelle aufgefiihrten Regelungsarten.

Der folgende Parameter wird fiir die Einstellung der Regelungsart verwendet.

Parameter Signal Einstellung Regelbetriebsart
Drehzahl-
Pn000.1 Auswahl der Regelungsart Standardeinstellung: D | /Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung
Pn000.1- .
Einstellung Regelbetriebsart

0 Drehzahlregelung (analoger Sollwert)

2 Drehmomentregelung (analoger Sollwert)

3 Auswahl Kontakteingang—Drehzahlregelung (Kontaktsollwert)

4 Auswahl Kontakteingang—Drehzahlregelung (Kontaktsollwert) <> Drehzahlregelung
(analoger Sollwert)
Auswahl Kontakteingang—Drehzahlregelung (Kontaktsollwert) <>

6 Drehmomentregelung
(analoger Sollwert)

8 Positioniersteuerung (Impulsfolgen—Sollwert) <> Drehmomentregelung
(analoger Sollwert)

9 Drehmomentregelung (analoger Sollwert) <> Drehzahlregelung (analoger Sollwert)

A Drehzahlregelung (analoger Sollwert) <> Nullhaltungsregelung

B Positioniersteuerung (Impulsfolgen—Sollwert) <> Positioniersteuerung (Sperre)

C Positioniersteuerung (Impulsfolgen—Sollwert)

D NCT-Positioniersteuerung, NCT-Drehzahlregelung, Drehmomentregelung

(Serieller Kommunikationsbefehl) + Programmodus

Bei Auswahl der Drehzahlregelung oder Positioniersteuerung miissen
immer die Parameter fiir die Regelkreisverstiarkung eingestellt werden,
damit ein stabiler und reibungsloser Betrieb gewdhrleistet wird.

Die Einstellung der Drehzahlregelung mit Hilfe des analogen Eingangs
oder Kontakteingangs ist nachfolgend in Abschnitt 6.2 anhand
der Einstellungsbeispiele Pn000.1 =0, 3, 6, 9 und A beschrieben.

Die Einstellung der Positioniersteuerung oder NCT—Drehzahlregelung
ist nachfolgend in Abschnitt 6.3 anhand der Einstellungsbeispiele
Pn000.1 = 8, B, C und D beschrieben.
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6.2. Drehzahlregelung mit analogem Eingang oder Kontakteingang

Dieser Abschnitt beschreibt fiir den Betrieb des Servomotors in der

Drehzahlregelungsart mit analogem Eingang.

Fiir die Drehzahlregelung mit Kontakteingang und analogem Eingang gilt
dasselbe Regelungsprinzip. Beim Kontakteingang wird der Drehzahlsollwert
aus einem der voreingestellten Werte entsprechend der

Kontakteingangseinstellung abgeleitet.

Die Anweisungen und Beschreibungen fiir die analogen Eingénge in den
folgenden Abschnitten gilt ebenso fiir Kontakteingénge.

6.2.1. Prinzip und Blockdiagramm der Drehzahlregelung

Offset-Kompensation

Vordefinierte Drehzahl fiir Kontakteingang

Eingangsverstark
Analogeingang ]
Drehzahl-Sollwert 7] /" Sollwertglittung

Drehzahlregelkreisvers

Interner
DrehzahToereh™" > K1+ 1/TiS)

| | Sperrfilter || Tiefpassfilter

A
Strombefehl 1/K; Drehmoment-
Sollwert
> Stromregler —H
Motor
S t
A
Drehgeber

Zunichst wird der Drehzahlsollwert verarbeitet und gegebenenfalls
geglttet. Der resultierende interne Drehzahlsollwert wird dann mit
der Ist-Motordrehzahl verglichen. Die Differenz wird anschlieBend
verstdrkt und gefiltert, um den Sollwert fiir den Stromregler zu

erzeugen.
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6.2.2.

6.2.3.

Parameter der Drehzahlregelung

Die folgenden Parameter beziehen sich auf die Drehzahlregelung:

Pn305
Pn306
Pn103
Pn300
Pn100
Pn101
Pn401

- Sanftanlauf-Beschleunigungszeit

—> Sanftanlauf-Verzogerungszeit

—> Tréigheitsverhiltnis

—> Drehzahlsollwert-Eingangsverstirkung

—> Drehzahlregelkreisverstarkung

—> Drehzahlregelkreis—Integrationszeitkonstante

- Drehmomentsollwert—Filterzeitkonstante

Pn408.0 - Sperrfilteraktivierung

Pn409

-> Sperrfilterfrequenz

Pn40A -> Sperrfilterbreite

Einstellung der Eingangsverstirkung

Parameter 300 definiert das Verhiltnis zwischen der Analogspannung
und dem entsprechenden Drehzahlsollwert.

In der Regel sollte dieser Parameter so eingestellt werden,
dass ein 10—V—Eingang einen Drehzahlsollwert erzeugt, der leicht
iiber der maximal zuldssigen Drehzahl des Systems liegt.

Die Einheiten dieses Parameters sind (0,01 Volt)/(Nenndrehzahl).

Beispiel: Bei der Standardeinstellung von 600

entsprechen 6—V Analogeingangsspannung,
Nenndrehzahl am Motor.
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6.2.4. Offset—Einstellung

Das Servosystem funktioniert nicht einwandfrei, wenn die
Sollwertspannung des Host—Controllers oder eines externen Gerits
einen Sollwert—Offset ungleich 0 V besitzt. Stellen Sie in diesem Fall
den Sollwert—Offset auf 0 V ein.

u Offset der Sollwertspannung vom Host—Controller oder
externen Stromkreis

Offset . s
gognwfljﬁ d ?ggnwr?&g R | Offset-Einstellung
P ? R Uber den XtraDrive
/ Offset-Einstellung K vornehmen.
Sollwertdrehzahl oder '/' Sollwertdrehzahl oder
-drehmoment e -drehmoment
| Offset—Einstellung des Sollwerts

Anhand der folgenden zwei Methoden wird der Sollwert—Offset
auf 0 V zuriickgesetzt.

Automatische Offset—Einstellung des Sollwerts

Manuelle Offset—FEinstellung des Sollwerts

Wenn in dem Host—Controller ein Positionsregelkreis gebildet wird,
filhren Sie bitte eine manuelle Offset—Einstellung und keine
automatische durch.

Eine detaillierte Beschreibung iiber die Offset—Einstellung
des Sollwerts finden Sie in Kapitel 7 Verwendung der Bedienkonsole.

Einstellungsverfahren Detaillierte Beschreibung
Automatisch 7.2.3 Automatische Offset—Einstellung
des Drehzahl- und Drehmomentsollwerts
7.2.4 Manuelle Offset-Einstellung
Manuell

des Drehzahl- und Drehmomentsollwerts
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6.2.5.

Verwendung der Sanftanlauffunktion

Die Sanftanlauffunktion stellt den progressiven
Drehzahlsollwerteingang im Servoverstéirker so ein,

dass die Beschleunigung und Verzégerung moglichst konstant sind.
Stellen Sie zur Verwendung dieser Funktion die folgenden Parameter ein.

Parameter

Signal Einstellung (ms) Beschreibung

Pn305

Sanftanlauf— Einstellbereich: 0 bis 10000

Beschleunigungszeit Standardeinstellung: 0 Drehzahlregelung

Pn306

Einstellbereich: 0 bis 10000

Sanftanlauf-Verzdgerungszeit Standardeinstellung: 0

Drehzahlregelung

Im Servoverstérker wird anhand des in Pn305 oder Pn306 eingestellten
Beschleunigungs— oder Verzdgerungswerts ein Drehzahlsollwert
geglittet und somit die Drehzahlregelung ermoglicht.

Die Sanftanlauffunktion ermdglicht einen geddmften
Drehzahlanstieg wenn ein Drehzahlsprung oder die Drehzahlregelung
mit Kontakteingang verwendet wird.

Stellen Sie fiir die normale Drehzahlregelung, d.h. wenn
der Drehzahlsollwert nicht gegléttet werden muss,
beide Parameter Pn305 und Pn306 auf,,0%.

Stellen Sie diese Parameter wie folgt ein:

e Pn305: Das Zeitintervall vom Zeitpunkt, wenn der Motor startet
bis die maximale Drehzahl erreicht ist.

e Pn306: Das Zeitintervall vom Zeitpunkt, wenn der Motor
bei maximaler Drehzahl 1duft bis zum Stoppen.

Drehzahlsollwert _’T\_

. Sanftanlauf

< Maximum speed
Interner J—\

Drehzahlsollwert > Pn305 : Stellen Sie dieses Zeitintervall ein.

des XtraDrive N
Hochstge- —
schwindigkeit /| N\_
Pn306 : Stellen Sie dieses ™
Zeitintervall ein.

6-6



XtraDrive Bedienerhandbuch Kapitel 6: Servoeinstellung

6.2.6. Einstellung des Lastverhaltnisses

Die Werte der Regelkreisverstiarkung (in Hertz normiert) sind sehr
stark von Threm mechanischem System abhédngig. Eine Kenngrof3e
Ihres Systems ist das anzugebende Tragheitsverhéltnis
(Verhiltnis: Lasttragheit / Rotortriagheit).

Nehmen Sie eine grobe Abschétzung der Lasttragheit fiir [hr System vor und
geben Sie den Wert in den Lasttragheitsverhaltnis—Parameter (Pn103) ein.

Stellen Sie Pn103 auf folgenden Wert ein.
Motorlasttragheit (J, )

Pnl03 = — L x 100%
Servomotor - Rotortrigheit (J,,)
Parameter Signal Einstellung (%) Anwendung
. P Drehzahl-
Pn103 Tragheitsverhaltnis Elnstellberglch. 0 bls_ 10000 /Drehmomentregelung,
Standardeinstellung: 0 Positioni
ositioniersteuerung

Nachfolgend wird die Berechnung des Lasttrigheitsverhédltnisses
fiir unterschiedliche mechanische Systeme gezeigt.

Abschdtzung einer entsprechenden Last ( J;,44)

Fall 1: Die Last ist ein Zylinder, der direkt an die Motorachse montiert
oder gekoppelt ist:

4
_ﬂxpxlxd/
Jload— 32

p ist die Dichte des Lastmaterials [kg/m”"3].
L ist die Lange
fl ist der Durchmesser der Last [m].

Fall 2: Die Last wird iiber ein Getriebe mit dem Ubersetzungsverhiltnis
N betrieben:

Entsprechende Last auf dem Motor ist:

;]load = %
Nz

Fall 3: Die Last ist eine Masse, die iiber ein Kugelgewinde mit Steigung
betrieben wird:

JLast = M x Steigung* + JSchraube+JKopplung

JLast, > Kgm®, M 2 Kg, Steigung - Meter/Radiant

Andere Fille: Nehmen Sie Thre eigenen groben Abschdtzungen
des Lastverhéltnisses vor.
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6.2.7.

Einstellung der Drehzahlregelkreisverstarkung

Die Einstellung der Drehzahlregelkreisverstirkung ist ein sich
wiederholender Prozess in Interaktion mit der Einstellung des
Sperrfilters und des Drehmomentfilters. Vor der Durchfithrung
sollten Sie die Abschnitte 6.1.7und 6.1.8 lesen.

Zweck der Drehzahlregelung ist es, die Drehzahlabweichung,
d.h. die Differenz zwischen dem internen Drehzahlsollwert
und der Ist-Drehzahl moglichst gering zu halten.

Hierfiir werden die Drehzahlregelkreisverstarkung Kv (Pn100)
sowie die Drehzahlregelkreis—Integrationszeit Ti (Pn101) erhoht.

Wenn Kv jedoch zu hoch oder Ti zu niedrig ist, konnen Schwankungen
auftreten. Wenn Kv zu hoch ist, werden normalerweise hohe
Frequenzschwankungen verursacht, und wenn Ti zu niedrig ist,

werden geringe Frequenzschwankungen verursacht.

Parameter

Signal Einstellung Anwendung

Pn100

Drehzahl—
/Drehmomentrege-
lung

Drehzahlregelkreis- Einstellbereich: 1 bis 2.000 Hz
verstarkung (Kv) Standardeinstellung: 40 Hz

Pn101

Drehzahl—
/Drehmomentrege-
lung

Drehzahlregelkreis—
Integrationszeitkon-
stante (T))

Einstellbereich: 15 bis 51200 x 0,01 ms
Standardeinstellung: 2000 x 0,01 ms

Das Tuning wird ausgefiihrt, indem die Last sowie akustische
Gerédusche von etwaigen Vibrationen iiberwacht werden. Ein préziseres
Tuning erzielen Sie, wenn Sie die Drehzahlabweichung mit Hilfe eines
Oszilloskops und den analogen Uberwachungsausgingen des XtraDrive
uiberwachen. Siehe Abschnitt 6.4.

Das Tuning—Verfahren wird wie folgt durchgefiihrt:
1. Starten Sie mit einem maximalen Ti—Wert und einem niedrigen
Kv—Wert, so dass das System bei Aktivierung des Servos stabil ist.

2. Aktivieren Sie den Servo, erhGhen Sie stufenweise den Wert von
Kv, bis Schwankungen oder Uberschwingungen festgestellt werden.

3. Setzen Sie Kv um ca. 10 bis 20% herab.

4. Verringern Sie Ti, bis geringere Frequenzschwankungen
oder Uberschwmgungen festgestellt werden, und erhdhen
Sie anschlieBend Ti um ca. 20%.

Fiir Fillen, wo die Positioniersteuerung in einem Ubergeordneten
System durchgefiihrt wird und eine analoger Drehzahlsollwert
ausgegeben wird,

kann die Analog—Eingangsverstarkung erhoht werden,
um die Positionsregelkreisverstarkung in IThrem System zu erhéhen.

Diese Tuning—Schritte sollten bei jeder Anderung der Drehmomentfilter—
und Sperrfiltereinstellungen durchgefiihrt werden.

Falls das Tuning des Drehmoment— und Sperrfilters optimal
ausgefiihrt wurde, kann die Regelkreisverstirkung auf einen hoheren
Wert angehoben und die Drehzahlabweichung verringert werden.

6-8




XtraDrive Bedienerhandbuch Kapitel 6: Servoeinstellung

6.2.8.

Einstellung der Drehmomentsollwert—Filterzeitkonstante

Stellen Sie die Filterzeitkonstante in Pn401 ein, falls eine
Maschinenvibration vorliegt, die moglicherweise durch den Servoantrieb
verursacht wurde. Dadurch konnte die Vibration gestoppt werden.

Parameter

Einstellung

Signal (x 0,01 ms)

Anwendung

Pn401

Drehzahl-
/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Drehmomentsollwert— Einstellbereich: 0 bis 65535
Filterzeitkonstante Standardeinstellung: 100

6.2.9.

Die oben angegebene Konstante ist die Filterzeitkonstante
des Drehmomentsollwerts und muss in dem Servoverstirker
eingestellt werden. Je kleiner der Wert umso besser ist

die Ansprechzeit der Drehzahlregelung. Es gibt jedoch
abhéngig von den Maschinenbedingungen einen Grenzwert.

Damit Sie einen optimalen Wert fiir den Drehmomentfilter finden,
wiederholen Sie die Schritte 1 und 2 des vorherigen Abschnitts
fiir jeden Versuch des Drehmomentfilters. Wéhlen Sie am Ende
den optimalen Wert fiir den Drehmomentfilter. Das ist der Wert,
der den hochsten Kv liefert.

Sperrfilter

Vibrationen in der Maschine konnen hiufig behoben werden, indem ein
Sperrfilter fiir die Frequenz, bei der die Vibration auftritt, eingesetzt wird.

Parameter

Signal Einstellung Anwendung

Pn408.0

Drehzahl-
Sperrfilterauswahl Standardeinstellung: 0 /Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Mit diesem Parameter wird der Sperrfilter aktiviert.

Pn408.0—Einstellung Ergebnis

0 Kein.

1 Aktivierung des Sperrfilters
fiir den Drehmomentsollwert.
Nur Verwendung der Sperre
(nicht implementiert).

3 Verwendung beider Optionen.

Verwenden Sie den folgenden Parameter zur Einstellung der Frequenz,
bei der der Filter aktiviert werden soll.

Parameter

Signal Einstellung (Hz) Anwendung

Pn409

Drehzahl-
/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Einstellbereich: 50 bis 2000

Sperrfilterfrequenz Standardeinstellung: 2000

Pn40A

Drehzahl-
/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Einstellbereich: 70 bis 1000

Sperrfilterbreite Standardeinstellung: 70
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6.2.10. Einstellung der Drehzahlregelkreisverstirkung
Dieser Abschnitt beschreibt die Einstellung der Servoverstiarkung.

Lesen Sie den folgenden Abschnitt fiir einen optimale
Verstiarkungseinstellung unter Beriicksichtigung der Steifigkeit
des mechanischen Systems. Verwenden Sie diese Werte und die
zuvor beschriebenen Methoden fiir die Verstiarkungseinstellungen.
Diese Werte dienen nur zu Referenzzwecken. Sie sagen nicht aus,
dass das mechanische System in dem spezifischen Bereich gute
Ansprechfahigkeiten aufweist oder frei von Schwankungen ist.

Kontrollieren Sie das Ansprechverhalten und nehmen die optimalen
Verstarkungseinstellungen vor. Falls die Maschinensteifigkeit hoch ist,
konnen die Verstarkungswerte die beschriebenen Bereiche iiberschreiten.

u Maschinen mit hoher Steifigkeit

Diese Maschinen sind direkt mit der Mechanik verbunden.

Beispiele: Chipkarten-Maschine, Bonding—Maschine
und Hochpréazisionswerkzeugmaschinen.

Drehzahiregelkreis- |Drehzahlregelkreis—Integrationszeitkonstante
verstarkung (Pn100) (Pn101)
50 bis 70 Hz 5 bis 20 ms
u Maschinen mit mittlerer Steifigkeit

Maschinen, die iiber Kupplungen und Getriebe angetrieben werden.

Beispiele: Allgemeine Werkzeugmaschinen,
Querlaufende Roboter und Forderbédnder.

Drehzahiregelkreis- |Drehzahiregelkreis—Integrationszeitkonstante
verstarkung (Pn100) (Pn101)
30 bis 50 Hz 10 bis 40 ms
u Maschinen mit geringer Steifigkeit

Diese Maschinen werden iiber Zahnriemen,
Ketten und dergleichen. betrieben.

Beispiele: Forderbdnder und Knickarmroboter.

Drehzahiregelkreis- |Drehzahiregelkreis—Integrationszeitkonstante
verstarkung (Pn100) (Pn101)

10 bis 20 Hz 50 bis 120 ms
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WICHTIG

o Wenn das Trigheitsverhéltnis grofer als 10 ist, beginnen Sie die Verstarkungseinstellungen,
wobei die Positions— und Drehzahlregelkreis—Verstirkungen leicht unterhalb des oben angegebenen
Bereichs liegen und die Drehzahlregelkreis—Integrationskonstante leicht oberhalb des Bereichs liegt.
o Wenn das Triagheitsverhiltnis wesentlich groBer ist, beginnen Sie die Verstirkungseinstellungen,
wobei die Positions— und Drehzahlregelkreis—Verstiarkungen auf die kleinsten Werte und
die Drehzahlregelkreis—Integrationskonstante auf den hochsten Wert innerhalb des oben
angegebenen Bereichs eingestellt sind.

Die Positionsregelkreisverstarkung wird im Drehzahlregelungsbetrieb
iiber den Host—Controller eingestellt. Falls dies nicht moglich ist,
stellen Sie die Positionsregelkreisverstdrkung mit der
Drehzahlsollwert—Eingangsverstarkung in Pn300 des Servoverstérkers
ein. Die in Pn102 eingestellte Positionsregelkreisverstarkung wird
im Drehzahlregelungsbetrieb nur im Nullhaltungsmodus aktiviert.
Die Positionsregelkreisverstarkung Kp wird normalerweise bei
der Ansteuerung iiber Pulskette verwendet und kann anhand
folgender Formel ermittelt werden.

\Y%

S
K, > —=
€

Wobei: Kp(s™): Positionsregelkreisverstarkung
Vs (pps) : Pulssollwertfrequenz

€ (Impuls) :  Fehlerzdhler: Die Anzahl der akkumulierten
Impulse des Fehlerzéhlers bei oben angegebener
Pulssollwertfrequenz.
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6.3. NCT-Positioniersteuerung

Die Positioniersteuerung kann tiber die IMPULSFOLGE (Pn000.1=C)
oder tiber SERIELLE Befehle (Pn000.1=D) ausgefiihrt werden.

XtraDrive bietet eine automatische Tuning—Funktion. Fiir das Auto—Tuning
ist nur eine grobe Abschétzung des Lastverhéltnisses erforderlich.

Siehe Abschnitt 6.3.2 zur Abschitzung des Lastverhiltnisses

und Abschnitt 5.9.5. zur Aktivierung der Auto—Tuning—Funktion.

6.3.1.

Einstellung des Lastverhéltnisses

Die Werte der Regelkreisverstarkung (in Hertz normiert) sind sehr
stark von Threm mechanischem System abhdngig. Eine Kenngrof3e
Thres Systems ist das anzugebende Tragheitsverhéltnis
(Verhéltnis: Lasttrdagheit / Rotortrégheit).

Zusitzlich bietet der Controller ein automatisches Einstellungsverfahren,
mit dem die Parameter entsprechend der Lastgrofe eingestellt werden.
Diese Einstellung liefert in den meisten Féllen zufrieden stellende
Ergebnisse. Falls ein praziseres Tuning erforderlich ist, kann diese

erste Einstellung als Startpunkt verwendet werden.

Nehmen Sie eine grobe Abschitzung der Lasttragheit fiir [hr System
vor und geben Sie den Wert in den Lasttragheitsverhéltnis—Parameter
(Pn103) ein.

Stellen Sie Pn103 auf folgenden Wert ein:

Motorlasttragheit (J, )
Servomotor - Rotortragheit (J,,)

Pnl103 = x 100%

Parameter

Signal Einstellung (%) Anwendung

Pn103

Drehzahl-
/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung

Einstellbereich: 0 bis 10000

Tragheitsverhaltnis Standardeinstellung: 0




XtraDrive Bedienerhandbuch Kapitel 6: Servoeinstellung

Der folgende Assistent unterstiitzt Sie bei der Ermittlung
des Lastverhéltnisses.

Abschdtzung einer entsprechenden Last ( J;y.4)

Fall 1: Die Last ist ein Zylinder, der direkt an die Motorachse montiert
oder gekoppelt ist:

4
_ﬂxpxlxd/
JLCISI— 32

p ist die Dichte des Lastmaterials [kg/m”3].
L ist die Lange
fl ist der Durchmesser der Last [m].

Fall 2: Die Last wird iiber ein Getriebe
mit dem Ubersetzungsverhiltnis N betrieben:

Entsprechende Last auf dem Motor ist:

JLast = /
N2

Fall 3: Die Last ist eine Masse, die iiber ein Kugelgewinde mit Steigung
betrieben wird:

JLast = M x Steigung®+ JSchraube+JKopplung

JLast, 2 Kgm®, M 2 Kg, Steigung > Meter/Radiant

Andere Fille: Nehmen Sie Thre eigenen groben Schédtzungen
des Lastverhéltnisses vor.
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6.3.2.

Blockdiagram fiir Positioniersteuerung

Nachfolgend ist ein allgemeines Blockdiagramm des NCT
aufgezeichnet. Der NCT—Algorithmus umfasst spezifische nicht—lineare
Funktionen fiir jeden hier dargestellten Block. Daher soll dieses
Blockdiagramm lediglich ein allgemeines Verstéindnis vermitteln.

Sollposition | Sollwertglattung

Interner Drehzahlbefehl

p| SN2 Kff
(i) Kp O
g\ : "+
A Kiv >+
+
S | Kd S
» +
+
Kis/S
SA2 Ka
| Sperrfilter || Drehmoment-
g Sollwert
Strombefehl 1/K¢ Drehmoment-
Sollwert
Motor
> Stromregler T
7'y t

6-14

Drehgeber




XtraDrive Bedienerhandbuch Kapitel 6: Servoeinstellung

6.3.3.

NCT-Verstirkungsparameter

Nachfolgend sind die Hauptparameter der NCT—Servoregelung aufgefiihrt:

Kd PnlAC Differenzialverstarkung
Kp PnlAA Proportionalverstirkung
Kiv PnlAB Zusétzliche Proportionalverstarkung
Kis Pnl1A9 Verstiarkung Integrationsriickfiihrung

Diese Parameter sollten in der Reihenfolge der obigen Liste getunt werden.

Kd (Pn1AC) Bereich 0-2000 [Hz|, Standardwert 30:

Dieser Parameter entspricht der Drehzahlregelkreisverstirkung.
Er erzeugt eine Dampfung der Bewegung.

Je hoher dieser Parameter eingestellt werden kann, umso besser
wird das endgiiltige Tuning. Die Erhohung ist jedoch durch die
Flexibilitit des betriebenen mechanischen Systems eingeschréankt.

Wenn der Wert Kd zu hoch eingestellt wird, konnen hohe
Frequenzschwingungen im System verursacht werden.

Erhohen Sie den Wert dieses Parameters fiir das Tuning
schrittweise, bis Schwingungen oder akustische Stérungen
festgestellt werden. Reduzieren Sie den Parameter anschlie3end
auf einen sicheren Wert (abhingig vom System ca. 10 bis 20%).

Kp (Pn1AA) Bereich 0-500 [Hz], Standardwert 40:
Dieser Parameter stellt die Positionsregelkreisverstarkung ein.

Fiir eine genaue Regelung erh6hen Sie den Parameter, bis
Schwankungen und Uberschwingungen festgestellt werden kénnen.
Reduzieren Sie den Wert anschlieBend wieder und stellen Sie ithn
je nach gewiinschtem Schwankungs—/Uberschwingungspegel ein.

Der Wert 30*(Jgesamt/JMotor)"0,5 kann als Ausgangswert
verwendet werden.

Kiv (Pn1AB) Bereich 0-500 [Hz], Standardwert 30:

Dieser Parameter stellt eine zusétzliche
Positionsregelkreisverstarkung dar. Durch Verwendung der eigenen
NCT-Technik kann diese Verstiarkung die Stabilitdt erh6hen und
Positionsfehler wihrend der Beschleunigung reduzieren, ohne dabei
Uberschwingungen oder Schwankungen zu verursachen.

Gehen Sie wie fiir Kp fiir das Tuning vor. Der Bereich fiir diesen
Parameter ist in der Regel wie folgt:
Kp/2 <Kiv <Kp

Kis (Pn1A9) Bereich 0-500 [Hz|, Standardwert 40:

Dieser Parameter entspricht der Integrationsregelkreisverstarkung.
Er eliminiert den Positionsfehler in der Zielposition und minimiert
ihn wihrend der Bewegung.

Erhohen Sie den Wert wie bei den vorangegangenen Verstiarkungen
bis Schwankungen auftreten und reduzieren Sie ihn anschlieBend
auf einen sicheren Wert.

Die Schwankungen, die bei einem zu hohen Kis—Wert festgestellt
werden, treten in der Regel bei niedriger Frequenz auf.

6-15



XtraDrive Bedienerhandbuch

Kapitel 6: Servoeinstellung

6.3.4.

o Kiff (Pn1AF) Bereich 0-200 [%], Standardwert 0. Dieser
Parameter wird nur in einem seriellen Befehl verwendet

(Pn000.1=D):

Dieser Parameter stellt die Vorsteuerung des Drehzahlsollwertes
in der Beschleunigung dar. Nehmen Sie das Tuning fiir diesen

Parameter vor, nachdem die vorangegangenen Parameter getunt
wurden. Dieser Parameter reduziert die Positionsfehler wihrend

der Bewegung und wihrend der Beschleunigungs— und

Verzogerungsphasen.

OCA - Schwingungs—Unterdriickungsalgorithmus

Version

XtraDrive— Version

XtraWare—Version

Die folgende
Beschreibung

bezieht sich auf:

291

2.6.1

Allgemeine Beschreibung

OCA wird fiir die dynamische Beseitigung von Resonanzen
wihrend der Bewegung eingesetzt. Die Frequenz in der
Drehzahlabweichung (innerhalb des Bereichs von 500 — 2000 Hz)
wird erkannt und wihrend der Bewegung beseitigt, so dass die
Verstiarkung erhoht und die Schwingungen reduziert werden

konnen.

Empfehlungen:

e Da beim Auto—Tuning der OCA beriicksichtigt wird, sollte das
Auto—Tuning in demselben OCA—Modus (aktiviert oder
deaktiviert) durchgefiihrt werden wie der Modus, in dem das

System lauft.

e Verwenden Sie einen sehr niedrigen Drehmomentfilter, wenn
der OCA aktiviert ist.
e Der OCA kann zusammen mit dem Sperrfilter aktiviert werden.
Bei schwergéngigen Maschinen, bei denen die Kopplung mit

der Last sehr schwer ist (hohe Reibung oder sehr starre Kupplung),
kann ohne OCA eine besseres Ergebnis erzielt werden.

Einstellung

Parameter

Bezeichnung

Einstellung

Beschreibung

Standardwert

Pn2D4

Schwingungsunter-
driickungsmodus

0

Schwingungsunter-
driickung (OCA)
ist nicht aktiv

Schwingungsunter-
driickung (OCA)
ist aktiv
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6.3.5.

6.3.6.

Zusitzliches Parameter—Tuning

Nachdem die Standardwerte fiir eine bestimmte Last eingestellt wurde,
kann ein zusitzliches Tuning durchgefiihrt werden. Ublicherweise
konnen die folgenden Parameter weiter getunt werden:

Verhinderung von
Vibrationen bei flexibler
Kopplung und schlechter
Déampfung.

Drehmomentfilter Pn1A2-PnlA5

Glattung der Bewegung

Sollwertglattung Pn216 bei flexiblen Systemen.

. . Erhohung/Reduzierung
Steifigkeit PnlA0 der Verstarkung.
Variable Erhohung der Verstarkung
Verstiarkung PnlB5-PnlBY wihrend der Bewegung.

Kompensation von
Flexibles System Pn1BB-Pn1BD | Uberschwingungen und
Glattung der Bewegung.

Filter

Filter werden zur Vermeidung von Vibrationen eingesetzt und
ermdglichen somit einen hoheren Wert fiir die Regelkreisverstiarkung.

Filter sollten schrittweise eingestellt werden, d.h. bei jedem neuen
Filterwert wird die Drehzahlregelkreisverstirkung neu getunt.
Ublicherweise ist der zuletzt gewéhlte Filterwert der Wert,

der den hochsten Kd—Wert liefert.

e Kd-Filter (Pn1A2), Bereich 30-3200 [0,01 ms], Standardwert 40:

Dieser Parameter stellt einen Tiefpassfilter fiir die
Differenzialverstirkung ein. Ein guter Anfangswert ist Pn103/10,
wobei der minimale Wert 30 [0,01ms] betrdgt. Ein zu niedriger Wert
fiir diesen Parameter kann hochfrequente Gerdusche verursachen.

Ublicherweise muss dieser Parameter erhdht werden, wenn die
Lastkopplung flexibel und die Dampfung schlecht ist.

e Drehmomentfilter (Pn1A4), Bereich 0-2500 [0,01 ms],
Standardwert 20:

Dieser Parameter stellt einen Tiefpassfilter fiir den
Drehmomentsollwert ein. Ein guter Anfangswert ist ca. Pn103/10,
falls Sie einen Sperrfilter verwenden (Pn408.0=1) (siehe 6.1.6).

Es wird empfohlen, keinen Drehmomentfilter bzw. einen kleineren
Wert zu verwenden.

Ublicherweise muss dieser Parameter erhoht werden,
wenn die Lastkopplung flexibel und die Ddmpfung schlecht ist.

Dieser Parameter sollte auf einen leicht h6heren Wert als den, bei
dem die Schwingungen verschwinden, eingestellt werden. Wenn ein
unnotig hoher Wert verwendet wird, kann die Qualitit der Regelung
beeintrichtigt werden. Ublicherweise sollten Sie den Wert wihlen,
bei dem die hochste Einstellung von Kd moglich ist.
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Drehmomentfilter der zweiten Ordnung (Pn1AS), Bereich 0—1000
[0,1%], Standardwert 0:

Dieser Parameter ist Teil des Drehmomentfilters der zweiten
Ordnung. Selbst wenn der Drehmomentfilter der ersten Ordnung
deaktiviert ist, hat er in vielen Fillen einen positiven Einfluss.

Erhohen Sie diesen Parameter nach Tuning von Pnl1A4 schrittweise,
bis Vibrationen auftreten. Bei vielen Systemen liegen die Werte
fiir diesen Parameter im Bereich von 500 — 700 (0,1%).

Sollwertglattung (Pn216), Bereich 0-65536 [0,1ms],
Standardwert 0: (Siehe 6.1.2)

Wenn in einem flexiblen System die Sollwertanstieg nicht
schrittweise durchgefiihrt wird, schwingt das System nach

jeder Sollwertdnderung um die Sollwertposition (auch wenn keine
Schwingungen erkannt werden). Mit der Sollwertglattung wird der
Sollwertanstieg geglittet, um diese Schwingungen zu vermeiden.

Der Wert dieses Filters sollte auf einen hoheren Wert als

die Periodendauer der Eigenschwingungen eingestellt werden.
Stellen Sie diesen Wert jedoch nicht zu hoch ein, da andernfalls
die Einschwingzeit beeintrichtigt wird.

6.3.7. Flexible Systemparameter

KSpring (Pn1BB) Bereich 10-2000 [Hz], Standardwert 2000:

Dieser Parameter kompensiert den Positionsfehler wihrend

der Beschleunigungs— und Verzogerungsphase sowie das
Uberschwingen in die Zielposition. Ublicherweise wird dieses
Uberschwingen durch die Elastizitdt des Systems verursacht.
Durch den Parameter KffSpring kann dies kompensiert werden.

Der Frequenzwert dieses Parameters bezieht sich auf

die Eigenschwingungsfrequenz des Systems. Sie kann
eingestellt werden, um Uberschwingungen zu vermeiden
und die Einschwingzeit zu minimieren.

Der Standardwert betragt 2000 Hertz. Dieser Wert liegt weit tiber
dem Frequenzbereich von herkdmmlichen Systemen, so dass diese
nicht beeinflusst werden.

Zur Einstellung reduzieren Sie den Wert schrittweise, wahrend
Sie den Positionsfehler {iberwachen, bis die Uberschwinger
beseitigt oder der Positionsfehler in der Beschleunigungs— oder
Verzogerungsphase minimiert wurde.

K Spring (Pn1BD) Bereich 10-2000 [Hz], Standardwert 2000:
Dieser Parameter kompensiert die Vibrationen des Motors und
glittet die Regelung bei flexiblen Systemen. Der Parameter sollte
iiblicherweise auf die niedrige Resonanz des Systems getunt werden.

Sie konnen diesen Parameter tunen, indem Sie den Wert schrittweise
reduzieren, bis Vibrationen auftreten. Verwenden Sie fiir die
Einstellung einen hoheren Wert (~20%).
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6.3.8. Verstirkungsfaktor

Steifigkeit (Pn1AO0), Bereich 0—-500[%], Standardwert 60:

Dieser Parameter dndert die Werte der Riickfiihrungsparameter linear
und hilt damit das relative Verhéltnis zueinander aufrecht. So kann
die Systemsteifigkeit geéindert werden, ohne dass das System instabil
wird. Ein guter Anfangswert ist 60[%].

Nach Einstellung des Standardwerts fiir die Last kann die Steifigkeit
der Servoregelung durch Anderung dieses Parameters erhoht oder
reduziert werden.

Fiihren Sie diesen Schritt wihrend der Uberwachung
des Positionsfehlers in der Bewegung durch,
um einen optimalen Wert zu ermitteln.

Maximum der variablen Verstirkung MAXKG (Pn1BS5),
Bereich 100-1000 [%], Standardwert 160:

Dieser Parameter stellt die maximale variable Verstirkung wihrend
der Bewegung ein. Stellen Sie diesen Parameter zum Beenden der
variablen Verstirkung auf 100[%]. Erhohen Sie diesen Wert zur
Aktivierung der variablen Verstarkung (160-200% ist ausreichend).
Wird dieser Parameter auf 200% gesetzt, konnen die Verstiarkungen
um 200% ihres Ursprungwertes erhdht werden.

6.3.9. Integral-Loschparameter

Integral-Loschmodus (Pn1A7, Ziffer 0):

Mit diesem Parameter wird eine spezielle Behandlung des
Integralanteils am Ende der Verzogerungsrampe aktiviert.

Bei Verwendung eines Befehls mit trapezférmigem Drehzahlprofil
tritt am Ende der Verzogerung eine Unterbrechung der
Beschleunigung auf. Zu diesem Zeitpunkt éndert sich der
Verzogerungswert abrupt vom maximalen Wert auf Null.
Ublicherweise wird hierdurch eine Uberschwingung des Systems
verursacht: Diese Unterbrechung wird kompensiert, indem zu diesem
speziellen Zeitpunkt ein kalkulierter Wert zu dem Integral
hinzugefiigt wird, um das Uberschwingen zu vermeiden.

Die Software erkennt das Ende der Beschleunigungsphase, kalkuliert
den Kompensationswert und fiigt diesen zu dem Integral hinzu.

Bei Punkt—zu—Punkt-Bewegungen mit trapezformigem Profil:
auf 1 stellen.

Bei sehr weichem Sollwertanstieg: auf Null zuriicksetzen.

Integral-Loschzeit (Pn1BF), Bereich 1-15, Standardwert 3:
Dieser Parameter definiert das Zeitverhalten zum Loschen eines
Integrals. Durch Reduzierung dieses Parameters wird das Loschen
des Integrals verzogert, durch Erh6hung wird das Loschen des
Integrals beschleunigt.

Durchschnittszeit Integrations—Offset (Pn1C0), Bereich 0—25[ms],
Standardwert 0:

Dieser Parameter definiert die Zeit, die zur Berechnung eines stabilen
Drehmoments beim Stoppen erforderlich ist. Mit diesem Wert wird
eine prézisere Integraldinderung am Ende der Bewegung durchgefiihrt.

Bei horizontalen Systemen muss dieser Parameter auf Null gesetzt sein.
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6.3.10. Tuning—Verfahren fiir Positioniersteuerungsparameter

Systemanforderungen

Bezieht sich auf jede Sollwertform des XtraDrive. Uberwachen
Sie die Sprungantwort der Regelung (siche Analogausgang).

Es wird empfohlen, Sollwerte mit einem konstanten Drehzahlbereich
(z. B. Plateau eines Trapezes) zu verwenden. Mogliche Vibrationen
des Systems werden wihrend des Tunings evtl. nicht erkannt, wenn
kein konstanter Drehzahlbereich verwendet wird.

Das Tuning wird ausgefiihrt, wihrend die Einheiten der
Regelungsqualitit, die fiir die spezielle Anwendung erforderlich sind,
iiberpriift werden. Diese Einheiten kdnnen je nach Anwendung variieren.

Die Einheiten der Regelungsqualitét sind typischerweise:

e Laufruhe: Kann durch das Verhalten des Positionsfehlers iiber
der Zeit geschétzt werden. Wenn der Positionsfehler seinen
Wert schnell und/oder um einen groflen Betrag édndert, dann
ist die Laufruhe schlecht.

o Einschwingzeit: Wird gemessen als die Zeit, die zum Erreichen
der Zielposition erforderlich ist, nachdem die Sollwertdrehzahl
Null erreicht hat.

e Steifigkeit: Wird durch Uberwachung des Positionsfehlers,
hervorgerufen durch eine Storgro3e, gemessen.

Diese StorgroBe kann eine plétzliche Anderung der
Sollwertbeschleunigung z. B. durch Verwendung einer
Dreiecksform fiir das Drehzahlprofil eines Sollwerts, oder
ein physikalischer Druck auf die Welle oder die Last sein.

e Uberschwingung: Wird anhand des Werts des Positionsfehlers
nach Stoppen der Bewegung gemessen.

Die Tuning—Schritte

Die Qualitit der Regelung wird bei jedem Tuning—Schritt mit den
erforderlichen Bewegungen des Anwenders entsprechend den
Anwenderkriterien liberwacht.

1. Verwenden Sie das schnelle Tuning, um einen Anfangssatz an
Parametern fiir eine gegebene Last zu laden.

2. Tunen Sie folgende Parameter:
a) Stellen Sie den Drehmomentfilter (Pn1A4) auf Null.

b) Erhohen Sie K4 (Pn1AC) auf den maximal mdglichen Wert fiir
die Glattung und reduzieren Sie diesen Wert anschlieend um
ca. 20%.

¢) Erhohen Sie den Drehmomentfilter und wiederholen Sie Schritt b.
Erhohen Sie den Drehmomentfilter weiter, bis der maximale
Wert von Kd erreicht ist.
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d)

g)

Erhohen Sie Kp(Pn1AA) auf den maximalen Wert, bei dem eine
gleichformige Bewegung moglich ist, und reduzieren Sie diesen
Wert anschlieBend um ca. 20%.

Erhéhen Sie K, (Pn1A9), bis kein Uberschwingen mehr auftritt.

Erhohen Sie den Drehmomentfilter der zweiten Ordnung
(Pn1AS5), um eine gleichféormige Bewegung zu erreichen,
welche fiir flexible Systeme sehr wichtig ist. Sie kdnnen den
Wert um 60 bis 70 % erhohen.

Falls erforderlich wiederholen Sie die Unterschritte b) bis d), bis
ein optimaler Wert erreicht ist.

3. Tunen Sie Parameter des flexiblen Systems.

a)

b)

KffSpring (Pn1BB). Dieser Parameter kann zur Unterdriickung
von Uberschwingern verwendet werden.

K Spring (Pn1BD). Dieser Parameter kann zur Unterdriickung
von Schwankungen in einem flexiblen System verwendet
werden. Standardwert ist 2000 Hz. Reduzieren Sie den Wert
schrittweise, oder versuchen Sie den Wert moglichst nah an der
erwarteten Eigenschwingungsfrequenz zu halten.

4. Erweiterte Parameter:

Durchschnittszeit Integrations—Offset (Pn1C0). Wird dieser
Parameter auf (>0) gesetzt, wird bei jedem Stoppen des Systems
(kein Sollwerteingang) ein Durchschnittswert des stabilen
Drehmoments berechnet. Dieser Wert wird anschlieend als
anwendbarer Offset fiir den Drehmomentsollwert verwendet. Die
Durchschnittszeit flir diesen Offsetwert wird tiber den Wert von
Pn1CO festgelegt. Erhohen Sie diesen Wert, wenn im stabilen
Zustand eine Kraft, wie z.B. die Schwerkraft, auf den Motor wirkt.
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6.4. Analogiiberwachung

Mit Hilfe der Analogiiberwachung werden zahlreiche analoge
Spannungssignale iiberwacht. Die Analogiiberwachungssignale
miissen liber den CN5—Steckverbinder mit Hilfe des Yaskawa
P/N DE9404559—Kabels liberwacht werden.

Schwarzer  gchwarzer
Stift 3

Taste 7

Roter
Stift 1

Stift 4

WeiBer
Stift 2

Kabelfarbe Signalbezeichnung Beschreibung
. o,
Weil Analogiiberwachung 1 Drehmomentsollwert: 1V/100%
Nenndrehmoment
Rot Analogiiberwachung 2 Motordrehzahl: 1V/1000 U/min
Schwarz (zwei Kabel) GND (0 V) —

Analogiiberwachungssignale konnen {iber folgende Parameter

ausgewdhlt werden:

Pn003.0 (wenn Pn006.1=0) und Pn003.1 (wenn Pn007.1=0) oder
Pn006.0 (wenn Pn006.1=1) und Pn007.0 (wenn Pn007.1=1).

keine Bedeutung.

Parameter Signal Einstellung Beschreibung
Pn003.0 Analogiberwachung 1 | Standardeinstellung: 2 Drehgahl—/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung
Pn003.1 Analogiiberwachung 2 | Standardeinstellung: 0 Dreh;ahI—/Drehmomentregelung,
Positioniersteuerung
Die folgenden Uberwachungssignale kénnen iiberwacht werden:
Einstellung Beschreibung
in Pn003.0 und - -
Pn003.1 Uberwachungssignal Uberwachungsverstiarkung
0 Motordrehzahl 1Vv/1000 U/min
1 Drehzahlsollwert 1Vv/1000 U/min
2 Drehmomentsollwert 1V/100% Nenndrehmoment
3 Positionsfehler 0,05V/1 Sollwerteinheit
4 Positionsfehler 0,05V/100 Sollwerteinheit
5 Sollwertlmpulsfrequepz 1V /1000 U/min
(umgerechnet in U/min)
6 Motordrehzahl 1V /250 U/min
7 Motordrehzahl 1V /125 U/min
Hinweis: 1. Bei der Drehmoment— oder Drehzahlregelungsart hat das Positionsfehler—Uberwachungssignal

2. Der Ausgangsspannungsbereich der Analogiiberwachung betrégt maximal £8 V. Bei
Uberschreiten von £8 V wird die Polaritit der Ausgangsspannung geéndert.
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Einstellungen in Pn006.0

Beschreibung

und Pn007.0 Uberwachungssignal Uberwa!_chungsver-
starkung
0 Servo—Positionsfehler 1 V/10 Drehgeberimpulse
1 Servo—Positionsfehler 1 V/5 Anwendereinheiten
2 Solldrehzahl 1Vv/500 U/min
3 Geglattete Solldrehzahl 1V/500 U/min
4 Drehmoment 10 V/Max. Drehmoment
5 Motordrehzahl 1Vv/500 U/min
6 Sollbeschleunigung 10 V/Max. Beschleunigung

Hinweis:

Wenn das Ausgangs—Signal fiir das Oszilloskop zu klein, kann durch den Verstarkungsparameter

Pn006.2 fiir Kanal 1 und durch Pn007.2 fiir Kanal 2 das Signal angepasst werden. Einzelheiten
finden Sie in der folgenden Tabelle:

Einstellungen in Pn006.2 und Pn007.2 Ausgangsverstdrung

0 x1

1 x10

2 x100

3 xL

10
1

4 _

100
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7. Verwendung der Bedienkonsole

In diesem Kapitel sind die Grundfunktionen der Bedienkonsole sowie deren
wesentlichen Merkmale beschrieben. Alle Parametereinstellungen und
Motorfunktionen kdnnen mit einfachen, Tastenfolgen ausgefiihrt werden.
Lesen Sie dieses Kapitel, um die Bedienkonsole in Betrieb zu nehmen.

7.1, GrundfunKtion . ......cooeeiieienieieee et 7-2
7.1.1. Bedienkonsole.........coouieiiiiiiiii e 7-2
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7.1.3. Basismodus-Auswahl..........cccccooiiiiiiiiiii e 7-3
7.1.4. StatusanZeiZemOAUS .......ccveeriieriierieeiie et ete e eeae s 7-4
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7.1.6.  Betrieb im Uberwachungsmodus..............cccoeveveveverereeeeeeeeeeennnns 7-11
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7.2.9. Initialisieren der Parametereinstellungen.............cccoecvvevveeveeniiennnnn. 7-30
7.2.10.  Manuelle Nulleinstellung und Verstarkungseinstellung

des analogen Uberwachungsausgangs .................cccocoeveveueveuevennnnn. 7-31
7.2.11.  Offset-Einstellung der Motorstrom-Erkennung..............ccceeeeuneennnee. 7-34
7.2.12.  Schreibschutz-Einstellung.............ccccceevvieriieiiienieeiieieeeeeeeeeen 7-36
7.2.13.  Loschen des Optionsbaugruppen-Erkennungsalarms........................ 7-37
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7.1. Grundfunktion

Dieser Abschnitt liefert Informationen iiber die Grundfunktionen der
integrierten Bedienkonsole sowie deren Einstellmoglichkeiten.

7.1.1. Bedienkonsole

Auf der Fronttafel des Servoverstarkers befindet sich die Bedienkonsole
mit der integrierten Schalttafelanzeige und den Schaltern. Diese digitale
Bedienkonsole wird einfach als Bedienkonsole bezeichnet.

Bedienelement

| Anzeigemeldungen
Die folgenden Meldungen erscheinen bei Verwendung der
Bedienkonsole.
e —)
| |
iz
R e ...Wenn eine Funktion ausgefiihrt wird.
(— )
[ R I [
Clr|{r|ol—) | | .
...Wenn eine Funktion fehlgeschlagen ist.
e — —T —
S0 I0P
N — T ...Wenn eine Funktion nicht ausgefiihrt wird.
Taste Bezeichnung Funktion

e Dricken Sie zur Parametereinstellung oder
zur Anzeige der Einstellwerte der Parameter diese
Taste.

¢ Dricken Sie die Aufwarts-Pfeiltaste,
um den Einstellwert zu erhéhen.

Aufwartspfeil

Abwirtsofeil um den Einstellwert zu reduzieren.
P e Dricken Sie die Aufwarts- und Abwarts-Pfeiltaste
gleichzeitig, um den Servoalarm zuriickzusetzen.

Driicken Sie zur Auswahl des Statusanzeigemodus,

A
@ o Drlicken Sie die Abwarts-Pfeiltaste,
v

MODE/SET Zusatzfunktionsmodus, Parametereinstellungsmodus
MODE/SET oder Uberwachungsmodus diese Taste.
¢ Drlicken Sie diese Taste, um alle Parameter
einzustellen oder den Einstellwert aller Parameter
DATA/SHIFT anzuzeigen.
pata/ o Diese Taste dient zur Auswahl der zu bearbeiteten

(blinkenden) Ziffer oder der Dateneinstellung.
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7.1.2.

Zuriicksetzen von Servoalarmen

Servoalarme konnen iiber die digitale Bedienkonsole zuriickgesetzt
werden.

Verwendung der integrierten Bedienkonsole

Driicken Sie im Statusanzeigemodus gleichzeitig die Aufwirts- A
UND V¥ Abwiirts-Pfeiltaste.

Der Alarm kann iiber den CN1-44- oder /ALM-RST-Signaleingang
zurlickgesetzt werden. Siehe 5.5.1 Verwendung von Servoalarm-
und Alarmcode-Ausgdngen.

Der Servoalarm wird beim Ausschalten der Steuerspannungsversorgung

~ WICHTIG

Wenn ein Alarm eingeschaltet ist, setzen Sie den Alarm erst nach Beseitigung der Ursache
zuriick. Siehe Abschnitt 9.2 Fehlerbehebung.

7.1.3.

Basismodus-Auswahl

Die Basismodus-Auswahl der digitalen Bedienkonsole wird zur
Statusanzeige des Servoverstérkers wihrend des Betriebs und zur
Einstellung der zahlreichen Parameter und Funktionssollwerte verwendet.

Zu den Basismodi gehoren Statusanzeigemodus, Zusatzfunktionsmodus,
Parametereinstellungsmodus und Uberwachungsmodus. Wie nachfolgend
gezeigt wird der Modus in der festgelegten Reihenfolge durch Driicken der
Taste ausgewahlt.

Driicken Sie zur Anderung des Basismodus die MODE/SET-Taste:

teccccccc P Einschalten

'

Statusanzeigemodus (Siehe
7.1.4 Statusanzeigemodus)

\

Zusatzfunktionsmodus (Siehe [[ i
I~

7.2 Angewandte Funktlonen) (I}

\

Anwenderkonstanten (Siehe 7.1.5 I | I—I l—l
Betrieb im Parametereinstellmodus) I Ij I_I I_ |

\

Uberwachungsmodus (Siehe 7.1.6 Il
Betrieb im Uberwachungsmodus) '_l '7 - I_’ I_I

-
I
—

I
—_

l
-
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7.1.4. Statusanzeigemodus

Im Statusanzeigemodus werden Bit-Daten und Codes angezeigt, um den
Status des Servoverstirkers anzugeben.

u Auswahl des Statusanzeigemodus

Beim Einschalten der digitalen Bedienkonsole wechselt die digitale
Bedienkonsole in den Statusanzeigemodus.

u Daten im Statusanzeigemodus

Der Bildschirminhalt im Statusanzeigemodus ist fiir den Drehzahlregelungs-,
Drehmomentregelungs- und Positioniersteuerungsmodus unterschiedlich.

Drehzahl- und Drehmomentregelungsmodus

A
[ \

|1
Il

[ ‘- L)

TGON

Spannung eingeschaltet

Bit-Daten Code
A

Drehzahliibereinstimmung* ¢

b )
Baseblock -— /— \
==

 —

Endstufensperre \\

Drehzahlsollwerteingang

Drehmomentsollwerteingang

* Diese Anzeige leuchtet immer, wenn sich der XtraDrive
im Drehmomentregelungsmodus befindet.

In der folgenden Tabelle werden die Bit-Daten und Codes, die im
Drehzahl- und Drehmomentregelungsmodus angezeigt werden,
aufgelistet und beschrieben.

Bit-Daten und deren Bedeutungen im Drehzahl- und Drehmomentregelungsmodus

Bit-Daten Bedeutung

Leuchtet, wenn die Steuerspannungsversorgung des Servoverstarkers

Steuerspannung EIN eingeschaltet ist.

Leuchtet fur die Endstufensperre.

Endstufensperre Leuchtet nicht, wenn der Servo eingeschaltet ist.

Leuchtet, wenn die Differenz zwischen der Motordrehzahl und der
Drehzahllbereinstimmung Sollwertdrehzahl gleich oder kleiner als der in Pn503 eingestellte Wert ist.
(Der in Pn503 eingestellte Standardwert ist 10 U/min.

Leuchtet, wenn die Motordrehzahl den voreingestellten Wert (iberschreitet.
/ITGON Voreingestellter Wert: In Pn502 eingestellt.
(Standardeinstellung ist 20 U/min).

Leuchtet, wenn der Eingangsdrehzahlsollwert den voreingestellten Wert
Drehzahlsollwerteingang Uberschreitet.
Festgelegter Wert: In Pn502 eingestellt. (Standardeinstellung ist 20 U/min)

Leuchtet, wenn der Eingangsdrehmomentsollwert den voreingestellten
Wert Uberschreitet.

Voreingestellter Wert: Die Standardeinstellung ist 10 % des
Nenndrehmoments.

Drehmomentsollwerteingang

Leuchtet, wenn der Stromkreis der Hauptspannungsversorgung
Spannung eingeschaltet im normalen Betrieb eingeschaltet ist.
Leuchtet nicht, wenn die Spannung ausgeschaltet ist.
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Codes und Bedeutungen im Drehzahl- und Drehmomentregelungsmodus

Code Bedeutung
i1 Endstufensperre
23] | Servo AUS (Motorspannung AUS)
1 | Betrieb

I~ LI | Servo EIN (Motorspannung EIN)

Im| [_]| | Vorwértslauf gesperrt

I~ |13 | CN1-42 (P-OT) ist AUS. Siehe 5.1.2 Einstellung der Endlagenschalter-Funktion
I_] | Ruckwartslauf gesperrt

I / CN1-43 (N-OT) ist AUS. Siehe 5.1.2 Einstellung der Endlagenschalter -Funktion

_JJU!

A
A

Alarmstatus
Zeigt die Alarmnummer an. Siehe Abschnitt 9.2 Fehlerbehebung.

y

] )
N

|
\

Positioniersteuerungsmodus

Bit-Daten C%e
Positionierung abgeschlossen / r N\

Endstufensperre % I/:‘\ I_I ’I_I

Steuerspannung EIN
panming \oon

Spannung eingeschaltet

S

Sollwertimpulseingang

Fehlerzahler-L6scheingang

In der folgenden Tabelle werden die Bit-Daten und Codes, die
im Positioniersteuerungsmodus angezeigt werden, aufgelistet
und beschrieben.

Bit-Daten und deren Bedeutungen im Positioniersteuerungsmodus
Bit-Daten Bedeutung

Leuchtet, wenn die Steuerspannungsversorgung des Servoverstarkers
eingeschaltet ist.

Leuchtet firr die Endstufensperre.

Steuerspannung EIN

Endstufensperre Leuchtet nicht, wenn der Servo eingeschaltet ist.

Leuchtet, wenn die Abweichung zwischen dem Positionssollwert und der
Positionierung Ist-Motorposition unterhalb des voreingestellten Werts liegt.
abgeschlossen Voreingestellter Wert: In Pn500 eingestellt.

(Standardeinstellung ist 7 Impulse).

Leuchtet, wenn die Motordrehzahl den voreingestellten Wert tiberschreitet.
/TGON Voreingestellter Wert: In Pn502 eingestellt.
(Standardeinstellung ist 20 U/min).

Sollwertimpulseingang Leuchtet, wenn Sollwertimpulse angelegt sind.

Fehlerzahler-
Loscheingang

Leuchtet, wenn das Fehlerzahler-Léschsignal eingegeben wird.

Leuchtet, wenn der Stromkreis der Hauptspannungsversorgung
Spannung eingeschaltet | im normalen Betrieb eingeschaltet ist.
Leuchtet nicht, wenn die Spannung ausgeschaltet ist.
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Codes und deren Bedeutungen im Positioniersteuerungsmodus
Code Bedeutung
11| ] Endstufensperre
323 | Servo AUS (Motorspannung AUS)
1 | Betrieb
{~ |11 | Servo EIN (Motorspannung EIN)
=) ] | Vorwartslauf gesperrt
i~ [ ] | CN1-42 (P-OT) ist AUS. Siehe 5.1.2 Einstellung der Endlagenschalter -Funktion
|_)] | Ruckwartslauf gesperrt
2] | CN1-43 (N-OT) ist AUS. Siehe 5.1.2 Einstellung der Endlagenschalter -Funktion
’_’ Y
H LIC J | Alarmstatus
) Zeigt die Alarmnummer an. Siehe Abschnitt 9.2 Fehlerbehebung.
A= )
7.1.5. Betrieb im Parametereinstellungsmodus

Die Funktionen konnen durch Einstellung der Parameter ausgewéhlt

und eingestellt werden. Zwei Arten von Parametern konnen eingestellt

werden. Fiir eine Parameterart ist die Werteinstellung und fiir die andere

die Funktionswahl erforderlich. Diese Parameterarten verwenden

unterschiedliche Einstellungsverfahren.

e Bei der Werteinstellung wird ein Parameter innerhalb eines
bestimmten Parameterbereichs auf einen Wert gesetzt.

e Bei der Funktionswahl kénnen die Funktionen, die jeder Stelle der
7-Segment-LED-Anzeige (fiinf Stellen) zugeordnet sind, ausgewdahlt
werden.

Siehe Anhang D Parameterliste.

Anderung der Parameterwerteinstellungen

Die Parameterdaten konnen mit Hilfe der Parameterwerteinstellungen
gedndert werden. Uberpriifen Sie vor Anderung der Daten den
zuldssigen Bereich der Parameter in Anhang D Parameterliste.

Das nachfolgende Beispiel zeigt, wie Parameter Pn507 von 100
auf 85 gedndert wird.

Beispiel

1. Driicken Sie zur Auswahl des Parametereinstellungsmodus
die MODE/SET-Taste.

al _[r7
[r ||

2. Driicken Sie die Links- oder Rechts-Pfeiltasten, um die Stelle
auszuwdihlen, und die Aufwérts- oder Abwirts-Pfeiltasten, um
den Parameterwert einzustellen. (In diesem Beispiel ist Pn507
ausgewdhlt.)

" —
.
I—
—J
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3. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
um die aktuellen Daten fiir den in Schritt 2 ausgewéhlten Parameter

anzuzeigen.
1 nrnr
Ly nyerp

4. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwiérts-Pfeiltaste, um den Wert
wie gewiinscht auf “00085” zu dndern.

5. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
um die Daten zu speichern. Dabei blinkt die Datenanzeige.

\ \ | / /
ol
[:_::_::_u::':l}
/ /7 1 N\

6. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste erneut fiir mindestens eine
Sekunde, um die Parameternummer noch mal anzuzeigen.

cl _[c]a[7
[I_ = I]

Dadurch wird die Einstellung von Parameter Pn507 von 100 auf
85 gedndert.

|

—

Wiederholen Sie die Schritte 2 bis 6, um die Einstellung erneut
zu dndern.

Hinweis: Die Parameternummern, die nicht definiert sind, werden wihrend der Bedienkonsolenfunktionen
libersprungen.

WICHTIG

e Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste maximal eine Sekunde, um auf eine héhere (linke)
Stelle zu wechseln.
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u Funktionswahlparameter

Arten von Funktionswahlparametern

In der folgenden Tabelle werden die Parameter zur Auswahl der
Servoverstérker-Funktionen aufgefiihrt.

. Parameter- . Stan- Wichtiger
Kategorie Bezeichnung dardein- . .
Nr. Hinweis
stellung
Pn000 | Basis-Funktionswahlschatter oooo |, (Siehe 0
Pn001 Funktionswahl-Anwendungsschalter 1 0000 Hi(nsv:/?ari}se 1)
Funktionswahlparameter
Pn002 Funktionswahl-Anwendungsschalter 2 0000 Hi(nsv:l(z;: 1)
Pn003 Funktionswahl-Anwendungsschalter 3 0002 —
Pn10B Verstarkungs-Anwendungsschalter 0000 Hi(nsv:/eeri]:Z)
Verstarkungsabhangige
Parameter (Siehe
Pn110 Online-Autotuning-Schalter 0010 Hinweis 2)
Positioniersteuerungs- PR200 Positioniersteuerungssollwert- 0000 (Siehe
abhangige Parameter Auswahlschalter Hinweis 1)
Pn50A | Eingangssignal-Auswahl 1 2100 ngsv'g‘se 0
Pn50B Eingangssignal-Auswahl 2 6543 Hi(nsv:/(;';: 1)
Pn50C | Eingangssignal-Auswahi 3 gess | | oene 0
Sequenzabhangige . . (Siehe
Parameter Pn50D Eingangssignal-Auswahl 4 8888 Hinweis 1)
Pn50E Ausgangssignal-Auswahl 1 3211 Hi(nSV\IZT: 1)
Pn50F Ausgangssignal-Auswahl 2 0000 Hi(n?/:gi]se 1)
Pn510 | Ausgangssignal-Auswahl 3 o000 | Sene 0

WICHTIG

1. Schalten Sie nach Anderung dieser Parameter die Hauptstromkreis-

und Steuerspannungsversorgung aus und wieder ein, um die neuen Einstellungen zu aktivieren.
2. Zur Anderung der Bits Pn10B.1 und Pn110.0 ist dieselbe Sequenz wie in Hinweis 1 (oben)
beschrieben erforderlich.
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Parametereinstellungen werden wie nachfolgend gezeigt auf zwei Arten

angezeigt.
Anzeigeanwendung Anzeige Format
Funktionswahl {,—I. I’__l’ ’I__l’ ’l__" I’__"} Hexadezimale Anzeige flr jede Stelle.
Parametereinstellung ["_—’I I’__l’ ’I II__,I ll_—/} Dezimale Anzeige in funf Stellen.

Da jede Stelle in den Funktionswahlparametern eine eigene Bedeutung
hat, kann der Wert nur fiir jede einzelne Stelle gedndert werden. Jede
Stelle kann nur einen Wert anzeigen, der innerhalb des eigenen
zulédssigen Bereichs liegt.

Anzeigedefinition fiir Funktionswahlparameter

Jede Stelle der Funktionswahlparameter besitzt eine individuelle Bedeutung.

Die duB3erste rechte Stelle von Parameter Pn000 wird als “Pn000.0”
ausgedriickt.

e Jede Stelle der Funktionswahlparameter wird wie folgt definiert.
Der nachfolgend dargestellte Parameter zeigt, wie die Stellen
in der Anzeige festgesetzt sind.

I
Ll /}
—‘7 —‘7 Odigit
1st digit
2nd digit

3rd digit

I_I ]
_

“

Aufteilung der Parameterstellen

Bezeichnung Bedeutung

Pn000.0 Zeigt den Wert, der an Stelle 0 des Parameters Pn000 eingegeben ist.

Zeigt den Wert, der an der 1. Stelle des Parameters Pn000

Pn000.1 . ;

eingegeben ist.

Zeigt den Wert, der an der 2. Stelle des Parameters Pn000
Pn000.2 ) ;

eingegeben ist.
Pn000.3 Zeigt den Wert, der an der 3. Stelle des Parameters Pn000

eingegeben ist.
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u Anderung der Funktionswahlparameter-Einstellungen

1. Driicken Sie zur Auswahl des Parametereinstellungsmodus
die MODE/SET-Taste.

I—l 1
[I M| IJ

2. Driicken Sie die Aufwiirts- oder Abwiirts-Pfeiltaste, um die einzustellende
Parameternummer auszuwahlen. (In diesem Beispiel ist Pn000 ausgewahlt.)

3. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
um die aktuellen Daten fiir den ausgewihlten Parameter anzuzeigen.

Einzugebende Stelle

v

\Nl/

wiinilmile
[I_I, LI I_I]

71\

-

4. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste, um die einzustellende Stelle
auszuwahlen.

Einzugebende Stelle

v
N V4

mimiimilE]
{I_I. LI I}

71\

5. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwiérts-Pfeiltaste, um den Wert
auszuwihlen, der als Funktionseinstellung fiir die ausgewéhlte Stelle

definiert ist.
Einzugebende Stelle
v
\l/
1) i
{I_I. 1 I_I}
71\

Wiederholen Sie die Schritte 4 und 5, um die Daten wie gewiinscht zu éndem.

6. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
um die Daten zu speichern. Dabei blinkt die Datenanzeige.

N\ | /7 /
| nn nri
Fj_n e
/7 1T NN
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7.Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste erneut fiir mindestens eine
Sekunde, um zur Parameter-Nummernanzeige zuriickzukehren.

- |
[:- LU :]

Dadurch wird die 1. Stelle von Parameter Pn000 auf ,,1* gedndert.

7.1.6.  Betrieb im Uberwachungsmodus

Der Uberwachungsmodus kann zur Uberwachung der Sollwerte, des
E/A-Signalstatus sowie des internen Status des Servoverstirkers
verwendet werden.

Der Uberwachungsmodus kann wihrend des Motorbetriebs eingestellt werden.

u Verwendung des Uberwachungsmodus

Das nachfolgende Beispiel zeigt, wie 1500 angezeigt wird; der Inhalt
der Uberwachungsnummer Un000, wenn der Servomotor mit einer
Drehzahl von 1500 U/min betrieben wird.

1. Driicken Sie zur Auswahl des Uberwachungsmodus die
MODE/SET-Taste.

]
I

I |1
UnlC

2. Driicken Sie die Aufwarts- oder Abwiirts-Pfeiltaste, um die
anzuzeigende Uberwachungsnummer auszuwéhlen.

3. Driicken Sie dice DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde, um die
im obigen Schritt 2 ausgewihlte Uberwachungsnummer anzuzeigen.

eI
I e

4. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste erneut fiir mindestens eine
Sekunde, um zur Uberwachungs-Nummernanzeige zuriickzukehren.

—
—

—
—

/
I

—J

I

I |1
1|

Dadurch wird die 1. Stelle von Parameter Pn000 auf ,,1 gedndert.

Dadurch wird das Beispielverfahren zur Anzeige von 1500
abgeschlossen; der Inhalt der Uberwachungsnummer Un000.
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[ Inhalt der Uberwachungsanzeige
Die folgende Tabelle zeigt den Inhalt der Uberwachungsanzeige.
Uberwa- Uberwachungs-
chungs- nung Einheit Anmerkungen
anzeige
nummer
Un000 Ist-Motordrehzahl U/min —
Un001 Eingangsdrehzahl- U/min | (Siehe Hinweis 3 unten)
Sollwert
Interner o .
Un002 Drehmomentsoliwert Yo Wert fur Nenndrehmoment
Un003 Drehwinkel 1 Impulse | Anzahl der Impulse vom Nullpunkt
Un004 Drehwinkel 2 Grad Winkel vom Nullpunkt (elektrischer Winkel)
Un005 Eingangssignaliibe- — (Siehe Hinweis 1 unten)
rwachung
Un006 Ausgangssignalibe- — (Siehe Hinweis 1 unten)
rwachung
Un007 Ausgangssollwert- U/min | (Siehe Hinweis 4 unten)
Impulsdrehzahl
Un008 Wert des Fehlerzahlers Seoilrl]vr\]lzirtt- Positionierfehler (Siehe Hinweis 4 unten)
Akkumulierter Wert fir Nenndrehmoment als 100 %
Un009 . % Anzeige des effektiven Drehmoments
Lastquotient .
in 10-s-Zyklus.
Wert fiir verarbeitbare generatorische
1 H 0,
UnOOA Generatquscher % Lelstgng als 100 % .
Lastquotient Anzeige des generatorischen
Spannungsverbrauchs im 10-s-Zyklus.
Wert fur verarbeitbare Leistung, wenn
. - o
Vom DB-Widerstand dynamlsche Bremse mit 100 % angewandt
Un00B verbrauchte Leistun % wird.
9 Anzeige des DB-Spannungsverbrauchs
im 10-s-Zyklus.
UnoocC Eingangssollwert- . In hexadezimal
Impulszahler (Siehe Hinweise 2 und 4 unten)
Un00D Ruickflihrungsimpulszéhler — In hexadezimal
Hinweis: Siehe Abschnitt Sequenz-E/A-Signal-Uberwachungsanzeige auf der nichsten Seite.

Siehe Abschnitt Sollwertimpuls-/Riickfiihrungsimpulszéhler auf Seite 7 - 22.
Wird nur im Drehzahlregelungsmodus angezeigt.
Wird nur im Positioniersteuerungsmodus angezeigt.
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Hinweis:

Sequenz-E/A-Signal-Uberwachungsanzeige

Der folgende Abschnitt beschreibt die Uberwachungsanzeige
fiir Sequenz-E/A-Signale.

Eingangssignal-Uberwachungsanzeige

[ AU ANEAEN] II] Oben: AUS (hoher Signalpegel)
[{I 011 0|1 1)1 ] Unten:EIN (niedriger Signalpegel)
8765432 1N
LED-Nummer Eing::giitllslrjnnr;en- Standardeinstellung
1 SI0 (CN1-40) /S-ON
2 SI1 (CN1-41) /P-CON
3 SI12 (CN1-42) P-OT
4 SI3 (CN1-43) N-OT
5 Sl4 (CN1-44) /ALM-RST
6 SI5 (CN1-45) /P-CL
7 SI6 (CN1-46) IN-CL
8 (CN1-4) SEN

Weitere Einzelheiten tiber Eingangsklemmen finden Sie in Abschnitt 5.3.3 Eingangsschaltkreis-
Signalzuordnung.

Eingangssignale werden wie nachfolgend gezeigt zugewiesen und auf der
Schalttafel des Servoverstirkers oder der digitalen Bedienkonsole angezeigt.
Sie werden durch den EIN/AUS-Status der vertikalen Teile der 7-Segment-
Anzeigen in der oberen und unteren Reihe angegeben. (Die horizontalen
Segmente werden in diesem Fall nicht verwendet.) Diese vertikalen
Segmente schalten gemif dem Status der entsprechenden Eingangssignale
EIN oder AUS (EIN fiir ,,L*“-Pegel und AUS fiir ,,H*-Pegel).

Beispiele

e Wenn das /S-ON-Signal EIN ist (Servo EIN bei ,,L.”-Signal)

1T
il

Il

] :’I;’} <«— Das untere Segment

— —

8

~N| -

|
|
6

O ~——

|
I
4

3 2 1 von Nummer 1 leuchtet

e Wenn das /S-ON-Signal AUS ist

|
I

L

|
|

von Nummer 1 leuchtet

2z | «— Das oberer Segment
|

8

|
|
7

6

O | ———

|
|
4

11
AL
321

e Wenn P-OT-Signal eingeschaltet ist (eingeschaltet bei ,,H“-Signal)

+T—— _ Das oberer Segment
AYRINNIREHEN] von Nummer 3 leuchtet
L{rejrirn
87 6 543 21

7-13



XtraDrive Benutzerhandbuch

Kapitel 7: Verwendung der Bedienkonsole

Hinweis:

Ausgangssignal-Uberwachungsanzeige

ot n I] Oben: AUS (hoher Signalpegel)
I| Il 111 1] I'] Unten:EIN (niedriger Signalpegel)
7654321 N
LED-Nummer Ausgangsklemmen- Standardeinstellung
Bezeichnung

1 (CN1-31, -32) ALM
2 SO1 (CN1-25, -26) /COIN oder /V-CMP
3 SO2 (CN1-27, -28) /TGON
4 S0O3 (CN1-29, -30) /S-RDY
5 (CN1-37) ALO1
6 (CN1-38) ALO2
7 (CN1-39) ALO3

Weitere Einzelheiten iiber Ausgangsklemmen finden Sie in Abschnitt 5.3.4 Ausgangsschaltkreis-

Signalzuordnung.

Ausgangssignale werden wie nachfolgend gezeigt zugewiesen und auf
der Schalttafel des Servoverstirkers oder der digitalen Bedienkonsole
angezeigt. Sie werden durch den EIN/AUS-Status der vertikalen Teile
der 7-Segment-Anzeigen in der oberen und unteren Reihe angegeben.
(Die horizontalen Segmente werden in diesem Fall nicht verwendet.)
Diese vertikalen Segmente schalten gemif3 dem Status der
entsprechenden Ausgangssignale EIN oder AUS (EIN fiir ,,L“-Pegel und

AUS fiir ,,H*“-Pegel).

Beispiel

e Wenn ALM-Signal eingeschaltet ist (Alarm bei ,,H*)

T
Lo

| :J{| «—— Das oberer Segment
| von Nummer 3 leuchtet

7654321
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u Uberwachungsanzeige des Sollwertimpuls-
/Riickfiihrungsimpulszihlers

Die Uberwachungsanzeige des Sollwertimpuls- und
Riickfiihrungsimpulszéhlers wird in 32-Bit-hexadezimal ausgedriickt.

Das Anzeigeverfahren ist wie folgt:

1.

Driicken Sie zur Auswahl des Uberwachungsmodus die
MODE/SET-Taste.

. Driicken Sie die Aufwirts- UND Abwirts-Pfeiltasten,

um ,,Un00C*“oder ,,Un00D* auszuwahlen.

. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,

um die Daten fiir die im obigen Schritt ausgewéhlte
Uberwachungsnummer anzuzeigen.

|

|

1
G

— —
— —

. Driicken Sie die Aufwiérts- oder Abwarts-Pfeiltaste,

um abwechselnd die dullerst linken 16-Bit-Daten und die duf3erst
rechten 16-Bit-Daten anzuzeigen.

ol I Ainlininln
[I_I, 1 1 ]“’[I_,I_Il_ll_ l_l]

AuRerst linken 16-Bit-Daten AuRerst rechten 16-Bit-Daten

— —
—
-|

. Driicken Sie gleichzeitig die Aufwirts- UND Abwirts-Pfeiltasten,

um 32-Bit-Zihlerdaten zu 16schen.

Driicken Sie dic DATA/SHIFT-Taste erneut fiir mindestens eine
Sekunde, um zur Uberwachungs-Nummernanzeige zuriickzukehren.
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7.2. Angewandte Funktionen

Dieser Abschnitt beschreibt, wie die Basisfunktionen mit Hilfe der digitalen
Bedienkonsole fiir den Betrieb und die Einstellung des Motors angewandt
werden. Lesen Sie zundchst die Beschreibung der Basisfunktionen in
Abschnitt 7.1 Basisfunktionen, bevor Sie mit diesem Abschnitt fortfahren.

Die Parameter fiir die angewandten Funktionen kénnen im
Zusatzfunktionsmodus festgelegt werden. Die folgende Tabelle zeigt die
Parameter im Zusatzfunktionsmodus.

Parameter-Nr. Funktion Anmer-
kungen

Fn000 Alarmprotokoll-Datenanzeige —
Fn001 Maschinensteifigkeit wahrend des Online-Autotunings (Siehe Hinweis)
Fn002 Schrittbetrieb (JOG)
Fn003 Nullpunkt-Suchmodus —
Fn004 (Reservierter Parameter)
Fn005 Werksinitialisierung der Parametereinstellung
Fn006 Léschung der Alarmprotokolldaten
Fn007 Speichern der im Rahmen des Online-Autotunings gesammelten

Daten zum Tragheitsverhéltnis im EEPROM
Fn008 Multi-Drehungs-Riicksetzung des Absolutwert-Drehgebers

und Rucksetzung des Drehgeber-Alarms
Fn009 Autotuning des Offsets fiir den analogen Sollwert

(Drehzahl, Drehnmoment) Siehe Hi .
FnOOA Manuelle Offset-Einstellung des Drehzahlsollwerts (Siehe Hinweis)
Fn0OB Manuelle Offset-Einstellung des Drehmomentsollwerts
Fn0OC Manuelle Nulleinstellung des analogen Uberwachungsausgangs

Manuelle Verstarkungseinstellung des analogen
Fn0OOD e

Uberwachungsausgangs

Automatische Offset-Einstellung des Motorstrom-
FnOOE f

Erkennungssignals
FnOOF Manuelle Offset-Einstellung des Motorstrom-Erkennungssignals
Fn010 Passworteinstellung (verhindert Parameteranderungen)
Fn011 Motormodellanzeige —
Fn012 Software-Versionsanzeige

Anderung der Multi-Umdrehungsgrenzwert-Einstellung bei . . .
Fno13 Auftreten eines Multi-Umdrehungsgrenzwert-Abweichungsalarms (Siehe Hinweis)
Fn014 Léschen eines Optionsbaugruppen-Initialisierungsfehlers (Siehe Hinweis)

Hinweis: Diese Parameter und die als PnO0OO dargestellten Parameter werden wie folgt angezeigt, wenn
deren Schreibschutz eingestellt ist (Fn010). Unter diesen Umstéinden konnen diese Parameter nicht

gedndert werden. Bei einem Anderungsversuch blinkt eine ,,Fehler*-Meldung.

il
[,— J J D J blinkt fiir eine Sekunde.
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7.2.1. Betrieb im Alarmprotokollmodus

Der Alarmprotokollmodus kann bis zu zehn aufgetretene Alarme anzeigen.
Dadurch ist es moglich festzustellen, welche Alarme erzeugt worden sind.

Die Alarmprotokolldaten werden bei einer Alarmriicksetzung oder bei
Ausschalten der Spannungsversorgung des Servoverstarkers nicht geloscht.

Die Daten kdnnen mit Hilfe des speziellen ,,Alarmprotokoll-Léschmodus
geloscht werden. Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 7.2.5 Léschen der
Alarmprotokolldaten.

Ml Tl
[I_I Al IJ

| ——

Alarmsequenznummer. . Alarmcode.

Je hoher eine Zahl, desto  Siehe

alter sind die Alarmdaten. Alarmtabelle.
u Uberpriifung der Alarme

Gehen Sie wie nachfolgend beschrieben vor, um festzustellen welche
Alarme erzeugt worden sind.

1. Driicken Sie die MODE/SET-Taste, um die Option ,,Anzeigen
der Alarmprotokolldaten (Fn000)* im Zusatzfunktionsmodus
auszuwdhlen.

—

['I: ’_, Il__ Il__” I'__I’] Alarmprotokollanzeige.

2. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
um die Alarmprotokolldaten anzuzeigen.

—

3. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwirts-Pfeiltaste, um die
Alarmsequenznummern hoch oder runter zu scrollen und
Informationen iiber vorherige Alarme anzuzeigen.

Je hoher die duflerst linke Stelle (Alarmsequenznummer) ist,
desto dlter sind die Alarmdaten.

Eine Beschreibung der einzelnen Alarmcodes finden Sie in
Abschnitt 9.2 Fehlerbehebung.

Die nachfolgenden Alarme sind so genannte bedienerabhédngige
Alarme, die nicht in den Protokolldaten aufgezeichnet werden.

Anzeige Beschreibung
( | e — — —)
(e Digitale Bedienkonsole — Datenaustauschfehler 1
I
' — N\
Il ,’—' I’— ll_l, ’I Digitale Bedienkonsole — Datenaustauschfehler 2
(| — N\
I' - l’—ll -] - Keine Fehler erkannt.

Hinweis: Die Alarmprotokolldaten werden nicht aktualisiert, wenn derselbe Alarm wiederholt auftritt.
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7.2.2.  Schrittbetrieb (JOG)

A ACHTUNG

o Die Signale Vorwirtslauf gesperrt (/P-OT) und Riickwirtslauf gesperrt (/N-OT) sind wéhrend
des Schrittbetriebs mit Parameter Fn002 nicht wirksam.

Bei Betrieb {iber die digitale Bedienkonsole kann der Motor von dem
Servoverstdrker betrieben werden. Dadurch kann wéhrend der
Maschineneinrichtung und -priifung die Motordrehrichtung und die
Drehzahleinstellung schnell tiberpriift werden. Zeit und Aufwand fiir
den Anschluss an den Host-Controller werden somit eingespart.

Einzelheiten iiber das Einstellungsverfahren der Motordrehzahl finden
Sie unter 7.1.5 Betrieb im Parametereinstellungsmodus und 5.3.2
Schrittbetrieb (JOG).

XtraDrive

Bedienkonsole

s

oz

Auf den folgenden Seiten wird das Verfahren fiir die Verwendung
der digitalen Bedienkonsole beschrieben.

1. Driicken Sie zur Auswahl von Fn002 im Zusatzfunktionsmodus
die MODE/SET-Taste.

-

" —
——/ 'l

| ||| =
[I_ﬂl_ H[

2. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
um den Bedienkonsolen-Betriebsmodus zu wihlen. Der Betrieb
kann nun mit Hilfe der Bedienkonsole durchgefiihrt werden.

[: I~ I_]
. e
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3. Driicken Sie zum Einschalten des Servos (bei eingeschalteter

Motorspannung) die MODE/SET-Taste.

- |
L

Driicken Sie die Aufwérts- oder Abwirts-Pfeiltaste, um den Motor
zu betreiben. Der Motor bleibt in Betrieb, wihrend die Taste
gedriickt wird.

l

— -I
I
— I

Vorwarts- Ruckwarts-
Motordrehung Motordrehuna

. Driicken Sie zum Ausschalten des Servos (bei ausgeschalteter

Motorspannung) die MODE/SET-Taste. Driicken Sie alternativ die
DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde, um den Servo
auszuschalten.

. Durch Driicken der DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine

Sekunde kehrt Anzeige auf Fn002 im Zusatzfunktionsmodus zuriick.

T
GREEE

—
—_|

Hierdurch wird der Schrittbetrieb unter Steuerung der Bedienkonsole
beendet.

Die Motordrehzahl fiir den Betrieb unter Steuerung der digitalen
Bedienkonsole kann mit Hilfe der folgenden Parameter gedndert
werden:

Parameter

Signal Einstellung (U/min) Anwendung

Pn304

Schrittbetriebdrehzahl Standardeinstellung: 500 Drehzahlregelung

Hinweis: Die Drehrichtung des Servomotors hingt von der Einstellung von Parameter Pn000.0
,Drehrichtung® ab. Das obige Beispiel zeigt einen Fall, bei dem Pn000.0 standardméBig auf,,0
eingestellt ist.
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7.2.3.

Automatische Offset-Einstellung des Drehzahl- und
Drehmomentsollwerts

Bei Verwendung der Drehzahl- und Drehmomentregelung kann der
Servomotor sich selbst dann mit geringer Drehzahl drehen, wenn 0 V
als analoge Sollwertspannung festgelegt wurde. Dies kann auftreten,
wenn der Host-Controller oder der externe Stromkreis einen geringen
Offsetwert (Messung in mV) in der Sollwertspannung aufweist.

Im automatischen Offset-Sollwert-Einstellungsmodus wird der
Offsetwert automatisch gemessen und die Sollwertspannung eingestellt.
Es werden sowohl die Drehzahl- als auch Drehmomentsollwerte
eingestellt.

Das folgende Diagramm zeigt die automatische Einstellung eines
Offsetwerts in der Sollwertspannung durch den Servoverstérker.

Sollwert-
spannung

| Offset Sollwert-

/

spannun | Offset durch
P 9 1. XtraDrive korrigiert
/ Offsetanpassung

Sollwertdrehzahl Sollwertdrehzahl
oder -drehmoment oder -drehmoment

Nach der automatischen Offset-Einstellung wird der neue Offsetwert
im Servoverstirker gespeichert.

Der Offsetwert kann im manuellen Offset-Drehzahlsollwert-
Einstellungsmodus iiberpriift werden. Einzelheiten finden Sie in
Abschnitt 7.2.4 Manuelle Offset-Einstellung des Drehzahl- und
Drehmomentsollwerts.

Der automatische Offset-Sollwert-Einstellungsmodus kann nicht
verwendet werden, um Fehlerimpulse fiir einen gestoppten
Servoverstérker auf Null zu setzen, wenn ein Positionsregelkreis mit
einem Host-Controller aufgebaut wird. Verwenden Sie in diesem Fall
den manuellen Offset-Sollwert-Einstellungsmodus. Einzelheiten finden
Sie in Abschnitt 7.2.4 Manuelle Offset-Einstellung des Drehzahl-

und Drehmomentsollwerts.

Mit Hilfe der Nullhaltungs-Drehzahlregelungsfunktion kann der Motor
zwangsweise bei gegebenem Nulldrehzahlsollwert in Position gehalten
werden. Siehe 5.4.3 Verwendung der Nullhaltungsfunktion.

WICHTIG

Die automatische Offset-Einstellung des Drehzahl-/Drehmomentsollwerts muss bei
ausgeschaltetem Servo durchgefiihrt werden.

7-20




XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 7: Verwendung der Bedienkonsole

Gehen Sie zur automatischen Offset-Einstellung des Drehzahl-
/Drehmomentsollwerts wie nachfolgend beschrieben vor.

1. Geben Sie die (vorgesehene) 0V-Sollwertspannung vom Host-
Controller oder einem externen Schaltkreis ein.

0V Drehzahl- Servomotor
oder Drehmo-
Host mentsollwert —O
Controller Servo Aus \\_/
Niedrige Drehzahl
(Servo EIN)

XtraDrive

2. Driicken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die

MODE/SET-Taste.
Cl_[alrr
[l M| L] J

3. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwiérts-Pfeiltaste, um den
Parameter Fn009 auszuwéhlen.
Il
In_l

EEl

4. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
damit die folgende Anzeige aufgerufen wird.

B IV I
[I | _I_IJ

5. Driicken Sie die MODE/SET-Taste. Die folgende Anzeige blinkt
eine Sekunde lang. Der Sollwert-Offset wird automatisch
eingestellt.

| I_ Blinkt eine ’_ '_
[ ll:’ D ’_' I:]Sekundelang [’_ll_ I_ ’:']

—
|

_
I

6. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine Sekunde,
um zur Zusatzfunktionsmodus-Anzeige zuriickzukehren.

—| |1 -
i

_
—

Hiermit ist die automatische Offset-Einstellung des Drehzahl- und
Drehmomentsollwerts abgeschlossen.
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7.2.4. Manuelle Offset-Einstellung des Drehzahl- und
Drehmomentsollwerts

Die manuelle Offset-Einstellung des Drehzahl-/Drehmomentsollwerts
ist in folgenden Situationen hilfreich:

e Wenn ein Positionsregelkreis mit dem Host-Controller aufgebaut
wird und der Fehler beseitigt wird, wenn der Motor im Servo-
Sperrstatus gestoppt wurde (Nullpunktsollwert).

e Um den Offset exakt auf einen speziellen Wert zu setzen

Dieser Modus kann auflerdem verwendet werden, um die im
automatischen Offset-Sollwert-Einstellungsmodus eingestellten Daten
zu priifen.

Im Prinzip funktioniert dieser Modus wie der automatische Offset-
Sollwert-Einstellungsmodus, mit der Ausnahme, dass der Offsetwert
direkt wihrend der Einstellung eingegeben wird. Der Offsetwert kann
im Drehzahlsollwert oder Drehmomentsollwert eingestellt werden.
Der Offset-Einstellbereich und die Einstelleinheiten sind wie folgt:

Drehzahl- oder Drehmomentsollwert

Offset-
Einstellbereich

Offset-Einheiten

Analoge Eingangsspannung

Offset-Einstellbereich Offset-Einstellbereich

Drehzahlsollwert: —1023 bis +1023 Drehzahlsollwert: 0,46 mV/LSB
(—9999 bis + 9999)* (0,058 mV/LSB)*

Drehmomentsollwert: —128 to +127 Drezmomentsollwert: 1,47 mV/LSB

*Werte in Klammern gelten fir SDGM-0DA und SGDM-0D (Version 0006 oder neuer).

7-22



XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 7: Verwendung der Bedienkonsole

Gehen Sie zur manuellen Offset-Einstellung des Drehzahlsollwerts wie
nachfolgend beschrieben vor.

1. Dricken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

‘sl
"
§§|

[ [
[I—I_IIII

2. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwirts-Pfeiltaste, um den
Parameter Fn00A auszuwéhlen.

cl 1o
[I— M| I_II]

3. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
damit die folgende Anzeige aufgerufen wird. Der manuelle
Einstellungsmodus fiir den Offset des Drehzahlsollwerts wird

aufgerufen.
- C |
[ [} ] ' DJ

4. Schalten Sie das Servo-EIN-Signal (/S-ON) ein. Die Anzeige dndert

sich wie folgt.
]
SREEE

5. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste weniger als eine Sekunde, um
den Drehzahlsollwert-Offsetwert anzuzeigen.

—
—

—

—
—

J
—

6. Driicken Sie die Aufwiérts- oder Abwarts-Pfeiltaste, um den
Offsetwert anzupassen (Einstellung des Drehzahlsollwert-Offsets).

7. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste weniger als eine Sekunde, um
auf die im obigen Schritt 4 gezeigte Anzeige zuriickzukehren.

8. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste, um auf die Anzeige des
Zusatzfunktionsmodus zuriickzukehren.

Il

I
I

mllml=
Illl‘l’]

Hiermit ist die manuelle Offset-Einstellung des Drehzahlsollwerts
abgeschlossen.
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u Manuelle Offset-Einstellung des Drehmomentsollwerts

Gehen Sie zur manuellen Offset-Einstellung des Drehmomentsollwerts
wie nachfolgend beschrieben vor.

1. Dricken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.
— 1N
[I M| | L

2. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwairts-Pfeiltaste, um den
Parameter FnOOB auszuwéhlen.
N
e

—| =
[l ]

3. Driicken Sie die MODE/SET-Taste mindestens eine Sekunde, damit
die folgende Anzeige aufgerufen wird. Der manuelle Einstellungsmodus
fiir den Offset des Drehmomentsollwerts wird aufgerufen.

CREEE

4. Schalten Sie das Servo-EIN-Signal (/S-ON) ein. Die Anzeige dndert

sich wie folgt.
|
J o Il

5. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste weniger als eine Sekunde, um
den Drehmomentsollwert-Offsetwert anzuzeigen.

71 NI
I _II_I

6. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwirts-Pfeiltaste, um den
Offsetwert anzupassen (Einstellung des Drehmomentsollwert-Offsets).

7. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste weniger als eine Sekunde,
um auf die im obigen Schritt 4 gezeigte Anzeige zuriickzukehren.

8. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste, um in den
Zusatzfunktionsmodus zuriickzukehren.

— —

—
—

I
—

I

I

—
§§

_
—

e
[ UL L [

Hiermit ist die manuelle Offset-Einstellung des Drehmomentsollwerts
abgeschlossen.
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7.2.5.

Loschen der Alarmprotokolldaten

Mit diesem Verfahren wird die Alarmhistorie, welche die

im Servoverstdrker erzeugten Alarme speichert, geloscht.

Nach dem Ldschvorgang werden alle Alarme in der Alarmhistorie
auf A.- - (kein Alarmcode) gesetzt. Einzelheiten finden

Sie in Abschnitt 7.2.1 Betrieb im Alarmprotokollmodus.

Gehen Sie zum Loschen der Alarmprotokolldaten wie nachfolgend
beschrieben vor.

1.

Driicken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

) " e

§§l
J
——/

[ [
[I— M|

. Driicken Sie die Aufwiérts- oder Abwarts-Pfeiltaste, um den

Parameter Fn006 auszuwihlen.

Cl |7
[I— ML

" e
—_|

b)

. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,

damit die folgende Anzeige aufgerufen wird.

=

|l
[I_I L

. Driicken Sie die MODE/SET-Taste, um die Alarmprotokolldaten zu

16schen. Die folgende Anzeige blinkt fiir eine Sekunde. Nach
Loschen der Alarmprotokolldaten wechselt die Anzeige auf die
in Schritt 3 gezeigte Anzeige zuriick.

)

| ': Blinkt eine '_ =11
[ lI:’ ’:’ Ij I—]Sekunde Iang[l- l— ’I ’

. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine Sekunde,

um zur Parametercode-Anzeige zuriickzukehren.

|
"

mlimii=
LI III]

Hiermit ist der Loschvorgang der Alarmprotokolldaten abgeschlossen.
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7.2.6.  Uberpriifen des Motormodells

Stellen Sie Parameter FnO11 ein, um den Motormodell-Priifmodus
auszuwihlen. Dieser Modus wird fiir die Motorwartung verwendet.
Zusiitzlich kann er zur Uberpriifung der speziellen Codes (X-
Spezifikation) des Servoverstarkers verwendet werden.

Gehen Sie zur Uberpriifung des Motormodells wie folgt vor.

1. Driicken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

| [l
[I— M| :_J

2. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwiérts-Pfeiltaste, um den
Parameter Fn011 auszuwéhlen.

cCl_lr 1] 1
[I_ L] I]

3. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde, um
die das Servomotormodell und den Spannungscode anzuzeigen.

71 1

I

71
_l

71
0

\

J\\

J

Y

A 4

Spannung  produktbezeichnung

Spannung Servomotormodell
Code Spannung Code Servomotormodell

00  ]100 Vac oder 140 Vpc 00 | SGMAH

01 200 Vac oder 280 Vpc 01 | SGMPH

02 400 Vac oder 560 Vpc 02 | SGMSH
03 [SGMGH-OA (1500 U/min)
04 [SGMGH-OB (1000 U/min)
05 |SAGMDH
06 | SGMUH

4. Driicken Sie zur Anzeige der Servomotorleistung die MODE/SET-Taste.

_
&

"1
)

—
—
— —
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5. Driicken Sie die MODE/SET-Taste. Der Drehgebertyp und der
Auflosungscode werden angezeigt.

—irnof i3
[I_, i) 3
L J\ )
¥ N
Drehgebertyp  Encoderauflésung
Drehgebertyp Drehgeberauflésung
Code Spannung Code Auflésung
00 Inkrementalwertgeber 13 13 Bit
01 Absolutwertgeber 16 16 Bit
17 17 Bit
20 Reserviert

6. Driicken Sie zur Anzeige des speziellen Servoverstirker-Codes
(Y-Spezifikation) die MODE/SET-Taste.

(i

Dieses Beispiel zeigt die Spezifikation
.Y10" (als Dezimalzahl).

— —

7. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste, um auf die Anzeige
des Zusatzfunktionsmodus zuriickzukehren.
Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste, nachdem die obigen
Anzeigen in den Schritten 3 bis 5 ebenfalls auch die
Zusatzfunktionsmodus-Anzeige zuriickgekehrt sind.

cl_[r] 1] 1
[I—I_II_ | l]

Hiermit ist der der Priifvorgang des Motortyps abgeschlossen.

— —

7.2.7. Priifung der Software-Version

Stellen Sie Parameter Fn012 ein, um den Software-Version-Priifmodus
auszuwihlen. Dieser Modus wird zur Motorwartung verwendet.

Gehen Sie zur Uberpriifung der Software-Version wie folgt vor.
1. Wihlen Sie den Parameter Fn012.

2. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
um die Software-Version des Servoverstirkers anzuzeigen.

_|I_I milnl

P o
b -/ Software
Version

7-27



XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 7: Verwendung der Bedienkonsole

3. Driicken Sie zur Anzeige der Drehgeber-Software-Version die
MODE/SET-Taste.

C[r
[I_ L
N

"
— —
— —
]
— —

Software
| Version

4. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine Sekunde,
um zur Parametercode-Anzeige zuriickzukehren.

L il 2
[I_ ] Il_]

7.2.8. Nullpunkt-Suchmodus

A ACHTUNG

o Die Signale Vorwirtslauf gesperrt (/P-OT) und Riickwértslauf gesperrt (/N-OT) sind wéhrend
des Schrittbetriebs mit Parameter Fn003 nicht wirksam.

Der Nullpunkt-Suchmodus ist dafiir ausgelegt, die Nullpunktposition
des Drehgebers zu positionieren und auf dieser Position zu halten.
Dieser Modus wird verwendet, wenn die Motorwelle mit der Maschine
ausgerichtet werden muss. Nehmen Sie die Nullpunktsuche ohne
Anschluss der Kopplungen vor.

Die Drehzahl fiir die Ausfiithrung der Nullpunktsuche betrdgt 60 U/min.

[ ]
:|=[|[:t:f | |
Zum Ausrichten _T ﬁ

der Motorwelle
mit der Maschine. Mechanischer Nullpunkt

Die folgenden Bedingungen miissen fiir die Durchfiihrung der
Nullpunktsuche erfiillt werden.

e Falls das Servo EIN-Eingangssignal (/S-ON) eingeschaltet ist,
schalten Sie dieses AUS.

e Heben Sie die Servo-EIN-Signal-Ausblendung auf, wenn Parameter
Pn50 A.1 auf 7 gesetzt ist und der Servo auf ,,immer EIN“ gestellt ist.
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Gehen Sie zur Durchfiihrung der Nullpunktsuche wie folgt vor.

1. Driicken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

-
I—
__
' —
-

EEl

2. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwirts-Pfeiltaste, um den
Parameter Fn003 auszuwahlen.
~l

GEEEE)

3. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
damit die folgende Anzeige aufgerufen wird.

['. \L r‘]

4. Driicken Sie die DSPL/SET-Taste. Die Anzeige dndert sich wie
folgt. Jetzt kann die Nullpunktsuche durchgefiihrt werden.

(1 ]S

5. Halten Sie die Aufwiirts- oder Abwirts-Pfeiltaste gedriickt, um die
Nullpunktsuche durchzufiihren. Stellen Sie sicher, dass Parameter
Pn000.0 = 0 ist (Standardeinstellung) und driicken Sie dann die
Aufwirts-Pfeiltaste, um den Motor in Vorwartsrichtung zu drehen.
Durch Driicken der Abwirts-Pfeiltaste wird der Motor in
Riickwiértsrichtung gedreht. Wenn der Parameter auf Pn000.0 = 1
gesetzt ist, wird die Drehrichtung des Motors umgekehrt.

I~ C Vorws —— Blinkt, bis di
orwarts InKt, bis die
[ -l _. I :’ ’—] UNTEN: [ . I_ -' ,—] Nullpunktsuche

— Riickwarts e beendet ist.

—
|
—

_
I

—

6. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine Sekunde,
um zur Zusatzfunktionsmodus-Anzeige zuriickzukehren.

GEEEE

Hiermit wird die Nullpunktsuchfunktion abgeschlossen.

—
—

—
S—
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7.2.9. Initialisieren der Parametereinstellungen

Mit dieser Funktion werden alle Parameter auf die
Standardeinstellungen (Werkseinstellungen) zurtickgesetzt.

WICHTIG

o Fiihren Sie die Initialisierung der Parameter bei ausgeschaltetem Servo durch.
o Schalten Sie anschlieSend die Spannungsversorgung aus und wieder ein,
um alle Parameter auf die Standardeinstellungen zuriickzusetzen.

Gehen Sie zur Initialisierung der Parametereinstellungen wie folgt vor.

7. Dricken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

C| [
[I_ﬂl_ _IIJ

8. Diriicken Sie die Aufwiirts- oder Abwirts-Pfeiltaste, um den
Parameter Fn005 auszuwihlen.
N C
I _!

9. Driicken Sie dic DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
damit die folgende Anzeige aufgerufen wird.

[ -
I~ I{r

10. Driicken Sie die MODE/SET-Taste. Die Anzeige dndert sich wie
folgt. Die Parameter werden initialisiert.

P

l I_ inkteine  _
[ l:’ I:I I_, I:J SLkEndelang [":’.| l' l—l l ,

-

" —

Il
I

)
" —

L

—~
I

l_ Blinkt wahrend
l ] der Initialisierung. Ende

— —
— ——

1

i

11. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine
Sekunde, um zur Zusatzfunktionsmodus-Anzeige zuriickzukehren.

— ==
[I_ It () _I]

Hiermit wird die Initialisierung der Parametereinstellungen abgeschlossen.

Hinweis: Die Parameter werden nicht durch Driicken der DSPL/SET- oder MODE/SET-Taste bei
eingeschaltetem Servo initialisiert. Schalten Sie die Versorgungsspannung nach der Initialisierung
AUS und wieder EIN.

—
—

—
S—
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7.2.10. Manuelle Null“einstellung und Verstirkungseinstellung
des analogen Uberwachungsausgangs

Uber den analogen Uberwachungsausgang kann die Motordrehzahl,
der Drehmomentsollwert sowie Positionsfehler iiberwacht werden.
Siehe Abschnitt 6.6 Analogiiberwachung.

Uberwachunas-Ausaanasspannuna

A

Verstarkungseinstellung

\ 4

Nullpunkteinstellung

Einstellungseinheit

Nullpunkt-Einstellbereich: -> 17 m V/LSB
Verstarkungs-Einstellbereich: 50 bis 150 % -> 0,4 % /LSB

Verwenden Sie die manuelle Nulleinstellfunktion, um Abweichungen
der Ausgangsspannung oder des Nullpunktes, die durch Stérungen im
Uberwachungssystem verursacht wurden, auszugleichen.

Die Verstarkungseinstellfunktion kann so geéndert werden, dass sie
mit der Empfindlichkeit des Messsystems iibereinstimmt.

Die Ausgangsspannung der Analogiiberwachung betrdgt +8 V. Bei
Uberschreiten von +8 V wird die Polaritit der Ausgangsspannung
umgekehrt.

| Manuelle Nulleinstellung des analogen Uberwachungsausgangs

Gehen Sie zur Durchfiihrung der manuellen Nulleinstellung des
analogen Uberwachungsausgangs wie folgt vor.

1. Driicken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

cl [
[I_ M| IJ
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2. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwiarts-Pfeiltaste, um Parameter

FnOOC auszuwdhlen.
I— I~ I~
GREEDR

3. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
damit die folgende Anzeige aufgerufen wird.

[h/_d

4. Driicken Sie die MODE/SET-Taste. Bei jedem Driicken der
MODE/SET-Taste wechselt der Uberwachungsausgang zwischen
den Anzeigen fiir die unten gezeigten beiden Kanéle.

— §|

) " e

,_ , ' MODE/SET Taste ’_ ’ _I
(’_ ,_, I — ’—_J Alternative [l— l_’ I: — lj]

Anzeige

5. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste weniger als eine Sekunde,
um den Verstarkungsparameter der Analogiiberwachung
anzuzeigen. Driicken Sie erneut die DATA/SHIFT-Taste weniger
als eine Sekunde, um auf die in den obigen Schritten 3 und 4
gezeigte Anzeige zuriickzukehren.

Datenanzeige

— p— MODE/SET Taste
[ — Nrnr
{l_ [ | L - I_I} — { LIt I_I}
Anzeige

6. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwarts-Pfeiltaste, um die
Nulleinstellung des analogen Uberwachungsausgangs
durchzufiihren.

Anderung der Dateneinstellung

oo — (ZTolrlm
[UJHHJ PHHH’}

"

7. Wenn die Nulleinstellung fiir die beiden Kanile abgeschlossen ist,
driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine Sekunde,
um zur Zusatzfunktionsmodus-Anzeige zuriickzukehren.

— I
[:- || L l_]

Hiermit wird die manuelle Nulleinstellung des analogen
Uberwachungsausgangs abgeschlossen.

-
—

I
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u Manuelle Verstarkungseinstellung des analogen
Uberwachungsausgangs

Gehen Sie zur Durchfiihrung der manuellen Verstarkungseinstellung
des analogen Uberwachungsausgangs wie folgt vor.

1. Driicken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die MODE/SET-Taste.

cl _[ala
[I_ ||l I]

—

2. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwirts-Pfeiltaste, um den
Parameter FnOOD auszuwihlen.

C| [l -
[I_ M|l I_IJ

3. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
damit die folgende Anzeige aufgerufen wird.

| 1 I~
(e
4. Driicken Sie die MODE/SET-Taste. Bei jedem Driicken der

MODE/SET-Taste wechselt der Uberwachungsausgang zwischen
den Anzeigen fiir die unten gezeigten beiden Kanéle.

— —~ MODE/SET Taste — — —
I |l I | ) O A | |
I— I_I ’ I—, Alternative I— I , I— I—I
Anzeige

5. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste weniger als eine Sekunde, um den
Verstarkungsparameter der Analogiiberwachung anzuzeigen. Driicken Sie
erneut die DATA/SHIFT-Taste weniger als eine Sekunde, um auf die in
den obigen Schritten 3 und 4 gezeigte Anzeige zurlickzukehren.

Datenanzeige

— — —\ DATA/SHIFT Taste py
I | -_— BIIBIIEIIE]
il L | A (A

Anzeige

6. Driicken Sie die Aufwiirts-”oder Abwairts-Pfeiltaste, um die
Verstirkung des analogen Uberwachungsausgangs einzustellen.

Anderung der Dateneinstellung

N nr —, i
{ I_IIII_II_I] [ IIIIII_I I’]

7. Wenn die Verstarkungseinstellung fiir die beiden Kanéle abgeschlossen ist,
driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine Sekunde, um zur
Zusatzfunktionsmodus-Anzeige zuriickzukehren.

—_|
—
= —

[ [l
[I_ |||
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Hiermit wird die manuelle Verstidrkungseinstellung des analogen
Uberwachungsausgangs abgeschlossen.

7.2.11. Offset-Einstellung der Motorstrom-Erkennung

Die Offset-Einstellung der Motorstrom-Erkennung wird im Werk von
Yaskawa durchgefiihrt. Daher muss diese Einstellung normalerweise nicht
durchgefiihrt werden. Nehmen Sie diese Einstellung nur vor, wenn eine
hochst prazise Einstellung zur Minderung der Drehmomentwelligkeit, die
durch Stromabweichungen verursacht wurde, erforderlich ist.

A ACHTUNG

e Wenn diese Funktion, insbesondere die manuelle Einstellung, nicht mit duflerster
Vorsicht durchgefiihrt wird, kann die Leistung des Servoantriebs beeintrichtigt werden.

Die folgenden Abschnitte beschreiben die automatische und manuelle
Offset-Einstellung der Stromerkennung.

u Automatische Offset-Einstellung der Motorstrom-Erkennung

WICHTIG

o Die automatische Einstellung ist nur bei eingeschalteter Hauptstromkreis-
Spannungsversorgung und ausgeschaltetem Servo moglich.

Gehen Sie wie nachfolgend beschrieben vor, um die automatische
Offset-Einstellung der Motorstrom-Erkennung durchzufiihren.

1. Driicken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die MODE/SET-Taste.

cl_[lm
[I_ ML I_J

2. Driicken Sie die Aufwarts- oder Abwiirts-Pfeiltaste, um Parameter

FnOOE auszuwihlen.
— =
GREEE

3. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
damit die folgende Anzeige aufgerufen wird.

I -
Ll _lo)

4. Driicken Sie die MODE/SET-Taste. Die Anzeige dndert sich wie
folgt und der Offset-Wert wird automatisch eingestellt.

-

—
|
—

5
I

/ I: inkt eine ___ l—
[ |D l:' '_’ I_Jgtlekllj;delang [I_ ’_I I— I:’J
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5. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine Sekunde,
um zur Zusatzfunktionsmodus-Anzeige zuriickzukehren.

(Fl-IEICIE)

Hiermit ist die automatische Offset-Einstellung der Motorstrom-
Erkennung abgeschlossen.

"
—
|

u Manuelle Offset-Einstellung der Motorstrom-Erkennung

Gehen Sie zur manuellen Offset-Einstellung der Motorstrom-
Erkennung wie nachfolgend beschrieben vor.

WICHTIG

o Achten Sie bei der manuellen Einstellung darauf, dass der Motor mit einer Drehzahl
von ca. 100 U/min Liuft und stellen Sie den Offset der Motorstrom-Erkennung ein, bis
die Drehmomentwelligkeit, die von der Analogiiberwachung festgestellt wird, minimiert
ist. (Siehe Abschnitt 6.5 Analogiiberwachung.)

Stellen Sie mehrmals abwechselnd den U- und V-Phasen-Offset ein, bis diese Offsets gut
abgeglichen sind.

1. Driicken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

L

)
——
I
I—
-
I—
|
—
—J

2. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwiérts-Pfeiltaste, um Parameter
FnOOF auszuwéhlen.
I~ —
I

3. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
damit die folgende Anzeige aufgerufen wird.

r N[ -
[l_ L I_I_J

4. Driicken Sie MODE/SET-Taste, um zwischen dem Offset-
Einstellungsmodus der U-Phasen (Cul 0)-Stromerkennung und der
V-Phasen (Cu2_0)-Stromerkennung zu wechseln.

[l— ' —] MODE/SET Taste [I— I:'

L

Il
_
)

(1 I (L

_lo)

Alternative
Anzeige
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7.2.12.

5. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste weniger als eine Sekunde, um
die Stromerkennungsdaten anzuzeigen. Driicken Sie erneut die
DATA/SHIFT-Taste weniger als eine Sekunde, um auf die in den
obigen Schritten 3 und 4 gezeigte Anzeige zuriickzukehren.

— -— DATA/SHIFT Taste
Lol o) = 1

Datenanzeige

e
Il

L I

i

Alternative
Anzeige

6. Driicken Sie dic Aufwarts- oder Abwiérts-Pfeiltaste, um den Offset
einzustellen. Stellen Sie den Offset-Wert sorgfltig ein, wéhrend Sie das
Drehmomentsollwert-Uberwachungssignal iiberwachen.

Anderung der Dateneinstellung

0 — (-I0l0IoL )

I_1_i
7. Wenn die Offset-Einstellung der Stromerkennung fiir die
Verstiarkungseinstellung fiir die U-Phase (Cul 0) und V-Phase
(Cu2_0) abgeschlossen ist, driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste,
um zur Zusatzfunktionsmodus-Anzeige zuriickzukehren.

Cl [
[I— |

Hiermit ist die manuelle Offset-Einstellung der Motorstrom-Erkennung
abgeschlossen.

[ 'milmll
il

]

—_]
§§l
I

Schreibschutz-Einstellung

Die Schreibschutzeinstellung dient zur Vermeidung von unachtsamen
Anderungen der Parameter. Der Schreibschutz fiir die Parameter
PnOO0O und fiir einige der Parameter FnLI0] wird durch Einstellung
von Parameter Pn010 aktiviert

Die Kennworteinstellungswerte sind wie folgt:

e ,.0000°: Schreiben zuléssig (Schreibschutzmodus aufgehoben.)
,0001%: Schreiben unzuldssig (Parameter sind beim nédchsten
Einschalten der Spannungsversorgung schreibgeschiitzt.)

Gehen Sie zur Einstellung der Schreibschutzfunktionen wie folgt vor.

1. Driicken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

2. Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwiérts-Pfeiltaste, um den
Parameter Fn010 auszuwéhlen.

cl_[] N7
[I_ M| IJ

— —
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3. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
damit die folgende Anzeige aufgerufen wird.

e rnr
[ ] [ L

— §|

4. Geben Sie den Wert (0001) ein und driicken Sie die MODE/SET-
Taste. Die Anzeige dndert sich wie folgt und der Schreibschutz ist
aktiviert.

I l: inkteine _, l_’ ’—I I_'
[ a|o|n ]SLkﬁtnde.ang [Il:,I 1, IIJ

5. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine Sekunde,
um zur Zusatzfunktionsmodus-Anzeige zuriickzukehren.

|
[I'_ |

— —
I
——/

Hiermit ist die Einstellung des Schreibschutzes abgeschlossen. Die
Einstellung des neuen Kennwortes wird nach dem néachsten Aus- und
Einschalten der Spannung giiltig.

7.2.13. Loschen des Optionsbaugruppen-Erkennungsalarms

Alarm A.E7 (Optionsbaugruppen-Erkennungsfehler) tritt beim ersten
Einschalten des XtraDrive-Servoverstiarkers auf, nachdem eine
Optionsbaugruppe getrennt wurde.

WICHTIG

o Fiihren Sie die Initialisierung der Parameter bei ausgeschaltetem Servo durch.

o Schalten Sie anschlieBend die Spannungsversorgung aus und wieder ein, um alle Parameter
auf die Standardeinstellungen zuriickzusetzen.
Da die Parameter fiir den XtraDrive mit angeschlossener Optionsbaugruppe eingestellt wurden,
achten Sie darauf, die Einstellung anzupassen oder den Parameterwert (Fn005 des
Zusatzfunktionsmodus) zu initialisieren, um die aktuellen Systemanforderungen zu erfiillen.
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Gehen Sie zur Initialisierung der Parametereinstellungen wie folgt vor.

1. Dricken Sie zur Auswahl des Zusatzfunktionsmodus die
MODE/SET-Taste.

— 1
[/- r| ||
2. Waihlen Sie den Parameter Fn014.

Driicken Sie die Links- oder Rechts-Pfeiltaste, um die Stelle
auszuwdhlen.

——
" —
§§|

Driicken Sie die Aufwirts- oder Abwiérts-Pfeiltaste, um den Wert

zu andern.
IZ{ 1
P )

3. Diriicken Sie die DATA/SHIFT-Taste mindestens eine Sekunde,
damit die folgende Anzeige aufgerufen wird.

[III Ill_l /IIZJ

4. Driicken Sie die MODE/SET-Taste. Die Anzeige dndert sich wie
folgt. Die Parameter werden initialisiert.

( )

| | | Blinkt wahrend
I '

'_I | I- der Initialisierung. Ende
( p—

~\
I Blinkt eine

I I_
,:' I:’ I—, I_J Sekundelang {I_' ’ '—' II , }

5. Driicken Sie die DATA/SHIFT-Taste fiir mindestens eine Sekunde,
um zur Zusatzfunktionsmodus-Anzeige zuriickzukehren.

cCl | i
[I M| J

Hiermit wird die Initialisierung der Parametereinstellungen
abgeschlossen.
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8. Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

Dieses Kapitel enthilt die Nennwerte, Drehmoment-Drehzahl-Kennlinien sowie
die Abmessungen fiir Servoantriebe der XtraDrive-Serie.

8.1.
8.2.
8.3.
8.4.
8.5.
8.6.

8.6.1.

8.6.2.

8.6.3.

8.6.4.
8.6.5.

8.6.6.

8.7.

8.7.1.

8.7.2.

8.7.3.

8.7.4.
8.7.5.

8.7.6.

Nennwerte und Spezifikationen............cccveeeiieeiiieeciie e
Kombinationen aus einphasigen 100 V-XtraDrive und Motoren...................
Kombinationen aus einphasigen 200 V-XtraDrive und Motoren...................
Kombinationen aus dreiphasigen 200 V-XtraDrive und Motoren....................
Kombinationen aus dreiphasigen 400 V-XtraDrive und Motoren....................
Abmessungen zur Grundflichenmontage ...........ccccceevveriiienienieenienieeee
XD-P3 bis -01 (einphasig 100 V, 30 bis 100 W)

XD-P3 bis -02 (einphasig 200 V, 30 bis 200 W) .....ccccovvrerviierienreenen.
XD-02 (einphasig, 100 V, 200 W)

XD-04 (einphasig, 200 V, 400 W).....cooieriiiiieniieiieeieeieeeee e
XD-08 (einphasig, 200 V, 0,75 kW)

XD-10 (dreiphasig, 200 V, 1,0 KW) ..cceeriiiieiieiecieeeeee e
XD-05, 10, 15 (dreiphasig, 400 V, 0,5 bis 1,5 KW)...ocovvvveveireerieennee.
XD-20, -30 (dreiphasig, 200 V, 400 V, 2,0 und 3,0 kW)

XD-15 (einphasig, 200 V, 1,5 KW)...oooooiieiieeeeieeeeeee e
XD-50 (dreiphasig, 400 V, 5,0 KW) ..ccviiviiiiiiiieieeieeieece e
Abmessungen zur Bautragermontage ............ccccveeevieeeiieenieeeniee e
XD-P3 bis -01 (einphasig 100 V, 30 bis 100 W)

XD-P3 bis -02 (einphasig 200 V, 30 bis 200 W) ....cceevevvevcieeerieenneen.
XD-02 (einphasig, 100 V, 200 W)

XD-04 (einphasig, 200 V, 400 W) ......cooviieeiiieeiiecieeeee e
XD-08 (einphasig, 200 V, 0,75 kW)

XD-10 (dreiphasig, 200 V, 1,0 KW) ..ooooiiiiiiieieeeeeeeeeee e
XD-05, 10, 15 (dreiphasig, 400 V, 0,5 bis 1,5 kW) ...ccoeovvviiiinnnnen.
XD-20, -30 (dreiphasig, 200 V, 400 V, 2,0 und 3,0 kW)

XD-15 (einphasig, 200 V, 1,5 KW)...oooiiiiiiiieriieiesieeeeee e
XD-50 (dreiphasig, 400 V, 5,0 KW) ..ooooiiieiiieeiieeeeeceeeeee e

8-1



XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 8: Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

8.1. Nennwerte und Spezifikationen

In der folgenden Tabelle werden die Nennwerte und Spezifikationen des
XtraDrive-Servoverstirkers aufgefiihrt, die fiir die Auswahl des geeigneten
Servoverstdrkers notwendig sind.

u Nennwerte und Spezifikationen des XtraDrive

Die Eingangsstromwerte beziehen sich auf den unteren Bereich
der Spannungskenndaten.

XtraDrive Modell XD- | P3 | P5 | 01 | 02 | 04 | 05 | 08 | 10 | 15 | 20 | 30 | 50

> | SGMAH-OIB A3 | A5 | 01|02 | —| —| =] —| —| =] =] =
()
= |seMPH-OIB SR S (R P U I I I I I I
SGMAH-OA A3 | A5 01 02 04 — 08 — — — — _
5| > SGMPH-OA — — 01 02 04 — 08 — 15 — — —
o | o
g S[semGHOADA | | | [ [ _ B
s (1500 U/min-1) 05 09 | 13 | 20 | 30
% SGMSH-OA — |- -] -] =|=|—=1]101]15 | 20 | 30 | —
Q
Q
& SGMAH-OID — | -] = =] =0 | =] =] =122
: 02
© SGMPH-OID — = ===~ ||| —|—
>
= SGMGH-OD — — — — — 05 — 09 13 20 30 44
S
SGMSH-OD — — — — — — — 10 15 20 30 50
SGMUH-OD — — — — — — — 10 15 — 30 40

Max. zulassige
Servomotorleistung 0,03({0,05|/ 0,1 (10,21|0,4(045|0,75/ 10| 15| 20| 3,0 | 50
[kW

Dauerausgangs-

strom 066/095/24 30| — | — | —| = | = | =] =] —
[Arms]]

Maximaler
Ausgangsstrom | 2029|7290 | — | — | — | — | — | — | — | —
[Ams]

100 V

Dauerausgangs-
strom 04406409121 (28|38 |57 |76 |116|185|248| —
[Arms]]

Maximaler
Ausgangsstrom | 1,3 | 20 | 28 | 6,5 | 85 |11,0|13,9| 17 | 28 | 42 | 56 | —
[Arms]

Basis-Spezifikationen
200 V

Dauerausgangs-
strom - - - - —119| — | 35|54|84|11,9|16,5
[Arms]

400 V

Maximaler
Ausgangsstrom — — — — — | 55| — | 85| 14 | 20 | 28 |40,5
[Arms]
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Nennwerte und Spezifikationen des XtraDrive (Fortsetzung)

XtraDrive Modell XD-

P3-01| 02 04 05 08 10 15 20 30

50

Basis-Spezifikationen

Eingangsspannungsversorgung*

100 V | Einphasig 100 bis 115V AC +10 bis —15 %, 50/60 Hz *
Haupt- . . . . : 0 *
S 200 V |Ein-/Dreiphasig 200 bis 230 V AC +10 bis —15 %, 50/60Hz
400 V | Dreiphasig 380 bis 480 V AC +10 bis —15 %, 50/60 Hz
100 V | Einphasig 100 bis 115 V AC +10 bis —15 %, 50/60 Hz *

Steuer- | 200V

Einphasig 200 bis 230,5 V AC +10 bis —15 %, 50/60 Hz

stromkreis
400V |24V DC %15 %, 0,7A
Einphasige oder dreiphasige Vollwellengleichrichtung, IGBT-
SEUEUTEEE! Pulsweitenmodulation (Sinuswellenantrieb)
Ruckflihrung Serieller Drehgeber: 13- (nur inkremental), 16-, oder 17-Bit (inkremental/absolut).
[MISBUNGS ¢ bis +55 °C/-20 bis +85 °C (Im Gehéiuse diirfen die intermen Temperaturen
S 9 x P diesen Bereich nicht tiberschreiten.)
o |ratur
§ Luftfeuchtigkeit
£ [(Umgebung/Lage | max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)
§ rung)
Vibrations- 2 2
/Stolfestigkeit 4,9 m/s*/19,6 m/s
Konfiguration Grundflachenmontage (Einbau in Baugruppentrager optional)
XtraDrive Modell XD- | P3-01 02 04 05 08 10 15 | 20 30 50
S Far 1.1 .
s 100V 0,8
[0 =
O Far o .
¥ 2 200 V 0,8 1,1 1,7
o Fir 2,8 3,8
[} — — — —
s 400V 1,7 1,7 5,5

* Die Versorgungsspannung darf 230 V +10 % (253 V) nicht {iberschreiten. Sollte die Spannung diese Werte
uiberschreiten, ist ein Transformator erforderlich.

**Verwenden Sie den Servoverstérker innerhalb des Umgebungstemperaturbereichs. Im Gehduse diirfen die
internen Temperaturen den vorgegebenen Bereich nicht iiberschreiten.
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Nennwerte und Spezifikationen des XtraDrive (Fortsetzung)

XtraDrive Modell XD-

P3| P5 01|02 04| 05|08 | 10| 15 | 20 | 30 |50

Drehzahl- und Drehmomentregelungsmodus

Leistungsdaten

Drehzahlregelbereich

1:5000 (Die niedrigste Drehzahl im Drehzahlregelungsbereich ist der
Punkt direkt bevor der Motor unter voller Lastbedingung stoppt.)

5 Lastregelung 0 to 100 % Last: max. 0,01 % (bei Nenndrehzahl)
< 2 |Spannungsre- Nennspannung +10%: 0% (bei Nenndrehzahl)

N 2 gelung

< O

o O _

a ;gmﬁgrat“"e 25 +25 °C: max. +0,1 % (bei Nenndrehzahl)

Frequenzeigenschaften

400 Hz (bei J. = Ju)

Drehmomentregelungstoleranz
(Wiederholbarkeit)

2 %

Sanftanlaufzeiteinstellung

0 bis 10 s (Beschleunigung und Verzdgerung sind getrennt einstellbar.)

Eingangssignale

. Sollwert- 1+6Vpc (Variabler Einstellbereich: £2 bis £10Vpc ) bei Nenndrehzahl
e Spannuna* (Vorwarts-Motordrehung mit positivem Sollwert), Eingangsspannung:
% o |°P 9 +12 V (Maximum).

C

n ©
(E“ g’ Eingangsimpedanz |ca. 14 kQ
N'©
o Stromkreis- .
= Zeitkonstante
b o | Sollwert- +3Vpc (Variabler Einstellbereich: 1 bis +10Vpc ) bei Nenndrehmoment
5 Spannung*™ (Vorwarts-Motordrehung mit positivem Sollwert), Eingangsspannung:
go |°P 9 +12 V (Maximum)

8 % Eingangsimpedanz |ca. 14 kQ
(S
%’ % Stromkreis- ca. 47 us

Zeitkonstante A0H
, Wahl der . .
0 (E“ £ | Drehrichtung Mit P-Regelsignal
SN2
S '§ 3 Mit Vorwarts/Rickwarts-Stromgrenzwertsignal (Drehzahlauswahl 1 bis 3).
X 3 ® |Drehzahlauswahl Der Servomotor wird gestoppt oder es wird eine andere Regelungsart
verwendet, wenn beide Signale ausgeschaltet sind.

Positioniersteuerungsmodus

Leistungsdaten

Offset-Einstellung

0 bis 450 U/min™" (Einstellungsauflésung: 1 U/min™)

Vorsteuerungskompensation

0 bis 100% (Einstellungsauflésung: 1%)

Weiteneinstellung fiir
Positionierung abgeschlossen

0 bis 250 Sollwerteinheiten (Einstellungsauflosung: 1 Sollwerteinheit)

Eingangssignale

T Vorzeichen + Impulsfolge, 90° Phasenversatz, 2-phasiger Impuls
£ 4 yp (A-Phase + B-Phase) oder Impulsfolge im/gegen den Uhrzeigersinn
QS
% g Form Leitungstreiber (+5-V-Pegel), offener Kollektor (+5-V- oder +12-V-Pegel)
8=

Frequenz max. 500/200 kimpulse/s (Leitungstreiber/offener Kollektor)

Steuersignal

Loschsignal (Eingangsimpuls entspricht Sollwertimpuls)

Integrierte Offener Kollektor-
Spannungsversorgung***

+12 V (integrierter 1-kQ-Widerstand)

* Die Drehzahlregelung wird wie folgt definiert:

Die Motordrehzahl kann sich aufgrund von Spannungsschwankungen oder Verstirkerabweichungen und
Anderungen des Vorwiderstands aufgrund von Temperaturschwankungen &ndern.

** Vorwirts bedeutet von der lastfreien Seite aus gesehen im Uhrzeigersinn (von der Lastseite und dem
Wellenende aus gesehen gegen den Uhrzeigersinn).

***Die integrierte offener Kollektor-Spannungsversorgung ist nicht elektrisch von dem Steuerstromkreis im
Servoverstérker isoliert.
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Nennwerte und Spezifikationen des XtraDrive (Fortsetzung)

E/A-Signale

XtraDrive Modell XD- P3 | P5 |01 | 02|04 |05 |08 | 10 | 15 | 20 | 30 | 50
c
2 Form A-, B-, C-Phasen-Leitungstreiber
0%_’ S-Phasen-Leitungstreiber (nur mit Absolutwertgeber)
Frequenz- —_—
teilungsverhaltnis Beliebig
Servo EIN, P-Regelung (oder Umschaltung der Regelungsart, Vorwarts-
o |Signalzuordnung |/Rickwarts-Motordrehung durch interne Drehzahleinstellung, Nullhaltung,
%’ kann geandert Sollwertimpuls gesperrt), Vorwartslauf gesperrt (P-OT), Rickwartslauf
L |werden gesperrt (N-OT), Alarmriicksetzung, Vorwarts-Strombegrenzung
und Rickwarts-Strombegrenzung (oder interne Drehzahlauswahl)
Fester Ausgang | Servoalarm, 3-Bit-Alarmcodes
gv Sianalzuordnun Positionierung abgeschlossen (Drehzahliibereinstimmung), wahrend
N 9 9 Servomotordrehung, Servo bereit, wahrend Strombegrenzung, wahrend

kann geandert
werden

Drehzahlbegrenzung, Bremse freigegeben, Warnung, Auswahl von drei
NEAR-Signalen.

Interne Funktionen

Dynamische Bremse

Wird beim Ausfall der Hauptspannungsversorgung, bei Servoalarm,
Servo AUS oder Endlagenschalter angefahren betatigt.

Generatorische
Bremse

Externer Bremswiderstand Integriert

Nachlaufweg-Stopp

Dynamische Bremse stoppt bei P-OT oder N-OT, Verzogerung bis zum
Stillstand oder Leerlauf bis zum Stillstand.

Elektronisches

0,01 < A/B £ 100

Getriebe
Uberstrom, Uberspannung, unzureichende Spannung, Uberlastung,

Schutz generatorischer Fehler, Hauptschaltkreis-Fehler, Kihlkérperiberhitzung,
Ausfall Spannungsversorgung, Uberlauf, Uberdrehzahl, Drehgeberfehler,
Durchgang, CPU-Fehler, Parameterfehler usw.

. . Ladung, Spannung, fiinf 7-Segment-LEDs

LED A (Funktionen der integrierten digitalen Bedienkonsole)
Integrierter Steckverbinder der Analogiberwachung fur

CN5 Uberwachungsdrehzahl, -drehmoment und andere Sollwertsignale.

Analogiberwachung

Drehzahl: 1V/1000 U/min
Drehmoment: 1V/Nenndrehmoment
Restliche Impulse: 0,05 V/Sollwerteinheit oder 0,05 V/100 Sollwerteinheiten

Datenaustausch

Angeschlossene
Gerate

Digitale Bedienkonsole (Handgerat), RS-422A-Schnittstelle fir PCs usw.
(gegebenenfalls RS-232C-Schnittstellen)

1:N-
Kommunikation

Bis zu N = 14 fir RS-422A-Schnittstellen

Achsen-
Adresseinstellung

Einstellung mit den Parametern.

Statusanzeige, Parametereinstellung, Uberwachungsanzeige,

Funktionen Alarmprotokollanzeige, Schritt- (JOG) und Autotuning-Betrieb, Drehzahl-,
Drehmomentsollwertsignal und andere Zeichenfunktionen
Weitere Drehrichtungswechsel, Nullpunkt-Suche, automatische Servomotor-ID,

ZK-Drossel-Anschlussklemme fiir HF-Spannungsversorgungsregelung*
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8.2. Kombinationen aus einphasigen 100 V-XtraDrive und Motoren

XtraDrive Modell XD- P3-L* P5-L* 01-L* 02-L*
5 & | Modell SGMAH- A3B A5B 01B 02B
| 8%
g 5 § Leistung (kW) 0,03 0,05 0,1 0,2
= (0]
T | 20
3 g- O o | Motordrehzahl (U/min) Nennleistung 3000/Maximum 5000
$ % Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber
T 3 | Geeigneter Drehgeber oder Absolutwertgeber
g g UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber
8 E Dauer-Ausgangsstrom Au/min-1 0,66 0,95 2,4 3,0
(]
g Maximaler Ausgangsstrom Aest 2,0 2,9 7,2 9,0
Zulassige generatorische 78 15.7
Energie* (Joule) ’ ’
5 & |Modell SGMPH- — — 01B 02B
3 | &5 |Leistung (kW) — — 0,1 0.2
2|82
®© [}
2 g O o | Motordrehzahl (U/min) Nennleistung 3000/Maximum 5000
C}J',) -g Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber
E 3 | Geeigneter Drehgeber oder Absolutwertgeber
S g UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber
O
2] E Dauer-Ausgangsstrom Aes — — 2,2 2,7
(%]
g Maximaler Ausgangsstrom Aest — — 71 8,4

Zulassige generatorische
Energie* (Joule)

15,7

* Die zuléssige generatorische Energie ist der Wert mit einer AC-Eingangsspannungsversorgung von 100 Veff.
Die zuldssige generatorische Energie kann abhingig von den Schwankungen der Spannungsversorgung variieren.
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8.3. Kombinationen aus einphasigen 200 V-XtraDrive und Motoren

XtraDrive Modell XD- P3-M* | P5-M* | 01-M* | 02-M* | 04-M* | 08-M* | 15-M*
5 & | Modell SGMAH- A3A A5A 01A 02A 04A 08A —
~|2¢
g 5 § Leistung (kW) 0,03 0,05 0,1 0,2 0,4 0,75 —
= (0]
T | 20
3 g- O o | Motordrehzahl (U/min) Nennleistung 3000/Maximum 5000
& % Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber oder
T 3 | Geeigneter Drehgeber Absolutwertgeber
g : UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber
8 E Dauer-Ausgangsstrom Aett 0,44 0,64 0,91 2,1 2,8 4.4 —
(]
g Maximaler Ausgangsstrom Aest 1,3 2,0 2,8 6,5 8,5 13,4 —
Zulassige generatorische
Energie* (Joule) 18,5 3r.1 _
5 & |Modell SGMPH- — — 01A 02A 04A 08A 15A
® 0
I Ew § Leistung (kW) — — 0,1 0,2 0,4 0,75 1,5
2| ©
T | 20
2 g O o | Motordrehzahl (U/min) Nennleistung 3000/Maximum 5000
C}J',) % Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber oder
E 3 | Geeigneter Drehgeber Absolutwertgeber
S g UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber
O
2 E Dauer-Ausgangsstrom Aes — — 0,89 2,0 2,6 4.1 7,5
(%]
g Maximaler Ausgangsstrom Aet — — 2,8 6,0 8,0 13,9 23,0
Zulassige generatorische . 371 .
Energie* (Joule) ’

* Die zuléssige generatorische Energie ist der Wert mit einer AC-Eingangsspannungsversorgung von 200 Veft.
Die zuldssige generatorische Energie kann abhingig von den Schwankungen der Spannungsversorgung variieren.
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XtraDrive Benutzerhandbuch

Kapitel 8: Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

8.4. Kombinationen aus dreiphasigen 200 V-XtraDrive und Motoren

XtraDrive Modell XD-

1 0_**

20_**

30_**

SGMGH-Serie
(Yaskawa oder kompatibel)

Modell SGMGH-

09AOA

20A00A

30A0A

Leistung (kW)

0,85

1,3

1,8

Geeigneter
Servomotor

Motordrehzahl (U/min)

Nennleistung 1500/Maximum 3000

Geeigneter Drehgeber

Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber

oder Absolutwertgeber

UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber

Dauer-Ausgangsstrom Aest

71

16,7

23,8

Maximaler Ausgangsstrom Acst

17

42

56

Zulassige generatorische
Frequenz* (Zeit/min)

13

12

8

Modell SGMGH-

09A0OB

20A0B

30A0B

Leistung (kW)

0,9

2,0

3,0

Geeigneter
Servomotor

Motordrehzahl (U/min)

Nennleistung 1000/Maximum 2000

Geeigneter Drehgeber

Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber

oder Absolutwertgeber

UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber

Dauer-Ausgangsstrom Aest 7,6 18,5 24,8
Maximaler Ausgangsstrom Acs 16,6 42 56
Zulassige generatorische

Frequenz* (Zeit/min) 22 20 13

* Die zuléssige generatorische Frequenz ist die zulédssige Frequenz im Motor wihrend der Beschleunigung und
Verzogerung in einem Zyklus zwischen 0 = max. Motordrehzahl = 0 (U/min).
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XtraDrive Benutzerhandbuch

Kapitel 8: Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

8.5. Kombinationen aus dreiphasigen 400 V-XtraDrive und Motoren

SGMGH-Serie
(Yaskawa oder kompatibel)

Motordrehzahl (U/min)

Nennleistung 1500/Maximum 3000

XtraDrive Modell XD- 05-** 10-** 15-** 20-** 30-** 50-T*
5 & | Modell SGMAH- 03D 07D — — —

| 8%

3 OE-; § Leistung (kW) 0,3 0,65 — — —

T2

3 g- O o | Motordrehzahl (U/min) Nennleistung 3000/Maximum 5000

$ % Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber oder
T 3 | Geeigneter Drehgeber Absolutwertgeber

g g UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber

8 _‘3" Dauer-Ausgangsstrom Aes 1,3 2,2 — — —

(2]

g Maximaler Ausgangsstrom Acs 55 8,5 — — —
Zulassige generatorische 42 15 . . .
Frequenz* (Zeit/min)

5 & |Modell SGMPH- 02D 04D 10D 15D — —
® 0

g ,57 § Leistung (kW) 0,2 0,4 1,0 — — —

2| o

T | Lo

2 g— O o | Motordrehzahl (U/min) Nennleistung 3000/Maximum 5000

C%,J —g Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber oder
E 3 | Geeigneter Drehgeber Absolutwertgeber

S g UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber

O

2] E Dauer-Ausgangsstrom Aes 1,4 1,4 2,6 4.5 — —

(%]

g Maximaler Ausgangsstrom Acs 4,6 4.4 7,8 13,7 — —
Zulassige generatorische
Frequenz* (Zeit/min) 38 35 32 16 - -

5 5 | Modell SGMGH- 05D 09D 13D 20D 30D 44D
0
,57 % Leistung (kW) 0,45 0,85 1,3 1,8 29 4.4
¢ 5
Ow

Geeigneter Drehgeber

Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber oder
Absolutwertgeber

UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber

Dauer-Ausgangsstrom Aest 1,9 3,5 54 8,4 11,9 16,5
Maximaler Ausgangsstrom Acs 55 8,5 14 20 28 40,5
Zuléssige*gengratprische 42 15 10 12 8 11
Frequenz* (Zeit/min)

* Die zuléssige generatorische Frequenz ist die zulédssige Frequenz im Motor wihrend der Beschleunigung und
Verzdgerung in einem Zyklus zwischen 0 > max. Motordrehzahl = 0 (U/min).
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XtraDrive Benutzerhandbuch

Kapitel 8: Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

Kombinationen aus dreiphasi

en 400 V-XtraDrive und Motoren (Fortsetzung)

XtraDrive Modell XD-

05_**

1 0_**

1 5_**

20_**

30_**

50_**

Modell SGMSH-

10D

15D

30D

30D

40D

50D

Leistung (kW)

1,0

1,5

3,0

3,0

4,0

5,0

Geeigneter
Servomotor

Motordrehzahl (U/min)

Nennleistung 3000/Maximum 5000

Geeigneter Drehgeber

Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber oder

Absolutwertgeber

UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber

SGMSH-Serie

Dauer-Ausgangsstrom Aes

2,8

4,7

6,2

8,9

12,5

13,8

(Yaskawa oder kompatibel)

Maximaler Ausgangsstrom Acst

8,5

14

19,5

28

38

42

Zulassige generatorische
Frequenz* (Zeit/min)

47

31

48

20

29

22

Modell SGMUH-

10D

15D

30D

40D

Leistung (kW)

1,0

1,5

3,0

4,0

Geeigneter
Servomotor

Motordrehzahl (U/min)

Nennleistung 6000/Maximum 6000

Geeigneter Drehgeber

Serieller oder inkrementaler Yaskawa A/B-Drehgeber oder

Absolutwertgeber

UNTERSCHIEDLICHE A/B-Inkrementalwertgeber

SGMUH-Serie

(Yaskawa oder kompatibel)

Dauer-Ausgangsstrom Aeft — 2,7 41 — 8,1 9,6

Maximaler Ausgangsstrom Acs — 8,5 14 — 28 38,5
Zulassige generatorische

Frequenz* (Zeit/min) _ 27 19 _ 13 19

* Die zuléssige generatorische Frequenz ist die zulédssige Frequenz im Motor wihrend der Beschleunigung und

Verzdgerung in einem Zyklus zwischen 0 > max. Motordrehzahl = 0 (U/min).

Hinweis: Weitere Informationen iiber die zuldssige generatorische Energie und Frequenz finden
Sie in Abschnitt 5.6 Auswahl eines Bremswiderstands.
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XtraDrive Benutzerhandbuch

Kapitel 8: Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

8.6. Abmessungen zur Grundflichenmontage

XD-P3 bis -01 (einphasig 100 V, 30 bis 100 W)
XD-P3 bis -02 (einphasig 200 V, 30 bis 200 W)
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(=3 (2]
o SNl 3
0o u—‘ el CN1
0,0| el
o A ||=
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3 0Ofe I § £
= go|uc] <
e 73w A L 8
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S olw }
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®@ e LT
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— s
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XtraDrive Benutzerhandbuch

Kapitel 8: Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

8.6.2.

XD-02 (einphasig, 100 V, 200 W)
XD-04 (einphasig, 200 V, 400 W)

2 - @ 5 BEFESTIGUNGSBOHRUNG

160 (6,30)

149,5 (5,89)
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XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 8: Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

8.6.3. XD-08 (einphasig, 200 V, 0,75 kW)
XD-10 (dreiphasig, 200 V, 1,0 kW)

962879 ., @&  @5BEFESTIGUNGSBOHRUNG
LUFT-
SSSSS
CN3

Juuuuuuuuuuuumi JJA_{ o [ }@
| ]
[0 = TR
ﬁ i e |
((f{:i@ = =

v

5

TP
— (L REEEE YR
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8.6.4.

2 - @5 BEFESTIGUNGSBOHRUNGEN

KUHLKORPER

fLUFTFLUSS

4
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7o @® ( (/ e = = ool
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q B
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0 L
i et
1 L H It ) i
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i | g Lo L] P o
: M o
o
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XD-05, 10, 15 (dreiphasig, 400 V, 0,5 bis 1,5 kW)
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XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 8: Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

8.6.5. XD-20, -30 (dreiphasig, 200 V, 400 V, 2,0 und 3,0 kW)
XD-15 (einphasig, 200 V, 1,5 kW)

2-0 6 BEFESTIGUNGS- BOHRUNGEN

i KUHLKORPER
o
© fLUFTFLuss
NS CN10
(- ( Armrnmnn ~ o
18 0|14 1T
g§ e |15 — ° H BEHHHEHHHHEHERR
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]=i 8 = nnnnnnnnnnann
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XtraDrive Benutzerhandbuch

Kapitel 8: Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

8.6.6. XD-50 (dreiphasig, 400 V, 5,0 kW)

KLEMMENBLOCK 8 [0.52]
Q —
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H@ﬂ:::: ::::HE‘H:
i ) EEEEEEEEEEEEEEEE
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XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 8: Nennwerte, Spezifikationen und Abmessungen

8.7. Abmessungen zur Bautragermontage

8.7.1. XD-P3 bis -01 (einphasig 100 V, 30 bis 100 W)
XD-P3 bis -02 (einphasig 200 V, 30 bis 200 W)

MafBeinheiten: mm (Zoll)

21,5 (0,85) 42,0 (1,65) 11,5 (0,48)
42,5 (1,67) 32,5 (1,28)
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ABMESSUNGEN DER BEFESTIGUNGSBOHRUNGEN
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8.7.2. XD-02 (einphasig, 100 V, 200 W)
XD-04 (einphasig, 200 V, 400 W)

Maleinheiten: mm (Zoll)

25,5 (1,00) 42,0 (1,65 22,5 (0,89)
46,6 (1,83) 21,5 (0,83) 24,5 (0,.96)
5,0 ———
e E— 2,0 (0,079)
8 — T
3 | [ .| 3 CN10 e
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ABMESSUNGEN DER BEFESTIGUNGSBOHRUNGEN
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8.7.3. XD-08 (einphasig, 200 V, 0,75 kW)
XD-10 (dreiphasig, 200 V, 1,0 kW)

Maleinheiten: mm (Zoll)

25,5 (1,00) 42,0 (1,65 22,5 (0,89)
46,6 (1,83) 21,5 (0,83) 245 (0.96)
@5,0 2,
P 2,0 (0,079)
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8.7.4.

XD-05, 10, 15 (dreiphasig, 400 V, 0,5 bis 1,5 kW)
MaBeinheiten: mm (Zoll)

ABMESSUNGEN DER BEFESTIGUNGSBOHRUNGEN

8-20
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8.7.5. XD-20, -30 (dreiphasig, 200 V, 400 V, 2,0 und 3,0 kW)
XD-15 (einphasig, 200 V, 1,5 kW)

Maleinheiten: mm (Zoll)

g 2
=) =)
:_ “'\7 2,0 (0,079)
4%@ i l
@f EEEEE) » —
.-..
BT
" e ¢ ﬂl

[
j—
N
\

e ——

1=za
olEee—
—

"
| D A
e .

0oooooo

” — 1=

270 (10,63) +0,5 (0,020)
(Befestigungsabstand)

UNGEFAHRES GEWICHT:
3,8 kg

= (eI

6 (0,24)

30,0 50,0 (1,97)| 30,0
(1,18) 0,5 (0,029) (1,18)

7,5
(0,30)
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8.7.6. XD-50 (dreiphasig, 400 V, 5,0 kW)
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9. Inspektion, Wartung und Fehlerbehebung

In diesem Kapitel sind die grundlegenden Inspektionen und Wartungsvorgénge,
die vom Anwender ausgefiihrt werden miissen, beschrieben. Zuséatzlich werden
die Vorginge zur Fehlerbehebung von Problemen mit Alarmanzeige und ohne
Alarmanzeige beschrieben.
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9.1. Inspektion und Wartung des XtraDrive

Dieser Abschnitt beschreibt die grundlegende Inspektion und Wartung
fiir Servomotoren und Servoverstdrker sowie das Austauschverfahren
der Batterie fiir Absolutwertgeber.

9.1.1.

Inspektion des Servomotors

Befolgen Sie zur Inspektion und Wartung des Servomotors die
einfachen, tiglichen Inspektionsverfahren in der folgenden Tabelle.

Die AC-Servomotoren sind biirstenlos. In den meisten Féllen ist eine
einfache, tdgliche Inspektion ausreichend. Die Inspektions- und
Wartungshiufigkeiten in der Tabelle dienen lediglich als Richtlinien.
Erhohen oder verringern Sie die Haufigkeit, um diese auf die
individuellen Betriebsbedingungen und die Betriebsumgebung
anzupassen.

WICHTIG

o Bauen Sie den Servomotor nicht wihrend der Inspektion oder Wartung auseinander.
Falls ein Ausbau des Servomotors erforderlich ist, setzen Sie sich bitte mit Yaskawa in Verbindung.

Inspektion des Servomotors

MaRnahme oder
Problem

Haufigkeit

Verfahren

Anmerkungen

Vibration
und Stérungen

Téglich

Berlihren und horchen

Pegel héher als normal?

Aulenschmutz

Je nach Schwere
der Verunreinigung

Mit Tuch oder Druckluft
reinigen.

Messung des
Isolationswiderstands

Min. einmal pro Jahr.

Servoverstarker trennen
und Isolationswiderstand
bei 500 V prifen. Muss
10 MQ Uberschreiten.*

Falls der
Isolationswiderstand
unter 10 MQ liegt,
Yaskawa kontaktieren.

Entfernen Sie den

Austausch der Min. alle 5000 Servomotor von der Gilt nur fir Motoren
Oldichtung Stunden. Maschine und tauschen mit Oldichtung.
Sie die Oldichtung aus.
Min. alle 20.000 Der Anwender darf
Servomotor- . den Servomotor nicht
- Stunden oder YET kontaktieren. -
Uberholung alle 5 Jahre auseinander nehmen

und reinigen.

e Nehmen Sie die Messung zwischen FG und der U-Phasen-, V-Phasen- oder W-Phasen-
Stromversorgungsleitung vor.

9.1.2.

Inspektion des Servoverstiarkers

Befolgen Sie zur Inspektion und Wartung des Servoverstérkers die
Inspektionsverfahren in der folgenden Tabelle. Fiihren Sie die

Inspektion und Wartung mindestens einmal jahrlich durch. Weitere
Routineinspektionen sind nicht erforderlich.
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MaRnahme oder
Problem

Haufigkeit Verfahren Anmerkungen

Innenbereich und Platine

reinigen

Oberflachen auf Staub,

Min. einmal pro Jar. | gtz und Ol Uberpriifen.

Mit Druckluft reinigen.

Lockere Schrauben.

Auf lockere Klemmenblock-

und Steckverbinderschrauben Lockere Schrauben

Min. einmal pro Jahr.

- N festziehen.
Uberprifen.

Defekte Teile in der ngs;/ff g:ﬁrz%ngggér

Baugruppe oder auf Min. einmal pro Jahr. gung YET kontaktieren.

UnregelméBigkeiten aufgrund

den Platinen. von Warme Uberprifen.
| Zeitplan zum Austausch von Komponenten
Die folgenden Komponenten neigen auf Dauer zu mechanischer
Abnutzung und Verschleil. Tauschen Sie diese Komponenten in der
angegebenen Regelmaligkeit aus, um Storungen zu vermeiden.
Die Parameter von Servoverstirkern, die von YET {iiberholt wurden, werden
vor dem Versand auf die Standardeinstellungen (Werkseinstellungen)
zuriickgesetzt. Achten Sie darauf, die Parameter vor dem Betriebsstart
gemil den Anforderungen der jeweiligen Anwendung einzustellen.
Komponente Standardlebensdauer Austauschverfahren
Kuhlltfter 4 bis 5 Jahre Durch neue Komponente ersetzen.
Glattungskondensator 7 bis 8 Jahre Testen. Ggf. durch neue Komponente ersetzen.
Relais — Testen. Bei Bedarf austauschen.
Sicherung 10 Jahre Durch neue Komponente ersetzen.
Alum|n|um-EIektrontkondensator 5 Jahre Testen. Ggf. durch neue Platine ersetzen.
auf der Platine

Betriebsbedingungen:

Umgebungstemperatur: Jahrliche Durchschnittstemperatur von 30 °C.
Lastfaktor: max. 80 %.
Betriebsrate: max. 20 Stunden/Tag.

9.1.3.

Austausch der Batterie fiir den Absolutwert-Drehgeber

Wenn die Batteriespannung fiir einen Absolutwert-Drehgeber auf ca.
2,7 V oder weniger abfillt, tritt ein Absolutwert-Drehgeber-
Batteriealarm (A. 83*) im Servoverstarker auf. Dieser Alarm tritt auf,
wenn der Servoverstirker nach dem Einschalten ein Signal von dem
Absolutwert-Drehgeber empfangt. Daher gibt der Servoverstarker
keinen Alarm aus, wenn die Batteriespannung bei eingeschalteter
Spannung unter den minimalen Spannungspegel sinkt.

Die fiir die jeweiligen Absolutwert-Drehgeber empfohlenen
Batterietypen finden Sie unter C.9 Batterie fiir Absolutwert-Drehgeber.

Tauschen Sie die Batterie wie nachfolgend beschrieben aus, wenn die
Batteriespannung unterhalb der minimalen erforderlichen
Batteriespannung sinkt.
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[ | Batterieaustausch

1. Tauschen Sie die Batterie bei eingeschalteter
Steuerspannungsversorgung des Servoverstérkers aus.

2. Schalten Sie die Spannung des Servoverstérkers nach dem Austausch
aus, um den Absolutwert-Drehgeber-Batteriealarm (A. 83) zu 16schen.

3. Schalten Sie die Spannung des Servoverstirkers wieder und stellen
Sie sicher, dass der Servoverstirker einwandfrei arbeitet.

Hinweis: Die Daten des Absolutwert-Drehgebers gehen verloren, wenn die Steuerspannungsversorgung des
Servoverstirkers ausgeschaltet ist und das Drehgeberkabel von der Batterie getrennt ist. Falls die
Daten verloren gehen, sehen Sie Abschnitt 5.7.3 1. Einstellung des Absolutwert-Drehgebers und
fiihren Sie das Verfahren zur Initialisierung des Absolutwert-Drehgebers durch.
* Alarm A.83 wird auf Seite 9 - 14 niher beschrieben.

9.2. Fehlerbehebung

Dieser Abschnitt beschreibt die Ursachen und Gegenmafinahmen
von Problemen mit Alarmanzeige und ohne Alarmanzeige.

9.2.1. Fehlerbehebung von Problemen mit Alarmanzeigen

Probleme, die in den Servoantrieben auftreten, werden auf der
Bedienkonsole als ,,A.000 oder ,,CPFOO* angezeigt. Gehen Sie wie
in den folgenden Abschnitten beschrieben vor, um die Ursache des
Alarms zu ermitteln und Gegenmallnahmen einzuleiten.

Kontaktieren Sie YET, falls das Problem nicht anhand der folgenden
Verfahren geldst werden kann.

Hinweis: ,,A.- -: Normaler Betrieb* ist kein Alarm.

| A.02: Parameteriibersicht

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Bei eingeschalteter Spannung |— A, B

Ursache des Problems Losung

Unterbrechung der Spannungsversorgungl®  Parameter mit Hilfe von Fn005
wahrend des Parameter-Schreibvorgangs.| initialisieren und dann

)Alarm ist beim nachsten Einschalten der Einstellungen erneut vornehmen.
Spannung aufgetreten. e Servoverstérker austauschen.

B |Platine (1PWB) defekt. Servoverstarker austauschen.
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u A.03: Hauptstromkreis-Erkennungsfehler

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

\ Bei eingeschalteter Spannung }—A

Ursache des Problems Losung
A [Platine (1PWB oder 2PWB) defekt. |Servoverstérker austauschen.

u A.04: Parameter-Einstellungsfehler

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Bei eingeschalteter Spannung — A,B

Ursache des Problems Losung
Ein Parameter auf3erhalb des zulassigen Alle Parameter innerhalb des Bereichs
A | Bereichs wurde zuvor eingestellt oder neu einstellen.
geladen. Andernfalls den korrekten Parameter neu laden.
B Platine (1PWB) ist defekt. Servoverstarker austauschen.
u A.05: Servomotor- und Verstiarker-Kombinationsfehler

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und GegenmafBnahme fiir den Alarm

Bei eingeschalteter Spannung +— A,B

Ursache des Problems Losung
Der Bereich der Servomotorleistungen, | Den Servomotor austauschen, so
A der kombiniert werden kann, wird dass eine zulédssige Kombination
liberschritten. erreicht wird.
B Drehgeber-Parameter wurden nicht Servomotor austauschen.
korrekt geschrieben.
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u A.10: Uberstrom oder Kiihlkorperiiberhitzung

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN AUS AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und GegenmaBnahme fiir den Alarm

Wahrend des A B.D Beim Einschalten
Servomotorbetriebs. E,F,G des Servo-EIN- ¢.D
Signals (/S-ON).
Beim Einschalten. ———C
Ursache des Problems Lésung
A Kurzschluss zwischen Verdrahtung prifen und
Servoverstarker und Servomotor. korrigieren.

Kurzschluss der U-, V-, oder
W-Phase des Servomotors.
Platine (1PWB) defekt.
Leistungstransistor defekt.
Stromruckfiihrungsstromkreis,
D Leistungstransistor, DB-Stromkreis | Servoverstarker austauschen.
oder Platine defekt.

Servomotor austauschen.

Servoverstarker austauschen.

Umgebungstemperatur des Bedingungen so andern, dass die

E Servoverstarkers héher als 55 °C. lliJerS?ebungstemperatur unter 55 °C

F Unzureichender Luftfluss um den Den vorgegebenen ausreichenden
Kuhlkorper. Freiraum einhalten

G Lifter gestoppt. Servoverstarker austauschen.

H Servoverstarker arbeitet mit einer Last reduzieren.

Uberlast.

Hinweis: Probleme E bis H kénnen im Servoverstarker mit einer Leistung von 1,5 bis 5 kW und allen 400-V-
Modellen auftreten.
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u A.30: Generatorischer Fehler erkannt
Anzeige und Ausginge
Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN EIN AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und GegenmaBnahme fiir den Alarm

Wahrend des Beim Einschalten der
. A, B D
Servomotorbetriebs. Spannungsversorgung.
Ca. 1 s nach dem
Einschalten der —A, B, C
Spannungsversorgung.
Ursache des Problems Lésung
A Generatorischer Transistor fehlerhaft Servoverstarker austauschen.
B Bremswiderstand offen. Servoverstarker oder
Bremswiderstand austauschen.
C Generatorische Einheit getrennt (fir Verdrahtung des externen
einen externen Bremswiderstand) Bremswiderstands priifen.
D Servoverstarker defekt. Servoverstarker austauschen.
[ A.32: Generatorische Uberlast

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN EIN AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Wiihrend des Servomotorbetriebs —.A,B

Ursache des Problems Losung

Einen externen
Bremswiderstand
verwenden, der mit der
generatorischen Leistung
Ubereinstimmt.

Die generatorische Leistung Ubersteigt
den Grenzwert.

Ein Alarm tritt auf, obwohl ein externer
B Bremswiderstand vgrwendet wird und Parameter Pn600 korrigieren.
der Temperaturanstieg des

Bremswiderstands gering ist.
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u A.40: Hauptstromkreis-DC-Spannungsfehler erkannt:
Uberspannung

Anzeige und Ausgéinge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und Gegenmalinahme fiir den Alarm

Wahrend des Beim Einschalten der
. A,B,CD E
Servomotorbetriebs. Spannungsversorgung.
Bei Einschalten der
—A, D
Spannungsversorgung.
Ursache des Problems Loésung
A Die Versorgungsspannung liegt nicht Spannungsversorgung
innerhalb der Spezifikationen. Uberpriifen.
. . . . Spezifikationen der
B Last ubergchreltet _dle I__elstung der Lasttrégheit und
generatorischen Einheit. -
Uberhanglast.
C Generatorischer Transistor fehlerhaft
D Gleichrichterdiode defekt. Servoverstarker austauschen.
E Servoverstarker defekt.
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u A.41: Hauptstromkreis-DC-Spannungsfehler erkannt:
Unterspannung

Anzeige und Ausgéinge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und GegenmalBnahme fiir den Alarm

Wahrend des Beim Einschalten der
. A B,C D
Servomotorbetriebs. Spannungsversorgung.

Bei Einschalten der . AB.C
Spannungsversorgung.
Ursache des Problems Lésung
Die Versorgungsspannung Spannungsversorgung
A Uberschreitet den vorgegebenen | -
. Uberprifen.
Bereich.
B Sicherung durchgebrannt.
C Gleichrichterdiode defekt. Servoverstarker austauschen.
D Servoverstarker defekt.
u A.51: Uberdrehzahl
Anzeige und Ausginge
Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN AUS EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Beim Einschalten des ) .
Servo-EIN-Signals (/S-ON). Beim Einschalten.

Bei hoher
Servomotordrehzahl ——B,C
nach Sollwerteingabe.
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Ursache des Problems

Losung

A Falsche Verdrahtung des Servomotors.

Verdrahtung prifen und
korrigieren. (Auf fehlerhafte
Verdrahtung der U-, V- und W-
Phase priifen.)

B Positions- oder Drehzahlsollwert ist zu groB3.

Sollwerteingangswerte
reduzieren.

c Fehlerhafte Verstarkungseinstellung des
Sollwerteingangs.

Parametereinstellungen priifen
und Kkorrigieren.

D Platine (1PWB) defekt.

Servoverstarker austauschen.

A.71, A.72

A.71: Uberlast: Hohe Last
A.72: Uberlast: Niedrige Last.
Alarmausgang, Status und GegenmafBnahme sind fiir A. 71 und A.72

identisch.

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN EIN EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Beim Einschalten des
Servo-EIN-Signals
(/S-ON).

A

Bei Eingabe des

Sollwerts.
Keine B
Servomotordrehzahl
Wahrend des B
Servomotorbetriebs

Beim Einschalten.

Ursache des Problems

Losung

A Falsche und mangelnde Verdrahtung
des Servomotors.

Verdrahtung und Steckverbinder am
Servomotor berpriifen.

Last Uberschreitet stark das
B
Nenndrehmoment.

Lastdrehmoment und Tragheit
reduzieren. Andernfalls durch einen
gréReren Leistungsservomotor
ersetzen.

C Platine (1PWB) defekt.

Servoverstarker austauschen.
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Uberlastcharakteristik

Servomotoren besitzen eine integrierte Uberlast-Schutzfunktion, um die
Servoverstirker und Servomotoren vor einer Uberlast zu schiitzen.

Die zuliissige Spannung fiir die Servoverstirker wird durch die Uberlast-
Schutzfunktion wie in der folgenden Abbildung dargestellt eingeschrénkt.

Der Uberlast-Erkennungspegel wird unter Warmstart-Bedingungen
bei einer Umgebungstemperatur des Servomotors von 40 °C eingestellt.

0000
.\ Bereich mit niedriger
—_ A Uberlastung (A, 71)
® )
= 1000
(]
N
(]
Qo
2
=
[ 100
o Bereich
mit hoher
A > Uberlastung
(A, 72)
10 :
5
1
Nenndrehmoment + Maximaldrehmoment
Nenndrehmoment ca. 2 Maximaldrehmoment

—  Motordrehmoment

Hinweis: Die Uberlastschutz-Charakteristik von A und B in der Abbildung ist giiltig, wenn der
Servoverstirker mit einem der folgenden Servomotoren kombiniert wird:
A: Nur SGMAH- oder SGMPH-Servomotoren mit einer maximalen Leistung von 400 W, 100 V
und 200 V.
B: Andere Servomotoren, die dhnlich sind wie SGMAH, SGMPH, SGMGH, SGMSH und SGMUH.

u A.73: Uberlastung der dynamischen Bremse

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN EIN EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und Gegenmalinahme fiir den Alarm

Beim Einschalten
des Servo AUS- A Beim Einschalten. ——— B
Signals (/S-ON).
Ursache des Problems Lésung
Das Produkt des Quadrats der
Motordrehzahl, die kombinierte Motortragheit | « Drehzahl reduzieren.

A sowie die Last (Rotationsenergie) o Die Lasttragheit verringern.
Uberschreitet die Leistung des dynamischen « Verwendung der dynamischen
Bremswiderstands, der in dem Bremse minimieren.
Servoverstarker integriert ist.

B Platine (1PWB) defekt. Servoverstarker austauschen.
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u A.74: Uberlast des Ladestrom-Begrenzungswiderstands

Anzeige und Ausgéinge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN EIN EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und GegenmalBnahme fiir den Alarm

Beim Ein- oder
Ausschalten der — A Beim Einschalten. B
Spannungsversorgung.
Ursache des Problems Lésung
A Haufiges Ein- und Ausschalten gauptstromkrels- icht
der Spannungsversorgung. pannungsversorgung nic
sténdig ein- und ausschalten.
B Platine (1PWB) defekt. Servoverstarker austauschen.
u A.7A: Kiihlkorper iiberhitzt
Kiihlkorpertemperatur iiberschreitet 100 °C.
Anzeige und Ausgéinge
Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN EIN EIN AUS
Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.
Status und Gegenmalinahme fiir den Alarm
Wahrend des A, B Beim Einschalten der E
Servomotorbetriebs. C,D Spannungsversorgung.
Ursache des Problems Lésung
Die Umgebungstemperatur des Bedingungen so andern, dass die
A - . . o Umgebungstemperatur unter
Servoverstarkers Uberschreitet 55 °C. 55 °C fallt
B Unzureichender Luftfluss um den Den vorgegebenen ausreichenden
Kihlkdrper. Freiraum einhalten
C Lufter gestoppt. Servoverstarker austauschen.
Servoverstarker arbeitet mit einer .
D - Last reduzieren.
Uberlast.
E Servoverstarker defekt. Servoverstarker austauschen.

Hinweis: GroBere Servoverstirker (1,5 kW oder groBer) zeigen bei einer Uberhitzung des Kiihlkdrpers den
Alarm A.10 an.



XtraDrive Benutzerhandbuch Kapitel 9: Inspektion, Wartung und Fehlerbehebung

u A.81: Fehler der Absolutwert-Drehgeber-Hilfsspannung

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS
Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

ALM-Ausgang

AUS

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Beim Einschalten.

Wenn Parameter
Pn 002.2 = 0 oder 2

—— A/B,C

Wenn Parameter
Pn 002.2=1

Ursache des Problems Losung

Die folgenden
Spannungsversorgungen fir den

Absolutwert-Drehgeber sind beide Einstellungsverfahren des

A . Absolutwert-Drehgebers
ausgefallen: befolaen
e +5-V-Spannungsversorgung gen.
o Batteriespannung
Fehlfunktion des Absolutwert-
B Servomotor austauschen.

Drehgebers.
C Platine (1PWB) defekt.

Servoverstarker austauschen.

u A.82: Drehgeber-Priifsummenfehler

Anzeige und Ausginge

Alarmausginge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und Gegenmalinahme fiir den Alarm

Wenn das Erfassungssignal
(SEN) eingeschaltet A

Beim Einschalten. A B
’ und Parameter
Pn002.2 = 0 oder 2 ist.
Wahrend des A B
Servomotorbetriebs. ’
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Ursache des Problems Losung
e Einstellungsverfahren des
Fehler wahrend Absolutwert-Drehgebers
A Speicherprifung des befolgen.
Drehgebers. e Servomotor austauschen, falls
Fehler haufig auftritt.
B Platine (1PWB) defekt. Servoverstarker austauschen.
u A.83: Batteriefehler des Absolutwert-Drehgebers

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Beim Einschalten.

Wenn Parameter

Pn 002.2 = 0 oder 1 ABC

Wenn Parameter c
Pn002.2= 1

Ursache des Problems Loésung

« Batterie getrennt. Batterieanschluss Uberprifen
o Defekter Batterieanschluss. und korrigieren.

Neue Batterie bei
eingeschalteter
Steuerspannungsversorgung
des Servoverstarkers
installieren.
Versorgungsspannung nach
dem Austausch aus- und
wieder einschalten.
Servoverstarker
austauschen.”

Batteriespannung liegt unter
B dem festgelegten Wert.
Festgelegter Wert: 2,7 V.

C Platine (1PWB) defekt.

* Das Austauschverfahren ist in Abschnitt 9.1.3 Austausch der Batterie fiir den Absolutwert-Drehgeber naher

beschrieben.
Hinweis: Falls der Batteriefehler wihrend des Betriebs auftritt, wird kein Alarm am Servoverstirker

ausgegeben.
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u A.84: Datenfehler des Absolutwert-Drehgebers
Anzeige und Ausginge
Alarmausginge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Wahrend des

Beim Einschalten. A Servomotorbetriebs. B
Ursache des Problems Losung
A Fehlfunktion des Absolutwert- Servomotor austauschen, falls Fehler
Drehgebers. haufig auftritt.
Verdrahtung um den Drehgeber
(Erdung des Servomotors, Trennung
B Betriebsfehler des Drehgebers zwischen Drehgeber und Stromkabeln,

durch externe Storung.

Einfigen von Ringkernen in die Kabel,
um Stoérungen zu reduzieren usw.)
Uberpriifen und korrigieren.

A.85: Uberdrehzahl des Absolutwert-Drehgebers

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge

Alarmcodeausgang

ALM-Ausgang

ALO1

ALO2

ALO3

AUS

AUS

AUS

AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Beim Einschalten.

A B

Ursache des Problems Lésung

Absolutwert-Drehgeber schaltet
A bei einer Motordrehzahl Gber
200 U/min ein.

B Platine (1PWB) defekt.

Spannungsversorgung bei
gestoppten Servomotor
einschalten.

Servoverstarker austauschen.
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u A.86: Uberhitzung des Drehgebers

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge

Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Wahrend des
Servomotorbetriebs.

A B

Bei Einschalten der
Bedienkonsole.

Ursache des Problems Lésung
. Bedingungen so andern, dass
A Die Umgebun_gstemperatur des die Umgebungstemperatur
Servomotors ist hoch. o g
unter 40 °C fallt.
Servomotor arbeitet mit einer .
B - Last reduzieren.
Uberlast.
C Platine (1PWB) defeki. Servoverstarker austauschen.
D Drehgeber defekt. Servoverstarker austauschen.
| A.bl, A.b2

A.bl: Drehzahlsollwerteingang-Lesefehler

A.b2: Drehmomentsollwerteingang-Lesefehler

Alarmausgang, Status und Gegenmafnahme sind fiir A.bl und A.b2
identisch.

Anzeige und Ausginge

Alarmausgainge

Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und GegenmafBinahme fiir den Alarm

Wahrend des
Servomotorbetriebs.

A B

Beim Einschalten. A,B,C

Ursache des Problems

Losung

Fehler in Sollwert-Einlese-
Einheit (A/D-Wandler usw.).

Alarm zuriicksetzen
und Betrieb neu starten.

Fehlerhafte Sollwert-Einlese-
Einheit (A/D-Wandler usw.).

Servoverstarker austauschen.

Platine (1PWB) defekt.

Servoverstarker austauschen.
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u A.C1: Servo-Durchgang
Anzeige und Ausginge
Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN AUS EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und GegenmaBnahme fiir den Alarm

Beim Einschalten

Beim Einschalten.

A des Servo-EIN- A, B,C,D
Signals (/S-ON).
Wenn Parameter Bei Eingabe des
Pn 50A.1=7 D Drehzahlsollwerts. ABC

Innerhalb von 1 bis 3 s

nach Einschalten der A
Spannungsversorgung.
Wenn Parameter A B.C.D
Pn 50A.1#7. B
Ursache des Problems Lésung
Verdrahtung und
A Falsche und mangelnde Steckverbinder am
Verdrahtung des Servomotors. A .
Servomotor (iberpriifen.
Falsche und mangelnde Verdrahtung und
B Steckverbinder am Drehgeber
Verdrahtung des Drehgebers. N .
Uberprifen.
C Drehgeber defekt. Servomotor austauschen.
D Platine (1PWB) defeki. Servoverstarker austauschen.
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u A.C2: Kummutierungsfehler (Phasensuche)
Anzeige und Ausginge
Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN AUS EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

Status und GegenmaBnahme fiir den Alarm

Zuerst Motor-Ein-Sequenz
nach dem Einschalten bei
Verwendung des Motors

mit A Quad B-Drehgeber.

-|A,B,C

Ursache des Problems

Lésung

A Motorparameter sind fehlerhaft.

\Wenden Sie sich an lhren lokalen
\Vertreter, um eine neue
Parameterdatei anzufordern.

Der Anfangswert von Pn191.0

Pn191.0 auf O stellen. (XtraDrive sucht

B ) automatisch die richtige Phasenfolge
(Phasenfolge) ist falsch. und aktualisiert diesen Parameterwert).
Unerwiinschte Motorbewegung \Vor dem Einschalten des Servos
c \wurde erkannt, als der Motor nach  [sicherstellen, dass keine mechanische
dem Initialisieren das erste Mal Bewegungen/Vibrationen vorhanden
eingeschaltet wurde. sind.
u A.C8: Loschfehler des Absolutwert-Drehgebers und

Einstellfehler des Multi-Umdrehungsgrenzwerts

Anzeige und Ausgéinge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN AUS EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und GegenmalBnahme fiir den Alarm

Beim Einschalten.

A B

Multi-Umdrehung muss

Beim Riicksetzen der

der Drehgeberalarm
geloscht werden.

Ursache des Problems

Losung

A Drehgeber defekt.

Servomotor austauschen.

B Servoverstarker defekt.

Servoverstarker austauschen.
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u A.C9: Drehgeber-Kommunikationsfehler

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN AUS EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und GegenmaBnahme fiir den Alarm

Wahrend des

Servomotorbetriebs. A.B.C Beim Einschalten. A.B,C
Ursache des Problems Losung
Verdrahtung und
A Falsche und mangelnde Steckverbinder am Drehgeber
Verdrahtung des Drehgebers. N N
Uberprifen.
B Drehgeber defekt. Servomotor austauschen.
C Servoverstarker defekt. Servoverstarker austauschen.
u A.CA: Drehgeber-Parameterfehler
Anzeige und Ausgéinge
Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN AUS EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und Gegenmalinahme fiir den Alarm

Beim Einschalten. A, B
Ursache des Problems Losung
A Drehgeber defekt. Servomotor austauschen.
B Servoverstarker defekt. Servoverstarker
austauschen.
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u A.Cb: Drehgeber-Echoback-Fehler

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN AUS EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und GegenmaBnahme fiir den Alarm

Beim Einschalten. A, B
Ursache des Problems Losung
Verdrahtung und
A Falsche und mangeinde Steckverbinder am Drehgeber
Verdrahtung des Drehgebers. - .
Uberprifen.
B Drehgeber defekt. Servomotor austauschen.
C Servoverstarker defekt. Servoverstarker austauschen.
[ A.CC: Multi-Umdrehungsgrenzwert-Abweichungsalarm
Anzeige und Ausgéinge
Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN AUS EIN AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und Gegenmalinahme fiir den Alarm

Beim Einschalten. A, B

Ursache des Problems Losung

Multi-Umdrehungsgrenzwert-
A | Einstellungsparameter (Pn205) im | Wert in Parameter Pn205 &ndern.
Servoverstarker falsch eingestellt.

Zunachst priifen, ob der Multi-
Umdrehungsgrenzwert-
Einstellungsparameter (Pn205)
korrekt im Servoverstarker

B Kein Multi-Umdrehungsgrenzwert | eingestellt ist. Im aktiven

im Drehgeber eingestellt. Alarmstatus die Einstellung im
Multi-Umdrehungsgrenzwert-
Einstellungsparameter (Pn205)
des Drehgebers mit Funktion
Fn013 andern.
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u A.dO: Positionsfehler-Impulsiiberlauf
Anzeige und Ausginge
Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN EIN AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und GegenmaBnahme fiir den Alarm

Waéhrend des

Servomotorbetriebs. A Beim Einschalten.

—1 Bei hoher Drehzahl.

Wenn wahrend des
—{normalen Betriebs ein groler
Sollwert eingegeben wird.

B,C,D

Wenn ein ordnungsgemaf
|| eingegebener Sollwertimpuls E

keinen Riickfuhrungsimpuls
erzeugt.

Ursache des Problems Lésung

A Falsche und mangelnde Verdrahtung und Steckverbinder am
Verdrahtung des Servomotors. | Drehgeber liberpriifen.

Drehzahlregelkreisverstarkung (Pn100)
und Positionsregelkreisverstarkung
(Pn102) erhdhen.

Servoverstarker nicht korrekt
eingestellt.

Lastdrehmoment oder Tragheit reduzieren.

C | Motorlast war GbermaRig. Falls Problem bestehen bleibt, durch einen

gréReren Leistungsmotor ersetzen.

¢ Sollwert-Impulsfrequenz erhéhen oder
reduzieren.

Positionssollwert-

D Imoulsfrequenz zu hoch e Glattungsfunktion hinzufliigen.
P q )  Elektronisches Ubersetzungsverhaltnis
korrigieren.
E | Platine (1PWB) defekt. Servoverstarker austauschen.
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u A.E7: Optionsbaugruppe-Erkennungsfehler

Alarm A.E7 tritt bei der ersten Verwendung des SGDH-Verstérkers auf,
nachdem eine Optionsbaugruppe getrennt wurde. Dieser Alarm kann
nicht durch eine Alarmriicksetzung geloscht werden. Zum Loschen
Funktion Fn014 verwenden.

Anzeige und Ausgéinge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN EIN AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und GegenmalBnahme fiir den Alarm

Beim Einschalten des Beim Einschalten des
Steuerstroms nach dem A Steuerstroms bei D
Abklemmen einer angeschlossener
Optionsbaugruppe. Optionsbaugruppe.
Ursache des Problems Lésung
Zur Verwendung des SGDH-
Verstarkers nach Trennung einer
Der SGDH-Verstérker wird direkt | OPtionsbaugruppe die Funktion
- Fn014 (Léschen des
nach Trennung einer :
. Optionsbaugruppen-
A Optionsbaugruppe verwendet, Erk bni .
ohne den Baugruppendetektor reennungserge nisses) im .
.. Zusatzfunktionsmodus durchfiihren
zuruckzusetzen. . .
und anschlieRend die
Spannungsversorgung aus-
und wieder einschalten.
Anschluss der . .. -
B Optionsbaugruppe fehlerhaft. Anschluss Uberprufen und korrigieren.
C Optionsbaugruppe defekt. Optionskarte austauschen.
D Servoverstarker Servoverstarker austauschen.
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A.F1: Offene Phase der Stromversorgungsleitung

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge

Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
EIN EIN AUS AUS

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).

EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

Status und Gegenmafinahme fiir den Alarm

Bei Einschalten der
Spannungsversorgung.

A B

Beim Einschalten der
Spannungsversorgung.

Ursache des Problems

Loésung

Eine Phase (L1, L2 oder L3) der
A Hauptstromkreis-Spannungsversorgung
ist getrennt.

e Spannungsversorgung
Uberprifen.

e Verdrahtung der
Hauptstromkreis-
Spannungsversorgung prufen.

e Schutzschalter, Entstorfilter,
Magnetschitz Gberprifen.

B In einer Phase ist die Netzspannung
niedrig.

Spannungsversorgung
Uberprifen.

C Servoverstarker defekt.

Servoverstarker austauschen.

Hinweis: Probleme A und B kénnen im Servoverstiarker mit einer Leistung von 500 W oder héher auftreten.

CPFO00: Digitale Bedienkonsole — Datenaustauschfehler 1

Dieser Alarm wird nicht in der Alarmhistorie gespeichert.

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge

Alarmcodeausgang

ALO1 ] ALO2 | ALO3

ALM-Ausgang

Nicht zutreffend

Status und GegenmafBnahme fiir den Alarm

Wenn die digitale Bedienkonsole
vor oder nach dem Einschalten
des Servoverstarkers
angeschlossen wird.

. AB
C,D

Ursache des Problems

Loésung

Kabel defekt oder schlechter Kontakt
A zwischen digitaler Bedienkonsole und
Servoverstarker.

e Anschlisse der
Steckverbinder Gberprifen.
« Kabel austauschen.

Fehlfunktion aufgrund externer
Storungen.

Digitale Bedienkonsole und
Kabel von der Stérungsquelle
trennen.

C Digitale Bedienkonsole defekt.

Digitale Bedienkonsole
austauschen.

D Servoverstarker defekt.

Servoverstarker austauschen.
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u CPFO01: Digitale Bedienkonsole — Datenaustauschfehler 2

Dieser Alarm wird nicht in der Alarmhistorie gespeichert.

Anzeige und Ausgéinge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang
ALO1 | ALO2 | ALO3
Nicht zutreffend

ALM-Ausgang

Status und Gegenmalinahme fiir den Alarm

Wahrend des

Servomotorbetriebs. A.B,C,D
Ursache des Problems L6ésung
Kabel defekt oder schlechter ¢ Anschlisse der

Kontakt zwischen digitaler
Bedienkonsole und
Servoverstarker.

Steckverbinder
Uberprifen.
« Kabel austauschen.

Fehlfunktion aufgrund externer
Stérungen.

Digitale Bedienkonsole
und Kabel von der
Stdérungsquelle trennen.

Digitale Bedienkonsole
austauschen.
Servoverstarker austauschen.

C Digitale Bedienkonsole defekt.

D Servoverstarker defekt.

[ | A.- -: Normaler Betrieb

Hierbei handelt es sich nicht um eine Alarmanzeige.

Anzeige und Ausginge

Alarmausgénge
Alarmcodeausgang ALM-Ausgang
ALO1 ALO2 ALO3
AUS AUS AUS EIN

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS (Alarmstatus).
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.
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9.2.2.

Fehlerbehebung von Problemen ohne Alarmanzeige

Verwenden Sie die nachfolgende Tabelle, um die Ursache eines
Problems, das keine Alarmanzeige verursacht, zu ermitteln, und
befolgen Sie die hier beschriebenen Korrekturmafinahmen.

Schalten Sie Spannungsversorgung des Servosystems aus, um die
schattiert dargestellten Verfahren durchzufiihren.

Kontaktieren Sie YET, falls das Problem nicht gelost werden kann, wenn
Sie das nachfolgend beschriebene Verfahren sorgféltig durchfiihren.

Symptom

Ursache

Anmerkung

Losung

Servomotor startet
nicht.

Spannungsversorgung
nicht angeschlossen.

Spannung zwischen
den Klemmen der
Spannungsversorgung
prifen.

Stromkreis korrigieren.

Lockere Verbindung.

Klemmen der
Steckverbinder
(CN1, CN2) prifen.

Lockere Teile festziehen.

Externe Verdrahtung
von Steckverbinder (CN1)
nicht korrekt.

Externe Verdrahtung
von Steckverbinder (CN1)
prifen.

Anschlussdiagramm beachten
und Verdrahtung korrigieren.

Verdrahtung des
Servomotors oder
Drehgebers lose.

Verdrahtung neu herstellen.

Uberlastung

Betrieb ohne Last
durchfihren.

Last reduzieren oder durch
Servomotor mit hoherer
Leistung ersetzen.

Kein Drehzahl-/
Positionssollwerteingang

Sollwerteingangsstifte
prifen.

Drehzahl-/Positionssollwerte
korrekt eingeben.

/S-ON ist ausgeschaltet

Einstellungen von
Parameter Pn50A.0
und Pn50A.1 priifen.

/S-ON-Eingang einschalten.

Falsche Einstellung der /
P-CON-Eingangsfunktion.

Parameter Pn000.1
prifen.

Abschnitt 5.3.5 beachten und
Parameter gemaf der
Anwendung einstellen.

Sollwertimpuls-
Modusauswabhl falsch.

Siehe Abschnitt 5.2.2.

Einstellung von Parameter
Pn200.0 korrigieren.

Drehgebertyp stimmt nicht
mit Parametereinstellung
Uberein.

Festlegen, ob Inkremental-
oder Absolutwert-
Drehgeber verwendet wird.

Parameter Pn002.2 auf den
verwendeten Drehgebertyp
einstellen.

P-OT- und N-OT-Eingange
sind ausgeschaltet.

Siehe Abschnitt 5.1.2.

P-OT- und N-OT-
Eingangssignale einschalten.

CLR-Eingang ist
eingeschaltet.

Status des Fehlerzahler-
Léscheingangs priifen.

CLR-Eingang ausschalten.

SEN-Eingang ist
ausgeschaltet.

Bei Verwendung eines
Absolutwert-Drehgebers.

SEN-Eingang einschalten.

Servomotor bewegt
sich plétzlich und
stoppt dann.

Falsche Verdrahtung
des Servomotors
oder Drehgebers.

Kapitel 3 beachten und
Verdrahtung korrigieren.

Stoppt plotzlich
wahrend des
Betriebs und startet

Alarmriicksetzungssignal
(/ALM-RST) wird
eingeschaltet, da ein

Ursache des Alarms beseitigen.
Alarmricksetzungssignal
(ALM-RST) von EIN auf AUS

nicht mehr. Alarm aufgetreten ist. schalten.
Verbindungen der
. . Stromanschlisse
Instabile Defekte Verbindung zum Lockere Klemmen und
Servomotordrehzahl. | Motor. (U-, V- und W-Phasen) Steckverbinder festziehen.

und Drehgeber-
Steckverbinder priifen.

Servomotor vibriert
bei ca. 200 bis
400 Hz.

Wert der
Drehzahlregelkreisverstar
kungswert zu hoch.

Voreingestellten Wert der
Drehzahlregelkreisverstarkung
(Pn100) reduzieren.

Verdrahtung des
Drehzahl-/
Positionssollwerteingangs
zu lang.

Lange des Drehzahl-/
Positionssollwerteingangskabel
s minimieren und darauf
achten, dass die Impedanz
nicht mehrere Hundert Ohm
Uberschreitet.

Kabel des Drehzahl-
/Positionssollwerteingangs
mit Stromkabel gebiindelt.

Kabel des Drehzahl-
/Positionssollwerteingangs
min. 30 cm von den
Stromkabeln trennen.
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Hohe Drehzahliber-
schwingung beim
Starten und Stop-
pen.

Wert der
Drehzahlregelkreisverstar
kungswert zu hoch.

Voreingestellten Wert der
Drehzahlregelkreisverstarkung
(Pn100) reduzieren.
Integrationszeitkonstante
(Pn101) erhéhen.

Drehzahlregelkreisverstar
kung ist im Verhaltnis zur
Positionsregelkreisverstar
kung zu hoch.

Wert von Parameter Pn100
(Drehzahlregelkreisverstarkung)
erhéhen.
Integrationszeitkonstante
(Pn101) reduzieren.

Uberhitzung des

Umgebungstemperatur
zu hoch

Umgebungstemperatur
des Motors messen.

Umgebungstemperatur auf
max. 40 °C reduzieren.

Oberflache des
Servomotors verunreinigt

Sichtprifung

Staub und Ol von der
Motorflache entfernen.

Servomotors -
. Betrieb ohne Last Last redu2|ere_n o_qer durch
Uberlastung durchfahren Servomotor mit héherer
) Leistung ersetzen.
Befestigungsschrauben | Befestigungsschrauben
. des Servomotors locker? | festziehen.
Mechanische Montage Kupplung nicht zentriert? | Kupplung zentrieren.
fehlerhaft Kupplung
unausgeglichen. Kupplung ausgleichen.
Abnormale Auf Gerausche und
Gerausche Lager defekt Vibrationen am Lager Falls defekt den YET-Vertreter

prifen.

kontaktieren.

Maschine verursacht
Vibrationen

Fremdkdorpereintritt,
Beschadigung oder

Deformation der Gleitteile

der Maschine.

Maschinenhersteller
kontaktieren.

Drehzahlsollwert 0 V

Drehzahlsollwert-

Sollwert-Offset einstellen.

aber Servomotor Spannungsoffset wird — Siehe Abschnitte
dreht sich. verwendet. 7.24und 7.2.5.
9.2.3. Tabelle der Alarmanzeige
Die folgende Tabelle fasst die Alarmanzeigen und Alarmcodeausgédnge
zusammen.
Alarm- | Alarmcodeausgang ALM- . .
. Alarmbezeichnun Beschreibun
anzeige | ALO1 | ALO2 | ALO3 | Ausgang g g
.. . EEPROM-Daten des
A.02 Parameteriibersicht Servoverstarkers nicht korrekt.
A03 Hauptstromkreis- Erkennungsdaten fiir
) Drehgeberfehler Netzstromkreis nicht korrekt.
AUS | AUS | AUS | AUS |Parameter- Die Parametereinstellung liegt
A.04 . " aulierhalb des zulassigen
Einstellungsfehler ; :
Einstellbereichs.
Servomotor- und Leistungen von Servoverstarker
A.05 Verstarker- und Servomotor stimmen nicht
Kombinationsfehler | miteinander Uberein.
Ein Uberstrom flieRt durch das
Uberstrom oder IGBT.
A.10 EIN AUS | AUS AUS Kihlkérperlbe- Kahlkorper des
rhitzung Servoverstarkers wurde
Uberhitzt.
Generatorischer *Generatorischer Stromkreis
A.30 fehlerhaft.
Fehler erkannt *Bremswiderstand fehlerhaft
EIN EIN AUS AUS . - —
. Die generatorische Energie
Generatorische - . ) .
A.32 - Ubersteigt die Leistung des
Uberlast :
Bremswiderstands.
- Zwischenkreisspannung
A.40 Uberspannung o Bt
AUS AUS EIN AUS ist gbermaﬁlg hoch.
Zwischenkreisspannung
A.41 Unterspannung e e
ist UbermaRig niedrig.

* Diese Alarme werden nicht durch das Alarmriicksetzsignal (/ALM-RST) zuriickgesetzt. Beseitigen Sie die
Ursache des Alarms und schalten Sie anschlielend die Spannungsversorgung aus, um den Alarm zuriickzusetzen.
** Diese Alarmanzeige tritt nur innerhalb des Bereichs von 30 W bis 1 kW auf.
Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS.
EIN: Ausgangstransistor ist EIN
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Alarm- | Alarmcodeausgang | ALM- . .
anzeige | ALO1 | ALO2 | ALO3 | Ausgang Alarmbezeichnung Beschreibung
A51 | EIN | AUS | EIN | AUS |Uberdrehzahl Drehzahl des Motors
ist lbermaRig hoch.
Der Motor wurde mehrere
Sekunden bis zehn Sekunden
A.71 Uberlast; Hohe Last |unter einem Drehmoment,
das die Kenndaten extrem
Ubersteigt, betrieben.
Der Motor wurde fortlaufend
A72 Uberlast: Niedrige unter einem Drehmoment,
' Last. das die Kenndaten extrem
Ubersteigt, betrieben.
Bei Anwendung der
EIN EIN EIN AUS Ub dynamischen Bremse hat die
erlastung der Rotati ie die Leist
A73 dynamischen otationsenergie die Leistung
Bremse des dyngmlschen
Bremswiderstands
Uberschritten.
Uberlast des Der Hauptstromkreis-
StoRstrom-
A.74 B Spannungsversorgung wurde
egrenzungs- haufig ein- und ausgeschaltet.
gein-u 9
widerstands
ATA Kihlkérper Kahlkérper des Servoverstarkers
) Uberhitzt ** wurde Uberhitzt.
Alle Spannungsversorgungen
Speicherfehler des | flir den Absolutwert-Drehgeber
A.81 Absolutwert- sind ausgefallen und die
Drehgebers Positionsdaten wurden
geldscht.
Drehgeber- Die Prifsummenergebnisse des
A.82 N « | Drehgeberspeichers sind nicht
Prifsummenfehler
korrekt.
Batteriefehler des Batteriespannung fiir den
A.83 Absolutwert- Absolutwert-Drehgeber ist
Drehgebers gefallen.
A.84 Rg;?)?lzfxgt_des Emé)fqngtel?e At‘)jolutwertdaten
AUS | AUS | AUS | AUS |Drehgebers* sind nicht korrext.
Uberdrehzahl des Der Drehgeber hat sich bei
A.85 Absolutwert- eingeschalteter Spannung mit
Drehgebers hoher Drehzahl gedreht.
A.86 Uberhitzung des Die interne Temperatur des
) Drehgebers Drehgebers ist zu hoch.
Drehzahlsollwerteing Der A/D-Wandler fir den
A.b1 ang-Lesefehler Sollwertdrehzahleingang
ist fehlerhaft.
Drehmomentsoliwert- | 26 A/D-Wandler fiir den
A.b2 eingang-Lesefehler Sollwertdrehmomenteingang
ist fehlerhaft.
% Im Servoverstarker ist ein
AbF Systemalarm Systemfehler aufgetreten.
AC1 EIN AUS EIN AUS Servo-Uberlauf Der Servomotor ist aulRer
erkannt Kontrolle geraten.
Das Kommutierungsverfahren
AC2 Fehler der (Phasensuche) fur Motoren
: Phasensuche mit A-Quad-B-Drehgeber ist
fehlerhaft.
Loschfehler des
Absolutwert- Die Multi-Umdrehung firr den
AC8 Drehgebers und Absolutwert-Drehgeber wurde
’ Einstellfehler des nicht korrekt geléscht oder
Multi-Umdrehungs- | eingestellt.
grenzwerts*
Ecr)?r?wit:\?l:;tions- Die KommL.J.nikation zwischen
A.C9 f «n Servoverstarker und Drehgeber
ehler S s
ist nicht mdglich.
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Alarm- | Alarmcodeausgang | ALM- . .
anzeige | ALO1 | ALO2 | ALO3 | Ausgang Alarmbezeichnung Beschreibung
A.CA Drehgeber- Drehgeberparameter sind
) Parameterfehler* fehlerhaft.
A.Cb E(r‘)i?r%itrﬁ;tions- Inhalt der Komm.unik.ation mit
N dem Drehgeber ist nicht korrekt.
Fehler
Im Drehgeber und
Multi-Umdrehungs- | Servoverstarker wurden
A.CC EIN AUS EIN AUS grenzwert- unterschiedliche Multi-
Abweichung’ Umdrehungsgrenzwerte
eingestellt.
Positionsfehler- Positionsfehler-Impuls hat
A.dO EIN EIN AUS AUS | " Parameter (Pn505)
mpulsiberlauf " ;
Uberschritten.
AE7 AUS EIN EIN AUS Optionsbaugruppe- | Optionsbaugruppen-Erkennung
Erkennungsfehler fehlgeschlagen.
AF1 Offene Phase der Eine Phase ist nicht in der
) AUS EIN AUS AUS Stromversorgungs- | Hauptspannungsversorgung
leitung angeschlossen.
CPF00 o Digitale Bedienkonsole . .
Digitale (JUSP-OP02A-2) kann nicht mit
Nicht festgelegt Bedienkonsole — dem Servoverstarker
CPFO1 Datenaustauschfehler | kommunizieren
(z.B. CPU-Fehler).
A AUS [AUS| AUS | EIN [Kein Fehler Normaler Betriebszustand

* Diese Alarme werden nicht durch das Alarmriicksetzsignal (/ALM-RST) zuriickgesetzt. Beseitigen Sie die
Ursache des Alarms und schalten Sie anschlieflend die Spannungsversorgung aus, um den Alarm zuriickzusetzen.

** Diese Alarmanzeige tritt nur innerhalb des Bereichs von 30 W bis 1 kW auf.

Hinweis: AUS: Ausgangstransistor ist AUS.
EIN: Ausgangstransistor ist EIN.

9.2.4.

Warnanzeigen

Der Zusammenhang zwischen Warnanzeigen und Warncodeausgéngen
ist in der folgenden Tabelle zusammengefasst.

Warncodeausgange
ALO1 | ALO2 | ALO3

Bezeichnung
der Warnung

Warnanzeige Bedeutung der Warnung

Diese Warnung tritt vor Auftreten
einer der Uberlastalarme (A.71 oder
A.72) auf. Wird die Warnung ignoriert
und der Betrieb fortgesetzt, kann ein
Uberlastalarm auftreten.

A.91 EIN AUS AUS |Uberlast

Diese Warnung tritt vor Auftreten des
generatorischen Uberlastalarms
(A.32) auf. Wird die Warnung
ignoriert und der Betrieb fortgesetzt,
kann ein generatorischer
Uberlastalarm auftreten.

Generatorische

A92 Uberlast

AUS EIN AUS
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Appendix A. Anschlussbheispiele fiir den Host-
Controller

Der vorliegende Anhang liefert Beispiele fiir den Anschluss von XtraDrive-
Servoverstarker mit typischen Host-Controllern. Eine Beschreibung fiir den
tatsdchlichen Anschluss finden Sie in dem entsprechenden Handbuch des Host-

Controllers.
A.1. Anschluss des MC20 Motion Modul der GL-Serie ........cccceverveniinieniennenne. A-2
A.2. Anschluss des CP-9200SH Servo Controller (SVA) .....ccovvvevivveeciiieiieee. A-3
A.3. Anschluss der B2813 Positioniersteuerung der GL-Serie ..........ccccveeueennenne. A-4
A.4. Anschluss der C500-NC222 Positionier-Baugruppe von OMRON .............. A-5
A.5. Anschluss der C500-NC112 Positionier-Baugruppe von OMRON .............. A-6
A.6. Anschluss der AD72 Positionier-Baugruppe von MITSUBISHI .................. A-7
A.7. Anschluss der AD75 Positionier-Baugruppe von MITSUBISHI .................. A-8
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A.1. Anschluss des MC20 Motion Modul der GL-Serie

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir den Anschluss des MC20
Motion Modul der GL-Serie. Der Servoverstdrker wird in diesem Beispiel in
der Drehzahlregelungsart verwendet.

XtraDrive
L1C
L2C
L1
L2 Servomotor
Yaskawa's L3
MC20 " ® e
MC-Baugruppe SV1 - CN1 78
PA - ¢ fP } PAO -
PA 2 ! ! /PAO @)
PB O : i i PBO D(4)
PBOA : : /PBO
PC O : 5 : PCO
Pc Q8 : : /PCO
VREF O~ : : V-REF
8 ip SG
SG
9 1 1
BAT 0 T BAT (+)
BATO Q> . . BAT ()
+24V ] ; ; +24VIN
SVON 12 . - /S-ON
1 1
PCON I T T /P-CON
1 1
SEN 5 SEN
OSEN 12 : : sG
ALMRST " . : /ALM-RST
ALM p= ' ' ALM+
ALMO O { 1 ALM-
FG (Steckerrahmen)

*1. Diese Stifthummern sind fiir SV2 und SV4 identisch.
*2. iP steht flir paarweise verdrillte Kabel.
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A.2. Anschluss des CP-9200SH Servo Controller (SVA)

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir den Anschluss des CP-9200SH
Servo Controller (SVA). Der Servoverstirker wird in diesem Beispiel in der
Drehzahlregelungsart verwendet.

XtraDrive

Servomotor

Yaskawa's
CP-9200SH SVA

>

1

o]

2

+24V
DO1
DO1
DO2 23
DO3 (48
D12 018

Q

3
4

(1)
(2)
@)
(4)

s < c

o

Impuls
geber

D11 043

D10

D13
024V

~h

SENS
SENSG
IN-A
ov
TLIMP O-L
TLIMPG OB
PA 10
PAL O
PB A2
PBL 413
pc L 14
pcL L 15
PGOV L9

* IP steht fir paarweise verdrillte Kabel.
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A.3. Anschluss der B2813 Positioniersteuerung der GL-Serie

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir den Anschluss der B2813
Positioniersteuerung der GL-Serie. Der Servoverstirker wird in diesem
Beispiel im Positionierungsmodus verwendet.

XtraDrive
*2
L1C
L2C
024V +24 V Yaskawa's L1 Servomotor
JAMSC-B2813 L2 e
L3 A()
Relai S Vo B(2)
elais SERVO e
—O NORMAL C(3)
— VERZOGERUNG PULSE PULSE ®0
—0 LSSTART  pyLSE /PULSE D)
o STOPP
| 5 SIGN SIGN
T /SIGN /SIGN @
—0 CLR CLR
/CLR /CLR
oV
+12V %—g cN2
+
+24V 024V
PA PAO
/PA /PAO +24VINO
PB PBO
/PB /PBO /S-ON
PC PCO P-OT
/PC /PCO N-OT
oV SG
+5V
ovO ALM+
ov@55 ALM-
FG
oV
= | FEHLER O

*1. Das ALM-Signal wird beim Einschalten der Spannung fiir ca. 2 Sekunden ausgegeben. Beachten Sie dies beim
Aufbau der Spannungseinschaltsequenz. Das ALM-Signal aktiviert das Alarmerkennungsrelais 1Ry, um die
Hauptstromkreis-Spannungsversorgung zum XtraDrive zu trennen.

*). Stellen Sie Parameter Pn200.0 auf,,1%.

*3. Bringen Sie die Abschirmung fest am Steckergehéduse an.

*4. P steht flir paarweise verdrillte Kabel.
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A.4. Anschluss der C500-NC222 Positionier-Baugruppe von OMRON

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir den Anschluss einer
C500-NC222 Positionier-Baugruppe von OMRON. Der Servoverstarker wird
in diesem Beispiel in der Drehzahlregelungsart verwendet.

XtraDrive
Servomotor
LiCc
E/A-Spannungsversorgun
C500-NC222  |——lm e oy Lec
(Hergestellt 24V T > 02V L
L2
von OMRON) X-Achse (Y-Achse) L3
EXT IN ) ®
EIN, wenn
+24 V {Poswtionierung }
elais 3 abgebrochen wird. )
CCWLX Q0O [ ’
N EIN, wenn
STPX O O— r {Annéheru_ng }
ORGX ﬁ < erkannt wird. oNg
EMGX Q10
elais 4
CWLX
DC GND ALM+ ont
DC GND ALM- p.OT ¢ 42R g
+24VIN elais 3
+24 V
N-OT O£ 0u:V
Relais 4
ouT-1x 319 /$-ON
X-0UT ggi; V-REF (T-REF)
X-AG — SG
X-A ;(22) £ tp‘; PAO
X-/A (22) 2 I IPAO
xB Q22 5 PBO
x-/B OO0 L 3P /PBO
X-C 16(14) : 5 : PCO
x/c  Q-2018) : 3P, IPCO
|

~ .

S

"2 Steckergehause

*1. Das ALM-Signal wird beim Einschalten der Spannung fiir ca. 2 Sekunden ausgegeben. Beachten Sie dies beim
Aufbau der Spannungseinschaltsequenz. Das ALM-Signal aktiviert das Alarmerkennungsrelais 1Ry, um die
Hauptstromkreis-Spannungsversorgung zum XtraDrive zu trennen.

*2. Bringen Sie den Abschirmungsdraht des E/A-Kabel am Steckergehduse an.

*3, P steht flir paarweise verdrillte Kabel.

Hinweis: Hier werden nur die Signale gezeigt, die fiir die CS00NC222 Positionier-Baugruppe von OMRON
und XtraDrive von YET gelten.
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A.5. Anschluss der C500-NC112 Positionier-Baugruppe von OMRON

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir den Anschluss einer C500-
NC112 Positionier-Baugruppe von OMRON. Der Servoverstarker wird in
diesem Beispiel im Positionierungsmodus verwendet.

XtraDrive 2 Servomotor

Lic 3 A1)
L2C W B(2)
= L1 @ C(3)
_l___‘—
i+12VI | Y L2 )
C500-NC112 L——= = > Dz L3 —
(Hergestellt von OMRON) @ -
+12Vv [ X1B =
GRENZWERT IM CN2
UHRZEIGERSINN
NOT-AUS | LBX-01/A2 +24VINOAL — _| Externe
] 8 10 19, v | J_ Spannungs-
EXTERNER INTERRUPT J_ < PCO /S-ONO +24 V! J versorgung
NULLPUNKT i i 2 +24 V
NULLPUNKTNAHERUNG E\L AR /Peo POt )
oKL % —?—'7 g ALM-+ N-OT 1
—a v Relais 1 ALM- 012V
BEREIT 32
+5V
75 PULSE
IMPULSAUSGANG 8% /PULSE
115 siGN
125 /SIGN
158 cLR
140 /CLR

*1. Das ALM-Signal wird beim Einschalten der Spannung fiir ca. 2 Sekunden ausgegeben. Beachten Sie dies beim
Aufbau der Spannungseinschaltsequenz. Das ALM-Signal aktiviert das Alarmerkennungsrelais 1Ry, um die
Hauptstromkreis-Spannungsversorgung zum XtraDrive zu trennen.

*2. Stellen Sie Parameter Pn200.0 auf ,,1¢.

*3. Hersteller: Yaskawa Controls Co.

Hinweis: Hier werden nur die Signale gezeigt, die fiir die C500NC112 Positionier-Baugruppe von OMRON
und XtraDrive von YET gelten.

A-6



XtraDrive Bedienerhandbuch Appendix A. Anschlussbeispiele fiir den Host-Controller

A.6. Anschluss der AD72 Positionier-Baugruppe von MITSUBISHI

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir den Anschluss einer AD72
Positionier-Baugruppe von MITSUBISHI. Der Servoverstiarker wird in
diesem Beispiel in der Drehzahlregelungsart verwendet.

XtraDrive Servomotor
E/A-Spannungsversorgung L1C u A(1)
 —— =! > +24V L2C v
AD72 24 vt | > 0z V L1 w i
(Hergestellt Lo C(3)
von MITSUBISHI) L3 ® D@)
| EIN, wenn @
Positionierung =
STOP L o'o— {abgebrochen wird,}
DOG L5 o— {EIN,Hwenn } CN1 "e]gglrs
Annéherung
erkannt wird. 47 24VIN
+.
40
SV-ON /S-ON
O O A+
BEREIT Relais 1 LK_] o CN1
O O 55,Q ALM- POTO2 g o
DREHZAHL V-REF (T-REF) \ o1
{p 6(10)
SOLLWERT SG 00 OV
C 35
IMPULS A P! " ;%%
B PAO
IMPULS B 12X 345 /PA0
: : 19
IMPULS C k12X 20 ;CC%
oV s 15 sa
oV - ®
ov "3 Steckergeh&use

*1. Das ALM-Signal wird beim Einschalten der Spannung fiir ca. 2 Sekunden ausgegeben. Beachten Sie dies beim
Aufbau der Spannungseinschaltsequenz. Das ALM-Signal aktiviert das Alarmerkennungsrelais 1Ry, um die
Hauptstromkreis-Spannungsversorgung zum XtraDrive zu trennen.

*2. Stiftnummer sind fiir die X-Achse und Y-Achse identisch.

*3. Bringen Sie den Steckerdraht des Kabels am Steckergehduse an.

*4, P steht flir paarweise verdrillte Kabel.

Hinweis: Hier werden nur die Signale gezeigt, die fiir die AD72 Positionier-Baugruppe von MITSUBISHI
und XtraDrive von YET gelten.
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A.7. Anschluss der AD7S Positionier-Baugruppe von MITSUBISHI

Das folgende Diagramm zeigt ein Beispiel fiir den Anschluss einer AD75
Positionier-Baugruppe von MITSUBISHI. Der Servoverstiarker wird in
diesem Beispiel im Positionierungsmodus verwendet.

AD75
(Hergestellt
von MITSUBISHI)

BEREIT

STOP

DOG

PGO

PULSE

SIGN

XtraDrive
L1C
L2C
L1
L2
E/A-Spannungsversorgung L3
» +24 V
vl S
+24 V= » 024V
X-Achse
(Y-Achse)
26 |
7 Relais 1
14 EIN, wenn
—oo— {Positionierung }
abgebrochen wird. /TGN1
11 EIN, wenn
—O O— Annéherung
erkannt wird.
24 19/ PCO
2 i
y22 2045 /PCO
K 31
1 O ] Q ALM+
32 ALM-
7
*21 O PULSE
8 /PULSE
5 oo
22kQ 15 /SIGN
5 14 cLR
23 /CLR

LOSCHE

Servomotor

> +24 V

OV

Das ALM-Signal wird beim Einschalten der Spannung fiir ca. 2 Sekunden ausgegeben. Beachten Sie dies beim
Aufbau der Spannungseinschaltsequenz. Das ALM-Signal aktiviert das Alarmerkennungsrelais 1Ry, um die
Hauptstromkreis-Spannungsversorgung zum XtraDrive zu trennen.

Hinweis:

und XtraDrive von YET gelten.
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Appendix B. Spezielle Verdrahtung

Der vorliegende Anhang liefert Beispiele fiir den Anschluss von
XtraDrive Servoverstirker mit typischen Host-Controllern. Eine Beschreibung
fiir den tatsdchlichen Anschluss finden Sie in dem entsprechenden Handbuch

des Host-Controllers.

B.1.
B.2.
B.3.
B.4.
B.5.
B.6.

VerdrahtungsvorsichtsmaBnahmen............cocccoevieniiiiiiniiiiieeeeee, B-2
Verdrahtung des StOrschutzes..........c.coovveveiiieeiiiieiieceeceee e B-5
Verwendung mehrerer XtraDIive .......cccoecvieiiieiiiinieeiieieeeee e B-9
Verldngerung der Drehgeberkabel...........ccoooveeviiiiiiiiiiiiiciieeeeeee, B-10
400-V-VersorgungssSpaniuNg ...........ccceeeveerreerueenmeeneeenseeseeenneeseeenseeseeenne B-12
Drossel fiir Oberwellenglattung...........c.cocveviieriieniiieiieeieeieee e B-14
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B.1. Verdrahtungsvorsichtsmafinahmen

Beachten Sie die folgenden Verdrahtungsvorsichtsma3nahmen, um einen
sicheren und stabilen Betrieb zu gewéhrleisten:

1. Verwenden Sie stets die folgenden Kabel fiir die Verdrahtung des

Sollwerteingangs und des Drehgebers.
) Kabelausfiihrung Yaskawa Zeichnungs- MaX|ma_I_ zulassige
nummer Lange
Sollwerteingang EZEQ’I"e'SE verdrilite JZSP-CKIO1 3m
Abgeschirmte, SGMAH,
Drehgeber paarweise verdrillte JZSP-CMP00 SGMPH 20m
Kabel mit mehreren SGMGH,
Adern JZSP-CMP02 SGMSH 50 m

Schneiden Sie den Kabeliiberstand ab, um die Kabelldnge zu

reduzieren.

Verwenden Sie flir die Erdung ein moglichst dickes Kabel. AWG14
(2,0 mm?) oder lénger.

Es wird mind. Klasse 3 fiir die Erdung (max. 1000 Q)

empfohlen.

Die Erde darf nur an einem Punkt angeschlossen werden.

Wenn der Motor von der Maschine isoliert ist, erden Sie den

Motor direkt.

Knicken und ziehen Sie die Kabel nicht.

Die

dah

Ader des Signalkabels ist sehr diinn (0,2 bis 0,3 mm). Gehen Sie
er vorsichtig mit den Kabeln um.

Verwenden Sie ein Entstorfilter, um Storanfalligkeiten zu

vermeiden.
(Einzelheiten finden Sie in Abschnitt 5.8.2 Verdrahtung des
Storschutzes).

Falls das Gerit in der Ndhe von Privathdusern verwendet wird
oder Storungen ausgesetzt ist, installieren Sie ein Entstorfilter
auf der Eingangsseite der Spannungsversorgungsleitung.

Da dieser Servoverstérker als industrielles Gerit ausgelegt ist,
bietet es keine Schutzeinrichtung gegen Storbeeinflussung.
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5. Leiten Sie die folgenden MaBBnahmen ein, um Fehlfunktionen
aufgrund elektrischer Stérungen zu vermeiden:

Platzieren Sie das Eingangssollwertgerdt und das Entstorfilter
moglichst dicht am Servoverstérker.

Installieren Sie immer einen Spannungsschutz-Stromkreis in
dem Relais, Magnet und den elektromagnetischen Schiitzspulen.

Der Abstand zwischen einer Stromleitung (wie z. B. einer
Stromversorgungsleitung oder einem Motorkabel) und der
Signalleitung muss mindestens 30 cm betragen. Biindeln und
betreiben Sie Stromversorgungs- und Signalleitungen nicht
zusammen in demselben Leitungskanal.

Die Spannungsversorgung darf nicht gemeinsam mit einem
elektrischen Schwei3gerit oder einer Erodiermaschine genutzt
werden.) Falls das Gerit in der Néhe eines Hochfrequenz-
Oszillators platziert ist, installieren Sie ein Entstorfilter auf der
Eingangsseite der Spannungsversorgungsleitung.

Hinweis: 1. Da der Servoverstirker Hochgeschwindigkeits-Schaltelemente verwendet, konnten die

Signalleitungen Storsignale empfangen.
Beriicksichtigen Sie stets die oben angegeben Vorsichtsmainahmen, um dies zu verhindern.
2. Einzelheiten iiber die Erdung und Entstorfilter finden Sie in Abschnitt 5.8.2 Verdrahtung des

Storschutzes.

6. Verwenden Sie einen UL-gelisteten Kompakt-Schutzschalter
(MCCB) oder eine Sicherung, die mit dem National Electrical Code
(NEC) iibereinstimmt, um die Stromversorgungsleitung gegen hohe
Spannungen zu schiitzen.

Dieser Servoverstirker wird ohne Transformator direkt an eine
kommerzielle Spannungsversorgung angeschlossen, verwenden Sie
daher immer einen Schutzschalter oder eine Sicherung, damit das
Servosystem vor unbeabsichtigte Hochspannungen geschiitzt ist.

Wihlen Sie je nach Leistung des Servoverstarkers und der
Anzahl der verwendeten Verstirker einen geeigneten
Schutzschalter oder eine Sicherung. Beriicksichtigen Sie hierbei
die nachfolgende Tabelle.
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u Schutzschalter oder Sicherung entsprechend der Leistung
der Spannungsversorgung

Die folgende Tabelle zeigt die Leistung des Schutzschalters oder der
Sicherung fiir die jeweilige Leistung der Spannungsversorgung.

Servoverstarker-

Leistung der

Strom pro
Modell Spannungs- P
Hauptstromkreis versorgun Schutz-
Szannungs- Geeigneter prg 9 schalter
Leistung Motor oder
versorgung (kW) XD- Servover- | g;icherung
starker- * n
(kVA)* (Arms)
0,05 P5 SGMAH-A5A 0,25
SGMAH-01A
010 o SGMPH-01A 040 4
SGMAH-02A
Einphasig, 0,20 02 SGMPH-02A 0.75
200V SGMAH-04A
040 o4 SGMPH-04A "2 8
SGMAH-08A
0,75 08 ~GMPH.08A 2,1 11
1,50 15 SGMPH-15A 4,0 19
SGMGH-09D
Dreiphasi 1,0 10 SGMSH-10D 2,3 3,4
o0y SGMUH-10D
20 20 SGMGH-09D 4.9 71
' SGMSH-10D ' ’

* Dies ist der Nettowert mit Nennlast. Wenn Sie Sicherungen auswéhlen, legen Sie die Leistung mit Hilfe der
vorgeschriebenen Drosselung fest.
** Betriebskenndaten (bei 25 °C): 2 Sekunden oder mehr fiir 200 %, 0,01 Sekunde oder mehr fiir 700 %

Hinweis: 1.

Eine schnell-schaltende Sicherung kann nicht verwendet werden, da die Spannungsversorgung

des Servoverstirkers ein Kondensatoreingangstyp ist. Eine schnell-schaltende Sicherung

konnte beim Einschalten der Spannung durchbrennen.

2. XtraDrive-Servoverstidrker besitzen keine integrierten Erdungsschutz-Stromkreise. Wenn Sie
ein sichereres System konfigurieren mochten, installieren Sie einen Erdschlussschutzschalter
mit oder ohne Leistungsschalter zum Schutz gegen Uberlast- oder Kurzschlussbedingungen.
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B.2. Verdrahtung des Storschutzes

u Verdrahtungsbeispiel

Dieser Servoverstirker verwendet Hochfrequenz-Schaltelemente im
Hauptstromkreis. Von diesen Hochfrequenz-Schaltelementen kénnen
,»Schaltstorungen* ausgehen, wenn die Verdrahtung oder die Erdung
um den Servoverstirker nicht sachgemal ausgefiihrt wurde. Um dies
zu verhindern, muss der Servoverstirker stets korrekt verdrahtet und
geerdet werden.

Dieser Servoverstérkers besitzt einen integrierten Mikroprozessor
(CPU). Installieren Sie ein Entstorfilter an dem entsprechenden Platz,
um den Mikroprozessor vor externen Storeinfliissen zu schiitzen.

Im Folgenden finden Sie ein Beispiel fiir die Verdrahtung eines
Storschutzes.

Entstorfilter " XtraDrive

AC200V

2LF

min. 3,5 mme"! I

(Gehause)

Y - - ® Betriebsrelais-
sequenz

| |
1 1
1 1
[ [ = ® Signalerzeugungs- !
| Stromkreis (vom Anwender |
1 1
1 1
1 1
| |
1 1

Pl bereitgestellt)
ff hA

r===1 3 2
' ﬂl 1L AVR J min.

P Masse! 3,5 mm*

F
v 7J7- min. 2 mm?
(Gehéuse) |/ (Gehéuse)  (Gehause) min. 3,5 mm* "

Kabel von min. 3,5 mm? ™!
(Gehause)

((Erdungsplatte))

= Erdung: Mit einer unabhangigen Masse erden
(min. Masse der Klasse 3 (max. 100 Q))

Hinweis: 1. Verwenden Sie fir die Erdung am Gehause ein Kabel mit einer Dicke vn min. 3,5 rnm2 (vorzugsweise flaches Kupferkabel).
2. Verwenden Sie fir Kabel, die mit PI gekennzeichnet sind, paarweise verdrillte Kabel.

3. Beachten Sie bei Verwendung eines Entstorfilters die VorsichtsmaBnahmen in:Verwendung von Entstorfilter.

Hinweis: *Befolgen Sie bei Verwendung eines Entstorfilters die Vorsichtsmainahmen unter Verwendung
von Entstorfilter auf der folgenden Seite.
** Verwenden Sie fiir die Erdung am Gehéuse ein Kabel mit einer Dicke von min. 3,5 mm?,
vorzugsweise ein umflochtenes flaches Kupferkabel.

u Korrekte Erdung

Erdung des Motorgehauses

SchlieBen Sie immer die Klemme (Gehduseerdung des Servomotors)
an die Erdungsklemme ®© des XtraDrive an. Achten Sie darauf,

die Erdungsklemme @ zu erden.

Wenn der Servomotor iiber die Maschine geerdet wird, flie3t ein
Schaltstorstrom von der Servoverstiarker-Spannungsversorgung durch
die Motorstreukapazitit. Die Erdung des Motorgehiuses ist erforderlich,
um eine gegensitzliche Wirkung der Schaltstdrung zu vermeiden.
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Storungen an der Sollwerteingangsleitung

Wenn die Sollwerteingangsleitung Storungen ausgesetzt ist, erden Sie
die 0-V-Leitung (SG) der Sollwerteingangsleitung. Wenn die
Hauptstromkreis-Verdrahtung flir den Motor in einer Metallleitung
untergebracht ist, erden Sie die Leitung sowie den zugehorigen
Anschlusskasten.

Alle Erdungen miissen an einem einzigen Punkt in dem System
vorgenommen werden.

Verwendung von Entstorfilter

Verwenden Sie ein Entstorfilter, um durch die
Spannungsversorgungsleitung erzeugte Stérungen zu vermeiden.
Installieren Sie bei Bedarf fiir Peripheriegerite ein Entstorfilter an der
Spannungsversorgungsleitung.

In der folgenden Tabelle werden die empfohlenen Entstorfilter fiir alle
Servoverstarker-Modelle aufgefiihrt.

. Empfohlenes Entstorfilter
Spannung Servoverstarker-Modell P
Modell Hersteller
XD - P3 bis XD - 02 FN2070-6/07
Einphasig, XD - 04 FN2070-10/07
200V XD - 08 FN2070-16/07
XD -15 FN350-30/33 Schaffner
Dreiphasig, XD -10 FN258L-7/07
400 V XD -20, 30 FN258L-16/07

OMRON Zubehorteile und Netzfilter finden Sie im Anhang Appendix E.
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u Installation und Verdrahtung eines Entstorfilter

Bei unsachgemifBler Anwendung verliert der Filter seine Wirkung.
Befolgen Sie diese Anweisungen, um bestmogliche Resultate zu
erzielen.

e Trennen Sie die Eingangsleitungen von den Ausgangsleitungen.

Biindeln und betreiben Sie Eingangs- und Ausgangsleitungen nicht
zusammen in demselben Leitungskanal.

Y Y |
Filter — Filter
ANSCHLUS- ANSCHLUS- |
SKASTEN SKASTEN |
A\ 4
|
Filter — Filter
ANSCHLUS- ANSCHLUS- !
SKASTEN SKASTEN 44 |

X O N

Diese Stromkreise trennen.

e [solieren Sie die Erdung des Entstorfilters von den
Ausgangsleitungen.
Trennen Sie die Erdungs-, Eingangsleitungen und andere
Signalleitungen von Leistungskabeln.

1 Filter Filter [ 4
] f I
Die Erdungsleitung
T — darf in der Nahe
der Eingangsleitun- vy
— gen liegen.
J g A
ANSCHLUSSKASTEN ANSCHLUSSKASTEN

X
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e Schlieen Sie die Erdung des Entstorfilters direkt an die
Erdungsplatte an.

Verbinden Sie die Erdung des Entstorfilters nicht mit anderen

Erdungsleitungen.
Filter 3 | Filter 3
—
@ @ S
e

E: /‘ Sor——
b Abgeschirmte i

Erdungsleitung 4 kurz

A:I\TSCHLUSSKASTEN A:I\ISCHLUSSKASTEN

X O

e So erden Sie ein Entstorfilter in einem Gehéuse:

Wenn sich das Entstorfilter in einem Gehause befindet, schlie3en
Sie zundchst das Erdungskabel des Entstorfilters und die
Erdungskabel anderer Gerite im Gehéuse an die Erdungsplatte fiir
das Gehduse an und erden Sie diese Kabel anschlie3end.

YYY
Yvy

Einheit

Filter

Lt

iy =
L L

ANSCHLUS-|  Erdung

okasqen L T ]
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B.3. Verwendung mehrerer XtraDrive

Das folgende Diagramm zeigt an Beispiel fiir die Verdrahtung, wenn mehrere
XtraDrive verwendet werden.

Spannungsversorgung

R ST
ill

l Spamnungs- Spannungs-
)—-)--)Leistungs- versorgung ve;sglr’%ung
AUS 1 Relais 1 Schitz

schalter
sy
e ‘ Schitz
Entstorfilter 15— SUP
SGMCH

Schitz Servomotor
]
1
]
1
]
1

::; XtraDrive
L3 1 M
L1C
L2C

+24 V ] CN1
Relais 1 31 ALM+

SGMCH
Servomotor

::; XtraDrive
L3 1 M
L1C
L2C

CN1
31 ALM+

Loz an: [ 4]

SGMH
Servomotor

L1
L2
L3 I M
L1C
L2C

XtraDrive

CN1
31 ALM+

32 ALM- >1 ¢ {_

VoV

Hinweis: Verdrahten Sie das System in Ubereinstimmung mit dem National Electrical Code.

SchlieBen Sie die Alarmausgangsklemmen (ALM) fiir die drei
Servoverstarker in Reihe an, damit das Alarmerkennungsrelais 1RY aktiviert
wird. Der Ausgangstransistor schaltet aus, wenn das ALM-Ausgangssignal in
einen Alarmzustand wechselt.

Mehrere Servos kdnnen einen einzigen Schutzschalter oder ein einziges
Entstorfilter gemeinsam nutzen. Verwenden Sie stets einen Schutzschalter
oder ein Entstorfilter mit ausreichend Leistung fiir die gesamte Kapazitét der
Spannungsversorgung (Lastbedingungen) dieser Servos. Einzelheiten finden
Sie in Abschnitt 5.8.1 Verdrahtungsvorsichtsmafinahmen.
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B.4. Verlingerung der Drehgeberkabel

Die standardméBigen Drehgeberkabel besitzen eine max. Lange von 20 m.
Falls Sie ein ldngeres Kabel benétigen, richten Sie ein Verldngerungskabel wie
nachfolgend beschrieben ein. Die maximal zuldssige Kabelldnge betrdagt 50 m.

] Einrichtung eines Drehgeberkabels von 50 m

e Kabel-Modellnummer UL2076-SB

Bestellungen von Kabeln sind in Einheiten von 10 m moglich.
Legen Sie bei der Bestellung die Lénge fest.

e Steckverbinder und Steckersitze

Art der Steckverbindung Modell

XtraDrive-seitig | Buchse flir Drehgebersteckverbinder (CN2) JZSP-CMP9-1

Buchse fiir Drehgebersteckverbinder fiir SGMAH-

und SGMPH-Servomotoren JZSP-CMP9-2
Motor-seitig Anschlussstecker

Drehgeberanschlussstecker und Kabelstecker L: MS3108B20-29S

fur SGMGH- und SGMSH-Servomotoren Gerade: MS3106B20-29S

Kabelklemme: MS3057-12A
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e Einrichtung von Drehgeberkabeln

Drehgebersteckverbinder
(XtraDrive-seitig)

Geberleitung

Drehgebersteckverbinder (Motor-seitig)

8
9]
E

Fir SGMAH-
und SGMPH-
Servomotoren

Fir SGMGH-,
SGMSH-

und SGMUH-
Servomotoren

Max. Ld&nge 50 m
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B.5. 400-V-Versorgungsspannung

A Achtung

Schliefien Sie den Servoverstirker nicht direkt an einen beliebigen Spannungspegel an,
sondern nur an den auf dem Servoverstirker angegebenen.
Andernfalls kann der Servoverstérker beschidigt werden.

Es gibt drei Arten von XtraDrive-Servoverstiarkern. Die
Versorgungsspannungen sind: einphasig 200 V, , dreiphasig 200 V und

dreiphasig 400 V,.

Richten Sie fiir 200-V-Servoverstirker mit dreiphasiger 400 V, -
Spannungsversorgung den folgenden Spannungswandler (einphasig oder

dreiphasig) ein.
Primarspannung Sekundarspannung
400 Ve oder 440 Vg 200 Vg

Richten Sie sich bei der Auswahl eines Spannungswandlers nach den
Kapazititen in der folgenden Tabelle.

Spannun Servoverstarker- Spannungskapazitit pro
P J Modell Servoverstarker* KVA
XD-P5 0,25
i ; XD-01 0,40
Einphasig, XD-02 07
200 Vao oo AL
XD-08 21

* Dies ist der Nettowert mit Nennlast.

WICHTIG

Schalten Sie bei Verwendung einer Spannungsversorgung der
400-V-Klasse die Spannungsversorgung an der Primdrwindung des
Spannungswandlers ein und aus.

Wenn die Spannung an der Sekunddrwindung eingeschaltet wird,
verursacht die Induktivitdt des Spannungswandlers eine Stof3spannung,
wodurch der Servoverstarker beschidigt wird.

B-12



XtraDrive Bedienerhandbuch Appendix B: Spezielle Verdrahtung

u Anschlussbeispiel fiir einphasige Spannungsversorgung
] ] Wandler fiir die :
Dreiphasig 380 Spannungsumwandlung XtraDrlve
bis 480 V AC -
@@@@
1KM / 200V AC o 10
xp-pzmg
R /A * * O J|:
L1 R
ol ] e
1KM | | L2 o g ot A
S // ® 4 g g :2J ¢
oo L1C—| :
KM jglia
T | | $ ool |
aol ol |
Elektromagnetischer Schutz fur oo L

Spannungsversorgung EIN/AUS
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B.6. Drossel fiir Oberwellenglittung

XtraDrive-Servoverstiarker besitzen Anschlussklemmen fiir DC-Drosseln fir
die Stromversorgungs-Oberwellenglittung.

| Anschluss einer DC-Drossel

Die DC-Drossel wird in Reihe an die Ausgangsseite des
Gleichrichterstromkreises angeschlossen. Siehe Abschnitt 3.2 Interne
Blockschaltbilder des Servoverstdirkers.

XtraDrive

ZK-Drossel

"“——0@1

T@Z

Bei Lieferung des XtraDrive sind die Klemmen (+)1 und (+)2
kurzgeschlossen. Entfernen Sie die Kabelfiihrung zwischen den beiden
Klemmen und schliefen Sie stattdessen die Drossel an.

| Kenndaten der DC-Drossel

Die Kenndaten der DC-Drossel von Yaskawa finden Sie in Anhang C in
diesem Handbuch.
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Appendix C. Kenndaten fiir Peripheriegerate

In diesem Kapitel sind die Kenndaten und Abmessungen fiir Peripheriegerite,
die in einem XtraDrive-Servosystem erforderlich sind, beschrieben.

C.1.  Steckverbinder-Klemmenblock fiir Steuersignale mit Schraubklemmen

JUSP-TASOP ...ttt C-2
C.2.  Externe Bremswiderstinde ..........cccceceviiieriinienieiienieeeeseeeeese e C-4
C.3. DC-Drosseln fiir Spannungsversorgungen, die fiir minimale Oberwellen
AUSZELEEE SINA....ouiiiiiiiiiee e C-6
C.4. Spannungsversorgung fiir die Bremse ..........ccceevviieeiiiiiiiieniieceieeee e C-8
C.5.  UberspannungSSChULZ ..............covvevereeveiereereiessescessessee e sse s sesenans C-9
C.6.  NEtZSCRULZ.....eoiiiiiiiiiiieee et C-9
C.7.  Vorwiderstand fiir die Drehzahleinstellung...........c..ccccooeniiiniininnnncnen. C-9
C.8. CNI-E/A-Signalsteckverbindung ...........c.cceeveeiieieenieenienieenieeieeiee e C-9
C.9. Anschluss eines A/B-Impulsdrehgebers ohne C-Impuls (Indeximpuls)......C-10
C.10. Batterie fiir Absolutwert-Drehgeber ...........coooviveiiiiniiiiniiiieee e C-11
C.11. Kabel zum Anschluss eines PC an den XtraDrive..........ccocceevienieeniennnnne. C-12
C.11.1. RS-232-Kommunikationskabel...........c..ccccceviriinieniniiniiinieeeee C-12
C.11.2. Kabel mit RS-232 bis RS-422 aktivem Adapter..........ccccoceevervenenne. C-14
C.12. Anschluss von Bremswiderstanden ...........ccccceceveeneeienieneniienceieeieeeene C-15
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C.1. Steckverbinder-Klemmenblock fiir Steuersignale mit
Schraubklemmen JUSP-TASOP

Servoverstarker-

o

=]
Q,
9

=4
a

NN
5
B

&=
@pellaldd
9
® Lp I
E=z

s

N
ogQ @ ]
AR ]
—z0 ]
|/ — — — N S— s— | S— S— | S—

=
Q@
A\

/ Lange des mitgelieferten Kabels 19,69 (500mm) 95~

50-poliger Stecker
MR-50RMD2

50-poliger Klemmenblock
~_M3,5 Schrauben

B |@@@@@@@@@@@@@@@@@@@@@@@@@I
[[BEEeRRRRERRREEEREERRREEBE

9,74 (247,5)

Steckverbinder-Klemmenblock
mit Schraubklemmen
JUSP-TA50P (Kabel wird mitgeliefert)

Abmessungen der Befestigungsbohrungen

0,61 (15,5)

10,01 (254,2)
10,14 (7,0) 0,14 (3,5)
0,27 (7,0) 027 (70 |2
A
10,28 (261,2) Sk
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| JUSP-TAS0P-Klemmenblock-Stiftnummern und
Signalbezeichnungen.

Klemmenblock-Stiftnummern und Signalbezeichnungen

XtraDrive JUSP-TA50P Klemmenblock-
Signalbe- CN1 Steckver- Klemmen-
zeichnung Stift-Nr L= binder-Nr. block-Nr.
SG 1 t . A1 1
SG 2 : : T5 B1 2
PL1 8 ; ) A2 3
SEN 4 . . : B2 4
V-REF 5 : : A3 5
sG 6 — tp B3 6
PULS 7 : : tP A4 7
/PULS 8 - - B4 8
T-REF 9 : : T A5 9
SG 10 T T B5 10
SIGN 11 : : TP A6 11
/SIGN 12 ' B6 12
PL2 13 : : A7 13
/CLR 14 ' ' B7 14
CLR 15 b tp A8 15

16 : ; B8 16

17 T T A9 17
PL3 18 ; ! B9 18
PCO 19 T T tP A10 19
/PCO 20 : : B10 20
BAT (+) 21 T T 5 Al1l 21
BAT (-) 2 : : B11 22

23 . | A12 23

24 : : B12 24
/N-CMP+ 25 T A13 25
V-CMP- 2% — B13 2%
/TGON+ 27 ; ; Tr Al4 2
/TGON- 28 T T B14 28
/S-RDY+ 29 ; ; TP A15 2
/S-RDY- 30 T T B15 30
ALM+ 31 ; ; Tr A16 31
ALM- 32 - . B16 32
PAO 33 : : Tr A17 33
/PAO 34 - 1 B17 34
PBO 3% — T A18 %
/PBO 36 B18 36
ALOT 37 — A19 37
ALO2 38 . ' B19 38
ALO3 3 — A20 B
/S-ON 40 ; ; B20 40
/P-CON 41 T T A21 4
P-OT 4 ; ; B21 42
N-NT 43 . . A22 43
/ALM-RST 4 : : B22 “
/P-CL 45 T T A23 45
/N-CL 46 : : B23 46
+24VIN 47 ' ' A24 47
PSO 48 : : Tr B24 48
/PSO 49 A25 49

50 i B25 50

Steckergehause ——— Kabel: Mit Kiemmenblock geliefert.

t P: Paarweise verdrillt
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C.2. Externe Bremswiderstande

Bremswiderstinde konnen extern an alle XtraDrive-Modelle montiert werden.
Montieren Sie einen externen Bremswiderstand, wenn die generatorische
Energie die Kapazitit des XtraDrive iiberschreitet.

Falls ein Bremswiderstand extern montiert werden soll, muss die Briicke
zwischen den Klemmen B2 und B3 des XtraDrive entfernt werden.

Kenndaten fiir XtraDrive-Bremswiderstinde

Kenndaten fiir in XtraDrive Min.
Fur folgende XtraDrive- montierte Bremswiderstande zulassiger
Modelle anwendbar . . Widerstand
Widerstand (Q) Leistung (W) Q)

Einphasig, XD-01
200V XD-02 - - 40

XD-04

XD-08 50 60 40

XD -15 25 140 20
Dreiphasig | XD-05
400 V XD -10 108 70 3

XD -20

XD -30 45 140 44

Beispiele fiir externe Bremswiderstinde
Herstellermodell Kenndaten Hersteller

RH120 70 W, 1 bis 100 Q lwaki Wireless Research
RH150 90 W, 1 bis 100 Q Institute
RH220 120 W, 1 bis 100 Q
RH300C 200 W, 1 bis 10 kQ
RH500 300 W, 10 bis 30 Q

*  Stellen Sie den Widerstandswert fiir den Bremswiderstand auf einen héheren Wert als den min.
zuldssigen Widerstand des XtraDrive.

u Konfigurationen der Produktbezeichnung
RHI20 (N) 10QJ | 1 Modell N steht fiir induktionsfreie
Windungen
1 2 3 | 2 Widerstand -
3 Widerstandstoleranz | K: +10 %
J:£5%
H: £3 %
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| Kenndaten
Widerstandstoleranz K: £10 %, J: £5 %, H: 3 %
Widerstandstemperatur- 400 PPM/°C (bis zu 20 Q), £260 PPM/°C
Charakteristik (20 Q oder héher)
Spannungsfestigkeit AR bei 200 V AC/1min: £(0,1 % +0,05 Q)
Isolationswiderstand 500 V DC, 20 MQ oder héher
P AR mit zehnfacher Nennspannung fir 5 s:
Kurzfristige Uberlastung +(2 % + 0,05 Q)
Lebensdauer AR in 1000 Stunden bei 90 Minuten EIN und
30 Minuten AUS: £(5 % + 0,05 Q)
. . Feuer tritt nicht mit zehnfacher Nennspannung
Entziundbarkeit fir 1 Min. auf.
Umgebungstemperaturbereich | —25 bis 150 °C
u Abmessungen
RH120, 150, 220 Kabelftiihrung: L= 300 RH220B
s 5 138 (5,43)
Lﬁ——wl 2 s
£ - - L=
c 170 (6,69)
N 154 (6,06)
: H © Y 1|
245 7:["'" ¥ nl
222 A B H N Bi
Einheit mm § E
o= 4-045
Nt_enn- Wide_rstands- A B c D E F G : ;‘
Af20 I:::;Jvnq :)Zreb',chmog RH120[182 [150 [172 [16 [42 [22 |20 oS
?s (7,17)[(5,91) | (6,77) | (0,63) | (1,65) |(0,87) | (0,79)
RH150 | 90 W 1Qbis100Q | [Rp150 (212 180 |202 |16 |44 |24 |30 Kabelfiihrung: L= 500
RH220 | 120 W 1 Q bis 100 Q (8,35)](7,09) |(7,95) | (0,63) | (1,73) | (0,94) | (1,18) Nennleistung: 120 W
RH220 230 |200 |220 |15 60 24 20 Widerstandsbereich: 1 Q bis 100 kQ
(9,06) |(7,87) |(8,66) |(0,59) | (2,36) |(0,94) | (0,79)
RH300C  _ RH500
§ §-§ 250 (9,84) &
g % 234 (9,21) 3
EL_,_/[" °\_1 = FT} PV
312(12,28) ] % E} o1 | E
271(10,63) ‘ @
218 (8 58) 2x@45
I Tl = © &
R o H
slals 4,7(0,19)
212ls 300(11,81)
5|8 o Kabelfiihrung: L= 300 Kabelfiihrung: L=450
Nennleistung: 200 W Nennleistung: 300 W

Widerstandsbereich:

1 Q bis 10 kQ

Widerstandsbereich:

1 Q bis 30 kQ
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C.3. DC-Drosseln fiir Spannungsversorgungen zur
Oberwellenglattung

Ist eine Reduzierung der Oberwellen in der Sapnnungsversorgung notwendig,
schlieen Sie eine DC-Drossel zwischen den Klemmen (+)1 und (+)2 des
XtraDrive-Hauptstromkreises an. Wahlen Sie aus der Tabelle eine DC-Drossel,
die zu den Kenndaten des XtraDrive passt.

Kenndaten der DC-Drossel

Fur folgende XtraDrive- Kenndaten der DC-Drossel Modell der
Modelle anwendbar Impedanz (mH) Nen?:;rom Drossel

Einphasig, XD-01 40,0 0,85 X5071

200V XD-02 20,0 1,65 X5070
XD-04 10,0 3,3 X5069
XD-08 4,0 5,3 X5079

Dreiphasig, | XD-10 2,0 4.8 X5061

200V XD-20 1,5 8,8 X5060
XD-30 1,0 14,0 X5059

Dreiphasig, | XD-05 4,7 1,5 X5074

400 V XD-10
XD-15 3,3 4.5 X5075
XD-20
XD-30 2,2 8,6 X5076
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u Abmessungen
Drossel- Abmessungen (mm) Gewicht

modell A B c D E F G H | ca. (kg)
X5071 35 52 80 95 30 40 45 4 4,3 0,5

(1,38) | (2,05) | (3,15) | (3,74) | (1,18) | (1,57) | (1,77) | (0,16) | (0,17) | (1,102)
X5070 40 59 100 120 35 45 50 4 43 0,8

(1,57) | (2,32) | (394) | (4,72) | (1,38) | (1,77) | (1,97) | (0,16) | (0,17) | (1,764)
X5069 40 59 105 125 45 60 65 4 5,3 1,0

(1,57) | (2,32) | (4,13) | (4,92) | (1,77) | (2,36) | (2,56) | (0,16) | (0,21) | (2,205)
X5079 50 74 125 140 35 45 60 5 4,3 1,2

(1,97) | (2,91) | 4,92) | (651) | (1,38) | (1,77) | (2,36) | (0,20) | (0,17) (2,65)
X5078 50 74 125 155 60 70 80 5 5,3 2,0

(1,97) | 291) | 4,92) | 6,1) | (2,36) | (2,76) | (3,15) | (0,20) | (0,21) (4,41
X5061 35 52 80 95 35 45 50 4 4,3 0,5

(1,38) (2,5) (3,15) | (3,74) | (1,38) | (1,77) | (1,97) | (0,16) | (0,17) (1,102)
X5060 40 59 105 125 45 60 65 4 4,3 1,0

(1,57) | (2,32) | (4,13) | (4,92) | (1,77) | (2,36) | (2,56) | (0,16) | (0,17) | (2,205)
X5059 50 74 125 155 60 70 80 5 5,3 1.1

(1,97) | 291) | 4,92) | 6,1) | (2,36) | (2,76) | (3,15) | (0,20) | (0,21) (2,43)
X5074 30 47 70 85 28 38 45 4 4,3 0,3

(1,18) | (1,85) | (2,76) | (3,35) | (1,10) | (1,50) | (1,77) | (0,16) | (0,17) | (0,661)
X5075 40 59 100 120 40 50 55 4 4,3 0,9

(1,57) | (2,32) | (3,94) | (4,72) | (1,57) | (1,97) | (2,17) | (0,16) | (0,17) | (1,984)
X5076 50 74 125 140 35 45 60 5 4,3 1.1

(1,97) | 2,91 | 4,92) | (551) | (1,38) | (1,77) | (2,36) | (0,20) | (0,17) (2,43)

B G A
A
|
— , - | | W
) NP w
[y
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C.4. Spannungsversorgung fiir die Bremse

Spannungsversorgungen fiir Bremsen sind fiir 200-V-Eingéinge fiir
Servomotoren mit Bremsen verfiigbar.

e 200-V-Eingang: LPSE-2HO01

u Abmessungen
50 (1,97)
30 (1,18) MalReinheiten:
mm (Zoll)
4 R
——— 1
D
- : J
Zwei Montagebohrungen mit einem
Durchmesser von 3 mm | 2
(Oberflachenmessung 5,5 mm 5 (0.98)
Durchmesser und 4 mm lang) 20(0,79)
o ) ( \ {
Ii_LH Nameplate i ; ? ! [ ) .
Kabelfiihrung 11 (0,43)
u Kenndaten
e Linge der Kabelfiihrung: Jeweils ca. 500 mm
e Max. Umgebungstemperatur: 60 C
e Kabefiihrungen: Farbkodiert
AC-Eingang Bremsende
gelb/weil} rot/schwarz
| Interne Schaltung

In der folgenden Abbildung wird die interne Schaltung fiir die
Spannungsversorgung der Bremse dargestellt. Sie konnen sowohl auf
der AC-Seite als auch auf der DC-Seite der Spannungsvorsorgungen
schalten. Aus Sicherheitsgriinden ist es allerdings empfehlenswert auf
der AC-Seite umzuschalten.

i
’ ~7 Surge sup- - _aai
Diode /A pressor \ DC-Seite (Bremse)

(? schwarz

*  Installieren Sie zum Umschalten auf der DC-Seite einen Uberspannungsschutz in der Nihe der
Bremsspule, damit die Spule nicht aufgrund von Spannungsstdfien auf der DC-Seite beschadigt wird.
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C.5. Uberspannungsschutz

Es wird empfohlen einen Uberspannungsschutz zu installieren, der
Spannungsstoe dimpft, wenn die Magnetspule ausgeschaltet ist. Dadurch
werden Fehlfunktionen und Beschddigungen der elektrischen Stromkreise in
der Nédhe von Netzschiitzen und -schaltern vermieden.

C.6. Netzschiitz

Ein Netzschiitz dient zum Ein- und Ausschalten des Servos. Achten Sie
darauf, den Spannungsschutz an der Erregerspule des Netzschiitzes
anzubringen.

Wihlen Sie ein Netzschiitz unter Beriicksichtigung der Stromleistung des
XtraDrive aus. Wéhlen Sie bei Verwendung mehrerer Servosysteme ein
Netzschiitz unter Berlicksichtigung der gesamten Stromleistung aus.

C.7. Vorwiderstand fiir die Drehzahleinstellung

Uber einen Vorwiderstand wird der Drehzahlsollwert von einer externen
Spannungsversorgung auf die Eingénge 1 und 5 sowie 1 und 6 von CN1

geschaltet.
u Anschluss an eine externe Spannungsversorgung
470 Q, 1/2W min. XtraDrive
1
—
V-REF
2V —— 2kQ| |« CN1-5
I -
CN1-6
SG

C.8. CNI1-E/A-Signalsteckverbindung

Fiir den Anschluss eines Host-Controllers an XtraDrive ist der CN1-
Steckverbinder erforderlich. Die Verbindung besteht aus einem
Steckverbinder und einem Gehéuse.

YET PIN des _Steckverblndertelle _
Steckverbinders Steckverbinder Gehause
Modell Modell
4J4003 10150-3000VE * 10350-52A0-008 *

* Hergestellt von Sumitomo 3M Co.
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C.9. Anschluss eines A/B-Impulsdrehgebers ohne C-Impuls

(Indeximpuls)

OEM-Drehgeber-Kabel

31

T
=@

20-POLIGER STECKVERBINDER

Stiftnummer auf
Xt{;{))_r;zlei:gseilte Signalbezeichnung | Kabelfarbe | Bemerkungen
Steckverbinder)
1,2,3 PG GND schwarz
rot paarweise
420 PGV weil verdrillt
14 PC grin paarweise
15 /PC weil} verdrillt
16 PA blau paarweise
17 /PA weill verdrillt
18 PB gelb paarweise
19 /PB weil} verdrillt
FG Steckerabschirmung |  gelb/griin

Bei Verwendung eines A/B-Drehgebers ohne C-Impuls:

e Schlieflen Sie die Signalleitung PC (griines Kabel) direkt an Klemme +5 V an.
(zusammen mit den rot/weilen PG +5 V-Kabeln)

e SchlieBen Sie die Signalleitung /PC (weilles Kabel des griin/weillen Paares)
direkt an Klemme GND an (zusammen mit dem schwarzen Kabel).

GRUN/GELB

WEISS (/PC)

GRUN (PC)

SCHWARZ
(ERDUNG)

C-10
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C.10. Batterie fiir Absolutwert-Drehgeber

Wenn die Spannungsversorgung eines Absolutwertgebers ausgeschaltet wird,
ist eine Batterie fiir die Datensicherung erforderlich. Sie konnen eine der
nachfolgend aufgefiihrten Batterien fiir Absolutwert-Drehgeber installieren.

| Batterie zur Installation auf Seite des Absolutwert-
Drehgebers

Modell: ER6V (Lithiumbatterie von Toshiba Battery Co. Ltd)
3,6 V2000 mAh
YET P/N: 704004

[ | Batterie zur Installation auf Seite des XtraDrive
(CN1-Steckverbinder)

Schliefen Sie die Lithiumbatterie mit folgenden Kenndaten mit Hilfe
des CN1-Steckverbinders an den XtraDrive an:

2000 mAh
3,6V
Kontakt-Nr. Kontaktbezeichnung

21 Batterie +
22 Batterie —

BAT (+
e 1 21

P steht flir paarweise verdrillte Kabel.
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C.11. Kabel zum Anschluss eines PC an den XtraDrive

C.11.1 RS-232-Kommunikationskabel

Kabelkonfiguration

9-poliger Sub-D-Steckerverbinder 14-poliger

Mini-Sub-D-Steckverbinder

Steckverbinder: 77SDE-09S Stecker: 10114-3000VE
Abschirmung: 17JE-09-H1C Abschirmung: 10314-52A0-008
Amphenol Ltd. Sumitomo 3M Ltd.

\EJ: | 004145 | 'R

:'D Kabel Kat.# 004145 (YET)

Kommunikationsspezifikationen

Die Kommunikationsspezifikationen sind wie folgt:

Baudrate: bis zu 19200 bps
Anzahl der Bits: Start: 1 Bit

Daten: 7 Bit

Stop: 1 Bit

Paritdt: 1 Bit (gerade)
Synchronisationsmethode: Start/Stopp
XON/XOFF-Regelung: Keine
Schaltregelung: Keine
Kommunikationsmethode: Halb-Duplex

Anschlussstromkreise

Mit der standardmaBigen RS-232C-Schnittstelle

Maximale Kabellange betrdgt 2 m. In diesem Fall sind die
Anschlussschaltkreise wie folgt:

XtraDrive-seitig RS-232C-Schnittstelle

(14-poliger CN3) (9-polig, PC-seitig)
/TXD 2 O 02 /RXD
/RXD 4 O 03 /TXD

0V 140 05 0V
\iKurzschluss durch Kabelbriicke 1,7,8
‘Kurzschluss durch Kabelbriicke 6,4

FG Gehéuse O Abschirmung > OFG Gehause
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F

Mit RS-422 A-Schnittstelle

Der XtraDrive kann auch an die RS-422 A-Schnittstelle angeschlossen
werden.

In diesem Fall ist der Anschlussschaltkreis wie folgt:

e Ubertragungsdistanz: 30 m
e Ubertragungssystem: RS-422A

RS-422-Kommunikationskabel-Anschlussdiagramm
XtraDrive-seitig (CN3) RS-422A port (PC end)

TXD 10 — O RXD
/TXD 20 O /RXD
RXD 3 O O TXD
/RXD 4 O O /TXD
/RXD 6 O—— P _
1 Abschirmung

RT 7 o— L
0V 140 : ooV

G Gehéause O -®°

Pins 6-7: kurzschlieBen, um einen internen Abschlusswiderstand zu
verwenden (siehe Tabelle).

Steckverbinder-Stiftnummern und Signalbezeichnungen

Stift- . . Schaltkreis- . .
N Signalbezeichnung Signalbezeichnung Signalrichtung
Daten senden 1 *2
! XD (nicht invertiert) P S
2 /TXD Daten senden (invertiert) P—S
Daten empfangen
3 RXD (nicht invertiert) P—S
4 /RXD Daten empfangen (invertiert) | P—S
5 OPH Reservierter Stift -
6 /RXD Stift 6 und 7 kurzschlie®en, um einen 220 Q-
7 RT Abschlusswiderstand zwischen RXD und /RXD
einzusetzen.
Daten senden
8 TXD (nicht invertiert) P—S
9 /TXD Daten senden (invertiert) P<—S
Daten empfangen
10 RXD (nicht invertiert) P—S
11 Reservierter Stift #o
12 Reservierter Stift #°
13 5VPP Reservierter Stift -
14 GND -
* 1. P: Computer
* 2. X: XtraDrive
* 3. #: Reservierte Klemme (offen lassen)
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C.11.2 Kabel mit RS-

232 bis RS-422

Dieses Kabel ist fiir den Betrieb des XtraDrive im Programmiermodus

erforderlich.

9-poliger Sub-D-Steckverbinder

mit internem Abschluf3wi

‘004197 ‘ S) &

Kabel-Kat.- #: 004197 (YET)

derstand

_____

TXD (1)O——
/TXD (2)O——
RXD (3)0——
/RXD (4)0——

14-poliger Half-Pitch-
Steckverbinder

O (3) RXD

O (4) /RXD

j] 2200

O (1) TXD

O (2) /TXD

oV (5o

Stecker- o

‘e -’

O(14)0V
0O Stecker-

gehduse

Kabel-abschirmung

C-14
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C.12. Anschluss von Bremswiderstinden

Das Anschlussverfahren fiir Bremswiderstdnde wird nachfolgend beschrieben.

Trennen Sie das Kabel zwischen den Klemmen B2 und B3 des
Servoverstarkers und schlieflen Sie einen externen Bremswiderstand
zwischen den Klemmen B1 und B2 an.

XtraDrive
Bremswiderstand
B1 | ]
B2
B3 ¥~ Achten Sie darauf, die Briicke
zwischen den Klemmen B2 und B3 zu entfernen.

*Der Bremswiderstand muss vom Anwender bereitgestellt werden.

Berechnung der Leistung des Bremswiderstands

Einfache Berechnungsmethode

Wenn ein Servomotor normal entlang einer horizontalen Achse betrieben
wird, tiberpriifen Sie die Anforderungen des externen Bremswiderstands
anhand der nachfolgend beschriebenen Berechnungsmethode.

Servoverstirker mit einer Leistung von 400 W oder weniger

Servoverstarker mit einer Leistung von 400 W oder weniger besitzen
keinen integrierten Bremswiderstand. Die Energie, die von den
Kondensatoren aufgenommen werden kann, ist in der folgenden Tabelle
aufgelistet. Wenn die Rotationsenergie im Servosystem diese Werte
iiberschreitet, schlieBen Sie einen externen Bremswiderstand an.

Spannung

Generatorische
Energie, die verarbeitet Anmerkungen
werden kann (Joule)

Geeignete Servo-
verstarker

200V

XD-P3-**, -P5-** 18,5 Wert, wenn die

Eingangsspannung 200 V AC
XD-01-** to -04-** 37,1 betragt.

Berechnen Sie die Rotationsenergie im Servosystem mit Hilfe der
folgenden Gleichung.

J X( .\4)2
12566

Wobei: J=Jy+JL
Ju: Trigheit des Servomotor-Rotors (kgrm?)

Es= Joule

Ji: Trigheit der Motorachsen-Konvertierungslast (kg'm?)
Nwm: Rotationsgeschwindigkeit des Servomotors (U/min)
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Servoverstarkerleistung von 0,8 bis 3,0 kW

Servomotoren mit einer Leistung von 500 W bis 3 kW besitzen einen
integrierten Bremswiderstand. Die zuldssigen Frequenzen allein fiir den
Servomotor wihrend der Beschleunigung/Verzogerung im
Betriebszyklus von 0 bis zur maximalen Drehzahl bis 0 werden in der
folgenden Tabelle zusammengefasst.

Konvertieren Sie die Daten in die Werte, die bei der tatsdchlichen
Drehzahl und Lasttragheit erhalten werden, um festzulegen, ob ein
externer Bremswiderstand erforderlich ist.

Serie Zulassige Frequenzen im generatorischen Modus (min'1)
Spannung :
Leistungs- | o3 | o5 | 08 |09 | 10 | 13 [ 15| 20 | 30
symbol
SGMAH — — 89 | — — — [ =1 =1 =
SGMPH — — 29 — — — 17 — —
200V SGMGH-
OADA 34 — 13 — 10 — 12 8
SGMSH — — — — 39 — 31 48 20
SGMGH — 42 — 15 — 10 — 12 8
400 V SGMSH — — — — 47 — 31 48 20
SGMUH — — — — 27 — 19 — 13

Betriebsbedingungen zur Berechnung der zulissigen
generatorischen Frequenz

Lasttragheit = 0 (nur Motor)

Drehzahlsollwert

0

| |
: 1 : - — <a— Max. Drehzahl
1/ (
Servomotordrehzahl I | ! I
0 | >t
!
|
|

\j

T
! |
Generatorischer Modus

L
I I
/ — — o —I— —-— Max. Zyklus
| |
Vom Servomotor erzeugtes Drehmoment 0 | | I

% L}
— -a— Max. Zyklus

(Betriebszyklus)

Zulassige Frequenz = 1/T (U/min)

Verwenden Sie folgende Gleichung zur Ermittlung der zuldssigen
Frequenz fiir den generatorischen Betriebsmodus.

Zuléssige Frequenz =

. . 2
Zuléssige Frequenz nur fiir Servomotor Max. Drehzahl Zyklen
X
\4 Minuten

(1+n) erwendete Drehzahl
Wobei: n=Ji/Iu
Ji: Trigheit der Motorachsen-Konvertierungslast (kg-mz)

Ju: Trigheit des Servomotor-Rotors (kgrm?)
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u Berechnungsmethode der generatorischen Energie
Dieser Abschnitt beschreibt das Verfahren zur Berechnung der
Bremswiderstandsleistung, wenn die Beschleunigung und Verzégerung
entsprechend dem folgenden Diagramm verlaufen.

N\: Motordrehzahl

Drehzahl ! \ /)

|
I

0 : : I f 1 >
1 — e *D ! 1
A I ! ! ' !
Ty : Lastdrehmoment !
Motordrehmoment i : :
0 + ! >
Generatorisches
Drehmoment
T
Berechnungsverfahren
Das Verfahren zur Berechnung der Leistung ist wie folgt:
Schritt Verfahren Einheit (mm) Gleichung
_ 1= _ (U +Tm )xNy?
Ermitteln Sie die Es = E‘Ij(gurfzsiz_) L= |Bs= 182
1 Rotationsenergie des J = Ju=J Wobei: Ny = Motordrehzahl
Servosystems (Es). Nw=  U/min Ji = Lasttragheit
Jm = Motortragheit
Ermitteln Sie die wahrend o =Nm 1
9 der Verzégerung (tp) durch | EL = Joules = J EL=— (Nuxwxtp)
den Lastsystemverlust (EL) |Nm = U/min ?_0 _
verbrauchte Energie. to=s Wobei: 1. = Motordrehmoment
Berechnen Sie den o .. Em = ( Wert aus dem unten
Energieverlust (Ewm) tp = s = Verzdgerungs- .
; dargestellten Diagramm ,Verlust
3 durch den Servomotor- Stoppzeit
; i _ des Servomotor-
Wicklungs- Em = Joules = J . . «
. Wicklungswiderstands®) x tp
widerstand.
Berechnen Sie die Ec = Wert aus dem unten
4 Servoverstarker- Ec = Joules = J dargestellten Diagramm
Energie (Ec), die c +Absorbierbare Servoverstarker-
absorbiert werden kann. Energie®.
Ermitteln Sie die von dem e e e _
5 Bremswiderstand Ex=Es =B =Bm=Ec= |g _ g — (EL+Em + Ec)
. Joules = J
verbrauchte Energie (Ek).
Berechnen Sie die Wk =W _ _Ek
6 erforderliche Leistung des Ex = Joules = J K 02xT
Bremswiderstands (Wk). T=s Wobei: T = Zeit

*

1. Der Wert ,,0,2 in der Gleichung zur Berechnung von WK ist der Wert, wenn das angewandte

Lastverhiltnis des Bremswiderstands 20% betréagt.
Wenn in der vorangegangenen Berechnung festgestellt wird, dass die Menge
der generatorischen Leistung (Wwy), die in einem integrierten Widerstand
verarbeitet werden kann, nicht iiberschritten wird, dann ist kein
Bremswiderstand erforderlich.
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Wenn die Menge der generatorischen Leistung, die in einem integrierten
Widerstand verarbeitet werden kann, {iberschritten wird, dann muss fiir die in
der obigen Berechnung ermittelte Leistung ein externer Bremswiderstand
angeschlossen werden.

Wenn die von dem Lastsystem (oben in Schritt 2) verbrauchte Energie
unbekannt ist, fithren Sie die Berechnung mit Er = 0 durch.

Wenn die Betriebsdauer im generatorischen Modus kontinuierlich ist, fiigen

Sie die folgenden Angaben zu dem obigen Berechnungsverfahren hinzu, um

die fiir den Bremswiderstand erforderliche Leistung (W) zu ermitteln.

e Energie fiir kontinuierliche Betriebsdauer im generatorischen Modus: Eg
(Joule)
Vom Bremswiderstand verbrauchte Energie: Ex=Es- (EL + Em+ Ec) + Eg
Fiir den Bremswiderstand erforderliche Leistung: Wx = Ex/ (0,2 - T)
Hier Eg= (271/60) NmcX 16 - tg

e 15: Erzeugtes Drehmoment des Servomotors (N-m) fiir kontinuierliche
Betriebsdauer im generatorischen Modus.

e Nwmg: Servomotor-Drehzahl (U/min) fiir gleiche Betriebsdauer wie oben.

e tg: Gleiche Betriebsdauer (s) wie oben.

Absorbierbare Energie des Servoverstirkers

Die folgenden Diagramme zeigen das Verhéltnis zwischen der
Eingangsspannungsversorgung des Servoverstirkers und der absorbierbaren
Energie.

e XtraDrive fur 200-V-Motor

120

© éfDrEDrlve
o 100
9]
c
Ll
(0] 80
= 0Tfo04
g / 08
5 9 15
2 | P3,P5
2 0=
\\\
() \EJ\*:-\~
v
20 ——= —~
R e
0
180 200 220 240 260

AC-Eingangsspannungsversorgung (Veff)

e XtraDrive fur 400-V-Motor

o 140 XtraPrive
S 120 XD
(0] \
G 100 - 20130
o T~ L10
g 8 ~ 05
2 60 T
3 F—
é 20 I T~
Qo Ty
< I o
() 2° — T
0
320 360 400 440 480 520

AC-Eingangsspannungsversorgung (Veff)
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Appendix D. Parameterliste

In diesem Anhang sind die Parameter, Schalter und Auswahl von Eingangs- und
Ausgangssignalen, Zusatzfunktionen sowie die Uberwachungsmodi fiir
XtraDrive-Servoverstirker aufgelistet.

Dol Parameter ......oooviiiiiiiiiiiiiiicete e D-2
D20 SCRAIET . e D-7
D.3. Eingangssignal-Auswahl...........c.cccociiiiiiiiiiiiiieeeece e D-12
D.3.1.  Nullpunktschalter..........cccoeriiiiiiiiiieiieieeee e D-13
D.3.2.  Erweiterte Eingangssignal-Auswahl.............ccccooviviiiinieniienienieeens D-13
D.4.  Ausgangssignal-Auswahl..........ccoccooiiiiiiiiiiii e D-14
D.4.1.  Erweiterte Ausgangssignal-Auswahl..............cccoevveviiiiniiiniiinienieeenns D-14
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Appendix D: Parameterliste

D.1. Parameter

In der folgenden Liste sind die Parameter sowie deren Einstellungen aufge-

fiihrt.
Kategorie Parameter- Bezeichnung Einheit | Einstell-| Werks- | o ¢ seite
Nr. bereich | einstellung
Pn000* Basis-Funktionswahlschalter — — 0x00D0 %;15
% Funktionswahl-Anwendungs- 512,
S Pn001* o — — 0000 5.4.2,
o schalter 1 557
8 528
§  |pnooz+  |Funktionswanl- - — 0000 5.2.9,
= Anwendungsschalter
7 57.2
® Funktionswahl-
[2] J— J—
s Pn003 Anwendungsschalter 3 0002 6.4
k Funktionswahl-
U:C: Pn006 Anwendungsschalter 3 - - 0000 6.4
Funktionswahl-
Pn007 Anwendungsschalter 3 _ _ 0000 6.4
Pn100 Drehzahiregelkreis- Hz |1 bis 2000 40
verstarkung 6.2.2,
o) . . 6.2.7
< Drehzahlregelkreis- 15 bis i
[0]
% Pn101 Integrationszeitkonstante 0.01 ms 51200 2000 6.2.10
© — -
g |Pn102 Positionsregelkreis- s' |1 bis 2000 40 6.2.10
o verstarkung
2 0 bis 6.2.6,
:© Pn103 Tragheitsverhaltnis % 300 6.3.1,
= 10000
g 6.3.5
> Pn109 Vorsteuerung (Drehzahl- % 0 bis 100 0 6.2.2
steuerung)
Pn110* Online-Autotuning-Schalter — — 0010 6.3.4

* Schalten Sie nach Anderung dieses Parameters die Hauptstromkreis- und Steuerspannungsversorgung
aus und wieder ein, um die neuen Einstellungen zu aktivieren.
** Der Multi-Umdrehungsgrenzwert ist nur giiltig, wenn Parameter Pn002.2 Verwendung des Absolutwert-
Drehgebers auf ,,2* gestellt ist. Fiir andere Einstellungen wird der Wert im Bereich von ,,+32767 bis -32768% ver-
arbeitet, selbst wenn der Wert gedndert wird. Der Multi-Umdrehungsgrenzwert muss nur in besonderen Fillen
gedndert werden. Andern Sie die Einstellung nur wenn notwendig.

Katedorie Parameter- Bezeichnun Einheit Einstell-| Werks- Ref.-
9 Nr. 9 bereich | einstellung | Seite
Pn190* Motor-Auswabhlschalter -- -- 0000 5.8
. Pn191* Motor-Auswabhlschalter -- -- 0000 5.8
9 " Anzahl Impulse des A/B- Impulse/ ]
g Pn192 Gebers (niedrig) Umdrehung 0-9999 2048 58
® Impulse*
8 |Pn193* Anzanl Impulse des A/B -1 4550 0-419 0 58
S Gebers (hoch) Umdrehung
@]
s . . . Impulse/
Pn199* Gebenmpulse je Skaleninter- Skaleninter- |1-256 1
vall des Linearmotors vall
Globaler Verstarkungsfaktor |, )
‘é_ Pn1A0 Steifigkeit) % 0-500 60 6.3.3
& 5 Pn1A2 Drehzahlistwert-Filter 0,01 ms 30-3200 40 6.3.5
[ n—
=)
g g Pn1A4 Drehmoment-Filter (Tiefpass) |0,01 ms 0-2500 20 6.3.5
12 Drehmoment-Filter 0
o Pn1A5 (zweiter Ordnung) 0.1% 0-1000 0 6.3.5
Pn1A7 Integrationsmodus-Schalter |- -- 1121 6.3.8
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Katedorie Parameter- Bezeichnun Einheit Einstell-| Werks- Ref.-
9 Nr. 9 bereich | einstellung | Seite
Pn1A9 \{erstarkung Integrationsrick- Hyz 0-500 40 6.35
fihrung
Verstarkung
Pn1AA Proportionalriickfiihrung Hz 0-500 40 6.3.3
Pn1AB Verstarkung zusatzliche Hz 0-500 30 6.3.3
Proportionalriickfiihrung
Pn1AC Verstarkung Drehzahlistwert |Hz 0-2000 80 6.3.3
Pn1AF Verstarkung Vorsteuerung % 0-200 0 6.3.3
§  |Pn1B5 Maximale variable % 100-1000 160 6.3.7
3 Verstarkung
% Pn1BB Vorsteuerungskompensation |Hz 10-2000 2000 6.3.4
© Beschleunigung .
§ Pn1BC Filter EIN-Befehl 0,01 ms 0-2500 300 6.3.4
= Reduktion von Vibrationen
E Pn1BD aufgrund von Systemflexibili- |Hz 10-2000 2000 6.3.4
= tat
(]
o) Pn1BF Erweiterte Integrationszeit - 1-15 3 6.3.8
= Durchschnittszeit
Pn1CO ; ms 0-25 0 6.3.7
Integrations-Offset
Pn1C1 Erweiterte Integrationszeit 125us 0-8 3
Pn200* Positioniersteuerungssollwer- | - 0000 5992
te-Auswahlschalter
= : 0,
£ |pn20t1* 'rg‘gﬁfrgﬁgteggf"ung (rotato- | /. 17to 2048 523
g 65535
& " Elektronisches Uberset- - 1 bis
& |Pn202 zungsverhaltnis (Zahler) 65535 4 525
= Elektronisches Uberset- 1 bis
;.% Pn203* zungsverhaltnis (Nenner) — 1 5.25
@ . L 65535
o (siehe Hinweis 3)
" Multi-Umdrehungsgrenzwert 0 bis
Pn205 Einstellung’ Umdrehungen 65535 65535 5.7.2
Pn216 Sollwertglattung 0,1 ms 0-65535 0 6.3.4
58
g o0 Impulse/
= 5 qé Pn281* Impulsgeber-Teilung Skalenin- 1-256 1
2 E g tervalll
€ o
Jda
Pn2A2* Stgndgrdvyert Geschwindig- D_rehz_ahl— 0-65535 0 5912
keit (niedrig) einheiten
_— Drehzahl-
Pn2A3* Eé‘?t’}iircdh";’e” Geschwindig- | ginheiten*  |0-256 0 5.9.1.2
65536
— . Beschleuni-
o Pn2A4* Standardwert Beschleuni- | | coinhei- | 0-65535 0 5.9.1.2
@© gung (niedrig)
2 ten
S Beschleu-
E Pn2A5* Standardwert Beschleuni- nigungs- . 0-256 0 5912
= gung (hoch) einheiten
g 65536
£ Pn2A6* Standardwert S-Kurve us 0-63999 0 5.9.1.2
2 Schnellstopp-Verzégerung B.eschleu—
5 Pn2A8* (niedrig) nigungs- 0-65535 65535 5.9.1.2
3 9 einheiten
E Beschleu-
Pn2Ag* Schnellstopp-Verzdégerung nigungs- . 0-256 256 5912
(hoch) einheiten
65536
Pn2B0* Positionseinheit (niedrig) -- 1-65535 1 5.9.11
Pn2B1* Positionseinheit (hoch) -- 0-16383 0 5.9.1.1
Pn2B2* Positioniseinheit (niedrig) -- 1-65535 1 5.9.1.1
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Katedorie Parameter- Bezeichnun Einheit Einstell-| Werks- Ref.-
9 Nr. 9 bereich | einstellung | Seite
Pn2B3* Positionseinheit (hoch) -- 0-16383 0 5.9.1.1
Pn2B4* Drehzahleinheit (niedrig) -- 1-65535 1 5.9.1.1
Pn2B5* Drehzahleinheit (hoch) -- 0-16383 0 5.9.11
Pn2B6* Drehzahleinheit (niedrig) -- 1-65535 1 5.9.1.1
Pn2B7* Drehzahleinheit (hoch) -- 0-16383 0 5.9.1.1
Pn2Bgs  |Beschleunigungseinheit | 1-65535 1 5.9.1.1
(niedrig)
Pn2B9* Beschleunigungseinheit _ 0-16383 0 5911
(hoch)
Pn2Bar  |Beschleunigungseinheit - 1-65535 1 5.9.1.1
(niedrig)
Pn2BB* Beschleunigungseinheit _ 0-16383 0 5.9.1.1
(hoch)
Fenster Positionierung been- Benutzer-
Pn2CO det 9 Positionier- |0-250 7 59.1.2
einheiten
0,1 % des
= Pn2C1 Drehmomentanstieg Nenndreh- 1-24000 24000 59.2
Q0 moments/ ms
% Synchronisierungsfenster flr Benutzer-
c Pn2C4 Positionier- |0-250 7 Hinweis*
2 Impulsfolge einheiten
©
= Nulldrehzahl bei Nullpunktsu- | Drehzahl-
é Pn2C5 che mittels Hard Home einheiten 0-32000 2 593
g Pn2C6 Auswahl Kommunikations- Null 0-1 1
S schalter
5 Pn2C7* Auswahl Nullpunktschalter - -- 0008 5.9.3
2 |pn2cs Autotuning — Zeit zwischen | o 200-2000 400 595
@ Bewegungen
? Autotuning — Geschwindigkeit % der
Pn2C9 der Beweaun Hochstge- 0-100 50 595
gung schwindigkeit
Pn2CA Autotuning — Beschleuni- o 1-1000 50 59.5
gungszeit
Pn2CB Autotuning — Plateauzeit der ms 0-1000 50 595
Bewegung
Pn2CC* Autostart-Benutzerprogramm |-- 0-99 0 5.10
Pn2D0 Reserviert -- -- - -
Pn2D1* Erweiterungseingangssignal- | _ 0078 594
auswahl 2
Pn2D2* Erweiterungsausgangssig- ) _ 0000 594
nalauswahl 1
0,01Vv/ .
Pn300 Drehzahlsollw?rt- Nenn- 150 bis 600 591
Eingangsverstarkung drehzahl 3000
Drehzahl 1 (rotatorischer . 0 bis
Pn301 Motor) U/min 10000 100 5.2.6
. 0 bis
% Pn302 Drehzahl 2 U/min 10000 200 5.2.6
€ . 0 bis
S Pn303 Drehzahl 3 U/min 10000 300 5.2.6
8 0 bis
< Pn304 Schrittbetriebdrehzahl U/min 500 5.3.2
T 10000
< Sanftanlauf- 0 bis
g Pn305 Beschleunigungszeit ms 10000 0 622
Pn306 Sanftanlauf-Verzégerungszeit |ms ?Obtl)?)o 0 6.2.2
Drehzahlsollwert-Filterzeit- 0 bis
Pn307 konstante 0,01 ms 65535 40 B
Drehzahlistwert- 0 bis
Pn308 Filterzeitkonstante 0,01 ms 65535 0 T
0 - o = NPn380 Drehzahl 1 mm/s 0-5000 10
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Katedorie Parameter- Bezeichnun Einheit Einstell-| Werks- Ref.-
9 Nr. 9 bereich | einstellung | Seite
Pn381 Drehzahl 2 mm/s 0-5000 20
Pn382 Drehzahl 3 mm/s 0-5000 30
Pn383 Schrittbetriebdrehzahl mm/s 0-5000 40
. |Parameter- . . .. | Einstell- Werks- Ref.-
Kategorie Nr. Bezeichnung Einheit bereich | einstellung | Seite
0,1
Pn400 Drehmomentsoliwert- VINenn- | 10 bis 100 30 5.2.7
Eingangsverstarkung
drehmoment
Drehmomentsollwert- 0 bis
Pn401 Filterzeit- 0,01 ms 100 6.2.2
65535
konstante
. |Pna02 Vorwarts- % 0 bis 800 800 5.1.3
8 Drehmomentgrenzwert
[} U 3 -
£ |Pn4o3 Ruckwarts % | 0bis 800 800 513
o Drehmomentgrenzwert
© Arts-
2 |Pn4o4 Extorner Vorwarts % 0 bis 800 100 5.1.3
S rehmomentgrenzwert
IS Externer Ruckwarts- o .
g Pn405 Drehmomentgrenzwert %o 0 bis 800 100 513
S Pn406 Not-Halt-Drehmoment % 0 bis 800 800 5.1.2
a Drehzahlgrenzwert wahrend . 0 bis
Pna07 Drehmomentregelung U/min 10000 10000 52.7
Drehmoment-
Pn408 Funktionsschalter _ _ 0000 629
Pn409 Sperrfilterfrequenz Hz 52%863 2000 6.2.9
Pn40A Sperrfilterbreite Hz 71%363 70 6.2.9
. . |Pnaso Drehzahlgrenzwert wahrend mm/s 0-5000 5000
g & © Drehmomentregelung
& 5 E S Spnass Vorwartskraftgrenzwert % der 0-800 10
GE) = Nennkraft
= () [
! E Pn484 Ruckwartskraftgrenzwert o der 0-800 10
Nennkraft
Positionierung- Ref.- .
Pns00 abgeschlossen-Weite Einheiten 0 bis 250 / 553
. 0 bis
Pn501 Nullhaltungs-Grenzwert U/min 10000 10 5.4.3
o Drehungs- . 1 bis
% Pns02 Erkennungsgrenzwert U/min 10000 20 55.5
£ Pn503 Drehzahlubereinstimmungs- | i | 0 bis 100 10 5.5.4
e signal-Ausgabeweite
g Pn504 NEAR-Signalweite E.REf:' 1 bis 250 7 55.8
S inheiten
3 - 256 Ref.- 1 bis
o -
g Pn505 Uberlauf-Grenzwert Einheiten 32767 1024 6.2.1
Zeitverzdgerung zw. Brem-
Pn506 senansteuerung und Servo 10 ms 0 bis 50 0 544
AUS
Drehzahlpegel zur Ansteue- . 0 bis
Pn507 rung der Bremse U/min 10000 100 5.4.4
e Ausschaltverzégerung der .
g % Pn508 Bremse bei Motorbetrieb 10 ms 10 bis 100 50 544
g -
qg; ®© Pn509 Kurzzeit-Haltezeit ms 21008(')3 20 55.9
®
?a Pn50A* Eingangssignal-Auswahl 1 — — 8881 5.3.3
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Kategorie Parameter- Bezeichnun Einheit Einstell- Werks- Ref.-
g Nr. 9 bereich | einstellung | Seite
Pn50B* Eingangssignal-Auswahl 2 — — 8888 5.3.3
Pn50C* Eingangssignal-Auswahl 3 — — 8888 5.3.3
Pn50D* Eingangssignal-Auswahl 4 — — 8888 5.3.3
Pn50E* Ausgangssignal-Auswahl 1 — — 0000 5.34
Pn50F* Ausgangssignal-Auswahl 2 — — 0000 5.34
Pn510* Ausgangssignal-Auswahl 3 — — 0000 5.34
Pn511 Rgser\{lerter Parameter - . 8888 .
(nicht &ndern)
Pn512* Rgser\./.lerter Parameter . . 0000 .
(nicht &ndern)
, Pn580 Nullhaltungs-Grenzwert mm/s 0-5000 10
50
23, |Pnss Bewegungserkennungs- |/ 1-5000 20
£ N % Grenzwer.'_t _
SSE |pnss2 Drehzahllbereinstimmungs- | 0-5000 10
cg signal-Ausgabeweite
—wn Pn583 Drehzahlpegel zur Ansteue- mm/s 0-5000 100
rung der Bremse
o & PG00 Leistun4g des Bremswider- 10W 0 bis 5 0 561
ko) % 5 stands Leistung
=5 Reservierter Parameter 0 bis
<o Pn601 (nicht andern) _ Leistung® 0 B

* Schalten Sie nach Anderung dieses Parameters die Hauptstromkreis- und Steuerspannungsversorgung
aus und wieder ein, um die neuen Einstellungen zu aktivieren.

Der Multi-Umdrehungsgrenzwert ist nur giiltig, wenn Parameter Pn002.2 Verwendung des Absolutwert-

Drehgebers auf ,,2* gestellt ist. Fiir andere Einstellungen wird der Wert im Bereich von ,,+32767 bis -32768*

verarbeitet, selbst wenn der Wert geéindert wird. Der Multi-Umdrehungsgrenzwert muss nur in besonderen Fél-
len gedndert werden. Andern Sie die Einstellung nur wenn notwendig.
3 Die Einstellung von Parameter Pn111 ist nur giiltig, wenn Parameter Pn110.1 auf 0 gestellt ist.
* Normalerweise auf ,,0% gestellt. Stellen Sie bei Verwendung eines externen Bremswiderstands die Leistung (W)

des Bremswiderstands ein.
> Der obere Grenzwert ist die maximale Ausgangsleistung (W) des Servoverstirkers.
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D.2. Schalter

In der folgenden Liste sind die Schalter sowie deren Werkseinstellungen auf-
gefiihrt.

Parameter

Stelle

Bezeichnung

Ein-
stel-
lung

Beschreibung

Standard-
einstellung

Pn000
Basis-Funktionswahlschalter

Drehrich-
tungswahl

0

Gegen den Uhrzeigersinn wird als Vor-
wartsrichtung definiert

Im Uhrzeigersinn wird als Vorwartsrichtung
definiert (umgekehrte Drehrichtung)

IAuswahl der
Regelungsart

Drehzahlregelung (analoger Sollwert)

Yaskawa OB (Yaskawa Positioniersteuerung)

Drehmomentregelung (analoger Sollwert)

w NI~ |O —

Regelung mit interner Festdrehzahl (Kon-
takt-Sollwert)

Regelung mit interner Festdrehzahl (Kon-
takt-Sollwert)/Drehzahlregelung (analoger
Sollwert)

Regelung mit interner Festdrehzahl (Kon-
takt-Sollwert)/Drehmomentregelung (analo-
ger Sollwert)

Positioniersteuerung (Impulsfolgen-
Sollwert)/Drehmomentregelung
(analoger Sollwert)

Drehmomentregelung (analoger Soll-
wert)/Drehzahlregelung (analoger Sollwert)

Drehzahlregelung (analoger Soll-
wert)/Nullhaltung

(o8]

Positioniersteuerung (Impulsfolgen-
Sollwert)/Positioniersteuerung (Sperre)

Positioniersteuerung (Impulsfolge)

|0

Serieller Kommunikationsbefehl

IAchsen-
Adresse

0 bis F

Einstellung der Achsen-Adresse des Ser-
voverstarkers

Reserviert

Pn001
Funktionswahl-Anwendungsschalter

Servo AUS
oder A-
larmstopp-
Modus

Stoppt den Motor durch Aktivierung der
dynamischen Bremse (DB)

Stoppt den Motor durch Aktivierung der
dynamischen Bremse (DB), anschlieRend
wird die DB freigegeben

Motor lauft ohne Anwendung der dynami-
schen Bremse (DB) bis zum Stillstand aus.

Stoppmodus fiir
Endlagen-
schalter Funkti-
on (OT)

Gleiche Einstellung wie Pn001.0 (Motor
wird durch Aktivierung der DB oder durch
Auslaufen angehalten).

Einstellung des Drehmoments von Pn406
auf den Hochstwert, Verzdgerung des Mo-
tors bis zum Stillstand und anschlieRend
Einstellung auf Servosperre.

Einstellung des Drehmoments von Pn406
auf den Hoéchstwert, Verzégerung des Mo-
tors bis zum Stillstand und anschlieRend
Einstellung auf Freilauf.

IAC/DC-
Eingangsspan-
nungsauswahl

Gilt nicht fir DC-Eingangsspannung: AC-
Spannungsvorsorgung Uber die Klemmen
L1, L2 (und L3)

Fir DC-Eingangsspannung: DC-
Spannungsversorgung Uber Klemmen (+)1

und (-)
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. Ein- . Standard-
Parameter (Stelle|Bezeichnung| stel- Beschreibung .
einstellung
lung
0 Uber ALO1, ALO2 und ALO3 nur Ausgabe
\von Alarmcodes.
Uber ALO1, ALO2 und ALO3 Ausgabe von
IAuswahl der IAlarmcodes und Warncodes. Wahrend der
3 |Warncodeaus- 1 IAusgabe von Warncodes bleibt der ALM- 0
gabe Signalausgang eingeschaltet (Normalzu-
stand).
IAbsolutwert-Drehgeber wird als Absolut-
2 |\wert-Drehgeber verwendet.
Mit Multi-Umdrehungs-Grenzwert.
Ein-
Parameter |Stelle|Bezeichnung| stel- Beschreibung S_tandard-
einstellung
lung
0 [Keine.
\Verwendung von T-REF als externer
Drehzahlrege- 1 Dreh t t-Ei
5 lungsoption rehmomentgrenzwert-Eingang.
= 0 |(T-REF Klem- 2 T-REF wird als Drehmoment- 0
5 menzuord- \Vorsteuerungseingang verwendet
@ nung) \Verwendung von T-REF als Eingang fir
= 3  |externen Drehmomentgrenzwert, wenn P-
3 CL und N-CL eingeschaltet sind.
NG Option (V-REF 0 [Keine.
Q 2 1 |Klemmenzuord- 1 \Verwendung von V-REF als externer Dreh- 0
o< nung) zahlgrenzwert-Eingang.
5 0 IAbsolutwert-Drehgeber wird als Absolut-
2 Verwendun wert-Drehgeber verwendet.
S 9 IAbsolutwert-Drehgeber wird als Inkremen-
B= des Absolut- 1
X 2 wert- tal-Drehgeber verwendet. 0
2 Drehgebers IAbsolutwert-Drehgeber wird als Absolut-
2  \wert-Drehgeber verwendet.
Mit Multi-Umdrehungs-Grenzwert.
3 |Nichtverwendet 0 |—
0 Motordrehzahl:
1V/1000 U/min
- 1 Drehzahlsollwert: 1V/1000 U/min
2 ) 2 |brehmomentsollwert: 1V/100%.
© /Analoguberwa- — -
5 chung 1 Dreh- 3 Positionsfehler:
A 0 0,05V/1 Sollwerteinheiten.
2N moments- Positionsfehler:
g oliwert- 4 ositionsfehler: o
3 - 0,05V/100 Sollwerteinheiten.
= Uberwachung . -
Qe Sollwertimpulsfrequenz (umgerechnet in
2 E U/min-1: 1V/1000 U/min 0
o< 6 |Motordrehzahl x 4: 1V/250 U/min.
'§ 7  |Motordrehzahl x 8: 1V/125 U/min.
2 /Analogiiberwa-
g 1 ehung 2Dreh- 1 4 i 7 Wie Pn003.0 (siche oben)
< zahisoliwert- ‘
[ Uberwachung
2 |Nichtverwendetl — |— 0
3 |Nicht verwendet — |— 0
0 IAnalogliberwa- 0 Servo-Positionsfehler: 1 V/10 Drehgeber-
b b chung 1 impulse
22, Servo-Positionsfehler: 1 V/5 Anwenderein-
©o550 1 .
SE3%E heiten
£ ag S 5 2 Solldrehzahl 1 /500 U/min
5 L 3 Solldrehzahl nach Sollwertglattung:
> < 1V/500 U/min
4  Drehmomentsollwert: 10 VV/Max. Drehmoment
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Ein- Standard
Parameter |Stelle|Bezeichnung| stel- Beschreibung ancarc-
lung einstellung
5 Motordrehzahl: 1V/500 U/min
6 Sollbeschleunigung nach Sollwertglattung:
10 V/max. Beschleunigung zulassig
IAnalogliberwa- 0 Pn003.0 wird fiir Analogliberwachung 1
1 chung 1 - Aus- verwendet. 0
wahl des Quel- 1 Pn006.0 wird fir Analogiiberwachung 1
lenparameters verwendet.
IAnalogiiberwa-
2 chung 1- Ver- 0-4 0:x1, 1:x10, 2:x100 0
groRerung des 3: x1/10, 4:x1/100
Signals
3 |Nichtverwendet 0 |- 0
Ein-
Parameter |Stelle|Bezeichnung| stel- Beschreibung E_Werks-
lung instellung
0 Servo-Positionsfehler: 1 V/10 Drehgeber-
impulse
1 Servo-Positionsfehler: 1 V/5 Anwenderein-
. heiten
2 Solldrehzahl 1 V/500 U/min
P 0 IAnalogliberwa- 3 Solldrehzahl nach Sollwertglattung: 0
é chung 2 1V/500 U/min
o 4 Drehmomentsollwert: 10 V/Max. Drehmo-
3 ment
55 Motordrehzahl: 1V/500 U/min
Q E Sollbeschleunigung nach Sollwertglattung:
o< 10 V/max. Beschleunigung zulassig
% Analogliberwa- o  |Pn003.1 wird fiir Analogiiberwachung 2
c
E 1 chung 2 - Aus- lverwendet. i i 0
= wahl des Quel- 1 Pn007.0 wird fir Analogliberwachung 2
® lenparameters verwendet.
2 Analogliberwa-
2 chung 2- Ver- 0-4 0:x1, 1:x10, 2:x100 0
gréRerung des 3: x1/10, 4:x1/100
Signals
3 |Nichtverwendet 0 |- 0
. Kommutie- 0 Mit Kommutierungssensoren
< Z’) 0 rungssensor- 1 Ohne Kommutierungssensoren 1
° % S . Schalter 9
SES % 1 Kommutie- 0 Juvw 1
C 85 c rungssensor-
o _E E © Reihenfolge 1 UWv
- S 2  |Reserviert - - 0
3 |Reserviert i 0
Online- 0 [Tuning nur bei Betriebsbeginn
0 |Autotuning- 1 [Tuning zu jedem Zeitpunkt 0
ga Methode 2 [Kein Autotuning
g . IAuswahl der 0 Aktiviert
°5 S 1 |Prehzahiist- vie 1
s 2 B wert- 1 5 .
I3 Kompensation caktiviert
£ IAuswahl der 0  |Reibungskompensation: Deaktiviert
S 2 |Reibungskom- 1 Reibungskompensation: Gering 0
pensation 2  |Reibungskompensation: Grof}
3 |Reserviert 0 - 3 |[Reservierter Parameter (nicht &ndern) 0
0 |Yaskawa A/B, Modell SGM
S s < g 1 |vaskawa A/B, Modell SGMP
<5 g e 0 [Motormodell 5 Nicht von Yaskawa hergestellter rotatori- 0
=28 scher Motor
3 INicht von Yaskawa hergestellter Linearmotor
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1 Drehgebertyp 0  |A/B -Inkrementalwertgeber
1 lYaskawa A/B -Absolutwertgeber
0  [Serieller Yaskawa-Drehgeber
1 IA/B -Drehgeber
2 Drehgeberaus- 2 IA/B -Geber mit Kommutierungssensoren
wahl (U,V,W)
3 IA/B -Geber mit Kommutierungssensoren
(/U,/V,/W)
3 Phase-C- 0  |Phase-C-Signal wird verwendet
IAusblendung 1 Phase-C-Signal-Ausblendung
\ Motorohasen- 0 |Nicht definiert
5322 | O Reienfolge 1 VW
25§z 9 2 Juwv
B O
"2 1-3 |Nicht verwendef 0 |-
Loschen der Integrationsfunktion deaktivie-
~%_ 5 Integrationsmo- 0 fen
< 8= = 0 |y (siche 6.3.8).
2o g 5 us 1 Loschen der Integrationsfunktion aktivieren
L2 o (siche 6.3.8).
1-3 |Nichtverwendet 0 |-
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Ein- Werks-
Parameter |Stelle|Bezeichnung| stel- Beschreibung .
einstellung
lung
0  |Vorzeichen + Impuls, positive Logik
1 Im + gegen Uhrzeigersinn, positive Logik
2 |Phase A + Phase B (x1), positive Logik
3 |Phase A + Phase B (x2), positive Logik
0 Sollwertimpuls- 4  |Phase A + Phase B (x4), positive Logik 0
form 5 |Vorzeichen + Impuls, negative Logik
}I} 6 |Im + gegen Uhrzeigersinn, negative Logik
E“ 7 |Phase A + Phase B (x1), negative Logik
3 8 |Phase A + Phase B (x2), negative Logik
5 9 |Phase A + Phase B (x4), negative Logik
5 0 Der Fehlerzahler wird geldscht, wenn das
z Signal den H-Pegel hat.
1";’ Signalform fiir 1 Der Fehlerzahler wird an der steigenden
o 0;’ 1 das Léschen Flanke des Signals geldscht. 0
Q= des Fehlerzah- Der Fehlerzahler wird geldéscht, wenn das
2 lers 2 Isignal den L-Pegel hat.
T2 gnal de egel ha
2 3 Der Fehlerzahler wird an der fallenden
GE; Flanke des Signals geldscht.
z 0 Loéschen des Fehlerzahlers bei Endstufen-
® sperre
'OE) Kein Léschen des Fehlerzahlers. (Léschen
:‘% 5 ILéschfunktion 1 I(;Jéas )Fehlerzéhlers nur mit CLR-Signal még- 0
no_ Fehlerzahler wird geldscht, wenn ein Alarm
auftritt.
Ignorieren des Léschsignals
Sollwert-Eingangsfilter fiir Leitungstreiber-
. Signale
3 [Filterauswahl 1 Sollwert-Eingangsfilter fir offene Kollektor- 0
Signale
. 0  |Prufsumme nicht verwenden
n 0 |Prufsumme m 1
= 1 Prifsumme verwenden
855 [
z é 2 2 —Nicht 0
S 5 verwendet 1 [SchlieRer
2 |Nullpunktfehler
e Schwingungs- 0 Schwingungsunterdriickung (OCA) ist nicht
T 2| 0 |unterdri- aktiv
8 E g,)_g 85 ckungsmodus 1 Schwingungsunterdrickung (OCA) ist aktiv 0
£35525%—1Nicnt
o S35 2 | —
B3 verwendet
, ' Sperrfilteraus- 0 Deakiiviert - - m
69 2% 0 wahl 1 \Verwendung eines Sperrfilters fur den
SETHSE Drehmomentsollwert
T GEES5ES 0
oA g =59 > Nicht .
w 3 verwendet
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D.3. Eingangssignal-Auswahl

In der folgenden Liste sind die Eingangssignalauswahl sowie deren
Werkseinstellungen aufgefiihrt.

Ein- Werk
Parameter |Stelle Bezeichnung stel- Beschreibung LYerxs-
einstellung
lung
Verwendung der Sequenzein-
Eingangssignal- 0 gangssignalklemmen mit Yaska-
0 Z wa Standardzuordnung. 0
uordnungsmodus — - = -
1 Die Elr]gangsmgnale kdénnen frei
zugewiesen werden.
0 Eingang Uber Eingangsklemme
SI0 (CN1-40)
1 Eingang Uber Eingangsklemme
SI1 (CN1-41)
2 Eingang Uber Eingangsklemme
SI2 (CN1-42)
3 Eingang Uber Eingangsklemme
SI3 (CN1-43)
4 Eingang Uber Eingangsklemme
Sl4 (CN1-44)
5 Eingang Uber Eingangsklemme
SI5 (CN1-45)
6 Eingang Uber Eingangsklemme
. SI6 (CN1-46)
1 /S-ON Signalzuord- 7  [Signal wird auf EIN gesetzt .
nung (Servo EIN bei . - 0: SIO
Pn50A niedrig) 8 Slgna_l wird aL_Jf AUS gtlesetzt"
9 Invertiertes Eingangssignal Gber
Eingangsklemme SI0 (CN1-40)
A Invertiertes Eingangssignal Gber
Eingangsklemme SI1 (CN1-41)
B Invertiertes Eingangssignal Uber
Eingangsklemme SI2 (CN1-42)
C Invertiertes Eingangssignal Gber
Eingangsklemme SI3 (CN1-43)
D Invertierte Eingangssignale Gber
Eingangsklemme Si4 (CN1-44)
E Invertiertes Eingangssignal Uber
Eingangsklemme SI5 (CN1-45)
E Invertiertes Eingangssignal Uber
Eingangsklemme SI6 (CN1-46)
/P-CON Signalzuord-
2 |hung 0 bis F |Wie oben 1: SI1
(P-Regelung wenn
niedrig)
P-OT Signalzuordnung
3 |(Vorwartsendlage bei | 0 bis F [Wie oben 2:8I2
H-Pegel)
N-OT Signalzuordnung
0 [(Ruckwartsendlage bei | 0 bis F |Wie oben 8: AUS
H-Pegel)
/ALM-RST Signalzu-
1 ordnung (Alarmrick- 0 bis F |Wie oben 8: AUS
setzung bei L-Pegel)
PnS08 /P-CL Signalzuordnung
2 |(Drehmomentregelung | 0 bis F |Wie oben 8: AUS
bei H-Pegel)
/N-CL Signalzuordnung
3 |(Drehmomentregelung | 0 bis 8 |Wie oben 8: AUS
bei H-Pegel)
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Parameter

Stelle

Bezeichnung

Ein-
stel-
lung

Beschreibung

Werks-
einstellung

Pn50C

/SPD-D Signalzuord-
nung

(Interne Festdrehzahl-
Auswahl)

0 bis F

Wie oben

8: AUS

/SPD-A Signalzuord-
nung

(Interne Festdrehzahl
Auswahl)

0 bis F

Wie oben

8: AUS

/SPD-B Signalzuord-
nung

(Interne Festdrehzahl
Auswahl)

0 bis F

Wie oben

8: AUS

/C-SEL Signalzuord-
nung

(Umschaltung der Re-
gelbetriebsart)

0 bis F

Wie oben

8: AUS

Pn50D

/ZCLAMP Signalzu-
ordnung
(Nullhaltung)

0 bis F

Wie oben

8: AUS

/INHIBIT Signalzuord-
nung (Deaktivieren des
Sollwertimpulses)

0 bis F

Wie oben

8: AUS

/G-SEL Signalzuord-
nung

(Umschaltung der Ver-
starkung)

0 bis F

Wie oben

8: AUS

(Reserviert)

0 bis F

Wie oben

8: AUS

e  Wenn Pn50A.0 fiir den XtraDrive-Servoverstirker auf 0 gesetzt ist, sind nur die folgenden Modi kompatibel:
Pn50A.1=7, Pn50A.3=8, und Pn50B.0=8.

D.3.1. Nullpunktschalter
. Werks-
. Einstel- . .
Parameter | Stelle Bezeichnung lun Beschreibung einstel-
9 lung
o  [ngang Nullpunktschal Wie bei Pn50A.1 8
Pn2C7 1 Reserviert -- - 0
2  [Reserviert -- - 0
3 |Reserviert 0
D.3.2. [Erweiterte Eingangssignal-Auswahl
Diese Eingédnge werden in dem Anwenderprogramm verwendet.
0 Not-Halt-Eingang 0 Wie bei Pn50A.1 8: EIN
1 |NeueBewegungakli- | £ |\yie pei Pn50A.1 7
Pn2D1 vieren
2 Reserviert -- - 0
3 Reserviert -- - 0
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D.4. Ausgangssignal-Auswahl

In der folgenden Liste sind die Ausgangssignalauswahl sowie deren
Werkseinstellungen aufgefiihrt.

Stelle . Ein- . Werks-
Parameter Bezeichnung | stel- Beschreibung .
einstellung
lung
0 |Deaktiviert
1 /Ausgabe Uber Ausgangsklemme SO1
. _ (CN1-25, 26)
0 o(?(%llljln&gnalzu 2 IAusgabe Uber Ausgangsklemme SO2 | 0:Deaktiviert
9 (CN1-27, 28)
3 IAusgabe Uber Ausgangsklemme SO3
Pn50E (CN1-29, 30)
1 [V-CMPSignal- | 4 4, 3 \wie oben 0:Deaktiviert
zuordnung
2 (TGONSignalzu- | i 3w oben 0:Deaktiviert
ordnung
3 [S-RDY Signalzu-\q i 3hvie oben 0:Deaktiviert
ordnung
o [CLTSignalzu- 4 pic 3hie oben
ordnung
1 Agkgs'gna'zuord 0 bis 3|Wie oben
Pn50F -
o (BKSignalzuord- \q 1 3\vie oben 0: Nicht ver-
nung - wendet
3 [WARN Signalzu-| g ;o 3ie oben
ordnung
o [(NEARSignalzu- |4 i 3hwie oben
ordnung
Pn510 1 |Reserviert 0 bis 3|Wie oben
2 |Nicht verwendet 0 — 0
3 |Nicht verwendet 0 — 0

Hinweis: 1. Wenn mehrere Signale demselben Ausgangsstromkreis zugeordnet sind, werden die Daten mit
Hilfe der OR-Logik ausgegeben.

2. Je nach Regelungsart werden nicht erkannte Signale als ausgeschaltet behandelt. In der
Drehzahlregelungsart wird beispielweise das /COIN-Signal als ausgeschaltet behandelt.

3. Arten von /WARN-Signalen: Uberlast und regenerative Uberlast.

D4.1.

Erweiterte Ausgangssignal-Auswahl

Diese Ausginge werden in dem Anwenderprogramm verwendet.

Pn2D2

0 |Deaktiviert
1 IAusgabe Uber Ausgangsklemme SO1
. (CN1-25, 26)
0 o(?((%l{:lnzlgnalzu- 2 IAusgabe Uber Ausgangsklemme SO2 | O: deaktiviert
(CN1-27, 28)
3 IAusgabe Uber Ausgangsklemme SO3
(CN1-29, 30)
1 |Nicht verwendet — — 0
2 |Nicht verwendet — — 0
3 INicht verwendet — — 0
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D.5. Zusatzfunktionen

In der folgenden Liste sind die verfiigbaren Zusatzfunktionen aufgefiihrt.

Parameter Funktion

Fn000 IAlarmprotokoll-Datenanzeige

Fn001 Maschinensteifigkeit fir Online-Autotuning

Fn002 Schrittbetrieb (JOG)

Fn003 Nullpunkt-Suchmodus

Fn004 (Reservierter Parameter)

Fn005 \Werksinitialisierung der Parametereinstellung

Fn006 Léschung der Alarmprotokoll-Daten

Fnoo7 Speichern der im Rahmen des Online-Autotunings gesammelten Daten zum Trag-
heitsverhaltnis im EEPROM

Multi-Drehungs-Rucksetzung des Absolutwert-Drehgebers und Ricksetzung des

Fn008 Drehgeber-Alarms

Fn009 Autotuning des Offsets fiir den analogen Sollwert (Drehzahl, Drehmoment)

FnOOA Manuelle Offset-Einstellung des Drehzahlsollwerts
Fn0OB Manuelle Offset-Einstellung des Drehmomentsollwerts
Fn0OC Manuelle Nulleinstellung des analogen Uberwachungsausgangs

FnOOD Manuelle Verstarkungseinstellung des analogen Uberwachungsausgangs

FnOOE IAutomatische Offset-Einstellung des Motorstrom-Erkennungssignals

FnOOF Manuelle Offset-Einstellung des Motorstrom-Erkennungssignals
Fn010 Schreibschutzeinstellung (verhindert Parameterédnderungen)
Fn011 Motormodellanzeige

Fn012 Software-Versionsanzeige

Multi-Umdrehungsgrenzwert Einstellung’ Anderung bei Auftreten eines Multi-

Fno13 Umdrehungsgrenzwert-Abweichungsalarms (A.CC).

Fn014 Léschen des Optionsbaugruppen-Erkennungsalarms (A.E7)

D.6. Uberwachungsmodi
In der folgenden Liste sind die verfiigbaren Uberwachungsmodi aufgefiihrt.

Parameter Inhalt der Anzeige Einheit Bemerkungen

Un000 Ist-Motordrehzahl U/min —

Un001 Eingangsdrehzahl-Sollwert U/min —

Un002 Interner Drehmomentsollwert % \Wert fur Nenndrehmoment

Un003 Drehwinkel 1 Impuls  |Anzahl der Impulse fiir den Nullpunkt

. \Winkel vom Nullpunkt

Un004  Drehwinkel 2 Grad | icktisoher Winpkel)

Un005 Eingangssignaliberwachung — —

Un006 IAusgangssignaliiberwachung — —

Un007 IAusgangssollwert- U/min .

Impulsdrehzahl
Un008*  |Wert des Fehlerzahlers Rgfergnz- Menge der Positionsfehler
einheiten

\Wert fir Nenndrehmoment als 100%

Un009  |Akkumulierter Lastquotient % IAnzeige des effektiven Drehmoments in
10-s-Zyklus.
Wert firr verarbeitbare regeneratorische

. . Leistung als 100%

UnOOA  |Generatorischer Lastquotient % Anzeigg des effektiven Drehmoments in
10-s-Zyklus.
\Wert fur verarbeitbare Leistung, wenn

Y \om DB-Widerstand verbrauch- \ d)_/namische Bremse als 100% genutzt

n00B te Leistung %o wird.

IAnzeige des effektiven Drehmoments in
10-s-Zyklus.

Un00C Eingangssollwert-Impulszahler — IAnzeige in hexadezimal

Un00D Rickfuhrungsimpulszéhler — IAnzeige in hexadezimal

*Nicht fiir seriellen Kommunikationsbefehl verwendet.
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Bestellinformationen und Zubehor

Systemkonfiguration

PROFIBUS-Netzwerk

(XtraDrive-Modelle mit

integrierter PROFIBUS-Schnittstelle)

Spannungsver-

sorgungskabel

SGMAH / SGMPH / R7M
Servomotor

Servoantriebe

XTRADRIVE
Servoantrieb

sorgungski

Spannungsver-

Analog-
Uberwachungskabel

—_—

Optionsbaugruppe

Motion-Controller-
Baugruppe

T4 Universalkabel
: @

|
Servo-

Iz

abel .

SGMGH / SGMSH / SGMUH

Servomotor

Linear-Servomotor
mit Eisenkern

SGLOO LINEAR-
Servomotor

Beschreibung XtraDrive XtraDrive-DP Kompatible Servomotoren
Mit PROFIBUS Sigma-li SmartStep Sigma-Linearmotoren
Einphasig200V (30 W XD-P3-MNO1 |XD-P3-MSDO SGMAH-A3AL] R7M-A03030-[] |-
AC 50 W XD-P5-MNO1 |XD-P5-MSDO SGMAH-A5DL] R7M-A05030-[] |SGLGW-30A0500]
100 W |XD-01-MNO1 [XD-01-MSDO SGMAH-01A[], SGMPH-01A[] R7M-A10030-[], |SGLGW-30A080[ 1, SGLGW-40A140[]
R7M-AP10030-[]
200 W |XD-02-MNO1 |XD-02-MSDO SGMAH-02A[], SGMPH-02A[] R7M-A20030-[], |SGLFW-20AL], SGLFW-35A1200],
R7M-AP20030-[] | SGLGW-40A253A],SGLGW-60A140[]
400 W | XD-04-MNO1 |XD-04-MSDO SGMAH-04AL], SGMPH-04A[] R7M-A40030-[], |SGLGW-40A365AL], SGLGW-60A253A[]
R7M-AP40030-[]
750 W [XD-08-MN XD-08-MSDO SGMAH-08AL], SGMPH-08AL] R7M-A75030-[], |SGLFW-35A230L], SGLFW-50A200L],
R7M-AP75030-[] |SGLGW-60A365A[]
Dreiphasig 400V [0,5 kW |XD-05-TN XD-05-TSDO SGMGH-05D[], SGMAH-03D[], - SGLFW-35D[]
AC SGMPH-02D[J/04DL]
1,0 kW |XD-10-TN XD-10-TSDO SGMGH-09D[], SGMSH/UH-10DL], |- SGLFW-50D200[], SGLTW-35D170[],
SGMAH-07DL], SGMPH-08DL] SGLTW-50D170L]
1,5 kW |XD-15-TN XD-15-TSDO SGMGH-13DL[], SGMSH/UH-15D[], |- SGLFW-50D380L], SGLFW-1ZD200[]
SGMPH-15D[]
2,0 kW |XD-20-TN XD-20-TSDO SGMGH-20D[], SGMSH-20D[] - SGLTW-35D3200], SGLTW-50D320(]
3,0 kW |XD-30-TN XD-30-TSDO SGMGH-30D[], SGMSH/UH-30D[] |- SGLFW-1ZD380[ ], SGLTW-40D400[!

Hinweis: Bei der Kombination von SGLGW-[] Linearmotoren wird die Verwendung von Standardmagneten vorausgesetzt. Einzelheiten finden Sie

im Kapitel zu Linearmotoren.

Servomotoren

Hinweis: Einzelheiten finden Sie im Kapitel zu Servosystemen.
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OMmRON

Motorkabel

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung Produktansicht

A Fur 200-V-Servomotoren ohne Bremse 3m |R88A-CAWA003S-DE
SGMAH-LILJALILIL1D-OY 5m |R88A-CAWA005S-DE
SGMPH-(01/02/04/08)AICIC11D-OY 10m |R88A-CAWAO10S-DE

R7M-A(P)LILIL180-S1-D 15m |R88A-CAWAO015S-DE

20 m |R88A-CAWA020S-DE

Flr 200-V-Servomotoren mit Bremse 3m R88A-CAWAO003B-DE

SGMAH-LUALOLCD-0Y 5m |R88A-CAWAO005B-DE

SGMPH-(01/02/04/08)ALILILICD-OY 10m |R88A-CAWAD10B-DE

R7M-A(P)ILILI30-BS1-D 15m |R88A-CAWAO15B-DE g
20m |R88A-CAWA020B-DE 2

Flr 400-V-Servomotoren ohne Bremse 3m |R88A-CAWKO003S-DE ?

SGMAH-UOIDUC1D-0Y 5m |R88A-CAWKO05S-DE s

SGMPH-LIDOCT1D-0Y 70m |R8BA-CAWKO10S-DE 3
15m |R88A-CAWKO015S-DE 2
20m |R88A-CAWK020S-DE

Flr 400-V-Servomotoren mit Bremse 3m R88A-CAWKO003B-DE

SGMAH-LUDLILCICD-0Y 5m |R88A-CAWKO005B-DE

SGMPH-LILDLLILICD-OY 10m |R88A-CAWKO10B-DE

15m |R88A-CAWKO015B-DE
20 m |R88A-CAWK020B-DE

Fur 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWCO003S-E
SGMGH-(05/09/13)DL] 5m |R88A-CAWC005S-E
SGMSH-(10/15/20)DC] 10m |R8BA-CAWCO10S-E

SGMUH-(10/15)DL]
Fur Servomotoren mit Bremse wird ein separates

15m |R88A-CAWCO015S-E

Kabel (R88A-CAWCOLI[IB-E) bendtigt. 20 m |R88A-CAWCO020S-E
Fur 400-V-Servomotoren 3m |R88A-CAWDO003S-E
SGMGH-(20/30)DL] 5m |R88A-CAWDO005S-E
SGMSH-30D0J 10m |R88A-CAWDO10S-E
SGMUH-30DL] 15m |R88A-CAWDO15S-E
Fur Servomotoren mit Bremse wird ein separates m i -
Kabel (R88A-CAWCOLI[IB-E) bendtigt. 20 m |R88A-CAWDO020S-E
Nur Bremskabel. 3m R88A-CAWCO003B-E
Flr 400-V-Servomotoren mit Bremse 5m |R88A-CAWCO005B-E
SGMGH-IDO] 10 m |R88A-CAWCO010B-E
SGMSH-LITID0 15m |R88A-CAWCO15B-E
SGMUH-[1C1DC]

20 m [R88A-CAWCO020B-E

Drehgeberkabel (fiir CN2)

Symbol Spezifikationen Produktbezeichnung Produktansicht
B Drehgeber-Kabel fiir Sigma-II- 3m |XD-CRWAO003-DE
Servomotoren (SGMAH/PH) 5m |XD-CRWAOQ05-DE = ! =
o oSy O i
15m |XD-CRWAO015-DE = g =
20 m |(XD-CRWAO020-DE
Drehgeber-Kabel fir SmartStep- 3m |XD-CRA003-DE
Servomotoren 5m |XD-CRA005-DE Ty =
R7M-A(P)ILII30-81-D 10m_|XD-CRA0T0-DE ‘E— =
15m |XD-CRA015-DE = f =

20 m |XD-CRA020-DE

Drehgeber-Kabel fir Sigma-II- 3m |XD-CRWBO003N-E
Servomotoren (SGMGH/SH/UH/BH) 5m |XD-CRWBO0O5N-E
SGMGH-[J . B

SGMSH-1 10 m |XD-CRWBO010N-E

15m [XD-CRWBO015N-E
20 m [XD-CRWBO020N-E
Verbindungskabel Geber/serieller Wandler bei {3 m | XD-CLP70-03-E
Sigma-Linearmotoren 5m |XD-CLP70-05-E
10 m |XD-CLP70-10-E
15m [XD-CLP70-15-E
20 m [XD-CLP70-20-E

SGMUH-[J

Weitere Einzelheiten finden Sie im Kapitel zu
Linearmotoren.
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OMmRON

Steuerkabel (fiir CN1)

Kabel (fiir CN5)

Symbol |Beschreibung |Anschluss an Produkt- Symbol [Bezeichnung Produktbezeichnung
bezeichnung ® Analog-Uberwachungskabel R88A-CMWO001S
@ Steuerkabel Motion-Controller- 1m |R88A-CPWO001M1 oder DE9404559
(1 Achsen) Baugruppen 2m |R88A-CPW002M1
ggmmgigl 3m |R8BA-CPWOO3MT Optionen (fiir CN3)
C200H-MC221 Sm |R88A-CPWOOSM1 Symbol [Bezeichnung Produktbezeichnung
Steuerkabel Motion-Controller- 1m [R88A-CPWO001M2 Computeranschlusskabel R88A-CCW002P2
(2 Achsen) ggmulr\%pggm 2m [R88A-CPW002M2 oder JZSP-CMS02
. 3m |R88A-CPW003M2
et 5m |R88A-CPWO005M2 Optionsbaugruppen (fir CN10)
Klemmenblock  [Motion-Controller- |- R88A-TC04-E Symbol |Bezeichnung Produktbezeichnung
(4 Achsen) Baugruppe a DeviceNet-Schnittstellenbaugruppe mit JUSP-NS300
Anschlusskabel |C200HW-MC402-E  [{m |R88A-CMUKO001J3- Positionierungsfunktionalitét
far Servoantrieb E2
(1 Achse) Batteriesicherung fiir Absolutwert-Drehgeber
ﬁ:ns S?gﬂg:tgbel 1 $ gzg:gm;ggli _EE Bezeif:hnung _ . Produktbezeichnung
(4 Achsen) Batterie (erforderlich flir Servomotoren mit Absolutwert-|JZSP-BAO1
@  |Servoklemmen- |[CSTW-NC1L13, XW2B-20J6-1B Drehgeber) ERG6VC3 (3.6 V)
block CJ1W-NC1LI3 oder (1 Achse) .
C200HW-NC113 Steckverbinder
ggﬁgrour;’e);steuerungs- Spezifikationen Produktbezeichnung
CS1W-NC213/40T3, XW2B-40J6-2B E/A-Steuersteckverbinder (fur CN1) R88A-CNU11C
CJIW-NC2[13/413 (2 Achsen) , _ _ oder JZSP-CKI9
oder C200HW- XtraDrive 200-V-Steckverbin- |Steckverbinder im XD-CN200K-DE
NC213/413 dersatz. Lieferumfang enthalten
Positioniersteuerungs- (Fur 200-V-Motoren des Typs [DE9406973
Baugruppe SGMAH/PH-LILJACILILID-OY | SPOC-17H-FRON169
CQMTH-PLB21 XW2B-20J6-38 und R7M-AC1-D) SPOC-06K-FSDN169
CQM1-CPU43 (1 Achse) XtraDrive 400-V-Steckverbin- | Steckverbinder im XD-CN400K-DE
CJ1M-CPU22/23 XW2B-20J6-8A dersatz. Lieferumfang enthalten
(1 Achse) (Fur 400-V-Motoren des Typs |DE9406973
XW2B-40J6-9A SGMAH/PH-LICIDOOCD-0Y) - (SPOC-17H-FRON169
(2 Achsen) LPRA-06B-FRBN170
@ Kabel zum Servo-|Servoklemmenblocke [1 m  [XW22-100J-B4 Sigma-II-Antrieb-Gebersteckverbinder (fir CN2) DE9406973
antrieb XW2B-[]0J6-01B 5m | XW2Z-200J-B4 oder R88A-CNUO1R
® Anschlusskabel |C200H-NC112 0,5 m|XW2Z-050J-A1 Hypertac-Gebersteckverbinder IP67 SPOC-17H-FRON169
fur Positionier- Tm IXW2Z-100J-A1 (Fiér |I:\(/I7o|\t/lorAeg (Ij:)e)s Typs SGMAH/PH-LJOOOOOD-0Y
steuerungs- un SAL-
Baugrupge C200H-NC211 0.5 m|XW22Z-050J-A2 Hypertac-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67, | SPOC-06K-FSDN169
1m [XW2Z-100J-A2 200 V (Fiir 200-V-Motoren des Typs SGMAH/
CQM1-CPU43-V1und |0,5 m|XW2Z-050J-A3 PH-CICIACCCOD-0OY und R7M-AL-D)
CQM1H-PLB21 1m [XW2Z-100J-A3 Hypertac-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67, |LPRA-06B-FRBN170
CS1W-NC113 und 0,5 m{XW2Z-050J-A6 400 V (Fur 400-V-Motoren des Typs SGMAH/
C200HW-NC113 1m |XW2Z-100J-A6 PH-CODOOOCD-0Y)
CS1W-NC213/413 0,5 m|XW2Z-050J-A7 MIL-Gebersteckverbinder IP67 MS3108E20-29S
und Tm [XW2Z-100J-A7 (Fir Motoren des Typs SGMGH-[], SGMSH-[],
C200HW-NC213/413 SGMUH-])
CS1W-NC133 0,5 m|XW2Z-050J-A10 MIL-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67 MS3108E18-10S
(Fur 400-V-Motoren des Typs SGMGH-(05/10/13)DL],
1m |XW2Z-100J-A10
CS1W-NC233/433  |0,5 m|XW2Z-050J-A11 SGMSR-(10715/20)DL, SGMUH-(10/15)DC)
MIL-Spannungsversorgungs-Steckverbinder IP67 MS3108E22-22S
1m |XW2Z-100J-A11 (Fiir 400-V-Motoren des Typs SGMGH-(20/30)DL],
CJ1W-NC113 0,5 m|XW2Z-050J-A14 SGMSH-30D[], SGMUH-30DJ)
1m [XW2Z-100J-A14 MIL-Bremsensteckverbinder IP67 (Fir 400-V-Servo-  |MS3108E10SL-3S
CJ1W-NC213/413 0,5 m|XW2Z-050J-A15 motoren des Typs SGMGH-[J], SGMSH-[1, SGMUH-[])
1m_[XW2Z-100J-A15 .
CJTW-NC133 0,5 m|XW2Z-050J-A18 Filter
1m_|XW2Z-100J-A18 Spezifikationen Produkt- Nenn- [Nenn-
CJ1W-NC233/433 0,5 m|XW2Z-050J-A19 (geeigneter Servoantrieb) bezeichnung strom |spannung
1m |XW2Z-100J-A19 XD-P3-ML], XD-P5-ML1], XD-01-MLJ, |R88A-FIW104-SE (4 A 250 V AC
CJ1M-CPU22/23 0,5 m|XW2Z-050J-A27 XD-02-M[] Einphasig
1im [XW2Z-100J-A27 XD-04-M[] R88A-FIW107-SE |7 A
@ Steuerkabel Fir Universal- 1m [R88A-CPWO001S XD-08-ML] R88A-FIW115-SE |15 A
Controller oder JZSP-CKI01-1 XD-05-T[], XD-10-T[], XD-15-T[]  |R88A-FIW4006-SE |6 A 400 V AC
2m [R88A-CPW002S XD-20-TC], XD-30-T(] R88A-FIW4010-SE [10 A  |Dreiphasig
oder JZSP-CKI01-1
Kabel fur Univer- [Universal-Controller {1 m |R88A-CTWO01N Computersoftware
salklemmenblock 2m |R88A-CTWO002N

Universalklem-
menblock

XW2B-50G5

Beschreibung

Produktbezeichnung

XtraWare

MOTION TOOLS

SAMTLICHE ABMESSUNGEN IN MILLIMETER.
Umrechnungsfaktor von Millimeter in Zoll: 0,03937. Umrechnungsfaktor von Gramm in Unzen: 0,03527.

Cat. No. I18E-DE-01

Im Sinne der standigen Produktverbesserung behalten wir uns Anderungen der technischen Daten ohne vorherige

Ankiindigung vor.
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