@ HITACHI AC SERVO DRIVES
ADAX4 Series

S (rozsirenymi) programovatelnymi funkcemi

Uzivatelska prirucka

Blahopfejeme Vam k pofizeni HITACHI stfidavého servopohonu..

Tato pfirucka popisuje uzivani, udrzbu a ostatni stfidavého servopohonu HITACHI fady
ADj;. Prosim prostudujte pozorné tuto pfirucku, aby jste instalaci a provoz pohonu
provadéli spravné.

Vyzivate-li pfidavna zafizeni k servopohonu, prosim preCtéte pozorné i uzivatelskeé
prirucky dodané k témto zafizenim.
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BEZPECNOST

BEZPECNOST

Pro dosazeni nejlepsSich vysledku se servopohony fady AD si pfed instalaci a provozem pozorné
prectéte tento manual se vSemi upozornénimi a pfesné jej dodrZzujte. Manual si ponechejte
k rychlému nahlédnuti.

Definice a Symboly

Bezpec€nostni instrukce (hlaSeni) jsou oznaeny symbolem ostrazitosti a signalnim slovem;
VAROVANI nebo UPOZORNENI. Obé tato signalni slova maji v tomto manualu nasledujici vy-
znam:

4\ Tento symbol znamena nebezpedli vysokého napéti je pouzit k zvySeni vasi po-
¢ \  zornosti k polozkam a ukonum, které mohou byt nebezpecné pro vas a dalSi osoby
pracujici s timto pfistrojem. Pfeététe prosim toto doporuceni a dodrzujte je.

) ’\\ Toto je symbol ostraZitosti a bezpe€nosti. Tento symbol je pouzit k zvySeni vasi
/ ' - pozornosti k polozkam a ukonum, které mohou byt nebezpecné pro vas a dalSi
~ osoby pracuijici s timto pfistrojem. Pieététe prosim toto doporuéeni a dodrZuijte je.

N\ VAROVANI
/ ' " VAROVANI Indikuje potencialni nebezpeénou situaci, ktera pokud se ji ne-
vyvarujete muze zpUsobit vaznou Ujmu na zdravi, nebo smrt.

N\ UPOZORNENI
/ ' \ Tento symbol znamena potencialné nebezpecnou situaci, ktera
' pokud se ji nevyvarujete muze znamenat malé nebo stfedni po-
. . Skozenizdravi nebo vazné poskozeni pfistroje.
UPOZORNENI  pfipady oznagené symbolem UPOZORNENI mohou vést k zavaz-
nym disledkdm . Vyznamné pfipady jsou popsany v odstavcich
UPOZORNENI (i v odstavcich VAROVANI), proto je pozorné
proctéte.

POZNAMKA: Poznamka upozorfiuje na oblast nebo subjekt
POZNAMKA zvlastniho vyznamu, zdiraziujici vlastnosti pfistroje nebo ob-
vyklé chyby pfi provozu a udrzbé.

/‘\ NEBEZPECi VYSOKEHO NAPETI

Pristroje pro Fizeni motoru a elektronické kontrolery jsou napojeny na sitové napéti. Pfi udrzbé a
servisu pohonl a elektronickych kontrolerd muzete pfijit do styku se soucastkami na kterych je
potencial sité nebo i vy§si. Maximalni pécCe je potfeba vénovat zabranéni urazu el. proudem. Stljte
na izolaéni podloZce a zvyknéte si pouzivat pfi praci pouze jednu ruku. VZdy pracujte minimalné ve
dvou pro pfipad vzniku nebezpedi. Odpojte napajeni pfed testovanim a udrzbou pfistroje. Pfe-
svédClete se, Ze pfistroj je spolehlivé uzemnén. PFi praci na elektronickych kontrolerech a rotaénich
elektronickych zafizenich noste bezpecnostni bryle.



BEZPECNOST

UPOZORNENI

N VAROVANI: Tento pfistroj smi byt instalovan, nastavovan a opravovan kvalifiko-
/" !  vanou osobou sezndmenou s konstrukci a funkci pfistroje a znalou moznych ne-
L7 2 bezpeé&i. NedodrZeni tohoto pfedpokladu mize zpusobit ohroZeni zdravi.

VAROVANI: Uzivatel je zodpovédny za to, Ze veskeré pohanéné stroje, vlaky a

N dalsi mechanismy, které nejsou dodavkou HITACHI Ltd. a ostatni pouzité materialy

/ ' \ jsou bezpelné provozovatelné na maximalnich rychlostech dosazitelnych servo-

~ < pohony fady AD. Nedodrzeni tohoto pfedpokladu muze mit za nasledek destrukci
zarfizeni a nebezpedi pro zdravi osob.

O VAROVANI: Jako ochranu instalujte chranig, ktery je necitlivy na vysoké frekvence,
/" |  aby jste zabranili jeho eventuelné nevhodné reakci. Obvod zemni ochrany neni
" = uzplsoben pro ochranu osob.

4\ VAROVANI: NEBEZPECi URAZU EL. PROUDEM. PRED PRACI NA TOMTO
OBVODU ODPOJTE VSTUPNi NAPAJENI.

N VAROVANI: JE DOPORUCOVANA ODDELENA OCHRANA MOTORU PROTI
\ NADPROUDU, PRETIZENIi A PREHRATI ZHLEDISKA DODRZENI
¢ % > BEZPECNOSTNICH PREDPISU POZADOVANYCH PRAVNIMI AUTORITAMI.

4\ UPOZORNENI: Pred praci se servopohony fady AD pozomé prectéte tuto uZiva-
/1 telskou pfirugku, tak aby jste ji dobre porozuméli a pochopili

N UPOZORNENI: Vlastni zemnéni, odpojovaci pfistroje a ostatni bezpeénostni pfi-
/" |  stroje ajejich umisténi jsou vyluénou odpovédnosti uzivatele a HITACHI Ltd., za né
¢ " 2 neodpovida.

4\ UPOZORNENIi: NEBEZPECNE NAPETI JE PRITOMNO POKUD SVITI
{ SIGNALIZACE ,CHARGE" (nabito).

UPOZORNENI: Rotujici ¢asti a elektrické zemni potencidly mohou byt nebez-
pecné. Proto dodrzujte pfi veSkerych pracech narodni normy pro bezpecnou praci
\ s elektrickymi a rota&nimi pfistroji. Instalaci a udrzbu smi provadét pouze kvalifi-
/ ' . kovana osoba. Vyrobcem doporuéené testy a postupy obsaZené v tomto manualu
~ je nutné dodrzet. Pred praci na zafizeni vzdy odpojte jednotku od sitového napa-

jeni.

POZNAMKA: STUPEN ZNECISTENI 2

Méni¢ ma byt pouzivan v prostfedi stupen 2.

Typické konstrukce které zabrariuji vodivému znecisténi jsou:

1. PouZiti uzavieného rozvadéce

2. Pouziti rozvadéce s nucenou ventilaci pfes odpovidajici filtry. Ventilace je za-
jistovana jednim nebo vice ventilatory s pfimym filtrovanym sanim a vyfukem.
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Predpoklady pro dodrzeni EMC (Elektromagnetické kompatibility)

Pouzivate-li servopohony fady AD v Evropskych zemich, jste vazan dodrzovanim EMC natizeni
(89/336/EEC). Pro dodrzeni EMC a vyhovéni standardu (EN61800-3) dodrzujte nasledujici pokyny:

N
/1 VAROVANI Tento pfistroj smi byt instalovan, nastavovan a opravovan kvalifikovanou
osobou seznamenou s konstrukci a funkci pfistroje a znalou moznych nebezpedi. Nedodrzeni
tohoto predpokladu muze zpUsobit ohrozeni zdravi.

1. Sitové napajeni pro servopohony fady AD musi spliiovat nasledujici specifikaci

a. Tolerance napéti +10% / -15% nebo méné
b Nesymetrie napéti £ 3 % nebo méné

c. Kolisani frekvence + 4 % nebo méné

d Zkresleni napéti THD = 10 % nebo méné

2. Opatieni pii instalaci

e. Pouzijte odrusovaci filtr navrzeny pro servopohony fady AD
3. Vodice
a. Pro vystupni vodice k motoru je doporucovan stinény kabel, jeho délka vSak nesmi pie-
sahnout 30 m.
b. Napajeci obvod musi byt oddélen mistn€ od signalnich a procesnich obvodi.

4. Vlastnosti prostiedi - pii pouziti filtru dodrzujte nasledujici podminky:
C. Okolni teplota: 0 + + 55 °C
d. Vlhkost: 20 az 90 % RH (bez kondenzace)
e. Vibrace: 5,9 m/s* (0,6G) 10 + 55 Hz
f. Umisténi: do 1000 m.n.m., vnitini umisténi (bez korosivnich plynt a pracht)
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Splnéni pozadavkii ochrany nizkym napétim (LVD)

Ochranna skiin musi spliiovat pozadavky LVD (73/23/EEC).
Pohon splni pozadavky LVD (EN50178) pokud jej nainstalujete do rozvadéce splitujiciho nésledujici
predpoklady

1. Skiin a kryty
Pohon musi byt instalovan do skiin€ s minimalnim krytim IP2x (viz.EN60529). Horni a ¢elni kryt
by mél splnovat predpoklady kryti [P4X.

2.0chranné prvky
V blizkosti pohonu musi byt nainstalovan ve vstupnim napajeni dvoupo6lové odpojovaci zafizeni.

Ve stejném misté musi byt nainstalovano pfidavné ochranné zafizeni spliujici IEC947-1 /
IE3C947-3 (parametry ochranného zafizeni jsou na strané vii).

IP4AX __| 5 air \
[N air

™~ IP2X s zaluzii

AN
N

o

b
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Varovani a vystrahy pri pouziti servopohont rady AD dle normy UL
(USA, Kanada)

| Tato pomocna pFiruéka ma byt predana koncovému uzivateli. |

1. Varovani a doporuceni pro specifikaci vodicu

(1) “\ o
/”’ |  VAROVANI: Pouzijte Cu vodice pro 60 / 75°C nebo ekvivalentni.

@) =\ -
/| VAROVANI: Pfistroj bez kryti

3) ¢\ VAROVANI: Vhodny pro pouziti v siti se soum&rmym zkratovym proudem do
/ ' 10.000A¢, 240 V maximalné

2. Utahovaci momenty a priméry vodicu

M VAROVANI: Utahovaci momenty a priifezy vodi&t pro svorky jsou oznageny

/a\
% | -, v blizkosti svorky nebo ve schématu.

Nazev modelu ‘ utahovaci moment[Nm] pruifez vodice(AWG)
vstup vystup
ADAX4-R5MS 1.2 18 18
ADAX4-01MS 1.2 18 18
ADAX4-02MS 1.2 18 18
ADAX4-04MS 1.2 16 18
ADAX4-R5LS 1.2 18 18
ADAX4-01LS 1.2 18 18
ADAX4-02LS 1.2 18 18
ADAX4-04LS 1.2 18 18
ADAX4-08LS 1.2 18 18
ADAX4-10LS 1.2 16 16
ADAX4-20LS 1.2 14 14
ADAX4-30LS 1.2 12 10
ADAX4-50LS 2.0 10 10
ADAX4-01NSE 1.2 18 18
ADAX4-02NSE 1.2 18 18
ADAX4-04NSE 1.2 18 18
ADAX4-08NSE 1.2 16 18
ADAX4-15HPE 0.5~0.6 18 18
ADAX4-35HPE 0.5~0.6 14 14

ADAX4-70HPE 2.0 10 10
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3. Velikost jistice nebo pojistky

1) ) VAROVANI: Piifazeni velikosti pojistek nebo jistici uvedené v pfirucce
, '\ znamena, ze jednotka by méla byt pfipojena jisti€em na jmenovité napéti 600
/ * , V svypinacim ¢asem nepfimo umeérnym proudu, nebo pojistkami dle UL jak

.

je uvedeno v tabulce nize.

nazev modelu IpoCet fazi pojistka[A]
ADAX4-R5MS 3 3
ADAX4-01MS 3 6
ADAX4-02MS 3 10
ADAX4-04MS 3 15
ADAX4-R5LS 3 3
ADAX4-01LS 3 3
ADAX4-02LS 3 3
ADAX4-04LS 3 6
ADAX4-08LS 3 10
ADAX4-10LS 3 10
ADAX4-20LS 3 20
ADAX4-30LS 3 30
ADAX4-50LS 3 50
ADAX4-01NSE 1/3 3/3
ADAX4-02NSE 1/3 6/3
ADAX4-04NSE 1/3 10/6
ADAX4-08NSE 1/3 15/10
ADAX4-15HPE 3 10
ADAX4-35HPE 3 20
ADAX4-70HPE 3 50
4. Jiné

1) ) VAROVANI: Zapojeni vodi¢ti musi byt provedeno podle norem UL a CSA
\\ certifikovanymi svorkami pro uzaviené obvody o velikosti odpovidajici pru-
/ ' . fezu vodice. UkonCovaci prvky vodi¢i musi byt fixovany nastrojem dopo-

ruéenym v pfirucce.

/ |  VAROVANI: Pouzijte pfep&tovou ochranu dle UL1449

) \ VAROVANI: Pro véechny modely se pfedpoklada pouZiti motorové ochrany
/ ' ., proti pretizeni.

/ |  VAROVANI: Maximalni teplota okoli mize byt 55 °C.

/” | VAROVANI: Ochrana proti prekroeni rychlosti neni sougasti pfistroje.

vi
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KAPITOLA 1 BEZPECNOST
I —

Pfed instalaci a uvedenim do provozu prostudujte pozorné tuto pfirucku a
v8echna varovani a bezpecnostni doporuceni a prfesné je dodrzujte. Pfirucku
uchovejte pro rychlé nahlédnuti

1.1 Instalace........ccooo 1-2
1.2 Zapojeni.....ccccccceiiiiiiii 1-3
1.3 RizE€Ni @ ProVOZ .....cooeeeeeeieee e 1-4
1.4 Udrzba, prohlidky a vyména &asti ............... 1-5
1.5 Ostatni .....oeveeeeiie 1-6



KAPITOLA 1 BEZPECNOST

1.1 Instalace

'™ L
/1 UPOZORNENI

Jednotku instalujte na nehoflavou podloZku, napf. plechovy panel.
Nebezpeci pozaru.

NepouZzivejte hoflavé materialy v blizkosti servopohonu.
Nebezpedi pozaru.

Pfi transportu nenoste jednotku za horni kryt, ale vzdy za zakladnu, mohlo by dojit
v dusledku vahy jednotky k odlomeni a dUrazu.

Zabrante proniknuti odfezku, Spon, kouskul zeleza, dratud, prachu atd. dovnitf jednotky.
Nebezpedi poZaru, posSkozeni jednotky.

PresvédcCete se, Ze podloZka na kterou jednotku upevriujete ma dostateCnhou nosnost.
Nebezpedi padu a urazu.

Instalujte jednotku na svislou podloZku, bez vibraci.
Nebezpedi padu a urazu.

Neinstalujte a neprovozujte jednotku, ktera jevi znamky poskozeni.
Nebezpecdi urazu.

Neinstalujte v mistech s vysokou teplotou, vysokou vilhkosti a moznosti kondenzace,
v praSném prostfedi, v prostiedi s korosivnimi a explosivnimi plyny, hoflavymi vypary,
chladici mlhy atd. Instalujte ve vnitfnim prostfedi bez pfimého sluneéniho svitu a
s dobrou ventilaci.

Jinak hrozi nebezpedi pozaru.
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1.2 Zapojeni

N
/! VAROVANi

Uzemnéte pfistroj. Jinak se vystavujete nebezpedi Urazu el. proudem a nebezpedi pozaru a
ohroZeni zdravi.

Zapojeni méni¢e mlze provést pouze kvalifikovana osoba.
Jinak hrozi nebezpedi urazu el. proudem.

Doplriujte a opravujte zapojeni az poté, co se pfesvédcite, Ze je odpojeno sitové napajeni.
Jinak hrozi nebezpeci urazu el. proudem.

Provadéjte zapojeni az po mechanické instalaci ménice.
Jinak hrozi nebezpedi Urazu el. proudem.

-
/1 UPOZORNENI

PresvédcCete se, Ze napéti sité odpovida napajecimu napéti jednotky:
Jednofazoveé 220 az 230V / Tfifazové 200 az 230V 50/60Hz

(pro modely s pfiponou N)

TFifazové 380 az 480V 50/60Hz

(pro modely s pfiponou H)

Napajeni fidicich obvodu 200 az 240V 50/60Hz

(pro modely s pfiponou H)

Jinak hrozi nebezpeci pozaru

Pfesvédcete se, Ze jste nepfipaojili pouze jednofazovou sit ha model s pfiponou H.
Nebezpedi Urazu a pozZaru.

PfesvédCete se, Ze jste nepfipojili napajeni na vystupni svorky ménice. (U, V, W)
Nebezpedi urazu a pozaru.

PfesvédCete se, Ze jste nepfipojili event. odporovou zatéz pfimo na svorky
stejnosmérného obvodu (+1,+ a -).
Hrozi nebezpeci pozaru.

Pouzijte spravné dimenzované vodie, chraniCe a stykale odpovidajici hodnotou a
vykonem (jmenovité)
Hrozi nebezpeci pozaru.

Utahujte svorky doporuc¢ovanym utahovacim momentem aby nemohlo dojit k uvolnéni.
Nebezpedi pozaru.

Kabelaz zapojeni jednotky musi byt vybavena odpovidajicimi upevhovacimi prvky
(minimalné 2 nezavislé body upevnéni). Pouzivejte svorkovnice s fixaci kabell, kabelové
prachodky a prichytky.
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1.3 Rizeni a provoz

( * . VAROVANI

Je-li servopohon napdjen nesahejte na svorky hlavni svorkovnice, neprovéfujte
signaly, neodpojujte Zzadné konektory a vodice.
Nebezpedi urazu elektrickym proudem.

Sitové napajeni zapinejte az po uzavieni pfedniho krytu ménice.
Pokud je jednotka pod napétim neodnimejte pfedni kryt.
Nebezpedi urazu elektrickym proudem.

Nesahejte na pfepinace mokryma rukama.
Nebezpedi urazu elektrickym proudem.

Nesahejte na svorky servopohonu pokud je napajen, i kdyz by byl ve stavu ,zastaveni®.
Nebezpeci urazu elektrickym proudem.

Po chybé napajeciho napéti mize dojit k restartu pohonu . Nepfiblizujte se ke stroji
(Navrhnéte takova opatfeni aby tato situace nemohla vést k ohrozeni obsluhujicich
osob).

Nebezpedi poranéni.

| pfi kratkodobém vypadku sité mlze dojit k restartu pokud zlstal zachovan povel
chodu, proto udélejte pfi navrhu ovladaciho obvodu takova opatfeni aby k restartu po
vypadku nemohlo dojit, nebo aby pfipadny restart nebyl nebezpecny.

Nebezpedi poranéni.

Pokud je zadan povel chodu a je pouZit reset poruchy, dojde k rozbéhu pohonu ihned
po provedeni resetu. Provadéjte reset poruchy az po odpojeni signalu chodu.
Nebezpedi urazu.

Tlagitko stop je ucinné pouze pokud je jeho funkce navolena. V zapojeni pohonu stroje
nezapomefite na nezavisly havarijni stop.
Nebezpedi urazu.

Nedotykejte se vnitfnich &asti srvopohonu pokud je pod napétim ani nevsouvejte
dovnitf zadné predméty.
Nebezpedi pozaru a urazu elektrickym proudem.
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( * . UPOZORNENI

Chladi¢ ménic¢e muze mit vysokou teplotu, proto se jej nedotykejte.
Nebezpedi popaleni.

Pokud je to nutné nainstalujte nezavislou brzdu.
Nebezpedi urazu.

1.4 Udrzba, prohlidky a vyména &asti

A
(% . VAROVANI

Udrzbu a prohlidky provadéjte nejdfive po 10 minutach po odpojeni jednotky od napajeci
sité

Udrzbu, prohlidky a vyménu &asti smi provadét pouze osoba s patficnou kvalifikaci pro
praci na elektrickych zafizenich (pfed zapocCetim prace odlozte kovové predméty, které
mate na téle, fetizky, naramky apod.) Pouzivejte pouze izolované naradi.

Nebezpedi urazu elektrickym. proudem

1.5 Ostatni

(' . VAROVANI

Nikdy neupravujte a nezasahujte do jednotek.
Nebezpeci urazu elektrickym. proudem
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Tato kapitola vysvétluje umisténi a oznaceni ¢asti produktu a zaruky na
produkt.

2.1 Prohlidka pfed rozbalenim.................cc....... 2-2
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2.1.2 Uzivatelska pfiru¢ka ............ccocveennen. 2-5
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2.4 Pfifazeni servozesilovacu a servomotorti.... 2 - 8
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2.1 Prohlidka pred rozbalenim
2.1.1 Ovéreni kompletnosti

Po vybaleni vyjméte komponenty servopohonu a ovéfte nasledujici skute¢nosti
Mate-li jakékoliv pochybnosti o kompletnosti a neporuSenosti produktu, prosim kontaktujte svého

dodavatele.

(1) PresvédcCete se, ze nedoslo k poskozeni pfistroje (poSkozeni padem, praskliny v krytu

apod.).

(2) Presvédcete se Ze baleni obsahuje vSechny asti dle nasledujici tabulky.

ADAX4-0O0LsSO/MSO
ADAX4-00LSOMB/MSOMB

ADAX4-0JONSO

ADAX4-0O00HPO
ADAX4-O00HPOMB

Zbozi ADAX4-CIONSCOIMB (tfida 400V) poznamka
~ i 5 trida 200V
50~1.5kw V|c2:elz(vr:/ez (tfida ) 15, 3.5KW ZKW
(a) Servozesilova¢ | 1 jednotka | 1 jednotka 1 jednotka 1 jednotka | 1 jednotka -
(b) Napajeci 1 kus , . , PFipravek pro pfipojeni
konektor pro nem 1 kus nem nenl Zkratovaci propojka
e , soucasti soucasti soucasti
napajeni fizeni B1-B2
(c) Konektor napa- _
jeni silového neni neni neni sougasti 3 kus neni Hlavni silovy obvod: 2
obvodu / soucasti soucasti . usy soudasti Ridici obvod: 1
fidiciho obvodu
(d) L;;'::fgf;s‘(a 1 kopie 1 kopie 1 kopie 1 kopie 1 kopie Instalacni pfirucka
(e)klsé?]léiltzarcm 1 kus 1 kus 1 kus 1 kus 1 kus pouze ADAX4-00000OMB

UzZivatelska pfiru¢ka dodavana spolu s pfistrojem obsahuje i pokyny pro instalaci, udrzbu a
prohlidky zafizeni. Specialni instalacni pfirucka neni dodavana.

(3) Zkontroluite dle &titku, zda pfistroj, ktery jste dostal odpovida Vasi objednavce.

(a)

- | e,
i

Stitek pFistroje
(U typti 3f/400V,
3,5+ 7KW je &ti-

tek umistén na

(b)

(d)

==Y
‘§‘1=:;:1=@};

7

(c)

3-f 400V

1.5, 3.5kW

bez krytu

(bez krytu) Poloha stitku pro typy

(tFida 200V a 400V do 1.5kW)

(e)

¢elnim panelu

EE HITACHI AC Servo Drives

Instruction Manuel

HITACHI

(e) pouze ADAX4-O00OOOIMB
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[servozesilovac tfidy 200V]

Typove oznaceni -
Jm.vystupni vykon =
Jm.vstupni hodnoty sl

Jm vystupni hodnoty —
Vyrobni &islo -

HITACHI

kKW __-

3Ph 200-230 Vv 1.5 A 50Hz60Hz
Qutput: 3Ph 230  Vmax 1.7 A

MFEG No. 212U N12345 20001 Date: 0209

Hitachi Industrial NE17121 -39

\_ SvstemsCo..Ltd. MADE IN JAPAN J

[servozesilovac tfidy 200V s volitelnou jednotkou Modbus]

Typové oznacen]
Jm.vystupni vykon ===
Jm.vstupni hodnoty -

Jm vystupni hodnoty —
Vyrobni ¢islo -

[servozesilovac tfidy 400V]

Typové oznaceni

Jm. vykon motoru
Jm.vstupni hodnoty (tfizeni)
Jm.vstupni hodnoty (silové)
Jm vystupni hodnoty

Vyrobni ¢islo

S~

HITACHI
Model : ADAX4-02NSEMB'
kKW__: 0.2
3Ph_200-230 v 1.5 A 50Hz60Hz
Qutput:3Ph 230 Vmax 1.7 A
MEG No. 21211 N12345 20001 Date: 0209

Hitachi Industrial

HHH

\_ SvstemsCo..Ltd. MADE IN JAPAN J

HITACHI

MEG_NQ._ZAA_NL[Z?A}'LZQQOJ_ Daie__020_9_
Hitachi Industrial NE17609 2

SvstemsCo..Ltd.

\_ MADF IN .IAPAN

[servozesilovac tfidy 400V s volitelnou jednotkou Modbus]

p
Typové oznaceni H 'TACH l
== Model : ADAX4-35HPEMB
Jm. vykon motoru —| 25
Jm.vstupni hodnoty (fizeni) == Input(Control): 1Ph 200-240V 0.3 A 50Hz,60Hz
Jm vystupni hodnoty = MEG NG 249 N12345 20001 Dat 0209
Vyrobni ¢islo Hitachi Industrial NE17609 -2
\_ SvstemsCo.Ltd. MADF IN .IAPAN )

Obsah typoveého Stitku

2-3
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(4) Je-li servomotor tfidy 200V se seriovym inkrementalnim ¢idlem (17bit / ot.) odlisny od
standardni specifikace, pfipojte Cidlo a provedte proces inicializace. Popis tohoto ukonu
naleznete k Kapitole 5 ,Vymazani historie chyb a navrat k tovarnimu nastaveni®.

(5) Uzivate-li motor se seriovym absolutnim Cidlem (17bit / ot.), nastane pfi pfipojeni zalozni
baterie a zapnuti napajeni chyba (E90). Kvitujte chybu a vymazte data Cidla. Popis tohoto
ukonu naleznete k Kapitole 5 ,Funkce absolutniho €idla polohy, vymazani nactené polohy*

()

Vysvétleni typoveho kédu

D AX4 _

Nazev fady
AD : AD series

Nazev pohonu
AX4 : Zabudované
programové funkce

08 N

%

MB : Modbus

— 1/O polarita
...... : Spotiebiovy typ
E : Zdrojovy typ

— Typ Cidla
S: Seriové Cidlo 17bit / ot.
(inkrementalni, absolutni)

P: inkrementalni ¢idlo s uspornym
zapojenim

— Vstupni napajeni
N: 1f/3f 200V ffida
H: 3f 400V tfida

— Vystupni jm. hodnoty

symbol R5 01 |02 |04 |08 (10 |15 |20 |35 |50 |70

vykon(kW) 005 (01 |02 |04 |08 |10 |15 |20 |35 |50 |7

napajeni M M M M - - - - - - -
L L L L L L L L L L -
- N N N N - - - - - -
- - - - H |- H |- H

(pozn): Objedndvka pohonu musi obsahovat kombinaci napajeciho napéti, jmenovitého
vykonu a typu ¢idla. a typu V/V (viz kapitola 8 standardni specifikace).
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2.1.2 Uzivatelska prirucka
Tato pfirucka vysvétluje podrobné pouziti servopohont Hitachi AD .
Prosim prostudujte pozorné tento manual, aby jste byli schopni pfistroj spravné obsluhovat.
Pfiru¢ku uchovejte pro pozdéjsi nahlédnuti.
Pouzivate-li spolu s vlastnim servopohonem i dalSi volitelna pFisluSenstvi, prosim prostudujte
pozorné i prirucky k témto produktim.

2.2 Dotazy k produktu a zaruka
2.2.1 Poznamky k zaslani dotazu

Pokud mate jakékoliv dotazy v souvislosti s poskozenimi méni¢e nebo vyskytem neznamych c¢asti,
prosim spojte se s vasim mistnim distributorem HITACHI a nahlaste mu nasledujici informace:

(1) Typ servopohonu a pouzitého motoru

(2) Cislo vyrobku (MFG, NO)

(3) Datum koupé

(4) Pricinu vaseho dotazu
Znicené nebo poskozené Casti atd.
Neznamé ¢asti atd.

2.2.2 Zaruka na zarizeni

Doba zaruky je jeden rok od data prodeje.
Zaruka se nevztahuje na vady zpusobené:

(1) Nespravné pouziti v rozporu s touto pfiruckou nebo zasah neopravnéné osoby.

(2) Veskeré vnéjsi poni¢eni, kromé toho, které nastalo pii transportu (ma byt hlaseno ihned pti obdrzeni
zbozi).

(3) Pouziti jednotky v podminkach, které presahuji specifikované podminky pouZiti.

(4) Vnéjsi moc (poniceni zplisobené prirodni katastrofou, druhotnymi nasledky ptirodni katastrofy,
zem¢étieseni, ozafeni atd.)

Zaruka se vztahuje pouze na piistroj, nikoliv na nasledné skody zptisobené chybnou funkci ménice.

2.2.3 Pozaruéni opravy

Jakoukoliv opravu nebo ptezkouseni po uplynuti zaruni doby hradi zakaznik. Pokud pfi opravé a
prezkouseni v zaruéni dobé vyjde najevo, Ze chyba byla zplisobena pri¢inami uvedenymi vyse, zaruka
se na tyto opravy a piezkouseni nevztahuje.

Pokud mate jakékoliv dotazy a piipominky k uvedenym zaruc¢nim podminkdm, prosim kontaktujte
vaseho mistniho distributora HITACHI.

Seznam distributortt HITACHI naleznete na zadni strané obalu katalogu.
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2.3 Umisténi a pojmenovani ¢asti zarizeni

(Nize je popsan servozesilovac tfidy 200V) Kryt prostoru pro baterii
Kryt drzaku baterii

Drzak baterie
Misto pro umisténi baterii
absolutniho &idla polohy Konektor baterie
Uziva se pro pfipojeni baterie
/ absolutniho €idla polohy.

Jednotka displeje O
Zobrazuje stav servopohonu, a I
nastavované parametry. Displej __j— ﬂ
tvofi 5 sedmisegmentovych Cislic. \; 7

Indikace nabiti

Rozsviti se, je-li napajen hlavni e 4 A Y
silovy obvod. a sviti po dobu, - SET

dokud jsou nabity kondenzatory

hlavniho obvodu (i po vypnuti //
napajeni). Nedotykejte se
servopohonu pokud indikator

Ovladaci panel
nezhasne.

Uziva se pro nastavovani parametr(i

Svorkovnice hlavniho silového obvodu (TM1)
Na svorkovnici pfipojte napéajeci napéti, externi
brzdny odpor a silovy kabel motoru.
Svorkovnice je kryta krytem.

Konektor pro pripojeni PC
Konektor pro komunikaci s PC.

Vétraci

Vstup/vystupni signalovy
konektor (1/0)

Konektor pro pfipojeni vstupnich
povelovych signalu a sekvenénich
signald.

|
N,v»‘"

Typovy stitek
Urcuje typ a jmenovité
hodnoty pfistroje

4 Konektor cidla (ENC)
Q Slouzi pro pfipojeni ¢idla zpétné
_—-/ s » 7
0 NS —SH T vazby umisténého na motoru.
g |

V ENC N

y N Napajeci konektor fidicich
) N obvodtl (TM2)

Pfipojeni napdjeni fidicich

/ obvodi.

Zkratovaci spojka B1-B2
Tato svorka musi byt instalo-
vana pokud pouzivate vnitfni
brzdny odpor

NN\

Ja|

Zemnici svorka
zabezpecuje ochranu proti Urazu el.
proudem.

Vétraci otvory
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2.4 Prirazeni servozesilovacil a servomotort
V nasledujici tabulce najdete pfifazeni sevozesilovacu a servomotora.

Pocet fazi a

Pouzitelny servomotor

napajeci Jmeno | |Vystupni T S
ot g , yp servozesilovace
napetl vite vykon Pozn.1) S inkrementalnim
hlavnich otacky (kW) ’ . S absolutnim ¢idlem
5 ¢idlem
obvodl
0.1 ADAX4-0INSE(MB)— ADMA-01SAO0O0 ADMA-01SFOOO
1-faze
220~230V 3000 0.2 ADAX4-02NSE(MB)|—{ ADMA-02SA000 | ADMA-02SFOOO
. .|
2(;(3);%328\/ (min”) 04 | | ADAX4-04NSE(MB)|—| ADMA-04SA000 | ADMA-04SFOOO
0.75 ADAX4-08NSE(MB)|—{ ADMA-08SAOOO | ADMA-08SFOOO
0.5 —{ ADMG-05HPOONO
Pozn. 2)
1.0 ADAX4-15HPE(MB)| ADMG-10HPOOO
1.5 — ADMG-15HPO0O0O
3-faze 2000 2.0 Pozn. 2) [ APMG-20HPOOD
380~480V (min™) 15 ADAX4-35HPE(MB)| | A bviG-3sHpO00
4.5 — ADMG-45HPO00
Pozn. 2)
5.5 ADAX4-70HPE(MB)| ADMG-55HPO0OO
7.0 —{ ADMG-70HPOOO
Pozn. 1) ADAS3 predstavuje standardni typ s vysokou vykonnosti, ADAX3 predstavuje typ se

zabudovanymi programovymi funkcemi a ADAX4 s rozSifenymi programovymi funkcemi a
s moznosti komunikace Modbus.
Pozn. 2) Pro napajeni fidicich obvodu je potfeba 1-fazové napajeni 200 ~ 240V. Nepfipojujte
nikdy 3-fazovych 400V




POZNAMKY




KAPITOLA 3 INSTALACE A ZAPOJENi
I —

Tato kapitola vysvétluje postup instalace a zapojeni hlavniho silového obvodu
a vstup/vystupnich signalovych obvodul. Jsou uvedeny typické pfiklady

zapojeni

3.11
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3.24
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Zapojeni fidici svorkovnice (TM2)
(1.5kWaméné).......coeevviveeeeeeeiiee, 3-21
Pfipojeni zalohové baterie absolutniho
Cidlo polohy ... 3-22
Zapojeni vstupnich a vystupnich
SIGNAIU .eeeeeii e 3-23
Zapojeni signalu ¢idla ...............cccccee..... 3-39

3.2.6
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3.1 Instalace

N
/1 UPOZORNENI

Jednotku instalujte na nehoflavou podlozku, napf. plechovy panel.
Nebezpedi pozaru.

NepouzZivejte hoflavé materialy v blizkosti jednotky.
Nebezpedi pozaru.

PFi transportu nenoste jednotku za horni kryt, mohlo by dojit v dusledku vahy jednotky
k odlomeni a urazu. Jednotku berte vZzdy za zakladovou desku.

Zabrante proniknuti odfezkl, Spon, kouskl zeleza, dratu, prachu atd. dovnitf jednotky.
Nebezpedi pozaru, poSkozeni jednotky.

PresvédCete se, Ze podlozka na kterou jednotku upeviujete ma dostateénou nosnost.
Nebezpeci padu a urazu.

Instalujte jednotku na svislou podloZku, bez vibraci.
Nebezpedi padu a urazu.

Neinstalujte a neprovozujte jednotku, ktera jevi znamky poskozeni.
Nebezpedi urazu.

Neinstalujte v mistech s vysokou teplotou, vysokou vihkosti a moznosti kondenzace,

v pradném prostiedi, v prostfedi s korosivnimi a explosivnimi plyny, hoflavymi vypary, chladici
mlhy atd. Instalujte ve vnitfnim prostfedi bez pfimého slunecniho svitu a s dobrou ventilaci.
Jinak hrozi nebezpeci pozaru nebo znieni zafizeni.

Pokud je vyuzito zadavani posloupnosti pulsl a je pouzito zapojeni zdrojové logiky,
nezapomerite propojit logické zemé Fidiciho automatu a servopohonu (L). V opaéném pfipadé
dojde k chybé.
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3.1.1 Predpoklady pro instalaci

1. Transport
Tento ménic€ obsahuje €asti z plastickych hmot, proto je pfi transportu nutno postupovat
opatrné, aby nedoslo k jejich odlomeni nebo poskozeni. Nezdvihejte servozesilovac tak, ze
silou plsobite pouze na predni kryt, mize dojit k jeho odlomeni a k padu.
Neprovozujte a neinstalujte jednotku pokud vyhazuje znamky poskozeni, nebo chybi
nékteré &asti.

2. Podklad pro montaz ménice
Teplota chladi¢e vykonovych prvku jednotky mize byt dosti vysoka (az 150 °C). Zakladova
deska pro montaz servozesilovace proto musi byt z nehoflavého materialu aby se zabranilo
nebezpeci pozaru (ocel). Musite také dodrZet pfedepsany volny prostor okolo jednotky,
hlavné pokud v okoli montujete zdroje dalSiho tepla napf. brzdny odpor nebo tlumivku.

proudeéni D Kabelové Zlaby ulozte
vzduchu v dostate&né vzdalenosti,
== aby nebranily proudéni
) vzduchu servozesilovagem..

o Servo-ze
~ 7~ silovac

Montazni
- podlozka

/

3. Pracovni prostfedi — okolni teplota
Teplota prostredi v okoli jednotky nema presahnout dovoleny teplotni rozsah (0 az 55 °C).
uvedeny v standardni specifikaci.
Teplotu musime méfit v bezprostifedni blizkosti jednotky - 50mm od stfedu spodni podstavy.
Pokud teplota okoli pfesahne dovolenou hranici dojde ke zkraceni Zivotnosti souastek
v jednotce, specialné kondenzator(, nebo ke zni¢eni.

4. Neinstalujte servozesilovaé do prostfedi s vysokou teplotou a vysokou vihkosti
s kondenzaci.
Vlhkost prostfedi v okoli jednotky nema prekrocit dovoleny rozsah (20 % az 90%) uvedeny
v standardni specifikaci. V zadném pfipadé neumistujte méni¢ do prostredi, kde muze dojit
ke vniknuti vihkosti dovnitf jednotky (dojde ke zkratu na elektrickych sou¢astkach v jednotce
a jejimu zniceni.
Neinstalujte méni¢ na mista kde maze byt vystaven pfimému slune¢nimu svitu.

5. Pracovni prostfedi — vzduch
Nemontujte méni¢ do prostfedi s vyskytem prachu, korozivnich, explosivnich a hoflavych
plynt, chladicich mlh a morskych soli. Vniknuti cizich substanci dovnitf servozesilovace
muze zapficinit chybny provoz nebo zniceni pfistroje. Je-li potfeba umistiti servopohonu do
prasného prostiedi, instalujte servozesilova¢ do rozvadéce s patficnym krytim.
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Provozni pozice

Upevnuijte servozesilova¢ pomoci Sroubll nebo svornikl ve svislé poloze. Podlozka, na
kterou jednotku umistujete musi mit dostate€nou nosnost. Neni-li servozesilova¢ instalovan
ve svislé poloze, snizuje se schopnost chlazeni a mize dojit k chybné funkci nebo zni€eni.

6. Ventilace uvniti uzavieného rozvadéce
Pokud umistite jednu nebo vice jednotek do uzavieného rozvadéce (pouze s vnitini
ventilaci), umistéte vnitfni ventilatory tak, aby vSechny jednotky mély stejnou teplotu okoli
(viz obrazek nize). Zvazte, zda pfi secteni tepelnych ztrat jednotlivych servozesilovacu neni
nutné rozvadéc¢ doplnit o pfidavné chlazeni (pfi zachovani patficného kryti).

N

_ GpuzzzzzzzzzZazz;z;z;:>»4

A

Prostor pro kabelaz
75 mm nebo vice

<>

100 mm
nebo vice

NN

ventilator ventilator

<>

[00] [00] [0 0] [00]

% nnnn| nnnn nnnn nnnn

/ O O O O

200 [ 0| g |
/; | O O (| zesilovad

gl

nMilihinnna

100 mm / <>| |<—>| I | |
/
nebo vice / 40 mm 10 mm 10 mm 10 mm 40 mm
é nebo vice nebo vice nebo vice nebo vice  nebo vice

N

N

Z/zzzzzzzzzzzzzzz:

NIRRT

Je-li v rozvadédi instalovano vice servozesilovact dodrzujte minimalni odstupy a vzdalenosti
uvedené v obrazku vyse.
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3.2 Zapojeni

N
/! VAROVANi

Uzemnéte pfistroj. Jinak se vystavujete nebezpedi urazu el. proudem a nebezpedi poZaru a
ohrozeni zdravi.

Zapojeni méni¢e mulze provést pouze kvalifikovana osoba.
Jinak hrozi nebezpedi urazu el. proudem.

Doplfujte a opravujte zapojeni az poté, co se pfesvédcite, Ze je odpojeno sitové napajeni.
Jinak hrozi nebezpedi urazu el. proudem.

Provadéjte zapojeni az po mechanické instalaci ménice.
Jinak hrozi nebezpedi Urazu el. proudem.

-
/1 UPOZORNENiI

PfesvédcCete se, Ze napéti sité odpovida napajecimu napéti jednotky:
Trifazove 220 az 230V 50/60Hz (po modely s pfiponou L)
Jednofazové 100 az 115V 50/60Hz (po modely s pfiponou M)
Jednofazové / tfifazové 220 az 230V 50/60Hz (po modely s pfiponou N)
Trifazové 380 az 480V 50/60Hz (po modely s pfiponou H)
Napajeni fidicich obvodd 200 az 240V 50/60Hz (pro modely s pfiponou H)
Pfi nedodrzeni hrozi nebezpeci pozaru

PfesvédCete se, Ze jste nepfipojili pouze jednofazovou sit na model s pfiponou H.
Nebezpedi urazu a pozaru.

PresvédCete se, ze jste nepfipojili napajeni na vystupni svorky ménice. (U, V, W)
Nebezpedi urazu a pozaru.

PfesvédCete se, Ze jste nepfipojili event. odporovou =zatéz pfimo na svorky
stejnosmérného obvodu (+1,+ a -). Hrozi nebezpedi pozaru.

Pouzijte spravné dimenzované vodi¢e, chraniCe a stykae odpovidajici hodnotou a
vykonem (jmenovité). Hrozi nebezpeci pozaru.

Utahujte svorky doporu¢ovanym utahovacim momentem aby nemohlo dojit k uvolnéni.
Nebezpedi pozaru.

Kabelaz zapojeni jednotky musi byt vybavena odpovidajicimi upevhovacimi prvky
(minimalné 2 nezavislé body upevnéni). Pouzivejte svorkovnice s fixaci kabel(, kabelové
prachodky a prichytky.

Pokud je vyuzito zadavani posloupnosti pulsi a je pouzito zapojeni zdrojové logiky,
nezapomerfite propojit logické zemé fidiciho automatu a servopohonu (L). V opacném
pfipadé dojde k chybé.
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3.2.1 Svorkovnice a konektory

(1) tiida 200V [aZ do 1.5kW(ADAX4-O0OLS(MB) )]
[az do 750W(ADAX4-OONS(MB) )]

AC SERVO HITACHI

series AD*-04NSE

Svorkovnice
vykonového

/Bl

obvodu UM“\ ST Konektor pro
pripojeni PC
=1 A |7
@ iy
@ B
R 1) Konektor vstupnich
— , ’
— a vystupnich
R ‘// signalu (1/0)
Zemnici svorka
® ] ||
—
\ @ (E=E]) Konektor pro
pfipojeni Cidla
® - (ENC)
Y, B

L m @ @ Konektor pro pfipojeni
/ napajeni fidicich
obvodu (TM2)

obrazek neobsahuje zna-
zornéni volitelné desky
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(2) t¥ida 200V [od 2kW vyse]

AC SERVO HITACHI
series AD*-20LS
Svorkovnice S?IC @ @ @ Konektor pro
vykonového ) SET onexktor p
obvodu (TM1) pripojeni PC

1 N Konektor vstupnich

/ a vystupnich
o signall (l/0)

/llo

L ) Konektor pro

Zemnici svorka
(2 a 3kW -

2 Srouby,
5kW -
3 Srouby)

®)|@)|®)]|®)]|@)|®)]| @) @[] (&]|®)||@
of)\

@P )

Pozn.1) pohon 5kW vypada jinak

obrazek neobsahuje zna-
zornéni volitelné desky
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(2) t¥ida 400V

AC SERVO HITACHI
series AD*-15HPE

Konektor pro
pfipojeni napajeni
fidicich obvodu
(pozn.1 a 2)

@

=l Konektor pro
ﬁtcm\mg O . SET pripojeni PC

Konektor pro 200~240V h g

/ / >\§

napajeni ]

. . ~ T
vykonového Konektor pro pfipojeni
obvodu 1 vstupnich a vystupnich
(pozn.1)

signall (1/0)

Konektor pro
napajeni
vykonového
obvodu 2
(pozn.1)

Konektor pro
pfipojeni Cidla
(ENC)

Zemni svorka

(1.5 to 3.5kW -
2 3rouby, AN
TkW - 3 Srouby)

/[ /)

-

M

obrazek neobsahuje zna-
zornéni volitelné desky

Pozn.1: Rozdilné umisténi pro servozeslovace 3.5kW a 7kW .
U servozesilovace vykonu 7kW jsou misto konektort pouzity svorkovnice
Pozn.2: Napajeci napéti fidicich obvodu je stfidavé napéti 200 az 240V.
Nepfiipojujte na tento obvod hlavni napajeci napéti (400V)!!!



KAPITOLA 3 INSTALACE A ZAPOJENI

3.2.2 Zapojeni silového obvodu

(1) Zapojeni svorkovnic
a) tfida 200V

TM1
Zkratovaci propojka (+)1
(Misto pro pfipojeni stejnosmérné
tlumivky) = =0(+)
Brzdny odpor (volitelné Servozesilovag
prislusenstvi) fady ADs
L--0ORB
(-)
Napajeci napéti —
3 faze stfidavé — .—l I L1 ENC

200 to 230 V
/1 faze stfidave ———4 I I
MC

220 to 230 V - “17 bits
--- == seriové ¢idlo

Pozn.1) Pojistky

UzZivate-li vn&jSi brzdny odpor, preruste
propojku mezi svorkami B1-B2
Pozn.3)

110 Nastaveni a sledovani
provozu na PC

Nadrazené
fizeni

Pozn.1: Pro jednofazové napajeni 220 az 230 V zapojte pouze svorky L1 a L2.
(Pro tfifazové napajeni zapojte svorky L1, L2 a L3.)
Pozn.2: Baterie se pouziva pouze s absolutnim cidlem polohy.
Pozn.3: U uvedenych modell je brzdny odpor soucasti jednotky:
model L tfida 200V, 400W az 5kW
model M tfida 100V,200 a 400W
model N tfida 200V, 400 a 750W
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b) tfida 400V
Zkratovaci propojka (+)1 U
(Misto pro pfipojeni stejnosmérné
tlumivky) == +) Vv
Brzdny odpor (volitelné Servozesilovag W
prisluSenstvi) fady ADs
Uzivite-li vn&j&i brzdny odpor,- = =0 RB @
preruste propojku mezi svorkami B1
RB-B1
Pozn.3) )
—1 |
Napajeci — ._l | L1 )
napéti — 11 . A
3 faze stridave —T—1—9T 1 | L2 Incrementaini
Pozn.1 I
’ Pojistky MC @
Transformator L —
Pozn.1 (™ -
L1C
L2
1 faze ) C
200 az
240V Pozn.1
/0 Nastaveni a
sledovani provozu na
PC
Nadrazené
fizeni

Pozn.1: Ke svorkam L1, L2 a L3 pfipojte tfifazové stfidavé napajeci napéti 380 az 480 V. Ke
svorkam L1C a L2C pfipojte jednofazové stiidavé napajeci napéti 200 az 240 V.
Nepfipojujte 380 az 480 V na svorky L1C a L2C. Presvédcete se, ze vystupni
napéti pouzltého transformatoru je 200 az 240 V.



(2) P¥ifazeni svorek
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Nazev Velikost Velikost
Typ svorky Pfifazeni svorky roubu svorky
(mm)
(+)1 ——  Svorky pro pfipojeni
Zkrato-ﬁ | stejnosmérné tlumivky (neni-li
aci (+) — pouzita zkratovany
propojka RB VnéjSi brzdny odpor
Vstup stejnosmérného napajeni
Svorky f__'|)
vykonoveho L . M4 8.1
O obvodu L2 —1— Vstup vykonového napdjeni
% (TM1) o
3 L3
> U I
0 V ——— P¥ipojeni motoru
3 W |—
S
g Zs(?/r(r)]rnljad @ @ — Zemnéni M4 —
N
g B1 Zkratqvéno pfi pouziti _vnj_tf‘n[ho
= Zkrato- [ brzvclineho odporu. Jg-ll pfipojen
Konektor pro |vaci B2 \r/gzepj)sc’)ljiltmdny odpor je nutno
pfipojeni | propojka .
napajeni L1C :'— Vstup napéjeni Fidicich obvodu | Vhodna sila )
o vodi¢e: 0.5 mm* az
fidicich L2C 2.0 mm?2
obvodu Pozn.: Obrazek ukazuje pohled na svorkovnice
(TM2) . N . Lo
servozesilovace odspodu (viz.3.2.3 Zapojeni
fidiciho obvodu)
Kon(f,'.kto'r L1C | Vstupni svorkovnice napajeni
napajeni I~ Fidicich obvodu
vykonového -
)(I)bvodu a L2C Svorky pro pfipojeni
= N Zkrato- +)1 —1__ stejnosmérné tlumivky (neni-li
= dicich
™ riaicicr vaci | Ll | pouzita zkratovany
g obvodd propoj- (+) || 2Zkratovano pfi pouziti vnitfniho M3 -
> ka B1 | | brzdného odporu. Je-li pipojen vn&jsi
S nebo E :I_ brzdny odpor je nutno rozpojit
S drat RB _'|_
S — VnejSi brzdny odpor
= (_) ]— Vstup stejnosmérného napajeni
L1 | —
Zemnici A .
—+— Vstup napajeni vykonového -
svorka L2 obvoF()ju P Y W
L3 |—
Svorkovnice .
= napajeni U
X Y 5 —— P¥ipojeni mot
o vykonového \V fipojeni motoru M5 13
> obvodu a W _
= fidicich
% obvodu
] Zemnéni (1.5, 3.5kW: 2 Srouby,
s Zemni 7kW: 3 Srouby )
M5 -
svorka

3-11
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Konektor L1C | Vstupni svorkovnice napajeni
X vykonového L2C Svorky pro pfipojeni
s obvodua | zkrato- (+)1 | T} steinosmémé tumivky (neni-|i
N fidicich vaci E | pouzita zkratovany) _ M3 _
L((‘; obvod Empoj' (+) 1| Zkratovano pfi pouziti vnitiniho
- a B'] | | brzdného odporu. Je-li pfipojen vngjsi
g nepo E :I_ brzdny odpor je nutno rozpojit
S drat RB _'|_ .
: — VnejSi brzdny odpor
E . (_) ]— Vstup stejnosmérného napajeni
= Zemnici L1 — _ M4
svorka L2 — Vt‘:,’[up()j napajeni vykonového
obvodu
Svorkovnice L3 —
E napajeni U —
vykonového G
~ \V} —1— P¥ipojeni motoru M5 13
> obvodu a
=1 fidicich W -
s obvodu
= Zemnéni (1.5, 3.5kW: 2 Srouby,
h Zemni 7kW: 3 Srouby )
M5 -
svorka
/\UPOZORNENI

1. Zapojeni konektori provadéjte v rozpojeném stavu, jinak hrozi mechanické poskozeni
servozesilovace

2. Pripojujete-li lankové vodiCe, dbejte na to, aby nedoslo ke zkratovani sousednich svorek
otfepenymi dratky jadra vodiCe. Hrozi nebezpeci zni€eni servozesilovace.

3. Nema-li jadro vodice z néjakého divodu dostateény kontakt odstfihnéte jej a znovu
odizolujte. Pfi nedokonalém spojeni hrozi nebezpeci zni€eni servozesilovace.

(2-1) Konektory napajeni vykonového a fidicich obvodu - tfida 400V

Celni konektory servozesilovage jsou rozdéleny nasledovné:

Model tfida 400V
tfida 200V ADAX4-0O00HPO(MB)
1.5kW 3.5kW kW
Typ pfipojeni svorkovnice konektor konektor svorkovnice

Napajeci konektory vykonového a fidiciho obvodu jsou pfipevnény k servozesilovaci.
Specifikace konektorl pro tfidu 400V je uvedena v nasledujici tabulce.
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Specifikace konektor(

Model ADAX4-15HPE(1.5kW) ADAX4-35HPE(3.5kW)
Spec.
Nazev Typ konektoru Pfifazeni Typ konektoru Pfifazeni
konektoru
Typ: MSTB2.5/2 Typ: PC4/2
-ST-5.08 -STF-7.62
Konektor Pocet kontakt(: 2P Pocet kontakt(: 2P
napéjeni Velikost: 5.98mm — Velikost: 7.§2mm N
¥idicich obvodil Prarez \éodlée: 1.25 - ) [] PrGFezzvodlée: 1.25 - E
(L1C, L2C) 2'.5mm ./AWG16 -12 g E flmm /,.AWG16 -10 S
Vyrobce: Vyrobce:
PHOENIX CONTACT PHOENIX CONTACT
GMBH & CO. GMBH & CO.
Pozn.1
Pozn.1
Typ: MSTB2.5/4 _ Typ: PC4/5
-ST-5.08 .\ [] -STF-7.62 .
Pocet kontakt(: 4P Sl [e— Pocet kontakt(: 5P -
Konektor Velikost: 5.08mm + ._IEI Velikost: 7.62mm +
vykonového Prifez vodice: 1.25 - X .-IEI Prifez vodice: 1.25 - X
obvodu 1 2.5mm%AWG16 - 12 3= 4mm%AWG16 - 10 .
Vyrobce: e Vyrobce: ”
PHOENIX CONTACT PHOENIX CONTACT
GMBH & CO. GMBH & CO. .
Krytka Pozn.2
Z @
Typ: GMSTB2.5/7 r ._|:]I Typ: PC4/6 N
-ST-7.62 -STF-7.62 -
. o, = v o N
Pocet kontaktu: 7P R .@I Pocet kontaktu: 6P
Konektor Velikost: 7.62mm -l Velikost: 7.62mm to
vykonového Priifez vodice: 1.25 - C = Priifez vodice: 1.25 -
obvodu 2 2.5mm%AWG16 - 12 ._@l 4mm*AWG16 - 10
Vyrobce: - Vyrobce:
PHOENIX CONTACT .@I PHOENIX CONTACT <
GMBH & CO. S|~ || GMBH & CO. s
O]
il

Pozn.1: Zkratovaci propojky nebo vodice jsou pfipojeny mezi +1 a +, B1 a RB.
Nevyjimejte je pokud nepouzivate odpovidajici pfisluSenstvi.
Pozn.2: Tato krytka zabranuje chybnému zapojeni. Je-li potfeba pfipojit i svorku (-), vyjméte ji.
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(2-2)  Uprava vodi&t pro pfipojeni do konektord - tfida 400V

Odizolujte a zkrut'te kabelové jadro dle uvedeného obrazku.

(2-3) Postup pfipojeni

Vsunte jadro vodiCe do otevieného otvoru konektoru a pfitahnéte Sroub specifikovanym
utahovacim momentem. Nedostate¢né utazena svorka muze byt pfi¢inou zkratu nebo pozaru.
PresvédcCete se Ze vodi€ nelze vytahnout. U jednotek velikosti 3,5kW pfitahnéte po pfipojeni
oba upevnovaci Srouby konektoru.

U o U
Y] b — :
3 ) T %\\ & AD SHPE
Upeviovaci — 5 ERRAR
Srouby <l E
- s Lic re]
/ % “ 120 ﬁ
Upeviovaci % o [E5
Srouby \ = ( -
Oh - oI5
____________ o |
TS
pd = s
Upeviovaci % v %
Srouby el
o )

Postup pfipojeni
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(3) Nez zacnete zapojovat
PresvédCete se, ze kontrolka nabiti jiz uplné zhasla. Davejte pozor na kondenzatory
vykonového obvodu, které mohou byt nabity na vysoké napéti. Zapojovani zacnéte az po 10
minutach po vypnuti sité a provéfte multimetrem, zda mezi svorkami (+) a (-) neni nebezpecny
zbytkovy potencial.

(3-1)Pfipojeni napajeni vykonového obvodu (L1, L2, L3)
- Mezi napajeci sit a vykonovou svorkovnici pristroje (L1, L2, a L3) vlozte odpovidajici
pojistky.
- Do napajeni servozesilovaCe vlozte stykac, ktery pfistroj odpoji v pfipadé chyby nebo
nehody a zabrani rozsifeni Skod mimo obvod servopohonu.
- Servopohon nelze rozbihat a zastavovat spinanim stykace na vystupni vstupni ani strané
servozesilovace.
- K servozesilova¢im tfidy 400V (ADAX4-COCHPE) je nutné pfipojit tfifazové napajeci
napéti vykonového obvodu nepfipojujte jednofazoveé!
- V nasleduijicich pfipadech muze dojit ke zni¢eni usmeérfiovace v servozesilovadi:
nesymetrie napajeciho napéti vysSi nez 3%.
vykon sité je 10x vétSi nez vykon servopohonu nebo je vykon 500kVA a vice.
rychlé zmény v napajeci soustavé
(pfiklad) vice servopohont je spojeno kratkymi sbérnicemi
- Zapinani a rozpinani sité nesmi byt ¢astéjsi nez 1 x za 5 minut. Pfi CastéjSim
spinani hrozi zniceni

(3-2)Svorkovnice pro pfipojeni motoru (U, V, W)
- Zapojeni provedte dostate¢né silnym kabelem (pfedepsanym nebo vétsim) aby
nedochazelo k pfilisnym ubytkim napéti na kabelu
(3-3)Svorky pro pfipojeni stejnosmeérné tlumivky ((+) 1, (+))
- Tyto svorky se pouzivaji pro pfipojeni stejnosmérné tlumivky (volitelné pfislusenstvi) pro
vylepseni Gciniku
Neni-li pfipojena tlumivka, jsou svorky (+) 1 a (+) zkratovany propojkou. Pokud
nepripojujete stejnosmérnou tlumivku, zkratovaci spojku nevyjimejte.

(3-4)Svorky pro pfipojeni externiho brzdného odporu ((+), RB))

- Servozesilova€ obsahuje brzdny obvod a vnitfni brzdny rezistor. Pozadujete-li zvySeni
brzdného ucinku pfipojte k témto svorkam externi brzdny odpor. Pfed pfipojenim vyjméte
zkratovaci propojku nebo vodi¢ mezi svorkami B1 a B2 nebo RB, které pfipojuji vnitfni
brzdny odpor. Vedeni externimu brzdnému odporu nema piekroc€it 5 m a ma byt
provedeno bezindukénim kroucenym parem vodicu.

- Pouzity vnéjsi brzdny odpor musi mit vétsi ohmickou hodnotu nez je uvedeno

v nasledujici tabulce (Rgrmin ). NizSi hodnota vnéjSiho brzdného odporu zapficini zniceni
brzdného obvodu.
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Minimalni hodnota
Velikost servozesilovace Vnitfni brzdny odpor Rgr brzdného odporu

RBRmin
jedna faze 50W nema:1 35Q
100V 100W nema 35Q
(M) 200w 30W 750 (9W, 1.0%) 250
400W 50 W 20 (17 W, 1.0%) 17Q

50W,100W nema 100Q

200w nema 100Q
o 400W 30 W 750 (15 W, 0.5%) 50Q
tri faze 750W 50 W 50Q (15 W, 0.5%) 400
2?8\/ 1kW,1.5kW 70 W 250 (27 W, 0.5%) 250
2kW 120 W 10Q (70 W, 0.5%) 10Q
3kw 120 W 10Q2 (70 W, 0.5%) 10Q
5kw 180 W 6Q2 (120 W, 0.5%) 6Q

_ o 100 W nema 100Q

Jedngolo"\'/faze 200 W nema 100Q
(N) 400 W 50 W 500 (15 W, 0.5%) 500
750 W 50 W 500 (15 W, 0.5%) 40Q

i faze 400 V 1.5 kW 50 W 100Q2 (27 W, 0.5%) 100Q
H) 3.5 kW 120 W 50Q (70 W, 0.5%) 500
7 kW 180 W 250 (120 W, 0.5%) 250

Pozn.: Uvedena hodnota vykonu brzdného odporu Rgg je nominalni hodnota. Hodnota
v zavorkach udava prameérnou povolenou hodnotu brzdného vykonu vztazenou
k Casovému procentuelnimu vyuZiti

(3-5)Svorky pfipojeni stejnosmérného napajeni ((+), (-))

- Tyto svorky slouzi k napajeni servozesilovace stejnosmérnym zdrojem. Stejnosmérné
napéti zdroje musi byt 270 Vpc to 310 Vpe pro 200V tfidu a 510Vpc to 650Vpc pro 400V
tfidu (+10%, —15%). Pouzijte zdroj o dostateCném vykonu.

- Je-li pouzit stejnosmérny napajeci zdroj, nepfipojujte svorky napajeni vykonového obvodu
(L1, L2, L3).

- Pouzivate-li stejnosmérny napajeci zdroj nastavte ve funkci ,napajeni“ (FA-07) hodnotu
Pn. Neni-li toto nastaveni aktualizovano vyhlasi servozesilova¢ tfidy 200V chybu
napajeni.

(3-6)Svorky napajeni fidicich obvodu (L1C, L2C)

- Servozesilova¢ umoznuje napajeni Fidicich obvodUl oddélené od napajeni hlavnich
silovych obvodu. Napajeni fidich obvod je jednofazové 220-240Vstx a pfipojuje se na
svorky (L1C, L2C). Opatrete tento obvod vlastni pojistkou.

- Napajeni Fidicich obvod( servozesilovace tfidy 400V (AD*3-CICJHPE) je také jednofazové
220-240Vstr

- Zapinani a rozpinani napajeni nesmi byt ¢astéjSi nez 1 x za 5 minut. Pfi CastéjSim spinani
hrozi zni¢eni
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(3-7)Svorka zemni ochrany (& )
- Slouzi k prevenci Urazu elektrickym proudem. PresvédcCete se, Ze mate provedeno
zemnéni servozesilovace i servomotoru dle doporuceni.
- Zemnéni provedte pfedepsanou silou vodic¢e nebo vétsi. Délka zemnicich vodic¢l ma byt
minimalni.

Pozn.1: Pfipojeni svorkovnic provadéjte vodiCi opatfenymi mackacimi navleky odpovidajici
velikosti. Jsou-li navleky vétsi nez svorka dovoluje nelze provést spojeni. Obecné je
pfifazeni vodicu dle nasledujicich doporuceni:

- vykonovy obvod servozesilovacu tfidy 200V je potfeba pfipojit vodi¢em o prafezu 2 mm
nebo vétsim.

- vykonovy obvod servozesilovacu tfidy 400V 7kW je potfeba pfipojit vodi¢em o prifezu
8mm? nebo v&tsim.

Pozn.2: Kabelaz vykonového obvodu a fidicich obvodu a kabelu Cidla vedte oddélené. Minimalni
vzdalenost mezi svazky je 30cm. Je-li nutné kfizeni silovych a Fidicich kabell, musi se
provést v pravém uhlu. Nedodrzeni vy$e uvedenych zasad mUze vést k chybné funkci
servopohonu.

2

Kabel napéjeni vykonového
obvodu

(L1, L2, L3, U, V, W, (+), (+)1, RB)
Kabel napajeni fidicich obvodu
(L1C, L2C)

/\ KFizeni v pravém Ghlu

\/ Signalové vodice, kabel Cidla
¢ > apod.

30 cm a vice
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(4) Kabely, volitelné prislusenstvi

Nazev Typ Funkce
y EasFtavovam software AHF-PO1,P02 ggstavem, monitorovani a grafické zobrazeni na
2 | kabel &idla ADCE-C---0S,HP | -C:standardni typ, -CH:vysoce ohebny typ
Silovy kabel (s nebo . i s s ,
3 bez brzdy) motorovy kabel (dodava zakaznik)
4 | Povelovy kabel ADCC-03 kabel s I/O konektorem
5 | Kabel pro pipojeni PC | ADCH-AT2 g?gslBsgsnektorem DOS/V, konektor pro PC je
6 | sada konektoru pro I/O | ADCC-CON Konektor a kryty
7 Lithiova bateqew ADABS-BT Data C|dla’1§_ou uchovana i pfi vypnuti napéjeni
(pro absolutni &idlo) ( absolutni ¢idlo)
8 | Svorkovnice ADCC-TM svorkovy adapter pro I/O konektor s kabelem
9 | Kabel adapteru ADCC-T01,T02 v délkach 1m a 2m
10 | Vstupni sitova tlumivka | ALI-O0O0 Upravuje ucinik, chrani proti vliviim sité
11 | Stejnosmérna tlumivka | DCL-O00O Upravuje u€inik
12 | Filtr ruSeni NF-O0O0 odruSovaci filtr EMC
13 radiovy odruSovaci filtr | ZCL-B40,B75 snizuie vvzafované ruseni
(zero-phase reactor) ZCL-A 1S VY
14 | Vstupni odrusovaci filtr | CFI-L,-H sniZuje vyzarované ruseni
15 | VnéjSi brzdny odpor RBO,JRB---,SRB--- | zvySuje brzdné schopnosti
16 | Filtr ruSeni SUP-E1H-EP odrusovaci filtr EMC pro tfidu 400 V
17 | udici jednotka ADOPE-SR ucici jednotka pro volitelnou kartu
18 | kabel ugici jednotky | ADICS-1/ADISC-3 | K@bel s konektorem pro ucici jednotku (je pri jejim
pouziti nezbytny)
7 lithiova 18.kabel pfipo-  17.ugici jednotka
baterie J'zglngﬁ(lm 1.nastavovaci software
11.stejnosmérna servozesilovad ) y AHF s
e tlumivka QO e g Hﬂiﬂ
napajeci sit / P\ e £p0
proudovy //=§:E|
l l l chrani¢ (o) kabel
""" ) c pfipojeni 4.povelovy DOS/V PC
] o o | P kabel oo
, 15. vnéjsi
brzdny B e )

10.vstupni
sitova

tlumivka

stykac

odpor ¢
RB

radiového rusep

6.sada

13. filtr

(||| || (B |®

C
E}
(0]

—

konektoru
pro 1/O

/00|

________

L0 O EE
Lo O = 13 _"—@] g
U 9.kabel H
12.Filtr v =] atapteru H
rueni | 14.vstupni — Nn
odrusovaci | L 2.k§bel H
filtr \m Cidla T
_ — O D@
16v.f|Itr, 8.svorkovnice
ruseni
| I | servo motor
napajeci zdroj - = 13.Radio o) [e)
brzdy dodava 3';;'83/ = odruSovaci filtr
uzivatel :I:I—)
3.kabel brzdy (o) 0
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5)

(Utahovaci momenty)

Doporucované sily vodicu a ostatni pfistroje
- Sily vodi¢ii a dimenzovani jisténi doporucované pro zapojeni servopohonu naleznete

v nasledujici tabulce.
- Ochranu proti pfetizeni zajistéte pojistkami.
- Kabelaz provedte Cu kabely 75°

- Pfesahne-li délka vodicl 20M zvétSete o stupen jejich prurfez.
- Svorky utahujte specialnim momentovym kli¢em. Nedokonalé dotazeni svorek mize znamenat

nebezpedi zkratu a pozaru.

do 750W (Sroub M4): 1.2 N.m(max.1.35N.m)
pro 1.5kW, 3.5kW (Sroub M3): 0.6 N.m(max.0.66N.m)

pro 7kW (Sroub M5): 2.0 N.m(max.2.2N.m)
C:‘:ﬁ;‘; vykon odel katiz: h;?;’r:‘l,'ho kabel motoru napajeni fidicich | pojistky (tfidaJ) | stykad
motor hel (U, V, W) obvodu jmenoviténa | (MC)
u kW servopohonu (L1,12,L3) a zemnéni (L1C, L2C) 600 V (Pozn.1)
()1, (+),RB, (-) ’ ]
T 0.05 | ADAX4-R5MS* | AWG 18 (1.25mm?%) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 5A H10C
é S 0.1 ADAX4-01MS* | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 5A H10C
:.g o 0.2 | ADAX4-02MS* | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 10A H10C
S8 0.4 | ADAX4-04MS* | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm? | AWG 20 (0.5mm?) 15A H10C
2, 0.05 | ADAX4-R5LS* | AWG 18 (1.25mm%) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 5A H10C
0.1 ADAX4-01LS* | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 5A H10C
2 0.2 ADAX4-02LS* | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 5A H10C
I 0.4 ADAX4-04LS* | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 5A H10C
3 0.75 | ADAX4-08LS* | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 10A H10C
= 1 ADAX4-10LS* | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 10A H10C
% 15 ADAX4-15LS* AWG 14 (2mm?) AWG 14 (2mm?) AWG 18 (1.25mm?) 15A H20
) 2 ADAX4-20LS* AWG 14 (2mm?) AWG 12 (3.5mm?) | AWG 18 (1.25mm?) 20A H20
S
= ADAX4-30LS* AWG 12 (3.5mm?) AWG 10 (5.5mm?) | AWG 18 (1.25mm?) 30A H20
ADAX4-50LS* AWG 10 (5.5mm?) AWG 8 (8mm?) AWG 18 (1.25mm?) 50A H25
0.1 ADAX4-01NS* | AWG 18 (1.25mm?%) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 3A H10C
2 . s , 6A (11,
9> 0.2 | ADAX4-02NS* | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) H10C
3 3A(3f)
3= N
=5 . ) ) ) 10A (1)
P 0.4 | ADAX4-04NS AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 6A(31) H10C
£ -
o} ) ) ) 15A (11.)
0.75 | ADAX4-08NS* AWG 16 (2mm?) AWG 18 (1.25mm?) | AWG 20 (0.5mm?) 10A (1) H10C
: o> [~ 15| ADAX-15HP" | AWG 18 (1.25mm?%) | AWG 18 (1.25mm?) | AWG 18 (1.25mm?) 10A H10C
N
ST 3| ~35| ADAX-35HP* AWG 14 (2mm?) AWG 14 (2mm?) AWG 18 (1.25mm?) 20A H20
= = <t
i ~7 AD*3-70HP* AWG 10 (5.5mm?) AWG 10 (5.5mm?) AWG 18 (1.25mm?) 50A H20

Pozn.1: Pfedepsané stykace jsou vyrobky Hitachi Industrial Equipment Systems Co., Ltd.
Pozn.2: Kabelaz musi byt provedena tak aby splfiovala vSechny pozadavky a nafizeni obsazena
v predpisech UL a CSA. Konektory a kabely musi byt uchyceny prostfedky

predepsanymi jejich vyrobcem.
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(6) Otevreni krytu vykonové svorkovnice (TM1) (tfida 200 V)
1- Uvolnéte upevihovaci Sroub krytu svorkovnice.
2- Opatrné odklorite horni stranu krytu od télesa servozesilovace
3- Vysunte spodni hacek krytu ze zapadky a kryt odejméte.

3

@ 1 Upevriovaci
Sroub

<
U
v
> W
Kryt vykonové svorkovnice I
Hagek 9 Q
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3.2.3 Zapojeni napajeciho konektoru fizeni (TM2) (tfida 200V)

/N\UPOZORNEN;

1. Konektor napajeni fidicich obvodl (TM2) zapojujte az po jeho vyjmuti aby nedoslo
k poskozeni servozesilovace.

2. Do kazdé pfipojovaci svorky konektoru TM2 pfipojte pouze 1 vodi¢. Jinak m(ze dojit
k nespravné funkci servozesilovace.

3. Pripojujete-li lankové vodice vénujte zvySenou pozornost moznosti zkratu mezi svorkami
odstavajicim pramenem vodiCe ev. pouzijte mackaci SpiCky. (zkrat mize vazné poskodit
servozesilovag).

4. Nema-li jadro vodiCe z néjakého divodu dostatecny kontakt odstfihnéte jej a znovu
odizolujte. Pfi nedokonalém spojeni hrozi nebezpedi zniCeni servozesilovace.

(1) Uprava vodite
Vodi¢ odizolujte dle obr.1 a prameny skrutte. Nyni mizete vodi¢ zapoijit. Dale jsou uvedeny
pouzitelné sily vodiCe:

Tvrdy vodi€ ............ sila vodiée 0.5 to 2.0 mm?
Lankovy vodi€......... sila vodiée 0.5 to 2.0 mm?

Obr. 1 |[€«—>
(2) Zpusob pripojeni
Vodi¢ upevnéte ve svorce jednim z nize vyobrazenych zplsobu. (Na obr 2 je vyjmuty konektor
napajeni fizeni (TM2), na obr. 3 a 4 jsou zpusoby fixace vodiCe. Pfesvédcete se, Ze vodi€ ve
svorce drZi a nejde vytahnout

1- Obr.3 Vlozeni vodi¢e pomoci pfipravku
2- Obr.4. vlozeni vodiCe pomoci Spicky Sroubovaku.
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3.2.4 Pripojeni zalohové baterie absolutniho ¢idla polohy

Kabel pfilozte

podél baterie Konektor baterie

/ Misto pro kabel

Drzak baterie

LTUNCJ TR

CHARGE SET i i
Ruda (+) @\_O\ Misto pro baterii
Obr. 1 Obr. 2

1- Lehkym tlakem do zafezu v horni ¢asti krytu baterie uvolnéte zapadky a kryt otevfete.

2- Baterii vioZte do prostoru pouzdra kladnym pdlem vpravo dle obrazku 1.

3- Zasunite konektor baterie do zasuvky.

4- Kabel baterie polozte podél baterie a pfebyteCnou ¢ast viozte do volného prostoru pouzdra tak jak je
znazornéno na obrazku 1.

5- Prostor baterie uzaviete opatrné krytem (lehce zmacknéte horni €ast krytu, aby zapadky zapadly do
uloZeni viz obrazek 2)

Pozn.1: Po namontovani baterie zapnéte napajeni fidicich obvodd. Nyni se zobrazi hlaseni E90
(chyba baterie absolutniho ¢idla). Pomoci postupu uvedeného v kapitole 5 (funkce absolutniho
¢idla, nulovani pozice (2)) provedte nulovani absolutniho Cidla.

Dojde-li v souvislosti s baterii absolutniho €idla polohy k nékteré z nasledujicich chyb prosim postupuijte
dle nasledujiciho popisu.

Oznaceni chyby Postup odstranéni
Chyba baterie E90 | - Vypnéte napajeni vykonovych a fidicich obvodd a vyménte
absolutniho ¢idla baterii.
polohy - Provedte nulovani polohy &idla a nové nastaveni.
Baterie absolutniho E91 | - Vypnéte napajeni vykonovych obvodu (L1, L2, L3) a pockejte
¢idla - chyba v provozu 10 minut, pak pfi zapnutém napdjeni fidicich obvodu (L1C,

L2C) vymeérite baterii.

Sepnéte a rozepnéte signal reset poruchy (RS). .

Pozn.2: K poruse E91 dojde pokud je baterie odpojena pfi zapnutém napajeni Fidicich obvodu.
V této situaci pouzijte proceduru uvedenou vyse.
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3.2.5 Zapojeni vstupnich a vystupnich signala
(1) Konektor vstupnich a vystupnich signall
Divame-li se na servozesilova€ z Celni strany, pak je pin ¢ 1 vstup-vystupniho signalového
konektoru vlevo nahofe, jak je patrné z obrazku. Osazeni signald vstupniho a vystupniho

konektoru na strané servozesilovace je v nasledujici tabulce.

Vstup/vystupni
signalovy
konektor (1/0O)

O 'AC SERVO HITACHI
AD

series ADQy'-04NSE

QEELE

FON

oL

) dil]

/uolj

26

50

25

|~
=
[¢]
b

N——

®|B|®||®||B||®||®||®||B|®

—
LN

;

Celni pohled na
servozesilovac
0,4kW

Cislo | Oznageni Popis signalu Cislo | Oznadeni Popis signalu
pinu pinu
1 P24 Signalové napajeni 26 SON/ Povel zapnout (ON)/
RUN Spusténi programu
2 PLC Spole¢na svorka 27 RS Reset chyby
inteligentnich vstupu
X(00)/ Obecny vstup 0/ 2 X(02)/ Obecny vstup (2)/
3 M(Og/ ZménaymetogY fizeni/ 8 F(OT)/ Blokov%ni ch%éu)vpfed
PRB1/ | Vzorkovaci vstup 1 ROT Blokovani chodu vzad
4 X(01)/ Obecny vstup (1)/ 29 X(03)/ Obecny vstup (3)/
(-|-|_) Momer¥tovy I?rrsit) I,?:(g_l_/ Blokov}e{mi ch%éu)vzad
5 X(04)/ Obecny vstup (4)/ 30 CM1 Spole¢né svorka zdroje
SS1/ geynav rylcth?st jI/k ”
inac elektronického
EGR2 pPevodu
X(05)/ Obecny vstup (5)/ X(06)/ Obecny vstup (6
6 S(SZ} Pevna }ll'ychlopst( 2)/ 3 F(’PI) Propor%ionélgi(ﬁ)zeni I/
ECLR Nulovani ¢idla polohy GCH Zmeéna zesileni
7 X(07)/ Obecny vstup (7)/ | 32 X(09)/ Obecny vstup (9)/
SRZ/ Z%%Yggt?; pri nulove ORG/ | Navrat do vychozi polohy
EOH | Unéjs! porucha PRB2 | Vzorkovaci vstup 2
8 X(08)/ Obecny vstup (8)/ 33 X(10)/ Obecny vstup (10)/
ORL Spinac vychozi polohy PEN/ Povoleni vstupni
osloupnosti pulst /
FWD ovel vpred
9 X(11)/ Obecny vstup (11)/ 4 CM2 Spole¢na svorky vystupl
C(E / Nquvé¥n’ chy%y(/ pc))lohy/ 3 P yYystp
REV Chod vzad
10 CM1 Spoleéna svorka zdroje 35 Y(O(B/ Obecny vystup (0)/
SR Servo pfipraveno
11 Y(01)/ Obecny vystup (1)/ 36 Y(03)/ Obecny vystup (3)/
A(\Ll\/? Chybay ystup (1) éA/) Dosait}a/nl'yrycr?lcgst)i
AL1 kdd poruchy 1
12 Y(02)/ Obecny vstup (2)/ 37 Y(04)/ Obecny vystup (4)/
INP Ukonceni polohovani SZD Detekce nulové rychlosti
1 Y(05)/ Obecny vystup (5)/ Y(07)/ Obecny vystup (7)/
3 BSRK) Uvolne);ﬁ Krzd?/( ) 38 O;Hj HIa’éen¥ p%/etii%rgi)
14 YSE)G)/ Obecny vystup (6)/ 39 CM2 Spole¢na svorky vystupu
TLM/ Omezovani momentu
AL2
15 PLSP Polohovy signal (vstup 40 SIGP Polohovy signal
pulsl P) (znaménko pulst P)
16 PLSN Polohovy signal (vstup 41 SIGN Polohovy signal
pulst N) (znaménko pulst N)
17 L Spole¢na svorka pro 42 -
analogové /O signaly
18 Al3 Analogovy vstup 3 43 Al4 Analogovy vstup 4
19 | XA(0)/ Al1| Obecny / Analog. vstup 1| 44 |[XA(1)/ Al2 | Obecny / Analog. vstup 2
20 L Spole¢na svorka pro 45 L Spole¢na svorka pro
analogové /O signaly analogové /O signaly
21 OAP Faze A (P) 46 OBP Faze B (P)
22 OAN Faze A (N) 47 OBN Faze B (N)
23 ozP Faze Z (P) 48 (0Y4 Detekce pulsu Z
24 OZN Faze Z (N) 49 L Detekce pulsu Z spole¢na
svorka
25 AO1 Analogovy vystup 1 50 AO2 Analogovy vystup 2
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Na nasledujicim obrazku je znazornén konektor vstupnich a vystupnich signall ze strany pajecich
ploch (strana pro pfipojeni vodice). Pin Cislo 1 je prvni ve vnitini fadé na levé strané.

Pro pfipojeni vstup-vystupniho signalniho kabelu pouZijte nasledujici typ

Nazev konektoru Model Vyrobce
letovaci koliky 10150-3000VE Sumitomo 3M Ltd.
Souprava nestinéného | 10350-52A0-008 Sumitomo 3M Ltd.
krytu

1| poa 26 | SON
2 | pLC ooy | 2 | RS %02y
xoly | 3 | MoD X(03) | 28 | FOT/
4 | X0 PRB1 | 29 | ROT/ ROT
X(04)/ FOT
X5y | 5 | sS1 X(06) | 30 | CM1
6 | SS2/ EGR2 | 31 | PPV
ECLR X(07)/ GCH X(09)/
7 | srz X(10y | 32 | ORG/
8 xc()%sL)/ EOH | 33 | PEN/ PRB2
X(11y/ FWD
9 | CER 34 | cm2
10 | cm1 REV | 35 | Y(00)
SRD
Y(03)/
1 | Yoy 36 | SA/
1 | Y2y AL | o | Y(0dy N
INP SZD
Y5y Y(07y/
Yooy | 13 | G0 38 | oL/
14 | TLM/ 39 | cM2 AL3
AL2 | 45 | pLsp 40 | sieP
16 | PLSN 41 | sioN
17 L 42 ;
18 | A3 o] 43 | Al A
91 Tl 441 AR
20 | L 45 | L
21 | OAP 46 | oBP
22 | OAN 47 | OBN
23 | ozp 48 | oz
24 | ozN 49 | L
25 | AO1 50 | AO2

Pozn.: Povelovy kabel spole¢né s konektorem Ize objednat pod oznacenim ADCC-03 jako
volitelné pfislusenstvi
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(2) Schematické znazornéni zapojeni vstupu a vystupu
Nasledujici obrazek znazormiuje standardni zapojeni vstupnich a vystupnich signal(
(a) zdrojovy typ logiky (polarita 1/0: E viz str. 2-2)
Cidlo faze

15/
Zadavani polohovych
signall (pulsy) 16I
Eﬁ 4 A
40
Zadavani polohovych
signall (znaménko) 4{\> 41:[
" 1 B

Cidlo faze
1kQ

pole€na svorka

10kQ
190 Al1 L o
Povel rychlosti / Omezeni x i > Q) ] (Z3Id|0 faze

5V 5v Servozesilovaé

rychlosti

Oto+10V

(Oto ) 44l A1210kQ

Povel momentu / Detekce
Omezeni momentu # 4511 faze Z

(0 to +10 V)

18131052
Omezeni momentu pro _> .
#! Spole¢na svorka

Detekce faze Z
spole¢na svorka

pohyb vpfed (0 az £10 V) L)

Omezeni momentu pro
pohyb vzad (0 az +10 V) %

01|25 Analogovy
— ) vystup 1

Spolecna svorka 02|50 Analogovy
)

L, o (L) Ustup 2
Signalové napajeni SP24 DC24V vystup
4.7kQ —_
SON /RUN 26,SON Spole&na svorka
4.7kQ L
RS O 274RS ] * Spole¢na svorka

M2 134,39 \ystupnich signald

(43
3 T
4 (‘I o Y(00) 135 Obecny vystup 0
Q [ ] (‘I SRD

MOD / PRB1 / X(00)

}

/
|

TL/ X(01)
FOT / ROT / X/02)

28
@) O [ ]

Pohon pfipraven

(4
;

Y(01

Obecny vystup 1

- -k ALM Porucha
r 4
N _
5 M(‘ Y(02) Obecny vystup 2
SS1/ERG2 / X(04 N YP2) 412 y vystup
(04) t o EGR%1Q (‘I INP Ukonéeni polohovani
SS1/ECLR/X/05) ¢—0 o 6,552 < % Obecny vistuo 3
y ecny vystup
PP1/ GCH / X/06) A 5 31 ¥J%Al( % Dosazeni rychlosti
g , @mcz NG (Kéd poruchy 1)
SRZ / EOH / X(07) o O S EOH— ((I N~ Y(04) 137 Obecny vystup 4
— 8 lORL4.7KQ SZD Detekce nulové
ORL / X/08) O rychlosti

v

O
>
ORG / PRB2 / X/09) SRR e Y(05) 113  Obecny vystup 5
5 m(‘z BRK Uvolnéni brzdy
PEN/FWD / X(10) ¢—o0 “o— 33 PENy— < P AL2
j N Y(06) Obecny vystup 6
CER/REV /X(11) o o 93 RE ] TLM b Omezgni¥norrr:entu
» _ o , ¢ LC’ (3 J (Kod poruchy 2)
spolecna vsv?rka int. vstuPu O — Y(07) 138 Obecny vystup 7
spoletna svorka zdroje |10 39 |CM1 OL1]  Hiaseni pretizeni

AL3 (Kéd poruchy 3)
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(b) spotiebiCovy typ logiky (polarita I/O: zadna, viz strana 2-2)

Servozesilovaé

15| pLsp 1200 OARL21
T Cidlo -
Zadavani polohovych .
signalu (pulsy) /} 16 | PLSN Dﬁ OAN )22 faze A
1500

4OISIGP

OBP )46
Zadavani polohovych
signalli (znaménko) 411 SIGN

Cidlo -
OBN|47 faze B
)

g

19 | Al1 10kQ OzZP|23
Povel rychlosti / O ) fC,'C”OZ'
Omezeni rychlosti #1 ] OzZN|24 '@%€
(0 to +10 V) 20 [L

44IA|21OKQ 0z148
Povel momentu / O IfD’eteléce
Omezeni momentu #1 L |49 faze
(0 to £10 V) B4 L )

Sp°|eé?|_é) logiky spolecna logiky

signalové napajeni —1( P24 DC24V (L) AO1 Analogovy
)25 vystup 1

spole¢na inteligentnich svorek 2 LPLC T
4.7kQ v
26 Analogov
SON/RUN 5\0 QO [ § }22050 vystupg 2 Y
4.7kQ
27| RS ‘?f_*
RS @ g\o O {1 v
4.7k9’@ spoleéna logiky
3
MOD/PRB/X(00) @ g\o O 1 (L) 35
47k9‘@ )~ SRD/Y(00)
4 : —
TLIX(01) @ C‘;\O O 1
4.7kg‘@ 11
FOT/ROT/X(02) @ O _Q 280 [} - ALMYOY)
- 4.7k9‘@
) 1
ROT/FOTIX(03) @—Q_Q O 4719 L 52 \Nervioz)
SS1/ERG2/X(04) @ C‘;\O O 1 C
4.7k9‘@ 36
6 L °° SA/AL1/Y(03
SS1/ECLR/IX(05) @ C‘;\O O [ § ] ©3)
4.7kQ
o) el (¥ C
PPI/GCH/X(06) @ g\o O— 1 37 szD1v(04)
4.7kQ ( i} <
SRZ/EOH/X(07) @ 5\0 70 ] T
4.7k9‘@ 13
— 8 L O'° BRK/Y(05
ORL/X(08) @ O O O [ § | ©9
4.7kQ
w| 7] (¥
oRaPREIX(09)  $—O0 O 7 ﬁm@ o' TLmAL21v(06)
33 : —
PEN/FWD/X(10) @ C‘;\O O 1 C
47k9@ 38
9 L " OL1/AL3/Y(07
CER/REV/X(11) @ C‘;\O O 1 ] g ©n
spole¢na svorka zdroje 10,30 LCM1 CM2L34.39
T spole¢na svorka

vystupnich signalu



(3) Vstupni a vystupni funkce
I/0 funkce jsou shrnuty v nasledujici tabulce .
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Typ Ogcgr(@n' Nazev svorky Funkce s%fci:(i’:‘“fakcae
P24 Napajeni vstup- | 24Vpc pro napdjeni vstupnich svorek. Nelze pouzit pro
nich svorek jiné ucely.
CM1 Spole¢na svorka | Spole¢na svorka napajeciho zdroje vstupu 24V. DC+24 V
zdroje +10%
PLC Spole¢na svorka | Zapojenim této svorky Ize volit typ logiky (zdrojovy, K/I 80 mA
vstupl spotfebicovy) axcotm
Slouzi také k volbé zda bude pouzit vnitfni (P24) nebo
vnéjSi zdroj pro napajeni svorek
SON Povel zapnout Uvede servopohon do stavu zapnuto (motor je napajen a | vstupni
fizen). impedance
RUN Spusténi Sepnutim tohoto signalu dojde ke spusténi uzivatelske- | 4 7 ko
programu ho programu obsazeného v paméti servopohonu 5 mA (pFi 24 V)
RS Reset chyby Pfivedenim signalu je odstranén stav zablokovani a na vstup
hlaseni poruchy P
Pfed sepnutim tohoto signalu vypnéte povel zapnuti a
zjistéte pricinu poruchy.
X(00) ~ | Obecny vstup Signaly na obecné vstupni svorkovnici pfi pouZiti
X(11) 0~11 programovatelnych funkci: “0” : rozpojeno: “1“ :sepnuto
MOD Volba zplsobu V zavislosti na tomto signalu je nastaveni zpusob Fizeni
fizeni pohonu.
(poloha/rychlost, rychlost/moment, moment/poloha)
TL Omezeni Povoluje provoz s omezenim momentu.
momentu
FOT Blokovani chodu | Je-li tento signal ve stavu OFF, chod pohonu vpfed je
vpred zablokovan.
ROT Blokovani chodu | Je-li tento signal ve stavu OFF, chod pohonu vzad je
vzad zablokovan.
%’ SS1 Pevna rychlost 1 | Volba provozu s pevnymi rychlostmi. Lze volit 3 stupné
S SS2 Pevna rychlost 2 | kombinaci obou vstupt. Jsou-li oba vstupy ve stavu OFF
® chod je zastaven.
E_ PPI Proporcionélni Je-li signal ve stavu ON, je fizeni rychlosti proporcionalni
= fizeni (P).
2 SRZ Zpevnéni pfi Drzi povel rychlosti na hodnoté 0.
rychlosti O
ORL Spinac vychozi Indikace dosazeni vychozi polohy. Tento signal se
polohy vyuziva pfi nalezeni vychoziho bodu servopohonu pfi
polohovém fizeni.
ORG Navrat do Timto signale se startuje operace navrat do vychozi
vychozi polohy polohy UZiva se pfi provozu polohové regulace pohonu.
PEN Povoleni vstupu | Po dobu sepnuti tohoto signalu je povolen vstup
pulst polohovacich pulsu.
CER Nulovani chyby Nuluje se ¢ita€ chyby polohy (Stavajici poloha je
polohy povazovana za pfednastavenou polohu)
FWD Povel vpred Provoz pohonu vpfed pfi fizeni pevnymi rychlostmi
(Druha funkce signalu PEN)
REV Povel vzad Provoz pohonu vzad pfi fizeni pevnymi rychlostmi
(Druha funkce signalu CER)
GCH Zména zesileni Zméni se zesileni Fidici smycky
(Druha funkce signalu PPI)
EGR2 Spina¢ PFepina pfevodovy pomér 1 na pfevodovy pomér 2 a
elektronické nuluje &itac€ pulsl
prevodovky (druha funkce signalu SS1)
ECLR Nulovani ¢idla Pfi sepnuti delSim nez 4s nuluje ¢ita¢ absolutniho Cidla
polohy (druha funkce signalu SS2)
EOH Vnéjsi porucha Pohon vyhlasi chybu a vystup se zablokuje. Chybu Ize
resetovat signalem RS. (Druha funkce signélu SRZ)
PRB1 Vzorkovy vstup 1 | Impulsem na tomto vstupu se ziska Udaj o aktualni
PRB2 Vzorkovy vstup 2 | poloze servomotoru (druha funkce k funkcim MOD a
ORG, bliz§i popis naleznete v uzivatelské pfirucce
programovych funkci)
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Ozn. . Elektricka
Typ svorky Nazev svorky Funkce specifikace
XA(0)/ | Obecny analog. | Obecny analogovy vstup 1 pfi pouziti programovatelnych funkci | 0 to £10
Al vstup 1/ Signal mlize predstavovat povel rychlosti, pasmo rychlosti, V Vstupni
Analogovy omezeni rychlosti v zavislosti na nastaveni zpsobu regulace a | impedance:
vstup 1 dal$ich parametrd. ca. 10 kQ
- XA(1)/ | Obecny analog. | Obecny analogovy vstup 2 pfi pouziti programovatelnych funkci
X Al2 vstup 2/ Signal miiZe pfedstavovat povel momentu, pasmo momentu,
1 Analogovy omezeni momentu v zavislosti na nastaveni zptisobu regulace a
o vstup 2 dalSich parametrd.
3 Al3 Analogovy Omezeni momentu pfi béhu vpfed zavisi na vstupnim napéti.
é’ vstup 3 Signal TL musi byt sepnut (ON).
g: Al4 Analogovy Omezeni momentu pfi béhu vzad zavisi na vstupnim napéti.
vstup 4 Signal TL musi byt sepnut (ON).
L Spole¢na svorka | Spole€na svorka pro analogové vstupy a vystupy
analog. vstupl
Y(00) ~ | Obecny vystup | Signaly na obecné vystupni svorkovnici pfi pouZiti
Y(©7) | 0~7 programovatelnych funkci: “0” : rozepnuto “ 1 “: sepnuto
SRD Servo Signal hlaseni, ze servopohon je pfipraven k chodu (je zapnuto
pfipraveno napajeni hlavniho obvodu a neni indikovana Zzadna porucha).
ALM Porucha Signal hladeni poruchy (signél je v bezporuchovém stavu
sepnut ON pfi vzniku poruchy pfechazi do stavu OFF)
INP Ukoncgeni Signal hlaseni ukonceni polohovani, odpovida-li dosazena po-
polohovani loha pozadované hodnoté (je v nastaveném toleranénim pasmu.
SA Dosazeni Signal hlaseni dosazeni pozadované rychlosti Vystupy
- -
@ rychlosti s otevienym
5 SZD Indikace nulové | Signal je aktivni, je-li rychlost v pasmu deklarovaném jako kolektorem
o rychlosti pasmo nulové rychlosti. +30V DC
s BRK Uvolnéni brzdy | Je-li servopohon zapnut je aktivni signal uvolnéni brzdy. Neni li | nebo méné,
2 (SOA) nastavena zadna prodleva tohoto signalu Ize jej pouzit jako 50 mA max.
2 hlageni chodu (SOA). na jeden
TLM | Omezeni Signal je aktivni, je-li moment pohonu omezovan hodnotou ome-| VStUP
momentu zeni momentu (pohon se pohybuje po momentovém omezeni)
oL1 Hlaseni Signal je aktivni, pfesahne-li zatizeni pohonu nastavenou
pretizeni hranici
AL1~3 | Kod chyby TFi bity udavaji binarni informaci o kédu chyby
CM2 Spole¢na Spole¢na svorka pro vystupy.
svorka vystupu
@ = |__AO1 Analog.vystup 1 | Analogovy signal rychlosti nebo momentu (napétovy signal) Oto+3.0V
32 A02 Analogovy Vyznam signalu Ize volit nastavenim parametru. Tento signél je | zatézovaci
E § vystup 2 urCen ke zobrazeni nikoliv k regulaci. impedance:
S Z L Spole¢na Spole¢na svorka pro analogové zobrazovaci signaly. 3 kQ nebo
N analog. vystupl vice
PLSP | Zadavani Vstupy povelovych pulst polohy. Lze volit nasledujici zptisoby o
5 2| PLSN polohovych zadavani: Signalovy
39 S|gn.j=1Iu, (pulsy) 1-Povelové pulsy + signal sméru \(stup .
@ © | SIGP | Zadavani polo- . " . linkového
o hovych signali 2-Povelové pulsy vpfed + povelové pulsy vzad zesilovade
SIGN (znam.) 3-Fazovy rozdil 2-vstup 2 fazi pulsu
OAP . . , T .
Cidlo faze A Vystup signalu faze A ¢idla polohy
% OAN Signalovy
o) OBP . . . e - vystup
O
S OBN Cidlo faze B Vystup signalu faze B ¢idla polohy linkového
2 Tozp 1. budige
2 OZN Cidlo faze Z Vystup signalu faze Z ¢idla polohy
§ 0oz Detekce Otevreny
© Z pulsu kolektor+30
S L Spoleéna Signal detekce pulsu Z z ¢idla polohy V DVC nebo
N svorka Detekce meéng, 50 mA
max.

Z pulsu
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(4) Detailni zapojeni vstupt a vystupl
(4-1) Kontaktni vstupni signaly

* pfipojena zafizeni jsou spinaCe arelé. Nasledujici obrazky znazorfiuji pouziti vnéjSiho (a)
nebo vnitiniho (b) zdroje.

Servozesilovacé

Vnéjsi zdroj P2 P24
Spinac 4.7kO DC24V Spina¢
(DC|12/24V) g\o VstU|c>C :

Vstup 4.7kQ
— 1 O—<
T PLC), C]E

¢/

Servozesilovacé

DC24V

propojka

™~

CM1

(a) Pouziti externiho napajeciho zdroje (b) Pouziti vnitfniho napajeciho zdroje

* VyZaduje-li nadfazeny fidici systém napajeni, pouZijte externi zdroj, nikdy nepouZivejte
interni zdroj servozesilovace. Nasledujici obrazky ukazuji pfiklad zapojeni vystup(
nadifazeného PLC a externiho zdroje (c-spotfebicovy typ, d-zdrojovy typ).

Programovatelny = . Programovatelny
automat Vnéjsi

. Vn&jsi
zdroj Servozesilovac automat zdroj Servozesilovaé
(DC24V) c (DC24V) DCoay
DC24V P24
onmiiie nis : o) I

yystug Vstup | 4.7kQ
7 A

4.7kQ
Vstup,
P—Ela O—1{ 1
Ridici
vystup
PLC
[ r\C PLCr\ C

CM1

S —

(d) Zdrojovy vystupni modul

(c) Spotrebicovy vystupni modul

* Pouzivate-li externi zdroj pro napajeni fidicich vstupl, pak se vnitfni zdroj
servozesilovace nepfipojuje. ZUstane-li pfipojen i vnitfni zdroj, mize dojit

k samovolnému sepnuti vstupu vlivem proudu, ktery se uzavfe pfi vypnuti externiho
zdroje (viz obrazek e).



KAPITOLA 3 INSTALACE A ZAPOJENI

, Servozesilovac
Programovatelny

automat Externi zdroj JREpEpEpRpuy SR

/ P24 DC24V
— ] (DC24V ! ﬂ

|

Y S - Uzavieni
obvodu

Ridici| [/ ~-F------ [
vystup

ST »

(e) Znazornéni prichodu proudu pfi vypnutém externim zdroji

» Pouzivejte spinace a relé, které jsou spolehlivé vodivé i pfi velmi nizkém proudu a napéti,
napf. kifizové zdvojené kontakty apod.

+ Zabrante zkratovani svorek zdroje P24 a CM1, mohlo by dojit k poSkozeni
servozesilovace

» Elektricka specifikace vstupu je v nasledujici tabulce

Pojem Jedn. Minimum Maximum Priblizeni
Vstupni impedance kQ 4.5 5.7
vstupni proud pfi OFF | mA 0 0.3
vstupni proud pfi ON mA 3.0 5.2 Napajeci napéti 24 Vpc

(4-2) Vystupy s otevienym kolektorem
» Na obrazcich (a) a (b) je zapojeni relé a vstupniho modulu programovatelného automatu.
K civce relé je potfeba zapojit paralelné absorpcni diodu dle obrazku (a).

Programovatelny
Servozesilovaé Servozesilovaé automat

Absorb¢ni dioda C R

N/
. Externi
vystup . vystup Input
napajeci ) C

zdroj Externi
vka rels (DC24V) napajeci
clvkarele — —— ~—— zdroj
(DC24V)
.cm2 CM2
(a) Zapojeni civky relé (b) Zapojeni programovatelného automatu
(spotfebicovy typ logiky) (spotiebicovy typ logiky)
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Programovatelny

Servozesilovad Servozesilovad automat
Absorbéni dioda
CMm2 CM2
\/
Externi
4&( Vystup __|_napajeci | Vystup Vstup
- eroi v "Externi A
] (DC24V) napajeci__l__
C|vk’a zdroj
relé (0c24v) | €4 .

(b) Zapojeni programovatelného automatu

(a) Zapojeni civky relé
(zdrojovy typ logiky)

(zdrojovy typ logiky)

* Pro napajeni vystupu je nutné pouziti externiho zdroje. Nepouzivejte vnitfni zdroj
servozesilovace (P24-CM1), mohlo by dojit k poSkozeni pfistroje.
» Elektricka specifikace vystupl je uvedena v nasledujici tabulce

Pojem Jedn. Minimum Maximum Priblizeni
napajeci napéti vystupu \Y - 30
vystupni proud pfi ON mA - 50
zbytkovy proud pfi OFF mA - 0.1
saturacni napéti pfi ON V 0.5 1.5 vystupni proud 50 mA

(4-3) Analogové vstupni signaly
+ Zapojeni zdroje ovladaciho napéti, potenciometru a analogového vystupu
programovatelného automatu je na obrazku (a). Kazdy kabel analogového signalu musi

byt stinény kabel s kroucenym parem vodic(
Stinéni kabelu pFipojte na zemnici svorku (@ )na strané servozesilovace (pouzdro I/0

konektoru je vnitiné spojeno se zemi).

Servozesilovacé

Al1
Napajeci Promanny L A2 [}
zdroj (;omenny Stinény kabel Al3.
(DC10V) odpor AN A _____ 7 Al4 1'%9 0—' |—0
e - Do o | AD
Vo Vo > pievodnik
\\I; J ;;ouzdro

Spole¢na
logiky

(a) Pripojeni analogového signalu

+ Délka kabelu analogového signalu ma byt maximalné 3 m. Kabelaz analogovych signalu
uloZte co nejdale od kabelu hlavniho silového obvodu.
+ Elektricka specifikace analogového vystupu je uvedena v nasledujici tabulce.

3-31
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Pojem Jedn. Specifikace
Vstupni napéti V 0to +10
Dovolené maximalni napéti Vv +16
Vstupni impedance kQ ca. 10

(4-4) Viystupni analogové zobrazovaci signaly
+ Slouzi k pfipojeni analogového zobrazovaciho pfistroje. Lze zobrazit zvolenou veli¢inu
skute¢nou rychlost, poZzadovany moment (viz obrazek (a)). Signal je uréen ke zobrazeni
nikoliv k regulaci a fizeni naslednych zafizeni (pfesnost vystupnich signalu je ca + 10%).
Kazdy kabel analogového zobrazovaciho signalu musi byt stinény kabel s kroucenymi
pary vodicu (spole¢ny potencial L je na pinech konektoru &islo 17, 20, 45, 49).

Stinéni kabelu pfipojte na zemnici svorku (&) )na strané servozesilovace (pouzdro I/0O
konektoru je vnitiné spojeno se zemi).

Servozesilovacé

1
LI
AD »—| |—‘. AO Stinény kabel Voltmetr
1 Y e e e e e e e e e e e e e
fevodnik — AO2
] | ! |
L Lo / \ Vo
O
. . O O
V Spole¢na Egﬁgf{oom S mm e g

(a) Zapojeni zobrazovaciho vystupniho analogového signalu

Impedance zatéze musi byt vétsSi nez 3 kQ. Dbejte na to aby nedoslo ke spojeni
analogovych vystupt (AO1, AO2) se spolec¢nou svorkou (L) nebo s napétim z jiného
zdroje, mohlo by dojit k poSkozeni servozesilovace.

Elektricka specifikace analogového vystupu je uvedena v nasledujici tabulce

Pojem Jedn. Specifikace
Vystupni napéti \Y, 0to£3.0
ZatéZovaci impedance kQ 3.0 avice
Pfesnost vystupniho napéti % +10 a vice
Zpozdéni vystupniho signalu ms 1,0 a méné




KAPITOLA 3 INSTALACE A ZAPOJENI

(4-5) Polohovy zadavaci signal
(a) neizolovany typ logiky
* Na nasledujicim obrazku je zapojeni polohového zadavaciho signalu. Zdrojem signalu je

linkovy budi¢ AM26LS31 nebo ekvivalentni. K pfenosu polohového zadavaciho signalu
je nutné pouzit stinény kabel s kroucenymi pary vodi¢ Stinéni kabelu pfipojte na
zemnici svorku (@) )na strané servozesilovace (pouzdro I/O konektoru je vnitiné spojeno

se zemi).
Linkovy Servozesilovaé
budi¢ 5V 5V
(AM261.531) Stinény kabel
e e . PLSP, 1.5kO
) A 7\ SIGP
1 1
B /\ | PLSN,
L '+ SIGN
\\I vy d
fomm X o ko
spole¢na
logiky

Pfipojeni polohového zadavaciho signalu z linkového budice

» Elektricka specifikace a ¢asovani pulsniho signalu je uvedena v nasleduijici tabulce a

diagramech.
Elektricka specifikace
Pojem Jedn. Specifikace Priblizeni

Vstupni proud logicka 1 mA 810 15
Maximalni | FWD/REV puls Pulsvi oM linkowy budié
frekvence | pylsy/ smér pohybu uisyrs ovy budic
pulst : - -

Fazové posunuté pulsy .

90° Pulsy/s 500k Otevieny kolektor
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Casovy diagram

Tvar signalu Casovy diagram posloupnosti pulst
pulsy/smér Nastaveni FA-11=P-S (je-li FA-11=-P-S, SIG logika signalu je opacna )
pohybu “q”
(Obr.1) PLS signal J “0”
% SH<2 <>l 2|
0% < tsz tS4
T “1!!
SIG signal ts1] | t tss| | t 0
signa S S lodik
— FWDsignal —>I|<——— REVsigndl ———> ogika
FWD/REV pulsy | Nastaveni FA-11=F-r (je-li FA-11=r-F, otaCkovy signal bude opacny)
(Obr.2) “q”
PLS signal «n
b el L 0
T
T

113 ”
1
SIG signal /—\_/—\_/—\ ‘0

—— FWD signal %%‘% REV signdl —

Signal fazového | Nastaveni FA-11=A-b (je-li FA-11=b-A, otackovy signal bude opacny

rozdilu ' —/—\—/—\—/—\ rrrrr “q”
(Obr.3) PLS signal — - “0”
A< tosﬁe
< —
ﬂ1l!
SIG S|gnal _\_?/7 t6 uou
e

FWD signal 9‘ ‘% REV signal

Casy uzité v diagramech

Forma signalu Signal linkového budice
obr.1,0br.2 obr.3
Doba nabéhu  :t1,t3 < 01ps < 0.1yus
Doba poklesu  :t2,t4 < 01ps < 0.1yus
spinaci doba: ts0,ts1,ts2,ts3,ts4 3us nebo vice -
Fazovy rozdil: t5,t6 - T/4 +T/8
Sitka pulsu :(to/T) x 100 50 +10% 50 +10%
Max. frekvence pulst (pulsy/s) 2M 500k
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(b) izolovany typ logiky
* Na nasledujicim obrazku je zapojeni polohového zadavaciho signalu. Zdrojem signalu je

(a) linkovy budi¢ (AM26LS31 nebo ekvivalentni) nebo (b) tranzistor s otevienym
kolektorem. K pfenosu polohového zadavaciho signalu je nutné pouzit stinény kabel
s kroucenymi pary vodi¢i Stinéni kabelu pfipojte na zemnici svorku (@) )na strané
servozesilovace (pouzdro I/O konektoru je vnitfné spojeno se zemi).

Servopohon

Linkovy budi¢
(AM26LS31) Stinény kabel PLSP

SN N siGP 1500

1 1

L / \ o PLSNI

Vo ' 1 SIGN

' ) ‘Ul pouzdro

————————————————— konentoru

(a) zapojeni s linkovym budi¢em

Servopohon

Vystup s otevienym
Stinény kabel

kolektorem
Napajeci _ ,E,‘ ,"‘_\ ______________ 7\ _______
zdroj —
VD RL ! |
| _!_ CS N e e e e e e e = \
.
T napajeci zdroj zatéZovaci
Cs: pro zvyseni odolnosti VD (V) impedance
vuci ruseni je vhodné RL (©2)
vlozit mezi kolektor a 12 820 to 1200
emitor kapacitu 100 az
220 pF . 24 1800 to 2200

(b) zapojeni s vystupem s otevienym kolektorem

Délka kabelu by neméla prekrogit 3m. Ulozeni kabelu co nejdale od silovych kabell a kabell

ovladacich relé.

V pfipadé, ze je na vystupu s otevienym kolektorem fidiciho zafizeni pfipojeno vice
servopohon(, miize dojit k chybné funkci nékterého z nich. Proto uzivejte vzdy spojeni jeden
s jednim. Pokud je zapotiebi vicenasobné spojeni prosim kontaktujte dodavatele.
Nezapomente spojit emitor otevieného vystupu fidiciho zafizeni se spole¢nou svorkou CM1

servopohonu (jinak dojde k chybé polohy).
e Elektricka specifikace a ¢asovani pulsniho signalu je uvedena v nasleduijici tabulce a

diagramech.
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Elektricka specifikace

Pojem Jedn. Specifikace Priblizeni
Vstupni proud logicka 1 mA 8to 15
Maximalni | FWD/REV puls Pulsy/ 500k linkovy budi¢
frﬁll;\aence pulsy/ smér pohybu weyrs 200k Otevieny kolektor
P Fazové posunuté pulsy 125k linkovy budi¢
90° Pulsy/s —
50k Otevieny kolektor
Tvar signalu Casovy diagram posloupnosti pulst
pulsy/smér Nastaveni FA-11=P-S (je-li FA-11=-P-S, SIG logika signalu je opacna )
pohybu “q”
(Obr.1) PLS signal | “0”
% SH<2 <>l 2|
loy < ts2 tsa
ST “1”
SIG signal Sl Sl |t .
— FWDsignal —>I|<——— REVsigndl ——> logika
FWD/REV pulsy | Nastaveni FA-11=F-r (je-li FA-11=r-F, otaCkovy signal bude opacny)
(Obr.2) “q”
PLS signal “0”
signa : 2 0
s e
P
@

u1 ”
SIG Slgnél /—\_/_\_/—\ uou

—— FWD signal %%‘% REV signal —

Signal fazového | Nastaveni FA-11=A-b (je-li FA-11=b-A, otackovy signal bude opacny

rozdilu ' —/—\—/—\—/—\ rrrrr “1”
(Obr.3) PLS signal . - /o / o/ “«
e o<
%,
5 T 5 g
SIG signal _\_T/i]\ “0”
<> <>
FWD signal 9‘ ‘% REV signal
Forma signalu Signal linkového budice Signal s otevienym kolektorem
Obr.1, Obr.2 Obr.3 Obr.1, Obr.2 Obr.3
Doba nabéhu :t1,t3 <0,1us <0,1us <0,25us < 0,25us
Doba poklesu  :t2,t4 <0,1us <0,1us <0,25us <0,25us
spinaci doba: ts0,ts1,ts2,ts3,ts4 <0,3us - <0,75us -
Fazovy rozdil: t5,t6 - T/4 £T/8 - T/4 £T/8
Sitka pulsu :(to/T) x 100 50 £ 10% 50 £ 10% 50 £ 10% 50 £ 10%
Max. frekvence pulsl (pulsy/s) 500k 125k 200k 50k
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(4-6) Zobrazeni vystupu ¢idla polohy

+ Informaci o poloze vychazejici z idla tvofi signaly faze A, faze B a Z signal. Vystupem je
linkovy budi€ signalil OAP-OAN, OBP-OBN, OZP-OZN. Na strané zobrazeni je nutné
pouzit linkovy zesilova¢ (vstupni impedance: 220 to 230 Q), jak je znazornéno na
obrazku (a). Signal OZ-L (otevieny kolektor), zapojte dle obrazku (b)

K pfenosu polohového signalu je nutné pouzit stinény kabel s kroucenymi pary vodicu
Stinéni kabelu pfipojte na zemnici svorku (& )na strané servozesilovace (pouzdro I/0
konektoru je vnitfné spojeno se zemi).

Servozesilovac

Linkovy budi¢ Linkovy zesilovaé
(AM26LS31 nebo 8@;, Stinény kabel (AM26LS32 nebo podobny)
podobny) ozF R AT

OAN, ! T

SR i

Pouzdro /_" _____________________ ! N /; =

konektoru

R=220 ~ 330Q

S

(a) Pfipojeni vystupniho signalu linkového vodice

Servozesilovac

2.2kQ  optoglen na?glé’gl‘\z/‘;rol
Otevieny Stinény kabel B
kolektor oz [SNTTTTTTTCC [ ~ —

_

T
Pouzdro \ ‘o
konektoru

Spole¢na
logiky

(b) Pfipojeni vystupu s otevienym kolektorem

+ V zavislosti na rozlieni ¢idla mohou mit signaly fazi A a B frekvenci az 1MHz a vy$Si.
Pouzity kabel a pfijimaci obvod musi byt schopen zpracovat tento frekvenéni signal.
Takeé pfi zpracovani signalu faze Z z vystupu s otevienym kolektorem pouzijte optoclen
na frekvence 1 MHz a vyssi.

» Délka kabel nesmi pfekroc€it 3m. UloZte tento kabel co nejdale od vSech silovych kabeld.

» Dbejte na to, aby nedoslo ke zkratu vystupt linkového budi¢e mezi sebou a, a aby se na
tyto vystupy nedostalo napéti vnéjSiho zdroje. Mohlo by dojit k poSkozeni
servozesilovace.
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» Pouzijete-li absolutni ¢idlo polohy, pak je informace o poloze na linkovém budici faze Z
(OZP-0OZN) jako seriovy signal. Tato data nelze prfenaset pres vystup s otevienym
kolektorem.

 Elektrické vlastnosti signalu z linkového budice jsou dana pouzitym budi¢em (AM26LS31
nebo ekvivalentnim). Elektrické vlastnosti vystupu s otevienym kolektorem detekce
faze Z jsou uvedena v nasledujici tabulce.

Pojem Jedn. Minimum Maximum Priblizeni
Napajeci napéti ext. zdroje V 4 30
Vystupni proud ve stavu ON mA 0 50
Zbytkovy proud ve stavu OFF mA 0 0.1
Saturacni napéti ve stavu ON \Y 0 0.4 Vystupni proud 50mA
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3.2.6 Zapojeni signalu ¢idla

(1) Konektor Cidla

Servozesilovac serie AD je uréen pro pouziti ¢idla polohy s rozliSenim 17 bitd/ot., kterym jsou
vybaveny pfislusené servomotory HITACHI. Pfipojeni se provadi zasunutim signalového
konektoru, kterym je servomotor vybaven do patice (ENC) umisténé na servozesilovaci

Pro pfipojeni Cidla pouzivejte konektoru ENC uvedeny v nasledujici tabulce.

Konektor ¢€idla polohy, pfipojovaci ast a kryt

P&. OZ”TaCG”'/ Obrazek Vyrobce
yp
1 Pfipojovaci ~ Molex-Japan
Gast/ AN Et_j Co., Ltd.
54593-1011 =
:
Pin¢. 6
2 Kryt/
54599-1005

(VSechny c&asti
jsou nutné ¢.1
az ¢€.6)

1

T e— T D

€.3 stinici skofepina-kryt

€.4 No.4 stinici skofepina-télo

¢.5

svorka
=19 {( kabelu

¢.6
Sroub 2ks
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(2) Pripojeni signalu ¢idla polohy
1- Nasledujici obrazek ukazuje zapojeni seriového cidla polohy s rozliSsenim 17 bitl / ot.

Servozesilovaé

Konektor ¢idla

Cidlo

pouzdro konektoru

Pozn.1) Cisla pfedstavuji oznageni na konektoru
Pozn. 2) Barvy predstavuji barvy kabelu ¢idla .

Pfifazeni je znazornéno v nasledujici tabulce

ENC|pozn-1) S Stinény kabel | pozn.2) _
EP R ,\EP':"‘. A [rudy] /.
ool iU ceel L e [
VB Lt VBl ) [oranzovy] | !
EG i E /\ B EG ! I/\ [oranZovobily] © | seriovy
! o o signal
SDP L )i SDP i) [modry . gidla
son@] i [\t sont [\ (modrobil] | :
'/ SHD [stinéni] ./
Do——6-—---- O el S loighs- o

Cislo oznaceni Nazev signalu Cislo oznaceni Nazev signalu
dinu svorky pinu svorky
1 EP Napajeni Cidla + 2 EG Napajeni Cidla —
3 VB Napajeni z baterie + 4 EG Napajeni z baterie —
5 SDP Seriovy signal (P) 6 SDN Seriovy signal (N)
7 - - 8 - -
9 - - 10 - -

Napajeni z baterie (VB-EG) se pouZziva pouze pro absolutni ¢idlo polohy. S inkrementalnim
Cidlem neni baterie potfeba.
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Upozornéni
a) Kabel Cidla odpojujte az po vypnuti napajeni servozesilovace. Je-li pfivedeno napajeni bez
pfipojeného kabelu Cidla zobrazi se chyba €idla E39. V tomto pfipadé vypnéte napajeni,
pripojte kabel Cidla a napajeni opét zapnéte
(Absolutni ¢idlo polohy ztrati informaci o poloze pokud odpojite kabel napajeni)

b) Mezi servozesilovacem a Cidle probiha vysokorychlostni seriova komunikace, proto je nutné
pouzit vzdy stinény kabel s kroucenymi pary. Stinéni kabelu pfipojte k zemni svorce na
strané servozesilovace (@) ). (Pouzdro konektoru je vnitiné spojeno se zemi.)

c) Nedopustte aby doSlo ke zkratovani signalovych vodi€l, nebo jejich spojeni se zdrojem.
Mohlo by dojit poskozeni servozesilovace a €idla.

d) Nasledujici tabulka obsahuje maximalni hodnoty proudu tekouciho kazdym napajecim a
signalovym vodi¢em, pfipustny ubytek napéti a dovoleny odpor vodice.

Oznaceni Maximalni Pfipustny ubytek Pfipustna hodnota
vodice proud (mA) napéti (V) odporu (Q)
EP, EG 165 0.25 1.5
VB, EG 1 0.1 100

SDP, SDN 15 0.3 15

e) Kabel ¢idla ulozte nejméné 30cm od kabell hlavniho obvodu a motorového kabelu
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2- Pfipojeni inkrementalniho Cidla polohy

Servozesilovaé Cidlo
enc| poznt) STV poan2)
2 (e R S A 0 U=
ol it S\ m)e
A+ .': I:I A ;: I: [A]IA+
rlol LU el e -
B+ I | [B]I B+ inkrersrigzﬁélllniho
B. L |l gidla polohy
7+ s [F]I 74
z L e 2
V| HlsHp
O s

Pozn.1) Cisla v zavorkach predstavuji oznadeni na konektoru servozesilvace.
Pozn. 2) Pismena v zavorkach predstavuji oznageni na konektoru na servomotoru.

Osazeni konektoru ENC na servozesilvadi

Cislo | oznacCen Nazev signalu Cislo [oznaceni Nazev signalu

pinu | i svorky pinu | svorky
1 EP Napajeni Cidla + 2 EG Napajeni Cidla —
3 - - 4 - -
5 B+ Faze B (faze V) signal (P) 6 B- Faze B (faze V) signal (N)
7 A+ Faze B (faze U) signal (P) 8 A- Faze B (faze U) signal (N)
9 Z+ Faze B (faze W) signal (P) 10 Z- Faze B (faze W) signal (N)
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Upozornéni
a) Mezi servozesilovatem a Cidlem probiha pfenos pulsli o vysoké frekvenci, proto je nutné
pouzit pro pfipojeni vzdy stinény kabel s kroucenymi pary. Stinéni kabelu pfipojte k zemni
svorce na strané servozesilovaée (@ ). (Pouzdro konektoru je vnitiné spojeno se zemi.)

b) Nedopustte aby doslo ke zkratovani signalovych vodicl, nebo jejich spojeni se zdrojem.
Mohlo by dojit poSkozeni servozesilovace a Cidla.

c) Kabel ¢idla odpojujte az po vypnuti napajeni servozesilovace. Je-li pfivedeno napajeni bez
pripojeného kabelu Cidla zobrazi se chyba Cidla E39. V tomto pfipadé vypnéte napajeni,

pripojte kabel Cidla a napajeni opét zapnéte

d) Kabel ¢idla ulozte nejméné 30cm od kabell hlavniho obvodu a motorového kabelu
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KAPITOLA 4 PROVOZ
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Tato kapitola vysvétluje typické pfiklady provozu tohoto produktu a
jednoduchy pfiklad metody zkusebniho chodu.

4.1 Metoda Fizeni.......oooociviieiiiiiiieee 4-2
4.1.1 Rizeni rychlosti analogovym vstupem ... 4 — 4
4.1.2 Rizeni rychlosti pomoci pevnych

ryChlosti......oooei 4-5
4.1.3 Rizeni polohy vstupni posloupnosti

PUISU....cooeieeeei 4-6

4.2 ZkuSebnichod.............ccoooi 4-7

4.2.1 ZkuSebni chod fizeny analogovym

VSTUPEM .o 4-7
4.2.2 ZkuSebni chod Fizeny pevnymi

rychlostmi ... 4-8
4.2.3 Provoz tipovani a u€eni fizeny z

operacniho panelu ............ccccccccis 4-9
4.2.4 ZkuSebni chod fizeny

nastavovacim software AHF .................. 4-11

4-1
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4.1 Metoda fizeni

N
/A - VAROVANI

Je-li servopohon napdjen nesahejte na svorky hlavni svorkovnice, neprovéfujte
signaly, neodpojujte Zadné konektory a vodice.
Nebezpedi urazu elektrickym proudem.

Sitové napdjeni zapinejte az po uzavieni pfedniho krytu ménice.
Pokud je jednotka pod napétim neodnimejte pfedni kryt.
Nebezpedi urazu elektrickym proudem.

Nesahejte na pfepinae mokryma rukama.
Nebezpedi urazu elektrickym proudem.

Nesahejte na svorky servopohonu pokud je napajen, i kdyz by byl ve stavu ,zastaveni®.
Nebezpedi urazu elektrickym proudem.

Po chybé napajeciho napéti muze dojit k restartu pohonu . Nepfiblizujte se ke stroji
(Navrhnéte takova opatfeni aby tato situace nemohla vést k ohrozeni obsluhujicich
osob).

Nebezpedi poranéni.

| pfi kratkodobém vypadku sité mize dojit k restartu pokud zlstal zachovan povel
chodu, proto udélejte pfi navrhu ovladaciho obvodu takova opatfeni aby k restartu po
vypadku nemohlo dojit, nebo aby pfipadny restart nebyl nebezpecény.

Nebezpedi poranéni.

Pokud je zadan povel chodu a je pouZit reset poruchy, dojde k rozb&hu pohonu ihned
po provedeni resetu. Provadéjte reset poruchy az po odpojeni signalu chodu.
Nebezpedi urazu.

Tlagitko stop je ucinné pouze pokud je jeho funkce navolena. V zapojeni pohonu stroje
nezapomefite na nezavisly havarijni stop.
Nebezpedi urazu.

Nedotykejte se vnitfnich ¢asti servopohonu pokud je pod napétim ani nevsouvejte
dovnitf Zadné predméty.
Nebezpedi pozaru a urazu elektrickym proudem.
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Pred zapocetim provozu

Pfed zapocetim provozu servopohonu fady AD zkontrolujte spravnost volby &idla a volby
servomotoru. K tomuto vyuZijte nastavovaci software “AHF”. Rada AD3 vyuziva dvou typ( éidel dle
napétoveé tfidy (jednofazovému servozesilovaci / 3f 200V servomotoru pfislusi 17bitové seriové
Cidlo a 3f tfidé 400V servomotoru pfinalezi inkrementalni ¢idlo).

Postup nastaveni je v nasledujicim diagramu.

(17 bitové seriové &idlo
| (tfida 1-f/ 3-f 200V )

Zapnéte napajeni fidicich obvodu
svorky L1C a L2C

[Nastaveni parametrd] i1l [Nastaveni parametrd]

[ inkrementalni &idlo s Gspornym
L zapojenim (tfida 3-f 400V )

Zapnéte napajeni Fidicich obvodu
svorky L1C a L2C

Parametr FA-81 (Volba Cidla )
Stnd (pocate€ni hodnota)
Parametr FA-82 (Rozliseni Cidla)
2M7 (pocate¢ni hodnota)

Parametr FA-81 (Volba Cidla
IncE (pocatecni hodnota)
Parametr FA-82 (RozliSeni ¢idla)
8192 (pocatecni hodnota)

[Nastaveni parametri motoru] § [Nastaveni parametrd motoru] |

y

Ovérte kod typu servomotoru
Nastavte parametry motoru
Inicializujte servozesilovac
(Pozn. 1)

Ovérte kod typu servomotoru
Nastavte parametry motoru
Inicializujte servozesilovac
(Pozn. 1)

\4

A 4

Vypnéte a zapnéte napajeni fidicich
obvodu (svorky L1C a L2C)
(Nyni jsou parametry platné)

Vypnéte a zapnéte napajeni fidicich
obvodu (svorky L1C a L2C)
(Pokud jste nemeénili zadny parametr [v
nastaveni parametr(] a [nastaveni
parametrd motoru], tento Ukon neni
nutny)

Konec

Konec

Pozn. 1) Detailni nastaveni parametrll motoru najdete v uzivatelské pfiru¢ce k nastavovacimu

software pro fadu AD oznac¢enému AHF-P0O1 / P02.

Nasledujici tabulka uvadi metody fizeni a k nim pfisludny typ zadavani.

Metoda Fizeni Typ zadavani

Analogovy vstup
Pevneé rychlosti
Rizeni polohy Vstup posloupnosti pulst

Rizeni momentu Analogovy vstup

Rizeni rychlosti

Dale jsou uvedeny typickeé pfiklady

Dale téz Kapitola 6 (vysvétleni parametr(l) nastaveni parametr(i

4-3
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4.1.1 Rizeni rychlosti analogovym vstupem, bez pouziti programovych funkci

V této metodé je servopohon Fizen pfipojenim externich signald (povel rychlosti, servo zapnuto
(SON) ). Funkce metoda fizeni (FA-00) je v zakladnim nastaveni S-P.

1- Realizujte zapojeni dle nize uvedeného obrazku a ovéfte jeho spravnost.
2- Sepnéte chrani¢ (ELB) a pfipojte napajeni servopohonu
Na operatorském panelu se zobrazi “d-00” (Tovarni nastaveni)

3- Nastavte volbu povelu rychlosti (FA-21) na hodnotu analogové zadavani (A1).

4- Navolte povel rychlosti (nrEF) na analogovy vstup 1 (volba funkce FC-03) a nastavte Al1 vstupni
napéti na 0 [V].

5- Privedte povel rychlosti. (PfesvédcCete se o jeho pfitomnosti v zobrazeni d-00.)

6- Sepnéte svorky FOT a ROT.

7- Sepnéte styka¢ MC s pfivedte silové napajeni.

8- Sepnéte svorku SON.

9- Privedte na vstup rychlosti Al1 referen¢ni napéti odpovidajici pozadované rychlosti.

10- Chcete-li pohon zastavit, nastavte referenéni napéti na 0 a sledujte zda se motor zastavi.

Nasledné rozepnéte svoru SON.

<Pojmy pouzité pfi provozu>
Servo ON (SON): Spinac, relé apod.
Povel rychlosti (Al1): Vnéjsi signal (DC+10 V)

Servopohon (AD*3-LI00HPE)

napajeci E—ITE U MC —— Servomotor
napéti O ® EE L1 Ovladaci panel
3-faze —O | | L2
380 ~ O i O ” L3 8080808080
L1C )
- , - L2C
Snizovaci transformator
P24
SON
FOT
ROT
DC10V ﬁ CM1
I Al1
L
DC10V VR:1~3kQ PLC
CM1
e I

Pozn.) Na vySe uvedeném obrazku je servopohon tfidy 3-f 400V.
Nepfipojujte napajeni fidicich obvodul (svorky L1C a L2C) na 400V.
Ridici obvody je nutno napajet napétim 200 ~ 240V (svorky L1C a L2C).
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4.1.2 Rizeni rychlosti pomoci pevnych rychlosti, bez pouziti programovych funkci

PFi této metodé Fizeni servo je v provozu po sepnuti kontaktniho vstupu. Metoda fizeni (FA-00)
je S-P — zakladni nastaveni.

1- Realizujte zapojeni dle obrazku nize a prekontrolujte jeho spravnost.
2- Sepnéte chrani¢ (ELB) a pfipojte napajeni servopohonu
Na operatorském panelu se zobrazi “d-00” (Tovarni nastaveni)

3- Nastavte v parametru FA21(volba zadavani rychlosti) hodnotu CnS (zadavani pevnych rychlosti)

4- Nastavte pevné rychlosti (Fb-00 az Fb-03).

5- Nastavte doby rozbéhu a dobéhu (Fb-04, Fb-05).(pocatecni nastaveni je 10s.)

6- Sepnéte svorky FOT a ROT.

8- Provérte zda svorky SS1 a SS2 jsou rozpojeny

7- Sepnéte svorku SON.

9- Sepnéte svorku SS1 a SS2 — servomotor je v chodu. Pfi SS1 = ON a SS2 = OFF, je platna

rychlost Fb-00. (Provéfte zadanou rychlost v zobrazeni d-01.)

10- Pozadujete-li zastaveni motoru rozepnéte svorky SS1 a SS2 a provéfte zda se motor zastavil.
Nyni rozepnéte svorku SON

<Pojmy pouzité pfi provozu>
Servo ON (SON): Spinag, relé, apod.
Povel pevnych rychlosti (SS1, SS2): Spinac, relé, apod.

ELB MC Servopohon (AD*3-C1C0HPE)
L1 Ovladaci panel

-2 188888

N
QL1C (]

Servo motor

®
_\_L Uzemnéni

Pozn.) Na vySe uvedeném obrazku je servopohon tfidy 3-f 400V.
Nepfipojujte napajeni fidicich obvodu (svorky L1C a L2C) na 400V.
Ridici obvody je nutno napéjet napétim 200 ~ 240V (svorky L1C a L2C).
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4.1.3 Rizeni polohy vstupni posloupnosti pulst, bez pouziti programovych funkci
V této metodeé je servo fizeno vstupni posloupnosti pulsu.

1- Realizujte zapojeni dle obrazku nize a prekontrolujte jeho spravnost.
2- Sepnéte chrani¢ (ELB) a pfipojte napajeni servopohonu
Na operatorském panelu se zobrazi “d-00” (Tovarni nastaveni)

3- Nastavte parametr FA-11 — vstup posloupnosti puls(.

4- Nastavte parametr elektronicka pfevodovka (FA-12, FA-13).

5- Nastavte parametr FA-00 volba typu ,rychlostni fizeni — polohové Fizeni“ (S-P).

6- Sepnéte svorku MOD. (Timto je servo uvedeno do stavu fizeni polohy)

7- Sepnéte a rozepnéte svorku CER.

8- Sepnéte svorky FOT a ROT.

9- Sepnéte styka¢ vykonového napajeni MC.
10- Sepnéte svorku SON.
11- Sepnéte svorku PEN a pfivedte posloupnost pulsu (Dle této posloupnosti se servomotor

pohybuje az do dosazeni polohy).

12- Pozadujete li zastaveni motoru rozepnéte po dosazeni polohy svorku PEN. Po zastaveni motoru
rozepnéte svorku SON.

ELB MC Servopohon (AD*3-O0O0HPE)

o —_— Servo motor
Napajeci L1 Ovladaci panel
napéti —T
3-faze AO L2 BDBOBO 80 Bo
380 ~ L3
480V Lo0d

OL1C (]
_ L2C
SniZovaci transformator
P24
o SON
¢ MOD
FOT
ROT
o CER
PEN
o CM1
Vstup — PLSP
posloupnosti PLSN
polohovacich SIGP
pulst ] SIGN
PLC
CM1
S

©
L Uzemnéni

Pozn.) Na vySe uvedeném obrazku je servopohon tfidy 3-f 400V.
Nepfipojujte napajeni fidicich obvodud (svorky L1C a L2C) na 400V.
Ridici obvody je nutno napajet napétim 200 ~ 240V (svorky L1C a L2C).
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4.2 Zkusebni chod
V nasledujicim odstavci je popsan jednoducha zkouska chodu.

4.2.1 ZkuSebni chod fizeny analogovym vstupem
Parametr metoda fizeni (FA-00) je ve vychozim nastaveni S-P.

1- Realizujte zapojeni dle obrazku niZe a prekontrolujte jeho spravnost.

2- Sepnéte chrani¢ (ELB) a pfipojte napajeni servopohonu
Na operatorském panelu se zobrazi “d-00” (Tovarni nastaveni)

3- Otevrete parametr d-00 a nastavte povel rychlosti (vstup 0 V). Objevi-li se opét d-00 stisknéte
znovu tlacitko . Pomoci tlacitek @ E] nastavte nenulovou hodnotu rychlosti.

4- Sepnéte svorky FOT a ROT.

5- Pfivedte napajeni na silové obvody sepnutim stykace MS.

6- Sepnéte svorku SON.

7- Privedte povel rychlosti a provérte, zda servomotor sleduje zmény povelu (provéfte rychlost
v parametru d-01).

8- Chcete-li pohon zastavit, nastavte povel rychlosti na 0 a ovéfte, zda se servomotor zastavil.
Nasledné rozepnéte svorku SON.

Servopohon (AD*3-C1C0HPE)
ELB MC Servomotor

napajeci — —
napéti O, O L1 Ovladaci panel
o o L2 | (888.8.8
80V © o L3

L1C 0]
L2C

P24

SON
FOT
ROT
cm1
Al1

VR:1~3kQ

PLC
CM1

S

’—I
’_(_

S
L Uzemnéni

Pozn.) Na vySe uvedeném obrazku je servopohon tfidy 3-f 400V.
Nepfipojujte napajeni fidicich obvodud (svorky L1C a L2C) na 400V.
Ridici obvody je nutno napéajet napétim 200 ~ 240V (svorky L1C a L2C).
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4.2.2 ZkuSebni chod fizeny pevnymi rychlostmi
Parametr metoda fizeni (FA-00) je ve vychozim nastaveni S-P.
1- Realizujte zapojeni dle obrazku nize a prekontrolujte jeho spravnost.
2- Sepnéte chrani¢ (ELB) a pfipojte napajeni servopohonu
Na operatorském panelu se zobrazi “d-00” (Tovarni nastaveni)
Otevrete parametr FA- 21 a nastavte CnS (vstup pevnych rychlosti)
tiacitky (a ] a (¥ ] nastavte na displeji FA ---
stisknéte tlacitko a nastavte FA-00.
tiagitky (4] a (¥ ] nastavte na displeji FA-21
stisknéte tlagitko atlacitky (4] a (¥ ] nastavte hodnotu CnS.
Zapiste stiskem

4- Provedte nastaveni pevnych rychlosti Fb-00
stisknéte tlagitko a zméfite FA-21 na FA-—-.
tiacitky (a4 ] a (¥ ] nastavte na displeji Fb ---

stiskem tlagitka zobrazte Fb-00
opétovnym stiskem zobrazte hodnotu funkce a tlacitky E]@ a @ nastavte

pozadovanou rychlost. TlaCitkem potvrdte zadani.
Nastavte Casy rozbéhu a dobéhu Fb-04 a Fb-05 (poc¢atecni nastaveni je 10,0s)

Sepnéte svorky FOT a ROT.
Provérte ze svorky SS1 a SS2 jsou rozepnuty a sepnéte stykaé MC. Nyni sepnéte svorku SON.

w
1

0 N O O
[ I |

Sepnéte svorku SS1 (svorka SS2 rozepnuta) a presvédcCete se, Ze motor pracuje na nastavené
rychlosti (zobrazi se v d-01)
Rozepnéte svorku SS1 a SS2 a motor se zastavi. Nyni rozepnéte svorku SON.

©
1

ELB MC  Servopohon (AD*3-LICIHPE)

napajeci Servo motor

napéti ——oO O L1 Ovladaci panel U

-faz —O’:\
288 ~e gi?) 7 tg BOBOBOBOBO yV Cidlo
480V M 0 S
- OL1C (]
B ] > L2C ENC
Snizovaci transformator
P24
O
& Eg-lltl Pozn.: Na vySe uvedeném
o ROT obrazku je servopohon
4 SS1 tridy 3-f 400V.
SS2 Nepfipojujte napajeni
& CM1 fidicich obvodU (svorky
PLC I:1C a L2C) na 400V.
CM1 Ridici obvody je nutno
f_ @ ) napajet napétim 200 ~
Q - 240V (svorky L1C a
_\_LUzemnenl L2C)
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4.2.3 Provoz tipovani a uéeni fizeny z operaéniho panelu

K provedeni funkce tipovani fizené z operatorského panelu postaci propojit servomotor se
servozesilovacem a pfivést napajeci napéti. Podobné i funkce uceni, pokud je nastaven spravné
programovy rezim provozu (parametr FA-22: hodnota Pro).

Pfi tomto testovacim chodu si uSetfime provadéni dalSiho zapojeni.

(1) Postup pfi tipovani
Pohon je v rezimu regulace rychlosti, svorka SON je vypnuta. Provedte nasledujici:

= — = Blika
Flal-F - b
4 E 1- Tlagitky a(a](v) zobrazte

parametr Fb-03 rychlost pro tipovani.

.

Blika

w
x

(J

2- Nastavte rychlost pro tipovani tlagitky E]
@ @ (pfiklad vlevo ukazuje pouze
zmeénu sméru otaceni)

Zménu sméru otaceni provedeme
zménou na hodnoty na druhém misté

L

o
=
=
o

Blika E] Zleva.
'_*_‘ - — v v rs rs
- 3- Presunite kursor na prvni misto zleva

SET Nastaveni je
uloZeno 4- Stiskem tlagitka (A ] spustite tipovani a

Nastaveni motor se zacne otadet
FUNC | heni ulozeno
Blika

4

5- stisknutim kteréhokoliv z nasledujicich
tlacitek tipovani zastavite.

: stav zobrazeni z(istane
zachovan.
nastavena rychlost je
uloZzena do paméti.
: Nastavena rychlost se
neulozi, navrat k vySsi
urovni v menu.

[
-
<
m
<

=
K
©
48 b
JiE

9]
M«
N

WRTER

[
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(2) Jak provadét operaci u€eni
Svorka SON je ve stavu OFF, provedeme nasledujici postup

= = blik4
Flel-1013 i
A 1- Tlagitky (FUNC | (A ] a (¥] zobrazte

[I] 4x parametr Fb-03 rychlost pro tipovani.

2- Nastavte rychlost pro provozu tlagitky [ 4 J,
a @ V pfipadé rezimu uéeni

With period nastavte absolutni hodnotu, smér otaceni
a velikost pohybu je dana kédem a
blika zadanym poctem pulsu (dale viz bod 3).

v

(PFiklad vlevo ukazuje pouze postup

| 4 provedeni, nikoliv zménu rychlosti)
R IA S

[Ny

blika
c‘b 3- Po ukonceni pfedchoziho bodu, zadejte
tiacitky (a ] (4] a[v] pocet pulsti pro

pohyb (1=1/32768 otacky). Priklad vlevo
znazornuje velikost pohybu — 256 pulsi).
Tladitkem @ provedete presun
nastavené hodnoty do pamétového mista
P().(bez pohybu)

]
g

>
(]
(o8
(@]

blika

{_A_‘
i

o g

blika

FH
7[-125]6) KB 4- nastavte tlagitkem (<] blikani nejvy$siho
l@ 5x vyznamového bitu.

chod
o 5- stisknutim tlacitka [Z] spustite operaci
Hm uceni a servopohon provede pohyb na
<:| zadanou polohu
blika
(_A_\

navrat do menu .’- HE 6- byla-li operace u€eni dostate¢na pro Vami
zobrazeni E] pozadovany pohyb (polohu) zapiste

< koncovou polohu pohybu do pamétového
mista P() tlacitkem E] a potvrdte

b
= -
tladitk .
C1oios acitkem
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4.2.4 ZkuSebni chod Fizeny pomoci software AHF
Testovaci béh fizeny z PC provedeme v rezimu tipovani, protoze tento nevyzaduje zadné
zapojovani vstup./vystupnich svorek. Propojime pouze servomotor se servozesilovatem a s PC a
pfivedeme napajeci napéti.

(1) Postup pfi tipovani
Tipovani Ize rozdélit na dva pfipady. Standardni tipovani provadéné v rezimu rychlostni
regulace a tipovani posloupnosti impuls(, které se provadi v rezimu polohové regulace.
V druhém pfipadé pohon provede pfesun na polohu ktera byla uréena zadanym poctem
polohovych pulsl v polohové regulaci.
Nize jsou vysvétleny oba zplsoby tipovani

(a) Standardni tipovani
Servomotor bézi konstantni rychlosti v dobé od povelu start do povelu stop.

Otevrete software AHF a dle nasledujiciho popisu nastavte rezim tipovani.
(Vice informaci najdete v uzivatelské pfiru¢ce k nastavovacimu software AHF)

1- Na uvodni obrazovce zvolte nastaveni testovaciho béhu..
("kliknéte" na tlaCitka Jog & homing )

2- Zvolte rychlost pro rezim tipovani.

3- Pfekontrolujte zadanou rychlost a ,kliknéte® zvoleny smér otaceni
(v zapéti se vam motor rozto¢i v zadaném sméru)

4- Stiskem tlacitka stop ukoncite béh

Pozn.1: Na V/V konektor nepfivadéjte zadné vstupni signaly. Provoz by se jinak fidil
signaly ze vstupnich svorek.

Pozn.2: Za tohoto stavu jsou rozb&hovy a dobé&hovy €as 0 a ostatni parametry jsou pouzity
dle sou¢asného nastaveni (zesileni, omezeni rychlosti atd.).

Pozn.3: Pred spusténim této operace se presvédcCete, zda pfi roztoceni pohonu nemuze
dojit k ohroZeni bezpeénosti a ke vzniku Skod

4 -11
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(b) Tipovani posloupnosti impulst
Pohon je provozovan v rezimu polohové regulace. Motor najizdi na polohu zadanou
polohovym povelem.

Otevrete software AHF a dle nasledujiciho popisu nastavte rezim tipovani.
(Vice informaci najdete v uzivatelské pfiru¢ce k nastavovacimu software AHF)

1- Na uvodni obrazovce zvolte nastaveni testovaciho béhu..
("kliknéte" na tlacitka Jog & homing )
2- Zvolte pocet pulst o ktery se ma pohon pfesunout (na otacku pfislusi 32768 pulst).
3- Prekontrolujte zadanou polohu a ,kliknéte“zvolny smér otaceni
(v zapéti se vam motor roztoCi a pfesune na zadanou polohu)
4- Po ukon&eni polohovani se vrati poCate¢ni obrazovka. Servopohon je stale ve stavu
zapnuto, proto stiskem tlacitka stop ukoncete chod.

Pozn.1: Na V/V konektor nepfivadéjte zadné vstupni signaly. Provoz by se jinak fidil
signaly ze vstupnich svorek.
Pozn.2: Zatohoto stavu jsou rozbéhovy a dobé&hovy €as 0 a ostatni parametry jsou pouzity
dle sou¢asného nastaveni (zesileni, omezeni rychlosti atd.).
Pozn.3: Pred spusténim této operace se presvédCete, zda pfi rozto€eni pohonu nemuze
dojit k ohroZeni bezpecnosti a ke vzniku skod
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Tato kapitola popisuje funkce vstupnich a vystupnich signalta a vétsinu
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5.1 Seznam funkci svorek

Sloupec rezim regulace v nasledujici tabulce zobrazuje regulaéni rezim ve kterém se servo nachazi.
Znacka 0 znamena ,v chodu®, znacka X znamena ,za klidu“ a znacka * znamena moznost

nastaveni.
Typ ozn. Nazev svorky Funkce Rezim regulace
svorky program | poloha | rychlost jnoment
P24 Napajeni vstupu 24V pro napajeni vstupnich svorek. Je-li zvolena
zdrojova logika spojuje se svorka P24 se spole¢nou (0] (0] (0] O
napajeci svorkou vystupl fidiciho automatu.
CM1 Spoleéna sv. vstupu | spoleéna svorka napajeciho zdroje P24. O O (0] O
PLC Spole¢na svorky Pfipojenim této svorky se voli mezi zdrojovou (spo-
inteligentnich jeno PLC-CM1) a spotfebi¢ovou (spojeno PLC-P24) o o o o
vstupu logikou vstupt. V pfipadé vnéjSiho napajeciho zdroje
se jeho aktivni svorka spoji se svorkou PLC.
SON Servo zapnuto Spousti servopohon (odblokuje se napajeni motoru 0 o o o
(ON) pulsy ze servozesilovace)
RUN Start programu Aktivovanim této svorky je spustén uzivatelsky
programu ulozeny v paméti servopohonu
RS Reset hlaseni Je-li servopohon v poruSe, sepnutim této svorky do —
poruchy jde k jejimu odblokovani. Pfed pouzitim této svorky
odstrarite pficinu poruchy a vypnéte svorku SON. O O (0] (0]
Tento signal Ize také pouzit k pferusSeni auto-nasta—
veni a opusténi rezimu auto-nastaveni.
X(00) ~ | Obecny vstup vstup na obecné vstupni svorkovnici pfi vyuZiti o X X X
(X(11) 0~11 programovatelnych funkci 0: otevien, 1: sepnut
MOD [ Zména regulaéniho | Pfepina mezi regulacnimi rezimy v zavislosti na stavu
rezimu tohoto vstupu (poloha/rychlost, rychlost/moment, X O
moment/poloha).
TL Omezeni momentu | Umozni fizeni omezeni momentu pfisluSnym signalem X X
FOT Prekroceni polohy | Je-li tento signal ve stavu vypnuto (OFF) servo- pohon
vpred (koncovy nepracuje ve sméru otaceni vpred. O (0] (0]
spina¢ vpred) (koncovy spinaé pohybu vpied) Volitel-
ROT PrekroCeni polohy Je-li tento signal ve stavu vypnuto (OFF) servo- pohon né
vzad (koncovy nepracuje ve sméru otaceni vzad. (6] (0] O
> spinac vpred) (koncovy spina¢ pohybu vzad)
e SS1 Pevna rychlost 1 Kombinaci téchto vstupl Ize volit 3 hodnoty pevné
2 332 Pevna rychlost 2 rychlosti v rezimu regulace rychlosti. Jsou-li oba X X (0] X
‘= signaly vypnuty (OFF) servopohon se zastavi.
S PPI Proporcionalni Je-li tato svorka sepnuta regulator rychlosti je pouze X o o X
‘Q‘ fizeni proporcionalni (P)
SRZ Nulova rychlost Sepnuti této svorky nastavi povel rychlosti na 0 X X (0] X
ORL Spina¢ poc¢atku Sepnuti tohoto signalu udava dosazeni vychozi polohy [Volitel- o X X
polohovani pro polohovani né
ORG | N3jezd na vychozi | Sepnutim tohoto signalu se zadava povel pro ndjezd |Volitel- o X X
polohu na vychozi misto pro polohovani né
PEN Povoleni vstupu Je-li tento signal sepnut, je povolen vstup posloup- X 0 X X
pulst nosti pulst
CER | Vymaz polohové Vymaze ¢ita€ chyby polohy. (hodnota povelu za-dani X o X X
chyby polohy je povaZzovana za skute¢nou polohu).
FWD | Povel chodu vpfed | Zadani chodu vpfed pfi provozu pomoci pevnych X X o) X
rychlosti (druha funkce k signalu PEN)
REV Povel chodu vzad Zadani chodu vzad pfi provozu pomoci pevnych X X o X
rychlosti (druha funkce k signalu CER)
GCH | Zména zesileni Méni zesileni Fidici smycky X o o X
(Druha funkce k signalu PPI)
EGR2 | Zména Sepnuti signalu pfepina na druhou nastavenou hod-
elektronického notu elektronického pfevodu. Pfebytecny puls je X O X X
prevodu vymazan. (Druha funkce k signdlu SS1)
ECLR | Vymaz absolutniho | Vymaze &ita€ poctu otacek absolutniho €idla polohy,
cidla polohy pokud je pfiveden tento signal po dobu vice nez 4s. X O (0] (0]
(Druha funkce k signalu SS2)
EOH VnéjSi porucha Je-li pfiveden tento signal, servopohon se zablokuje a
vyhlasi poruchu. Vymaz Ize provést signalem RS. X O (0] O
(Druha funkce k signalu SRZ)
. Impulsem na tomto vstupu se ziska udaj o aktualni
PRB1 Vzorkovy vstup 1 poloze servomotoru (druha funkce k funkcim MOD a 0 0 0 o)
PRB2 Vzorkovy vstup 2 ORG, bI|ZS|,pop|s na!eznete v uzivatelské pfirucce
programovych funkci)

Pozn.) Elektrickou specifikaci najdete v kapitole 3.
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ozn.

Rezim regulace

Typ Nazev svorky Funkce
svorky program | poloha |rychlost|{moment
XA(0)/ | Analogovy Zména obecného analog. vystupu 1 pfi pouziti
Al1 vstup 1 programovatelnych funkci.
Jsou-li nastaveny parametry rezimu provozu, slouzi (0] (0] (0] 0]
tento vstup k zadavani povelu rychlosti, posunu
- rychlosti a omezeni rychlosti.
=3 XA(1)/ | Analogovy Zmeéna obecného analog. vystupu 1 pfi pouZiti
§ Al2 vstup 2 programovatelnych funkci.
v Jsou-li nastaveny parametry rezimu provozu, slouzi (0] (0] (0] o
3 tento vstup k zadavani povelu momentu, posunu
2 momentu a omezeni momentu.
e Al3 Analogovy Analogovy signal uruje omezeni X o o) o
< vstup 3 ,dopfedného” momentu (signal TL musi byt aktivni).
Al4 Analogovy Analogovy signal uruje omezeni o
vstup 4 ,Zpétného* momentu (signdl TL musi byt aktivni).
L Spole¢na svorka | Spole€na svorka vstupnich analogovych signald. o o
analogovych V/V
Y(00) [ Obecny vystup | Vystupy na obecné vystupni svorkovnici pfi pouziti
~ 0~7 programovatelnych funkci 0: rozepnuto, 1: sepnuto O X X X
Y(07)
SRD | Servo Signal je aktivni pokud je servo pfipraveno k chodu (je volitel-
pfipraveno pritomno silové napajeni a nevznikla zadna chyba) né (0] (0] (0]
ALM [ Porucha Je aktivni pokud nastala porucha ( za normalnich volitel-
podminek je signal ve stavu ON, v pfipadé poruchy ve né (0] (0] 0]
stavu OFF)
> INP Ukonceni Signal je aktivni, pokud rozdil mezi povelem polohy a volitel-
© polohovani skute¢nou polohou (chyba polohy) je niz$i nez né (0] X X
% nastavena hodnota.
= SA Dosazeni Signal je aktivni, pokud snimana hodnota rychlosti je X
S rychlosti shodna se zadanou hodnotou povelu rychlosti.
® SZD | Indikace nulové | Signal je aktivni, pokud snimana hodnota rychlosti je X o o o
;‘ rychlosti pod hodnotou nastavenou jakou nulova rychlost.
BRK | Uvolnéni brzdy | Signal je aktivni ve stavu servo zapnuto. Je-li nastaven
(SOA) nulovy €as pro uvolnéni brzdy, Ize tento signal pouzit X (0] (0] (0]
jako signal servo v chodu (SOA)
TLM | Omezeni Signal je aktivni, ve stavu omezeni momentu ( povel X o o X
momentu momentu je omezen omezenim momentu).
OL1 Hlaseni Signal je aktivni pfi dosazeni nastavené hranice pro X o 0 0
pretizeni hlaseni pretizeni.
AL1~3 | Kod poruchy Binarni tfibitovy signal oznacuje pfi€inu poruchy. X O O O
CM2 | Spole¢na svorka | Spole¢na svorka diskretnich tranzistorovych vystupl (0] (0] (0] 0]
AO1 | Analogovy napéti0az+3.0V
vystup 1 Lze zobrazit snimanou hodnotu rychlosti nebo
Q. momentu. Volba pomoci pfisluSného parametru. o) o) o) fe)
Sa 202 | Anal - Signal je urCen ke zobrazeni zadané veliCiny a neni
oG nalogovy uréen pro regulaci.
=% vystup 2 - —
< L Spole¢na Spole¢na svorka pro analogové vystupy
analogovych (0] (0] (0] O
vystupu
PLSP | Polohové Nastavenim parametru FA-11 Ize volit nasledujici
o~ povelové pulsy | moznosti vstupu povelu polohy.
25 PLSN | (Pulsni signal) 1- Povelovg pulsy/prlvkaz sSméru 0 0 X X
& g | _SIGP_| Polohové 2- Poveloveé pulsy vpredivzad o
SIGN | povelové pulsy 3- Dvoufazovy fazové posunuty pulsni signal
(Koédovy signal)
OAP | Faze ¢idla A Vystup faze A ¢idla polohy (vystupni signal je dany o o o o
3 OAN pomérem parametrt (FC-09, FC-11)
e OBP | Faze ¢idla B Vystup faze B cidla polohy (vystupni signal je dany o o o o
-%E OBN pomérem parametrt (FC-09, FC-11)
=3 B OZP | Faze ¢idla Z Vystup faze Z ¢idla polohy (podoba signalu je dana 0 o o o
® OZN nastavenim parametru (FC-12).
5 oz Detekce faze Z | Vystup faze Z Cidla polohy. o o) o) o
L Spole¢na faze Z

* Elektrickou specifikaci signali naleznete v kapitole 3
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5.2 Funkce vstupnich svorek

Pro ovladani servopohonu je k dispozici 14 vstupnich dvoustavovych svorek.
Ve vétsiné pfipadu je funkce aktivni, pokud je svorka sepnuta. Polaritu svorek Ize zvolit parametrem
FC-01.

Souvisejici parametr

Servo zapnout (SON)
: FA-16: DB volba provozu
Je-li svorka sepnuta pfechazi do stavu zapnuto FC-01: Nastaveni polarity svorek
(odblokovany vystup)

- Zapnuti serva se provede pouze v pfipadé, kdy je pfitomno silové napajeni (SRD ON) a kdyz neni
indikovana chyba. Nejsou-li tyto podminky spinény servo z(istane vypnuto, i kdyz tuto svorku
sepnete

- Je-li parametr FA-16 (volba provozu dynamické brzdy) ve stavu SoF (pfi vypnuti serva), je
dynamicka brzda aktivovana okamzité pfi vypnuti, tak Ze servomotor je ihned zabrzdén.

- U servopohont vétSich nez 5kW nedojde k op&tovnému zapnuti dfive, nez se rychlost motoru
zbrzdi (DB je zapnuto) pod 0,5% jmenovité rychlosti. Zabezpedte, aby signal k opétovnému
zapnuti servopohonu pfiSel az po snizeni rychlosti motoru pod uvedenou hranici.

- Cas prodlevy mezi povelem chodu (sepnutim svorky SON) a vlastnim rozb&hem servopohonu je
ca 20ms.

- Aktivni stav svorky Ize volit funkci FC-01 (nastaveni polarity svorek)

- Je-li v reZimu polohové regulace signal SON vypnut a zapnut jsou povelové pulsy, které pfisly
v Case vypnuti SON ignorovany.

Start programu (RUN) Souvisejici parametry.

Je-li zvolena v parametru FA-22 hodnota Pro

(provadeéni programu), pak pfi aktivaci svorky s

vyznamem RUN se spusti provadéni programu

- je-li potfeba zménit stav serovopohonu (servo ON,
servo OFF) pfi aktivnim signalu RUN pouzijte programové povely SON a SOFF.

- je-li servopohon ve stavu servo ON a svorka RUN je vypnuta, dostane se motor do volného
dobéhu. (detailni vysvétleni naleznete v uzivatelské pfirucce "serie AD programovatelné funkce".

FA-22: volba povelu polohy
FC-01: nastaveni polarity svorek
FC-40: volba funkce vstupnich svorek
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Reset poruchového hlaseni (RS)

Tento signal ve stavu poruchy vypina signal SON. Souvisejici parametr

Je-li signal RS sepnut, dojde ke kvitovani poruchy a EC_m: polarita vstupnich svorek

servopohon pfejde znovu do stavu provozu.

- Je-li signal RS sepnut v dobé kdy neni zadna porucha, je ignorovan.

- K resetu poruchy dojde, pokud je signal RS sepnut déle nez 20ms.

- | kdyz je signal RS trvale sepnut, sekvence resetu poruchy probéhne pouze jedenkrat.

- K resetu poruchy mize dojit i ve stavu kdy je signal RS rozepnut. Zavisi na nastaveni funkce
FC-01 (polarita svorek).

- Chyby E31, E39, E40, E90, E92 a E93 nelze odstranit signalem RS (s vyjimkou chyby E31 u
servopohonu 200V tfidy). Resetujeme-li chyby E90, E92 nebo E93 je potfeba napred provést
vymazani ¢itaCe absolutniho Cidla polohy (sepnéte na dobu alesponi 4s signal ECLR) a nasledné
provedte reset svorkou RS. Metoda odstranéni téchto chybovych hlaseni je popsana v kapitole 9

Obecny vstup X(00)~X(11) Souvisejici paramet
Je-li zvolena v parametru F-22 (volba povelu polohy) FA_zz; Volba povelu polohy
hodnota Pro, zméni se vSechny vstupni svorky

kromé svorek SON a RS na obecné vstupni svorky.
BlizSi vysvétleni naleznete v manualu programovatelnych funkci.




KAPITOLA 5 FUNKCE

Spinac rezimu requlace (MOD)

Kombinace pfipustnych rezimu regulace je

nastavena parametrem FA.00. Signal MOD vybira z

prednastavenych rezim(

Souvisejici paramet

FA-00: Rezim regulace
FC-01: Nastaveni polarity svorek

Nasledujici tabulka uvadi mozné kombinace parametru FA-00 a signalu MOD:

Hodnota parametru
rezim regulace

Signal MOD ve stavu
OFF

Signal MOD ve stavu
ON

S-P (pocate¢ni hodnota)

Rychlostni regulace

Polohova regulace

P-S

Polohova regulace

Rychlostni regulace

S-t

Rychlostni regulace

Momentova regulace

t-S

Momentova regulace

Rychlostni regulace

t-P

Momentova regulace

Polohova regulace

P-t

Polohova regulace

Momentova regulace

- Tento signal Ize spinat i za provozu serva (servo

- Pfepinani rezimu regulace m(ze zapficinit lehky raz. Obycejné se pfepinani rezim( regulace
provadi pfi zastaveném motoru.

- Ke zméné rezimu regulace muize dojit i pfi rozepnuté svorce MOD, pokud je ve funkci FC-01
zménéna polarita svorek.

Momentové omezeni (TL)

Momentové omezeni je ve funkci pokud je signal TL

sepnut.

Hodnotu momentového omezeni uréuje parametr

FA-17 na zakladé parametrd Fb-07 az Fb-10 nebo

na zakladé analogovych signald momentového

omezeni Al2, Al3 nebo Al4.

- Signal TL je platny pouze v rezimu rychlostni nebo polohové regulace.

- K zafazeni momentového omezeni miize dojit i pfi rozepnuté svorce TL, pokud je ve funkci FC-01
zménéna polarita svorek.

- Parametry Fb-07 az Fb-10 urcuji podobu momentového omezeni v jednotlivych kvadrantech dle

Souvisejici parametry
FA-00: Rezim regulace
FA-17: Rezim momentového omezeni
Fb-07 to 10: Hodnota momentového
omezeni 1az4

FC-01: Nastaveni polarity svorek

nasledujiciho obrazku (velikost momentového omezeni se nastavuje v absolutni hodnoté).

Pozn.: Pracovni smér parametrd Fb-07 to Fb-10
je stejny jako smér ota€eni motoru
(FA-14 nastaveni sméru otaceni)

Kladny moment ve
smeéru hod. rucicek

Druhy 4

kvadrant

A

Prvni

kvadrant
Fb-07

Ry%hlost ve

sméru hod.
s rucicek
_ Treti [LL88s88| FhqQ
kvadrant | Ctvrty

kvadrant
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Prejeti vpred (FOT) nebo vzad (ROT)
Signaly koncovych spinacl zarudujici, ze se

Souvitejici parametry
servopohon bude pohybovat pouze ve vymezené Ec_m: Nastaveni polarity svorek
oblasti

- Jsou-li signaly sepnuty je povolen pohyb pohonu.

- “Prejeti” znamena, Ze v rezimu rychlostni nebo polohové regulace se interni povel rychlosti
nastavi na hodnotu 0. V rezimu momentové regulace se nastavi interni povel momentu na
hodnotu 0

- Pohon se zastavi i pfi rozepnutych svorkach FOT, ROT, pokud je ve funkci FC-01 zmé&néna
polarita svorek.

- Jsou-li aktivovany oba signaly FOT a ROT s servo je ve stavu provoz (servo ON) déle nez 1s
zobrazi se chyba E25 prekro&eni polohy.

Pevné rychlosti 1, 2 (SS1, SS2)

Kombinaci signali na svorkach SS1 a SS2 volite / Souvisejici porametry \
jednu ze tfi moznych hodnot pevnych rychlosti FA-21: Volba povelu rychlosti
(nastaveni v parametrech Fb-00 aZ Fb-02). Fb-00 to Fb-02:  Nastaveni hodnot pevné
PFifazeni kombinace signal( $S1 a SS2. jednotlivym Fb.04: 8’;2'?;%;;3 3
pevnym rychlostem znazorriuje nasledujici tabulka. Fb-05- Gas dobshu
FC-01: Nastaveni polarity svorek

SS2 SS1 Zvolena rychlost K /

OFF OFF Nulovy povel rychlosti

OFF ON Pevna rychlost 1

ON OFF Pevna rychlost 2

ON ON Pevna rychlost 3

- Tyto signaly jsou platné pouze v reZimu rychlostni regulace. V ostatnich reZimech jsou nefunkéni.

- Zvolite li provoz pomoci pevnych rychlosti, pak se rozbéhova a dobéhova rampa nastavuje
parametry Fb-04 a Fb-05.

- Svorky SS1 a SS2 mohou byt aktivni i v rozepnutém stavu. Polaritu svorek Ize zvolit ve funkci
FC-01.

Proporcionalni requlace (PPI)

Je-li tento signal aktivni, systém rychlostni regulace Souvisejici par’ametry \
FC-01: Nastaveni polarity svorek

pracuje jako proporcionalni (proporcionalni Fd-00: Setrvaény moment

regulace) Fd-01: Mezni frekvence regulace rychlosti

- Nezavisle na sobé Ize zvolit regulacni parametry Fd-02: Proporcionalni zesileni rychlostni
pro Pl regulaci (Fd-02 proporcionalni zesilent, regulace
Fd-03 integraéni zesileni) a P regulaci (Fd-03 Fd-03: Integraini zesileni rychlostni
proporcionalni zesileni _ regulace

- Tento signal je platny v rezimech rychlostni a @'04' Zesileni P regulace j

polohové regulace.
- Signal PPI mlze byt aktivni i v rozepnutém stavu,
je-li zménéna jeho polarita ve funkci FC-01.
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Fixace nulové rychlosti (SRZ)

Je-li tento signal aktivni, pak je povel rychlosti stazen na 0.

- Tento signal je platny pouze v rezimu rychlostni regulace. V ostatnich rezimech je signal
nefunkéni.

- Signal SRZ je funkéni i v rezimu zadavani rychlosti pevnymi rychlostmi (SS1, SS2). Po sepnuti
signalu SRZ se rychlost pohonu po dobéhové rampé (parametr Fb-05) snizi na 0.

- Signal SRZ mUize byt aktivni i pfi rozepnuté svorce, pokud je ve funkci FC-01 zménéna polarita
svorek

Najezd na pocéatecni polohu (ORG). spina¢ pocéatecni polohy (ORL)

Signal ORG dava povel pro najezd na vychozi polohu

Souvisejici parametry
(dale VP) pro polohovani (je pouZzito inkrementalni ﬁA-23: Rezim najezdu na vychozi \

¢idlo). Signal ORL udava dosazeni této VP, polohu
Je-li sepnut signal ORG (ve stavu provozu serva), Eg'gg 833 ;ozbbvehhu
N . yx : -05: Cas dobéhu
servoplo:on 'prferu3| prov:deny p(;hyb’ a n:ljede na VP’ Fb-12: Rychlost 1 ndjezdu na VP
pro polohovani (servopo orj.se c ?va podle nastaveni Fb-13: Rychlost 2 najezdu na VP
para-metru FA-23 (volba rezimu najezdu do VP). Fb-14: Posun vychozi polohy horni bity
MoZnosti rezimu najezdu na VP jsou uvedeny v nasle- (H)
dujici tabulce. Kazdy uvedeny pFipad je popsan dale. Fb-15: Posun vychozi polohy dolni bity
(L)
; FC-01: Nastaveni polarity svorek
Nastavena 5 .
Rezim najezdu na VP
hodnota
CP Volitelna vychozi poloha
L-F Najezd na VP nizkou rychlosti vpred
L-r Najezd na VP nizkou rychlosti vzad

H1-F Néjezd na VP vysokou rychlosti vpfed 1

H1-r Najezd na VP vysokou rychlosti vzad 1

H2-F Najezd na VP vysokou rychlosti vpfed 2

H2-r Najezd na VP vysokou rychlosti vzad 2

- Operaci najezd na VP |ze provadét pouze v rezimu provozu polohové regulace. V ostatnich
rezimech neni pfikaz najezdu na VP funkéni.
- Rozbéhovy a dobé&hovy €as pro operaci ,najezd na VP vysokou rychlosti jsou dany parametry
Fb-04 a Fb-05.
- Povel najezdu na VP a signal spinace poc¢ateCni polohy mohou byt aktivni i pfi rozepnuté svorce,
pokud je ve funkci FC-01 zménéna polarita svorek.
- Je-li v parametru Fb-13 nastavena vysoka hodnota rychlosti, mize byt poloha zastaveni lehce
nepresna. V rozsahu rychlosti 60-100min™ je poloha zastaveni stabilni. Nenastavuijte
v parametrech Fb-12 a Fb-13 nulové rychlosti

Pozn.: Udaj o vychozi poloze nastaveny v parametrech Fb-14 a Fb-15 je platny i kdyZ je pouzito
absolutni €idlo polohy (FA-80 je nastaveno na Abs).

(1) Volitelna vychozi poloha (CP)
Pozice pfi které dojde v pribéhu najezdu na VP k aktivaci signalu ORL je povazovana za VP a
jeji pfifazena poloha udana v parametrech Fb-14 a Fb-15. Tento postup je platny pouze ve
stavu zapnuti serva (servo ON).
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(2)Najezd na VP nizkou rychlosti vpred (L-F, L-r: ORL signal)

Sepnutim signalu ORG je zapocCata operace najezdu na VP a servopohon najizdi na nizkou
rychlosti. Najezd na VP je ukonc¢en pfi pfechodu signalu ORL ze stavu OFF do ON.
- Neni-li proveden najezd na VP je za vychozi polohu brana poloha servopohonu pfi zapnuti sité.
- Je-li signalll ORG rozepnut v pribéhu najezdu na VP, dojde k okamzitému zastaveni provadéni
této operace. Operace najezd na VP zlstane nedokoncena.
- PFi ispé&3ném ukonceni najezdu na VP je aktivovan vystupni signal INP.
- Parametr FA-23 urCuje smér provadéni najezdu na VP (L-F: chod vpfed, L-r: chod vzad).
Nasledujici obrazek znazornuje prubéh operace v jednotlivych pfipadech.

Stav svorky ORL pfi po€atku najezdu na VP nizkou rychlosti

FA-23
OFF ON
L-F
ORL ON ORL ON
Kladna Kladna
rychlost rychlost
Pohyb vpred 5 f'3 g (Fb-13)
2 »: (Fb-13) 4 Servo
I 3 * lock
Servo 3 Zaporna / & Kiadna—
lock ¢ oft
zapoma__ [ \* Kladna Vychozi /
- poloha 3 poloha: 1 Chod
Vychozi : i vzad
poloha ! \4.3 +2 ¥ (Fb-13)
Zaporna gl 18? [
Zaporna
Lr on | oy L OoRrL
ON ORL ON\adna
: rychlost
(Fb-13) 1100
—_ MS
Chod =2 =3
74 . H Servo
aporna vpred 1, lock
zépoma [ P \ Kiadna
Vychozit / poloha
poloha4 3
: (Fb-13) | ‘
Zaporna Zaporna
Postup 1- Sepnutim signalu ORG je zapocata operace 1-Sepnutim signalu ORG je zapocata operace
provedeni najezdu na VP. najezdu na VP.

2- Operace probiha zvolenym smérem rychlosti 2- Operace probiha opaénym smérem
nastavenou v parametru Fb-13 (rychlost 2 najezdu rychlosti nastavenou v parametru Fb-13
na VP). (rychlost 2 najezdu na VP).

3- Operace je ukonéena v poloze, ve které signal ORL | 3- Pfi pfechodu signalu ORG ze stavu ON do
prejde ze stavu OFF do stavu ON. Této poloze jsou stavu OFF pohon brzdi po 100ms zabrzdi a
pfifazeny soufadnice nastavené v parametrech rozb&hne se opacnou rychlosti.

Fb-14 a Fb-15. 4- Operace je ukondéena v poloze, ve které
signal ORL pfejde ze stavu OFF do stavu
ON. Této poloze jsou pfifazeny soufadnice
nastavené v parametrech Fb-14 a Fb-15.
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(3) Najezd na VP vysokou rychlosti 1 (H1-F, H1-r: ORL signal)

- Sepnutim signalu ORG je zapocata operace najezdu na VP a servopohon najizdi na VP vysokou
rychlosti. Najezd na VP je ukon&en pfi pfechodu signalu ORL ze stavu OFF do ON. Parametrem
FA-23 zvolte smér pohybu vpfed (H1-F) nebo vzad (H1-r).

- Neni-li proveden najezd na VP je za vychozi polohu brana poloha servopohonu pfi zapnuti sité.

- Je-li signaltl ORG rozepnut v prabéhu najezdu na VP, dojde k okamzitému zastaveni provadéni
této operace. Operace najezd na VP zlstane nedokoncena.

- PFi uspédném ukonceni ndjezdu na VP je aktivovan vystupni signal INP.

- Parametr FA-23 urCuje smér provadéni najezdu na VP (H1-F: chod vpfed, H1-r: chod vzad).
Nasledujici obrazek znazormiuje pribéh operace v jednotlivych pfipadech.

FA-23 Stav svorky ORL pfi poCatku najezdu na VP vysokou rychlosti 1
OFF ON
H1-F |7
ORL
Kadna ON ORL ON
Chod vpfed rvchlost Kladny
2 . rychlost
2 \(Fb-12) é Servo
5 ; lock
1 £ Zaporna / Kladna
. , VychoziF [/ poloha
] ] Vychozi 5 poIohaT 1
Zaporna poloha : Kladna 3
| poloha | J
3 Chod Do
Servo 4 vzad : (Fb-1 3)
lock . ,(Fb-13) Zaporna
Zaporna
H1-r —|
ON Kladna ORE ON ORL
rychlost Servo Kladna
Chod vpred lock rychlost
(Fb-13) f:l | (Fb-13)
3
Zaporna / Kladna ] I
Vychozi poloha n
poloha Zéaporna /
3 Chod 1 g
vzad :
(Fb-12) : Chod : lock
Zaporna 2 vzad Zaporna
Postup 1- Sepnutim signalu ORG je zapo&ata operace 1-Sepnutim signalu ORG je zapoc&ata operace
provedeni najezdu na VP. najezdu na VP.

2- Operace probiha zvolenym smérem rychlosti 2- Operace probiha opaénym smérem
nastavenou v parametru Fb-12 (rychlost 1 najezdu rychlosti nastavenou v parametru Fb-13
na VP). (rychlost 2 najezdu na VP).

3- V okamziku kdy signal ORL prejde ze stavu OFF do | 3- Operace je ukonéena v poloze, ve které
stavu ON pohon zastavi po dobé&hové rampé a signal ORL prejde ze stavu ON do stavu
prejde do opaéného sméru pohybu. OFF. Této poloze jsou pfifazeny

4- Operace je ukonéena v poloze, ve které signal ORL souradnice nastavené v parametrech
prejde ze stavu ON do stavu OFF. Této poloze jsou Fb-14 a Fb-15.
pfifazeny soufadnice nastavené v parametrech
Fb-14 a Fb-15.

Pozn.: Cas b&hu prvnim smérem po zapodeti operace najezdu na VP nema piekrogit 30min. Dojde-li
k pfekroceni tohoto ¢asu, operace nemusi byt provedena spravné a maze dojit k chybé.

5-10
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(4) Najezd na VP vysokou rychlosti 2 (H2-F, H2-r: vstup signalu Z)
Sepnutim signalu ORG je zapoc&ata operace najezdu na VP a servopohon najizdi na VP vysokou
rychlosti. Vychozi poloha je deklarovana v okamziku pfichodu prvniho Z pulsu po pfechodu signalu
ORL ze stavu OFF do ON.. Parametrem FA-23 zvolte smér pohybu vpfed (H2-F) nebo vzad (H2-r).
Nasledujici obrazek znazorriuje priibéh operace v jednotlivych pfipadech

FA-23 Stav svorky ORL pfi po€atku najezdu na VP vysokou rychlosti 2
OFF ON
H2-F ORL o orRL [ 4,
Kiadna ON Kladna ON
rychlost Fb-12) rychlost
Chod 2 \ (Fb-12) ( )
vpred i Servo
lock Servo
30 | (Fb-13) lock
: 6 o 7 /Vychozi
5 x * ] Zaporna oloha Kladna
I ] Kladna VS / poloha
. . * ! i _poloha ]
Zaporna 3 Vychozi 11
4 : ! |
\;‘J poléha
: 1
3 1
(Fbo-13) oS
Chod \ :
Signal vzad (Fb-12) ¥
faze Z ; ; Signal o A
HZaporna -| H faze 7 |'| Zaporna I‘I
H2-r
ON ORL ON _ ORL
Kladna fy‘gﬁlgas t
rychlost
Chod vpred (Fb-1 2)f_2 - h
(Fb-13) f'\ :
Vychoziz' 4 v
Zaporna poloha | ; Kladna 24D0mé | ﬁ
Servo }? ‘ I poloha P : ! Kladna
ok g 32 choo Vychoz] / poloha
) vzad poloh ; 3
1 Servo i ]
] ]
Chod lock N
Y vzad (Fb-13) '
1
Signdl N zaoome 2 (Fb-12) signal {1 (0-12)
faze Z [ P ” ” faze Z n Zaporna H
Postup 1-Sepnutim signalu ORG je zapo€ata operace najezdu
provedeni| 1- Sepnutim signalu ORG je zapocata operace najezdu na VP.
na VP. 2- Operace probiha nastavenym smérem rychlosti
2- Operace probiha zvolenym smérem rychlosti nastavenou v parametru Fb-12 (rychlost 1 najezdu
nastavenou v parametru Fb-12 (rychlost 1 najezdu na na VP).
VP). 3V okamzZiku kdy signal ORL piejde ze stavu ON do
3- V okamziku kdy signal ORL prejde ze stavu OFF do stavu OFF pohon zastavi po dob&hové rampé a
ON poh i o dob&hové o Feid pfrejde do opaéného sméru pohybu rychlosti 1
stavu % ’po on 'zastaw po dobé ovg rarﬂpe a pfejde najezdu na VP (Fb-12).
do opaéneho sméru pohybu rychlosti 2 najezdu na VP | 4. v okamziku kdy signal ORL pfejde ze stavu OFF do
(Fb-13). stavu ON pohon zastavi po dob&hové rampé a
4- P¥i pfechodu signalu ORL ze stavu On do stavu OFF prejde do plvodniho sméru pohybu rychlosti 2
zapoéne dobéh najezdu na VP (Fb-13).
5- Chod plvodnim smérem rychlosti 2 najezdu na VP 5- Pfi pfechodu ORL ze stavu ON do stavu OFF pohon
(Fb-13) dobiha.
6- Po zméné signalu ORL ze stavu OFF do stavu ON pak | 6- Pohon se pohybuije rychlosti 2 najezdu na VP (Fb-13)
prvni impuls ve fazi Z ukon¢i najezd na VP. Dosazené ve sméru jako v Casti 3.
poloze jsou pfifazeny soufadnice nastavené 7- Po zméné signalu ORL ze stavu OFF do stavu ON
v parametrech Fb-14 a Fb-15. pak prvni impuls ve fazi Z ukon¢i najezd na VP.
Dosazené poloze jsou pfifazeny soufadnice
nastavené v parametrech Fb-14 a Fb-15. Tim je
najezd na VP ukon&en.

Pozn.:  Cas b&hu prvnim smérem po zapo&eti operace najezdu na VP nema piekrogit 30min. Dojde-li k pfekrogeni tohoto &asu,
operace nemusi byt provedena spravné a mize dojit k chybé.
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- Neni-li proveden najezd na VP je za vychozi polohu brana poloha servopohonu pfi zapnuti sité.

- Je-li signaltl ORG rozepnut v prabéhu najezdu na VP, dojde k okamzitému zastaveni provadéni
této operace. Operace najezd na VP zustane nedokoncena.

- PFi uspé8ném ukonceni ndjezdu na VP je aktivovan vystupni signal INP.

- Parametr FA-23 urCuje smér provadéni najezdu na VP (H1-F: chod vpfed, H1-r: chod vzad).
Obrazky na predchozi strance znazorfiuji pribéh operace v jednotlivych pfipadech

Povoleni vstupu posloupnosti pulstl (PEN)

- : ) o Souvisejici parametr
Vstupni posloupnost pulsl je platna pouze je-li EC_m: Nastaveni polarity vstupu
signal sepnut (ON).

- Signal je platny pouze v pfipadé, zZe je zapnuta regulace polohy a povel polohy je zvolen jako
vstupni posloupnost pulsu.

- Je-li tento signal sepnut, Ize vstupni posloupnosti pulst zménit povel polohy.

- Parametrem FC-01 Ize zvolit polaritu signalu PEN, tak Ze vstupni posloupnost pulst muze byt
platna i pfi rozepnutém signalu PEN (aktivni stav signalu je OFF).

Vymaz chyby polohy (CER)

Soucasna poloha je deklarovana jako poloha

zadana povelem polohy a chyba polohy je Related parameters

nastavena 0. EC—O« Nastaveni polarity vstupu

- Tento signal je platny pouze v polohové regulaci.
V okamziku pfechodu signalu CER ze stavu OFF
do stavu ON je okamzita poloha rovna pozadované poloze. Akce je provedena pouze na
vzestupnou hranu. Je-li signal sepnut (ON) nedochazi k trvalému nulovani ¢itaCe. K opétnému
nulovani Citace dojde opét na vzestupnou hranu, proto je nutné signal vypnou a opét zapnout.

- Prabéh akce Ize zménit zménou polarity vstupu parametrem FC-01.

Povel vpred a vzad (FWD, REV)
Obvykle, jsou-li pouzity funkce pevnych rychlosti na

svorkach SS1 a SS2, neni nutné specifikovat smér Souvisejici parametry ™
otadeni. Lze to vak provést volbou druhych funkci Fb-00 az Fb-02: Pevné rychlosti
vstupnich svorek (FWD/REV) a pak je velikost Eggg %22 LOOZSS:E
povelu rychlosti specifikovana svorkami SS1 a SS2. Fb—O1; Volba polarity vstupni
- Nastaveni hodnoty povelu rychlosti provedeme svorky
v parametrech Fb-00 az Fb-02. Je-li zadan povel Fb-40: Volba funkce vstupni
REV, je za povel rychlosti povaZzovana hodnoty k svorky /

opacné polarity. Doba rozbéhu a dobéhu je uréena
nastavenim parametrd Fb-04 a Fb-05. Nasledujici
tabulka znazorfiuje vztahy mezi jednotlivymi
svorkami a povelem rychlosti.
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SON FWD REV SS1 SS2 Povel rychlosti Poznamka
OFF * * * * Zadny vystup
ON OFF OFF * * 0 Nulova rychlost
ON ON * * servopohonu
ON OFF OFF OFF 0 Nulova rychlost serva
ON OFF (Fb-00) Rychlost 1
OFF ON (Fb-01) Rychlost 2
ON ON (Fb-02) Rychlost 3
OFF ON OFF OFF 0 Nulova rychlost serva
ON OFF —(Fb-00) Rychlost 1 vzad
OFF ON — (Fb-01) Rychlost 2 vzad
ON ON — (Fb-02) Rychlost 3 vzad
*: cokoliv

Zména zesileni (GCH) Souvisejici parametry
Je-li tento signél sepnut zméni se zesileni rychlostni/ /FC-O1: nastaveni polarity vstupni svorky \

polohové regulace na druhou hodnotu. FC-40: Nastaveni funkce vstupni svorky
- Tento signal je platny pouze v rezimu regulace Fd-30: ReZim zmény zesileni

polohy. Fd-31: Sitka pasma chyby polohy pfi zmé&né
- Funkce muze byt aktivni i pfi rozepnutém signalu zesileni

GCH, je-li zvolena v parametr FC-01 opac&na Fd-01: Mezni frekvence rychlostni regulace

. v v Fd-09: Mezni frekvence polohové regulace
po'?nta,svorky (blize viz kap.5.13 Funkce zmény Fd-32: Druha mezni frekvence polohové regulace
zesileni) Fd-34: Druha mezni frekvence rychlostni regulace

Fd-33: Casova konstanta zmény zesileni regulace

polohy

Fd-35: Casova konstanta zmény zesileni regulace
rychlosti

Souvisejici parametry

Zména elektronického prevodu (EGR2)

Je-li tento signal sepnut, zméni se elektronicky prevod
na druhou nastavenou hodnotu.

Blize viz kapitola 5.7 Funkce vstupu posloupnosti
pulsli pro polohovani - elektronicky pfevod 2.

FA-12: Cinitel elektronického pfrevodu
FA-13: Jmenovatel elektronického pfevodu
FA-32: Cinitel elektronického prevodu 2
FA-33: Jmenovatel elektronického prevodu 2
FC-01: Nastaveni vstupni polarity

FC-40: Funkce vstupni svorky

Nulovani absolutniho ¢idla (ECLR)

Sepne-li se signal na déle nez 4s je vynulovan udaj o
poctu otacek (pfi pouziti absolutniho cidla).
Kvitujete-li chyby E90, E92 nebo E93, napfed sepnéte
signal ECLR na dobu min 4s a nasledné sepnéte
signal RS (reset).

Blize viz kapitola 5.14 ,Funkce pro absolutni €idlo
polohy“ oddil nulovani €idla .

Souvisejici parametry

FC-01: Nastaveni polarity vstupni svorky
FC-40: Funkce vstupni svorky
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Vné&jsi chyba (EOH) Souvisejici parametry-
Tento signal se pouziva ve spojeni s externim FC-01: Nastaveni polarity vstupni svorky
brzdnym odporem, nebo externi brzdnou jednotkou, FC-40: Funkce vstupni svorky

pokud tyto hlasi chyby. Dojde-li k pietizeni brzdného | FA-16: Volba provozu stejnosmérné brzdy

odporu nebo brzdné jednotky je vystupni varovny

signal pfiveden na svorku EOH a dojde k vypnuti

provozu.

- Je-li signal EOH sepnut, je hlaSena chyba E12 a servo-zesilovac je ve stavu chyby.

- Volba reakce na tuto chybu je mozna parametrem FA-16 ( je pouzito dynamické brzdéni nebo
nenf)

- PFi kvitovani této chyby napfed rozepnéte signal EOH a potom provedte reset (svorka RS).

- Neodpovida-li signal brzdného odporu nebo brzdné jednotky svou specifikaci pozadavkim
servozesilovace (vysokonapétovy obvod, neoddélény od sité apod.) pouzijte pomocné relé a
pFizpUusobte signal pozadavkim servozesilovace.

Souvisejici paramet

Vzorkovy vstup 1a 2
Je-li v parametru FA-22 zvolena hodnota "Pro" a je-li FA-22: volba povelu polohy

vnitini program servopohonu v béhu, pak sepnuti a FC-01: nastaveni polarity svorek
vypnuti (na sestupnou hranu) svorky PRB1 nebo PRB2  \[F€-40: volba funkce vstupnich svorek
je zaznamenana do proménnych PRB1H, PRB1L a PRBLH, PRB2L okamzita poloha motoru. B&h
programu neni nijak omezen.

(Bliz8i vysvétleni naleznete v uzivatelské pfiruc¢ce "serie AD programovatelné funkce")

Druha funkce svorek

Pristroj ma 14 svorek, kterym je zpravidla pfifazena jedna funkce. U nékterych svorek Ize zvolit
druhou funkci.
Osazeni prvé nebo druhé funkce svorek urCuje parametr FC-40 (volba funkce svorek).

Parametr Nazev funkce Obsah a nastaveni pocatecni
hodnota
FC-40 Volba funkce Provedte volbu aktivace prvni nebo druhé funkce. 0

vstupnich svorek

0 = prvni funce, 1 = druha funce
rozsah nastaveni: 0 az 3FFF

Ma-li byt zvolena druha funkce svorek FWD, REV,
a GCH, nastavte 3100 (hexadecimalng) a
aktivujete funkce PEN, CER, a PPI.
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5.3 Funkce vystupnich svorek
Servopohon umoziiuje vyuziti 8 vystupnich (dvoustavovych) signalt pro hlaseni riznych stavd, jak
je uvedeno nize.
Obvykle je vstupni svorka sepnuta ve stavu signalu ON. Pomoci funkce FC-02 Ize vS8ak pomoci
zmeénit polaritu vystupnich svorek tak, Ze aktivnim je stav ,rozepnuto®.

Obecné vystupni svorky Y(00) ~ Y(07)
Je-li zvolena v parametru F-22 (volba povelu polohy) Souvisejici parametr
hodnota Pro, zméni se vdechny vystupni svorky na FAQZZ Volba povelu polohy
obecné vstupni svorky.
BlizSi vysvétleni naleznete v manualu programovatelnych funkci.

Servo pfipraveno (SRD)

Vystupni signal je aktivni, pokud je sepnuto napajeni Souwsej"cf parf"me" ]
hlavnich obvod(i a servopohon neni ve stavu chyby. FC-02: Polarita vystupni svorky

Je-li signal SRD ve stavu ON je akceptovan povel
k chodu (servo ON). V jiném pfipadé neni povel servo ON platny

- Parametrem FC-02 Ize zménit polaritu svorky tak, ze bude aktivni stav ,rozepnuto®.

Souvisejici parametr
Porucha (ALM) EC-OZ: Polarita vystupni svorky

Tento signal indikuje vznik chyby. Parametrem FC-02 Ize nastavit polaritu signalu - a kontakt NO,
(aktivni pfi sepnuti), b kontakt NC, (aktivni pfi rozepnuti). Nasledujici tabulka ukazuje vztahy mezi
nastavenim kontaktu a vystupnim signalem chyby. Signal se vraci do klidové polohy pfi resetu.

Specifikace kontaktu Napajeni normalni stav stav pfi
Vypnuto chybé
b-kontakt OFF ON OFF
a-kontakt OFF OFF ON

Ukonéeni polohovani (INP)

Tento signal indikuje dosazeni polohy nebo ukonceni Fb-23: Dovolena odchylka polohy
najezdu na vychozi polohu FC-02: Polarita vystupni svorky

- Tento signal je platny pouze v rezimu regulace polohy. V ostatnich rezimech je ve stavu OFF.

- Pfi sepnuti povelu najezdu na vychozi polohu je tento signal vypnut a zapoéne najezd na VP. Pfi
dosazeni VP je signal INP opét sepnut. V dobé sepnuti signalu najezdu na VP je signal INP trvale
vypnut.

- Signal se sepne pokud odchylka polohy je v povoleném rozsahu zadaném v parametru Fb-23.

- Ve stavu SERVO OFF je signal vypnut.

- Polaritu vystupni svorky Ize volit funkci FC-02.
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Dosazeni rychlosti (SA)

Je-li povel rychlosti konstantni a skuteCna hodnota Souvisejici parametry

rychlosti je v pasmu daném povelem rychlosti + Fb-25: Pasmo indikace dosaZeni rychlosti
pasmo indikace dosazeni rychlosti je tento signal FC-02: Polarita vystupni svorky
aktivovan.

- Tento signal je funk&ni pouze v reZzimu rychlostni regulace. V ostatnich rezimech je vypnut.

- Signal SA je aktivovan pokud je povel rychlosti konstantni a odchylka mezi timto povelem a
skute¢nou rychlosti (detekovanou cCidlem) neni vétsi nez pasmo indikace dosazeni rychlosti
nastavené v parametru Fb-25.

- Pokud je povel rychlosti zadavan analogové a je vlivem ruseni nestabilni nemusi vibec dojit
k aktivaci tohoto signalu.

- Pokud dochazi vlivem nespravného nastaveni zesileni regulace nebo vlivem pfipojené zatéze ke
.Kyvani“ pohonu mize dochazet k zapinani a vypinani signalu SA. V tomto pfipadé nastavte Iépe
zesileni regulace nebo zvétSete Sifku toleranéniho pasma (Fb-25).

- Signal SA je vypnut je-li servo vypnuto.

- Polaritu vystupni svorky Ize volit funkci FC-02.

Souvisejici parametry
Fb-22: Rychlost povaZovana za nulovou
Je-li skute€na rychlost v toleranénim pasmu , ve FC-02: Polarita vystupni svorky
kterém je povazovana za nulovou , pak je aktivovan
signal SZD.

- Tento signal pracuje ve vSech rezimech regulace a je aktivovan pokud skuteéna rychlost je nizsi
nez ,rychlost povazovana za nulovou®, ktera je nastavena v parametru Fb-22.
- Polaritu vystupni svorky Ize volit funkci FC-02.

Signalizace nulové rychlosti(SZD)
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Uvolnéni brzdy (BRK/SOA)

Tento signal je vyuZivan k fizeni externé realizované Souvisejici parametry
brzdy. Signal je funk&ni ve vSech rezimech regulace. FA-24: prodleva pred vypnutim

Lze zvolit dva zpUsoby chovani signalu BRK/SOA pfi FA-26: rychlost, kdy za&ina plsobit brzda
zastaveni a chodu motoru. Nastaveni a vysvétleni FA-27: prodleva poc¢atku pasobeni brzdy
obou zpUsobu je uvedeno nize. FC-02: polarita vystupni svorky
Nastavovany parametr (1) brzdny signal pfi (2) brzdny signal pfi
zastaveni chodu

prodleva ve stavu servo OFF FA-24 nastaveni prodlevy 0

rychlost, kdy zagina pusobit brzda | FA-26 - pocatecni rychlost

prodleva po¢atku pusobeni brzdy | FA-27 0 prodleva

Pokud nejsou parametry nastaveny dle schematu v tabulce, neni mozny spravny provoz.

(1) Signal brzdy pfi zastaveném motoru

Tato funkce umozni oddaleni pfechodu serva do stavu OFF po dobu prodlevy i po deaktivaci

signalu BRK (zabrzdéni). Toto nastaveni Ize vyuzit pouze pfi zastaveném motoru napfiklad po

ukonéeni polohovani. Pokud by byl signal zabrzdéni pouzivan pfi chodu motoru mlze dojit

k nadmérnému otepleni brzdy.

-Je-li aktivovan signal ,Servo ON* (SON) je spoleéné s nim aktivovan i signal odbrzdéni (BRK).
Jakmile je signal SON vypnut dojde i k vypnuti signalu BRK. Po odeznéni prodlevy
nastavené v parametru FA-24 (prodleva pfed vypnutim) pfejde servopohon do stavu ,Servo
OFF*. V dobé prodlevy pfed vypnutim je signal povelu rychlosti nastaven na hodnotu 0. (viz
nasledujici obrazek)

- Prodlevu pfed vypnutim (FA-24) Ize nastavit v rozsahu 0 az 1.00 s s krokem 10 ms.
Nepresnost mlze byt max. 1 ms.

- Je-li nastavena prodleva FA-24 na hodnotu 0, chova se signal BRK jako signalizace chodu
serva SOA (servo ON answer).

- Dojde-li k chybé pfejde servo do stavu vypnuto zaroven s timto signalem.

- Polaritu vystupni svorky lIze volit funkci FC-02.

- P¥i volbé tohoto rezimu provozu nastavte prodlevu poc¢atku plsobeni brzdy (FA-27) na

hodnotu 0.
SON | stav servo ON prodleva pred vypnutim
FA-24
stav serva | stav zapnuto
BRK stav odbrzdéno
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(2) signal brzdéni pfi chodu motoru

Tato funkce se pouziva k aktivaci brzdy i v pfipadé, kdy se motor toCi. Pouzivejte tuto funkci

v pfipadech kdy je dostate€na draha pro dobéh napf. v pfipadé kdy motor prejde do volného

dobéhu. Pokud je tato funkce pouzita na zdvihacim zafizeni, Ize sepnutim brzdy zabranit padu

bfemene.

- Prejde-li servo do stavu ON, pak je aktivovan signal BRK (odbrzdéno) PFi ukonceni stavu
servo ON (pfechodem do poruchy, vypnutim), je signal BRK deaktivovan pfi dosazeni
~rychlosti po¢atku pusobeni brzdy” (FA-26), nebo pfi vyprseni ,prodlevy pocatku plsobeni
brzdy“ (FA-27). (viz obrazek nize)

- Parametr FA-27 (prodleva pfed zabrzdénim) Ize nastavit v mezich od 0 do 1.000 s s krokem
4 ms (s chybou provedeni max. 4 ms).

- Polaritu vystupni svorky BRK Ize volit funkci FC-02.

- PFi pouziti této funkce nastavte parametr FA-24 (prodleva pfed vypnutim) na hodnotu 0.

SON = OFF
nebo chyba
SON stav Servo ON y
stav serva | stav zapnuto prodleva pied zabrzdénim
 FA-27
BRK ' stav odbrzdéno B

rychlost po¢atku
plsobeni brzdy

rychlost motoru

* Podminky pro zabrzdéni
FA-26 | dosazeni rychlosti | nebo FA-27 uplynuti prodlevy

Omezeni momentu (TLM)

Souvisejici parametr
tento signal je ve funkci pouze v provoznich EC_OZ polarita vystupni svorky
rezimech polohové a rychlostni regulace a je aktivni

je-li provadéno omezeni momentu.

- Pokud je hodnota povelu momentu v servopohonu omezena na sou¢asnou maximalni hodnotu
momentového omezeni, bez ohledu na stav svorky TL, nebo je moment pohonu omezen funkci
momentového omezeni, je signal aktivovan.

- Pokud dochazi ke kyvani pohonu vlivem nespravného nastaveni zesileni fizeni, nebo vlivem
kyvani zatéze, muze signal kmitat (opakujici se zmény ON a OFF). V tomto pfipadé dostavte
zesileni fizeni tak aby k tomuto stavu nedochéazelo.

- Polaritu vystupni svorky TLM Ize volit funkci FC-02.

- Signal je aktivovan, je-li hodnota povelu momentu vy$Si nez omezeni momentu. V tomto pfipadé
bude signal aktivni i kdyz nepotece Zadny proud a vedeni k motoru bude rozpojeno.
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HlaSeni pretizeni (OL1) Souvisejici parametr
Signal je aktivovan, pokud integrovana hodnota FA-09: Urover hlageni pretizeni
termoelektrické ochrany prekro€i urover nastavenou FC-02: polarita vystupni svorky
pro hlaseni pretizeni (FA-09).
- Pokud dochazi ke kyvani pohonu vlivem nespravného nastaveni zesileni fizeni, nebo vlivem
kyvani zatéze, muze signal kmitat (opakujici se zmény ON a OFF). V tomto pfipadé dostavte
zesileni fizeni tak aby k tomuto stavu nedochazelo.

- Je-li signal aktivovan, pak aktivni stav trva minimainé 1 s.

- Polaritu vystupni svorky OL1 Ize volit funkci FC-02.

Vystup kédu poruchy (AL1~3) Souvisejici paramet
Tento signal je ve funkci ve vSech rezimech provozu FC-45: povoleni vystupu poruchy
(s vyjimkou stavu kdy volba povelu polohy FA-22 je

nastavena na hodnotu ,Pro®).

Signal je tvoren tfemi bity, které dohromady udavaji

kéd pro kazdou poruchu.

- Pokud je v parametru FC-45 zvolena hodnota ALC, je vystup kédu poruchy na obecnych
vystupnich svorkach, kterym je pfifazen vyznam AL1, AL2, a AL3.

- Polaritu bitového vystupniho signalu Ize volit funkci FC-02.

- Nasledujici tabulka ukazuje vztah mezi signalem poruchy a vystupem kodu poruchy.
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Zobrazeni chybovych hlaseni signalem kod chyby

Kod poruchy| ALM (é'l:? ) (TAba) é';:) Nazev chyby
E08 0 0 0 0 chyba paméti
E11 chyba CPU ¢.1
E22 chyba CPU ¢&.2
E40 nesoulad vykonu motoru
E42 chyba pfidavného zafizeni
E61 zdvojené MAC ID
EO1 0 0 1 nadproudova ochrana
E31 ochrana vykonového modulu
E14 0 1 0 ochrana proti zemnimu spojeni
E06 0 1 1 ochrana pfetizeni brzdného odporu
E25 chyba prebéhu
E83 chyba polohovani
E84 chyba rychlosti
E89 prekroceni ¢asu pro polohovani
E07 1 0 0 prepéti na silovém vstupu
E09 podpéti na silovém vstupu
E16 mzikovy vypadek napajeni
E20 podpéti fidiciho napéti
E39 1 0 1 chyba ¢idla polohy
E60 chyba komunikace DeviceNet
E85 prekroCeni rychlosti
E88 chyba rozsahu pohybu
E90 1 1 0 chyba t?atgrie absolutniho ¢idla polohy/
chyba udaje o poloze
E91 slaba baterie absolutniho ¢idla polohy
E92 preteCeni absolutniho Cidla polohy
E93 chyba ev\.bsolutm'ho c¢idla polohy/
chyba Cidla
E05 1 1 1 ochrana proti pfetizeni
E10 chyba CT
E21 prehrati
E36 pretizeni stejnosmérné brzdy DB
E12 vnéjsi chyba
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5.4 Analogové vstupni a vystupni funkce
5.4.1 Analogové vstupni funkce

Servozesilovac obsahuje Ctyfi napétoveé analogoveé vstupy Al1, Al2, Al3 a Al4 s rozsahem 0 az +10
V. Kazdému signalu Ize pfifadit funkci pomoci kombinace parametri FC-03 a F C-04 dle
nasledujiciho popisu. Signaly souvisejici s rychlosti se zadavaji na vstup Al1, a s signaly souvisejici
s momentem na Al2. Vstupy AI3 a Al4 Ize vyuzit pouze k zadavani omezeni momentu. Pfifazeni
funkci je znazornéno v nasledujici tabulce v zavislosti na stavu svorky MOD.
Je-li parametr volba povelu polohy FA-22 nastavena na hodnotu ,Pro”, jsou nastaveny obecné
analogové vstupy 1, 2 (XA(0), XA(1)). Blize viz uzivatelska prirucka programovatelnych funkci.

(1) P¥ifazeni funkce analogovému vstupu Al1

stav fizeni nastaveni parametr( funkce
analogového
vstupu
rezim svorka pfifazeni rezim volba povelu analogovy
regulace MOD funkce Al1 omezeni rychlosti vstup
FA-00 FC-03 rychlosti FA-21 Al1
FA-20
S-P OFF
] PS ON nrEF
rryecghtitl)asc’ire]I S-t OEF [ niLit ] B Al ry?;%\lliti
. nbiAS
t-S ON
P-S OFF
polohova S-P ON nbiAS ~ B posun
regulace P-t OFF rychlosti
t-P ON
P-S OFF
polohova S-P ON
regulace P-t OFF
t-P ON i
nLit A1 - omezen
t-S OFF rychlosti
regulace S-t ON
momentu t-P OFF
P-t ON
ostatni stavy a nastaveni neplatné

Pozn.: — znamena, Ze toto nastaveni je bez vlivu.
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(2) Prifazeni funkce analogovému vstupu Al2

stav fizeni nastaveni parametr( funkce analogového
vstupu
rezim svorka pfifazeni rezim rezim Volba Al2 Al3
regula- MOD funkce Al2 omezeni | pfednasta-| povelu Ald
ce FC-04 momentu veni momentu
FA-00 FA-17 momentu FA-19
FA-18
S-P OFF
WC*;',OSt' P-S ON
i
S-t OFF
regulace s ON A2 omezeni |omezeni
tLit A3 - - momentu |momentu
P-S OFF Ad (Pozn. 2) | (Pozn. 2)
polohova| S-P ON
regulace P-t OFF
t-P ON
S-P OFF
rychlfast- P-S ON
ni
regulace S-t OFF
t-S ON
thiAS - A2 - postin -
P-S OFF momentu
polohova| S-P ON
regulace| p-t OFF
t-P ON
t-S OFF
momen- trEF
S-t ON
tova [ tLit ] - - a2 | Povel |
regulace P OFF tbiAS
P-t ON
ostatni stavy a nastaveni neplatné

Pozn.1: — znamena, Ze toto nastaveni je bez vlivu.

Pozn.2: AI2 je bipolarni vstup hodnoty omezeni momentu, Al3 je unipolarni vstup kladné hodnoty
omezeni povelu momentu a Al4 je unipolarni vstup zaporné hodnoty omezeni povelu
momentu
Kladna hodnota omezeni je niz8i hodnota z Al2 a Al3.
Zaporna hodnota omezeni je niZz8i hodnota z AL2a AL4.
Podrobnosti 0 nastaveni parametrl omezeni momentu naleznete v sekci 5.4.1 (4).
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(3) Jak pracuje analogovy vstup Al1
V nasledujicim odstavci je popsan obsah a vyznam nastaveni analogového vstupu 1

parametrem FC-03. Onaceni v zavorkach jsou hodnoty (nazvy) nastaveni FC-03.
povel rychlosti

(a) Povel rychlosti (nrEF)

- Tato funkce je platna pouze v reZimu A FC-05=20
rychlostni regulace. Povel rychlosti je maximalni
zadavan analogovym napétim. rychlost

- Platnost této funkce je umoznéna
pokud je v parametru FA-21 zvolen
jako povel rychlosti analogovy
vstup (A1 vychozi nastaveni).

- Platnost této funkce je mozna pokud
neni zvoleno ovladani rychlosti pevnymi
rychlostmi. Maximalni hodnoté rychlosti
v zaporném smeéru odpovida -10V.
nulové rychlosti odpovida 0V a o

. . maximalni
maximalni hodnoté rychlosti v kladném  #~——"------1 rychlost
sméru odpovida +10V.

- Zesileni analogového vstupu Ize nastavit parametrem FC-05.

- Posun Ize nastavit parametrem FC-07.

- Je-li sepnuta svorka SRZ (nulova rychlost) nebo svorky FOT, ROT (pfebéh) hodnota
rychlosti bude nulova bez ohledu na velikost vstupniho signalu

7
10V
vstupni napéti

(b) Posun rychlosti (nbiAS)
Funkce je platna pouze v reZzimu polohové regulace. Vstupni hodnota napéti urcuje

posunuti rychlosti. Vysledna rychlost pohonu v rezimu polohové regulace bude sloZena
z povelu rychlosti a posunu rychlosti. Pfidanim polohové korekce k povelu rychlosti Ize
dosahnou synchronniho fizeni.
-rozsah-10V, 0V, +10 V odpovida — max. zaporné hodnoté, 0 ,+ max.kladné hodnoté
- Zesileni analogového vstupu Ize nastavit parametrem FC-05.
- Posun Ize nastavit parametrem FC-07.

(c) Omezeni rychlosti (nLit)

Funkce je platna pouze v reZzimu omezeni povelu
polohové regulace. Analogovym maximalni YeNIost
napétim se zadava omezeni rychlost A FC05=2.0

rychlosti.
- Platnost funkce je podminéna
nastavenim parametru FA-20 na

<—FC-05=1.0

EFC—05=O.5
hodnotu A1 (rezim omezeni rychlosti. !
- Vstupni hodnotou omezeni rychlost ve |
vSech Ctyfech kvadrantech je abso - 'S,

lutni hodnota signalu. OV - + 10V 10V 10V
(odpovida 0 aZ + maximalni rychlosti) vstupnl napéti
- Zesileni analogového vstupu Ize nastavit parametrem FC-05.
- Posun Ize nastavit parametrem FC-07.
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(4) Jak pracuje analogovy vstup 2
Volbou funkce analogového vstupu 2 (FC-04) Ize pfifadit tomuto vstupu nasledujici vyznamy:
omezeni momentu, posun momentu, povel momentu. Je-li vstupu Al2 pfifazen vyznam
omezeni momentu, pak jsou platné i hodnoty vstup( AL3 a Al4. Funkce vstupl je popsana

v nasledujicim odstavci. omezeni woni
.o -momentu VStupni
mg)r(rllrgr?tlm A zesileni=2.0

(@) Omezeni momentu (tLit)y 0 g———------f-------
Funkce je platna v rezimu polohové a

é' vstupni
. ) . ' zesileni=1.0
rychlostni regulace. Omezeni momentu je !
fizeno analogovym napétim. ivstupni
1zesileni=0.5

- Je-li v parametru FA-17 (rezim momen -
tového omezeni) zvolena hodnota A2 a
je-li sepnut signal TL, pak jsou hodnoty

= vstupni napéti

, 10V 10V
na analogovych vstupech Al2, AI3 a Al4
platné.
- Vstupni hodnotou omezeni momentu ve . , Parametr

. vr , ] Analogova vstupni svorka "
vSech &tyfech kvadrantech je absolutni omezeni momentu vstupni posun
hodnota signalu Al2. Pokud poZadujete zesileni
stejné omezeni momentu v kladné i Al2 FC-06 FC-08
zapomé oblasti vyuZijte vstupu Al2 Al3 FC-15 | FCA7

P yuzjie vstupu ALZ. Al4 FC-16 | FC-18

- Absolutni hodnota vstupniho signalu Al3
urCuje hodnotu omezeni momentu v kladné oblasti. Absolutni hodnota vstupniho signalu
Al4 ur€uje hodnotu omezeni momentu v zaporné oblasti. Pozadujete-li rozdilné hodnoty
momentového omezeni pro zapornou a kladnou oblast pouzijte vstupy Al3 a Al4.

- Rozsah signalu Al2 (0 V ~ £ 10V) odpovida rozsahu 0 az + max. moment. Rozsah
signal Al3 (0 V ~ £ 10V) odpovida rozsahu 0 az + (kladny) max. moment. Rozsah signalu
Al4 (0 V ~ + 10V) odpovida rozsahu 0 az - (zaporny) max. moment.

- Vstupni zesileni signalul Ize nastavit parametry dle vySe uvedené tabulky.

vstupni zesileni (FC-06 absolutni hodnota ]
P ( ) Positive / Negative| hodnota omezeni .
omezeni Torque spole¢na pro kladnou i
L Al2 zapornou oblast
N
0~£10V uplatni se
-10 0 10 nejnizsi >
posun (FC-08) &N hodnota | hodnota
0 ~ £ 9.999V Pozn.1 omezeni
momentu
kladné vstupni zesileni (FC-15) absolutni hodnota ]
omezeni kladny moment Pozn.1) Hodnota omezeni
momentu Al3 mqn)sevn,tu j;e dégal
© > . nejnizsi vstupujici
0~+10V | il hodnotou jak
-10 0 10 sloZeno v kladné, tak i
N PR v zaporné oblasti.
80.? ling(_gggy) ﬁ c:(cj)rz]gltlnych || Pozn.2) Kladné (zaporne)
. v Kladné a omezeni momentu
zaporné vstupni zesileni (FC-16) absolutni hodnota zaporné znamena kladné
omezeni zaporny moment oblasti (zaporné) omezeni
momentu Al4 motorickeého ]
© > momentu a zaporné
0~+10V (kladné) omezeni
-10 0 10 generatorického
posun (FC-18) momentu

0 ~+9.999V

Struktura analogovych vstupl zadavani momentového omezeni
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Pfiklady nastaveni

(1) Ma-li byt pro obé polarity pouzita stejna hodnota momentového omezeni, pak :
- pouzijte analogovy vstupni signal Al2 a nastavte parametry FC-06 a FC-08.
- na vstupni svorky AI3 a Al4 nepfivadéjte Zadny signal.
Nastavte parametry dle nasledujici tabulky.

Parametr FC-15 | FC-16 | FC-17 FC-18
Nastavena hodnota | 0.000 | 0.000 | 9.999 nebo -9.999 9.999 nebo -9.999

(2) Ma-li byt pro kazdou polaritu pouZzita rozdilna hodnota momentového omezeni, pak:
- pouzijte analogoveé vstupni signaly Al3 a Al4, a parametry FC-15, FC-16, FC-17 a FC-18.
- navstupni svorku Al2 nepfivadéjte Zadny signal.
Nastavte parametry dle nasledujici tabulky.

Parametr FC-06 FC-08
Nastavena hodnota | 0.000 9.999 nebo -9.999
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(b) Posun momentu (tbiAS)

Tato funkce je platna v rezimu polohové a rychlostni regulace. Posun momentu je

zadavan analogovym napétovym vstupem.

- Platnost této funkce je podminéna nastavenim parametru FA-18 na volbu ,rezim posunu
momentu analogovym signalem® (A2)

- Signal maze byt oboupolaritni a polaritou signalu se Fidi i polarita momentového posunu
(signal 0 V az + 10 V odpovida momentu 0 az £+ max. momentu.)

- Zesileni analogového vstupu Ize nastavit parametrem FC-07.

- Posun Ize nastavit parametrem FC-08.

(c) Povel momentu (trEF)

Analogové vstupni napéti udava povel momentu.

- Platnost této funkce je podminéna nastavenim parametru FA-19 na volbu ,zadavani
povelu momentu“ (A2 - vychozi nastaveni) .

- Signal mize byt oboupolaritni a polarité signalu odpovida i polarita povelu momentu
signal (0 V az £ 10 V odpovida povelu momentu od 0 momentu do = max. momentu).

- Zesileni analogového vstupu Ize nastavit parametrem FC-06.

- Posun Ize nastavit parametrem FC-08.

hodnota povelu momentu

N FC-06=2.0
maximalni }-------
moment

<—FC-06=1.0

FC-06=0.5

~

Ll
10V
vstupni napéti

maximalni
——————— moment
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5.4.2 Analogové vystupni funkce

Servo zesilova¢ disponuje dvéma analogovymi napétovymi vystupy AO1 a AO2. Rozsah analo -

govych vystupt je 0 az £3.0 V. Kazdému z analogovych vystuptl AO1 a AO2 Ize nezavisle pfifadit
funkci pomoci parametri FC-30 a FC-33. Lze zvolit osm funkci: hodnota okamzité rychlosti (nFb),
hodnota povelu momentu (tqr), hodnota povelu rychlosti (nrF), hodnota odchylky rychlosti (nEr),

hodnota odchylky polohy (PEr), okamzita hodnota proudu (iFb), frekvence povelovych pulst (PFq)
a mira vyuziti brzdného odporu (brd). Vystupni zesileni kazdého analogového vystupu Ize nastavit
oddélené funkcemi FC-32 a FC-35. Nastavenim funkci FC-31 a FC-34 Ize volit zda ma byt vystupni
signal oboupolaritni (0 ~ +3.0V) nebo pouze kladny (absolutni hodnota vystupni veli¢iny) 0 ~ +3.0V.

Vystupni zobrazovaci funkce

wechozi nastaveni rozsah rezim regulace
nazev maximalni vystupni y nastaveni (Pozn.2, 3)
nastaveni| zobrazované hodnota (3.0V) AO1 AO2 zesileni [%]
veliCiny (Pozn.1) (FC-30) | (FC-33) (FC-32) | poloha | rychlost | moment
) i (FC-35)
nFp |nodnota okamzité| st rychlost| O o| o | o
rychlosti
tqr hodnota povelu maximalni moment O 0] O 0]
momentu
nrF hodrnyoctr?lé)sot;/elu maximalni rychlost 0 ~3000.0 0] 0 X
nEr  |odchylka rychlosti|maximalni rychlost vychozi @) 0 X
PEr odchylka polohy | pét otacek motoru nastaveni 0] X X
iFb hodnota proudu | maximalni proud 100.0[%] o] ¢ 0
PFq frekvence | o ximalni rychlost o) X X
povelovych pulst
mira vyuziti uroven chyby
brd brzdného odporu (FA-08) 0 0 0
:rFFb tar, Pozn.1) Je-li nastaveno zesileni 100.0[%], pak je
nEr’, PE kazda maximalni hodnota uvedena v tabulce
+10% rovna 3.0V.
3.0V Pozn.2) Oznaceni ‘O’ znamena, Ze tato funkce je
’ pouzitelna v uvedeném rezimu regulace.
—T100.0% Oznaceni ‘X’ znamena, Ze na vystupu bude
15 ! 50.0% trvale OV.
(maximéini ) e ° Je-li pouzit zesilovaé s programovatelnymi funkcemi,
hodnﬂta) ! E pak jsou hodnoty ‘O’ a ‘X’ uréeny jeho
S fidicimi pfikazy.
+(maximalni Pozn.3) Dojde-li k chybé, pak u vSech funkci
hodnota) s vyjimkou ,hodnoty okamzZité

-3.0

nastaveni zesileni pro analogové
vystupy (FC-32), (FC-35)

rychlosti“ bude vystup 0V.
V pfipadé chyby €idla (E39) je hodnota funkce
Lhodnota okamzité rychlosti“ nespravna.
Pozn.4) Pfesnost vystupnich signalu je £+10%.
Pozn.5) Volba mezi oboupolaritnim nebo absolutnim
vystupem se provadi nastavenim parametrd
FC-31 a FC-34, ale funkce ‘PFq’ a ‘brd’ jsou
vzdy absolutni.
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5.5 Funkce ovladani rozbéhu a dobéhu analogovym vstupnim signalem

Tato funkce je pouZzitelna pouze v rezimu rychlostni regulace. Rozbé&h a dobéh probiha dle
rozbéhovych a dobé&hovych ¢asu nastavenych v parametrech Fb-04, Fb-05 az do dosazeni povelu
rychlosti zadavaného analogovym napétim.

- Platnost této funkce je podminéna nastavenim parametru FA-21 (volba povelu rychlosti) na
hodnotu A1S (zvolen prvni rozbéhovy a dobéhovy ¢as).

- Cas rozbéhu (Fb-04) a dob&hu (Fb-05) pfedstavuje &as potfebny k pfeb&hu pohonu z nulové na
maximalni rychlost (resp. obraceng).

- Rozsah analogového vstupniho signalu -10 V - 0 V - +10 V odpovida povelu rychlosti (— maxi -
malni rychlost) - (nulova rychlost) - (+ maximalni rychlost). Zesileni analogového vstupu Ize
nastavit parametrem FC-05 a posun parametrem FC-07.

- Je-li aktivni svorka nulova rychlost (SRZ) nebo pfebéh (FOT, ROT), pak je vysledna rychlost
pohonu 0 bez ohledu na zadani.

- V pribéhu rozbéhu a dobéhu by mél byt napétovy signal stabilni, pokud tomu tak neni, pak bude
doba rozbéhu a dobé&hu rozdilnd od nastavené.

Parametr Zadana hodnota
oznadeni nazev (vychozi hodnota)
FA-21 volba povelu aby byla platna funkce analogového fizeni
rychlosti rozbéhu a dobéhu nastavte A1S.
. . 0.0 t0 99.99
Fb-04 Cas rozbéhu (10.00)
y " 0.00 to 99.99
Fb-05 Cas dobéhu (10.00)
e v | T
analogové ; - : i i
napéti (Al1) : Lo o !
ov o o .oV
E E+ maximéljni E E :
! ' rychlost - 41 oV |
nulova | : | — | i E nulova
rychlost | Fb-04 Fb-05 i b i rychlost
v e ./ Jo E : —
I AL
i i i i i Do / Fb-05
' ' ' C - ma‘xim!élm' :
rvchlost
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5.6 Prednastavené pevné rychlosti

(1) Svorky volby pevnych rychlosti (SS1, SS2)
Je-li zvolen provoz s pevnymi rychlostmi, je sepnuta svorka MOD a parametr metoda fizeni
(FA-00) je nastaven na fizeni rychlosti. Volba provozni rychlosti se provadi svorkami SS1 a
SS2. Pfifazeni kombinaci vstupl SS1 a SS2 jednotlivym pevnym rychlostem je v nasledujici
tabulce. V tomto pfipadé je ¢as rozbéhu a dobéhu uréen parametry Fb-04 a Fb-05 (Cas
rozbéhu/dobéhu je €as pfechodu pohonu ze stavu rychlosti 0 do maximalni rychlosti nebo

zpét).
Parametr Nastavitelny PocateCni | Svorky volby pevné rychlosti
No. Nazev rozsah hodnota SS1 SS2
Fb-00 Pevna 0 to £tmaximalni 0 ON OFF
rychlost 1 rychlost
Fb-01 Pevna 0 to £tmaximalni 0 OFF ON
rychlost 2 rychlost
Fb-02 Pevna 0 to xmaximalni 0 ON ON
rychlost 3 rychlost
- - - 0 OFF OFF
Fb-04 | Cas rozb&hu | 0.00 az 99.99 10.00 - -
Fb-05 | Cas dob&hu | 0.00 az 99.99 10.00 - -

[Fo-o2 |

* od 0 do max. ;| Cas prebéhu

od max.
| Fb-05 |

Cas prebéhu i Fb-01 |

SS2
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(2) Svorka FWD/REV (vpfed/vzad)
Obvykle neni mozné pomoci svorek pevnych rychlosti SS1 a SS2 urcit orientaci otaceni. Proto
pfi provozu s pevnymi rychlostmi je Zadouci mit navoleny jesté svorky FWD (vpfed) a REV
(vzad). Pohyb pfi provozu s pevnymi rychlostmi je pak pIné fizen kombinaci svorek FWD/REV
a SS1/SS2.
Parametry pevnych rychlosti (Fb-00 to Fb-02) maji uréeno znaménko, proto sepnutim svorky
REV dojde k reverzaci sméru pohybu uréenému timto znaménkem. Cas rozb&hu a dobé&hu je
urCen parametry Fb-04 a Fb-05. Vztahy mezi svorkami ukazuje nasledujici tabulka.

SON FWD REV SS1 SS2 Rychlostni povel Poznamka
OFF * * * * Zadny vystup
ON OFF OFF * * 0 Nulova rychlost
ON ON * * servopohonu
ON OFF OFF OFF 0 Nulova rychlost serva
ON OFF (Fb-00) 1 rychlost
OFF ON (Fb-01) 2 rychlost
ON ON (Fb-02) 3 rychlost
OFF ON OFF OFF 0 Nulova rychlost serva
ON OFF —(Fb-00) opacny smér 1 rychlost
OFF ON — (Fb-01) opacny smér 2 rychlost
ON ON — (Fb-02) opacny smér 3 rychlost
*: Cokoliv

- Znazornéni provozu pfi (Fb-02) > (Fb-01) > (Fb-0) >0

Rychlost

opacény smér
rychlost ¢.3

nulova
rychlost

Stop pri vypnutem servopohonu

vystupu Nulova rychlost

servopohonu

SON ! -

nulova rychlost sepfopohonu

opacny smeér,

opacny smér
rychlost ¢.1
rychlost €.2

rychlost €.1
rychlost €.2
rychlost €.3

AP I S e S SN SO SO S SR R H
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5.7 Funkce vstupu posloupnosti polohovych pulst

(1) Forma vstupni posloupnosti polohovych pulsi
Signal posloupnosti polohovych pulsti (PLS, SIG) je platny pouze je-li zvolen rezim provozu
polohové regulace. Posloupnost polohového signalu je platna pouze, pokud je sepnut signal
uvolnéni vstupu (PEN). Nasledujici tabulka ukazuje 6 moznych zpisobu vyhodnoceni
posloupnosti polohového signalu v zavislosti na nastaveni parametru FA-11.

Nazev formy

FA-11 signalu Forma vstupni posloupnosti polohovych pulsu
Svorka PLS f f f f f f """" 1
(Povelova 0
VP,'S L. Povel _ | posloupnost pulst)
(pocatecni | posloupnosti Pohvb vzad
\4
hodnota) pulst Svorka SIG d 1
ON : Chod vpred Pohyovped | 0
OFF: Chod vzad
SvorkaPLS 1
(povel chod j f f 0
vpred -
Eor Pulsy pohybu pred) Pohyb vpied
vpred / vzad | Svorka SIG £ 6 £ 1
(povel chod 0
vzad) Pohyb vzad
Svorka PLS 1

ose 1 v vt vty tvte?t

Dvoustavovy |[signalu)

A | ooy [sevase F Y AL AV AL AV AL FY,

(faze B
signal polohoveho Pohyb vpied Pohyb vzad

signalu

The count is 4-multiplier.

Svorka PLS ﬂ ﬂ ﬂ ﬂ ﬂ ﬂ """" 1
(Povelova 0

posloupnost pulsu )

Opacny povel

-P-S posloupnosti Svorka SIG
. vorka
pulsu ON : chod vpfed Pohyb vpred | Pohyb vzad " 1
OFF: Chod vzad 0
SvorkaPLS . 1
(Povel chod j f f 0
vzad
Pulsy pohybu ) Pohyb vzad
r-F FosE U P 1
vzad/vpred Svorka SIG f f f
(Povel chod . 0
vped ) Pohyb vpfed
Svorka PLS 1
(faze B
Opacny polohoveho j * f * f * f * f * f * f ....... 0
signalu
dvoustavovy
b-A dferencni |svoasic A L A} AL AL AL AL 4 ¢_
2 - | (faze A
dvoljjfaz’OVy polohového Pohyb vzad Pohyb vpfed
signal signalu

The count is 4-multiplier.
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V zavislosti na frekvenci vstupnich pulst Ize nastavit hodnotu parametru FC-19 (konstanta filtru
povelovych pulsl). Tyto filtry jsou hardwarovou soucasti obvodd pro vstup pulsu.

Casova konstanta filtru | Casova konstanta | Doporu¢ena hodnota
pulsu [us] frekvence pulsu
FC-19
Lo 1 pod 200k pulsi/s
Hi(poCatecni nastaveni) 0.2 200k pulsl/s a vice

Pozn.: V pfipadé diferenéniho dvoustavového dvoufazového signalu (vstup fazi A a B) je
doporucena hodnota frekvence pulsl ve fazi rovna 1/4 frekvenci uvedené vyse.

Pozn.1: Tyto signaly jsou signaly z linkového budiCe a z otevieného kolektoru. V neizolované
logice je maximalni frekvence vstupu pulsu dale.

Plvodce signalu max. frekvence Poznamky
Signal linkového budice 2M pulsy/s pulsy vpfed/vzad
povelové pulsy /signal
Sméru
Signal linkového budice 500k pulsl/s dvoufazovy diferencni
signal

Pozn.2: Tyto signaly jsou signaly z linkového budice a z otevieného kolektoru. V izolované logice
je maximalni frekvence vstupu pulsu dale.

Pavodce signalu max. frekvence Poznamky

Signal linkového budi¢e | 500k pulst/s | puls FWD / REV (vpfed/vzad)

— - povelové pulsy /
otevieny kolektor 200k pulsti/s | signal sméru

Signal linkového budice | 125k pulst/s | dvoufazovy diferenc¢ni signal

otevieny kolektor 50k pulsl/s

Pozn.3: Povelovy pulsni signal je vyhodnocovan na vstupni hranu (zména stavu z 0 na 1).
Pozn.4: Logika kazdého signalu je v nasledujici tabulce.

(a) neizolovany typ logiky

Logika Smér toku proudu
0 PLSP—PLSN SIGP—SIGN
1 PLSP<«PLSN SIGP<«SIGN

(b) izolovany typ logiky

Logika Smér toku proudu
0 PLSP—PLSN SIGP—SIGN
1 PLSP«PLSN SIGP«SIGN

5-32
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(2) Elektronicka pfevodovka
Hodnota povelu polohy prochazi jako povelova posloupnost pulsli pres elektronickou
prevodovku. Elektronicka pfevodovka upravuje v zavislosti na stavu signalu EGR2 hodnotu
povelu nasobenim konstantami nastavenymi v parametrech FA-12/FA-13 (EGR je ve stavu
OFF) nebo FA-32/FA-33 (EGR je ve stavu ON). Vztah vstupniho signalu a upravujicich
konstant vyjadfuje nasledujici vzorec.

[EGR2:0OFF]

(Hodnota povelu zadani polohy =__(Citatel el. prevodu. FA-12)

(Jmenovatel el. pfevodu FA-13)

x (Vstupni pulsy)

[EGR2:ON] N )
(Hodnota povelu zadani polohy = __ (Citatel el. prevodu. FA-32) x (Vstupni pulsy)
(Jmenovatel el. pfevodu FA-33)

V tomto pfipadé je pocet puls odpovidajici jedné otacce (15 bitl - 32768 pulsli na otacku)
roven jako 1 jednotka z povelu zadavani polohy. Konstanty FA-12, 13, 32 a 33 mohou nabyvat
hodnoty 1 az 65535, za pfedpokladu ze 1/20 <= M/N <= 50.

Nasledujici obrazek graficky znazorrfiuje predchazejici skuteCnosti.

PLS Vstup Elektronicky Povel
—¥{ posloup- pFevog M/N polohy
nosti (El. pfevod p——»
L pulst nastaveni 2)
A
M N
F t FA-12
orma veTp (FA-32) Je-li signal EGR2 ve stavu ON jsou
FA-11 FA-13 aktivni parametry v ().
(FA-33)

[Metoda nastaveni]
<P¥iklad> Pfedpokladejme, Ze servopohon je spojen s kulickovym Sroubem se stoupanim 20 mm
na otacku. Pozadujeme aby se kuli¢kovy Sroub posunul o 1 mm kdyz pfijde na vstup 1000 pulsa.
Vystup z Cidla polohy je 32768 pulst na otacku (signal EGR2 ma hodnotu OFF).
1- Nastaveni Citatele elektronického pfevodu (FA-12)
Jako Citatel zadame pocet pulst na otacku cidla polohy (FA-12).
(FA-12) = 32768
2- Nastaveni jmenovatele elektronického pfevodu (FA-13)
Jako jmenovatele zadame pocet povelovych pulst na jednu otacku kulickového Sroubu (FA-13).
(FA —13) = 1000pyss x 20 mm/otacku = 20000

1 (FA-12) 32768

= =1.6384 <= 50
20 (FA-13) 20000

Timto jsme ukongili nastaveni.
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5.8 Funkce vyhlazeni rychlosti
(1) Filtr povelu rychlosti
PFi provozu s pevnymi rychlostmi (svorky SS1, SS2, FWD, a REV) vznikle pfi pfechodu
z rozbéhu nebo dobéhu na trvalou rychlost zlom v rychlosti. Pokud pohanime zafizeni o nizké
tuhosti mize tento zlom zpUsobovat kmitani. Abychom tomuto jevu zabranili je mozné pouzit
filtr povelu rychlosti, ktery povel rychlosti ,vyhladi“. Casovou konstantu filtru Ize zvolit
parametrem Fb-20 ( pfi hodnoté 0 je nefunkcni).

Parametr Oznaceni funkce Obsah funkce pocatecni
hodnota
Fd-20 Casova konstanta Vyhlazeni povelu rychlosti vyuzitim filtru 0
filtru povelu rychlosti | o to 60000 ms 0 = nefunkéni

Tato rozsifujici funkce filtrace povelu rychlosti je U€inna jak pfi rychlostnim tak i pfi polohovém
fizeni, nikoliv pouze pro provoz s pevnymi rychlostmi. Blokové schema regulace je na

nasledujicim obrazku.

1 + fizeni
Povel rychlosti —» 1+Ts —>O rychlosti
rychlost

Zarazeni filtru zmék¢i prabéh povelu rychlosti, tak jak je ukazano na obrazku, a odstrani
pfipadné vibrace.




KAPITOLA 5 FUNKCE

(2) Filtr povelu polohy
Zmény v polohovém zadavaci povelu mohou u stroje s nizkou tuhosti vést k nechténym
vibraci. Abychom zabranili vzniku tohoto stavu Ize pouzit filtr povelu polohy, ktery zmékdi
prechody polohového signalu.
Casova konstanta filtru se nastavuje v parametru Fd-36. Hodnota 0 znamena jeho vyfazeni
(viz nasleduijici tabulka).

Parametr Oznaceni funkce Obsah funkce pocatecni
hodnota
Fd-36 Casova konstanta Vyhlazeni povelu polohy pouzitim filtru. 0
filtru povelu polohy | 9 27 60000 ms 0 = nefunkéni

Tato funkce filtrace povelu polohy je ucinna pouze pfi polohové regulaci. Blokové schema
regulace je na nasledujicim obrazku.

1 + fizeni rychlostni
Povel polohy — ) L polohy — >  povel
1+Tds 2
Okamzita
poloha

Zarazeni filtru zmék¢Ei prlibéh povelu polohy, tak jak je ukazano na obrazku, a odstrani
pfipadné vibrace.

Pred zarazeni

filtru Po zatazeni

filtru

Pozn.:) Bézi-li pohon plynule pouze v jednom sméru, i kdyz v polohovém Fizeni, pak filtr vyfadte
nastavenim hodnoty 0 v parametru Fd-36. Jinak mdze dojit k chybé pohonu E83 (chyba polohy).
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5.9 Sledovani signalu &idla S'S‘fgr?;ﬁjn'
Signaly z inkrementalniho ¢idla polohy jsou ~ FazeZ Cidla OE
ve tvaru dvoufazového dvoukanalového roz - Faze A Obvod OA
dilového signalu (faze A a B). Tyto signaly jsou  ———® déleni [——» volby —>
za U&elem sledovani polohy transformovany  FazeB signalu sledu fazi OB
na vystupy linkovych budicl jako signaly OA a
OB. Signal faze Z je pfimo transformovan na _I\/Ij \
vystup linkového budice a otevieného kolek - FC-09 sled fazi
toru jako signal OZ.
Vystupni signaly o poloze Ize modifikovat FC-10 | FC-11

parametry M (FC-09) a N (FC-10) ve tvaru
podilu M/N. Rozsah nastaveni podilu M/N je
omezen v pripadé 17 bitového inkremen -
talniho Cidla na M/32768 (M=16 az 8192).

V pfipadé inkrementalniho ¢idla s Uspornym zapojenim Ize nastavit pomér ve tvaru 1/N (N=1 az
64), 2/N (N=3 az 64), nebo M/8192 (M=1 az 8192) (pozn.3). Je-li zvolena nepfipustna kombinace
parametrd M a N, neni signal pfenesen na vystup a je hlaSena chyba E40.

Faze Z neni nijak upravovana a pfislusi jeden puls na otacku. V pfipadé 17 bitového
inkrementalniho Cidla je Sitka Z pulsu stejna jako Sifka pulsu na vystupu OA nebo OB (upraveno dle
parametru FC-09). V pfipadé inkrementalniho ¢idla s uspornym zapojenim je Z puls pfenesen na
vystup ve stejném tvaru jak je na vstupu.

Pfi chodu pohonu vpred je fazovy posun mezi A a B takovy, Ze faze A predbiha fazi B. Pomoci
parametru FC-11 Ize tento stav otocit tak Ze B pfedbiha A. (pouze vystup).

efektivni rozsah RozliSeni
Volba Cidla M N zobrazeni Nepfipustné
FA-81 FC-09 FC-10 vystupu kombinace
cidla
Stnd N
AbSE1 .
AbSE2 16 ~ 8192 n?;iz:\?ej:o M /32768 FC-09=1~15
AbSA2 automatick
AbSA4 y
1 (pozn.2) 1~64 1/N FC-10 =65 ~ 8192
. FC-10 =
inCE 2 (pozn.2) 3~64 2/N 12 65~ 8192
(pozn.1) FC-09 = 8192
1~8191 8192 (pozn.2) M /8192 FC-10 = 1 ~ 8192

Pozn.1: Parametr FC-10 je platny pouze je-li v parametru FA-81 nastavena hodnota inCE.
Pozn.2: Parametr FC-10 je nastaven na 8192, rozliSeni zobrazeni vystupu je nastaveno na
M/8192 (M je nastaveno parametrem FC-09).
Parametr FC-10 je nastaveno na jinou hodnotu nez 8192, rozliSeni zobrazeni vystupu je
nastaveno na 1/N nebo 2/N v zavislosti na FC-09(N je nastaveno parametrem FC-10).
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Jedna otacka
, 1 >l 2 | , M |
svorkaOAf | T | -------T | f | f | T | T |
svorka OB | | | | | | | | | | | | | | | | l

pfi chodu vpred pfi chodu vzad

Stav pfi nastaveni FC-11=b pro 17bitové seriové Cidlo (poCatecni nastaveni )

Pozn.3: Byla-li provedena zména parametrd FC-09, FC-10 nebo FC-11 je nutné vypnout a
zapnout Fidici napéti, jinak nebude na vystupu spravny pribéh

Pozn.4: Vystupni signaly OAP, OAN, OBP, OBN, OZP, OZN a OZ jsou neplatné po dobu 3s po
zapnuti napajeni fizeni. Jsou-li tyto signaly vyuzivany nadfazenym systémem, je potieba
dobu 3s po zapnuti napajeni fizeni vhodné oSetfit.

Logika kazdého signalu je znazornéna v nasledujici tabulce.

Logicky stav Smér toku proudu linkového budice Stav vystupu s otevienym
(OAP,0AN,OBP,0BN,0ZP,0ZN) kolektorem (OZ)
1 OAP—OAN OBP—OBN OZP—O0ZN ON(sepnuto)
0 OAP«+OAN OBP«OBN OZP<«0ZN OFF(rozepnuto)
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5.10 Nastaveni zesileni fizeni
Ta to sekce vysvétluje jak nastavit vSechna zesileni fizeni nutna k nastaveni servopohonu. Hlavni
konstanty zadavané zdkaznikem jsou nasledujici

- moment setrvacnosti (Fd-00)
- Mezni kmitocCet rychlostniho Fizeni (Fd-01)
- Mezni kmitocCet polohového fizeni (Fd-09)

Nasledujici obrazek znazortiuje blokové schema servopohonu

Mezni frekvence moment fré\f(%m:e
fizeni polohy setrvac-  izeni ;
. rychlosti
(Fd-09) (F'ﬁ)t(')) (Fd-01)
u nastaveni ll
sni + +
Povel zadani Regulace |, Regulace |, Regulace silovy AN Servo
polohy O polohy 2 rychlosti | " — proudu pievodnik motor

Zpétna vazba proudu

Zpétna vazba rychlosti
Zpétna vazba polohy * Detekce

5.10.1 Zakladni pravidla pro nastavovani zesileni
(1) Regulace servopohonu sestava ze tfi regula¢nich smycek, jmenovité regulacni smycky polohy,

rychlosti a proudu. Kazda vnitfni smycka musi mit rychlost odezvy vy$si nez smycka vnéjsi. Na
uzivateli je ponechano nastaveni zesileni regulaéni smyCky polohy a rychlosti. Proudova
smycCky je tovarné nastavena a nevyzaduje zadné dalSi zasahy.

Regulaéni smyc&ky polohy a rychlosti musi byt nastaveny jako smycky se stabilni odezvou.
Znamena to zachovani urcitého poméru mezi parametrem Fd-09 (mezni frekvenci polohové
smycky) a Fd-01 (mezni frekvenci rychlostni smycky). Musi platit, Ze Fd-09 < Fd-01 (odezva
polohové smyc¢ky je pomalejsi nez odezva rychlostni smycky).

Standardni nastaveni je Fd-09 = 1/6 Fd-01.

Je-li rychlost odezvy polohové smycky nastavena pfili§ vysoko, mechanicky systém muze
kmitat. V tomto pfipadé jiz nelze zvySovat zesileni regulatoru. Obecné plati, Ze rychlost odezvy
polohové smyc¢ky musi byt nizSi nez frekvence pfirozenych mechanickych oscilaci systému.
Nastavte zesileni polohové smycky vhodné s ohledem na mechanickou tuhost systému.

V nasledujicich fadcich bude vysvétlen spravny postup tohoto nastaveni
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5.10.2 Mechanicka tuhost a nastaveni odezvy systému
Nastavte odezvu servopohonu s ohledem na pfipojené mechanické zafizeni. Jsou-li parametry
Fd-01/09 (mezni kmitoCet regulace polohy / rychlosti) nastaveny pfili§ vysoko, ¢as odezvy polohové
a rychlostni smycky je velmi kratky a mohou se projevit vibrace systému, pokud tento nema
dostate¢nou mechanickou tuhost.

Nastavte proto parametry Fd-01/09) tak aby systém byl dostatecné stabilni. Tabulka 5.10.2 ukazuje
standardni nastaveni odezvy v zavislosti na mechanické tuhosti systému. Uvédomte si, zZe toto je

pouze standardni nastaveni a urcitych pfipadech muze dojit k oscilacim i pfi tomto nastaveni.

Tabulka 5.10.2

Doporucované
Tuhost nastaveni meznich
mechanické- Prislusen stroje frekvenci [Hz]
ho systému Poloha Rychlost
(Fd-09) (Fd-01)
nizké ;’gg{/e pohanéné femenem, nebo fetézem, dopravnikové 1a35 6 a3 30
stroje pohanéné kulickovymi Srouby pfes prevodovku
stfedni - bézné stroje 5az10 30 az60
- roboti
stroje pohanéné pfimo kulickovymi Srouby
vysoka - montazni stroje 10 a vice 60 a vice
- vazaci stroje

V nasleduijici stati bude podrobné probran postup pfi nastavovani rychlosti a polohové regulaéni
smycky
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5.10.3 Nastaveni rychlostni regulaéni smy¢éky

(1) Parametry urCujici pro rychlostni fizeni
uzité parametry jsou vysvétleny nize

(@) Mezni kmitoCet regulace rychlosti (Fd-01)
Tento parametr uréuje rychlost odezvy rychlostni zpétnovazebni regulaéni smycky.
Nastavte jej v rozsahu kdy mechanicky systém nekmita. Cim vy$$i hodnota, tim rychlejsi
odezva regulace rychlosti.
Je-li parametr Fd-00 (moment setrvacnosti systém véetné motoru) nastaven spravné, pak
naméfena mezni frekvence regulace rychlosti je témér shodna s hodnotou Fd-01.

(b) Proporcionalni zesileni rychlostni regulaéni smycky (Fd-02)
Parametr proporcionalni zesileni rychlostni regulacni smycky je automaticky urcen
parametrem mezni frekvence rychlostni regulaéni smyc¢ky (Fd-01). Lze jej v3ak i potom
jemné dostavit.

(c) Integracni zesileni rychlostni regulacni smycky (Fd-03)
Parametr integracni zesileni rychlostni regulacni smycky je automaticky uren
parametrem mezni frekvence rychlostni regulaéni smycky (Fd-01). Lze jej vSak i potom
jemné dostavit.

Pozn.1: Pfi manualnim nastaveni je potfeba parametr Fd-00 (moment setrvalnosti) nastavit
ru¢né. Provadi-li se automatické nastaveni hodnota momentu setrvaénosti se do
parametru Fd-00 zapi$e automaticky a neni potfeba ji nastavovat.

Blize viz kapitola 5.11 (auto-nastaveni offline) a 5.12 (auto-nastaveni online)

(2) Metoda nastaveni

1- Nastavujte mezni frekvenci regulace rychlosti (Fd-01) v takovém rozsahu, kdy nedochazi
k zadnému abnormalnimu hluku nebo vibracim.

2- Nakonec provedte zkousku odezvy rychlostniho regulatoru na skokovou zménu a provéite
charakter polohovani a plynulost pribéhu otacek. Pfi tom nastavte proporcionalni a
integracni zesileni rychlostni regulace (Fd-02 a Fd-03) a naladte optimalni bod.
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5.10.4 Nastaveni regulaéni smy¢ky polohy

(1) Parametry urujici pro polohovou regulaci
uzité parametry jsou vysvétleny nize

(@) Mezni frekvence regulatoru polohy (Fd-09)
Tento parametr uréuje rychlost odezvy polohové zpétnovazebni regulaéni smyé&ky. Cim
vySSi hodnota, tim rychlejSi odezva regulace polohy, ¢as potiebny k dosazeni
pozadované polohy se zkracuje.

(b) Mezni kmitoCet regulace rychlosti (Fd-01)
Tento parametr ur€uje rychlost odezvy rychlostni regulaéni smyc¢ky. Nastavte jej v rozsahu
kdy mechanicky systém nekmita. Cim vy$$i hodnota, tim rychlej$i odezva regulace
rychlosti.
Je-li parametr Fd-00 (moment setrvacnosti systém v€etné motoru) nastaven spravné, pak
namérena mezni frekvence regulace rychlosti je téméf shodna s hodnotou Fd-01.

(c) Proporcionalni zesileni rychlostni regulaéni smycky (Fd-02)
Parametr proporcionalni zesileni rychlostni regulacni smycky je automaticky urcen
parametrem mezni frekvence rychlostni regulaéni smycky (Fd-01). Lze jej vSak i potom
jemné dostavit.

(d) Integracni zesileni rychlostni regulacni smycky (Fd-03)
Parametr integracni zesileni rychlostni regulaéni smycky je automaticky uréen
parametrem mezni frekvence rychlostni regulaéni smyc¢ky (Fd-01). Lze jej vSak i potom
jemné dostavit.

Pozn.1: Pfi manualnim nastaveni je potfeba parametr Fd-00 (moment setrvaénosti) nastavit
ruéné. Provadi-li se automatické nastaveni hodnota momentu setrvac¢nosti se do
parametru Fd-00 zapiSe automaticky a neni potfeba ji nastavovat.

Blize viz kapitola 5.11 (auto-nastaveni offline) a 5.12 (auto-nastaveni online)

(2) Metoda nastaveni
nastavte mezni frekvenci regulace rychlosti (Fd-01) v takovém rozsahu, kdy nedochazi
k Zadnému abnormalnimu hluku nebo vibracim

2- Nastavte parametr Fd-09 (mezni frekvence polohové regulace) na droven kdy jesté
nedochazi k pfekmitam a vibracim. Doporuc¢ena standardni hodnota nastaveni je takova,
Ze parametr Fd-01 je 1/6 Fd-09 nebo méné.

3- - Nakonec provedte nastaveni proporcionalniho (Fd-02) a integra¢niho (Fd-03) zesileni
regulace rychlosti tak aby jste nasli optimalni bod z hlediska charakteristiky polohovani a
pribéhu rychlosti.
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5.11 Funkce automatického nastaveni (autotunning, dale auto-nastaveni) offline

Tato Cast vysvétluje funkci auto-nastaveni offline. Tato funkce nastavuje zesileni servosystému
automaticky ve stavu offline v zavislosti na nastavené frekvenci odezvy rychlostni regulace.

Funkce offline auto-nastaveni pfizplsobi servopohon provozu dle pfednastavenych parametrd,
urci spravné hodnotu momentu setrvacnosti celého zafizeni (Fd-00). V zavislosti na tomto a na
parametru Fd-01 (mezni frekvence rychlostni regulace) se automaticky nastavi zesileni rychlostni
regulace.

Pozn.1: Funkci auto-nastaveni je nutné provadét za provoznich podminek, pfi pfipojené zatézi

Pozn.2:

Pozn.3:

stroje, jen tak dojde k optimalnimu nastaveni zesileni regulacnich smycek.

Pro auto-nastaveni musi byt zvolena metoda Fizeni rychlosti PI (pfi fizeni IP
auto-nastaveni neprob&hne korektné).

Je-li pouzit pro nastaveni servopohonu software AHF, Ize sledovat probéh momentu a
rychlosti a ostatni pfi auto-nastaveni graficky. Proto doporu¢ujeme pro nastaveni
servopohonu pouzivat software AHF

5.11.1 Metoda automatického nastaveni offline

(1) Parametry offline auto-nastaveni
uzité parametry jsou vysvétleny nize

(@)

auto-nastaveni (FA-10)
Tento parametr dava pfikaz k provedeni auto-nastaveni. Pro offline auto-nastaveni je
potfeba jej nastavit na hodnotu “oFL”.

Mezni kmito€et regulace rychlosti (Fd-01)

Tento parametr urCuje rychlost odezvy rychlostni regulacni smycky. Nastavte jej v rozsahu
kdy mechanicky systém nekmita. Cim vy$$i hodnota, tim rychlej$i odezva regulace
rychlosti

Provedeni operace auto-nastaveni offline
1- Jsou-li sepnuty svorky FOT a ROT a sepneme-li svorku SON spusti se provadéni funkce

auto-nastaveni offline a rozsviti se LED indikace “Auto”.

2- Motor se rozbiha a zastavuje okolo bodu auto-nastaveni s nastavovaci rychlosti v obou

smérech. Auto-nastaveni muze probihat jeden az 10 takovychto cykl{ (blize viz obr. 5.11.1)
Pocatedni nastavovaci rychlost béhu pohonu je 1000 [min™"] a Ize ji zménit nastavovacim
software AHF.

3- V priibéhu auto-nastaveni se mohou ménit Casy rozbéhu a dobéhu a auto-nastaveni mlze

byt ukonéeno dfive nez probéhne 10 cykll, v zavislosti na podminkach zatizeni.

4- Po ukonceni auto-nastaveni je zapsana zjisténa hodnota momentu setrvacnosti do

parametru Fd-00. Bylo-li auto-nastaveni ukonéené spravné, rozsviti se LED indikace “End”.
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5- Po ukon&eni auto-nastaveni sepnéte a rozepnéte svorku RS aby doslo ke zruSeni funkce

auto-nastaveni.

Rychlost |
- - O [
|
Vpred i
:
1
0 | ---- p Cas
|
Vzad i \ /
_____ 1
N X
h'd
1 cyklus -
N
celkem 10 x

Obr. 5.11.1 Prabéhn offline auto-nastaveni

Pozn.4 : - Tuto funkci nelze provést nejsou-li spinény nasledujici podminky:
- Rozbéhovy a dobé&hovy moment musi byt 10% a vice jmenovitého momentu
- Tuhost stroje, v€etné spojky motoru musi byt vysoka.

- Vile v loziscich a jinde musi byt mala.

- Zarizeni musi byt bezpec¢né i za stavu, pokud by doSlo ke kmitani pohonu.
- Setrvacny moment zafizeni ma byt nizSi nez 20x moment setrvacnosti motoru. Pokud je
tato podminka prekro¢ena je potfeba nastavit zesileni ru¢né. (nastaveni viz kapitola 5

odstavec 5.10.1 az 5.10.4)

- Musi byt zaru€en dostate¢ny provozni prostor z obou smérech otaceni.

- Je-li nastavovaci rychlost pfili§ nizka, je potfeba ji zvySit na maximalni bezpecnou

hodnotu.

Vypocet poctu otacek, které provede motor pfi offline auto-nastaveni

Nastavené otacky : Va(min-1)
rozbéhovy/ dobéhovy €as : At(s)
pocet otacek, které provede motor : S(rev.)

S=(3xVa / 60) x At

V tabulce vpravo je pfiklad vypoctu. Provéite, ze stroj
umozfiuje pribéh vypocétené drahy.

VSechny parametry je mozné nastavit prostfednictvim PC
nastavovacim software AHF dle nasledujici tabulky

Pocet otacek, které provede motor pfi

auto-nastaveni

rychlost rozbéhovy/ pocet
otaceni dobéhovy otacek
Vamin™) | &as At(s) S(ot.)
0.05 1.25
500 0.1 25
0.05 25
1000 0.1 5.0
0.05 3.75
1500 0.1 7.5

Nastavené otacky Va(min™)

rozbéhovy/dobéhovy &as t(s)

Operatorsky panel

1000(neni nastavitelné)

0.05(neni nastavitelné)

Software AHF nastavitelné

nastavitelné

Pozn.) Cas rozb&hu a dob&hu pfi offline auto-nastaveni je éas potfebny k pfechodu z 0 na nastavené

otacky, resp. z nastavenych otacek do 0.

5-43
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(3) Postup pfi provadéni offline auto-nastaveni
1-Zvolte v parametru FA-10 (auto-nastaveni) hodnotu oFL (offline), a nasledné provedte
spusténi servopohonu.

Zvolte oFL v parametru =Ty
FA-10 a hodnotu zapiste 7 I- /]
Spustte auto-nastaveni 11 Ll
Hultlo

I

v v

| |t Co

Konee | ICd] || ICWW=
Ukoné&eni nastaveni Vyskyt chyby

(a) Bylo-li auto-nastaveni ukonceno spravné, je vypoctena hodnota momentu setrvacnosti
zapsana v parametru Fd-00.

(b) Doslo-li v pribéhu nastaveni k chybé
K chybé auto-nastaveni dojde v nasledujicich pfipadech.

- Doslo k chybé pohonu
- Svorka SON byla béhem nastaveni rozepnuta.
- Kvdli vzniku rezonanci nemohlo byt nastaveni provedeno.

2- Po ukonc€eni auto-nastaveni vypnéte svorku SON a sepnéte a rozepnéte svorku RS. Tim
opustite funkci auto-nastaveni.

Pozn.5: Pokud je rozbé&hovy/dob&hovy moment niz8i nez 10% jmenovitého momentu nemusi
byt auto-nastaveni ukoncené korektné. VV tomto pfipadé nastavte pomoci software
AHF pocatec¢ni hodnotu rozbéhu/dobéhu (50 [ms]) nizsi.
Dojde-li béhem auto-nastaveni k chybé, vSechna jiz zméfena data se vrati
k hodnotam pfed zapoCetim procedury. Odstrarite pficinu chyby.
Vénujte velkou pozornost bezpecénosti pfi eventuelnim vzniku rezonanci

Pozn.6: Po ukonc€eni nastaveni zmérte hodnotu parametru FA-10 z hodnoty ,oFL" na
hodnotu ,,non®, pokud jste neprovedli postup popsany v odstavci 2.
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5.11.2 Automatické nastaveni offline pomoci nastavovaciho software AHF

Software AHF ur€eny pro nastaveni servopohonu serie AD umoziiuje plné automatické provedeni
funkce offline auto-nastaveni, nebo sledovani a korekci po kazdém kroku. Zbézny postup
provadéni je uveden nize. Detailni informace ziskate v instrukéni pfiru¢ce k software AHF.

(1) Postup pfi provadéni plné automatického offline auto-nastaveni
1- Zvolte na Uvodni obrazovce ,testovaci chod” a ,nastaveni*.
(Stisknéte tlacitko auto-nastaveni offline.)

2- Zvolte nasledujici parametry potfebné pro auto-nastaveni.
(a) Nastaveni mezniho kmitoc¢tu
Nastavte mezni kmitoCet regulace rychlosti pro auto-nastaveni.
Nastavte hodnotu tak, aby nedoslo ke kmitani.

(b) Pocatecni hodnota pro nastaveni momentu setrvacnosti
Nastavte moment setrvacnosti pro zapoceti auto-nastaveni. Znate-li pfiblizné hodnotu
momentu setrvacnosti zafizeni, uvedte ji do tohoto parametru, urychlite tim provadéni
auto-nastaveni
Neni-li tato hodnota dopfedu znama, bude stanovena v pribéhu auto-nastaveni, bez
manualniho zasahu.

(c) Rychlost pro nastaveni
Zadejte rychlost pro auto-nastaveni.
Nastavte takovou rychlost, aby nemohlo dojit k poSkozeni nebo zni¢eni zafizeni.
Je-li rychlost nastavena pfilis nizko, auto-nastaveni mize selhat. Nastavte rychlost tak,
aby nemohlo dojit k poskozeni nebo zni€eni stroje.

(d) Cas rozb&hu a dobé&hu
Nastavte hodnoty rozbéhu a dobé&hu pro provadéni auto-nastaveni.
Pokud je rozbéhovy/dobéhovy moment niz$i nez 10% jmenovitého momentu nastavte
krat$i dobu rozbéhu a dobéhu (viz hodnoty zobrazované na displeji v pribéhu
provadéni auto-nastaveni).

3- Spustte prabé&h auto-nastaveni [,Continuous pattern tuning start‘].
4- Provéfte bezpecnost pribéhu auto-nastaveni a sepnéte svorky FOT a ROT a nasledné
svorku SON. nyni probiha nepreruSované auto-nastaveni az je zjiStén moment

setrvacnosti.
5- Po ukonceni si stahnéte priibéh posledni regulaéniho déje ze servopohonu a zobrazte jej.
6- Po dokonceni auto-nastaveni zapnéte a vypnéte svorku RS (provedte reset) aby jste rezim

auto-nastaveni uzavfeli.
Pozn.1: Tato funkce automaticky pfepiSe hodnotu momentu setrvacnosti v parametru Fd-00
Pozn.2: NedoSlo-li k Fadnému ukon&eni auto-nastaveni zapnéte a vypnéte svorku RS
(provedte reset) aby jste rezim auto-nastaveni uzavreli.
Pozn.3: Pokud auto-nastaveni selhalo postupujte dle pozn. 4 a 5 v kap. 5.11.1.
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(2) Postup pfi provadéni offline auto-nastaveni po krocich
1- Zvolte na Uvodni obrazovce ,testovaci chod” a ,nastaveni®.
(Stisknéte tlacitko auto-nastaveni offline.)

2- Zvolte nasledujici parametry potfebné pro auto-nastaveni.

(a) Nastaveni mezniho kmitoc¢tu
Nastavte mezni kmitoCet regulace rychlosti pro auto-nastaveni.
Nastavte hodnotu tak, aby nedoslo ke kmitani.

(b) Pocatecni hodnota pro nastaveni momentu setrvacnosti
Nastavte moment setrvacnosti pro zapoceti auto-nastaveni. Znate-li pfiblizné hodnotu
momentu setrvacnosti zafizeni, uvedte ji do tohoto parametru, urychlite tim provadéni
auto-nastaveni
Neni-li tato hodnota dopfedu znama, bude stanovena v pribéhu auto-nastaveni, bez
manualniho zasahu.

(c) Rychlost pro nastaveni
Zadejte rychlost pro auto-nastaveni.
Nastavte takovou rychlost, aby nemohlo dojit k poSkozeni nebo zni€eni zafizeni.
Je-li rychlost nastavena pfili§ nizko, auto-nastaveni muze selhat. Nastavte rychlost tak,
aby nemohlo dojit k poSkozeni nebo zni€eni stroje.

(d) Cas rozb&hu a dob&hu
Nastavte hodnoty rozbéhu a dobéhu pro provadéni auto-nastaveni.
Pokud je rozbéhovy/dobéhovy moment niz$i nez 10% jmenovitého momentu nastavte
krat$i dobu rozbéhu a dobéhu (viz hodnoty zobrazované na displeji v prabéhu
provadéni auto-nastaveni).

3- Spustte 1 priibéh auto-nastaveni [,1 pattern tuning start”].

4- Provérte bezpecnost pribéhu auto-nastaveni a sepnéte svorky FOT a ROT a nasledné
svorku SON. nyni probéhne jeden cyklus auto-nastaveni a je zjiStén moment setrvacnosti.

5- Po ukonceni si stahnéte priibéh posledni regulaéniho déje ze servopohonu a zobrazte jej.

6- Posudte, zda pribéh regulacniho déje je dostacujici. Pokud tomu tak neni vratte se k bodu
3 a opakuijte proceduru znovu dokud nebudete s pribéhem regulace spokojeni

7- Po ukonceni operace auto-nastaveni provedte reset (sepnéte a rozepnéte svorku RS),
¢imz opustite funkci auto-nastaveni.

Pozn.1: Tato funkce automaticky pfepiSe pocatecni hodnotu momentu setrvacnost v Fd-00.
Pozn.2: Je-li pribéh auto-nataveni preruSen pred ukoncenim je nutné provést reset
k opusténi funkce auto-nastaveni
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5.12 Funkce online auto-nastaveni
Funkce online auto-nastaveni nastavuje zesileni servosystému automaticky v prabéhu provozu
v zavislosti na nastavené mezni frekvenci rychlostni regulace, bez provadéni jakychkoliv

predbéznych nastaveni ve stavu offline

PFi online auto-nastaveni pohonu bézi dle zakaznického zadani a spravna hodnota momentu
setrvacnosti je automaticky zapisovana do parametru Fd-00

Tim je automaticky nastaveno zesileni regulace a odezva regula¢niho déje rychlostni regulaéni
smycky, s pfihlédnutim k mezni frekvenci nastavené v parametru Fd-01.

5.12.1 Metoda automatického nastaveni online
Nasledujici obrazek ukazuje blokovy diagram online auto-nastaveni

Fd-09

Mezni frekvence
regulace polohy Stroj

Automatické

il f nastaveni

Povel + Regulace ; Regulace : Regulace Vykonova
polohy _ polohy _ rychlosti — proudu Cast
Proud
Rychlost
®— cido
Zobrazeni zjisténého  Ngstaveni
momentu setrvaénosti ¢
d-15
Fd-00
(O— Moment
setrvacnosti
Vypocet Zapis
zesileni
UrCeni |g—1
momentu
setrvaénosti <
onlL1
Fd-01
M i frek
T
rychlosti
FA-10 Fd-16
, ‘1 Sitka pasma
Nastaveni se neprovadi __|
pon] | | memensore
.OFL
standardni pouziti __| onL1
it
Pro nizky moment setrva¢nosti —| _

(2x niZ8i nez moment
setrvac¢nosti motoru)
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(1) Nastaveni parametr( pro online auto-nastaveni
Nastavované parametry jsou vysvétleny nize

(a) auto-nastaveni (FA-10)
Tento parametr dava pfikaz k provedeni auto-nastaveni. Pro online auto-nastaveni je
potfeba jej nastavit na hodnotu “onL1” nebo ,onL2". Standardné nastavte hodnotu ,onL1".
Pokud nedojde ke zméné d-15 (zobrazeni zjisténého momentu setrvaénosti) vlivem
nedostatku momentu pfi rozbéhu a dobéhu, zmérite nataveni na ,onL2"

- “onL1” : normalni nastaveni.
- “onL2”: pokud je moment setrvacnosti pfipojeného stroje velmi maly vzhledem
k momentu setrvanosti motoru ( vice nez 2x men§i)

(b) Mezni kmitoCet regulace rychlosti (Fd-01)
Tento parametr ur€uje rychlost odezvy rychlostni regulaéni smyc¢ky. Nastavte jej v rozsahu
kdy mechanicky systém nekmita. Cim vy$$i hodnota, tim rychlej$i odezva regulace
rychlosti.

(c) Mezni frekvence regulatoru polohy (Fd-09)
Tento parametr urCuje rychlost odezvy polohové regulacni smyCky. Nastavte jej v rozsahu
kdy mechanicky systém nekmita. Cim vy$si hodnota, tim rychlej$i odezva regulace polohy,
Cas potfebny k dosaZeni poZzadované polohy se zkracuje.
Doporucena standardni hodnota nastaveni je takova, ze parametr Fd-01 je 1/6 Fd-09 nebo
méné.

Tabulka 5.12 ukazuje standardni nastaveni zesileni v zavislosti na mechanické tuhosti
systému. Pamatujte, Ze uvedené numerické hodnoty jsou pouze orientacni.

Tabulka 5.12
Doporu€ované
Tuhost nastaveni meznich
mechanické- Pfislusené stroje frekvenci [Hz]
ho systéemu Poloha Rychlost
(Fd-09) (Fd-01)
nizké st,roje pohanéné femenem, nebo fetézem, dopravnikové 1a35 6 az 30
pasy
stroje pohanéné kulickovymi Srouby pres prevodovku
stfedni - bézné stroje 5az10 30 az60
- roboti
stroje pohanéné pfimo kulickovymi Srouby
vysoka - montazni stroje 10 a vice 60 a vice
- vazaci stroje
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(2) Provedeni operace online auto-nastaveni

1- Provadéni online auto-nastaveni zapocCne, je-li nastaven parametr Fd-01 (mezni frekvence
rychlostni regulace) a jsou-li sepnuty svorky FOT, ROT a nasledné SON.

2- Na displeji v zobrazeni d-15 Ize sledovat hodnotu zjisténého momentu setrvacnosti
v pribéhu auto-nastaveni.

3- P¥i rozepnuti svorky SON se hodnota zjiSténého momentu setrvacnosti zapiSe do
parametru Fd-00.

Pozn.1: Funkci auto-nastaveni je nutné provadét za provoznich podminek, pfi pfipojené
zatézi stroje, jen tak dojde k optimalnimu nastaveni zesileni regulacnich smycek.

Pozn.2: Pro auto-nastaveni musi byt zvolena metoda fizeni rychlosti Pl (pfi Fizeni IP
auto-nastaveni neprobéhne korektng).

Pozn.3: Po zapoceti auto-nastaveni nejsou parametry ihned nastaveny optimalné, proto
reakce servopohonu mohou byt pomalé.
Pozn.4 :-Tuto funkci nelze provést nejsou-li spinény nasledujici podminky.
- Rozbéhovy a dobéhovy moment musi byt 10% a vice jmenovitého momentu
- Tuhost stroje, v€etné spojky motoru musi byt vysoka.
- Vlle v loziscich a jinde musi byt mala.
-Zafizeni musi byt bezpe&né i za stavu, pokud by dosSlo ke kmitani pohonu.
-Posloupnost povelovych pulst musi mit stalou frekvenci (auto-nastaveni pfi regulaci
polohy).
- Setrvaény moment zafizeni ma byt niz$i nez 20x moment setrva¢nosti motoru. Pokud
je tato podminka prekrocena je potfeba nastavit zesileni ruéné. (nastaveni viz
kapitola 5 odstavec 5.10.1 az 5.10.4)
- Musi byt zaru€en dostate¢ny provozni prostor z obou smérech otaceni.
-Je-li nastavovaci rychlost pfili§ nizka, je potieba ji zvySit na maximalni bezpe¢nou
hodnotu.

Pozn.5: pokud se na stroji projevuji pfi auto-nastaveni v polohové regulaci vibrace, nastavte
nizSi hodnotu v parametru Fd-09 (mezni frekvence regulace polohy).

(3) Postup pfi provadéni online auto-nastaveni
1-Zvolte v parametru FA-10 (auto-nastaveni) hodnotu onL1 nebo onL2 a po zapisu
nasledné provedte spusténi servopohonu.

(a) Pokud nemize byt auto-nastaveni provedeno z divodu pfiliSnych zmén momentu pfi
rozbéhu nebo dobéhu, zvétSete parametr Fd-16 ( Sitka pasma momentu pro
auto-nastaveni

(b) Nelze-li provést pfesné nastaveni a pfi operaci dochazi k rozkmitani a pfebéhim,
provedte nastaveni ru¢né. Odstrante pficinu chyb a dbejte vzdy bezpecnost v pfipadé
vzniku rezonanci.
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5.12.2 Automatické nastaveni online pomoci nastavovaciho software AHF
Software AHF urceny pro nastaveni servopohonu serie AD umozriuje grafické zobrazeni aktualnich
hodnot rychlost a momentu servopohonu pfi provadéni auto-nastaveni online. Zbézny postup
provadéni je uveden nize. Detailni informace ziskate v instrukéni pfiru¢ce k software AHF pro
servopohony serie AD.

(1) Postup pfi provadéni auto-nastaveni
1- Zvolte na uvodni obrazovce ,testovaci chod® a ,nastaveni®.
(Stisknéte tlaCitko auto-nastaveni.)

2- Zvolte nasledujici parametry potifebné pro auto-nastaveni.

(a) Nastaveni mezniho kmitoc¢tu
Nastavte mezni kmitoCet regulace rychlosti pro auto-nastaveni (Fd-01).
Nastavte hodnotu tak, aby nedoslo ke kmitani.

(b) Pocatecni hodnota pro nastaveni momentu setrvacnosti
Nastavte moment setrvacnosti pro zapoceti auto-nastaveni. Znate-li pfiblizné hodnotu
momentu setrvacnosti zafizeni, uvedte ji do tohoto parametru (Fd-00).Neni-li tato
hodnota dopfedu znama, bude stanovena v pribéhu auto-nastaveni, bez manualniho
zasahu.

3- Zvolite-li tlagitko ,Data Trace Valid“, zobrazi se pribéh momentu a rychlosti servopohonu.

Pozn.1: Pfirozepnuti svorky SON dojde k zapisu zjisténé hodnoty momentu setrva¢nosti do
parametru Fd-00.
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5.13 Funkce zmény zesileni
Tato funkce umoznuje zménu zesileni rychlostni nebo polohoveé regulace v prabéhu provozu a
pouziva se v nasledujicich pfipadech.

- Ke zvySeni zesileni regulace ve stavu kdy servopohon stoji (ma nulovou rychlost) a ke snizeni
zesileni regulace pfi béhu (snizeni hluku).
- Ke zvyseni zesileni regulace ve stavu polohovani aby se snizil ¢as nutny k ukon€eni najezdu na

polohu.
- Ke zvySeni zesileni regulace vnéjSim signalem (vstupni svorka).

5.13.1 Prepinani zesileni fizeni
Nasledujici obrazek znazorriuje blokovy diagram funkce zména zesileni

" [ Fa0e N ([Faot N
Mezni frekvence Mezni frekvence
regulace
regulace polohy Fd-33 ryghlosti Ed_35
Casova Casova
konstanta zmény konstanta zmény
Fd-32 zesileni regulace Fd-34 zesileni regulace
polohy ) i rychlosti
Druha mezni Druha mezni
frekvence frekvence
regulace polohy \regulace rychlosti
odchylka l ﬁ povel l f povel
+ polohy rychlosti + momentu
povel ’< ) ® p| Regulace Regulace
polohy 2 polohy _ rychlosti
rychlost
poloha Cidlo

X signal zmény
Zména
> zesileni
/ Fd-30 Fd-31 \
Zpusob zmény | | Pasmo chyby
polohy pro
beze zmény zménu
zména .non sesileni
svorkou GCH .GCH
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(1)

Nastaveni parametrd pro funkci zména zesileni
vysvétleni parametr( je provedeno nize

(@)

(e)

()

Volba funkce svorky (FC-40)

Pouzijete-li pro zménu zesileni funkci “GCH” (zména vnéjSim signalem) je nutné nastavit
pro vstupni svorku druhou hodnotu (ve funkci Fc-40 nastavte pfislusny bit na hodnotu 1 -
viz vysvétleni funkce Fc-40, kap. 6 str. 6-38).

Mezni frekvence regulace rychlosti (Fd-01)
Nastaveni odezvy regulace rychlosti. Je vzdy platné.

Mezni frekvence regulace polohy (Fd-09)
Nastaveni odezvy regulace polohy. Je vzdy platné.

Zpusob zmeény zesileni (Fd-30)

Volba, zda je nebo neni pouzita funkce zmény zesileni. V médu polohové regulace Ize
nastavit zménu zesileni pomoci svorky ,GCH" i automatickou zménu zesileni ,AUto".
V maodu rychlostni regulace Ize zvolit zménu zesileni pomoci svorky (GCH).

- Funkce svorky GCH
Je-li svorka GCH ve stavu OFF:
Mezni frekvence polohové regulace je dana parametrem Fd-09 (prva mezni frekvence
polohové regulace). Mezni frekvence rychlostni regulace je dana parametrem Fd-01
(prva mezni frekvence rychlostni regulace).

Je-li svorka GCH ve stavu ON:

Mezni frekvence polohové regulace je dana parametrem Fd-32 (druha mezni frekvence
polohové regulace). Mezni frekvence rychlostni regulace je dana parametrem Fd-34
(druha mezni frekvence rychlostni regulace).

Funkce AUto

Je-li chyba polohy >= pasmo chyby polohy pro zménu zesileni (Fd-31):

Mezni frekvence polohové regulace je dana parametrem Fd-09 (mezni frekvence
polohové regulace). Mezni frekvence rychlostni regulace je dana parametrem Fd-01
(mezni frekvence rychlostni regulace).

Je-li chyba polohy < pasmo chyby polohy pro zménu zesileni (Fd-31):

Mezni frekvence polohové regulace je dana parametrem Fd-32 (druha mezni frekvence
polohové regulace). Mezni frekvence rychlostni regulace je dana parametrem
Fd-34(druha mezni frekvence rychlostni regulace).

Pasmo chyby polohy pro zménu zesileni (Fd-31)
Nastavte hodnotu chyby polohy pro zapoc&eti zmény zesileni.

Druha mezni frekvence polohové regulace (Fd-32)
Nastavte mezni frekvenci polohové regulace po zméné zesileni.
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(g) Casova konstanta zmény zesileni regulace polohy (Fd-33)
Nastavte ¢asovou konstantu pro pfechod zmény zesileni (mezi Fd-09 a Fd-32).

(h) Druha mezni frekvence rychlostni regulace (Fd-34)
Nastavte mezni frekvenci rychlostni regulace pro zménu zesileni.

(i) Casova konstanta zmény zesileni regulace rychlosti (Fd-35)
Nastavte ¢asovou konstantu pro pfechod zmény zesileni (mezi Fd-01 a Fd-34).

(2) Postup nastaveni funkce zmény zesileni.
1- Nastavte parametr zplsob zmény zesileni (Fd-30) na hodnotu “GCH” nebo “AUto”.
Nastaveni svorky “GCH”:
- Nastavte vstupni svorku na druhou funkci (GCH) - volba FC-40
- Zména zesileni rychlostni nebo polohoveé regulace se provede sepnutim nebo rozepnutim
svorky GCH.

nastaveni “AUto”:

- Nastavte pasmo chyby polohy pro zménu zesileni (Fd-31).

- Ke zméné zesileni dojde v zavislosti na vztahu parametru chyby polohy d-09 a pasma
chyby polohy pro zménu zesileni (Fd-31).

2- Nastavte parametr druha mezni frekvence polohové regulace (Fd-32) a parametr druha

mezni frekvence rychlostni regulace (Fd-34).

Pocate¢ni nastaveni jsou nasleduijici:

- Poc¢atecni hodnota druhé mezni frekvence polohové regulace Fd-32 je dvojnasobkem
parametru Fd-09 ( mezni frekvence polohové regulace), 1.j.10.00 [Hz].

- Poc¢atecni hodnota druhé mezni frekvence rychlostni regulace Fd-34 je dvojnasobkem
parametru Fd-01 ( mezni frekvence rychlostni regulace), t.j.60.00 [HZz].

- Standardni nastaveni ma splfiovat podminku, ze Fd-32 je 1/6 Fd-34 nebo méné.

3- Po provedeni ukonud popsanych v bodech 1 a 2 zapnéte servopohon

Pozn.1: Je-li hodnota zmény zesileni velka, mize se projevit v chovani stroje negativné
(skok). V tomto pfipadé prodluzte ¢as nastaveny v parametrech Fd-35 a Fd-33
(Casova konstanta zmény zesileni regulace rychlosti/polohy). Po&ateéni hodnota je
1[ms].

Pozn.2: Projevuji-li se ve stavu servopohon zabrzdén abnormalni vibrace a zvuky, nastavte
hodnoty parametrt Fd-32 a Fd-34 ( druha mezni frekvence polohové/rychlostni
regulace) nizsi tak, aby se nezadouci jevy neobjevovaly
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5.14 Funkce absolutniho ¢idla polohy
(1) Informace z Cidla
Informace z ¢idla jsou v nasledujicim tvaru.
Informace o poctu otacek:
Znaménkovyfbit 14 - -16384 az 16384

Znamenkovy 16ty-bit 45
Informace o poloze v ramci - —~
jedné otacky: | | 0 az 32767
15-bit informace na otacku.
Provozni informace uvedena vyse se zobrazi v parametrech d-07 az d-09.
(Zobrazena informace) « (informace o poétu otadek) x 2'° + (informace o poloze v ramci
jedné otacky)

(2) Vymazani udaje o poloze z absolutniho Cidla
Parametr FA-80 ma pro absolutni idlo polohy hodnotu AbS. MUze nastat chyba E90 (chyba
zéalozni baterie) nebo chyba E92 pfeteceni CitaCe ( pfekroi-li udaj v d-08 hodnotu 4000.0000
nebo podkroci-li C000.0000). Ve vSech téchto pfipadech je potieba provést proceduru
,wvymazani udaje o poloze*“ dle nasledujiciho postupu. Provede se pouze vymazani udaje o
podtu otadek. Udaj o poloze v ramci jedné otacky zdstane zachovan (musi byt dofesen
nadfazenym systémem) .
Vymazani Udaje o poloze z absolutniho Cidla Ize provést pomoci vstupu ECLR, pfikazem
z operatorského panelu, nebo pomoci nastavovaciho software AHF.

V parametru "rezim vyhledani poc¢ateCni polohy" (FA-23) je nastaveno CP a pouzivame
absolutni ¢idlo polohy — pak pfi provedeni "vymazani udaje o poloze" k)'budou data o poloze
nulova (poloha v ramci jedné otacky je nastavena v Db-14 a Db-15 jako posun). V tomto
pfipadé neni nutno aby polohu v ramci jedné otacky fesSil nadfazeny systém.

(2-1) Aktivace vstupu ECLR
Je-li vstup ECLR ve stavu ON déle nez 4s, dojde k vymazani udaje o poctu otacek
absolutniho ¢idla.
V pfipadech chyb E90, E92 nebo E93, provedte napfed vymazani udaje o poloze
(ECLR) a pak reset poruchy (RS).
(2-2) Vymazani udaje o poloze z absolutniho ¢idla pomoci operatorského panelu.
V parametru FA-98 nastavte hodnotu BBS a provedte vymazani.
Vice detaild najdete v kapitole 5.15. ,mazani paméti chyb a tovarni nastaveni*.
(2-3) Vymazani udaje o poloze z absolutniho €idla pomoci software AHF
Provedte vymazani dle nasledujiciho postupu.
1- Oteviete software AHF pro verva série AD a pfipojte jej k servopohonu.
2- Otevrete obrazovku“nastaveni parametrtl a zvolte g} ”.
3- Navolte inicializaci s vymazani udaje absolutniho cidla.
4- Spustte provedeni operace.
Vice detaild naleznete v popisu ,navrat do tovarniho nastaveni“ v uzivatelské
pfiru¢ce dodavané k software AHF.
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(3) Neriovy vystup absolutniho udaje polohy
Absolutni udaj polohy je kdispozici na seriovém vystupu faze Z (OZP, OZN). Format

informace je vysvétlen nize.

Komunikaéni format

Pojem

Volba vystupu faze Z (FC-12)

nCunt, ECunt

gFort

FA-81=AbSE* | FA-81=AbSA*

Systém komunikace

Synchronizace start-stop

Rychlost pfenosu (baud) 9600 bps
Start bit 1 bit

Stop bit 1 bit

Délka znaku 7 bith

Parita licha

Koéd pfenosu Decimal ASCII
Koédovani NRZ recording

Sekvence prenosu dat

LSB (nejnizsi bit) prvni

Ramec

16 znaku

Interval pfenosu dat

cad40 ms

Cas prenosu dat

ca17 ms

Nelze pouzit
(Tato funkce neni k dispozici)
(Nemérite zde nastavené
parametry)
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Grafické zobrazeni jednoho znaku pfenaseného timto formatem je na nasledujicim obrazku.

(MSB)

0 DO [ D1 | D2 (D3 | D4 (D5 | D6 | 0/1 1

Start bit |stop
Vysilana / pfijimana data 7 bit parity | bit

A 4

Komunikaéni znak 10 bit0

A 4

Nasledujici obrazek znazorriuje data v jednom ramci (celkovy Udaj o poloze)

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10| |11 12| |13 | |14 | |15 ] |16
T — _ — v
pocet otacek poloha v rdmci jedné otacky x 4
H+ll
“P”  nebo “CR”

(1]

Struktura dat v ramci je uvedena v nasleduijici tabulce. Cislo 1 pfedstavuje prvni znak.

No. Pfenasené znaky Obsah
1 [P Pfiznak udaje o poloze
2 | “+” nebo “-” kod sméru otaceni
3 | (nejvyssi) udaj o poctu otacek
4 32768
5 ~ 0000
6 ~ 35767
7 | (nejnizsi)
8 | ohraniCujici znak
9 | (nejvyssi) absolutni poloha v ramci jedné
10 otacky prfevedena na 17 bitovy udaj
11 0000000 ~
12 32767 x 4
13 = 0131068
14
15 | (nejnizsi)
16 | CR (0x0D) ukond&eni

Pozn.: Logika signall je znazornéna v nasledujici tabulce

Stav Smér toku proudu
0 0ZP«+0ZzN
1 0zZP—0ZN

5-56
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Je-li parametr FC-12 nastaven na hodnotu ECunt, jsou vystupni data ve formé seriového vystupu
zpracovatelného jednotkou EH-POS (programovatelny automat EH150). V tomto pfipadé je
elektronicky pfevod popsan parametry FA-12 a FA-13 : je-li EGR2 stav OFF nebo FA-32 a FA-33 :
je-li EGR2 stav ON. Blize viz nasledujici obrazek.

Faze Z volba parametru FC-12 Volba typu Cidla FA-80
Pojem Nastavena data Absolutni Inkrementalni
Vystup faze Z 1PLS Vystup faze Z
Cita¢ ¢idla nCunt Absolutni Inkrementalni
Seriovy vystup 1 (bez elektronického prevodu) |(bez elektronického prevodu)
Cita¢ ¢idla ECunt Absolutni Inkrementalni
Seriovy vystup 2 (s elektronickym pfevodem) | (s elektronickym pfevodem)
Cita¢ ¢idla gFort Absolutni Inkrementalni
Seriovy vystup 3 (bez elektronického prevodu) |(bez elektronického prevodu)
ot absolutni Pozn.1)
ita¢ absolutni
FA-12(or FA-32)
Seriovy vystup
nCunt, gFort
1PLS > FC-12 >
4

Pozn.1: Je-li EGR2 ve stavu OFF, je platné FA-13 / FA-12. Je-li EGR2 ve stavu ON, je platné
FA-33 / FA-32).

Pozn.2: Je-li zvoleno v FC-12 stav ECunt a je zpracovavana posloupnost pulst pfi dobéhu a je
nastaveno FA-12/FA-13 < 1, nebo FA-32 / FA-33 < 1 resp. FA-13 / FA-12 nebo (FA-33 /
FA-32) > 1 dojde pfi vypoctu k pfeteceni. Z tohoto dlivodu nem(ize byt takovyto vystup dat
spravny.
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5.15 Vymaz paméti poruch a navrat k tovarnimu nastaveni
Touto funkci Ize vymazat zaznam poruchy a provést nastaveni parametrti do vychozi podoby
(tovarni nastaveni). Postup je popsan nize. Tuto funkci vyuzijeme pokud dojde ke zmate¢nému
zapisu parametrd vlivem provozni chyby nebo pokud pozadujeme vymaz zaznamu poruchy.

(1) Pocatecni nastaveni provedené pomoci operatorského panelu
1- Volba médu inicializace.

1-1  Otevrete parametr FA-98 a zvolte jednu z moznosti dle Vasich pozadavku
Vymaz zaznamu poruchy: CH
Tovarni nastaveni: dAtA
Vymaz polohy absolutniho ¢idla: Abs

1-2  Stisknéte tlacitko[ SET
(zobrazi se FA-98)
(Blize viz kapitola 6 Popis parametrd)

2- Stisknéte sougasné na minimalné 2s tlagitka (€] (V) .
3- Soucasné stisknéte a pustte tlacitko .

Timto spustite proces inicializace a na displeji se objevi nasledujici zobrazeni:

Obsah inicializace Indikace LED
Vymaz zaznamu poruchy HC
Inicializace japonského JP

tovarniho nastaveni

AbSC

4- AZ se na displeji objevi d-00 vypnéte a zapnéte napdjeni fizeni.
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(2) Pocatecni nastaveni provedené pomoci nastavovaciho software AHF
Zapnéte nastavovaci software AHF ureny pro servopohony serie AD a pfipojte
servozesilovag.
1- Na obrazovce zvolte v fadku nastroji g .
2- Objevi se obrazovka nastaveni. Zvolte mod inicializace.
Lze nastavit nasledujici moznosti inicializace

Maod inicializace: Vymaz zaznamu poruchy: Vymaze se pouze zaznam poruchy

Tovarni nastaveni: Nastavi se tovarni hodnoty vSech parametru.

Vymaz polohy absolutniho &idla: Vymaze se udaj o poctu otacek v E&itadi
absolutni polohy. (Udaj o poloze v ramci
jedné otacky je nutné zpracovat nadfazenym
systémem)

Vymaz programu v EEPROM: Vymaze se uzivatelsky program ( pouze u
servopohonu s programovatelnymi
funkcemi).

Initialization zetup

Intialization ITrip higtory clear j
moce
Country £ I.Japan j
region

Intiglization start |

3- Stiskem tlacitka ,start inicializace® je inicializace zapocata.
(Presvédcete se, Zze na displeji se v pribéhu inicializace objevi nékteré z nasledujicich

zobrazeni)
Obsah inicializace Indikace LED
Vymaz zaznamu poruchy HC
Inicializace japonského tovarniho JP
nastaveni
Vymaz polohy absolutniho ¢idla AbSC
Vymaz programu v EEPROM PrGC

4- Po inicializaci jsou data z pohonu nac¢tena do PC a nastaveni je ukonceno.

Pozn.: V prabéhu inicializace nevypinejte napajeni fidicich obvodu servopohonu mohlo by
dojit ke znieni dat v EEPROM a servopohon by mohl pracovat nespravné.
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5.16 Smeér otaceni servomotoru a servozesilovace

Smér otaceni sestavy servomotoru bez prevodovky a servozesilovace je znazornén v nasledujici
tabulce. Hodnotou parametru FA-14 Ize zvolit, jaka kombinace ma odpovidat zadani ,vpied®.

FA-14
cc C

chod ,vpred® CCw @ CW
chod ,vzad" Cw @ CCw

Pozn.1: VysSe uvedené obrazky jsou znazornény v €elnim pohledu na vystupni hiidel motoru.
Pozn.2: V pripadé motort jejichz hfidel pfimo nevystupuje (motory s pfevodovkou) prosim
nahlédnéte do instalacni pfiru¢ky motoru.

Rotace

5.17 Funkce omezeni rychlosti

Rychlost Ize omezit analogovym vstupem 1 nebo nastavenim parametri Fb-20 a Fb-21. Volbu
zpusobu omezeni rychlosti znazorfiuje nasledujici tabulka.

Volba hodnota omezeni rychlosti
vyznamu Zpusob omezeni
Obsah nastaveni analogového rychlosti .
vstupu FA-20 chod vpred chod vzad
FC-03

Omezeni rychlosti

. . + |Analogové — |Analogova
analogovym nLit A1 lhodno?a| |hodno?a|
vstupem 1 (Al1)
Pevné nastaveni 3 nen Fb-20 Fb-21

parametru
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5.18 Funkce rychlého polohovani

Tato funkce vyznamné zkracuje ¢as polohovani a snizuje maximalné chybu polohy v procesu
polohovani. Nize jsou popsany parametry potfebné k nastaveni této funkce.

Méd rychlého polohovani (Fd-40)
Parametr Fd-40 ma dvé polohy. Prvni je ,rychlého polohovani®, kdy je minimalizovan ¢as
potfebny k dosazeni zadané polohy (nastaveni Fd-40 je Fast). Druha je ,minimalizace chyby
polohy“, kdy je minimalizovana chyba polohy v pribéhu polohovani (nastaveni Fd-40 je Fol).

(1) FAst - rychlé polohovani

Prestavite-li parametr Fd-40 na hodnotu “FAst”, dojde k automatické optimalizaci parametrtd Fd-10
a Fd-41. Nez prestavite Fd-40 na “FAst”, provedte nastaveni vSech regula¢nich parametr(i Fd-**
(kromé Fd-10 a Fd-41).

Funkce rychlého dosazeni polohy muze vést k pfekmitu polohy v zavislosti na vlastnostech stroje.
V tomto pfipadé dostavte parametr Fd-10 na pfijatelnou hodnotu tak, aby k pfekmitu polohy
nedochazelo.

(2) FoL - minimalizace polohy chyby v pribéhu polohovani - Fizeni chyby polohy

Prestavite-li parametr Fd-40 na hodnotu “FolL”, pohon se snazi o minimalizaci chyby polohy
v pribéhu polohovani. Parametrem Fd-42 je mozné nastavit mezni velikost chyby polohy ke které
muze v pribéhu polohovani dojit. Viz nasledujici obrazek.

Chyba Fd-42 ma hodnotu 0
polohy

[pulsy]

Fd-42 ma hodnotu 20
Fd-42 ma hodnotu 50
Fd-42 ma hodnotu 80
i Fd-42 ma hodnotu 100
0 Cas [s]

Zavislost mezi chybou polohy v pribéhu polohovani a hodnotou parametru
Fd-42 v modu fizeni chyby polohy (Fd-40=FoL)
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5.19 Funkce uzkopasmového filtru

Snizenim zesileni pfi urcité frekvenci omezuje tato funkce vibrace vznikajici mechanickou
rezonanci. Uzivatelské parametry prislusné k této funkci jsou vysvétleny nize. Tyto parametry je
nutné urcit funkci ,diagnostika mechaniky systému®, ktera je soucasti nastavovaciho software AHF.
Detailni popis této funkce najdete v uzivatelské pfiruce pro software AHF.

(1) Frekvence filtru pasmoveé zadrze 1 (Fd-12)
Prvni pasmova zadrz.
Nastavuje se frekvence prvniho filtru pasmové zadrze pfi které dochazi ke snizeni zesileni.

(2) Sitka pasma pasmové zadrze 1 (Fd-13)
Parametr predstavuje Cinitel utlumu pasmové zadrze 1.
Je-li hodnota tohoto parametry nastavena 0, je pasmova zadrz 1 mimo funkci.

(3) Frekvence filtru pasmoveé zadrze 2 (Fd-14)
Prvni pasmova zadrz.
Nastavuje se frekvence druhého filtru pasmové zadrze pfi které dochazi ke snizeni zesileni.

(4) Sitka pasma pasmové zadrze 1 (Fd-15)
Parametr predstavuje Cinitel utlumu pasmové zadrze 2.
Je-li hodnota tohoto parametry nastavena 0, je pasmova zadrz 2 mimo funkci.

HTesl run and the adjustment o] x]
File [F] Fun(T] HelpH)

Jogoming T Dffine tuning T On-line tuning T

j‘ 100

Gan
(dB)

' '
IE | —Cursor—— _ ________ R N

dBxiec J | i ;
Ll12e Az e R R SR ——

& 54 dB . .

= oo ! !

i 10 100 1000
Frequency
Machine dagnosis setting ——————————— Mote fittar setting
= Frequency  Attenustion
Frequency range I 1000 Vl o ogent (Hz) ()

Targue I 100 | Fitter 1 II]DDD. I il
Speed [ 500 min-1 éomnsé Fiter 2 ||W I

Aotk 15 R,

Wiriting

*Change the next paramreters before machire diagonosis Set frequency rarge nearly § times the resonanze
Fe-01 - §-"DHz frequencyfor precise measurement.
Fe-0 - Oms

Obrazovka funkce diagnostika mechaniky systému, ktera je soucasti software AHF
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Tato kapitola popisuje nazvy jednotlivych parametri dostupnych pomoci
operatorského panelu, jejich vlastnost, nastaveni a zobrazeni na displeji.
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6.3.2  Popis nastavovanych parametr(Q..................... 6-18
6.4 Blokové schema fizeni a zobrazeni ............... 6-48
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6.1 Casti operatorského panelu (dale OP) a prace s nim
6.1.1 Popis ovladacich prvka OP
Servopohony serie AD jsou ovladany pomoci zabudovaného operatorského panelu.

Zobrazeni-
— 5-Cislicovy LED
displej
—— Tlacitko doll
Tlagitko volby
funkce
TlacCitko posun
Indikace
napajeni  Tlacitko nahoru Tlagitko zapisu
Nazev Obsah
Zobrazeni - displej Zobrazuje nastavenou nebo sledovanou hodnotu
Indikace napajeni Rozsviti se, pokud napéti na kondenzatorech DC meziobvodu

prekroCi 30V.
Tlagitko funkce| Voli stav zobrazeni, nebo stav nastavovani parametru.

@ - Posun kursoru (aktivniho &isla) vlevo. je-li stisknut posun v levé krajni
TlaCitko posun T Sk
pozici, pfesune se kursor uplné vpravo.

@ Nahoru Zmeéna Cisla zobrazeni, €isla nastavovaného parametru nebo
@ Dol hodnoty parametru.
SET | Zapis Uklada nastavenou hodnotu parametru do paméti




KAPITOLA 6 POPIS PARAMETRU

6.1.2 Prace s operatorskym panelem

(1) Zména zobrazeni nebo nastaveni parametr(
Sipky «— a H vedle tlagitka naznaduiji, Ze tladitko bylo pouzito. Aby jste uloZili nastavena
data do paméti je nutné stisknout tlagitko . Stisknete-li misto tlacitka tlagitko

hodnota parametru se nezméni.
|

Pt

SET

T Ulozite-li parametr tladitkem [SET) bude se obsah tohoto zobrazeni
dl - (parametru) zobrazovat po vypnuti a zapnuti sité. Pokud toto chcete

zménit. provedte zapis jiného zobrazeni (tlagitkem ) nebo
provedte operaci CLEAR LOG

Blika

—— f.—H.
fa---15 -1P] Pozn.1)

FUNC )= l T
@) |0 FIA- 1010 ———- ﬁgf'lllll
Pozn.3)

(a]i 5 v} Blika Blika

_ M FUNC‘ _ [FUNC] ™ Y e W
Fol-I-l-l—— Lb%aﬂL_ [ 1361010 | [316100]Pozn.2)

P4 SET
[T]l Tm FUNC E] (¥) Pozn.3) [I]l TE]
FUNC == ===
FICT-[-[- ) —— -0 [ 3161 48]
EMTE]M] E]“[Z] [A][V]l[‘]x?)
" -|316] 10
il [ﬂ Blika T
@] 1 Pozn.5) (a) “[E Chcete-li zadat zapornou hodnotu nastavte kursor

v na nejvyssi platné misto a tlaCitky (a] a (v])
g’ 747 zmeérite polaritu. Nejvyssi zaporna hodnota tohoto
: parametru je zobrazena jako -5000 ( hodnota -0 se

] ] nezobrazuije). ]
Uroven 1 Uroven 2 Uroven 3

Pozn.1: Je-li trvale stisknuto tlacitko na urovni 1 méni se Urovné v nasledujicim pofadi
uroven 2 — urovef 3 — droven 2 — uroven 1. Parametr zobrazeny tlaCitkem na
urovni 1 (FA --) se neméni a zobrazuje se az do urovné 3.

Pozn.2: Blikajici misto zobrazuje sou¢asnou pozici kursoru.

Pozn.3: Stiskem tlacitka zapiSete nastavenou hodnotu do paméti.
Stiskem tlagitka se vratite k ptivodni hodnoté bez zapisu do paméti.

Pozn.4: Zména parametru FA-12 a FA-13 z hodnoty 100 na hodnotu 001 je omezen minimalni
hodnotou. proto je potfeba zménu provést tak ze nastavite 101 a nasledné 001.

Pozn.5: Pro pfechod mezi zobrazenim d-xx a nastavenim parametr(i (FA to Fd) pouzivejte pro

urychleni tlacitka (a] (v] .
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(2) Prace se zobrazenim a paméti chyby
Sipky = a H vedle tlagitka naznaduji, Ze tlagitko bylo pouzito.

()

(Func] )
o -TI ) —— €M1~ [0 e T2,
! | O
L:'|L700 Pozn.2)| Rychlost
FUNC l
Ljﬁg Ff Proud
KB
le_"cg Napéti DC
l =) sbérnice
E Stav
il 1"'4 of | e
Stav
X 'l “” vystupnich
| svorek

Y

S

&
u
=
<

4

L
I‘L|
2
[

Zobrazeni je stejné jako
pro vyse uvedené d-11.

Zobrazi se pokud neni zapamatovana zadna chyba

Pozn.1: Cislo vlevo od faktoru chyby predstavuje &islo paméti chyby. Cislo 1 predstavuje posledni
chybu. Cim vyS$Si Cislo, tim starSi chyba.
Blize viz kapitola 9.1 Indikace chyby.
Pozn.2: Zobrazeni povelu rychlosti a skutecné rychlosti Ize rozliSit pomoci nasledujici tabulky
teCka na konci Obsah zobrazeni Poznamka
bez tecky povel rychlosti Toto rozlieni plati pouze pro
s teckou zobrazeni rychlosti zobrazeni chyb.
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(3) Specificka zobrazeni
Specificka zobrazeni signalizuji stav servopohonu dle nasledujici tabulky.

Indikace Obsah

Stav serva ,, Servo OFF*, pokles napéti fidicich obvodd pod minimalni
mez .

Neni Zadna zapamatovana chyba.

Ll’ ”:’ Probiha navrat k po¢ate¢nimu (tovarnimu) nastaveni (segmenty
nejvyssiho mista rotuji).

H L- Probiha vymaz paméti chyb nastaveni (segmenty nejvyssiho mista
rotuji).

e (C|T Probiha vymazani paméti polohy absolutniho &idla.
Hb|5I Y Y

— V parametrech Fb-14, Fb-16 nebo Fb-18 je nastavena hodnota niZSi
[ ’-,’ ! | nez - 10000 (a2 do - 19999). Nejvy&si misto zobrazuje znaménko
minus a jedni¢ku. V pfikladu je uvedena hodnota - 11491.

LS (S

“
-
-

<Metoda nastaveni pro parametry Fb-14, Fb-16, a Fb-18>

Jako vzdy presunte kursor tlaél’tkem[T] na misto, které ma byt
zménéno a tlacitky [L] a[L] nastavte poZadovanou hodnotu.
NejvysSi misto Ize nastavit dle nasledujiciho schematu:

»
»

&), &),
JS2RSE2

> 4
’

T
~]

Nastavenou hodnotu zapiste stiskem tlacitka .
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6.2 Seznam funkci
Zobrazované skupiny parametrd jsou uvedeny nize.

Skupina Obsah

d-xx Zobrazeni rychlosti, polohy apod.

FA-xx Provozni rezim, nastavované urovné ochrannych parametrd

Fb-xx Provozni konstanty nebo nastaveni omezeni

FC-xx Nastaveni vstupnich a vystupnich svorek

Fd-xx Regulaéni konstanty momentu setrvacnosti, odezvy apod.

FP-xx Nastaveni parametrd komunikace DeviceNet
BliZ8i udaje najdete v instrukéni pfiru¢ce komunikace
DeviceNet

XX znamena ¢islo parametru.
Seznam parametru je na dal$ich strankach.
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6.2.1 Seznam zobrazovacich funkci

Pojem Cliy Nazev parametru Rozsah zobrazeni Jednotka
parametru
d-00 Zobrazeni povelu -7000~7000 min”
rychlosti
d-01 Snimana hodnota -7000~7000 min”
rychlosti
4-02 zobrazeni vystupni 0~400 %
proudu
4-03 Zobrazeni povelu -400~400 %
momentu
4-04 Snimana hodnota -400~400 %
momentu
4-05 Zobraz’enl stavu )
vstupnich svorek
4-06 Z’obraz’enl stavu )
vystupnich svorek
§
o Zobrazeni povelu 80000000 (zaporné maximum)~7FFFFFFF (kladné
8 d-07 X pulsy
o) polohy maximum)
N Zobrazeni aktualni | 80000000 (zaporné maximum)~7FFFFFFF (kladné
d-08 . pulsy
polohy maximum)
4-09 Zobrazeni chyby polohy 80090000 (zaporné maximum)~7FFFFFFF (kladné pulsy
maximum)
d-10 Zobrazeni vyst. napéti 0~400 V
Pfi vzniku chyby se zobrazi hodnota povelu rychlosti,
d-11 Zobrazeni chyby snimana rychlost, hodnota proudu, napéti stejnosmérné -
sbérnice, stav vstupnich a vystupnich svorek.
Jsou ulozeny 3 dal$i chyby kromé posledni (je zobrazena
4-12 Historie chyb \Y (d-11)..Pr| \’lznlkl:I chyby se zobrazi hodnota pov?lll,u )
rychlosti, snimana rychlost, hodnota proudu, napéti
stejnosmérné sbérnice, stav vstupnich a vystupnich svorek.
d-13 Zobrazeni rezimu Fizeni trq / SPd / PoS -
d-14 Provozni stav non/run/trP/Fot/rot/ ot -
Zjistény moment moment setrvaénosti rotoru motoru~ x 107
d-15 N . . . 2
setrvacnosti moment setrvacnosti rotoru motoru x 128 Kg'm
‘ex 0 ~ 8192(17bit/ot. inkrementalni idlo)
Zobrazeni faze Z . , , L
d-16 Sidla 0 ~ 8191(Cidlo s uspornym zapojenim) pulsy
(maximalni hodnota stejna jako FC-09.)
d-17 Nepouzivejte Nepouzivejte tento parametr -
4-32 Zobrazeni mlry VyuZziti 0~100 %
regenerativni brzdy
4-46 informace o chybé 0~14 i
programu
d-47 Cislo fadku s chybou -1 ~32767 -
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6.2.2 Seznam nastavovanych parametrt

Nasledujici tabulka obsahuje jednotlivé nastavované parametry, jejich rozsahy nastaveni a
pocatecni hodnoty.

(1) Provozni parametry

diagnostice stroje

. Cislo . Rozsah Pocgateéni Zména za
Pojem Oznaceni parametru , Jednotka
parametru nastaveni hodnota chodu
e S-P, S-t, P,
FA-00 Rezim Fizeni P-S, -8, t-P S-P - x
FA-01 Sledovani pgruchy kabelu on, oFF on i 8
z Cidla
i Povoleny ¢as vypadku 0.00,
FA-02 napajeni 0.05~1.00 0.00 s x
FA-03 Uroveri chyby pr_ekrocem 0~150 110 % y
rychlosti
Odchylka rychlosti, ktera je O~maximalni  lmaximalni
FA-04 vyhodnocena jako chyba min™ X
: rychlost rychlost
rychlosti
Hodnota odchylky polohy,
FA-05 | ktera je vyhodnocena jako 0.0~100.0 20.0 otacka X
chyba polohy
FA-07 | NNapajeni stejnosmeme L123, Pn L123 x
sbérnice
FA-08 Dovolena uroven 1 4 5109 g 0.5 % x
regenerativniho brzdéni
- FA-09 | Uroven indikace pfetizeni 20~100 80 % X
% .. , non, oFL, onL;4
% FA-10 Rezim auto-nastaveni FFt, onl, non - x
@ i Rezim vstupni posloupnosti| F-r, P-S, A-b ) )
o | AT pulst -F, PSS bA | TS x
N A . . I
S FA-12 Citatel evlektromckeho 1~65535 1 i y
° prevodu
a —
FA-13 Jmenovatevl elektronického 1~65535 1 ) y
prevodu
FA-14 Smér otaCeni motoru CC,C CC - X
FA-15 ReZim vysokého rozliSeni oFF, on oFF - x
FA-16 Volba ss brzdéni (DB) non, trP, SoF non - X
FA-17 Rezim omezeni momentu non, A2, oP non - X
FA-18 Rezim pfednastaveni non, CnS non i 5
momentu A2, oP
FA-19 Volba povelu momentu A2, oP A2 -
FA-20 ReZim omezeni rychlosti non, A1, oP non -
. CnS, A1
FA-21 Volba povelu rychlosti oP, A1S A1 - X
FA-22 Volba povelu polohy PLS, Pro, oP PLS - x
Rezim vyhledani pocatecni| Dokt H1-F
FA-23 y o P H1-r, H2-F, L-F - x
polony H2-r, CP
FA-24 prodleva pfed vypnutim 0.00~1.00 0.00 S x
FA-25 Rozsah provozu pri 1~255 10 | otacka <
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. Cislo e Rozsah Pogateéni Zména za
Pojem Oznaceni parametru , Jednotka
parametru nastaveni hodnota chodu
FA-26 Rychclost Il<dy zacina O~maX|ma.In| 30 min-! N
pUsobit brzda rychlosti
, . e . 0,
FA-27 | prodleva pfed zabrzdénim 0.004~1.000 0.000 s x
FA-28 Uroven termoelektrické 20~125 105 % “
ochrany
FA-29 | volba Cho(‘gaF”F',,p” SeNVo | Enpl dEnbL. | EnbL - x
FA-32 Citatel ?Iektromckeho 1 ~ 65535 1 ) o
> pfevodu 2
GEJ FA-33 Jmenovatfal elektronického 1 ~ 65535 1 ) o
@ prevodu 2
g FA-80 Volba typu cidla inC, AbS inC - x
E Stnd, inCE,
o AbSET1,
o FA-81 Volba ¢idla AbSE?2, inCE - X
o AbSA2,
AbSA4
500 ~ 65535
pulst / ot.
FA-82 Rozliseni ¢idla (FA-811=i2r;CE) 8192 pulsy x
13-
(FA-81=inCE)
FA-83 Re2|mv provozu v pvrlpade trP, non trP - x
preteCeni CitaCe
FA-98 Volba rezimu inicializace | CH, dAtA, AbS CH - x
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(2) Provozni konstanty

Pojem Cislo Oznaceni parametru Rozsah nastaveni Pocatecni Jednotka Zmena za
parametru hodnota chodu
— -
Fb-00 Pevna rychlost 1 0~ maximalni 0 min”" 0]
rychlost
t -
Fb-01 Pevna rychlost 2 0~% maximalni 0 min” 0
rychlost
t -
Fb-02 Pevna rychlost 3 0~% maximalni 0 min” 0
rychlost
Fb-03 Rychlost tipovani 0~+300 30 min”’ O
Fb-04 Cas rozbéhu 0.00~99.99 10.00 s )
Fb-05 Cas dobéhu 0.00~99.99 10.00 S O
Fb-07 Omezeril momentu 1 O0~maximalni 300 % 0
(prvni kvadrant) moment
Omezeni momentu 2 O0~maximalni o
Fb-08 (druhy kvadrant) moment 300 & ©
Fb-09 Omevzefu momentu 3 O~maximalni 300 % 0
(tfeti kvadrant) moment
Omezeni momentu 4 O0~maximalni o
Fb-10 (Gtvrty kvadrant) moment 300 & ©
t T
Fb-11 Momentovy posun 0~% maximaini 0 % @)
moment
Rychlost najezdu na {~maximalni
Fb-12 pocatec¢ni polohu 1 1200 min”’ @)
. rychlost
(vySSi rychlost )
%» Rychlost najezdu na po¢atecni
% Fb-13 polohu 2 1~999 60 min”’ @)
5 (niZ8i rychlost )
‘; Fb-14 Posun pocate¢ni polohy (H) +0~+19999 0 pulsy 0]
’§ Fb-15 Posun pocatecni polohy (L) 0~99999 0 pulsy 0]
o Fb-16 Poloha vpred (H) +0~+19999 0 pulsy (6]
o Fb-17 Poloha vpred (L) 0~99999 0 pulsy O
Fb-18 Poloha vzad (H) +0~+19999 0 pulsy o]
Fb-19 Poloha vzad (L) 0~99999 0 pulsy o]
Fb-20 Hodnota omevzenl rychlosti O~maximalni maximalni min” 0
vpied rychlost rychlost
Fb-21 Hodnota omezeni rychlosti - maximalni - maximalni min” 0
vzad rychlost~0 rychlost
Fb-22 Rychlost povazovana za 0.0~999.9 5.0 min™ 0
nulovou
Fb-23 Poloha povazovana za 1~65535 100 pulsy 0
nulovou
Casovy limit pro dosazeni 0.00~10.00
Fb-24 polohy (in 0.02 units) 0.00 S ©
Pasmo indikace dosazeni !
Fb-25 . 0~100 10 min 0]
rychlosti
. " Zzadna, SHArP, .
Fb-30 Mira S-kfivky tEGLr, LooSE Zadna - o
Fb-50 Parametr pro obecné pouziti 1| -9999 ~ 99999 0000 - (0]
Fb-51 Parametr pro obecné pouziti 2| -9999 ~ 99999 0000 - (0]
Fb-52  |Parametr pro obecné pouziti 3| -9999 ~ 99999 0000 - (@)
Fb-54  |Parametr pro obecné pouziti 4| -9999 ~ 99999 0000 - 0]
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(3) Parametry vstupnich a vystupnich svorek

Pojem Cislo Oznaceni parametru Rozsah nastaveni Pocatecni Jednotka Zmena za
parametru hodnota chodu
FC-01 Nastaveni vstupni polarity 0000~3FFF 0000 - X
FC-02 Nastaveni vystupni polarity 0000~00FF 0002 - X
FC-03 Volba funkce analogového nrEF, n.blAS, nrEF i N
vstupu 1 nLit
FC-04 Volba funkce analogového tLit, tbiAS, EF ) N
vstupu 2 trEF
FC-05 |Zesileni analogového vstupu 1| 0.000~+9.999 1.000 - X
FC-06 |Zesileni analogového vstupu 2| 0.000~+9.999 1.000 - X
FC-07 Posun analogového 0.000~+9.999 | 0.000 Vv x
vstupu 1
FC-08 Posun analogoveho 0.000~+9.999 | 0.000 v x
vstupu 2
FC-09 Citatel rozligeni ¢idla 1~8192 4096 pulsy X
FC-10 Jmenovatel rozliSeni €idla 1~8192 8192 -
FC-11 Polarita zol?'razenl signélu A b b i N
Cidla
FC-12 Volba vystupu faze Z 1PLS, nCunt 1PLS - X
Ecunt
X FC-15 Zesileni analog. vstupu 3 0.000 ~ 9.999 1.000 - X
§ FC-16 Zesileni analog. vstupu 4 0.000 ~ 9.999 1.000 - X
s P I 3h
5 FC-17 osun analogoveno 0.000 ~+9.999 | 0.000 v y
2 vstupu 3
Q. -
2 FC-18 Posun analogoveho 0.000 ~+9.999 | 0.000 Vv x
> vstupu 4
g FC-19 Casova kor?stanta flnltru Lo, Hi Hi i N
o povelovych pulsu
& 1200, 2400, 4800,
‘g FC-21 Rychlost komunikace 9600, 19200, 19200 bps x
> 38400
g FC-22 Pocet komunikacnich bitd 7,8 8 Bit X
g FC-23 Parita komunikace Non, odd, EVEn non - X
o FC-24 Komunikacni stop bit 1,2 2 - X
. nrF, nFb, iFb, tqr,
FC-30 Volba zobrazeni 1 nEr, PET, PFq, brd nFb - x
FC-31 Polarita zobrazeni 1 SiGn, AbS SiGn - x
FC-32 Zesileni zobrazeni 1 0.0~3000.0 100.0 % x
, nrF, nFb, iFb, tqr,
FC-33 Volba zobrazeni 2 nEr. PET, PFq, brd tqr - X
FC-34 Polarita zobrazeni 2 SiGn, AbS SiGn - X
FC-35 Zesileni zobrazeni 2 0.0~3000.0 100.0 %
FC-40 Funkce vstupnich svorek 0~3FFF 0 - X
FC-41 Funkce priority vstupnich 0 ~ 3FFF 0 i N
svorek
FC-42 maskovaci bit Xw 0 ~ 3FFF 3FFF - x
FC-43 maskovaci bit Xn 0 ~ 3FFF 3FFF - x
FC-45 Povoleni vystupu poruchy nor, ALC nor - (6]
FC-46 Funkce priority vystupnich 0 ~ 00FF 0 i N
svorek
FC-50 PIné uzavfena regulace SCLS, FCLS SCLS - X
FC-70 Volba debug rezimu 0 0] - -
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(4) Regulaéni konstanty

. Cislo . Rozsah Pocatecni Zména za
Pojem Oznaceni parametru , Jednotka
parametru nastaveni hodnota chodu
Moment
setrvacnosti
rotoru~ Moment | = 44
Fd-00 Moment setrvacnosti Moment se_trvacno kge m? O
N . sti rotoru
setrvacnosti
rotoru x 128
Fd-01 Mezni frekvence rychlostni 0.1~500.0 30.0 Hyz o
regulace
Fd-02 | Proporcionalnikonstanta | 4 30000 | 100.00 | % 0
rychlostni regulace
Fd-03 Integracni konstanta | 4 54 36509 | 10000 | % 0
rychlostni regulace
Fd-04 Zesileni P-regulace 0.1~99.9 10.0 % 6]
Fd-05 Zesileni IP-regulace 0.00~1.00 0.00 - 0]
Fd-06 Casova konstanta filtru 0.00~500.00 200 ms o
pgvelu momentu
Fd-07 Uroven fazove 0.01~9.99 1.00 ] 0
kgmpenzace polohy
Fd-08 Casova konstanta 0.1~999.9 | 1000 | ms 0
. kompenzace polohy
= Fd-09 Mezni frekvence polohové 0.01~99 99 5.00 Hz o
% regulace
@ . T
S Fd-10 Kladné zesileni zpétné 0.00~1.00 0.00 ) o
— vazby polohy
[ . z
S | Fd-12 Frekve”;ﬁrzafmoveho 3.0~1000.0 | 1000.0 | Hz 0
>
g Fd-13 Sitka pasmovénho filtru 1 0~40 0 dB ®)
S | Fg-14 | Frekvencepasmového | 44 40000 | 10000 | Hz 0
3 filtru 2
5 Fd-15 Sitka pasmového filtru 2 0~40 0 dB O
> - = —
£ Fd-16 Pasmo zmény mome’ntu pfi 5~100 30 o 0
£ ] auto—nastavem.
g Fd-20 Casova konstanta filtru 0~60000 0 ms o
a povelu rychlosti
Fd-30 rezim pfepinani zesileni |non, GCH, AUto non - 0]
Fg-31 | Sika pasma chyby polohy | _ggsas 1000 | Pulse 0
pfi zméné zesileni
Fd-32 | Druhameznifrekvence | 441 9999 | 1000 | Hz 0
v regulace polohy
Fd-33 | Casovakonstantazmény | 4 g4 10 ms 0
zesileni regulace polohy
Fd-34 | Druhameznifrekvence | 4 g4 60.0 Hz 0
) regulace rychlosti
Fd-35 | “asovakonstantazmény | o 540 g 1.0 ms 0
zevsnenl regulace rychlosti
Fd-36 Casova konstanta filtru 0~60000 0 ms o
povelu polohy
Fd-40 ReZim rychlého dosaZeni non, FASt, FoL non ) 8
) polohy
Fd-41 | Casovakonstantafitru | 5 5550 | 000 ms 0
kladné zpétné vazby
Fd-42 |Zesileni filtru chyby polohy 0~100 100 % 6]
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(5) Volitelné parametry
. Cislo . Rozsah Pogatedni Zména za
Pojem Oznaceni parametru , Jednotka
parametru nastaveni hodnota chodu
. FP-08 volba chovanl_ pfi vypadku [trP, non, Frn non ) y
£ komunikace [non]
£ 0~1000ms
% FP-40 ¢as prodlevy komunikace 0] 0 ms x
§ FP-41 ; - _ _ -
% FP-42 Cas de_tekce prodlevy 0,100~65535ms 0 ms y
= komunikace [0]
S . —
= ) volba zdroje SON signalu |Pro, OP, botH )
FP-43 " IsoN [Pro] Fro -

6-13
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6.3 Popis a vysvétleni funkci

6.3.1 Popis zobrazeni na operatorském panelu (OP)
Chcete-li aby se obsah urcitého zobrazeni objevil vzdy po zapnuti sité, pak je nutné po pfesunu na
prislusné zobrazeni stisknout tlaél’tko . Provedete-li tento uklon, pak pfi kazdém dalSim
zapnuti sité a stisknuti tlaCitka se na displeji OP objevi hodnota uréeného zobrazeni. Tato
funkce mlze byt zruSena pouzitim procedury na vymaz paméti chyb.

Cislo
zobra - | nazev zobrazeni rozsah obsah
zeni
4.00 | Zobrazeni povelu -7000~7000 Je zobrazen povel rychlosti véetné& smyslu
rychlosti (min'1) otaceni v jednotkam min".
zobrazeni -7000~7000 Je zobrazena skute¢na rychlost v¢etné
d-01 skute€né rychlosti (min™) smyslu otaéeni v jednotkam min™.
zobrazeni 0~400 . ) o
d-02 vystupniho proudu (%) Je zobrazen vystupni proud pohonu v %.
403 zobrazeni povelu -400~400 Je zobrazen povel momentu v % (véetné
momentu (%) smyslu pasobeni).
zobrazeni -400~400 Je zobrazen skute¢ny moment v % (v&etné
d-04 | vystupniho 0 lu plsobeni
momentu (%) smyslu plsobeni).
d-05 zobraz’em stavu Je zobrazen stav vstupnich svorek (blize viz nasledujici obrazek).
vstupnich svorek

V obrazku jsou svorky SON, MOD, FOT, ROT a PEN ve stavu ON a, ostatni svorky ve stavu OFF.

OFF OBiIé: OFF
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vystupnich svorek

Cislo
zobra - | nazev zobrazeni rozsah obsah
zeni
zobrazeni , , ., o .
d-06 Je zobrazen stav vystupnich svorek (blize viz nasledujici obrazek).

V obrazku jsou vystupni svorky OL1 a TLM ve stavu OFF a ostatni ve stavu ON.

informaci.)
zobrazeni poruchy

hodnota proudu:
napéti DC sbérnice:
stav vstupnich svorek:
stav vystupnich svorek:

d-07 80000000 (zApormé qun’ota je qura,zenevllve fo[me hex’adem -
: malniho 32 bitového Cisla v¢. znaménka
maximum) v v -
, (dvé &asti). lhned po otevieni parametru
zobrazeni povelu ~ S E iwws v o . ,
. d-07 se zobrazi 5 nizSich fadu. Po stisknutim
polohy 7FFFFFFF (kladné » PR
. tlacitka se zobrazi vySSi fady
maximum) e T i .
(desetinna tecka je umisténa mezi slovem
(pulsy) vt s SN
s vySS§imu fady a slovem s niz§imi fady).
Hodnota aktualni polohy je zobrazena ve
80000000 (zaporné formé hexadecimalniho 32 bitového &isla v¢.
maximum) znaménka (dvé ¢asti). lhned po otevfeni
4-08 zobrazeni aktualni ~ parametru d-08 se zobrazi 5 nizSich fada.
polohy 7FFFFFFF (kladné Po stisknutim tlagitka se zobrazi vy&Si
maximum) fady (desetinna tecka je umisténa mezi
(pulsy) slovem s vys$Simu fady a slovem s nizSimi
rady).
d-09 Hodnota odchylky je zobrazena ve formé
80000000 (zaporné hexadecimalniho 32 bitového €isla vE.
maximum) znaménka (dvé ¢asti). lhned po otevfeni
zobrazeni ~ parametru d-09 se zobrazi 5 nizSich fada.
odchylky polohy 7FFFFFFF (kladné Po stisknutim tlagitka se zobrazi vysSi
maximum) fady (desetinna tecka je umisténa mezi
(pulsy) slovem s vys$Simu fady a slovem s nizSimi
rady).
d-10 , zobr'azenl - 0~400(V) Je zobrazeno vystupni napéti v jednotkach V.
vystupniho napéti
d-11 Po stisknuti tlacitka (<] ] se zobrazuji v nasledujicim pofadi hodnoty:

oznaceni posledni chyby, hodnota povelu rychlosti, skuteéna rychlost,
proud, napéti stejnosmérné sbérnice.
oznaceni chyby: EO1, atd. (posledni misto —1 znadi nejCerstvéjsi

hodnota povelu rychlosti: —5000 (Te¢ka neni zobrazena)
hodnota skute¢né rychlosti. —5000. (Te€ka je zobrazena)

4.60A

270u

obdobné jako v d-05.
obdobné jako v d-06.
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Cislo
zobra - | nazev zobrazeni rozsah obsah
zeni
Jsou zobrazeny 3 dfivéjSi chyby, kromé
posledni. Stisknete-li pouze tlaéitka@
nebo[_ﬂi] zobrazi se oznacgeni chyby. Po
stisku flaCitka se zobrazi podrobnosti
stavu pohonu pfi vzniku chyby.
Oznaceni chyby: EO1, atd. (¢im se zvySuje
hodnota na poslednim misté, tim se dosta -
zobrazeni historie o vate ke star§im zaznamam).
d-12 viz pfiklad vpravo i . .
chyb hodnota povelu rychlosti: ~5000 (Teéka neni
zobrazena)
hodnota skute¢né rychlosti.—5000. (Tec¢ka je
zobrazena)
hodnota proudu: 4.60A
napéti DC sbérnice: 270V
stav vstupnich svorek:  obdobné jako v d-05.
stav vystupnich svorek:  obdobné jako v d-06.
b o trq (fizeni momentu)
d-13 0 r?ezglz}lageezmu SPd (fizeni rychlosti) Je zobrazen pravé pouzivany rezim.
PoS (polohové fizeni)
Stav provozu servopohonu je znazornén dle
nasledujici tabulky.
zobrazeni stav svorek oznamka
vd-14 [SON | Fot [ rof P
i ON | ON
non (normalm , non OFF | OFF [ ON | stav zastaveno
zastaveni) ON | OFF
run (chod) run ON ON ON | stav “servo ON”
TrP — — — stav chyby
414 zobrazeni stavu | TrP (chyba) zakaz chodu
provozu Fot (pfebéh vpred) Fot ON | OFF | ON ([ vpfed za stavu
S “servo ON”
rot (pfebéh vzad) zékaz chodu
t t P rot ON ON OFF | vzad za stavu
0 (zas’avem se “servo ON”
zakazem chodu) zakaz chodu
ot - | oFf | oFfF | obémasmeryza
stavu “servo
ON’
zobrazeni (1 ~128) xmoment | Je-li zvoleno provadéni auto-nastaveni
d-15 zjisténého setrvanosti rotoru Lonline“, je zobrazovan zjistény moment
momentu motoru setrvagnosti. Obvykle je zobrazen moment
setrvacnosti (% 107 kgm2) setrvacnosti nastaveny v parametru Fd-00.
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Gislo
zobra - | nazev zobrazeni rozsah obsah
zeni

0~8192
(17bitd/otacku
inkrementalni &idlo)

0~8191
zobrazeni faze Z Hodnota &itaCe se zvySuje pfi otaceni vpied.

d-16 " (inkrementalni Cidlo e e
Cidla ) . ey Uréeni sméru ,vpfed® je nastaveno v para -
s uspornym zapojenim) metru FA-14

(maximalni hodnota je } . o
stejna jako hodnota v Maximalni hodnota zobrazeni je stejna jako
FC-09.) hodnota parametru FC-09.

Zobrazeni polohy ukazujici fazi Z ¢idla.
Impulsem faze Z se zobrazeni pfestavi na 0
a nacita se znova.

d-17 nepouZzivejte — tento parametr nepouzivejte

Je zobrazovana mira vyuziti regenerativ -
niho brzdéni v intervalu sledovani 5s. Pokud
mira vyuziti dosahne hodnoty nastavené
Zobrazeni miry parametru FA-08, zobrazi se hodnota 100.

vyuziti 0~100 Napt.: V pipadé , Zze v FA-08 je hodnota

regenerativni (%) 0,5(%), pak pokud brzda pracuje déle nez

brzdy 0,025(s) v asovém intervalu prabé&hu 5(s)
dojde k chybé pretiZeni brzdy (5 x 0.005 =
0.025). Dojde-li k chybé brzy je zobrazena
hodnota 100.

Zobrazi se chyba vnitfniho programu
servopohonu. Blize v nasledujici tabulce:

d-32

kod vyznam chyby
0 neni chyba
1 je zjisténa instrukce ukonceni viazeni (napf. "next"
aniz bylo indikovano zapoceti viazeni (napf. "for")
2 neni pouzitelna proménna se zdvojenym uréenim
(napf. P(U(xx)) apod.)
3 pfi provadéni prvé pohybové instrukce po zapo-
Ceti programu zUstal puvodni (default) format
(néktery z udaju nutnych k povedeni pohybové
instrukce nebyl specifikovan)
) . 4 instrukce "mov" nebo "nchg" specifikuje povel
informace o Chybe 0~14 rychlosti s hodnotou 0

programu 5 v instrukci "mov" je povel polohy uréen polohou
P(Xn), ale X(00) ~ X(11) = 0.
6 povel polohy v instrukci "smov" ma hodnotu 0
7 omezeni rychlosti v instrukci "trq" nebo "tchg" je
nastaveno na hodnotu 0
8 pfi aritmetickém vypoctu doslo k podteceni nebo
preteceni
nastava déleni 0
10 pfi zapisu regula¢ni proménné je hodnota mimo
dovoleny rozsah
1" funkce svorky byla jiz pfifazena instrukci "chg"
12 komunika¢ni brana neni oteviena
13 je provadéna instrukce "cam" aniz byla provedena
instrukce "restore"
14 kriticka chyba

d-46

Zobrazi fadek na kterém dojde k chybé pro-
vadéni (E45) nebo jiné. V pfipadé bezchyb-
ného prubéhu je zobrazeno -1.

Cislo fadku s - pozn.1: Toto Cislo neni pfimo Cislem fadku
d-47 chybou -1~ 132767 programu. Pokud toto €islo vlozite do
software AHF doberete se chybného Ffadku

uzivatelského programu

pozn.2: tato hodnota neni ukladana
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6.3.2 Popis nastavovanych parametru

(1) Parametry provozniho rezimu, atd.

% . rozsah nastaveni,
Cislo Nazev ey x
arametru arametru (pocatecni Obsah
P P hodnota)
Volitelna kombinace nastavitelnd pomoci vstupu volby
rezimu regulace
Nastav: |\, orka MOD = OFF | svorka MOD = ON
S-P P-S, hodnota
rezim S-t t-S, S-P regulace rychlosti | regulace polohy
FA-00 regulace t-P, P-t P-S regulace polohy regulace rychlosti
[S-P] S-t regulace rychlosti | regulace momentu
t-S regulace momentu | regulace rychlosti
t-P regulace momentu | regulace polohy
P-t regulace polohy regulace momentu
Ma & nema byt hlaSena chyba pokud dojde k poruse
¢idla (nebo odpojeni). Je-li zvolen stav ON, pak
v pfipadé komunikacni chyby &idla je hlasena chyba
¢idla (E39). Je-li zvoleno OFF nedojde v pfipadé
Indikace komunikaéni chyby k chybovému hlaSeni. Je-li zapnuto
FA-01 preruseni ON, OFF napajeni a ¢idlo neni pfipojeno, je chyba E39 hlaSena
vedeni [ON] bez ohledu na tento parametr. Obvykle je tento parametr
¢idla nastavovan do stavu ON, pouze v pfipadé je-li v zajmu
bezpelnosti nutné ignorovat chybu E39 nastavte
(docasné) parametr do stavu OFF (po dobu nezbytné
nutnou). Po odeznéni nebezpedi pfepnéte urcité
parametr FA-01 do stavu ON.
Nastavuje se pfipustny €as chyby napajeni (vypadek
- , 0.00, o . o s .
Pfipustny 0.05~1.00 napajeni hlavniho obvodu, ztrata faze , nedostate¢né
FA-02 ¢as chyby | (s) ' napajeni hlavniho obvodu). Je-li nastaveno 0.00 neni
napajeni [0.0] mzikova chyba podpéti registrovana (pouze u 200V
) tridy)
. . Pokud skute€na rychlost pfekro&i abnormalné maximalni
Uroven Co . . e :
0~150 rychlost je indikovana chyba pfekro€eni rychlosti.
chyby . . . e
FA-03 . o (%) V popisovaném parametru se nastavuje urover hlaseni
pfekrocen . o ) .
, . [110] této chyby v % maximalni rychlosti. Je-li nastavena 0
i rychlosti . . S
neni pfekroceni rychlosti hlidano.
0~
maximalni Chyba rychlosti znamena nepfipustnou odchylku
Uroven rychlost skute€né rychlosti od povelu rychlosti. V parametru
FA-04 chyby *1 FA-04 se nastavuje velikost pfipustné odchylky. Dojde-li
rychlosti (min'1) k pfekro¢eni nastavené hodnoty je indikovana chyba
[maximalni rychlosti. Je-li nastavena 0 neni chyba rychlosti hlidana.
rychlost]

*1: maximalni dovolena rychlost motoru (viz technické parametry motoru).
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% . rozsah nastaveni,
Cislo Nazev oy x
arametru arametru (pocatecni Obsah
P P hodnota)
Dosahle-li rozdil polohy (rozdil mezi polohovym povelem
Hodnota Y + .
a skute¢né odectenou polohou) hodnoty nastavené
vyhodno - 0.0~ . ) L
. v tomto parametru, je detekovana chyba polohovani.
cena jako 100.0 . . ix
FA-05 ‘s Tato hodnota je nastavena jako rychlost otaceni .
chyba (otacky) Y o A ol ecx
oloho - 20.0] Napfiklad je-li rychlost otd€eni dvé a pul otacky, nastavte
P vani ) 2,5 (otacky). Je-li nastavena hodnota 00, neni chyba
polohovani sledovana.
Nastavuje se typ napajeni. Je-li nastaveno napajeni Pn,
neni sledovana chyba napajeni nebo ztraty faze.
Napajeni Nastaveni Forma silového napajeni
do stejno- L123 Hlavni silové napajeni je
FA-07 smérné Pn L123 realizovano jako tfifazové napajeni
sbérnice [L123] ze svorek L1, L2 a L3.
(DC bus) Hlavni silové napajeni je
Pn realizovano ze svorek (+) a (-) pfimo
do stejnosmérné sbérnice.
Nastavuje se pomérné vyuziti brzdného odporu
v Casovém intervalu 5s. Pfesahne-li vyuziti brzdného
odporu v prabéhu 5s nastavenou pfipustnou hranici je
indikovana chyba.
Je-li nastaveni 0.0 neni regenerativni brzdéni ve
funkci. V pfipadé nastaveni hodnoty 0.0 je nutné
pouzit vné&jsi brzdny odpor s ochranou proti prehfati,
ktera ma byt zavedena do servozesilovace
. . — aximaIn i
oover | 0.0-1000 menovity wkon | (i rining | Pozn
regene - zesilovace yuzit '
FA-08 . (%) brzdného odporu
rativnhiho -
brzdéni [0.5] 1-faze/ | 100~ bez Prosim ne -
3-faze 200W pfekracluijte
200V 400W 0.5% dovolené
zatizeni.
750W 0.5% Je-li zatizeni
- o odporu
:Z(f)%z\f 1.5kW 0.5% pfekroceno,
0 hrozi zni€eni
3.5kW 0.5% brzdného
7kW 0.5% odporu.
Uroveri 20~100 Prekroci-li zatizeni pohonu nastavenou hodnotu, funkce
FA-09 hlaseni (%) termoelektrické elektronické ochrany vyhlasi varovny
pretizeni [80] signal pretiZeni.
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rozsah
Cislo Nazev nas:[a’lvevnl,’ Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
Specifikaci téchto parametrl se nastavuje provadéni
auto-nastaveni a diagnostiky.
Hodnota Obsah
non | Auto-nastaveni se neprovadi.
Provadi se auto-nastaveni ,offline".
Je-li zvoleno oFL doje pfi stavu ,servo
ON* k automatickému provedeni auto-
oFL | nastaveni. Po ukoncéeni auto-nastaveni
je optimalizovan moment setrvacnosti
a parametr FA-10 je nastaven na
hodnotu ,non”.
Provadi se auto-nastaveni ,online“.
Pokud chcete vyuzit
»online“ auto-na-staveni, volte hodnotu
onl; .
Auto-nastaveni se provadi nepfetrzité.
onlL, Y . "
Moment setrvagnosti a zesileni
non rychlostni regulaéni smycky je
oFL pocitano v realném ¢ase (dfive
Automatické onL, nastaveny moment setrvacnosti je
FA-10 nastaveni FFt ignorovan).
onlL, ,Online* auto-nastaveni je provadéno,
[non] v pfipadé je-li setrvaCna hmotnost

pfipojeného stroje mala. Prosim
pouzijte hodnotu onL, pokud se

onlL, | detekovany moment setrvacnosti
(d-15) pfi nastaveni onL, neméni
(obvyklé je pouZiti nastaveni onL,).
Tato funkce se chova stejné jako

v pfedchozim pfipadé (onL,).

Provadi se diagnostika mechanického
systému. Je-li nastaveno FFt a
servo-pohon je zapnut motor osciluje,
provadi se analyza FFt a jsou snimany
prenosové charakteristiky
mechanického systému. Po ukon&eni
operace je parametr F-10 nastaven do
stavu ,non“ (Provedte nastaveni
pomoci softwaru AHF, jinak nemuze
byt operace provedena spravné)

FFt
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Cislo
parametru

Nazev
parametru

rozsah
nastaveni,
(pocatecni
hodnota)

Obsah

FA-11

zpusob
zadavani
posloupnosti
pulsu

[P-S]

Je volen typ a zplsob zadavani posloupnosti pulst
povelového signalu polohy

Nasta-
veni

Forma posloupnosti pulst povelu
polohy

F-r

PLS: Velikost pohybu vpfed je dana
posloupnosti pulsa.

SIG: Velikost pohybu vzad je dana
posloupnosti pulsa.

P-S

PLS: Velikost pohybu je dana
posloupnosti pulsa.

SIG: OFF — smér pohybu je vpfed, ON
— smér pohybu je vzad.

A-b

PLS: Vstupem je faze A dvoufazového
diferenniho signalu.

SIG: Vstupem je faze B dvoufazového
diferen¢niho signalu.

PLS: Velikost pohybu vzad je dana
posloupnosti pulst.

SIG: Velikost pohybu vpred je dana
posloupnosti pulsa.

-P-S

PLS: Velikost pohybu je dana
posloupnosti puls(.

SIG: OFF — smér pohybu je vzad, ON
— smér pohybu je vpred.

PLS: Vstupem je faze B dvoufazového
diferenéniho signalu.

SIG: Vstupem je faze A dvoufazového
diferen¢niho signalu.
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rozsah
Cislo Nazev nastaveni,
oy x Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
Citatel Nastaveni elektronického pfevodu povelu posloup -
FA-12 elektronického 1 nosti pulst. Citatele a jmenovatele pfevodu Ize
prevodu N nastavit (FA-12) / (FA-13). Posloupnost vystupnich
65535 pulst pfevodu muaze byt az 32768 pulsl na otacku
Jmenovatel 1 s ekvivalentnim rozli§enim 15 bitt na otacku.
FA-13 elektronického ] Pozn.) Je-li nastaven provoz s vysokym rozlisenim lIze
prevodu docilit az 131072 puls(i na otacku (FA-15).
Timto parametrem Ize nastavit smér otaceni
pozadovany jako ,vpred®.
Hodnota Smér otaCeni motoru vpred
Smér otaceni proti sméru
Smér otadeni cC hodinovych rucicek z pohledu
FA-14 motoru C cc konce hridele je specifikovan jako
[CC] smér ,vpied”.
Smér ota€eni po smeéru hodinovych
C ruc€i¢ek z pohledu konce hfidele je
specifikovan jako smér ,vpred®.
Je-li pouzito 17 bitové seriové €idlo a parametr FA-82
je nastaven na 2", je parametr FA-15 ve funkci. Timto
parametrem |ze zménit rozliSeni polohové regulace.
Rozliseni
) Zobrazeni polohy
|[Hodnota polohové (d-07~d-09)
regulace
Provoz oFF Otacka je
FA-15 s vysokym on oFF 2" pulst zobrazena jako 2'°
rozliSenim [oFF] pulst.
Otacka je
on 2" pulst zobrazena jako 2'7
pulsu.
Pozn.:Zména tohoto parametru je platna pfi
opétovném zapnuti napjeni zesilovaCe
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rozsah
Cislo Nazev nastaveni,
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
non Nastaveni podminek pro aplikaci dynamického
trP brzdénim (DB).
SoF
[non]

Obsah

Hodnota Podminky pro aplikaci DB
Dynamicka brzda neni pouZita.
(Dynamicka brzda se uplatni pouze

non = P .
pfi vypnuti sité. Plati pouze pro
pohony do 3kW)

rp Dynamicka brzda se uplatni pouze

v pfipadé vyskytu chyby (pozn. 2)
Dynamické brzdéni se uplatni
FA-16 SoF v pfipadé vypnuti svorky SON.
(pozn. 1 a pozn. 2)

Pozn. 1: Dynamicka brzda je pouZita pro bezpecnostni

Volba zpUsobu zastaveni. Neprovadéijte rozbéh a zastaveni
dynamického pohonu svorkou SON. Servopohon vypinejte az po
brzdéni DB zastaveni motoru

Pozn. 2: ZatéZujte servopohon pouze dovolenym momen -
tem setrvacnosti dle nasledujici tabulky. Je-li dyna -
mické brzdéni zatéZzovano vice, servopohon muze

byt znicen.
Jm vykon PFipustny moment setrvacnosti
Zesilovac m.otoru motory s nizky | motory se stfednim
AD*3 (kW) momentem momentem
Pozn 3. setrvacnosti setrvacnosti
Bez ohledu na nastaveni se S;EEE 8; me:gsr;ebzeio !
dynamicka brzda sepne 04NSE 0'4 momentu
v pFipadé podpéti v hlavnim : setrvacnosti
napajecim obvodu, je-li O8NSE 0.75 motoru ¢
napajeni fidicich obvodu 15HPE | 05~1.5 négoeblekrﬁér::,'ﬂu
(pouze u zesilovaéti AD*3-01a | 35HPE | 2.0~3.5 setrvacnosti
-02NSE). 70HPE 45~7 motoru

Nastaveni provozu s omezenim momentu a zdroje
ovladani omezeni momentu.

Hodnota Omezeni momentu

Omezeni momentu je nastaveno
Provoz non non pro &tyfi kvadranty hodnotami

FA-17 omezeni A2 parametrt (Fb-07 az Fb-10).

momentu oP Omezeni momentu je minimalni

[non] A2 hodnotou z analogovych vstupnich

signali 2, 3 a 4.

Omezeni momentu je ovladano

z pfidavného zafizeni.

oP
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rozsah
Cislo Nazev nas:[a’wevnl,' Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
Volime zdroj pfednastaveného momentu.
Hodnota ZpUsob prednastaveni momentu
non Neni pouzit
non cns Je pouzita hodnota pfednastaveni
_provoz CnS uréena parametrem Fb-11.
FA-18 S predrjastave- A2 Je pouzita hodnota dana
nym oP A2 analogovym signalem na vstupni
momentem [non] svorce 2.
Hodnota prednastaveného
oP momentu je urena volitelnym
zarizenim.
nastaveni zdroje povelu momentu pfi provozu
regulace momentu
A2 Hodnota Zdroj povelu momentu
FA-19 Volba povelu oP AD Povelem momentu je hodnota
momentu [A2] analogového vstupu 2
oP Zdvr’ojerr'] povelu je pfidavné
zafizeni.
nastaveni zdroje omezeni rychlosti pfi provozu s
polohovou, rychlostni a momentovou regulaci.
Hodnota Omezeni rychlosti
Rychlost je omezena pouze
non non nastavenim parametrl Fb-20 a
Provoz A1 Fb-21 pro smér vpred a vzad
FA-20 omezeni oP Omezeni rychlosti je ovladano
rychlosti [non] Al signalem analogového vstupu 1
oP Zdrojem omezeni rychlosti je
pfidavné zarizeni
Pozn.:  Pfi provozu s momentovou regulaci je
moment automaticky omezen pokud pohon
dosahne omezeni rychlosti
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rozsah
Cislo Nazev nastaveni,
ey x Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
Nastaveni zdroje povelu rychlosti
Hodnota Zdroj povelu rychlosti
Pevné rychlosti nastavené
cns v para-metrech Fb-00 az Fb-01),
cnS rozbéh a dob&h nastaven parametry
A1 Fb-04 a Fb-05.
FA-21 Volba povelu oP Zdrojem povelu rychlosti je
rychlosti A1S Al analogovy signal na svorce 1
[A1] oP Zdvr’ojenj povelu rychlosti je pfidavné
zafizeni
Pro povel na analogovém vstupu 1
A1S Ize nastavit rozbéh a dobéh
parametry Fb-04 a Fb-05.
Nastaveni zdroje povelu polohy pfi provozu
v polohové regulaci.
Hodnota | Zdroj povelu polohy
PLS PLS Povel polohy je zadavan jako
FA-22 Volba povelu Pro posloupnost polohovych pulst
polohy oP tato hodnota se nastavuje pfi pouziti
[PLS] Pro programové funkce.
oP Povel polohy je generovan
pfidavnym zafizenim
Nastaveni parametrl operace najezdu na pocatec¢ni
polohu.
BlizSi vysvétleni najdete v odstavcich popisujicich
funkce ORG a ORL v kapitole 5.
Hodnota Najezd na pocatecni polohu
IL'? L-F najezd nizkou rychlosti (chod vpied)
H1-F L-r najezd nizkou rychlosti (chod vzad)
Najezd na H1-r HA-F najezd vysokou rychlosti 1 (chod
FA-23 pocatedni HO-F B vpred)
polohu H2-r H1 najezd vysokou rychlosti 1 (chod
CP ! vzad)
[L-F] Ho-F najezd vysokou rychlosti 2 (chod
vpred)
Ho-r najezd vysokou rychlosti 2 (chod
vzad)
cp najezd na pocatecni polohu je
ovladan pfidavnym zafizenim
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rozsah
Cislo Nazev nastaveni,
e x Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
o 0.00
Prodleva pfi x . . . .
, ~ Cas mezi povelem vypnuti a skute€nym provedenim
FA-24 vypnuti .
servopohonu 1.00(s) povelu vypnuti.
P [0.00]
R::rsvih gﬁgzsu Povoleny pocet ota€ek pfi provadéni diagnostiky
o P s 1~255 mechanického systému. Diagnostika mechanického
pfi provadeéni . . . N
FA-25 . , (otacky) systému se provadi v obou smérech rotace
diagnostiky ; .
o [10] v nastaveném rozsahu. Jednotkou nastaveni jsou
mechanického x
. otacky.
systému
Snizi-li se rychlost pfi vypnuti servopohonu nebo pfi
0~ . C
" ... . | vzniku chyby pod nastavenou hranici aktivuje se brzda
Rychlost pfi maximalni o s .
f o xr a sepne se signal BRK. Vyprsi-li prodleva nastavena
FA-26 které poCina rychlost » . .
e v parametru FA-27 dfive, nez pohon dosahne
funkce brzdy (min™) . : Y . -
nastavené rychlosti pro brzdéni, spusti se brzdéni a
[30] o
sepne se signal BRK.
Maximalni mozna €asova prodleva mezi vypnutim
0 servopohonu nebo vznikem chyby a spusténim brzdy
Prodleva pred ’ (a sepnutim signalu BRK). Krok nastaveni prodlevy je
wexo 0.004 .
FA-27 spusténim 4 ms. Snizi-li se rychlost pohonu pod nastavenou
~1.00(s) . o Y .
brzdy 0] hranici (FA-26) dfive, nez vyprsi &as prodlevy, sepne
se brzda (a signal BRK) bez ohledu na ¢as nastaveny
v FA-27.
Nastaveni urovné termoelektrické ochrany. Nastavte
s ohledem na teplotu okoli, pouZiti brzdy apod..
Zmeénou tohoto parametru se posouva charakteristika
spinani termoelektrické ochrany dle nasledujiciho
obrazku. Bliz§i vysvétleni naleznete v kapitole 10
dodatky.
Urover 20("0'/1 )25 Charakteristika
FA-28 termoelektrické )
ochrany [105] \ )
o 100 \‘\\
@ Otacky
O
5 R Blokovani serve
X N \\
@® ~
() AN N
m . .
i i i
20100 125
Moment
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rozsah
nastaveni,
(pocatecni

hodnota)

Cislo
parametru

Nazev

parametru Obsah

Tento parametr specifikuje chovani servopohonu ve
stavu Servo OFF.. Tento parametr je platny pouze pfi
nastaveni FA-24 = 0. DalSi pfiblizeni:
nastaveni | chovani

servo reaguje na vstupni povel v dobé
"prodlevy pfi vypnuti" (FA-24) .

povel posloupnosti pulsu:
analogovy povel rychlosti: akceptovan
povel pevné rychlosti: aretace rychlosti 0

EnbL

povel momentu: akceptovano

Programové funkce:

volba chovani smov, sync a trq: akceptovano

pfi "Servo
OFF"Volba

EnbL, dEnbL

FA-29 EnbL]

instrukce rychlosti : aretace rychlosti 0
hp, moy, ort, imov a cam: poloha blokovana

servo nereaguje na vstupni povel v dobé
"prodlevy pfi vypnuti" (FA-24) .

povel posloupnosti pulsu: neni akceptovan
analogovy povel rychlosti: neni akceptovan
povel pevné rychlosti: aretace rychlosti 0

dEnbL

povel momentu: akceptovano

Programové funkce:
smov, sync a trq: akceptovano
instrukce rychlosti : aretace rychlosti 0

hp, moyv, ort, imov a cam: poloha blokovana

Citatel
elektronického
prevodu 2
Jmenovatel
elektronického
prevodu 2

1~ 65535 Citatel elektronického pfevodu, je-li aktivovan

FA92 [1] elektricky prevod 2 (EGR2).

1~65535 | Jmenovatel elektronického pfevodu, je-li aktivovan

FA33 [1] elektricky prevod 2 (EGR2).

Nastaveni typu pouZitého €idla. Je-li nastavena
hodnota ,inC* neni detekovano preteéeni &itace. Citad
se nuluje pfi zapnuti napajeni. Pfi prete€eni se CitaC
chova jako kruhovy ¢itag.

inC
FA-80

Volba typu Cidla

AbS
[inC]

80000000
7FFFFFFF

—  TFFFFFFF
— 80000000

Je-li nastavena hodnota “AbS”, je pfi prete€eni
detekovana chyba ,Prete€eni &itale absolutniho Cidla
(E92). Zobrazeni d-08 ukazuje 4000000 a vice nebo
C0000001 a méné.
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rozsah
Cislo Nazev nastaveni,
e x Obsah
parametru parametru (pocCatecni
hodnota)
Kombinace moznych nastaveni a pouzitého ¢idla
znazorhuje tabulka nize
in%;m—diz Povoleno pouze nastaveni Inc=E nebo Stnd.
ﬁgg ; E; Pozn.1: Neni-li kombinace parametr(i nastavena
AbS = A2: spravng, je hlasena chyba E40.
AbS = Ad Pozn.2: Nasta,\./en’ije platné po znovu zapnuti
[inC = E] napajeni.
Pozn.3: Tento parametr neni aktivovan pfi aktivaci
uzivatelskych dat.

Specifikace dat
FA-81 |FA-82| Typ&idla |Format signalu ite:é”kz Vice S:éacfﬁl'( oo
FA-81 Volba cidla nebo ména| Otacek
17
bitd Inkr’e | Poloduplex 17 bita — Standard
17 mentalni S
Stnd 2 synchronizova-
serio-| AbSO | nystart-stop | (17 pitg) | (16 bita)|  (volba)
vé lutni
Inkrementalni wstuoni sianal 500 ~ Standardni
incg | 500~ gidlo oo | 65535 _ rozliseni
65535 | s Uspornym . (pulsu / 8192(pulsti /
. budice - At
zapojenim otacku) otacku)
213
215
AbSE1 T Tento typ nepouzivat !
221
AbSE2 — Tento mdéd nefunguje. Vznikne chyba E40.
7
AbSA2 221 Tento typ nepouzivat !
AbSA4 — Tento mod nefunguje. Vznikne chyba E40.
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rozsah
Cislo Nazev nastaveni,
iy % Obsah
parametru parametru (pocCatecni
hodnota)
500 ~ 65535
. Nastaveni poctu pulst na 1 otaCku. Zobrazeni se
(pulst /
otacku) zmeéni v zavislosti na nastaveni parametru FA-81:
(FA-81 = Pozn.1: Neni-li kombinace parametrt nastavena
e inCE) spravné, je hlaSena chyba E40.
FA-82 RozliSeni cidla [8192] Pozn.2: nastaveni je platné po znovu zapnuti
o13-22 napajeni.
(FA-81 Pozn.3: Tento parametr neni aktivovan pfi aktivaci
- # v .
inCE) uzivatelskych dat.
Tento parametr stanovuje chovani systému v pfipadé
preteceni Citae otacek.
Volba chovani P Hodnota Obsah operace
FA-83 v pipadé r [t'rg;’” trP Je indikovana chyba E92
preteceni CitaCe non Neni indikovana chyba
Tento parametr je platny pouze v pfipadé, Ze
nastaveno absolutni ¢idlo polohy (FA-80=AbS).
Parametr se pouziva k volbé ,vymaz zaznamu
chyb® nebo ,inicializace uzivatelskych dat®.
Hodnota Volba modu inicializace
u CH cH Vymaz zéznamu chyb
FA-98 o ZPUSOb dAtA obsah zobrazeni d-xx je vymazan
inicializace dat AbS dAtA | volba inicializace uZivatelskych dat
[CH Vymaz zaznamu nactenych otacek
AbS polohového ¢&idla (pouze v pfipadé
pouZiti absolutniho €idla otacek).
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(2) Provozni konstanty

rozsah
Cislo Nazev nastaveni,
e % Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
Fb-00 Pevna ;ychlost o~
- +maximalni | V tomto parametru se nastavuje hodnota povelu
Pevna rychlost - . .
Fb-01 2 rychlost rychlosti, je-li zvolen zpUsob provozu s pevnymi
— (min™) rychlostmi.
Fb-02 evna gyc os [0]
0~ nastaveni rychlosti pro zpusob provozu tipovani.
Rychlost +300 Provoz tipovani z operatorského panelu je mozny je-li
Fb-03 ) o . o . i . .
tipovani (min™) aktivni prvni misto zleva na displeji OP. Blize viz kap
[30] 4.2.3 tykajici se zkuSebniho chodu.
Doba rozbéhu Doba rozbéhu/dobéhu pfi zplsobu provozu s pevnymi
Fb-04 . i , AN
(povel rychlosti) 0.00~ rychlostmi v rychlostni regulaci a pfi navratu na
99.99 vychozi polohu pfi polohoveé regulaci.
Fb-05 Doba dobéhu (s) Doba rozbéhu urcuje ¢as potfebny k pfechodu pohonu
i (povel rychlosti) [10.00] z nulové rychlosti na rychlost maximalni (nebo
z maximalni rychlosti do nulové rychlosti pfi dobéhu).
Omezeni momentu se nastavuje oddélené pro kazdy
Hodnota’ ze Ctyf kvadrantt (hodnoty 1,2,3 a 4). Pro kazdy
Fb-07 omezeni kvadrant se nastavuje absolutni hodnota omezeni
momentu 1 momentu.
Hodnota Moment
Fb-08 omezeni 0~ Druhy 4 Brvni
momentu2 | maximalni Fb-08 | 292" | | vadrant
moment r7777777| Fb-07
Hodnota (%)
Fb-09 omezeni [300]
momentu 3 > Speed
Hodnota
Fb-09 |&rrrsresy
Fb-10 omezeni Feti VR --Fb-10
momentu 4 -I[\::grant Ctvrty
u kvadrant
0.~ ... | Nastaveni pevné hodnoty posunu momentu tato
+ maximalni : C e .
Posun hodnota je platna v pfipadé nastaveni parametru
Fb-11 moment _ N ,
momentu o FA-18 = Cns. (nastavte pfednastaveny moment
(%) . o
0] v rozsahu do 100% jmenovitého momentu).
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rozsah
Cislo Nazev nastaveni, Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
1~
rychlost maximalni | Nastaveni vysoké rychlosti ndjezdu na VP pfi
Fb-12 najezduna VP | rychlost ' | polohoveé regulaci. Vysoka rychlost najezdu na VP
1 (min'1) pouzivana pfi rychlém najezdu na VP zplisobem 1 a 2.
[1200]
rychlost 1 Nastavepi nizké r.ychl’ost! najezdu na’l.VP pfi
Fb-13 najezdu na VP ~99? polohové regulaci. Nizka rychlost ndjezdu na VP
5 (min™) pouzivana pfi najezdu na VP nizkou a vysokou
[60] rychlosti zplsobem 1 a 2.
+0~ ?
Fb-14 Hodnota polohy +19999 Nastaveni hodnoty polohy VP pfi najezdu na VP
pfi najezdu na [0] Desetibitova hodnota sestavajici z vyssich radu
VP nastavenych v parametru Fb-14 a nizSich fadu
Fb-15 (H/L) O~§E(§))]999 nastavenych v parametru Fb-15.
+0~ 2 Nastaveni omezeni drahy pfi polohové regulaci
Fb-16 +19999 v dopfedném sméru. Desetibitova hodnota (pocet
Omezeni drahy [0] pulsl Cidla) sestavena z vy$Sich fadu nastavenych
vpred v parametru Fb-16 a nizSich fadd nastavenych
(HIL) 0~99999 v parametru Fb-17 predstavuje omezeni polohy ve
Fb-17 smeéru +. Je-li tato hodnota nastavena 0 poloha neni
[0] omezena..
Pozn.: Zavisi i na nastaveni parametrt Fb-18 a Fb-19.
+0~ ? Nastaveni omezeni drahy pfi polohové regulaci
Fb-18 +19999 v opa¢ném sméru. Desetibitova hodnota (pocet pulst
[0] ¢idla) sestavena z vysSich fadd nastavenych
v parametru Fb-18 a nizSich fadd nastavenych
Omezeni dréhy v parametru Fb-19 pfedstavuje omezeni polohy ve
vzad sméru -. Je-li tato hodnota nastavena 0 poloha neni
omezena..
Fb-19 (HIL) O~§E(§)’]999 Pozn.:Je-li nastaveno:
limit ve sméru + <= limit ve sméru -, pak neni
nastaveni platné a pohon pracuje bez polohového
omezeni.
(Fb-16: Fb-17) (Fb-18: Fb-19)

*1: Maximalni otaCky motoru. Provéfte dle specifikaci motoru.

svvr

najdete v sekci 6.1 ,specifické zobrazeni®.
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rozsah
Cislo Nazev nas:[a’lvevnl,’ Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
Omezeni rych- 0~
Fb-20 losti v dopred- L
) o maximalni , . < .
ném sméru rvehlost Omezeni rychlosti pro provoz v rezimu rychlostni,
Omezeni rych-. y(min'1) polohové momentové regulace.
Fb-21 losti v opaéném
sméru
ryvchlost’ O'O~.9919'9 Je-li skute€na rychlost nizSi nez nastavena hodnota je
Fb-22 povazovana za (min™) . o R lA% et : .
aktivovan signal hladeni o nulové rychlosti
nulovou [5.0]
Prahova hodnota polohové odchylky ( rozdil mezi
povelem polohy a skuteéné polohy) pfi dosazeni
polohy. Nastavte Sitku pasma v zavislosti na rozliseni
¢idla (pocet pulsi).
- , 1~65535 e, Zi —
Fb-2 Sitka pasma Rozligeni rezim rozliSeni na
b-23 (Pulse) o s vysokym .
polohy Cidla N jeden puls
[100] (FA-82) rozlisenim | 42 xka / puls]
(FA-15) P
17 OFF 1/2"
ON 1/2"
ostatni — 1/ (FA-82)
Prahova hodnota ¢asového rozdilu mezi povelem
0.00 polohy a detekci polohy (€as potfebny k tomu aby
Cas pro N detekce polohy dosahla hodnoty povelu polohy) pfi
Fb-24 zobrazeni 10.00(s) dosazeni polohy
polohy [0.00] Je-li nastavena hodnota 0,00, znamena to Ze neni
provadéno zobrazeni.
Hodnotu Ize nastavovat s rozliSenim 0,02.
& . 0 Prahova hodnota odchylky rychlosti (rozdil mezi
Sifka dosazeni ~ . 4 N .
Fb-25 , . povelem rychlosti a skute¢nou rychlosti) pfi dosazeni
rychlosti 100(min™") rvehlosti
[10] Y
Nastavte hloubku S-kfivky
non non : linearni
Nastaveni SHArP SHATrP : nizka
Fb-30 S-KFivk rEGLr rEGLr : stfedni
y LooSE LooSE : vysoka
[non] Pozn.: Tato funkce je volitelna u pohont s komunikaci
DeviceNet a programovatelnymi funkcemi
Fb-50 ~ para’metryw | -9999~99999 Para'umetry. (v)b’ecneho uziti, které mohou byt ct(ve?y a zapi-
obecného uziti sovany vnitfnim programem servopohonu. Bliz§i informace
Fb-54 [0000] . v s e . "
0~4 v uzivatelské pfirucce "Serie AD — programovatelné funkce".

*1: Maximalni otacky motoru. Provéfte dle specifikace motoru.
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(3) Parametry vstupnich a vystupnich svorek

rozsah
Cislo Nazev nastaveni,
= Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
Nastaveni logiky ON/OFF vstupnich svorek (obvykle
je logika svorek pozitivni, to znamena Ze pro aktivaci
funkce svorky je potfeba sepnout vnéjsi kontakt).
hodnota logika vstupni svorky
pfisludného bitu
pozitivni logika: funkce svorky
0 je aktivni pfi sepnuti vnéjsiho
kontaktu
negativni logika: funkce svorky
1 je aktivni pfi rozepnuti vnéjsSiho
kontaktu
PFifazeni bitl jednotlivym svorkam v tomto parametru
je v nasledujici tabulce. Nastavuje se hexadecimalni
Nastaveni hodnota parametru.
FC-01 polarity 0000~3FFF bit 15 bit 14 bit13 | bit12
vstupnich [0000] 0 0 CER PEN
svorek

nepfifazen | nepfifazen | /REV /[FWD

bit 11 bit 10 bit 9 bit 8
prex | O | on | seon
bit 7 bit 6 bit 5 bit 4
Eoir | rore | ROT | FOT
bit 3 bit 2 bit 1 bit 0
TL /:\:/Is; RS SON

Pozn.: PRB1 a PRB2 jsou k dispozici pro servo
pohony s SERCOS.
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rozsah
Cislo Nazev nas:[a’lvevnl,’ Obsah
parametru parametru (pocatecni

hodnota)
Nastaveni logiky ON/OFF vystupnich svorek (obvykle
je logika svorek pozitivni, to znamena ze pfi aktivaci
funkce je vystupni tranzistor s otevienym kolektorem
sepnut).
Logika svorek se nastavuje hodnotou kazdého bitu
tohoto parametru dle tabulky nize.

hodnota logika vstupni svorky
prisluSného bitu
pozitivni logika, vystupni tran —

0 zistor s otevieny kolektorem je
sepnut pfi aktivaci funkce
negativni logika vystupni tran —

1 zistor s otevieny kolektorem je
rozepnut pfi aktivaci funkce

Pfifazeni bit( jednotlivym svorkam v tomto parametru
nastav.eni 0000 je v nasledujici tabulce. Nastavuje se hexadecimalni
FC-02 vyzct)i)r:?:;h ~00FF hodnota parametru.
[0002]
svorek bit bit bit bit
15 14 13 12
0] O O 0]

nepfifazen |nepfifazen |nepfifazen | nepfifazen

bit 11 bit 10 bit 9 bit 8

0] O O @)
nepfifazen |nepfifazen |nepfifazen | nepfifazen

bit 7 bit 6 bit 5 bit 4
ms | omp | <] s
bit 3 bit 2 bit 1 bit 0
/2?1 INP ALM SRD
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rozsah
Cislo Nazev nas:ca’lvefn,’ Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
Nastavuje se funkce analogového vstupu 1 [Al1].
Aktualni pfifazena funkce se liSi dle zvoleného rezimu
regulace. BliZze viz kapitola 5.4 analogové vstupni
funkce. Rozsah uzite€ného vstupniho analogového
signalu je 0 az £10 (V).
nastavena nazev rozsah
hodnota funkce
nulova rychlost az
Volba funkce nrFF nrEE povel maximalni rychlost
FC-03 analogového ”b'AS rychlosti | odpovida 0 (V) az
vstupu 1 nLit 10 (V)
[rEF] nulova rychlost az
. posun maximalni rychlost
NbIAS rychlosti | odpovida 0 (V) az
10 (V)
nulova rychlost az +
nLit omezeni maximalni rychlost
rychlosti odpovida 0 (V) az
+10 (V)
Nastavuje se funkce analogového vstupu 2 [Al2].
Aktualni pfifazend funkce se liSi dle zvoleného rezimu
regulace. Blize viz odstavec 5.4 analogové vstupni
funkce. Rozsah uzite€ného vstupniho analogového
signalu je 0 az £10 (V).
nastavena nazev rozsah
hodnota funkce
_ nulovy moment az +
Volba funkce t!—'t it omezeni maximalni moment
analogového tbiAS momentu | odpovida 0 (V) az +
FC-04 vstupu 2 trEF 10 (V)
[trEF] . S
nulovy moment az +
tbiAS posun maximalni moment
momentu | odpovida 0 (V) az +
10 (V)
nulovy moment az +
{EF povel maximalni moment
momentu | odpovida 0 (V)az
10 (V)
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Nastaveni zesileni analogovych vstup 1 [Al1] a 2 [AI2Z].
FC-05 zesileni 0.000~ Je-li zesileni nastaveno na hodnotu 1, pak plnému
analogovych £9.999(V) | rozsahu zadavané veli¢iny odpovida napéti 10V (v
FC-06 vstupa 1,2 [1.000] obou polaritach).
vstup £10 V = 1 plny rozsah, (je nastavena pomér 1)
FC-07 posun 0.000~ Nastaveni posunuti signald analogovych vstupt 1 [Al1]
analogovych +9.999(V) 2 [AI2]. V tomto pripadé se napéti posunu pficita
FC-08 vstupd 1,2 [0.000] k hodnoté analogového vstupu.
Nastaveni poméru rozliSeni M / N pro zobrazeni
signalu z ¢idla polohy. Nastavena hodnota je zavisla
na pouzitém Cidle. Chyba E40 (nespravné nastaveni)
se objevi v pfipadé nastaveni nespravné kombinace.
o tyto nespravné kombinace jsou uvedeny v nasledujici
Rozliseni M tabulce. Po provedeni nastaveni vypnéte a zapnéte
FC-09 zobrazeni 1~8192 napajeni servopohonu.
signalu Cidla [4096]
polohy vvglba efektivni rozsah rozliseni Respravna
cidla M N zotarazeni kombinace
FA-81 FC-09 FC-10 cidla
Stnd .
AbSE1 .
AbSE2 | 16~8192 | 3276818 I\ 35768| FC-09=1~15
AbSA2 nastaveno
AbSA4 vnitfné.
1 FC-10=
(Pozn2) | 1764 1IN lg5-8192
. 2 FC-10=
(F:QSnEA) (Pozn2) | 3784 | 2/N |35 658192
FC-09=8192
Rozliéem’ N 1~8191 8192 M /8192 |[FC-10=1~81
. 92
zobrazeni 1~8192
FC-10 o
signalu Cidla [8192] Pozn.1: Parametr FC-10 je platny pouze kdyz
polohy para-metr FA-81 m& hodnotu ,inCE*.
Pozn.2: RozliSeni zobrazeni €idla je nastaveno jako M
/8192, kdyz v FC-10 je hodnota 8192.
V pfipadé jiného nastaveni je rozliSeni
zobrazeni ¢idla dano jako 1 /N nebo 2 /N
v zavislosti na nastaveni FC-09.
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rozsah
A~ 7 I N ’ s
Cislo azev nas:[a}vevnl,' Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
Nastaveni specifikuje jednu z fazi A nebo B signalu jako prvni
. a v zavislosti na ni je uren dopfedny smér otaceni motoru.
polarita :
brazeni A nastavena vzajemny pomer fazi
FC-11 sizonélu i b hodnota
g [b] A faze A je napred
polohy - . ™
b faze B je napred
Po nastaveni tohoto parametru vypnéte a zapnéte napajeni.
Nastaveni svorky OZP/OZN lze zvolit dle nasledujici tabulky.
Je-li nastavena hodnota ,Ecunt®, pak je volen elektronicky
prevod dany parametry FA-12/FA-13 (pfi neaktivni svorce
EGR2) resp. FA-32/FA-33 (pfi sepnuté svorce EGR2).
BliZe viz nasledujici tabulka.
FC-12 FA-80
nazev na’sta- absolutni inkrementalni
vena data
vystup faze Z 1PLS vystup faze Z
¢itac cCidla absolutni poloha |inkrementalni poloha
seriovy nCunt [bez elektronického| bez elektronického
vystup 1 prevodu prevodu
¢itac cidla absolutni poloha |inkrementalni poloha
1PLS neriovy ECurt s elektronickym s elektronickym
Volba vystup 2 prevodem prevodem
FC-12 | vystupu faze | MCUN Gitag Gidla absolutni poloha |inkrementaini poloha
Ecunt seriovy gFort  |bez elektronického| bez elektronického
z [1 PLS] vystup 3 prevodu prevodu
provoz s elektronickym prevodem kdyz
neni aktivni svorka EGR2.
/_ Je-li svorka EGR2 aktivni, jsou pouZity
parametry FA-33/FA-32.
gitag absolutni FA-13
polohy ECunt
FA-12
1PLS nCunt, gFort ™ FC-12 seriovy wystup
Pozn.) V pfipadé volby ,qFort“ se vystup zméni v zavislosti na
nastaveni parametru FA-81. Blize viz odstavec 5.14
Funkce absolutniho Cidla polohy.
hodnota zesileni specifikovana jako | Tyto parametry jsou
FC-15 1.000 znamena, ze vstupni platné pokud je
zesileni 0.000~ | analogové napéti 10V odpovida aktivni svorka TL.
analogového 9.999 300% momentu. V tomto pfipadé se
vstupu 3,4 [1.000] | je-li nastavena hodnota zesileni tyto hodnoty porov —
FC-16 2.000, odpovida 300% momentu jiz | navaji s hodnotou
analogovému vstupnimu napéti 5V | omezeni na vstupu 2.
FC-17 posun 0.000~ | Napéti posunu je pfi¢teno NizSi hodnota je
analogovych | +9.999(V) | k analogové hodnoté& omezeni brana jako omezeni
FC-18 | vstupt 3, 4 [0.000] | momentu. momentu

6 - 37
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rozsah
Cislo Nazev nas:[e’lvevnl,’ Obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
nastaveni ¢asové konstanty filtru povelovych pulsu
casova Lo nastavena
konstanta filtru . G 2 i
FC-19 ) Hi hodnota Casova konstanta filtru
povelovych [Hi]
puls(i Lo 1ps
Hi 0.2 us
1200, 2400,
4800, 9600,
rychlost , O .
FC-21 . 19200, 38400 | nastaveni komunikaéni rychlosti s PC
komunikace .
(Bit /s)
[19200]
nastaveni 7,8
FC-22 o (Bit) nastaveni bitové délky komunikace s PC
bitové délky
8]
nastaveni parity pro komunikaci s PC
nastavena .
nazev funkce
dd hodnota
non, odd, —
FC-23 komt;r;:r:cm EVEN non zadna k-om%mlka?cnl parita
p [non] odd licha parita
EvVEn suda parita
po zméné tohoto parametru vypnéte a zapnéte sit,
jinak dojde k nespravné funkci
komunikacni 1,2
FC-24 : (Bit) nastaveni stop bitu pro komunikaci s PC
stop bit 2]
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rozsah nasta —

Cislo Nazev .
arametru arametru veni, (poca Obsah
P P tec¢ni hodnota)
Nastaveni pfedmétu zobrazeni 1 a 2 dle nasledujic
tabulky. V tabulce znaci O, Zze na vystupu bude
hodnota pfislusné veli€iny, x Ze na vystupu bude 0V.
p Y, ystup
Hodnota 3,0V bude na vystupech 1 a 2 pfi nastaveni
) zesileni 100,0.
nastaveni nrF, nFb, iFb, nasta- nazev hodnota pfi rezim regulace
, tqr, nEr, Per, veni 3.0V poloha | rychlost [moment
FC-30 funkce vystupu maximaini
1 PFq, brd nFb |skutecna rychlost | ¥ L1 o) o) o)
nFb ——
[ ] tgr |povel momentu mi)r%r;:,:m O (0] (0]
. maximalni
nrF |povel rychlosti rychlost (6] O X
. [maximalni
nEr |odchylka rychlosti rychlost (6] O X
Per |odchylka polohy fnggﬁ?k (0] X X
iFb  [proud maximalni (0] o O
proud
PF frekvence maximalni o o o
¢ 3 nrF, nFb, iFb, q povelovych pulst |rychlost
nastaveni mira vyuziti Uroven
- / ’ ’ ’ rd [regenerativni chyby
FC-33 | funkce vystupu | 197 MEN Pen 11 b vni  [chyb o] oo
° PFq, brd brzdéni (FA-08)
(tar]

Pozn.: kromé& hodnoty rychlosti znamena nulovy
vystup stav chyby.
pokud vSak dojde k chybé Cidla, bude chybna i
hodnota skute¢né rychlosti

PP Tento parametr urcuje,

FC-31 polarita 1vystupu zda budou vystupy 1 a | nastaveni obsah

2 oboupolaritni (0 az i

Squ, AbS | +3.0 V)pnebo po(uze SiSn 0t0+3.0V
L [SiGn] kladné (0 to 3.0 V). Abs 00 3.0V
FC-34 polarita vystupu
2 Pozn.) pokud maji funkce FC-30 a FC-33 hodnotu PFq
nebo brd, je vystup pouze kladny

Nastaveni zesileni vystupl 1 a 2. Je-li nastavena

hod-nota 100.0, bude na vystupu napéti dle tabulky

FC-30 a FC-33. Vztah mezi zesilenim a vystupnim
FC-32 zesileni napétim je znazornén na obrazku nize (pro zadani tqr).

vystupu 1 hodnota povelu momentu
30v A __200.0%
100.0%
[100.0] minimailni i
hodnota 0 :
N
i -
: maximalni
FC-35 zesileni i hodnota
vystupu 2 i
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rozsah nastaveni,

Cislo Nazev e
parametru parametru (pocatecni Ozl
hodnota)
0 ~ 3FFF Toto nastaveni urcuje, ktera funkce bude pfifazena
[0] vstupnim svorkam (0 = prvni funkce, 1 = druha funkce).
nastaveni| b13 b12 b11 b10 b9 b8
0 CER | PEN | ORG | ORL | SRZ | PPI
funkce bez
FC-40 vstupnich 1 REV | FWD | PRB2 | EOH | GCH
svorek
nastaveni| b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0
0 SS2 | SS1 | ROT | FOT TL | MOD | RS | SON
1 ECLR | EGR2 bez funkce PRB1 bez funkce
Pozn. : funkce PRB1 a PRB2 jsou platné pouze pro servopohony které maji
SERCOS.
V rezimu provadéni programu (FA-22=Pro) Ize pouzivat
bud obecné vstupy X(**), nebo specifikované vstupni
svorky.
0~ 3FFF U specifikovanych svorek Ize nastavovat aktivni stav v
[0000] parametru FC-01 a pfifazenou funkci v parametru FC-40.
When specified functions are selected, input terminal
state come in X(**).
Funkce Mozné specifikované funkce jsou uvedeny nize
riorit
FC-41 v:tupniih nastaveni| b13 | b12 | b1 b10 b9 b8
svorek 0 X(11) | X(10) | X(09) | X(08) | X(07) | X(06)
1 i i ORG ORL - i
- - EOH
nastaveni b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0
0 X(05) | X(04) | X(03) | X(02) | X(01) | X(00) RS SON
ROT | FOT
1 - - bez funkce
ECLR FOT | ROT
V rezimu provadéni programu (FA-22=Pro) Ize nastavit
0~ 3FFF hodnotu ur&itého bitu proménné Xw 0, pokud v tomto
[0000] parametru uréeny bit nastavime 0.
nastaveni | b13 b12 b11 b10 b9 b8
maskovaci bit 0 0 0 0 0 0 0
FC-42 X 1 x(11) | x(10) | x09) | xi08) | x(07) | x(06)
nastaveni b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 | b0
0 0 0 0 0 0 0
bez funkce
1 X(0F) | X(04) | X(03) | X(02) | X(01) | X(00)

(0....Xw zvoleny bit je 0,

1...Xw zvoleny bit je X(**))

6-40
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, 5 rozsah nastaveni,
Clslo Nazev (poZatetni Obsah
parametru parametru b
hodnota)
V rezimu provadéni programu (FA-22=Pro) Ize nastavit
0~ 3FFF s . .
hodnotu uré&itého bitu promé&nné Xn 0, pokud v tomto
[0000] o ;
parametru uréeny bit nastavime 0.
nastaveni | b13 b12 b11 b10 b9 b8
maskovaci bit 0 0 0 0 0 0 0
FC-43 Xn 1 X(11) | x(10) | X/09) | X/08) | X(07) | X(06)
nastaveni | b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0
0 0 0 0 0 0 0
bez funkce
1 X(0F) | X(04) | X(03) | X(02) | X(01) | X(00)
Tento parametr nastavuje, zda pfi vzniku chyby je kéd
chyby pfenesen na vystupy AL1 az AL3 nebo neni.
nastavena
, hodnota obsah
povoleni Fioads chvby st h
FC-45 platnosti nor, ALC nor Vlfr;(pT © .C Yly 16 na vystupec
vystupu kédu [nor] 1 31’0|vv3|gna - -
poruchy ALC v pfipadé chyby je na vystupech
AL1, AL2 a AL3 kéd poruchy
BliZ8i popis vztahu mezi chybou a kédem chyby
naleznete na strankach vénovanych vystupim AL1 az
AL3 v kapitole 5.
V rezimu provadéni programu (FA-22=Pro) Ize pouzivat
bud obecné vystupy Y(**), nebo specifikované vystupni
0000~ OOFF svorky.
[0000] U specifikovanych svorek Ize nastavovat aktivni stav v
parametru FC-02
Mozné specifikované funkce jsou uvedeny nize
Funkce nastaveni| b13 | b12 | b11 | b10 | b9 b8
FC-46 priority 0 0 0 0 0 0 0
vystupnich 1 #adné nastaveni
svorek
nastaveni| b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0
0 Y(07) | Y(06) | Y(05) | Y(04) | Y(03) | Y(02) | Y(01) | Y(00)
OL1 TLM SA
1 BRK | SzD INP | ALM SRD
/AL3 | /AL2 /AL1
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rozsah nastaveni,
(pocatecni Obsah
hodnota)

Cislo Nazev
parametru parametru

Tento parametr udava, zda se jedna o plné uzavienou
regulaéni smycku
plné uzaviena SCLS, FCLS SCLS = ,Semi-closed” regulace

FC-50 requlace [SCLS] FCLS = ,Full closed* regulace
Po prestaveni tohoto parametru je nutné provést zapnuti
a vypnuti sité. Rezim vstupni posloupnosti pulsl se
nastavuje v FA-11.
FC-70 Volba rezimu 0 Tento parametr nastavte vzdy na hodnotu 0
Debug [0]
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(4) Parametry nastavujici regulacni konstanty

rozsah
Cislo nazev nastaveni
ey % s obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
(1~128) x
moment
setrvacnosti . Y . . e
Nastavuje se moment setrvacnosti celého zafizeni, t.].
moment rotoru motoru S e " .
Fd-00 . . 4 2, | motoru i zatéZe. Tento parametr Ize urcit automaticky
setrvaénosti (x 107kgem?) , .
pomoci auto nastaveni.
[moment
setrvacnosti
motoru]
Z hodnoty tohoto parametru a z hodnoty momentu
setrvaCnosti se vypocitava zesileni Pl regulatoru
mezni v rezimu rychlostni regulace. Nastavte referenéni
frekvence 0.1 hodnotu. Hodnota tohoto parametru by méla byt
Fd-01 rehlostni ~500.0(Hz) [ blizka mezni frekvenci na 3dB ziskané méfenim
r):a ulace [30.0] frekvencni charakteristiky PI rychlostni regulace jako
9 odezvy na periodicky signal. Je-li v parametru Fd-05
specifikovana regulace IP , rychlost odezvy bude
pomalejSi nez nastavena hodnota.
Proporcionalni 0.01 Nastaveni proporcionalniho zesileni Pl regulace. Pfi
Fd-02 zesileni ~3oo.00(°/) nastaveni 100% je zesileni specifikovano parametry
rychlostni [106 OO]O Fd-00 a Fd-01. (proporcionalni zesileni ) « (Fd-00) x
regulace ’ (Fd-01) x Fd-02 /100
Integracni Nastaveni integra¢niho zesileni PI rychlostni
zesileni 0.01 regulace. P¥i nastaveni 100% je hodnota
Fd-03 | ~300.00(%) |e9vace " o)
rychlostni [100.00] specifikovana parametry Fd-00 a Fd-01.
regulace ) (integracni zesileni) o (Fd-00) x (Fd-01 )2 x Fd-03 /100
P_requladni 0.1 Nastaveni zesileni pro P rychlostni regulaci. Nastavte
Fd-04 g’ , ~99.9(%) tak, aby pfi 1% odchylce rychlosti byl vyvozovan
zesileni
[10.0] moment.
V poméru nastaveni tohoto parametru je signal zpétné
vazby je rozdélovan mezi regulaéni slozku Pl a IP. Jeli
Fd-05 nastaveno na 0 je ve funkci pouze Pl regulace,
IP-requladni 0.00 pfi nastaveni Fd-05 = 1 je funk&ni IP regulace. Je-li
Fd-05 zesgilem’ ~1.00 parametr Fd-05 nastaven blizko hodnoty 1 a
[0.00] parametry Fd-00 a Fd-01 jsou vysoké muze dojit ke
kmitani regulatoru. V tomto pfipadé nastavte v
parametru Fd-02 nizSi hodnotu, aby jste oscilace
odstranili.
Casova Nastaveni ¢asové konstanty zpozdéni filtru prvniho
) 0.00 . . ] .
konstanta filtru fadu viazeného do povelu momentu. Je-li hodnota
Fd-06 ~500.00(ms) - .
povelu [2.00] nastavena na 0 je filtr vyfazen.
momentu )




KAPITOLA 6 POPIS PARAMETRU

rozsah
Cislo nazev nastaveni
ey x obsah
parametru parametru (pocatecni
hodnota)
Urover fazové 0.01 [\l’astavelm urov’ne kompenzace filtru zpozdéni lprvmho
fadu aplikovaného na hodnotu povelu rychlosti ve
Fd-07 kompenzace ~9.99 , . N , o
vystupu polohové smycCky. Nastaveni parametru vétsi
polohy [1.00] . L s i v %
nez 1 znamena fazové zpozdeéni.
Casova Nastaveni ¢asové konstanty filtru zpozdéni prvniho
konstanta 0.1 fadu aplikovaného na hodnotu povelu rychlosti ve
Fd-08 ~999.9(ms) . ) N
kompenzace vystupu polohové smyc&ky
[100.0]
polohy
Mezni Nastaveni rychlosti odezvy polohové regulaéni
0.01 N N
frekvence smycky. Standardné by hodnota tohoto parametru
Fd-09 ) ~99.99(Hz) W ]
polohové [5.00] méla pfedstavovat 1/6 hodnoty mezni frekvence
regulace ) regulacni smycky rychlosti (Fd-01).
Kladné zesileni Nastaveni zesileni dopfedné vétve smycky polohy (viz
o 0.00~1.00
Fd-10 zpétné vazby schema regulace).
[0.00]
polohy
Frekvence 3.0 ~1000.0 , . . ) ,
. . Nastaveni rezonacni frekvence pasmového filtru 1
Fd-12 pasmoveho (Hz) (tento parametr je nastaven softwarem “AHF”)
filtru 1 [1000.0] P J '
Sitka 0 ~ 40(dB) Nastaveni Sitky pfenaseného pasma pasmového filtru
Fd-13 pasmoveho 0] 1 (tento parametr je nastaven softwarem “AHF”).
filtru 1
F,rekven’ce 3.0~ 1000.0 Nastaveni rezonacni frekvence pasmového filtru 2
Fd-14 pasmoveho (Hz) (tento parametr je nastaven softwarem “AHF”)
filtru 2 [1000.0] P J '
Sitka 0 ~ 40(dB) Nastaveni Sitky pfenadeného pasma pasmového filtru
Fd-15 pasmového (0] 2 (tento parametr je nastaven softwarem “AHF”).
filtru 2
. . Nastaveni Sifky pasma mozné zmény zatézovaciho
Pasmo zmény . N o
o 5~100(%) momentu pro méfeni momentu setrvaénosti pfi
Fd-16 momentu pfi .
. [30] auto-nastaveni. Pouze pokud se bude moment
auto-nastaveni . . . —
pohybovat v tomto pasmu dojde k jeho zmérfeni.
Casova 9 Nastaveni ¢asové konstanty filtru prvniho fadu
Fd-20 konstanta filtru aplikovaného na povel rychlosti. Je-li nastavena
. | 60000(ms) - .
povelu rychlosti 0] hodnota 0 je filtr vyfazen.
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rozsah
Cislo . nastaveni
nazev parametru iy % obsah
parametru (pocatecni
hodnota)
Nastaveni podminky pro provedeni pfepnuti zesileni.
hodnota obsah
non non neprovadi se pfepinani zesileni
Fd-30 Rezim pfepinani GCH pfepl’pénl’ ;esilem’ se provégi
zesileni AUto GCH v zavislosti na stavu vstupni svorky
[non] GCH (v rezimu polohové nebo
rychlostni regulace).
AUto pFepl’nér?l’ zesileni se déje
automaticky
Sifka pasma Nastaveni Siftky pasma odchylky polohy (rozdil mezi
odchylky polohy 0~65535 povelem polohy a skute&nou polohou) v rezimu polo -
Fd-31 Ofi Zména (Pulse) hové regulace, pfi jejimz pfekroCeni dojde k pfepnuti
Sesilent [1000] zesileni (Fd-30 = AUto). Tato hodnota je specifikova -
na v poctu pulsl ¢idla (32768 pulsu na otacku).
Nastaveni druhé mezni frekvence uréujici zménu
zesileni v rezimu polohové regulace.
nastav. odchylka .
Druha mezni hodnota Sé%rl:a polohy f rrllezm
frekvence 0.01~99.99 Fd-30 (d-09) e
Fa-32 olohové (Hz) ON _ (Fd-32)
P [10.00] GCH — -
regulace OFF (Fd-09)
- |92, | Fes2)
AUto @-09)
- SFd-32 (Fd-09)
kons;?wi;)vz?nény 0.0~500.0 | Nastaveni ¢asové konstanty pro zménu zesileni
Fd-33 sesileni regulace (ms) v rezimu polohové regulace. Je-li nastavena hodnota
[1.0] 0 dojde ke zmé&né zesileni okamzité.
polohy
Nastaveni druhé mezni frekvence urcujici zménu
zesileni v rezimu rychlostni regulace.
- ReZim zmény zesileni je platny pouze pro hodnotu
Druha mezni -30 =
frekvence 0.1~500.0 re-s9 = oen
Fd-34 rychlostni (Hz) nastav. svorka mezni
regulace [60.0] hodnota Fd-30 | GCH frekvence
GCH ON (Fd-34)
OFF (Fd-01)
kons?ai?;)\;;ény 0.0~500.0 Nastgvem’ Casové konstanty pro ;ménu zesileni
Fd-35 zesileni regulace (ms) v rezimu rychlostni regulace. Je-li nastavena hodnota
. [1.0] 0 dojde ke zméné zesileni okamzité.
rychlosti
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rozsah
Cislo . nastaveni
nazev parametru iy % : obsah
parametru (pocatecni
hodnota)
Nastaveni ¢asoveé konstanty filtru zpoZzdéni prvniho
fadu aplikovaného na povel polohy. Je-li nastavena
Casova 0~60000 | hodnota 0 je filtr vyfazen.
Fd-36 konstanta filtru (ms) Hodnotu 0 Ize nastavit pouze v pfipadé, ze motor se
povelu polohy [0] pohybuje v polohové regulaci pouze v jednom sméru,
jinak dojde k chybé V rdmci reZimu polohové regulace
se nastavuje rezim E83 (chyba polohovani).
rychlého polohovani.
nastavena
h
non hodnota obsa
Fd-40 Reiirvn ry’/chlého FAst non normalni polohova regulace
dosazeni polohy Fol FAst regulace polohy s diirazem na
[non] rychlost dosazeni polohy
Fol regulace polohy s diirazem na
presnost polohy
Casova Nastaveni ¢asoveé konstanty filtru zpoZzdéni prvniho
) 0.00 ~500.00 | ., . ; N . N
konstanta filtru fadu aplikovaného ve zpétnovazebni smyc&ce
Fd-41 e we (ms) X ) , g
kladné zpétné [0.00] polohové regulace. Je-li nastavena hodnota O je filtr
vazby ' vyfazen.
0 e 0~100 , .
Fd-42 zesileni filtru (%) nastaveni chyby polohy pro regulaci polohy
chyby polohy [1(;0] s dlirazem na presnost polohy (Fd-40 = Fol)
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Cislo nazev nastaveni vysvétleni

parametru parametru [tovarni]

FP-08 nastaveni trP, non, Frn Zvolena akce se provede, pokud neni od nadfazeného
operace, ktera [non] zafizeni zadny komunikacni pozadavek déle nez po dobu
se provede pfi nastavenou v FP-42. Nastaveni je aktivni ve stavu servo
vypadku zapnuto (servo ON).
komunikace

FP-40 Nastaveni 0~1000ms Nastaveni pfidavného intervalu mezi pfijetim pozadavku a
prodlevy [0] odeslanim odpovédi
komunikace

FP-41 - - Prosim nemérite tento parametr.

FP-42 Cas detekce 0,100~65535 | Cas, ktery je detekovan jako prodleva komunikace neni-li v
prodlevy ms tomto ¢ase Zadny komunikaéni poZzadavek z nadfazeného
komunikace [0] zafizeni, a je-li servo ve stavu zapnuto. V pfipadé detekce

prodlevy komunikace se provede akce uréena v FP-08.

FP-43 volba zdroje Pro, OP, botH | Lze zvolit odkud bude zadavan signal zapnuti servopohonu
SON signalu [Pro] SON.

SON Pro...l1ze zménit pouze programovou funkci

OP...I1ze zménit pouze pfikazem z komunikace Modbus
botH...lze zménit jak programovou funkci, tak pfikazem po
komunikaci Modbus
Dojde-li ke zméné stavu SON nezvolenym zpusobem je
indikovana chyba E46 s ur€ujicim kédem 23h.
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6.4 Blokové schema rizeni a zobrazeni

Nasledujici obrazek predstavuje zavislosti mezi jednotlivymi parametry, vstupy a zobrazenimi
v regula¢nim schematu servopohonu

zobrazeni povelu

polohy polohova
regulace ..
d-07 - - - Cislo parametru
1 it &islo zobrazent
ITe - - == CISIO ZzODbrazeni
rence
- -~ vstupni svorka
zobrazeni
oggm(,y Fd-10 zobrazeni
zesileni kladné povelu
filtr chyby d-09 zp. vazby . rychlosti
EGR2 A MOD ﬂll'gc%cl)c\)lstliu por\]/lelut_ d-00
rezim vstu - elepk“:aorggky zpozdé-| | + fazova | + y+[ s *
revi i i-L prepinani
pu poloho - [P citatel/ [ ] ho Fady _'C) > kompen - —»()-» polohove|  [zpozde-] | T\
vych pulsti jmenovatel y 4 zace 1t pfni prvni-fp
A ¥ A rychlostni ho fadu \
regulace y
7'y A
FA-11 FA-12 Fd-36 Fd-09 Fd-07 FA-00 Fd-20
elektronicky 6aspvé konstantg mezni frekvence Uroven fazové éasové_
e F-r prevod - &itatel filtru povelu polohové kompenzace «S-P konstanta filtru
polohy regulace polohy P S povelu rychlosti
.P-S FA-13 - P-
e Fd-32 Fd-08 .St
. A- b jmenovatel druha mezni Casova konstan -]
frekvence pol. ta kompenzace . t _ S
er-F FA-32 regulace polohy
e P - el. pfevod 2 - N .t_P
P S Citatel — Fd 33
d b' A FA 33 C;f:g:ykfgssifz:lta ¢ P- t
= . poloh
el.pfevod2- | 7obrazeni = 5
FC-19 jmenovatel povelu volba rezim -
Casova konstantg polohy povelu Omezenll
filtru povelovych p0|0hy rychlostl
pulst d-08 7y
A T
- FA-21 i i
m RN
oloha . . :
P CnS non rychlosti
yy - A1 - A1
<oP -oP d-01
FA-81 «A1S ’
volba ¢idla
ce rychlost
rozliSeni ¢idla
FA-15
rezim vysokého
rozliSeni
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Rychlostni
regulace
] omezeni
Fd-03 Fd-04 PPI MOD filtr povelu povelu
integracni zesileni momentu momentu
zesileni reg.| [proporcional p|Prepinanif 4
rychlosti ni regulace proporcior prepinani oy
Y 9 5| naini regulace o zpozc'|en| o \
»| regulace + rychlosti v prvmhf) v ]
Inte- a stupné \_
> Ksi - <
gra| momentu f +
+ + A Fd'06
g .. . &asova konstan-
> 1-a KSp rezim pred- ta filtru povelu
- nastaveného momentu
momentu
Fd-05 Fd-02 Fd-00 7'}
+ zesileni IP ||proporcionalni momvent .
) regulace zesileni | setrvacnosti FA-18 FA-00 rezim
> ( regulace f
— A rychlosti Fd-01 «non omezenl
- moment
mezni frekvence . S_ P
rychlostni . CnS A
regulace «P-S
- A2
Fd-34 .oP .S-t FA-17
druha mezni
frekvence regu- . t - S * NoN
lace rychlosti
Fd-35 «t-P A2
Casova konstan- o P-t - oP
ta zmény zesile-
\ 4 ni reg. rychlosti
Regulace
momentu
omezeni
povelu
chlosti —
Y + vypocet —
+N |t omezeni
— rychlosti + &
T zobrazeni povelu
momentu
Fd-04
N . d-03
prepinani zesileni
omezeni P-regulace +
volba povelu
momentu
‘ FA-19
« A2
+oP
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Tato kapitola vysvétluje pfedpoklady a metody prohlidek a udrzby vyrobku.

7.1 Obecné predpoklady pro udrzbu a prohlidky 7 — 2
7.1.1 Doporuceni pro udrzbu a prohlidky ....... 7-2

7.1.2 Denni prohlidKy ..........ccccvvvvvvvniinieninnnnnn. 7-2
7.1.3 CiStENI v 7-2
7.1.4 Periodické prohlidKky ............cccccvvveinnnnee 7-2
7.2 Denni periodickeé prohlidky ............cccccuvvvnnns 7-3
7.3 Méfeni izolaniho odporu a test pfilozenym
NAPETIM .. 7-4
7.4 Meéfeni stfidaCe a usmériovace .................. 7-4
7.5 Krivka zivotnosti kondenzator( ................... 7-6
7.6 Zivotnost baterie absolutniho &idla polohy... 7 — 6
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7.1 Obecné predpoklady pro udrzbu a prohlidky

/\ VAROVANI

* Prohlidky a udrzbu provadéjte nejdfive po 10 minutach po odpojeni sité od pfistroje.
Jinak hrozi nebezpedi urazu elektrickym proudem.

* Prohlidky, udrzbu a vyménu &asti smi provadét pouze osoba s patfi¢nou elektrotechnickou
kvalifikaci ( pfed zapoCetim prace sundejte kovové predméty, které mate na sobé& naramkové
hodinky, naramky apod.).

7.1.1 Doporuéeni pro prohlidky a udrzbu
(1) Pockejte minimalné 10 minut po odpojeni pfistroje od sité a prfesvédCete se, ze LED indikator
power* nesviti, nez zaCnete s praci na pristroiji.
(2) Neprovadéijte rozebirani pfistroje a opravy u zakaznika.
(3) Na servo zesilovaci neprovadéijte test pfilozenym napétim a test izolaéni odolnosti.

7.1.2 Denni prohlidky
- Nejprve zjistujeme, zda pfistroj nevykazuje néjaké abnormality pfi chodu jako napfiklad:
1- provéfte, zda motor pracuje v souladu s nastavenim.
2- proveéite zda okolni prostfedi odpovida specifikaci.
3- provéite, zda funguje chlazeni pfistroje (filtr vzduchu, ventilatory a dalsi).
4- provéfte, zda pohon nevytvafi nadmeérny hluk a vibrace.
5- provéfte, zda nejsou na pohonu zfetelné zmény zplsobené nadmérnym oteplenim (zména
barvy, deformace).

6- provérte, zda pohon neprodukuje zapach (nadmérné otepleni, vyhofeni soucastek).

- Zméfte vstupni napéti servo pohonu za chodu.
1- provéfte, zda nedochazi k nadmérnym a ¢astym vykyvam v siti.
2- provéfte, zda vstupni napéti neni nevyvazené.

7.1.3 Cisténi
- provozuijte servo pohon vzdy v €istém prostiedi.
- pfi CiSténi otfete zaSpinéné plochy lehce mékkou latkou napusténou neutralnim Cistidlem.

Pozn.: PouZiti rozpoustédel jako aceton, bezin, toluen a alkohol by vedlo k naleptani povrchu
servozesilovaCe a setfeni natéru. Proto tato rozpoustédla nepouzivejte. Displej
operatorského panelu muize byt pouzitim alkoholu a rozpoustédel velmi lehce znicen.
Nepouzivejte proto rozpoustédla k Cisténi jakychkoliv ¢asti servopohonu.

7.1.4 Periodické prohlidky
- P¥i periodickych prohlidkach provéfujte véci které neni mozné provéfit za chodu pohonu a které
nevyZaduji denni prohlidky.
1- Provérte zda funguje ventilacni systém ménice a rozvadéce, vycistéte filtry.apod.
2- provéfte utazeni upevihovacich Sroubd, utazeni svorek ve svorkovnicich. Provéfte, zda nékteré
Srouby vlivem vibraci nevypadly.
Provéfte, vodiCe a jejich izolaci, zda nejsou zkorodované nebo znicené.
Provérte funk&nost chladicich ventilator a stav vyhlazovacich kondenzatord, pfipadé je
vyménte.

3
4

7-2
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7.2 Denni a periodické prohlidky

KAPITOLA 7 UDRZBA A PROHLIDKY

interval prohlidky
zkouma- provéFovany s pravidelné P - .
né . provadéné ukony . metoda provérovani kritérium pristroje
Skupi pojem denné 1 2
piny
rok roky
- Teplota prostredi ma teplomér,
okolni p[g\s/?FZZit?ﬁLTgst a o viz kapitola byt nad bodem mrazu, | vihkomér,
prostredi prostredt, “3.1 Instalace” vlhkost do 80% bez s moznosti
znecCisténi .
o kondenzace. zdznamu
c ¥ v, . .y
§ zarizeni E;%vggfnzédvai\br:gzzn;kajl O vizudini a sluchove vSe v normalu
o) vSeobecné hiuk Zjisténi
- - e zmérte napéti mezi L1, zméfené hodnot musi .
napn’alh C s prgvt,erge napet’l_snc’)veho (e} L2,alL3,ameziL1C a odpovidat specifikaci d|g|t_aln|
napajeci sité | a fidiciho napajeni o M multimetr
L2C na svorkovnici pristroje
(1) provéfte utazeni spoju 0
obecné (s%c)nl?):c;!vc? ;tZden:Z?:éim 0 (1) utazeni (1)(2) Zadné
otepleni komponent (2) vizualni kontrola abnormality
(3) vycisténi o
(1) provérte zda nedos$lo (0]
konektory a k uvolnéni konektor( o (1)(2) zadné
kabely (2) provéfte kabelové 0 (1)(2) vizugini kontrola abnormality
koncovky
. provérte zda neni s NP .
svorkovnice poskozena (6] vizualni kontrola Zz&dné abnormality
rozpojte servopohon a
zméfte odpory mezi
° . - . . ,
° v ox - . svorkami L1, L2, L3 a blize viz kapitola 7.4 analogovy
3 Etsrrl’:gfr“;ovaé g\rlz\:lt(e;t:ﬂodpory mezi (0] (+)a(-)ameziU,V,W | méfeni usmériiovate | méfici
f; a (+) a () méficem a stfidace (Pozn. 2) pristroj
3 odporu s rozsahem x1
B Q
(1) provéite zda o (1)(2) zadne
. . S abnormality
vyhlazovaci | kondenzatory ,netecou (1)(2) vizualni kontrola | obvyKly interval
kondenzatory | (2) provéfte zda nejsou 0 obvykly interva
tvarové deformovany vymény je 5 let
(Pozn.1)
provéfte zda relé
relé nekmita (stfidani ON a O sluchova kontrola zadné abnormality
OFF).
vyjméte propojku mezi
B1 — B2 (tfida 200V)
brzdny provéfte zda nedoslo o nebo B1 - RB (tfida chyba odporu ne vé&tsi | méfi¢
odpor k poskozeni 400V ). nez +10% odporu
zméfte odpor mezi B1 a
().
provérte, zda nevydava - L ax
S £ nenormalni zvuky nebo ventilator se ma ’otgcgt
@ | chladici chvéni o zkuste rukou zda se lehce bez zadrhavani
=2 tilat . tilator leh taci 4 i
S | Vvemalr rida 200v- 750W a venfidlor ehee OlCT | obwykia perioda
tfida 400V) ymeny Y
§ (1) provérfte, zda neni o (1) LED zobrazovaci
Q¥ | zobrazovaci | poSkozen LED prvek na OP (1) indikator LED a
g2 | prvek indikator . (2) ogistéte lehce LED displej sviti
o Q v ix v .
95 (2) lehce ocistéte mékkou latkou

Pozn.1 : Doba zivotnosti vyhlazovacich kondenzatoru je ovlivnéna teplotou pracovniho prostiedi.
Vyménu kondenzatoru provadéijte dle kfivky zivotnosti uvedené v kap.7.5.
Pozn.2:Méfena hodnota mezi svorkami U, V, a W u servopohont pro 3.5kW nebo niz$i neni stejna
protoze pfistroj ma zabudovan obvod brzdy DB.
Pozn.:3 : Blize viz uzivatelska pfiru¢ka k motoru.
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7.3 Méreni izolacéniho odporu a test prilozenym napétim

Neprovadéjte méreni izolacniho odporu a test pfilozenym napétim. Tato méfeni mohou poskodit
polovodiCové soucastky pouzité v servozesilovaci.

7.4 Méreni stfidace a usmérnovace
- Méfenim Ize zjistit zda vykonovy modul je dobry nebo neni.

(Pfiprava)
1- Opoijte pfivodni kabelaz ze svorek L1, L2, L3, L1C, L2C a kabel k motoru ze svorek U, V, W, (+),
RB a (-).
Vyjméte propojku mezi (+1) — (+) a B1 — B2 (tfida 200V) nebo B1 — RB (tfida 400V).
2- Pripravte si analogovy méfi¢ odporu (pouzijte rozsah 1Q)

(Postup méreni)

Zmérte odpor mezi svorkami L1, L2, L3, U, V, W, RB, (+), a (-) na silové svorkovnici servopohonu

v obou polaritach a z vysledku zjistéte zda je modul dobry nebo neni.

Pozn.1: Napfed zméfte stejnosmérné napéti mezi svorkami (+) a (—) aby jste zjistili, zda jsou
kondenzatory v meziobvodu vybité. Pak teprve provadéjte méfeni na modulu.

Pozn.2: V nevodivém stavu by méfena hodnota méla byt témér nekone¢na (muze byt ovlivnéno
nabijenim kondenzatorud). Ve vodivém stavu je méfena hodnota v fadu nékolika Q az do
10 Q.
Mérena hodnota je ovlivnéna také typem modulu a méficiho pfistroje, proto nebude vzdy
stejnda, ale bude velmi podobna.

Pozn.3: Namérena hodnota mezi svorkami U, V, a W u jednotek 3.5kW a menSich (tfida 200V) a u
jednotek 1,5 kW a 3,5kW (tfida 400V) nebude stejna, protoZze mezi svorkami je zapojen
zabudovany brzdny obvod DB.
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polarita méficiho
pfistroje *1 .
méfena
D | © hodnota usmériiovaé (+)1(+)RB stfidad
(Cervena)| (Cerna)
D1 L1 (+)1 nevodivé
(+)1 L1 vodivé | "7 TTTTTTTOIT OT TV T TTTTTTYR1 T TR T TRA !
D2 L2 (+)1 nevodivé * R ¢ !
(+)1 L2 vodivé '
QO . 1
g D3 L3 (+)1 nevF)d'we |
2 ("1 L3 vodivé
O _ A
g D4 L1 (-) vodlve' :
g (-) L1 nevodivé
D5 L2 (-) vodlve. :
(-) L2 nevodivé
D6 L3 (-) vodlve. :
(-) L3 nevodivé
TR1 U (+) nevF)d’we
(+) U vodivé
TR2 (\:) (\J'/) nce);'.Odé've
vodiv . Vv . . o . .
W ) vodive *1: polarita méficiho pfistroje muze byt opacnd
o | TR3 ) W vodive v zavislosti na jeho typu.
2 5 O Tvodve *2: v pfipadé typu AD*3-70HPE (4.5 to 7kW)
IR TS 0 nevodive bude méfena hodnota “vodivé” protoZe je
v =) vodive zapojena paralelni dioda TRY7.
TR5
(-) V nevodivé
TR6 W (-) vodlve' :
(-) W nevodivé
RB (+) nevodivé
>0 -
_§§ TR7 (+) RB vodwg :
) RB (-) nevodlvex
(-) RB nevodivé 2
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7.5 Krivka zivotnosti kondenzatoru

Teplota okoli
(°C)

504 ,

40 4 12-hodin provozu denné

30 A
20 A
10 + ! 24-hodin provozu

denné
0_-

'1 0 ] II 1 1 i 1 1 1 1 'I
1 2 1I3 éll :LS I6 7 8 9 10 zivotnost kondenzatord (roky)
Pozn.1: Teplotou okoli se rozumi atmosfericka teplota v bezprostfednim okoli servopohonu (je-li
servopohon umistén v rozvadéci, pak se jedna o teplotu uvnitf rozvadéce).
Pozn.2: Vyhlazovaci kondenzatory ztraceji vlastnosti i vnitfnimi chemickymi procesy. Proto musi
byt obvykle po 5 letech vyménény. V pfipadé vysSi teploty okoli je vSak jejich zivotnost
vyznamné snizena.

7.6 Zivotnost baterie absolutniho éidla polohy

Udaj o poloze servopohonu z absolutniho &idla polohy je v dobé& vypnuti napajeci sité udrzovan
vestavénou baterii. Inkrementalni Cidlo zalohovani baterii nevyzaduje. Blize o instalaci baterie viz

odstavec 3.2.4 v kapitole 3. Zalozni baterie je volitelné pfislusenstvi, jeji specifikace je uvedena
nize.

pojem obsah
oznaceni modelu ADABS-BT
jmenovité napéti 3.6V
kapacita 1600mAh
vaha 20g
poznamka ER17 / 33 wk vyrobce Hitachi Maxell, Ltd.
Zivotnost lithiové baterie ADABS-BT  “papmiost
zavisi na dobé zapnuti napajeni fizeni. (roky)
Je-li baterie jiz vybita vyhlasi 3.0+
servopohon chybu baterie absolutniho 2.5+
¢idla E91. V tomto pfipadé baterii 20 )
vymeénte za novou. Pfiblizna doba 15 2 roky
zivotnosti baterie pro 17 bitové serioveé 10 : 1.5
o : . 04 1.2 roku
absolutni ¢idlo polohy je na obrazku 051 - roku Doba zapnuti
vpravo. Doporu€ujeme k vyméné ' napajeni
baterie pfistoupit dfive nez se jeji vybiti ——1 fizeni

024 6 8 1012 14 16 18 - 5
projevi vznikem chyby E91. Baterie se (hodin/denné)

vybiji i samovybijenim, i kdyZ neni Zivotnost baterie ADABS-BT
pouzivana k zalohovani. Proto baterii
vymerite ca po dvou letech provozu.
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Tato kapitola se zabyva specifikaci a rozméry vyrobku.

8.1 Standardni specifikace .................. 8-2
8.2 Nacrt vnéjSich rozmérl a upeviovacich
otvorud servozesilovaci ............... 8-4
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8.1 Standardni specifikace

(1) ADAX4-"*MS/LS, ADAX4-**MSMB/LSMB

Provedeni a kryti (Pozn.3)

Otevieny pfistroj, kryti IPOO

Model [ADAX4ADAX4|ADAX4| ADAX4 |ADAX4| ADAX4 | ADAX4|ADAX4 | ADAX4 | ADAX4|ADAX4|ADAX4 | ADAX4 | ADAX4
. -R5MS| -01MS | -02MS | -04MS |-R5LS | -01LS | -02LS | -04LS | -08LS | -10LS | -15LS | -20LS | -30LS | -50LS
Pojem (MB)| (MB) | (MB) | (MB) | MB | (MB) | (MB) | (MB) | (MB) | (MB) | (MB) | (MB) | (MB) | (MB)
Vykon pouZitelného motoru (kW) | 0.05 0.1 0.2 0.4 0.05 0.1 0.2 0.4 0.75 1.0 1.5 2.0 3.0 5.0
potfebna kapacita napajeni (KVA) | 0.3 0.4 0.5 1 0.3 0.3 0.5 0.9 1.3 1.8 25 35 4.8 7.5
Vstupni napajeci napéti (silové . v o o o
- + 0,
obvody) 'AC 100 a2 115V, jednofazové AC 200 az 230V tfifazové, +10%, -15%, 50/60Hz + 5%
i djeci &ti (fidici +10%, -15% 50/60Hz + 5%
Vstupni napdjeci napéti (fidic oo ZED% AC jednofazové 200 az 230V, +10%,-15%, 50/60Hz + 5%
@ | obvody)
& | Jmenovita rychlost (min”) 3000
§_ Maximalni rychlost(min™) 4500 5000
2 Maximalni moment (v % z Mjm) 300%
8
X
©
N

Systém regulace

sinusova pulsné-$itkova modulace (PWM)

Rezimy regulace

polohova regulace / rychlostni regulace / momentova regulace

polohova / rychlostni zpétna
vazba

inkrementalni ¢idlo 17bit0/ot.(standard)
absolutni ¢idlo 17bitl (volitelné)

Rozsah rychlost. regulace

1:4500 1:5000

Odezva rychlosti

500Hz(J,=Ju)

Povel rychlosti / vstup omezeni
rychlosti

Analogovy vstup: 0 to £10V / maximalni rychlost (mozné nastaveni zesileni)

Povel momentu /
vstup omezeni

Analogovy vstup: 0 to £10V / maximalni moment (mozné nastaveni zesileni)

Povel polohy

signal linkového budic¢e (500k pulst/s nebo méné), otevieny kolektor (200k pulst/s nebo méné)
(1) diferenéni pulsni vstup, (2) vstup pulst pro chod vpfed a vzad,
(3) povelova posloupnost pulst + vstup kdédu sméru; Ize zvolit jeden zpusob.

Vstupni signaly

vstupni signal kontaktem / otevieny kolektor, (vnitfni zdroj 24Vs)

(1)servo ON/ RUN, (2) reset poruchy, (3) volba rezimu regulace, (4) momentové omezeni, (5) pfebéh vpred, (6)
prebéh vzad, (7) pevna rychlost 1 / zména elektronického pfevodu, (8) pevna rychlost 2 / vymaz hodnoty absolutniho
¢idla polohy (Pozn.6), (9) proporcionalni regulace / zména zesileni, (10) nulova rychlost / vnéjsi chyba,

(11) spina¢ pocatecni polohy, (12) najezd na poc¢atecni polohu, (13) povoleni vstupu posloupnosti pulsti / chod vpred,
(14) vymaz chyby polohy / chod vzad,

Vstupni a vystupni funkce

Vystupni signaly

vystupy jsou tvofeny otevienym kolektorem: (1) servo pfipraveno, (2)porucha, (3) ukonéeni polohovani, (4) dosazeni
rychlosti / kéd chyby 1, (5) signalizace nulové rychlosti, (6) uvolnéni brzdy, (7) omezeni momentu / kéd chyby?2,
(8) hlaseni pretizeni / kéd chyby 3

Vystup signalu ¢idla

vystup dvoufazového signalu (faze A, B): linkovy budig, volitelné rozliseni
vystup faze Z: linkovy budi€ / vystup s otevienym kolektorem

Zobrazovaci vystup

2 kanaly, napétovy vystup 0 az +3 V, hodnota okamzité rychlosti, povel momentu atd.

Zabudovany panel

pétimistny LED displej, pét funkénich tlacitek

Externi ovladani

pomoci Windows 95/98/De, Windows NT/2000/XP PC (pfes port RS-232C t)

Brzdny obvod

zabudovany, sabudovany (bez
(bez brzdné™ | zabudovany ) y zabudovany
ho odporu) brzdného odporu)

Dynamické brazdéni

pouzitelné (nastavitelné podminky)

vnitini funkce

Ochranné funkce

nadproud, pretizeni, pretizeni brzdného odporu, prepéti hlavniho napajeciho obvodu, chyba paméti, chyba CPU ,
podpéti hlavniho napajeciho obvodu, chyba CT, detekce zemniho spojeni pfi zapnuti, podpéti napajeni Fidich obvodu,
vstup vnéjsi chyby, chyba silového modulu, chyba €idla polohy, chyba polohy, pfekro¢eni ¢asu pro zobrazeni polohy,
prekroceni odchylky polohy, pfekro€eni rychlosti, pfekroceni pracovniho rozsahu, pfebéh, chyba teploty, chyba
komunikace absolutniho €idla, chyba dat absolutniho €idla, pferuSeni vedeni absolutniho €idla polohy, chyba signalu
¢idla 1, chyba signalu ¢idla 2, chyba &itace, chyba nesouladu, chyba instrukce, chyba vnofeni, chyba provadéni,
chyba pfikazu SON

Provozni teplota okoli /
skladovaci teplota (Pozn.1)

0 az +55°C/-10 az +70°C

Vlhkost

20 az 90%RH nebo méné (bez kondenzace)

orovozni

Vibrace (Pozn.2)

5.9m/s? (0.6G) 10 az 55Hz

Umisténi

do 1000m nadmofrské vysky, prostiedi vnitini, bez korosivnich plyn(i a prachu

Pfiblizna vaha (kg)

08 [ 08 [ 10 [ 14 J o8 [ o8 [ o8 [ 10 [ 14 ] 19 | 19 ] 46 | 46 | 77

Pozn.1: Systém bezpeénosti odpovida normé JEM1030.
Pozn.3: Zku$ebni proces dle JIS C0040
Pozn.4:Je-li zadavana poloha diferencialnim signalem , pak zvolte pro linkovy budi¢ rychlost 125kpulsd/s a 50kpulsu/s pro otevieny kolektor, nebo

méné

Pozn.5: The speed shows in case of ADMA or ADMB for combination.

Pozn.2: skladovaci teplotou se rozumi kratkodoba teplota pfi transportu

Pozn.6: Uplatni se v pfipadé absolutniho €idla polohy
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CHAPTER 8 SPECIFICATIONS AND DIMENSIONS

(2) ADAX4-"*NSE/HPE, ADAX4-**NSEMB/HPEMB

Model ADAX4- | ADAX4- | ADAX4- | ADAX4- ADAX4- ADAX4- ADAX4-
Pojem 01NSE 02NSE | 04NSE | 08NSE 15HPE 35HPE 70HPE
(MB) (MB) (MB) (MB) (MB) (MB) (MB)
Vykon pouziteiného motoru 0.1 0.2 0.4 075 | 05 | 10 15 20 35 45 55 7.0
(kW)
potfebna kapacita napéjent 0.4 075 1.2 23 1.2 1.8 25 35 56 6.8 8.3 17
(KVA)
Vstupni napéjeci napéti AC 220 az 230V, jednofazove AC 380 az 480V tfifazové
o / AC 200 az 230V tfifazove +10%, -15%
(silové obvody)
© +10%, -15% 50/60Hz + 5% 50/60Hz + 5%
§ Vstupni napajeci napéti AC jednofazové 200 az 230V AC jednofazové 200 az 240V +10%,-15%
% | (Fidici obvody) +10%,-15%  50/60Hz + 5% 50/60Hz + 5%
qu- Jmenovita rychlost (min'1) 3000 2000
:g Maximalni rychlost(min'1) 4500 3000
< | Max. moment (v % z Man) 300 375 | 370 | 266 | 314 | 272 | 326 | 274 | 257
N Provedeni a kryti (Pozn.3) Otevreny pfistroj, kryti IPOO
Systém regulace sinusova puliné-§itkova modulace (PWM)
Rezimy regulace polohova regulace / rychlostni regulace / momentova regulace
szlzobhaova/rychlostm zpetna inkrementalni ¢idlo 17bitG/AT. inkrementalni ¢idlo s Uspornym zapojenim
Rozsah rychlost. regulace 1:4500 1:3000
Odezva rychlosti 500Hz(J =Jwm)
Povel ryf:hlostl ! v.stup Analogovy vstup: 0 to 10V / maximalni rychlost (mozné nastaveni zesileni)
omezeni rychlosti
Povel moment,u ! Analogovy vstup: 0 to £10V / maximalni moment (mozné nastaveni zesileni)
vstup omezeni
Momentové omezeni vpred : 0 to £10V / maximalni moment, vzad : 0 to £10V / maximalni moment
vpred / vzad (kazdé nastaveni je nezavislé)
signal linkového budi¢e (2 M pulsi/s nebo méné)
Povel polohy (1) vstup pulsti pro chod vpred a vzad, (2) povelova posloupnost pulst + vstup kédu sméru,
g (3) diferenéni plsni vstup (maximalni frekvence 500k pulsu/s.). Lze zvolit jeden zpUsob.
< vstupni signal kontaktem, (je mozna volba mezi zdrojovym a spotiebiCovym typem) (pro vnitini UCely je k dispozici zdroj
f‘g 24Vss) (1)servo zapnout (ON), (2)reset poruchy, (3)volba rezimu regulace, (4)momentové omezeni, (5)pfebéh vpred,
é— Vstupni signaly (6)prebéh vzad, (7)pevna rychlost 1 / zména elektronického pfevodu, (8)pevna rychlost 2 / vymaz hodnoty absolutniho
2 ¢idla polohy (Pozn.4), (9)proporciondlni regulace / zména zesileni, (10)nulova rychlost / vnéjsi chyba,(11) spina¢
; pocatecni polohy, (12) najezd na poc¢ate¢ni polohu, (13)povoleni vstupu posloupnosti pulst / chod vpred, (14) vymaz
s chyby polohy / chod vzad,
*?, (1)servo pfipraveno, (2)porucha, (3)ukonéeni polohovani, (4)dosazeni rychlosti / kéd chyby 1, (5)signalizace nulové
= Vystupni signaly rychlosti, (6)uvolnéni brzdy, (7)omezeni momentu / kéd chyby2, (8)hlaseni pietizeni / kod chyby 3 (vS8echny signaly jsou
zdrojového typu)
vystup dvoufazového signdlu (faze A, B): linkovy budic, volitelné rozliseni
; . vystup faze Z: linkovy budic / vystup s otevienym kolektorem [specifikace oddéleni fazi A/B
Vystup signalu cidla 1);bit:/rotaén|' inkremyentélnl' éidylo: I\Fl)/otééku (Ni16 to 8192) e !
inkrementalni ¢idlo s Uspornym zapojenim: N/8192 (N=1 to 8191), 1/N (N=1 to 64) nebo 2/N (N=3 to 64)
:)/c))/lscf:sm signal absoluti 9600bps synchronizace start-stop (vyuzitelna také jako linkovy vystup faze Z)
Zobrazovaci vystup 2 kanaly, napétovy vystup 0 az +3 V, hodnota okamzité rychlosti, povel momentu atd.
Zabudovany panel pétimistny LED displej, pét funkénich tladitek
Externi ovladani pomoci Windows 95/98/Me, Windows NT/2000/XP PC (pfes port RS-232C t)
§ Brzdny obvod zf::::;’j%’p(:zz) zabudovany zabudovany
.,5 Dynamické brzdéni pouzitelné (nastavitelné podminky)
;E nadproud, pfetiZeni, pfetizeni brzdného odporu, pfepéti hlavniho napajeciho obvodu, chyba paméti, chyba CPU , podpéti
§ hlavniho napéjeciho obvodu, chyba CT, detekce zemniho spojeni pfi zapnuti, podpéti napajeni fidich obvodu, vstup
Ochranné funkce vnéjsi chyby, chyba silového modulu, chyba €idla polohy, chyba polohy, pfekroeni €asu pro zobrazeni polohy, prekroceni
odchylky polohy, pfekro¢eni rychlosti, pfekro€eni pracovniho rozsahu, prebéh, chyba teploty, chyba komunikace
absolutniho ¢idla, chyba dat absolutniho €idla, pferu$eni vedeni absolutniho ¢idla polohy, chyba nesouladu
. Provozni t’eplota okoli / 0 83 +55°C / -10 a2 +70°C
c skladovaci teplota (Pozn.1)
g E Vlhkost 20 az 90%RH nebo méné (bez kondenzace)
S § Vibrace (Pozn.2) 5.9m/s? (0.6G) 10 az 55Hz
Umisténi do 1000m nadmorské vysky, prostfedi vnitini, bez korosivnich plyn(i a prachu
Hmotnost (kg) 08 08 1.4 19 | 1.9 | 5.0 | 78
Pozn.1: skladovaci teplotou se rozumi kratkodoba teplota pfi transportu. Pozn.2: ZkuSebni proces dle JIS C0040
Pozn.3: Systém bezpecnosti odpovida normé JEM1030 Pozn.4: Uplatni se v pfipadé pouziti absolutniho ¢idla polohy.
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KAPITOLA 8 SPECIFIKACE A ROZMERY

8.2 Nacrt vnéjSich rozméri a montaznich otvoru servozesilovacu

ADAX4 — R5,01,02LS

ADAX4 — R5,01MS

ADAX4 — 01,02NSE

6 57 (75) 130
o J/ 52 ] (4)
| =10 =
T N
33 I L o
I
‘(/ f””i et
\ o p— — i
‘ AR ]
@j %L konektor pro pfipojeni ==
napajeni Fidicich obvodu T ©
ADAX4-04LS
ADAX4-02MS
96 130 @
(o]
! O
=@ % -
ol O Uuuuu
< ¥ T
() ﬂ“ ‘u“““ ]

konektor pro pfipojeni
napajeni fidicich obvodu

— 1 oc

/ ‘Tfj\*ui

—~~
[(e]
~—

~

montazni otvory pro

ADAX4 — R5,01,02LS
ADAX4 — R5,01MS
ADAX4 — 01,02NSE

2x otvor -M5

160

5
|

150+0.5
(montazni roztec)

(5)

D1

Model

D1

ADAX4-R5LS
ADAX4-01LS
ADAX4-02LS
ADAX4-R5MS
ADAX4-01MS
ADAX4-01NSE
ADAX4-02NSE

57

ADAX4-04LS
ADAX4-02MS

65
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ADAX4 — 08LS
ADAX4 — 04MS
ADAX4 — 04NSE montazni otvory pro
$6 70 (75) 170
. 56 (4) 0 2x otvory
=g AEe S | 7
A B85 -
. (101 L O O 1 O L O 1 8 H®)
g g g
T 0| B
oo —L VULUUUUULU 3 Q| =
© o Q © S E
| A w0 N
- &
[
o
Hﬂ g g g £
N ERERIAAAUN § X
P, 6 o o
© konektor pro pfipojeni =T A S
napajeni Fidicich obvodu S = 14
70
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ADAX4 —10,15LS

ADAX4 — 08NSE
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100 (75) 170
06 35) 65 3.5)
© 21£05
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A
oo uuuuy
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@ konektor pro pfipojeni —t
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o~ konektor pro pfipojeni napajeni
e fidicich obvodu , v/v a regulaci

montazni otvory pro
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4x otvor
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—
T
5
§
e
Sz
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€
o)
E
©
o 2740.5 65
(montazni rozmér)
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ADAX4-20, 30LS

nacért montaznich otvort

- 37.5
200 6x otvory-M5 . -
96 .23 ol ‘
¢ - o
©
2 *
@ ®
: ®
2 £
£ 0 S
= o o —
g o H s
ol © s N R ®
0| M 8 N2
AN N c
o
E
111 |
o ® T 10 & 6
= —~
iy © 55£0.5| | g10)
montazni
6.1 rozmeér
.| 55 10 &
Pozn.) dva otvory oznagené * jsou pouze
pomocné. K pevnému uchyceni
jednotky jsou nezbytné alespon 4
Srouby.
ADAX4 — 35HPE (2kW / 3.5kW) nacrt montaznich otvort
6x otvor-M5 110
(75) 200 90+0.5 10
46 N 53 —(montazni rozméf] |
L 55
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29 = : REE
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oznalené #.
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ADAX4 - 50LS

ADAX4 - TOHPE (4.5kW / 5.5kW / 7KW) nacrt montaznich otvort

127
6 127 (59) 250 6x otvor -M5 105+0.5 12
montazni rozmé
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]
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# #
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108 12 Pozn.: k uchyceni jednotky pouZijte

vSech 6 otvort
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ADAX4-R5,01,02LSMB

ADAX4-R5,01MSMB

ADAX4-01,02NSEMB
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{
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ADA4-08LSMB
ADA4-04MSMB
ADA4-04NSEMB
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konektor Modbus

nacrt montaznich otvort

ADA4-08LSMB
ADA4-04MSMB
ADA4-04NSEMB

konektor pro pfipojeni
napajeni fidicich obvodu

Model W

D1

ADAX4-08LSMB 94
ADAX4-04MSMB
ADAX4-04NSEMB

14

{16)

160
150

(5)

2x otvory M5

i*"_i_a} """"""""""""

(montazni rozmer)




KAPITOLA 8 SPECIFIKAE A ROZMERY

ADAX4-10,15LSMB
ADAX4-08NSEMB

nacrt montaznich otvord
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nacért montaznich otvort
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nacrt montaznich otvort
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KAPITOLA 9 RESENi PROBLEMU
A

Tato kapitola vysvétluje funkce ochran, hlaseni a feSeni problému.

9.1 Indikace chyby (Trip LOG)....cccvvrvrreereiiiiinen. 9-2
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KAPITOLA 9 RESESNi PROBLEMU

9.1 Indikace chyby (Trip Log)

PFi vzniku chyby je zobrazeno na displeji OP hlaseni v nize uvedeném tvaru.
Stejné hlaseni je také obsahem zobrazeni d-12.

EU i- |

kod chyby Cislo chyby
Obsah zobrazeni Vysvétleni
kéd chyby (Ciselné oznaceni vzniklé blize viz odstavec 9.2.
chyby)
Cislo chyby 1 az 4: “1” je posledni chyba, ostatni (2-4)
jsou chyby uloZené v paméti chyb

Stisknutim tlacitka q budou zobrazeny podminky chyby

Obsah zobrazeni Vysvétleni

hodnota povelu rychlosti hodnota povelu rychlosti pfi vzniku chyby

hodnota zpétné vazby rychlosti hodnota zpétné vazby rychlosti pfi vzniku
chyby (dekadicka hodnota)

hodnota vystupniho proudu vystupni proud pfi vzniku chyby (jmenovity
proud motoru najdete v uzivatelské pfirucce
k motoru)

stejnosmérné napéti meziobvodu mezi | napéti stejnosmérné sbérnice (DC) mezi (+)

(+)a () a (-) pfi vzniku chyby

informace o stavu vstupnich svorek bliZe viz stat' k zobrazeni d-05.

informace o stavu vystupnich svorek blize viz stat' k zobrazeni d-06.

Ve vy$e zobrazeném prfipadé byla chyba zpusobena nadproudem, nebo posledni zaznamenana
chyba byla chyba nadproudu.
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9.2 Seznam ochrannych funkci
chyby vzniklé reakci ochranné funkce servopohonu a servomotoru jsou uvedeny nize.

instrukce (Pozn.2)

. . kéd .
p.C. nazev chyby chyby vyznam chyby
1 ochrana proti E01 Prekroci-li hodnota proudu motoru specifikovanou hranici servozesilovaé
nadproudu indikuje chybu nadproudu
ochrana proti Je-li proud pohonu vy$Si nez jmenovity po specifikovanou dobu
2 chrana p EO05 servozesilova¢ indikuje chybu pfetiZzeni. BliZze viz odstavec 10.2 Funkce
pretizeni P )
elektronické tepelné ochrany
os:hrgna’protl . Je-li pfekrocena mira vyuziti brzdného odporu (FA-08) servozesilovac
3 pretiZeni brzdného E06 indikuje chybu pfetizeni brzdného odporu
odporu
os:hr@n’a profi . PFekroci-li napéti v meziobvodu (DC sbérnice) specifikovanou hodnotu, je
4 prepéti v hlavnim E07 indikovana chyba prepéti hlavniho napajeciho obvodu
napajecim obvodu yba prep pay
5 chyba paméti E08 Vznlknev-ll v'z'ab'udc')vanle EEPROM soggtova chyba vlivem vysoké teploty
nebo ruseni, je indikovana chyba paméti
ochrana proti Snizi-li se napéti v meziobvodu (DC sbérnice) pod specifikovanou hodnotu
6 | podpéti hlavniho E09 | (aje-li servopohon ve stavu ON), je indikovana chyba podpéti hlavniho
napajeciho obvodu napajeciho obvodu
Dojte-li k posunu, nebo je-li indikovana hodnota proudu mimo rozsah (ve
7 | chyba CT E10 stavu servo OFF) je indikovana chyba proudového transformatoru (CT)
8 | chyba CPU ¢&.1 E11 Dojde-li k chybé ¢asovani v jednotce CPU, je indikovana chyba CPU &.1
9 | vnéjsi chyba E12 | Je-li svorka EOH aktivovana, je indikovana vnéjsi chyba
10 ochrana proti E14 Nastane-li na vystupu servozesilovate zemni spojeni, pak je pfi zapnuti
zemnimu spojeni napajeni indikovana chyba ,zemni spojeni na vystupu®
ochrana proti Dojde-li ve stavu servo ON k vypadku sité hlavniho napajeciho obvodu (a
11 | mzikovému E16 | chyba neni preklenuta FA-02) je indikovana chyba vypadek napajeni
vypadku napajeni hlavniho obvodu
ochrana proti Snizi-li se napéti napajeni fidicich obvodu pod specifikovanou hodnotu a
12 | podpéti napajeni E20 | nedojde-li k vnitinimu resetu je tento stav indikovan jako chyba podpéti
fidicich obvodu napajeni fidicich obvodu
13 nepripustna E21 Presahne-li teplota chladi¢e, nebo vnitiniho brzdného odporu (pouze tfida
teplota 400V) specifikovanou hodnotu, je indikovana chyba nepfipustna teplota.
14 | chyba CPU &.2 E22 g)gjde-h ke komunikaéni chybé v jednotce CPU, je indikovana chyba CPU
15 | chyba prebshu E25 Jsgu-ll ve §ta\(u servo ON aktl\fovgny obé svorky FOT a ROT po dobu delSi
nez 1 s je indikovana chyba pifebéhu
T Je-li vnitfnimi ochranami silového modulu zjistén nadproud , nebo pokles
16 ochrana siloveho E31 napajeciho napéti na budicim obvodu, je indikovana chyba silového
modulu
modulu
ochrana pretizeni Dojde-li k prekro¢eni kapacity vnitfniho odporu pro stejnosmérné brzdéni
17 | dynamické brzdy E36 | (napf. frekvence SS brzdéni je pfili$ vysoka) je indikovana chyba pietizeni
DB pfi stejnosmérném brzdéni
Dojde-li k pferuseni vedeni Cidla nebo je pfijat chybovy signal z ¢idla ev. je
18 chyba signalu E39 servopohon zapnut bez pfipojeného &idla, nebo je ¢&idlo pfipojeno
Cidla k zapnutému servopohonu, je ve véech téchto pfipadech indikovana chyba
cidla.
ochrana proti Vykon nebo napétova tfida pfipojeného motoru neodpovida specifikaci
19 | nepfizpUsobeni E40 | servozesilovace, je vyhlaSena chyba nepfizpUsobeni. Tuto chybu nelze
motoru resetovat pomoci svorky RS
20 chyba volitelného E42 dojde-li k chybé& komunikace s pridavnym zafizenim, je indikovana chyba
prislusenstvi volitelného pfislugenstvi
nebfipustna Je-li v instrukci programované operace zjistén nepfipustny kod je hlasena
21 prip E43 | chyba nepfipustna instrukce (blize viz fe$eni problému v uZivatelské

pfiru¢ce k programovatelnym funkcim).

9-3




KAPITOLA 9 RESESNi PROBLEMU

. . kod .
p.¢ nazev chyby chyby vyznam chyby
nepripustna Je-li v instrukci programované operace zjistén nepfipustny kod je hlasena
21 | instrukce E43 chyba nepfipustna instrukce (blize viz feSeni problém v uzivatelské
(Pozn.2) pFirucce k programovatelnym funkcim).
chvba viazeni Pokud droven viazeni podprogramu v programované operaci prekroci
22 y E44 | specifikovanou Grover je hlagena chyba viazeni (blize viz feSeni problému
(Pozn.2) < o . .
v uzivatelské pfirucce k programovatelnym funkcim).
chyba provedeni nedojde-li k provedeni programu je indikovana chyba provadéni (blize viz
23 E45 Y e e s PR . .
programu (Pozn.2) feSeni problém( v uzivatelské pFiruéce k programovatelnym funkcim).
24 g%p'\rllpustny povel E46 | Je-lizadan povel SON jinak nez je uréeno v FP-43, je vyhodnocena chyba
25 zz\tmgllik;:lnélgomunlkace E60 | Nejsou-li dodrzeny podminky nastavené v FP-08 a FP-42 je hlaSena chyba
Prekroci-li rozdil mezi povelem polohy a skute¢nou polohou motoru uroven
26 | chyba polohy E83 | definovanou v parametru FA-05 (chybova odchylka polohy) je hlagena
chyba polohy.
Prekroci-li rozdil mezi povelem rychlosti a skutecnou rychlosti motoru
27 | chyba rychlosti E84 uroven definovanou v parametru FA-04 (chybova odchylka rychlosti) je
indikovana chyba rychlosti
prekroci-li skute¢na rychlost motoru specifikovanou hodnotu definovanou
28 | prekrogeni rychlosti E85 | jako nasobek maximalni rychlosti a hodnoty parametru FA-03, je
indikovana chyba pFekro€eni rychlosti
29 prekro€eni rozsahu E8S je-li okamzita poloha pohonu mimo specifikovany rozsah pohybu (Fb-16 az
pohybu Fb-19), je hlaSena chyba pfekroceni rozsahu pohybu.
Prekroci-li ¢as potfebny od okamziku kdy povel polohy dosahne uréené
30 prekro€eni €asu E89 hodnoty k tomu aby se chyba polohy dostala do rozsahu polohovani
polohovani hodnotu ,asovy limit pro dosazeni polohy (Fb-24), je hlaSena chyba
prekroCeni €asu polohovani.
chvba baterie Ztraci-li zalozni baterie absolutniho ¢idla kapacitu a dojde-li ke ztraté dat o
y e absolutni poloze, je indikovana chyba baterie absolutniho &idla. Chybu Ize
31 | absolutniho gidla E90 d PO e aktivac! siandlu ECLR 4 f
olohy o’stranltvvymenou patene, aktivaci signalu C R na dobu 4s a vice a
P nasledné provedenim resetu pohonu (aktivaci signalu RS).
vystraha’bat?lrle Je-li zjistén pokles kapacity baterie absolutniho ¢idla je hlaSena vystraha
32 | absolutniho ¢idla E91 ) . i "
polohy baterie. Data o absolutni poloze dosud nebyla ztracena a jsou spravna.
prete€eni Citace dojde-li k pfete€eni nebo podte€eni €itaCe absolutniho &idla polohy je
33 | absolutniho &idla E92 | indikovana chyba. Chybu Ize odstranit aktivaci signalu ECLR na dobu 4s a
polohy vice, a nasledné provedenim resetu pohonu (aktivaci signalu RS).
chvba absolutniho Na absolutnim ¢idle polohy nastala chyba vyzaduijici jeho reset. Chybu Ize
34 | Y E93 | odstranit aktivaci signalu ECLR na dobu 4s a vice, a nasledné& provedenim
¢idla polohy 2
resetu pohonu (aktivaci signalu RS).
Chyba komunikace Pokud servopohon zjisti chybu v komunikaci mezi servozesilovatem a
35 | 2 E97 »
¢idla polohy 1 Cidlem polohy
Chyba komunikace Pokud servopohon zjisti chybu v komunikaci mezi servozesilovatem a
36 | 2 E98 "
¢idla polohy 2 Cidlem polohy
37 c.hyb'a n?mtam E99 | Pokud servopohon zjisti chybu &itani signalu ¢idla
signalu ¢idla
38 lekve’napajem ----- napajeci napéti ve stavu servo OFF pokleslo na nedostatec¢nou uroven
napéti  (Pozn.1)
chyba pri guto Neni-li mozné provést Uspésné automatické nastaveni offline je hlasena
39 | -nastaveni Err .y .
(Pozn. 1) -= chyba automatického nastaveni

Pozn.1) Pfi chybé neni aktivovan signal porucha.

Pozn.2) Toto chybové hlaseni znaji pouze servozesilovace s programovatelnymi funkcemi.
Je-li poruchovy signal pfifazen nékteré z vystupnich svorek pomoci funkce chg ALM, je poruchovy vystup pfi chybé

aktivovan.

Pozn.3) Chybu E31 je potfeba kvitovat vypnutim a zapnutim napajeni servozesilovace. Pouzijete-li pouze svorku RS (reset) pak je
po resetu zobrazena chyba E14 (pouze tfida 400V).
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9.3 Nesnaze

Napravna opatfeni jsou zavisla na tom, zda dochazi k chybé nebo nedochazi. Oba pfipady jsou

dale vysvétleny
9.3.1 Neni-li hlasena chyba

L1, L2, a L3, nebo
L1C a L2C neni

- provéite kabelaz a zapnuti
jisti¢l, odpojovac, stykacu

Priznak PriCina Provéreni Protiopatreni
motor se na svorkach silového | - zméfte napéti na napjecich opravte chyby a pfivedte na
netoCi napajeciho obvodu svorkach méficim pfistrojem vstupni svorky napajeni

indikator ,power*

napéti. atd.
vstupni sekce pohonu | provéfte vSe dle vySe uvedeného | pokud nesviti indikace
je vadna bodu, provéfte zda sviti LED .power” je pohon vadny,

vymérite nebo opravte
servozesilovac

Spatna kabelaz, nebo
odpojeny motor

provéfte sled fazi a zda jsou
vS§echny kontakty k motoru v
pofadku

opravte sled fazi nebo Spatné
spojeni

svorka SON neni
aktivni
(Spatni polarita)

- provéfte zda je vstupni svorka
SON aktivni (zjistite ve zobra -
zeni stavu svorek d-05)

- provérte nastaveni polarity

aktivujte signal SON

- opravte nastaveni polarity

je aktivni momentové
omezeni
(Spatna polarita)

- provéfte zda je aktivni svorka
TL (zjistite ve zobrazeni stavu
svorek d-05)

- provérte nastaveni

- odpojte svorku TL.

- opravte nastaveni polarity
- opravte nastaveni omezeni
momentu

svorky FOT a ROT
nejsou aktivovany
(Spatni polarita)

- provéfte zda jsou aktivni
svorky FOT a ROT (zjistite ve
zobrazeni stavu svorek d-05).

- provérte nastaveni polarity

- aktivujte svorky FOT a ROT.

- opravte nastaveni polarity

je aktivovana svorka
SRZ
(Spatna polarita)

- provéfte, zda je svorka SRZ
aktivni (zjistite ve zobrazeni
stavu svorek d-05)

- proveéfte nastaveni polarity

- odpojte svorku SRZ .

- opravte nastaveni polarity

neni provedena volba
pevné rychlosti
(Spatna polarita)

- provérte zda jsou aktivni
svorky SS1 a SS2 (zjistite ve
zobrazeni stavu svorek d-05)

- provéfte nastaveni polarity

- aktivujte svorky SS1 a SS2

- opravte nastaveni polarity

- opravte nastaveni pevné
rychlosti

neni aktivni
analogovy vstup
rychlosti (Spatné
nastaveni
analogového vstupu)

- provéfte zda je analogovy
povel aktivni (zjistite
v zobrazeni rychlosti d-00)
- provéite zda je nastaveni
spravné

- aktivujte analogovy vstup

- opravte nastaveni
analogového vstupu
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Priznak PriCina Provéreni Protiopatfeni
motor se | v rezimu polohové - provérfte zda jsou pfivedeny - pfivedte posloupnost
netodi. regulace neni povelové pulsy (zjistite v zobrazenil povelovych pulsi.
(pokrag.) | pfivedena povelu polohy d-07). - nastavte typ posloupnosti
posloupnost - provérte zda je nastaveni spravné povelovych pulsu
povelovych puls. - elektronicky prevod je pfili§ nizky a| - nastavte spravné
(Spatné specifikovany neni vidét pohyb elektronicky prevod.
rezim nebo polarita) - Uroven povelovych pulst je nizka | - zvétSete zesileni pulsl
Vv rezimu polohové - provéfte, zda je svorka PEN - aktivujte svorku PEN
regulace je aktivni aktivni (zjistite v zobrazeni stavu
svorka PEN (3patna svorek d-05)
polarita) - provérte zda je nastaveni spravné | - opravte nastaveni polarity
motor je zablokovan | provéfte zablokovani uvolnéte hfidel.
(sepnuta brzda)
servopohon neni ve - provéfte zda sepnuti serva nasle - | zapnéte servopohon (po
stavu kdy okamzité po| dovalo okamzité po stejnosmérné | stejnosmérném brzdéni) az
stejnosmérném brzdé rychlost poklesne pod 0,5%
brzdéni ma byt - provéfte, zda je rychlost otaceni jmenovité rychlosti.
rychlost niz8i nez 0,5% motoru niz8i nez 0,5% jmenovité
jmenovité rychlosti. hodnoty
(plati pro servopohony
5kW a vétsi)
servopohon je vadny | - odpovidajici pfi¢ina nebyla je-li servopohon vadny,
(vadné c¢idlo) obsazena v predeslém popisu vyménte jej nebo opravte
- provedte méfeni modulu (viz
kapitola Udrzba a prohlidky)
motor velké vykyvy zatéZe | - provéfte zmény v zatéZi - sniZte vykyvy zatéze
béZi, béh - provérite vypocet potfebného - zvét3ete vykon servo -
je vykonu pohonu
nestabilni | velka vile provéfte vile ve stroji zmenS$ete vile mechanic -
mechanického kého systému
systému

neodpovidajici
zesileni fizeni

provéfte nastaveni parametru

opravte nastaveni zesileni
fizeni

signalovy kabel, nebo
kabel Cidla je ovlivnén
rudivym signalem

z kabelu hlavniho
obvodu (kabely jsou
vedeny spole€né)

provéfte polohu signalového kabelu
a kabelu z Cidla

oddélte vzdjemné (mistné)
signaloveé kabely od silovych
kabell

neni pfipojeno stinéni
kabelu Cidla

provérte pfipojeni stinéni kabelu
¢idla

pfipojte fadné stinéni kabelu
¢idla

servopohon je vadny
(vadné cidlo)

- provedte méfeni modulu (viz
kapitola Udrzba a prohlidky)

- provéite, zda se méni zobrazeni
aktualni polohy v d-08 .

je-li servopohon vadny,
vymeérite jej nebo opravte

je zvoleno
automatické
nastaveni offline

provéfte zda je parametr FA-10
nastaven na hodnotu non.

nastavte v FA-10 hodnotu
non.
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momentu (Spatna
polarita)

TL (zjistite v zobrazeni svorek
d-05)
- provérte spravnost nastaveni

Priznak PriCina Provéreni Protiopatreni
rychlost je pouzito omezeni - provéfte nastaveni (Fb-20 a nastavte spradvné omezeni
motoru se | rychlosti Fb-21). rychlosti
nezvétSuje | je aktivni omezeni - provéfte zda je aktivni svorka | - odpojte svorku TL

- opravte nastaveni polarity
opravte nastaveni omezeni

momentu

regulace rychlosti je
proporcionalni
(Spatna polarita)

- provérte, zda je aktivni svorka
PPI (zjistite v zobrazeni svorek
d-05)

- provérte spravnost polarity

- odpojte svorku PPI

- opravte nastaveni polarity

nastaveni povelu
rychlosti je Spatné

provéfte vstupni povel rychlosti
v zobrazeni d-00

opravte nastaveni povelu

rychlosti

zesileni regulace
neni spravné

provéfte zda dochazi ke kyvani
pohonu

opravte nastaveni zesileni

zatiZzeni je velké

- provérte zatizeni
- provéfite vypocet potfebného
vykonu

- snizte zatizeni

- zvétete vykon pohonu

motor je brzdén

provéfte brzdu

uvolnéte brzdu
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9.3.2 Je-li hlasena chyba
Dojde-li k chybé provedte pfipadnou opravu dle nasledujici tabulky a provedte reset chyby svorkou
RS. Nasledné zapnéte pohon. (Reset chyby je popsan v odstavci svorka RS v kapitole 5.2 Funkce
vstupnich svorek)

kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
- vystupni svorky provérte pfipojeni kabelu | opravte pfipojeni
jsou zkratovany kabelu
- zemni spojeni
- Spatny sled fazi
nahlé zablokovani provérte zatéz nastavte ¢asovani
A
motoru brzdy tak, aby nedo -
chazelo k zablokovani
napajeci napéti je provéfte napéti napajeci | opravte pfipojeni a
nizké, napajeci sité (provéite kapacitu zvétSete kapacitu sité
E01 ochrana proti | napéti se méni napajeci sité)
nadproudu ¢idlo polohy je vadné | provéfte udaj pokud je né&jaka ¢ast
v ,Zobrazeni aktualni vadna, vyménte C
polohy“ v d-08 servozesilovac, nebo
je vadny vykonovy provedte provéfeni dle | jej opravte
modul (stfidac) kapitoly 7 ,Udrzba a
servozesilovace prohlidky*
je vadny obvod brzdy | Odpojte svorky motoru U, A
DB V, W. Zapnéte sit
Provéfte, zda pfi zapnuti
chodu dojde k chybé EO1.
prilis velké zatizeni provérte zatizeni snizte zatizeni B
motoru je zablokovan nastavte ¢asovani
brzdy tak, aby nedo - C
chazelo k blokovani
E05 ochrana proti | sled fazi motoru je provérte zapojeni kabelu | opravte pfipojeni A
pretizeni Spatny kabelu
je vadné c¢idlo polohy | provéfte zda Cita€ pra - pokud je €idlo vadné,
na motoru cuje spravne (zjistite tak jej vyménte nebo c
v zobrazeni ,Zobrazeni | opravte
aktualni polohy“ v d-08)
regenerativni zatiZzeni | Provéfte regenerativni - shizte zatiZeni
je pfilis velké. zatizeni - prodluzte Cas
ochrana proti | vyvazovana hmot - dob&hu
pretizeni nost je tak velka, ze
EO6 . " A
brzdného regenerace probiha
odporu trvale
vykon regenerace je provéfte brzdny
nedostateény odpor

Symboly ve sloupci reset:

A: Vypnéte napajeni servopohonu, provedte zjisténi a méfeni, odstrante zavadu, vymérite vadné &asti.

B: Zastavte servomotor, po vychladnuti spojte kratkodobé svorky RS a P24 a provedte zjiSténi a odstranéni
pfiCiny chyby.

C: Zastavte servomotor, vypnéte a zapnéte napajeni, nebo spojte kratkodobé svorky RS a P24 a proved .-
te zjiSténi a odstranéni pficiny chyby.

D: Zastavte servomotor, aktivujte na min.4s vstup ECLR, nasledné spojte svorky RS a P24 a provedte
odstranéni pficiny chyby.
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kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
Cas dobéhu je pfilis provéfte, zda k chybé prodluzte ¢as dobéhu
e o Y B
kratky doSlo pfi dobéhu
ochrana proti | napajeci napéti je provéfte napajeci upravte napajeci
pretizeni prilis velké napéti napéti na standardni A
EO6 .
brzdného hodnotu
odporu mira vyuziti regenera -| provéfte nastaveni nastavte spravnou
tivniho brzdéni je vzhledem k velikosti miru vyuziti brzdného B
nastavena pfili§ mala | brzdného odporu odporu
ohmicka hodnota zmeéfte hodnotu snizte hodnotu brzd -
brzdného odporu je brzdného odporu ného odporu na mini -
pfilis velka malni moznou Rgrmin. A
(viz odstavec 3.2.2
wZapojeni hlavniho
obvodu®
dobéhovy Cas je pfilis | provérte, zda k chybé prodluzte ¢as dobéhu
ochrana proti | kratky doslo pfi dobéhu
E07 prepéti motor zacal kyvat a provéfte zda nedocha - | upravte zesileni C
v hlavnim dostava se kratkodobé| zi ke kyvani motoru polohové/rychlostni
obvodu do stavu regenerace | (abnormalni zvuk) regulace
brzdny odpor neni provérte pfipojeni - opravte pfipojeni
pfipojen, je pferuden | brzdného odporu a brzdného odporu A
nebo zni€en. jeho ohmickou hodnotu | - vyménite brzdny
odpor
napajeci napéti je - provérte velikost - snizte napajeci
vysoké, nebo doslo napajeciho napéti napéti A
k zemnimu spojeni - provérte zapojeni - opravte zapojeni
souctova chyba provéfte zda vSechny | - po kvitovani chyby
zabudované paméti nastavené hodnoty provedte navrat do
EEPROM pohonu pohonu jsou spravné vychoziho
nastaveni a pak
EO8 | chyba paméti spustte pohon C
- pokud je servo
zesilovac vadny
vymérnite jej nebo
opravte
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kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
chyba ¢&teni nebo - provéfte pfitomnost | - odstrarite zdroj
zapisu EEPROM zdroje ruseni ruseni.
zpUsobena rusenim v blizkosti pohonu - po kvitovani chyby
EO8 | chyba paméti - provérte zda provedte navrat do A
nastavena hodnota je | vychoziho
spravna nastaveni a pak
spustte pohon
napéti napajeci sité je zvyste napéti c
nizké napajeci sité
v napajecim obvodu rozdélte napajeci
je zapojena jednotka, obvody pro kazdou
ktera svym velkym jednotku a pro pohon
proudem pfi provozu
zpusobi snizeni
napéti v napajecim
systému
na vstupnim stykaci provéfte napajeci vyménte stykaé
ochrana proti v nap’a J‘?Clm, ob\./oodu system A
‘e dochazi k zakmitim
podpéti .
E09 | v hiavnim  [ontakit , —
e V napajecim systemu opravte nespravne
napajecim : L o
obvodu je chyba sza’pOjenI zapolc?nl _ -
nedostate¢na provéfte moznosti
kapacita napdjeciho napajeciho obvodu
obvodu (pfipojného mista)
jsou napajeny pouze pfipojte také napajeni
fidici obvody hlavniho obvodu
- napajeci napéti provéfte skute¢nosti po kvitovani chyby
hlavniho obvodu je | uvedené vlievo spustte pohon
snizené c
- doslo ke kratko -
dobému vypadku
napajeni
- zavada na vypnéte a zapnéte pokud je Cidlo CT
proudovém cidle napajeni vadné, vyménte jej
E10 | chyba CT - nespravna funkce nebo opravte A

proudoveého €idla
vlivem ruseni

provéfte pfitomnost
zdroje ruSeni v blizkosti
pohonu

odstrarite zdroj rudeni
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vypadku napajeni

napajeni je
provedeno do
stejnosmérného
meziobvodu

provéfte zda parametr
FA-07 je nastaven na
hodnotu Pn.

nastavte v parametru
FA-07 hodnotu Pn.

kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
vnitfni procesorova provéfte pfitomnost - odstrarite zdroj
jednotka nepracuje zdroje ruseni (indukéni ruseni
spravné vlivem rueni | civky a elektromagne- | - instaluje odruSovaci A
E11 chyba CPU tické stykace) v blizko- filtr nebo tlumivku
¢.1 sti servozesilovace
vypnéte a zapnéte pokud je jednotka
napajeni a provéfte vadna vyménte ji A
podminky nebo opravte
o aktivovana svorka provéfte zda je svorka | odstrarite pfiCinu
E12 | vnéjSichyba | oy EOH aktivni aktivace vstupu EOH | C
.| doSlo k zemnimu spo- | rozpojte zapojeni a odstrarite zemni
ochranaproti |. . . . . oo
E14 | zemnimu Jenv| mezi servozesilo- provefjte mé&feni spojeni
S vacem a motorem zemniho odporu
spojeni
nebo v motoru
v napajecim obvodu | provéfte napajeci rozdélte napajeci
je zapojena jednotka, | systém obvody pro kazdou
ktera svym velkym jednotku a pro pohon
proudem pfi provozu
zpusobi snizeni
napéti v napajecim A
systému
na vstupnim stykaci vyménte stykaé
v napajecim obvodu
dochazi k zakmitim
kontaktu
ochrana proti | v napajecim systému opravte nespravné
E16 mzikovému je chyba v zapojeni zapojeni
vypadku nedostate¢na provéfte moznosti
napajeni kapacita napajeciho napajeciho obvodu
obvodu (pFipojného mista)
napajeci napéti provéfte skutecnosti po kvitovani chyby
hlavni-ho obvodu je | uvedené vlievo spustte pohon
shizené
doslo ke
kratkodobé-mu c
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kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
Napajeci napéti provéfte napajeci zvySte napéti
fidicich obvodu je systém napajeci sité C
nizké
v napajecim obvodu rozdélte napdjeci
je zapojena jednotka, obvody pro kazdou
ktera svym velkym jednotku a pro pohon
proudem pfi provozu
zpusobi snizeni
napéti v napgjecim
systému
ochrana proti | na vstupnim stykadi vymérnte stykaé A
podpéti Vv napajecim obvodu
E20 | v napajeni dochazi k zakmitim
fidicich kontaktu
obvodu v napajecim systému opravte nespravné
je chyba v zapojeni zapojeni
nedostate¢na provéfte moznosti
kapacita napajeciho napdjeciho obvodu
obvodu (pfipojného mista)
napajeci napéti provéfte skuteCnosti po kvitovani chyby
hlavni-ho obvodu je | uvedené vlevo spustte pohon
snizené c
doslo ke
kratkodobé-mu
vypadku napajeni
pfilis velké zatizeni provéite velikost - pouZzijte servo -
teplota okoli zatiZeni s)c’/):;):uo vy8Sim
se[\{tl)zesvllovaoce 1 provéfte teplotu okoli - snizte teplotu okoli | B nebo
vys8i nez 55 °C. .
a po vychladnuti C
servopohonu
nepfipustna provedte reset
E21 teplota chyby
zabudovany chladici | provéfte zda ventilator | vyménte ventilator A
ventilator je nefunkéni | jede
motor je zablokovan | vizualni kontrola odblokujte motor A
mira zatiZzeni provéfte vykon pouzijte externi
vnitfniho brzdného regenerativnino brzdny odpor A
odporu je pfilis velka | brzdéni s vétSim vykonem
vnitfni procesorova provéfte pfitomnost - odstranite zdroj
jednotka nemuze zdroje ruSeni (indukéni rudeni
vlivem ruseni civky a elektromagne- | - instaluje odruSovaci A
E29 chyba CPU | komunikovat tické stykade) v blizko- | filtr nebo tlumivku
¢.2 sti servozesilovace
obvod komunikace je | vypnéte a znovu pokud je komunikace
v nepfipustném stavu | zapnéte sit a provéite | vadna, vyménte ji A

podminky

nebo opravte
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je pfilis velky

setrvacnosti zatéze

setrvacnosti zatéze

mira vyuziti DB je
pfilis vysoka

shizte miru vyuziti DB

shizte miru vyuziti DB

kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
na vstupnim stykadi provéfte napajeci vyménte stykaé
v napdajecim obvodu | systéem c
dochazi k zakmitim
kontaktu
ochrana proti yjedné ’napéjec{ fazi oprgvtg vadné A
E24 cix s je vadné spojeni spojeni
ztraté faze .
servopohon je provéite zda nastavte hodnotu Pn
napajen do v parametru FA-07 je do parametru FA-07 C
meziobvodu nastaven udaj Pn.
v napajeci siti chybi po odstranéni chyby c
jedna faze zapnéte provoz
Spatné spojeni provérte pfipojeni opravte pfipojeni
. . A
kabell kabell
E25 chyba svorka FOT/ROT provéfte zda je svorka | aktivujte jednu ze
prebéhu neni ve stavu servo FOT/ROT aktivni svorek FOT a ROT
L L , C
ON aktivni (zjistite v zobrazeni
stavu svorek d-05).
vystupni svorky jsou | provéfte propojovaci opravte Spatné
zkratovany kabel pfipojeni kabelu
doslo k zemnimu A
spojeni
sled fazi na motoru je
Spatny
nenadale provéfte zatizeni nastavte ¢as
zablokovani motoru odbrzdéni tak aby A
nedochazelo
ochrana k zablokovani
E31 | vykonového napajeci napéti je provéfte napajeci opravte napdjeci
modulu nizké napéti (provéfte napéti, vykon a A
napajeci napéti kolisa | vykonové moznosti kabelaz
napajeciho mista)
Cidlo polohy je vadné | provéfte zda udaj o pokud je komunikace
poloze je spravny (v vadna vyménte ji
. i A
zobrazeni aktualni nebo opravte
polohy v d-08.
Vykonovy modul provérfte vlastnosti
(stfidac) je znien modulu (viz kapitola A
prohlidky a udrzba)
mira vyuziti DB provéfte nastaveni opravte nastaveni
(parametr FA-16) je parametru parametru
nastavena nizka
ochrana rychlost otaceni pfi provérte rychlost snizte otacky pfi
pretizeni vyuziti DB je pfilis otaceni pfi aplikaci DB
E36 o . S - B
dynamické vysoka dynamickém brzdéni
brzdy DB moment setrvacnosti | provéfte moment snizte moment

9-13




KAPITOLA 9 RESESNi PROBLEMU

kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
preruseni kabelu provéfte spojeni opravte vadné
nebo Spatny kontakt | kabelu, jeho stinéni, spojeni
na konektoru €idla zemnéni, a ulozeni
polohy
stinéni, nebo posilte stinéni a
uzemnéni neni v zemnici vodi¢
poradku
kabel €idla je veden uloZte kabel €idla
spolecné se silovymi mimo dosah vlivu
kabely a je zaruSen silovych vodici
nespravna funkce provérte pfitomnost odstrante zdroj ruseni
vlivem ruseni zdroje ruseni v blizkém
E39 chyba signalu okoli A
Cidla polohy | pfi zapnuti napajeni | provéite, zda se motor | zastavte motor a
se motor roztoCi (je samovolné neotaci vypnéte a zapnéte sit
pouzito absolutni
¢idlo polohy)
¢idlo je vadné ve vypnutém stav pokud je Cidlo vadné
(servo OFF) otacejte opravte jej nebo
motorem a sledujte, vyménte
zda se v parametru
d-08 (zobrazeni
aktualni polohy) méni
poloha
pfi zapnuti sité neni provedte zjisténi zapnéte napajeni az
pfipojeno ¢idlo uvedena vlevo po pfipojeni Cidla
parametry motoru provérte pfipojeni Cidla | opravte pfipojeni
neodpovidaji motoru a servozesilo - | Cidla a pfifadte
zvolenému vace pro kazdy motor | k servozesilovagi
servozesilovaci spravny motoru A
motor a
servozesilovac
ochrana proti | nejsou ve stejné
E40 | nepfizplso- napétova tfidé
beni motoru | &idlo polohy provéfte nastaveni opravte nastavené
neodpovida parametru tykajicich se | hodnoty parametru A
nastavenym ¢idla polohy (FA-81 a
parametrim FA-82).
nastavena hodnota provéfte nastaveni opravte nastavené
rozliSeni Cidla je parametrd FC-09 a hodnoty parametr(i A
nespravna FC-10.
chyba pfipojeni pfidavné provérte stav pfipojeni | opravte pfipojeni
E42 | pfidavné jednotky je chybné A
jednotky
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kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
E43 ngpﬁ'pustné gg:&iljzkzep;;gﬂ provéfte uzivatelsky opravte uzivatelsky A
instrukce . . program program
nou instrukci
E44 ch)(ba’ ;r:i:vua}zlzlgsc: o%r:r;a provéfte uzivatelsky opravte uzZivatelsky A
vnofeni . N - program program
urover vnoreni

E45 chyba uzivatelsky program provéfte uzivatelsky opravte uzivatelsky A

provadeéni nelze proveést program program
.. , mezi povelem SON a | provéfte zdroj povelu N
E46 nepripustny nastaveni FP-43 je SON a nastaveni odstrante A
povel SON nesrovnalost
nesrovnalost parametru FP-43
rychlost povelovych provéfte rychlost shizte rychlost
puls je pFili§ vysoka | posloupnosti posloupnosti
povelovych puls( povelovych puls
nastaveni nastavte spravny
elektronického pomér elektronického
pfevodu je $patné pfevodu (sniZte jej)
neni spravné provéfte nastaveni opravte nastaveni
nastaveno zesileni zesileni regulace C
regulace
omezeni rychlosti nastavte spravné
nebo momentu je omezeni otacek a
pfilis nizko momentu (zvyste je)

E83 | chyba polohy | rozsah dovoleného zvétSete rozsah
toleranéniho pasma toleran&niho pasma
dosaZeni polohy je dosaZeni polohy
pfilis maly
nespravna funkce - provéfte pritomnost | - odstrante zdroj
zapfiginéna rusenim zdroje rueni ruseni

v blizkém okoli - zesilte stinéni a
- provérte kabel, zemnici vodic
stinéni a uzemnéni ) uI<_)zte kabel C"?”a A
mimo dosah vlivu
silovych vodicu
setrvacny moment provéfte umérnost snizte zatizeni
zatéze je prilis veliky | zatéZe a drovni povelu
polohy
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kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
nastaveni vstupu provéfte nastaveni opravte nastaveni
povelu rychlosti je vstupu
Spatné
zesileni Fizeni neni upravte nastaveni
nastaveno spravné zesileni c
omezeni momentu je opravte (zvétsete)
nastaveno pfilis nizko omezeni momentu
rozsah dovoleného rozSifte toleranéni
toleran€niho pasma pasmo rychlosti
E84 chyba rychlosti je pfili§ maly
rychlosti nespravna funkce je | - provéfte pfitomnost |- odstrarite zdroj
zavinéna ruSenim zdroje ruseni ruseni
v blizkém okoli - zesilte stinéni a
- provéfte kabel, zemnici vodi¢
stinéni a uzemnéni |- ulozte kabel Cidla A
mimo dosah vlivu
silovych vodicl
setrvacny moment provéfte umérnost shizte zatiZzeni
zatéze je pfilis veliky | zatéZe a urovni povelu
polohy
nastaveni vstupu provéfte nastaveni opravte nastaveni
povelu rychlosti je vstupu
Spatné
zesileni Fizeni neni upravte nastaveni
spravné zesileni C
omezeni momentu je opravte (zvétsete)
nastaveno pfili§ nizko omezeni momentu
rozsah dovoleného rozsifte tolerancni
toleranéniho pasma pasmo rychlosti
rychlosti je pfilis maly
nespravna funkce je | - provéfte pfitomnost | - odstrante zdroj
zavinéna rusenim zdroje rueni ruseni
v blizkém okoli - zesilte stinéni a
Egs | Prekroceni - provérte kabel, zemnici vodic
rychlosti stindni a uzemnéni - ulozte kabel ¢idla
mimo dosah vlivu A
silovych vodicu
setrvaény moment provéfte, jestli dochazi | snizte zatizeni
zatéze je prilis veliky | k ,pfebéhu”
pfipojeni kabelu provéfte pfipojeni opravte pfipojeni
k motoru je Spatné
je vadné cidlo ve vypnutém stav pokud je ¢idlo vadné
(servo OFF) otacejte opravte jej nebo
motorem a sledujte, vyménte
zda se v parametru C

d-08 (zobrazeni
aktualni polohy) méni
poloha
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- pfipojeni baterie
neni spravné

kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
- vstup povelu provérte nadfazeny Zjistéte nedostatky,
polohovych pulstd | systém odstrarite je, resetujte
neni spravny ] chybu a provedte
- vychoz[ poloha neni operaci znova A
spravna
- operace je mimo
pasmo rozsahu
pohybu
prekrogeni v nastaveni ’rozsahu provtje?t'e, Eda se pohovn - opravte nastaveni
E88 | rozsahu pohybuvne’m dostava pfi ’provozu az rozsahvu pof'1yvbvu
pohybu dostate¢na rezerva na omezeni rozsahu - odstrarite zatéz
pohybu motoru
nastaveni provéfte nastaveni opravte nastaveni
elektronického C
prevodu je nespravné
omezeni momentu je
nastaveno pfili§ nizko
zesileni fizeni neni upravte nastaveni
nastaveno spravné zesileni fizeni
zesileni Fizeni, provéfte nastaveni upravte vSechny
parametr Fb-24 nastavené hodnoty
(Casovy limit pro
dosazeni polohy)
nebo Fb-23 (poloha
povazovana za
nulovou) nejsou C
; L nastaveny spravné
E89 (E:);eslarocem elektronicky prevod je opravte nastaveni
polohovani nastaven nespravné
motor je zablokovan | provéfte zatiZeni - odblokujte motor
- upravte ¢asovani
brzdy
zatizeni je vySsi nez - snizte zatizeni
predpokladané - zvySte vykon A
servopohonu
uplatiiuje se omezeni | provéfte stav svorky TL | - odpojte svorku TL c
momentu a nastaveni - zménte nastaveni
- neni pfipojena provérte pfipojeni pripojte baterii a
baterie absolutniho | baterie resetujte Cidlo
chyba baterie c¢idla polohy
E90 | absolutniho - baterie je pfipojena D
¢idla polohy nespravné
napéti baterie je provérte napéti baterie | vymérnte baterii a
nizké resetujte Cidlo
napéti baterie je provéfte napéti baterie | vymérite baterii
, nizké
vystraha — TR — ”
baterie - neni pfipojena provéfte pfipojeni pfipojte baterii a
E91 , baterie absolutniho | baterie resetujte Cidlo C
absolutniho -
gidla polohy c¢idla polohy
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kéd | nazev chyby pri€ina provéreni opravny zasah reset
preteceni preteceni nebo provéfte soucasnou resetujte Cidlo
Citace podteceni CitaCe polohu a udaj ¢itace
E92 , I D
absolutni absolutniho ¢idla
polohy polohy
chyba chyba stavu provéfte souCasnou resetujte Cidlo
E93 | absolutniho absolutniho ¢idla polohu a udaj Citace D
¢idla polohy | polohy
Uzemnéni kabelu, provéfte konektory zesilte stinici vodi¢e a
nebo stinéni neni kabelu, stinici vodi¢ a uzemnéni
dostatecné uzemnéni
Chyba_ kabel €idla je veden v separujte od sebe
E97 | komunikace ; A > s A
gidla polohy 1 | blizkosti silovych kabel Cidla a silové
kabell vodiCe
Spatna funkce provéfte pritomnost odstrarite zdroj rudeni
zpUsobena ruSenim | zdroje ruseni v okoli
Uzemnéni kabelu, provérte konektory zesilte stinici vodice a
nebo stinéni neni kabelu, stinici vodi¢ a uzemnéni
dostate¢neé uzemnéni
Chyba kabel Cidla je veden v separujte od sebe
E98 | komunikace i oo i s A
gidla polohy 2 | blizkosti silovych kabel Cidla a silove
kabell vodiCe
Spatna funkce provéfte pfitomnost odstrarite zdroj rudeni
zpUsobena ruSenim zdroje ruseni v okoli
chyba ¢idlo polohy je vadné | provéfte, zda nacitani | je-li komunikace
E99 | naditani polohy je spravné (d-08 | Spatna, vymérite
signalu Cidla zobrazeni polohy) nebo opravte
je zvoleno provéfte zda po vypnuti svorky
automatické v parametru FA-10 je SON zapnéte a
chyba pfi nastaveni off-line nastaven udaj non. vypnéte svorku RS
__Err {automatickém | moment setrvacnosti | provérte velikost provéite zda C
nastaveni zatéze prekrocil 128 | momentu setrvacnosti | v parametru FA-10 je

nasobek momentu
motoru

zatéze

nastaven udaj non.
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KAPITOLA 10 VOLITELNE FUNKCE
I —

Tato kapitola popisuje volitelné funkce servozesilovace serie ADAX4-MB,
komunikacni rozhrani RS-485 a funkci polohového uceni.

10.1 Popis volitelného modulu

komunikace Modbus .................ccenenln. 10-2
10.2 Zapojeni sité Modbus ..........c..ccoeeet ooie 10-3
10.3 Specifikace komunikace Modbus ......... 10-5
10.4 Nastaveni komunikace Modbus ........... 10-5

10.5 Proces pfenosu komunikace Modbus... 10-6
10.6 Vypis adres registra

a vstupl/vystupd pro Modbus.............. 10-15
10.7 Funkce u€eni.........ccoeeeieiiiiiiiiiinees 10-26
10.7.1 Nazev a popis jednotlivych ¢asti
uCici jednotKy. ......cooiiiiiiiiii 10-26
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10.7.3 Ostatni vysvétleni...................... 10-31
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10.1 Popis volitelného modulu komunikace Modbus.

(1)Popis

Servozesilova¢ serie ADAX4-MB (s rozsSifenymi programovacimi funkcemi a s volitelnym
modulem komunikace Modbus) umoznuje vyuZiti komunikaéniho rozhrani RS-485 (s
protokolem Modbus-RTU protocol) a obsahuje modul u€eni polohy (pro tuto funkci je nutna
a jednotka ADOPE-S, ktera je dodavana samostatné).

V komunikaéni siti RS-485 komunikujici s protokolem Modbus m(ize byt viazeno maximal-
né 32 jednotek ADAX4-MB vfazenych jako podfizené (slave). Ridici jednotka (master) je
schopna C¢&ist a zapisovat parametry z/do kterékokliv podfizené jednotky a muze
sevopohony fidit.

Ve funkci u€eni polohy je mozné vyuZzit rezimy "Jog" a "Inching". Pro funkci uceni je
nezbytné vybavit servopohon jednotkou ADOPE-SR pfipojenou k volitelnému
kounikaénimu modulu Modbus.

Uc¢ici jednotka (ADOPE-SR)

\ ADAX4-0000MB

T W T T® 1 T®
Ridici jednotka Hé&éj 0 Hé&éj i
EH-SIO of PLC EH-150

) .
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]
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Kapitola 10 volitelné funkce

10.2 Zapojeni sité Modbus

(1) Zapojeni konektoru
Konektor pro RS-485 je odnimatelna svorkovnice s 6 piny. Je dodavana s kazdou jednotkou
ADAX-4ooooMB. k této svorkovnici pfipojte 5 zZilovy nebo 3 Zilovy kabel sité Modbus.
ADAX-ooooMB obsahuje vnitfni ukon€ovaci odpor (100Q)).

Je-li jednotka ADAX4-ooooMB umisténa na konci vedeni sité, prosim aktivujte ukon&ovaci
odpor pfipojenim RN(RDN1) a TM(TERM1).

Zminény konektor

vyrobce Model
PHOENIX CONTACT MC 1.5/6-SFT-3.5
16.1 51 | 21.2
- /r s 57 S BF R T SG@
_J_r 6.6 4.3 HHHHH 3.5
<> '
17.5
rozmeéry konektoru
(2)Pfifazeni svorek a vnitfni zapojeni
fazeni svorek Cislo |signal |nazev signélu vnitini zapojeni
1 SDP1 (Vysilana data Modbus +
1 SDP1
0O 2 SDN1 |Vysilana dat Modbus - Z *IX
—'_E I = 2 SDN1
=
* 3 RDP1 |Ptijimana data Modbus + 8 3 RDP1
*df 4 RDN1 |P¥ijimana data Modbus - § 1000 4 RDNT
. 9k » 5 TERM1
=~ | 5 TERM |zakoné&ovaci odpor 3
1 = 7;;—_ 6 SG1
6 SG1 Signélova zem
Specifikace signall
&. ] anal s smér prenosu ik
: nazev signalu ign vnéjsi specifikace
pinu ADAX4-MB zafizeni
iland > >
; x::::: 3:: ggm > > data vysilani servopohonem ADAX4-ooooMB
3 pijimana data RDP1 € € Ddata vysilana vnéjSim zafizenim
4 | pfijimana data | RDN1 | € € y )
5 zakoncCovaci TERM (3RDN1) - jev-.|l pptreba pfipojit zabudovany odpor, prosim
odpor 1 pfipojte RDN1
6 signalova zem SG1 €« > signalova zem
Doporuceny kabel
vyrobce model velikost | Zily maximalni odpor stinéni
HITACH Cable, | CO-SPEV-SB(A) 2 | 6, (3 kroucené v oo oplétané stinéni
Ltd 3PX0.25Q 0.2mm~ | vy 93.0 Q/km pfi 20°C | iy ana mékka méd)
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[ Poznamky k zapojeni]

» Prosim, pro zapojeni pouzijté kabel s kroucenymi pary a se stinénim. Zily vedené k
SDP1-SDN1 a RDP1-RDN1 by mély byt samostatné kroucené pary.

* Prosim zapojovani a Upravy provadéjte v beznapétovém stavu (vypnéte napajeni).

* Prosim neodizovovavejte pfilis§ vodi¢e. Kovova ¢ast jadra by neméla vyCuhovat ze
svorky konektoru.

* Prosim upevnéte kabel v celé jeho délce pomoci vhodnych prostfedkl tak, aby se
pfipadné tihové sily kabelu nepfenasely na svorky konektoru.

(3) Priklady kabelového spojeni

Pfiklady kabelového zapojeni komunikace Modbus I/F jsou znazornény nize.
Je-li potfeba zapojit vice€lennou sit je nutné pouzit dalSi vnéjsi svorkovnice.

(i) Pfipojeni kabelem s péti vodici.

EH-SIO PORT ADAX4-****MB P dalSi zafizeni n
/ AN A 7/ FANEIN ez ukong i
[1] SD+ / \ / « \ RD+ u %r:jci)oovrau
[3] RD+ <T [1]SDP1 I \ | SD+ (172w)
[5] TERM [~ \ [S]TERMﬁ ) / > SG
GRS » [61SG = 7
* Prosim zapojte ukon¢ovaci odpor, je-li potfeba.
* Prosim zapojte signalovou zem na v8ech pfistrojich.
(i) Pfipojeni kabelem s tfemi vodici
EH-SIO PORT ADAX4-****MB dalSi zafizeni n
[1]SD+ /"\ ;_L‘\= [3] RDP! /\\ A(H) | uk%réép%vracf
[2] SD- » [4] RDNt B(-) [T 100Q
[3] RD+ 4—{ + [1] SDP1 U | SG (172W)
M4IRD- [ —+ [21SDNI =
[5] TERM ! / [5] TERM
[6] SG . ! [6]SG

|||—

* Prosim zapojte ukon¢ovaci odpor, je-li potfeba.
* Prosim zapojte signalovou zem na vSech pfistrojich.

[POZN]

Obecné je doporu¢ovano uzemnéni siténi pouze na jednom konci. V nékterych pfipadech muze
byt odolnéjsi proti ruSeni systém s ob&ma uzemnénymi konci, nebo systém nezemnény. Prosim
zvolte takovy zpUsob zemnéni ktery bude vyhovovat té které aplikaci.

10-4



Kapitola 10 volitelné funkce

10.3 Specifikace komunikace Modbus

pojem specifikace nastaveni
rychlost pfenosu 9600/19200/38400 nastaveni DIP pfepinaci
57600/115200bps MRO, MR1, MR2
komunikaéni rezim asynchronni = fixni
kédovani binarni = fixni
umisténi LSB pfenost LSB jako prvni = fixni
elektricka specifikace | RS-485 diferenéni zesilovaé = fixni
datové bity 8-bit(rezim RTU) (ASCIlI mdd neni mozny)
parita zadna/suda/licha nastaveni DIP pfepinaci
MPO, MP1
stop bits 1 nebo 2 bity nastaveni DIP pfepinaci
MST
pfipojeni adresa stanice od 1 to 32 otoénymi prepinadi H, L
hlidani chyby Overrun, Fleming block check code, = fixni
CRC-16, a horizontalni parita

10.4 Nastaveni komunikace Modbus
Nastaveni jak pfepinacu (i) tak porametru (ii) je nutné pro komunikaci Modbus

Aby provedené nastaveni bylo aktivni, je nutné vypnout a zapnout napajeni.

Obvykle postaci pro spolehlivy chod zakladni nastaveni parametru. Prosim pokud je
potfeba, provedte zmény.

(i) nastaveni prepinacl

H="3", L="2" adresa stanice je 32
(POZN) Nenastavujte pfepinaée mimo dovoleny rozsah

pojem nastaveni
pfenosova rychlost MRO=0OFF, MR1=0OFF, MR2=OFF 9600bps
MRO0=0OFF, MR1=OFF, MR2=ON  19200bps
MRO0=0OFF, MR1=0ON, MR2=OFF 38400bps
MRO0O=0OFF, MR1=ON, MR2=ON  57600bps )
MR0=ON, MR1=0OFF, MR2=OFF 115200bps T
MR2
(POZN) Prosim nenastavujte jiné kombinace, nez uvedené
parita MPO=0OFF, MP1=0OFF zadna [T | MR1
MP0=0OFF, MP1=ON suda
MP0=ON, MP1=OFF licha LI} | MRoO
' MP0O=ON, MP1=0ON penastavujte 1| MpP1
stop bity MST= OFF 1bit
MST= ON 2bity 1 | mPo
adresa stanice otoéné pfepinace H a L nastavuji dekadické &islo stanice (od 1 do 32).
napfr.: I:[ MST
H="1", L="5" adresa stanice je 15 )

(i) nastaveni parametrd

Cislo nazev parametru nastaveni vysvétleni

parametru [tovarni]

FP-08 nastaveni operace, trP, non, Frn Zvolena akce se provede, pokud neni od nadfazeného zafizeni zadny
ktera se provede pfi [non] komunikaéni pozadavek déle nez po dobu nastavenou v FP-42.
vypadku komunikace Nastaveni je aktivni ve stavu servo zapnuto (servo ON).

FP-40 Nastaveni prodlevy 0~1000ms Nastaveni pfidavného intervalu mezi pfijetim pozadavku a odeslanim
komunikace [0] odpoveédi

FP-41 - - Prosim neménte tento parametr.

FP-42 Cas detekce | 0,100~65535ms Cas, ktery je detekovan jako prodleva komunikace neni-li v tomto
prodlevy komunikace | [0] Case zadny komunikaéni poZzadavek z nadfazeného zafizeni, a je-li

servo ve stavu zapnuto. V pfipadé detekce prodlevy komunikace se
provede akce uréena v FP-08.

FP-43 volba zdroje SON | Pro, OP, botH Lze zvolit odkud bude zadavan signal zapnuti servopohonu SON.
signalu SON [Pro] Pro...Ize zménit pouze programovou funkci

OP...Ize zménit pouze pfikazem z komunikace Modbus
botH...1ze zménit jak programovou funkci, tak pfikazem po
komunikaci Modbus
Dojde-li ke zméné stavu SON nezvolenym zpudsobem je indikovana
chyba E46 s urCujicim kédem 23h.
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10.5 Modbus - proces pfenosu

Pfenos informace mezi vnéjSim zafizenim a servopohonem probiha dle pravidel popsanych
dale. d
otaz

Master

A

<
<«

Slave < >

tichy iinterval FP-40 itichy interval odpoveéd

3.5 znaku 3.5 znaku

Dotaz — ramec vyslany externim Fidicim zafizenim k servopohonu
Odpovéd — ramec vyslany servopohonem k externimu fidicimu zafizeni v navaznosti na dotaz.

(Pozn.1:) Servopohon vzdy odpovidd na dotazy vyslané vnéjSim fidicim zafizenim. Servopohon nikdy
nevysle zpravu bez pfedchoziho dotazu.

(Pozn.2:) Nékteré funkce Modbus vyzaduji dlouhy €as pro interni zpracovani v servopohonu. V téchto
pfipadech mize dojit k pfekro¢eni ¢asu nastaveného v parametru FP-40.

Priklad dlouhych ¢asu odezvy]

C. komunikacni obsah nastaveni FP-40| potfebny Cas

1 zapis 14 r?g_'St!'” Oms okolo 500ms
do parametra (i)-(vi)

2 zap|§ 14 rgg@tru ) ) Oms okolo 500ms
do (vii) proménné programovych funkci

3 Cteni 48 re.gls.tru Oms okolo 500ms
parametry z (i)-(vi)

(1) Format dotazu
Ramec dotazu je v nasledujicim formatu.

format ramce

hlavi¢ka(tichy interval)

adresa zafizeni (slave)

funkéni kod

data

ovérfeni spravnosti

ukonceni(tichy interval)

(i) Adresa "slave" zafizeni
* je ur€ena Cislem od 1 do 32, které urCuje oslovené zafizeni (kazdé "slave" zafizeni
sly$i pouze na dotazy jemu uréené)
* je-li pouzita adresa “0”, je dotaz urCen vSem "slave" zafizenim soucasné (vysilani-
broadcasting).
* Ve "vysilani " nelze volat a pozadovat zpét data.

(ii) Funkéni kod
 servopohon provede specifikovanou funkci
 dostupné funkéni kédy servopohonu ADAX4-ooooMB jsou uvedeny nize

funkéni kod funkce maximalni velikost dat v | maximalni pocet ele-
jazdé zpravé (byte) mentl v kazdé zpravé
01h nacti stav vystupu 6 48 vystupl (v bitech)
03h ¢ti pamétové registry 96 48 registrl (v bytech)
05h nastav V/V 1 1 vystup (v bitech)
06h zapi$ do pam. registru 2 1 registr (v bytech)
08h test uplnosti smycky - -
OFh nastav vystupy 6 48 vystupl (v bitech)
10h zapi$ do registr( 28 14 registr( (vn bytech)
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(iii) Data
* nastaveni dat pro kazdou funkci
» datovy format pouzity v ADAX4-ooooMB koresponduje s formatem dat Modbus uve
denym nize

nazev dat popis

vstup/vystup (V/V) | binarni data, na které se Ize odkazat a které lze ménit (délka 1bit)

pamétovy registr | data o délce16-bit na které se Ize odkazat a které Ize ménit

(iv) Ovéreni spravnosti
Modbus-RTU vyuziva pro zabezpec€eni kéd CRC (Cyclic Redundancy Check)
» kod CRC jsou data délky 16-bit generovana pro zpravy 8-bitovych bloku libovolné délky
* kéd CRC je generovan polynomem CRC-16(X16+X15+X2+1)

(v) Hlavi¢ka a ukonceni (tiché intervaly)
Cekaci doba je ¢as mezi obdrzenim odtazu od Fidiciho zafizeni a vyslani odpovédi
servopohonem
*Minimalni pozadavek je ¢ekaci doba 3.5 znaku (24bit(1). Je-li Cekaci doba kratSi nez
3.5 znaku, pak servopohon neodpovi.
*The actual transmission latency time is the sum of silent interval x 2 + FP-40
(Communication wait time).

(2) Konfigurace odpovédni zpravy
(i) potfebny pfenosovy Cas
» ¢as mezi obdrzenim odtazu od fidiciho zafizeni a vyslani odpovédi servopohonem je
souctem dvou tichych intervalt a ¢asu + FP-40 (prodleva komunikace)
* Nadfizené zafizeni musi po obdrzZzeni odpovédi servopohonu dodrzet "tichy interval®
(3.5 znaku nebo déle) pfed vyslanim dal$iho dotazu.

(ii) Normalni odpovéd
*PFi obdrzeni dotazu, ktery obsahuje funkéni kéd 08h (test uplnosti smy&ky) servopohon
zopakuje stejny obsah zpravy, jaky pfijal.
*PFi obdrzeni dotazu, ktery obsahuje funkéni kédy 05h, 06h, OFh nebo 10h (nastaveni
VIV a registrll, servopohon pfimo vrati dotaz jako opovéd.
*PFi obdrzeni dotazu, ktery obsahuje funkéni kéd 01h nebo 03h (&ti stav V/V nebo re-
gistru) servopohon vySle jako odpovéd pfectena data spolu se svoji adresou a funkénim
kdédem stejnym jako v dotazu.

(iii) Odpovéd pfi vzniku chyby
*Pokud najde servopohon v dotazu néjakou chybu (s vyjimkou chyby pFfenosu) vysle
vyjimeé&nou odpovéd, aniz by co provedl
*typ chyby Ize zjistit podle kédu v odpovédi. Funkéni kod vyjimeéné odpovédi je souctem
funkéniho kédu dotazu a 80h.
*Obsah chyby Ize zjistit z vyjimkového kodu

plna konfigurace
adresa podfizeného
funkéni kod
vyjimkovy kéd
CRC-16
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vyjimkoveé obis

kédy bop

01h specifikovana funkce neni podporovana

02h specifikovana adresa nenalezena

03h specifikovany format dat neni pfipustny

21h data, ktera maji byt zapsana do registru jsou mimo rozsah servopohonu
¢ specifikovana funkce neni pro servopohonu pfipustna
o funkce pozaduje zménu registru, ktery nelze ménit, pokud je

29h servopohon v provozu

funkce pozaduje zapis do registru v dobé chyby (UV).

funkce pozaduje zapis do registru (nebo V/V) ur€eného pouze ke ¢teni
funkce pozaduje zapis jednoslovnych dat do dvouslovného registru
stav “SON” je zménén programovatelnou funkci, pokud tato je
nevybranym zdrojem povelu (FP-43).

23h o stav “SON” je zmé&nén komunikaci Modbus za stavu:

- Modbus neni zvolenym zdrojem povelu (FP-43)

- When programmable function stops

- je-li funkce SON pfifazena svorce na svorkovnici (FC-40)

(iv) Neni zadna odpovéd
V nasledujicich pfipadech servopohon ignoruje dotaz a nevys$le odpovéd:
*je pfijato "vysilani" (uréeno vSem ¢lendm sité)
*v dotaze je zjiSténa pfenosova chyba
*adresa podfizeného v dotaze nedpovida adrese servopohonu (dotaz je ur€en jinému
zafizeni)
*je-li Casovy interval mezi datovymi elementy tvoficimi zpravu je mensi nez 3.5 znaku.
*je-li délka dat dotazu nepfipustna

POZN.
Prosim opakujte odeslani posledniho dotazu, pokud odpovéd nepfijde do urcitého
Casu. Z tohoto dlvodu je potfeba aby nadfazené zafizeni provadélo sledovani ¢asu.
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(3)Funkéni kody

(i)Nacteni stav vstupu/vystupt [01h]
Tato funkce precte stav (ON/OFF) zvoleného vystup

Dotaz Odpovéd

byte nazev pole byte nazev pole
+0 adresa podfizeného *1 +0 adresa podfizeného
+1 funkéni kéd +1 funkéni kod
+2 pocatecni Cislo V/V (vys§Si fady) +2 velikost dat (v bytech)
+3 pocatecni Cislo V/V (niz§i rady) +3~+n+2 data V/V *3
+4 pocet V/V (vyS$Si fady) *2 +n+3 CRC-16(vysS§i fady)
+5 pocet V/V (niz8i Fady) *2 +n+4 CRC-16(nizsi rady)
+6 CRC-16(vyssi Fady) Pozn.3) jsou pfenasena data dle pod&tu dato-
+7 CRC-16(nizsi fady)

vych bytd (velikosti dat)

Pozn.1) "vysilani" je vylou€eno

Pozn.2) je-li jako poCet vystupu specifikované
Cislo 0 nebo vice nez 48 je vracen
chybovy kéd “03h”

V pfikladu je nacteni stavu vstupu X(0)-X(5) ze servopohonu s adresou “8”.
stav vstupnich svorek pro uvedeny pfiklad je nize

vstupni svorka | X(0) | X(1) | X(2) | X(3) | X(4) | X(5)

Cislo VIV 2 3 4 5 6 7

stav V/V ON | ON | ON | OFF | ON | OFF

vstupy 5 a 7 jsou OFF.

Dotaz Odpoved
byte nazev pole pfriklad byte nazev pole priklad
(HEX) (HEX)
+0  adresa podfizeného 08 +0 adresa podfizeného 08
+1  kod funkce 01 +1  funkéni kod 01
+2 ?ggf)tecnl Cislo VIV (vy8Si 00 +2  velikost dat (v bytech) 01
+3  pocateéni ¢&islo V/V (niZsi 02 *3 dataVV'3 1*Z
Fady) +4  CRC-16(vy$si Fady)
+4__ pocet VIV (vy$&i rady) *2 00 +5 CRC-16(nizsi fady) o
+5  pocet V/V (nizsi fady) *2 06
+6  CRC-16(vys$Si Fady) **
+7  CRC-16(niz8i fady) **

sv v

Cislo VIV - - 7 6 5 4 3 2

stav V/V OFF | OFF [ OFF | ON | OFF | ON | ON | ON

U V/V, které jsou mimo rozsah pozadovany v dotaze, se zobrazi stav 0.
Nelze-li provést normalni nacteni stava V/V, je vracen néktery z vyjimkovych kodu.
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(if)Nacteni pamtoveho registru [03h]
Tato funkce umoziuje nacteni obsahu specifikovaného sekvenéniho pamétového
registru (registru specifikovaného adresou).

Dotaz Odpovéd
byte nazev pole byte nazev pole

+0 adresa podfizeného *1 +0 adresa podfizeného

+1 kod funkce +1 koéd funkce

+2 Cislo pocatecni registru (vyssi ) velikost dat (v bytech)

3 :":?:I?poééteéni registru (nizai *3~+n+2 data Z registrl °3
Fady) +n+3 CRC-1 6(VYVSVSII vr,ady)

+4 pocet pamétovych registri (vyssi +n+4 CRC-16(nizsi fady)
rady) *2 Pozn.3) jsou pfenasena data dle poétu dato-
pocet pamétovych registrd (nizsi

+5 Fady) 2 vych byt (velikosti dat)
+6 CRC-16(vySSi rady)
+7 CRC-16(niz&i fady)
Pozn.1) "vysilani" je vylou¢eno
Pozn.2) je-li jako pocet vystupu specifikované
¢islo 0 nebo vice nez 48 je vracen
chybovy koéd “03h”

V nasledujicim pfikladé nacitama aktualni polohu servopohonu s adresou “8”. Parametr
d-08 (zobrazeni aktualni polohy) je dvouslovna proménna, proto je potfeba nacist
soucCasné obsah dvou registra (Cislo 26h a 27h). Z pfikladu vyplyva, Ze hodnota parametru
d-08 je 20000(00030D40h) [pulsu].

Dotaz Odpovéd
byte nazev pole priklad by nazev pole priklad
(HEX) te (HEX)
+0  adresa podfizeného 08 +0 adresa podfizeného 08
+1  kod funkce 03 +1 kod funkce 03
+2  Cislo pocatetni registru 00 +2 velikost dat (v bytech) 04
(vyssitgdy)
+3  &islo podateéni registru 26 +3 Datal(vyssi fady) oD
(niz§i Fady) +4 Data1(nizsi rady) 40
+4 poCet pamétovychregistta 9o - - @ ———
(vyssi fady) 00 +5 Data2(vy3si rady) 00
+5 pocet pamétovych registra 02 +6 Data2(nizsi rady) 03
(nizsiftgdy) 0 ——_—_— -
+6 CRC-16(vy3si rady) o +7 CRC-16(vySSi fady) **
+7  CRC-16(niz3i rady) - +8 CRC-16(nizsi rady) "

Neni-li mozné provést normalni nacteni stavll registru, ja odeslana vyjimecna odpovéd.
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(iii) Nastav vstup/vystup [05h]
Tato funkce nastavi stav jednoho vstupu nebo vystupu.

a 00, 00 znaci povel vypnout (OFF).

Dotaz Odpovéd

byte nazev pole byte nazev pole
+0 adresa podfizeného *1 :(1) ?udr:lfésr?i p:(c()sc(jjrlzeneho L
+1 funkéni kod

TN TR VIV TR + catecni &islo VIV (vy$S§i 8

*2_potatetni Eislo VIV (wySSi Fady) +5 boséteani Bisio VIV (s
+3 pocatecni €islo V/V (niz8i fady) T data nastaveni (vyS3i fady)
+4 data nastaveni (vy38i rady) - o o y5S1 K S y
+5 data nastaveni (nizSi fady) 6 CaR?: r:e;s(\fivéeér;lfg;lz)SI rady)
+6  CRC-16(vySSirady) w7 CRC-16(n?/2§|' féd;/)

+7 CRC-16(niz8i rady)

Pozn1) Pfi "vysilani" neni zadna odpovéd.

V nasledujicim pfikladé vysilame povel SERVO ON servopohonu s adresou "10”. Cislo
vstupu pro povel SERVO ON je “0000h”.

Dotaz Odpovéd
byte nazev pole priklad byte nazev pole priklad
(HEX) (HEX)
+0 adresa podfizeného 0A +0  adresa podfizeného 0A
+1  funkéni kod 05 +1  funkéni kod 05
+2  pocatec¢ni Cislo V/V (vy8si 00 +2  pocatecni Cislo VIV 00
fady) (vy$Si fady)
+3  pocatecni €islo V/V (nizsi 00 +3  pocate¢ni Cislo VIV 00
rady) (niz8i rady)
+4 data nastaveni (vySSi FE +4  data nastaveni (vy3$si FE
fady) rady)
+5 g?ta nastaveni  (nizSi 00 +5 ggta nastaveni (nizsi 00
fady) fady)
+6 CRC-16(vyssi rady) - +6 CRC-16(vyssi Fady) .
+7 CRC-16(nizsi rady) - +7 CRC-16(niz8i Fady) .

Nelze-li povel normalné provést, je odeslana vyjimecna odpovéd.
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(iv) Zapis dat to pamétového registru [06h]
Tato funkce zapiSe data do specifikovaného pamétového registru.

Dotaz
- Odpovéd
byte nazev pole ™ . I
+0 adresa podfizeného *1 yte nazev pole
+1 funkéni kod +0 adresa podfizeného *1
+2 gislo pocateéni registru (vy3si *+1 funkénikéd __
rady) +2 Cislo pocatecni registru (vyssi
+3 &islo podatedni registru (nizsi fady)
Fady) +3 E:!slo pocatecni registru (nizsi
+4 data nastaveni (vy$$i Fady) rady) _
+5 data nastaveni (niz&i fady) +4 data nastaveni (vy$si fady)
+6 CRC-16(vy3si rady) +5 data nastaveni (niz8i fady)
+7 CRC-16(nizsi fady) +6 CRC-16(vyssi fady)
+7 CRC-16(niz&i rady)

Pozn1) Pfi "vysilani" neni zadna odpovéd.

V nasledujicim prikladu nastavujeme hodnotu “1” do parametru FA-00 (rezim regulace)
servopohonu s adresou "8”. Cislo registru rezimu regulace je “0064h”.

Dotaz Odpovéd
byte nazev pole priklad byte nazev pole priklad
(HEX) (HEX)
+0 adresa podfizeného 08 +0 adresa podfizeného *1 08
+1 funkéni kod 06 +1 funkéni kod 06
+2 Cislo pocatecni registru (vyssi 00 +2 Cislo pocatecni registru (vyssi 00
fady) rady)
+3 Cislo pocatecni registru (nizsi 64 +3 Cislo pocatecni registru (nizsi 64
fady) fady)
+4 data nastaveni (vySSi fady) 00 +4 data nastaveni (vy$Si fady) 00
+5 data nastaveni (nizSi fady) 01 +5 data nastaveni (nizsi fady) 01
+6 CRC-16(vys$Si fady) ** +6 CRC-16(vys$Si rady) **
+7 CRC-16(nizSi rady) * +7 CRC-16(nizsi fady) **

Nelze-li zapis do pamétového registru normalné mozny, odesle se vyjimecna odpovéd.

(v) Test uplnosti smycky [08h]
Tato funkce testuje stav spojeni mezi nadfizenym a podfizenym zafizenim.

Dotaz Odpovéd
byte nazev pole byte nazev pole
+0 adresa podfizeného*1 +0 adresa podfizeného
+1 funkéni kod +1 funkéni kod
+2 testovaci kod (vy$si fady) +2 testovaci kod (vySsi Fady)
+3 testovaci kéd (nizSi fady) +3 testovaci kéd (nizsi rady)
+4 data (vysSi rady) +4 data (vy$Si rady)
+5 data (nizSi fady) +5 data (niZ8i fady)
+6 CRC-16(vyssi fady) +6 CRC-16(vys$§i rady)
+7 CRC-16(nizsi fady) +7 CRC-16(nizsi rady)

Pozn.1) "vysilani" neni pfipustné.

Testovaci kdd pro spravnou odpovéd je pouze (00h,00h). Na jiné testovaci kddy se vrati
chybovy fetézec 02h.
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(vi) Nastav vstupy/vystupy [OFh]

Tato funkce nastavi stav ur€enych vstupu a vystupt.

Dotaz
byte nazev pole
+0 adresa podfizeného *1
+1 funkéni kéd
+2 pocatecni Cislo V/V (vysSi fady)
+3 pocatecni Cislo V/V (nizsi fady)
+4 Pocet V/V (vy$S§i fady)
+5 Pocet V/V (nizsi rady)
+6 Byteové &islo *2
+7 data nastaveni (vys$Si fady)
+8 data nastaveni (niz$i rady)
+9 CRC-16(vysSi fady)
+10 CRC-16(nizsi fady)

Pozn.1) Pfi "vysilani" neni fadna odpovéd.
Pozn.2) Byteové Cislo ma byt sudé.
Pozn.3) je-li po¢et V/V specifikovan jako 0 nebo vice
nez 48, je odpovédi chybovy kéd “03h”.

Odpovéd
byte nazev pole

+0 adresa podfizeného *1

+1 funkéni kéd

+2 pocatecni Cislo V/V (vysSi
fady)

+3 pocateéni c¢islo V/V (nizsi
fady)

+4 Pocet V/V (vy$Si Fady)

+5 Pocet V/V (nizsi fady)

+6 CRC-16(vysSi rady)

+7 CRC-16(nizsi fady)

V pfikladu nastavujeme stav vstupnich svorek X(0)-X(9) servopohonu s adresou “8”. Stav
vstupnich svorek pro uvedeny pfiklad je nize

vstupni svorka | X(0) | X(1) | X(2) | X(3) | X(4) | X(5) | X(8) | X(7) | X(8) | X(9)
Cislo VIV 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11
stav svorky ON ON ON [ OFF | ON | OFF | OFF | OFF [ ON | OFF
V/V ¢islo 5,7,8,9,11 jsou ve stavu OFF.
Dotaz Odpoveéd
byte nazev pole priklad byte nazev pole pFiklad
(HEX) (HEX)
+0  adresa podfizeného *1 08 +0 adresa podfizeného *1 08
+1  funkéni kod OF +1 funkéni kéd OF
+2  pocateéni &islo V/V (vys$s§i 00 +2 ppééteéni Cislo V/V (vy8si 00
fady) fady) .
+3  pocate€ni Cislo V/V (niz8i 02 +3 Ppéa’teéni ¢islo V/V (nizsi 02
fady) fady)

+4  Pocet V/V (vy$Si fady) 00 +4  Pocet V/V (vySSi fady) 00
+5  Pocet V/V (nizs§i Fady) 0A +5  Pocet V/V (niz8i fady) 0A
+6  Byteové Cislo *2 02 +6 CRC'16(VY§V§',I’VF?dy) ~
+7 _ data nastaveni (vy$$i Fady) 01 +7  CRC-16(nizSi fady) b
+8  data nastaveni (nizSi fady) 17

+9  CRC-16(vyS$Si fady) i

+10 CRC-16(nizsi rady) *
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(vii)Zapis dat do pamétovych registra [10h]

Tato funkce slouzi k zapisu dat do vybranych pamétovych registru.

Dotaz

byte nazev pole

+0 adresa podfizeného *1

+1 funkéni kad

+2 pocatecni Cislo V/V (vysSi fady)
+3 pocatecni Cislo V/V (niz§i rady)

+4 Pocet pam. registrd (vysSi rady) *3
+5 Pocet pam. registrd (nizSi fady) *3
+6 Byteové Cislo *2

+7 data nastaveni 1 (vySSi rady)

+8 data nastaveni 1(nizSi fady)

+9 data nastaveni 2 (vy$Si fady)

+10 data nastaveni 2 (nizSi fady)

+11 CRC-16(vyS&si fady)

+12 CRC-16(nizsi Fady)

Pozn.1) Pfi "vysilani" neni fadna odpovéd.
Pozn.2) Byteové Cislo ma byt sudé.

Pozn.3) je-li poCet pam. registru specifikovan jako 0
nebo vice nez 14, je odpovédi chybovy kod
“03h”.

Odpovéd
byte nazev pole

+0 adresa podfizeného *1

+1 funkéni kéd

+2 pocatecni Cislo V/V (vySSi
rady)

+3 pocatecni Cislo V/V (nizsi
rady)

+4 Pocet pam. registra (vySsi
rady)

+5 Pocet pam. registra (nizsi
rady)

+6 CRC-16(vysSi fady)

+7 CRC-16(niz§i fady)

V nasledujicim pfiklad nastavujeme hodnotu “800007(13880h) do parametru Fb-16, Fb-17
(omezeni polohy vpfed H/L) servopohonu s adresou "10”. Cisla registr jsou “00D8h” a

“00D9n”.
Dotaz Odpovéd
byte nazev pole pfiklad by- nazev pole priklad
(HEX) te (HEX)
+0  adresa podfizeného *1 0A +0 adresa podfizeného *1 0A
+1  funkéni kéd 10 +1  funkéni kod 10
+2  pocatecni Cislo V/V (vySsi fady) 00 +2  pocatecni ¢islo V/V (vySSi fady) 00
+3  pocatecni Cislo V/V (niz8i fady) D8 +3  pocatecni Cislo V/V (nizsi fady) D8
+4  Pocet pam. registrd (vy3sifady) *3 (g +4  Pocet pam. registra (vyssi fady) 00
+5 Pocet pam. registrii (nizsi fady) *3 02 +5 Pocet pam. registrd (niz8i fady) 02
+g DByteove Cislo *2 04 +11 CRC-16(vyssi fady) ox
+7  data nastaveni 1 (vy88i fady) 38 +12 CRC-16(nizsi fady) o
+8 data nastaveni 1(niz8i fady) 80
+9 data nastaveni 2 (vy$8i fady) 00
+10 data nastaveni 2 (niZ8i fady) 01
+11 CRC-16(vyssi rady) .
+12 CRC-16(niz8i Fady) o
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10.6 Seznam Cisel vstupl a vystupd a registru.
(1) Cisla vstupl a vystupl

Cislo VIV nazev V/V R/W | poznamky
0000h svorka SON/RUN R/W | 0...... Servo OFF 1...... Servo ON *3
0001h svorka RS R/W | 0—1...... Alarm cancel *4
0002h vstupni svorka X(00)/MOD/PRB1 | R/'W | O...... OFF 1...... ON *4
0003h vstupni svorka X(01)/TL R/W | 0...... OFF 1...... ON *4
0004h vstupni svorka X(02)/FOT/ROT R/W | 0...... OFF 1...... ON *4
0005h vstupni svorka X(03)/ROT/FOT R/W | 0...... OFF 1...... ON *4
0006h vstupni svorka X(04)/SS1/EGR2 | R/'W | O...... OFF 1...... ON *4
0007h vstupni svorka X(05)/SS1/ECLR | R/'W | 0O...... OFF 1...... ON *4
0008h vstupni svorka X(06)/PPI/GCH R/W |0...... OFF 1...... ON *4
0009h vstupni svorka X(07)/SRZ/EOH R/W |0...... OFF 1...... ON *4
000Ah vstupni svorka X(08)/ORL R/W |0...... OFF 1...... ON *4
000Bh vstupni svorka X(09)/ORG/PRB2 | R’'W | O...... OFF 1...... ON *4
000Ch vstupni svorka X(10)/PEN/FWD | R/W | O...... OFF 1...... ON *4
000Dh vstupni svorka X(11)/CER/REV R/W | 0...... OFF 1...... ON *4
000Eh povel SON/SOFF R/W | 0...... SOFF 1...... SON *5
000Fh povel RS R/W [ 1...... kvitovani chyby hodnota se automaticky
po provedeni kvitovani chyby na hodnotu 0.
0010h vystupni svorka Y(00)/SRD R/W | 0...... OFF 1...... ON *1
0011h vystupni svorka Y(01)/ALM R/W |0...... OFF 1...... ON *1
0012h vystupni svorka Y(02)/INP R/W | 0...... OFF 1...... ON *1
0013h vystupni svorka Y(03)/SA/AL1 R/W | 0...... OFF 1...... ON *1
0014h vystupni svorka Y(04)/SZD R/W |0...... OFF 1...... ON *1
0015h vystupni svorka Y(05)/BRK R/W |0...... OFF 1...... ON *1
0016h vystupni svorka Y(06)/TLM/AL2 | R/'W | O...... OFF 1...... ON *1
0017h vystupni svorka Y(07)/OL1/AL3 R/W |0...... OFF 1...... ON *1
0018h (rezervovano) R
0019h (rezervovano) R
001Ah (rezervovano) R
001Bh (rezervovano) R
001Ch (rezervovano) R
001Dh (rezervovano) R
001Eh (rezervovano) R
001Fh (rezervovano) R
0020h zapisovani dat R 0...... normalni stav 1...... zapisovani
0021h chyba CRC R 0...... zadna chyba 1...... chyba *2
0022h chyba pfebéhu R 0...... zadna chyba 1...... chyba *2
0023h chyba ramce R 0...... zadna chyba 1...... chyba *2
0024h chyba parity R 0...... zadna chyba 1...... chyba *2
0025h-002Fh (rezervovano) R

Pozn.1)Stav na svorce je vysledkem logické funkce “OR” mezi proménnou Y( )v programovych funkcich a nastavenim

vystupu

Pozn.2) obsah komunika¢ni chyby je ulozen dokud neni kvitovana porucha
(Komunikaéni chybu Ize kvitovat i ve stavu chodu.)

Pozn.3) Stav Servo ON je vysledkem logické funkce “AND” mezi V/V 0000h (svorka SON) a vstupni svorkou SON.

Pozn.4) Data vstupu jsou vysledkem logické funkce “OR” of input terminal of main body RS, input terminals X(*) and coils.

Reset chyby je vysledkem logické operace “OR” mezi V/V 0001h (svorka RS) a vstupni svorkou RS. Je-li funkce

pfifazena nékteré z proménnych X( ), je reakce obdobna.

Pozn.5) Je-li funkce RUN pfifazena vstupni svorce a parametr FP-43 ma hodnotu “Pro”,pak pfi pokusu o zménu stavu z 0
na 1 dojde k chybé E46 a je vyslan vyjimkovy kéd 23h. (je-li vSak servo jiz v chodu, nedojde k chybé E46 ale je
pouze vyslan vyjimkovy kéd 23h).
Je-li funkce SON pfifazena nékteré ze svorek a neni zvoleno programové ovladani, pak jakykoliv pokud o zméniu
stavu je ignorovyn a jako odpovéd je vysilan vyjimkovy kéd 23h.
V pfipadé Ze parametr FP-43 ma hodnotu “Pro”, akceptuje servopohon zménu z 1 na 0 bez jakékoliv chyby.
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COUTION: Prosim zachazejte opatrné s V/V “povel SON/SOFF”, protoze k zapnuti
servopohonu nedojde pouze po sepnuti svorky, ale i zménou stavu proménné
SON v programovych funkcich a také zménou stavu V/V v komunikaci Modbus.
Meéli by jste pouzivat vzajemné blokovani mezi uzivatelskym programem a

nadfazenym zafizenim, aby systém byl bezpecny.

Jinak hrozi nebezpeéi zranéni osob a zniéeni zafizeni.

(2) Cislo registru

Kazdy parametr v kazdém registru Ize pfecist a zapsat (= 1 slovo).
Ale v pfipadé dvouslovnych parametrd pouzijte spojovaci funkci 10h (zapis do pamétového registru)
a zapiste dva registry soucasné.

vyjimkovy kéd 03 chybné spojeni.

(i) zobrazeni(d-**)

Cislo registru | nazev registru Cislo pa- | jednot | ¢teni/ | poznamky
rametru | ka zapis

0000h Zobrazeni povelu rychlosti d-00 min™ R 1dig=1 min™’

0001h Snimana hodnota rychlosti d-01 min™ R 1dig=1 min™’

0002h zobrazeni vystupniho proudu d-02 % R 1dig=1%(jmenovité)

0003h zobrazeni povelu momentu d-03 % R 1dig=1%(jmenovité)

0004h snimané hodnota momentu d-04 % R 1dig=1%(jmenovité)

0005h zobrazeni stavu vstupnich svorek d-05 - R

0006h zobrazeni stavu vystupnich svorek d-06 - R

0007h (rezervovano) - - R

0008h (rezervovano) - - R

0009h (rezervovano) - - R

000Ah zobrazeni vystupniho napéti d-10 \% R 1dig=1V

000Bh (rezervovano) - - R

000Ch (rezervovano) - - R

000Dh zobrazeni rezimu Fizeni d-13 - R trq(0) / SPd(1) / PoS(2)

000Eh provozni stav d-14 - R non(0)/run(1)/trP(2)/Fot(3)/rot(4)
/ot(5)/Pro(6)

000Fh (rezervovano) - - R

0010h zobrazeni faze Z ¢idla d-16 - R

0011h (rezervovano) - - R

0012h (rezervovano) - - R

0013h (rezervovano) - - R

0014h (rezervovano) - - R

0015h (rezervovano) - - R

0016h (rezervovano) - - R

0017h (rezervovano) - - R

0018h (rezervovano) - - R

0019h (rezervovano) - - R

001Ah (rezervovano) - - R

001Bh (rezervovano) - - R

001Ch (rezervovano) - - R

001Dh (rezervovano) - - R

001Eh (rezervovano) - - R

001Fh (rezervovano) - - R

0020h zobrazeni miry vyuziti rege- d-32 % R 1dig=1%

neraviniho brzdéni

0021h (rezervovano) - - R

0022h (rezervovano) - - R

0023h (rezervovano) - - R
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Cislo registru | nazev registru Cislo pa- | jednot | ¢teni/ | poznamky
rametru | ka zapis

0024h zobrazeni povelu polohy (LOW) d-07 Puls R 1dig=1pusl

0025h zobrazeni povelu polohy (HIGH) - - R

0026h zobrazeni soucasné polohy (LOW) d-08 puls R 1dig=1pusl

0027h zobrazeni soucasné polohy (HIGH) - - R

0028h zobrazeni odchylky polohy(LOW) d-09 puls R 1dig=1pusl

0029h zobrazeni odchylky polohy(HIGH) - - R

002Ah zjistény moment setrvacnosti (LOW) | d-15 x10™ R
kg-m?

002Bh zjistény moment setrvacnosti (HIGH) | - - R

002Ch (rezervovano) - - R

002Dh (rezervovano) - - R

002Eh zobrazeni chyby programu d-46 - R

002Fh zobrazeni Cisla fadku chyby d-47 - R

programu

0030h (rezervovano) - -

0031h (rezervovano) - -

0032h (rezervovano) - -

0033h (rezervovano) - -

0034h (rezervovano) - -

0035h (rezervovano) - -

0036h (rezervovano) - -

0037h (rezervovano) - -

0038h (rezervovano) - -

0039h (rezervovano) - -

003Ah (rezervovano) - -

003Bh (rezervovano) - -

003Ch zobrazeni chyby 1 d-11 min™

003Dh hodnota povelu rychlosti pfi chybé 1 | - min™

003Eh skute€na rychlost pfi chybé 1 - A

003Fh proud pfi chybé 1 - \

0040h napéti DC sbérnice pfi chybé 1 - -

0041h stav vstupnich svorek pfi chybé 1 - -

0042h stav vystupnich svorek pfi chybé 1 - -

0043h zobrazeni chyby 2 d-12 min™'

0044h hodnota povelu rychlosti pfi chybé 2 | - min™

0045h skute€na rychlost pfi chybé 2 - A

0046h proud pfi chybé 2 - \%

0047h napéti DC sbérnice pfi chybé 2 - -

0048h stav vstupnich svorek pfi chybé 2 - -

0049h stav vystupnich svorek pfi chybé 2 - -

004Ah zobrazeni chyby 3 d-12 min™

004Bh hodnota povelu rychlosti pfi chybé 3 | - min™

004Ch skute€na rychlost pfi chybé 3 - A

004Dh proud pfi chybé 3 - \%

004Eh napéti DC sbérnice pfi chybé 3 - -

004Fh stav vstupnich svorek pfi chybé 3 - -

0050h stav vystupnich svorek pfi chybé 3 - -

0051h zobrazeni chyby 4 d-12 min™

0052h hodnota povelu rychlosti pfi chybé 4 | - min™

0053h skute€na rychlost pfi chybé 4 - A

0054h proud pfi chybé 4 - \%

0055h napéti DC sbérnice pfi chybé 4 - -
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Cislo registru | nazev registru Cislo pa- | jednot | &teni/ | poznamky
rametru | ka zapis
0056h stav vstupnich svorek pfi chybé 4 - -
0057h stav vystupnich svorek pfi chybé 4 - -
0058h-0063h (rezervovano) - -
(ii) Parametry FA-**
Cislo nazev registru Cislo pa- | jednot | ¢teni/ | zména | poznamky
registru rametru | ka zapis | za
chodu
0064h rezim fizeni FA-00 - R/W x S-P(0)/S-t(1)/P-1(2)/P-S(3)/t-S(
4)/t-P(5)
0065h sledovani poruchy kabelu ¢idla FA-01 - R/W x oFF(0)/on(1)
0066h povoleny €as vypadku napéajeni | FA-02 S R/W X 1dig=0.01s
0067h uroven chyby pfekroceni FA-03 % R/W X 1dig=1%
rychlosti
0068h odchylka rychlosti, ktera je FA-04 min”' R/W x 1dig=1 min”'
vyhodnocena jako chyba
rychlosti
0069h hjodnota odchylky polohy, ktera | FA-05 Rot R/W x 1dig=0.1 Rotation
je vyhodnocena jako chyba
polohy
006Ah (rezervovano) - - R -
006Bh napajeni DC sbérnice FA-07 - R/W x L123(0)/Pn(1)
006Ch dovolena uroven FA-08 % R/W x 1dig=0.1%
regenerativniho brzdéni
006Dh uroven indikace pretizeni FA-09 % R/W x 1dig=1%
006Eh rezim auto-nastaveni FA-10 - R/W x non(0)/oFL(1)/onL1(2)/FFt(3)/o
nL2(4)
006Fh rezim vstupni posloupnosti pulst | FA-11 - R/W x F-r(0)/P-S(1)/A-b(2)/r-F(3)/-P-
S(4)/b-A(5)
0070h Citatel elektronického pfevodu FA-12 - R/W X 1dig=1
0071h jmenovatel elektronického FA-13 - R/W X 1dig=1
pfevodu
0072h smér otaéeni motoru FA-14 - R/W X CC(0)/C(1)
0073h rezim vysokého rozliSeni FA-15 - R/W X oFF(0)/on(1)
0074h volba ss brzdéni (DB) FA-16 - R/W X non(0)/trP(1)/SoF(2)
0075h rezim omezeni momentu FA-17 - R/W x non(0)/A2(1)/oP(2)
0076h rezim pfednastaveného FA-18 - R/W x non(0)/CnS(1)/A2(2)/o0P(3)
momentu
0077h volba povelu momentu FA-19 - R/W X A2(0)/oP(1)
0078h rezim omezeni rychlosti FA-20 - R/W x non(0)/A1(1)/oP(2)
0079h volba povelu rychlosti FA-21 - R/W X CnS(0)/A1(1)/A1S(2)/o0P(3)
007Ah volba povelu polohy FA-22 - R/W x PLS(0)/Pro(1)/oP(2)
007Bh Rezim vyhledani pogatedni FA-23 - R/W x L-F(0)/L-r(1)/H1-F(2)/H1-r(3)/H
polohy 2-F(4)/H2-r(5)/CP(6)
007Ch prodleva pfed vypnutim FA-24 - R/W X 1dig=0.01s
007Dh Rozsah provozu pfi diagnostice | FA-25 - R/W X 1dig=1Rotation
stroje
007Eh Rychlost kdy zaéina pusobit FA-26 min”' R/W x 1dig=1 min”'
brzda
007Fh B Y FA-27 s R/W x 1dig=0.001 *Setting is 0.004
prodleva pfed zabrzdénim .
unit
0080h Uroven termoelektrické ochrany | FA-28 % R/W X 1dig=1%
0081h volba chovani pfi Servo OFF FA-29 - R/W x EnbL(0)/dEnbL(1)
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Cislo nazev registru Cislo pa- | jednot | ¢teni/ | zména | poznamky
registru rametru | ka zapis | za
chodu
0082h (rezervovano) - - R -
0083h (rezervovano) - - R -
0084h Citatel elektronického pfevodu 2 | FA-32 - R/W X 1dig=1
0085h Jmenovatel elektronického FA-33 - R/W X 1dig=1
pfevodu 2
0086h-0B | (rezervovano) - - R/W -
3h
00B4h volba typu ¢&idla FA-80 - R/W X inC(0)/Abs(1)
00B5h volba ¢idla FA-81 - R/W x Stnd(0)/inCE(1)/AbSE1(2)/AbS
E2(3)/AbSA2(4)/AbSA4(5)
00B6h (rezervovano) - - R -
00B7h Rezim provozu v pfipadé FA-83 - R/W x non(0)/trp(1)
pfetec€eni CitaCe
00B8h (rezervovano) - - R -
00B%h (rezervovano) - - R -
00BAh (rezervovano) - - R -
00BBh (rezervovano) - - R -
00BCh (rezervovano) - - R -
00BDh (rezervovano) - - R -
00BEh (rezervovano) - - R -
00BFh-0C | (rezervovano) - - R -
3h
00C4h rozliSeni ¢idla (LOW) FA-82 - R/W x
00C5h rozliSeni ¢idla (HGH) - - R/W x
00C6h volba rezimu inicializace FA-98 - R/W X CH(0)/dAtA(1)/AbS(2)
00C7h (rezervovano) - - R

(iii) Parametry Fb-**

Cislo registru | nazev registru Cislo pa- | jednot | ¢teni/ | zména | poznamky
rametru | ka zapis | za
chodu
00C8h pevna rychlost 1 Fb-00 min”' R/IW [¢] 1dig=1min”"'
00C9h pevna rychlost 2 Fb-01 min”' R/IW 0 1dig=1min”"
00CAh pevna rychlost 3 Fb-02 min”' R/W 0 1dig=1min”"
00CBh rychlost pro tipovani Fb-03 min" R/W o) 1dig=1min”"
00CCh ¢as rozbéhu Fb-04 s R/W (0] 1dig=0.01s
00CDh ¢as dobeéhu Fb-05 s R/W o 1dig=0.01s
00CEh (rezervovano) - - R - -
00CFh omezeni momentu 1 Fb-07 % R/W (6] 1dig=0.02%
(prvni kvadrant)
00DOh omezeni momentu 2 Fb-08 % R/W o 1dig=0.02%
(druhy kvadrant)
00D1h omezeni momentu 3 Fb-09 % R/W (0] 1dig=0.02%
(tfeti kvadrant)
00D2h omezeni momentu 4 Fb-10 % R/W O 1dig=0.02%
(tvrty kvadrant)
00D3h posun momentu Fb-11 % R/W 6] 1dig=1%
00D4h rychlost najezdu na Fb-12 min” R/IW 0 1dig=1min™"
pocatecni polohu 1
(vyS$Si rychlost)
00D5h rychlost najezdu na Fb-13 min” R/IW 0 1dig=1min™"
pocatec€ni polohu 2
(nizsi rychlost)
00D6h,00D7h posun pocatecni polohy Fb-14 pulse R/W O 1dig=1pulse
Fb-15
00D8h,00D9hN poloha vpfed Fb-16 pulse R/W O 1dig=1pulse
Fb-17
00DAh,00DBh poloha vzad Fb-18 pulse R/W O 1dig=1pulse
Fb-19
00DCh hodnota omezeni rychlosti | Fb-20 min”" R/W 0 1dig=1min”"
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Cislo registru | nazev registru Cislo pa- | jednot | &teni/ | zména | pozndmky
rametru | ka zapis | za
chodu
vpred
00DDh hodnota omezeni rychlosti | Fb-21 min’ R/W (0] 1dig=1min””
vzad
00DEh rychlost povazovana za Fb-22 min’ R/W O 1dig=0.1min""
nulovou
00DFh §ifka pasma polohy Fb-23 pulse R/W (0] 1dig=1pulse
00EOh Casovy limit pro dosazeni Fb-24 S R/W O 1dig=0.01s *Setting is 0.02 unit
polohy
00E1h pasmo indikace dosazeni Fb-25 min’ R/W (0] 1dig=1min”
rychlosti
00E2h (rezervovano) - - R - -
00E3h (rezervovano) - - R - -
00E4h (rezervovano) - - R - -
00E5h (rezervovano) - - R - -
00E6h mira zakfiveni S-kfivky Fb-30 - R/W 0] non(0)/SHArP(1)/REGLr(2)/
LooSE(3)
00E7h (rezervovano) - - R - -
00E8h (rezervovano) - - R - -
00ES9h (rezervovano) - - R - -
00EAhR (rezervovano) - - R - -
00EBh-00EFh (rezervovano) - - R - -
00FOh (rezervovano) - - R - -
00F1h (rezervovano) - - R - -
00F2h (rezervovano) - - R - -
00F3h (rezervovano) - - R - -
00F4-0121h (rezervovano) - - R - -
0122h uzivatelsky parametr 0 Fb-50 - R/W (0]
(LOw)
0123h uzivatelsky parametr 0 - - R/W (0]
(HIGH)
0124h uzivatelsky parametr 1 Fb-51 - R/W 0]
(LOW)
0125h uzivatelsky parametr 1 - - R/W (0]
(HIGH)
0126h uzivatelsky parametr 2 Fb-52 - R/W (0]
(LOw)
0127h uzivatelsky parametr 2 - - R/W (0]
(HIGH)
0128h uzivatelsky parametr 3 Fb-53 - R/W 0]
(LOW)
0129h uzivatelsky parametr 3 - - R/W (0]
(HIGH)
012Ah uzivatelsky parametr 4 Fb-54 - R/W (0]
(LOw)
012Bh uZivatelsky parametr 4 - - R/W o
(HIGH)
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(iv) Parametry FC-**

Cislo nazev registru ¢islo jedno | ¢teni/ | zména poznamky
registru parametru| tka zapis | za chodu
012Ch (rezervovano) - - R x -
012Dh nastaveni vstupni polarity FC-01 - R/W X
012Eh nastaveni vystupni polarity FC-02 - R/W x
012Fh Xg{ﬁzuﬂf‘kce analogového FC-03 . RW | x nrEF(0)/nbiAS(1)/nLit(2)
0130h zgiﬁiuf“;kce analogového FC-04 ; RIW | x tLit(0)/tbiAS(1)/trEF(2)
0131h zesileni analogového vstupu 1 FC-05 - R/W x 1dig=0.001
0132h zesileni analogového vstupu 2 FC-06 - R/W x 1dig=0.001
0133h posun analogového vstupu 1 FC-07 V R/W x 1dig=0.001V
0134h posun analogového vstupu 2 FC-08 V R/W x 1dig=0.001V
0135h Citatel rozliSeni Cidla FC-09 R/W x 1dig=1pulse
0136h jmenovatel rozliSeni Cidla FC-10 pulse R/W X 1dig=1pulse
0137h polarita zobrazeni signalu ¢idla | FC-11 - R/W x A(0)/b(1)
0138h volba vystupu faze Z FC-12 - R/W x 1PLS(0)/nCUnt(1)/ECUnt(2)
0139h (rezervovano) - - R -
013Ah (rezervovano) - - R -
013Bh zesileni analogového vstupu 34 | FC-15 - R/W x 1dig=0.001V
013Ch zesileni analogového vstupu 4 FC-16 - R/W x 1dig=0.001V
013Dh posun analogového vstupu 3 FC-17 - R/W x 1dig=0.001V
013Eh posun analogového vstupu 4 FC-18 - R/W x 1dig=0.001V
013Fh casova konstanta filtru FC-19 - RW | Lo(0)/Hi(1)
povelovych pulst
0140h (rezervovano) - - R x -
0141h rychlost komunikace FC-21 bps R/W x ;)2/(1)%(240)(/)2(33%%5‘2%?8?(6)/9600(
0142h pocet komunikaénich bitd FC-22 bit R/W x 7(0)/8(1)
0143h komunikaéni parita FC-23 - R/W X non(0)/odd(1)/EVEn(2)
0144h komunikaéni stop bit FC-24 - R/W x 1(0)/2(1)
0145h-0149h | (rezervovano) - - R -
014Ah volba zobrazeni 1 FC-30 - RIW | x 2;}32zég';/t;,(;;/('g)%zré/g)r (3)/nEr(
014Bh polarita zobrazeni 1 FC-31 - R/W x SiGn(0)/AbS(1)
014Ch zesileni zobrazeni 1 FC-32 % R/W X 1dig=0.1
014Dh volba zobrazeni 2 FC-33 ; RIW | x 2;fég:ég;%(;g"('g)%zré/(t?; (3)/nEr(
014Eh polarita zobrazeni 2 FC-34 - R/W x SiGn(0)/AbS(1)
014Fh zesileni zobrazeni 2 FC-35 % R/W X 1dig=0.1
0150h-0153h | (rezervovano) - - R - -
0154h funkce vstupnich svorek FC-40 - R/W x
0155h prioritn,l' pfifazeni funkce FC-41 } R/W 9
vstupnich svorek
0156h Xw Mask bit setting FC-42 - R/W x
0157h Yw Mask bit setting FC-43 - R/W x
0158h (rezervovano) - - R - -
0159h povoleni vystupu poruchy FC-45 R/W o nor(0)/ALC(1)
015Ah pflorltm'prlrazem funkce FC-46 ) RIW " )
vystupnich svorek
015Bh-015Dh | (rezervovano) - - R x -
015Eh plné uzaviena regulace FC-50 - R/W X SCLS(0)/FCLS(1)
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(v) Parameter Fd-**

Cislo registru | nazev registru Cislo jedno | ¢teni/ | zména za | poznamky
parametru| tka zapis | chodu

0190h (rezervovano) - - R - R

0191h mezni frekvence rychlostni regulace | Fd-01 Hz R/W O 1dig=0.1Hz

0192h proporcionalni zesileni rychlostni Fd-02 % R/W O 1dig=0.01%
regulace

0193h integracni konstanta rychlostni Fd-03 % R/W O 1dig=0.01%
regulace

0194h zesileni P regulace Fd-04 % R/W O 1dig=0.1%

0195h zesileni IP regulace Fd-05 - R/W (0] 1dig=0.01

0196h ¢asova konstanta filtru povelu Fd-06 ms R/W O 1dig=0.01ms
momentu

0197h urover fazové kompenzace polohy Fd-07 - R/W (0] 1dig=0.01

0198h ¢asova konstanta fazové Fd-08 ms R/W o 1dig=0.1ms
kompenzace polohy

0199h mezni frekvence polohové regulace | Fd-09 Hz R/W (0] 1dig=0.01Hz

019Ah kladné zesileni zpétné vazby polohy | Fd-10 - R/W O 1dig=0.01

019Bh (rezervovano) - - R - R

019Ch frekvence pasmoveého filtru 1 Fd-12 Hz R/W (0] 1dig=0.1Hz

019Dh Sitka pasmového filtru 1 Fd-13 dB R/W O 1dig=1dB

019Eh frekvence pasmového filtru 2 Fd-14 Hz R/W O 1dig=0.1Hz

019Fh Sitka pasmového filtru 2 Fd-15 dB R/W O 1dig=1dB

01A0h pasmo zmény momentu pfi Fd-16 % R/W O 1dig=1%
auto-nastaveni

01A1h-01A3h (rezervovano) - - R/IW o

01A4h ¢asova konstanta filtru povelu Fd-20 ms R/W O 1dig=1ms
rychlosti

01A5h-01ADh | (rezervovano) - - R

01AEh rezim pfepinani zesileni Fd-30 - R/W (0] non(0)/GCH(1)/AUto(2)

01AFh §ifka pasma chyby polohy pfi zméné | Fd-31 pulse R/W O 1dig=1puls
zasileni

01B0Oh druha mezni frekvence regulace Fd-32 Hz R/W (0] 1dig=0.01Hz
polohy

01B1h C¢asova konstanta zmény zesileni Fd-33 ms R/W (0] 1dig=0.1ms
regulace polohy

01B2h druha mezni frekvence regulace Fd-34 Hz R/W (0] 1dig=0.1Hz
rychlosti

01B3h ¢asova konstanta zmény zesileni Fd-35 ms R/W O 1dig=0.1ms
regulace rychlosti

01B4h C¢asova kosntanta filtru povelu Fd-36 ms R/W (0] 1dig=1ms
polohy

01B5h-01B7h (rezervovano) R/W o

01B8h rezim rychlého dosazeni polohy Fd-40 R/W X non(0)/FAst(1)/FoL(2)

01BSh ¢asova konstanta filtru kladné Fd-41 ms R/W O 1dig=0.01ms
zpétné vazby

01BAh zesileni filtru chyby polohy Fd-42 % R/W O 1dig=1%

01BBh-01EFh (rezervovano) R

01FOh moment setvadnosti (LOW) Fd-00 x10* | RIW o) 1dig=0.01x0"* kgm?

01F1h moment setrva¢nosti (HIGH) Kgm?
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(vi) Parametry FP-**

Cislo registru nazev registru ¢islo jedno | ¢teni/ | zména poznamky
parametru| tka zapis | za chodu

01F4h (rezervovano) - - R x

01F5h (rezervovano) - - R x

01F6h (rezervovano) - - R X

01F7h parametr bez funkce FP-03 - R/W X

01F8h (rezervovano) - - R X

01F9h parametr bez funkce FP-05 - R/W X

01Fah (rezervovano) - - R x

01FBh (rezervovano) - - R x

01FCh nastaveni operace, ktera se | FP-08 - R/W x non(0)/trP(1)/Frn(2)
provede pfi prodlevé
komunikace

01FDh (rezervovano) - - R x

01FEh parametr bez funkce FP-10 - R/W x

01FFh parametr bez funkce FP-11 - R/W x

0200h parametr bez funkce FP-12 - R/W x

0201h parametr bez funkce FP-13 - R/W x

0202h parametr bez funkce FP-14 - R/W x

0203h (rezervovano) - - R x

0204h (rezervovano) - - R x

0205h (rezervovano) - - R x

0206h (rezervovano) - - R x

0207h (rezervovano) - - R x

0208h parametr bez funkce FP-20 - R/W x

0209h parametr bez funkce FP-21 - R/W x

020Ah parametr bez funkce FP-22 - R/W x

020Bh parametr bez funkce FP-23 - R/W X

020Ch parametr bez funkce FP-24 - R/W X

020Dh parametr bez funkce FP-25 - R/W X

020Eh parametr bez funkce FP-26 - R/W X

020Fh parametr bez funkce FP-27 - R/W X

0210h (rezervovano) - - R X

0211h (rezervovano) - - R x

0212h parametr bez funkce FP-30 - R/W x

0213h-021Bh (rezervovano) - - - X

021Ch Nastaveni prodlevy FP-40 ms R/W x 1dig=1ms
komunikace

021Dh - FP-41 ms R/W x 1dig=1ms

021Eh Cas detekce prodlevy | FP-42 ms R/W x 1dig=1ms
komunikace

021Fh volba zdroje SON signalu | FP-43 R/W X Pro(0)/OP(1)/botH(2)
SON
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(vii) proménné programovatelnych funkci

Register Register name variable name | Unit R/W | Remarks
number
03E8h povel polophy (0) (LOW) P(00) pulsy R/W
03E9h povel polohy (0) (HIGH) - pulsy R/W
03EAh-04AD | - pulsy R/W | adresa P(00)-P(99)
| = gislo proménné x2+1000
04AEH povel polohy (99) (LOW) P(99) pulsy R/W
04AFh povel polohy (99) (HIGH) - pulsy R/W
0500h-050Fh | povel rychlosti (00)-(15) N(00)-N(15) min-1 R/W
0510h-051Fh | povel momentu (00)-(15) T(00)-T(15) % R/W
0520h doba rozbéhu (0) ACC(0) 0.01s R/W
0521h doba rozbéhu (1) ACC(1) 0.01s R/W
0522h doba dobéhu (0) DEC(0) 0.01s R/W
0523h doba dobéhu (1) DEC(1) 0.01s R/W
0524h nastaveni doby robéhu ACCEL 0.01s R/W
0525h nastaveni doby dobéhu DECEL 0.01s R/W
0526h omezeni momentu TLM %150 R/W
0527h omezeni momentu 0 TLM(0) %150 R/W
0528h omezeni momentu 1 TLM(1) %150 R/W
0529h omezeni momentu 2 TLM(2) %150 R/W
052Ah omezeni momentu 3 TLM(3) %/50 R/W
052Bh omezeni rychlosti NLM min-1 R/W
052Ch omezeni rychlosti 0 NLM(0) min-1 R/W
052Dh omezeni rychlosti 1 NLM(1) min-1 R/W
052Eh moment setrva¢nosti (LOW) J 10"-;1 R/W
kgm
052Fh moment setrvaénosti (HIGH) - - -
0530h ¢asova konstanta filtru povelu TFILT 0.01s R/W
momentu
0531h ¢asova konstanta filtru povelu SFILT ms R/W
rychlosti
0532h C¢asova konstanta filtru povelu PFILT ms R/W
polohy
0533h zesileni smy¢ky polohové regulace | KPF 10”-2dig R/W
0534h mezni frekvence regulace rychlosti KFC 107-1Hz R/W
0535h proporcionalni slozka regulace KSP 107-2% R/W
rychlosti
0536h integracni slozka regulace rychlosti | KSI 107-2% R/W
0537h zesileni P-regulace KPP 107-2% R/W
0538h mezni frekvence polohové regulace | KP 107-2Hz R/W
0539h nastaveni hloubky S-kFivky SCV - R/W
053Ah okamzitd hodnota povelu momentu IRF %150 R
053Bh vystup momentu TFB %/50 R
053Ch aktualni povel momentu TRF %/50 R
053Dh okamzity stav rychlosti NFB min-1 R
053Eh okamzity stav povelu rychlosti NRF min-1 R
053Fh (rezervovano) - - R
0540h aktualni poloha (LOW) POS pulsy R/W
0541h aktualni poloha (HIGH) - - R/W
0542h vychozi poloha (LOW) HPOS pulsy R
0543h vychozi poloha (HIGH) - - R
0544h sou€asny povel momentu (LOW) PRF pulsy R/W
0545h soucasny povel momentu (HIGH) - - R/W
0546h stav pohonu STS - R
0547h rezim regulace MODE - R
0548h detekce nulové hodnoty rychlosti SZD - R
0549h ukonéeni polohovani INP - R
054Ah okamzita hodnota proudu IFB %/50 R
054Bh atribut LED displeje DATR R/W
054Ch data LED displeje (LOW) DISP R/W
054Dh data LED displeje (HIGH) - R/W
054Eh znak LED displeje 1 CHR1 R/W
054Fh znak LED displeje 2 CHR2 R/W
0550h znak LED displeje 3 CHR3 R/W
0551h znak LED displeje 4 CHR4 R/W
0552h znak LED displeje 5 CHR5 R/W
0553h stav komunikaéni sbérnice (pfijem) | LOC(0) - R/W
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Register Register name variable name | Unit R/W | Remarks
number

0554h stav komunikaéni sbérnice (pfijem) | LOC(1) - R/W
0555h stav komunikaéni sbérnice (pfijem) | LOC(2) - R/W
0556h uzivatelsky parametr 0 (LOW) OPO - R/W
0557h uzivatelsky parametr 0 (HIGH) - - -
0558h uzivatelsky parametr 1 (LOW) OP1 - R/W
0559h uzivatelsky parametr 1 (HIGH) - - -
055Ah uzivatelsky parametr 2 (LOW) OoP2 - R/W
055Bh uzivatelsky parametr 2 (HIGH) - - -
055Ch uzivatelsky parametr 3 (LOW) OP3 - R/W
055Dh uzivatelsky parametr 3 (HIGH) - - -
056Eh uzivatelsky parametr 4 (LOW) OP4 - R/W
056Fh uzivatelsky parametr 4 (HIGH) - - -
0560h elektronicky pfevod - Citatel EGRAN - R/W
0561h elektronicky pfevod - jmenovatel EGRAD - R/W
0562h Electronic cam modulo MODL - R/W
0563h Electronic cam Encoder ratio EXD - R/W
0564h Free run timer (LOW) TIMER1 - R/W
0565h Free run timer (HIGH) - - -
0566h Capture1 positive edge(LOW) PRB1H R
0567h Capture1 positive edge(HIGH) - R
0568h Capture1 negative edge(LOW) PRB1L R
0569h Capture1 negative edge(HIGH) - R
056Ah Capture2 positive edge (LOW) PRB2H R
056Bh Capture2 positive edge (HIGH) - R
056Ch Capture2 negative edge (LOW) PRB2L R
056Dh Capture2 negative edge (HIGH) - R
056Eh vstup slova Xw R/W
056Fh vystup slova Yw R/W
0570h analogovy vstup (0) XA(0) R
0571h analogovy vstup (1) XA(1) R
0572h kod priciny chyby (0) ERR(0) R
0573h kod priciny chyby (1) ERR(1) R
0574h kod priciny chyby (2) ERR(2) R
0575h kod priciny chyby (3) ERR(3) R
0576h (rezervovano) - R
0577h (rezervovano) - R
0578h,0579h | posun povelu polohy PBIAS pulsy R/W
057Ah,057Bh | Option access address OPTADR R/W
057Ch,057Dh | Option access data OPTDATA R
0580h,0581h | uzivatelska proménna (0) uU(00) - R/W
0582h,0583h | uzZivatelska proménna (1) u(o1) - R/W
0584h,0585h | uzivatelska proménna (2) uU(02) - R/W
0586h,0587h | uzivatelska proménna (3) U(03) - R/W
0588h,0589h | uZivatelskad proménna (4) u(04) - R/W
058Ah,058Bh | uzivatelska proménna (5) U(05) - R/W
058Ch,058Dh | uzivatelska proménna (6) u(06) - R/W
058Eh,058Fh | uzivatelska proménna (7) u(07) - R/W
0590h,0591h | uZivatelska proménna (8) u(08) - R/W
0592h,0593h | uZivatelskad proménna (9) uU(09) - R/W
0594h,0595h | uzivatelska proménna (10) u(10) - R/W
0596h,0597h | uZivatelskad proménna (11) u(1) - R/W
0598h,0599h | uzZivatelska proménna (12) u(12) - R/W
059Ah,059Bh | uzZivatelska proménna (13) U(13) - R/W
059Ch,059Dh | uzivatelska proménna (14) u(14) - R/W
059Eh,059Fh | uzivatelska proménna (15) uU(15) - R/W
05A0h zesileni povelu rychlosti SPDG - R/W
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10.7 Funkce uéeni
Pfipojeni specialni udici volitelné jednotky ADOPE-SR Vam umozni porvadéni tipovani a

udéeni.

K pfipojeni této jednotky k servozesilovaci slouzi specialni kabel ADICS-1 nebo ADICS-3.

10.7.1 Nazvy jednotlivych ovladacich prvki ucici jednotky

LED indikace SON/SOFF

Tla¢itko SON/SOFF

Tlagitko FUNC

AC SERVO

STOP
RESET SPEED
MIN

O POWER

HITACHI

OALARM

OP Ckx*)

PULSE
’ J OSE“F

O JoaG
O INCH

OCNFG

ST Potenciometr

SPEED

e

Nahoru

Dolu Tlagitko STR
Tlag.STOP/RESET acttko

< Mozné akce > znacka “+” znamena soubézné stisknuti vice tlacitek.

Ovladaci prvek

Rezim

Popis

tlacgitko

ve vSech rezimech
[kromné rezimu uceni]

Tlacitko [SON/SOFF| zapina a vypina chod servopohonu. LED
SON/SOFF se rozsviti pfi zapnuti servopohonu. LED SON/SOFF
zhasne pfi vypnuti servopohonu. (z pohledu bezpeénosti se

servopohonu vypne, pokud je tla¢itko [SON/SOFF| + dalsi tla¢itko v

dobéh chodu SON.)

STOP/RESET

[ve v8ech rezimech]

Je-li tla¢. STOP/RESET| pouzito pfi chybé, je chybovy stav ukoncen
(chyba pfeklenuta). (Je potfeba odstranit pfi¢inu chyby. Nékteré chyby
Ize pfeklenout pouze vypnutim sité.)

tlagitko T P
rezim tipovani Je-li tla¢. STOP/RESET] stisknuto pfi béhu, servopohon se zastavi.
/rezim ur€eného pohybu
tlagitko . . . . .
FUNC}+ A (naho- Je-li stusknuto tla¢. FUNC + tla¢. A (nehoru) nebo tlaé. FUNC + tlac. ¥

ru) nebo tlac.

[FUNC}+ ¥ (dola)

[v8echny rezimy]

(dolt) dojde ke zméné rezimu. Tato zména je mozna i v rezimu uceni (ve
stavu kdy 7segLED blikaji. ale v tomto pfipadé& se nezobrazuji zménéna
data)

key

tlagitko

+t|ac':.A ve vSech rezimech Rezim servopohonu se pfepne do [jiny nez rezim uceni].

(nahoru ) + [kromé reZimu uéeni] Servopohon se automaticky pfepne do stavu SOFF.

tlac. ¥ (dold)

Tlac. A(nahoru) | [rezim volby oblasti Hodnota blikajiciho segmentu se zvétSuje nebo zménsuje (mezi

nebo tlac. paméti] hodnotami P-0~P-99).

V (dola) Zména zacéind z uréeného stavu (7segLED sviti trvale), pokud dojde k

posunu do pfehodného stavu tIat':itky nahoru A nebo doll V rozbliké se

FUNCHSTR].

[rezim nastaveni velikost
posunu vpied ]

Stlacenim tla¢itek nahoru A nebo doli ¥ se hodnota blikajiciho ¢isla
zvétSuje nebo zménsuje

Na jednotce se zobrazi ¢islo od 1do 9999 puls(, jako hodnota posunu
vpfed (nelze nastavit 0 pulst). Zména zacina z ur¢eného stavu
(7segLED sviti trvale), a tlacitky nahoru A nebo dold ¥ (down) pfejde

hodnota do pfechodného stavu, kdy blika Cislo s nejniz§im vyznamem.
Zvolena data jsou zapsana tlacitky FUNCH+|STR] .
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Ovladaci prvek

Rezim

Popis

[rezim tipovani]

Servopohon bézi stisknutim tlacitka nahoru A vpfed a tlagitka
dol( ¥ vzad. Max. rychlost tipovani je uréena hodnotou v
parametru Fb-03. Velikost rychlost se zvySuje az do max.
rychlosti tipovani v zavislosti na délce stisknuti tladitka. Hodnota
zobrazeni pfi uvolnéni tla¢itka nahoru A nebo dolG ¥ je hodnota
rychlosti pohybu pohonu.

Béh servopohonu je ukoncen stiskem tlacitka STOP/RESET].

v8echny tyto povely jsou aktivni ve stavu SON. Servopohon
pfejde do stavu SOFF pokud stisknete tlacitko +
jiné tlagitko (bezpe&nostni funkce).

Pokud servopohon bézi trvale jednim smérem, pak se zastavi,
pokud poloha dosahne hodnoty 7FFFFFFFh(vpfed) nebo
Zmeéna zacina z uréeného stavu (7segLED sviti trvale), a tlagitky
nahoru A nebo dolu ¥ (down) pfejde hodnota do pfechodného

stavu, kdy blika €islo s nejniZ§im vyznamem. Zvolena data jsou
zapsana tlacitky FUNCH+HSTR] .

[rezim pohybu o ur€enou
vzdalenost]

Servopohon bézi vpfed po stisktuni tlagitka nahoru A a bézi
vzad po stisknuti tlacitka doll ¥. Rychlost a zplUsob jejiho
zadani je stjny jako v rezimu tipovani. Servopohon se zastavi po
ubéhnuti poétu pulsti pfeddefinovaného jako velikost pohybu.
je-li stisknuto tlacitko STOP/RESET servopohon se ihned
zastavi. VSechny tyto povely jsou aktivni ve stavu SON
Servopohon pfejde do stavu SOFF pokud stisknete tla¢itko

+ jiné tlagitko (bezpec&nostni funkce). Zména
zacina z uréeného stavu (7segLED sviti trvale), a tlacCitky
nahoru A nebo dold¥ (down) pfejde hodnota do pfechodného
stavu, kdy blika €islo s nejniZ§im vyznamem. Zvolena data jsou
zapsana tlagitky FUNC+B’ﬁ\ :

tlac¢itko| STR

[reZim volby polohy v
paméti]

stiskem tlacitka STR dojde k posuvu na vy$8i vyznamové Cislo.
Hodnotu blikajiciho mista |ze zménit tlacitky nahoruA a dold V.

[rezim nastaveni velikost
posunu vpfed]

stiskem tla¢itka STR dojde k posuvu na vy$§i vyznamové &islo.
Hodnotu blikajiciho mista |ze zménit tlacitky nahoru A a dold V.

tlaCitka

[FUNCHSTR

[reZim volby polohy v
pameéti]

Zvolena poloha v paméti je zapsana stiskem tlagitka
FUNC}+/STR|. Nasledné ustane blikani segnmentil — stav je
ulozen.

[rezim nastaveni velikost
posunu vpied]

Zvolena poloha je zapsana stiskem tla¢itka FUNC[+STR| .
Nasledné ustane blikani segnmentu — stav je ulozen.

[rezim tipovani]
[rezim uréeného pohybul]

Jsou-li stisknuta tla¢itka FUNC[+STR| je nastavna poloha
zapsana do uréeného mista v paméti. ustane blikani segnment(
— stav je ulozZen.

velikost [rezim tipovani] nastaveni rychlosti pfi "tipovani" nebo "uréeném pohybu"
[rezim uréeného pohybu] | Minimalni hodnota je 1min', maximalni je zadana v parametru

Fb-03.
Velikost rychlosti je snimana pouze tehdy, pokud byla zménéna
z uréesSného stavu pomoci tla¢itek nahoru nebo dold. Za pohybu
se rychlost nezméni.

< LED >

nazev LED Popis

LED POWER Sviti pfi zapnémnapajeni sité - Power ON / nesviti pfi vypnutém napajeni - Power OFF

LED ALARM Sviti pfi chybé servopohonu nebo komunikace Modbus nesviti v bezchybném stavu

LED RUN Sviti, kdyZ je motor v chodu / nesviti, kdyZz motor stoji

LED ADDR -

LED SON/SOFF Sviti — stav_"Servoon" / nesviti - stav "Servo off"

LED P(**) Sviti...[rezim volby umisténi v paméti] / nesviti ...jiny

LED PULSE SET Sviti...[rezim zadavani velikosti pohybu (pulsy)] [/ nesviti...jiny

LED JOG Sviti [chod v rezimu tipovani] / nesviti jiny

LED INCH Sviti  [chod v rezimu uréeného pohybu] /" nesviti jiny

10-27




Kapitola 10 volitelné funkce

10.7.2 Zména rezimu provozu a provoz v jednotlivych rezimech

(1) Zména rezimu provozu

Zapnuti sité

[ rezim uréeného pohybu |f

|

. - - v !
’-"mll'l'lO rezim ucent |

4 zména rezimu FUNCI+ A (nahoru)

< podminky pfepina

ni rezima >

7segLED:Pnon — pouze pfi zastaveni programu

indikace zastaveni
zastaveni programu

HHEA

indikace chodu
programu

indikace
rezimu uceni

stav
"nepripraveno"

HEES.

EHEA

HEHE

z kazdého rezimu:

FUNCH+ A (nahoru) +

V¥ (dolti)

)

FuNcl+ v (dol®): zména rezimu

< podminky pro zménu >
pouze pfi zastaveni programu (7segLED:Pnon)

" rezim volby oblasti paméti

|| sviti indikace

A

zmeéna rezimu:

sviti LED "P(**)"

EH588

FUNC+ A (nahoru) nebo [FUNCJ+ ¥ (dolt1)

v paméti.

" rezim nastaveni velikost posunu vpfed ||

sviti indikace

A

zmeéna rezimu:

" rezim

tipovani "

zmeéna rezimu:

v

7segLED zobrazi Cislo oblasti

sviti LED "PULSE SET"

84888

] FUNCH A (nahoru) nebo [FUNC}+ ¥ (dolU)

sviti indikace

7segLED zobrazi &islo
uréujici poCet pulst

sviti LED "JOG"

HEHA,

FUNCH A (nahoru) nebo FUNCH+ ¥ (dolt)

||re2im ur¢eného pohybu"

sviti indikace

|m—

zména rezimu:

FUNCI+ A (nahoru) nebo [FUNCJ+ ¥ (dol (1)

7segLED zobrazi
nastavenou rychlosti

sviti LED "INCH"

HHEHAE,
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(2) Provedeni [volby oblasti paméti polohy]

sviti indikace

zména dat A (nahoru)/ ¥ (dolt)/STR] :

blika prvni zobrazované
misto zprava
P \ S 4

7segLED zobrazi zvo-

lenou oblast paméti

E588

stviti LED "P(**)" indikace se rozsviti
az po potvrzeni dat

blikaji vSechna zobrazena
mista

AN A WY A0 W A N 4

I\I\I\I\

vSechna mista 3x blik-
nou, timto jsou data
nastavena (ulozena)

A 4

< =il

(o]
2N
tlaé.

‘zmeéna pozice

potvrzeni dat:

[FUNCI+STR

blika druhé zobrazované
misto zprava

o 4 v
tlaCitky A nebo V¥ se zvySuje
nebo snizuje ¢islo na blikaji-
cim misté
(rozsah 0 az 99)

(3)Provedeni [nastaveni velikost posunu vpfed] v rezimu uréeného pohybu.

sviti indikace

sviti LED PULSE SET

indikace se rozsviti
az po potvrzeni dat

Segmentovy displej zobrazuje

nastaveny pocet pulst.

zména dat A (nahoru)/ ¥ (dolt)/STR] :

v

blika prvni zobrazované
misto zprava .

v
@
~

>

l

blikaji vSechna zobra
zovana mlsta

4 VA 2\ 2 (FUNCHSTR \ zména mista

tlac

potvrzeni dat - ] e
- tlac¢ STR):

I\I\I\I\

v§echna mista tfi-
krat bliknou a data
isou ulozena.
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Y
tla¢ [STR]:

zména mista
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‘Y tla¢ [STR]:

‘L zmeéna mista
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mista, které blika.
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Kapitola 10 volitelné funkce

(4) provoz v [rezimu tipovani]

sviti indikace

zména dat A (nahoru)/ ¥ (dolt)/STR]

vSechna zobrazena mista
blikaji

v

HHEH8.

sviti LED JOG

<podminka pfepnuti>
je stav "zastaveno"

segmentovy displej
zobrazuje nastave-
nou rychlost.

blikaji vSechna zobra-
zovana mista

AN A0 W A W 4

A5 E

AR Y AR AR W RN

v8echna mista tfikrat
bliknou a data jsou ulo-

zena.

sviti indikace

HEHE,

potvrzeni dat

BHEH

chodu sviti LED RUN

tlac: za
FUNCHSTR]  tlac.
tlac.

tlaé.: stop.
A

tlacitka A a VYurcuji smér pohybu

a startuji pohyb

A : chod vpred
V: chod vzad

Poloha je zapamatovana ve zvolené oblasti
P(**) [rezim volby oblasti paméti].
K zapamatovani dojde pouze pfi zastaveni.

(5) provoz v [ rezimu ureného pohybu]

sviti indikace

zména dat A (nahoru)/ ¥ (dol®)/STR]

v

HEEHH

sviti LED INCH

tlac:
[FUNC+STR]

potvrzeni dat

<podminka pfepnuti>
je stav "zastaveno"

L)

blikaji vSechna zobra-
zovana mista

S I\ 2 N2N2

==l =

segmentovy displej
zobrazuje nastave-
nou rychlost.

LA W A W AN W A \

VSechna mista tfikrat
bliknou a data jsou
ulozena.

v

sviti indikace

vSechna zobrazena mista
blikaji

potvrzeni dat

tlac:
[FUNCI+STR]

BEgH

<podminka pfepnuti>

je stav "zastaveno"

tlacitka A a Vurcuji smér pohybu

a startuji pohyb

za chodu sviti LE6 RbN

tlac. A: chod vpred
tla¢. ¥: chod vzad

tlaé.l stop.

HHEHA,

10-30




Kapitola 10 volitelné funkce

10.7.3 Ostatni vysvétleni

(1) Pfrepinani SON a SOFF

* Pohon pfejde do stavu SERVO ON pokud za stavu SERVO OFF stiskneme tlacitko
SON/SOFF v [rezimu volby oblasti paméti]/[reZimu nastaveni velikosti posunu vpied]/
[rezimu tipovani]/[rezimu uréeného pohybul].

* Ve vSech rezimech kromé& [mimo rezim uceni], se servopohon pfepne do stavu SERVO
OFF, pokud je vyjmuta ucici jednotka, nebo pferuSen kabel mezi pohonem a jednotkou.
Pohon se do rezimu SOFF pokud je provedena zména rezimu na [mimo rezim uceni].

(2) kvitovani chybovych hlaseni

Nastane-li chybova situace a servopohon zobrazi chybové hlaseni, Ize po odstranéni
pfi¢iny chyby toto hlaseni zrusit tlagitkem STOP/RESET. Po ostranéni chybového hlaseni
se na segmentovém displeji zobrazi po¢ateCni stav nastaveného rezimu.

Dojde-li k chybé v prubé&éhu komunikace Modbus, je zobrazena adresa na které vznikly
potize a displej blika. Chybu Ize kvitovat tlaCitkem STOP/RESET a displej se pfesune do
pocatecCniho stavu zvoleného rezimu.

(3) zobrazeni segmentového displeje

rezim pocatecni po uzivatelské upraveé

mimo rezim uceni zastaveni programu : Pnon stejné jako vlevo
provadéni programu: Prun

rezim uceni(*1) : Ptch
neopfipraveno(*2):nrdy

(*1) provadéni tipovani z hlavniho programu AHF
(*2) Dojde k zneplatnéni rezimu uceni aktivaci
svorky SON/RUN. Je potfeba fadné ukoncit
provadéni programu.

rezim volby oblasti paméti “P-01” posledni nastavena hodnota
rezim nastaveni velikosti “0100” (=100pulse) posledni nastavena hodnota
posunu vpied

rezim tipovani nastavena rychlost stejné jako vlevo

(aroven nastaveni x max. rychlost tipovani
(parametr Fb-03))

minimalni rychlost je 1 mini kdyZ je vysledek
vy8e uvedeného vypoctu nizsi nez 1 min™ .

rezim uréeného pohybu nastavena rychlost stejné jako vlevo
(aroven nastaveni x max. rychlost tipovani
(parametr Fb-03))

minimalni rychlost je 1 mini kdyZ je vysledek
vy8e uvedeného vypoctu nizSi nez 1 min™ .
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(4)The other parameters that are cannot be set by teaching unit.

rezim rozb&éhovy ¢as dobé&hovy ¢as

rychlost

rezim tipovani parametr Fb-04 parametr Fb-04

rychlost pohonu je
uroven nastaveni x parametr Fb-03

*Maximalni rychlost je v parametru
Fb-03.(rozsah nastaveni Fb-03 je
0 az 300mn™")

*Hodnota, ktera je zobrazena pfi stisknuti
tlac. A (nahoru) nebo ¥ (doll)
(nastaveni urovné) se stane rycjlosti
pohybu.

*Minimalni rychlost je 1 min™ i kdyz je
vysledek vy8e uvedeného vypoctu nizsi
nez 1 min™.

*Rychlost pohybu nelze ménit za chodu
motoru

rezim uréeného parametr Fb-04 parametr Fb-04
pohybu

rychlost pohonu je
uroven nastaveni x parametr Fb-03

*Maximalni rychlost je v parametru
Fb-03.(rozsah nastaveni Fb-03 je
0 az 300mn™")

*Hodnota, ktera je zobrazena pfi stisknuti
tlac. A (nahoru) nebo ¥ (doll)
(nastaveni arovné) se stane rycjlosti
pohybu.

*Minimalni rychlost je 1 min™ i kdyz je
vysledek vySe uvedeného vypoctu nizsi
nez 1 min™".

*Rychlost pohybu nelze ménit za chodu
motoru

(5) rezim chodu pfi u€eni a rezim chodu pfi provadéni programu

chodu pfi u€eni - v nasledujicich rezimech:
[rezim tipovani],
[rezim ureného pohybu],
[rezim volby oblasti paméti],

[reZzim nastaveni velikosti posunu vpfed].
Pohyb je fizen ucéici jednotkou, nelze provadét programové funkce.

chod programu — v nasledujicich rezimech:
[mimo rezim uceni],
(u€ici jednotka vyjmuta).

Lze provadét programové funkce.

(Pozn.) Programova funkce se neprovede i kdyz se v rezimu u€eni aktivuje svorka RUN/SON. Pokud chcete
provadét Vas program, presurite se do [mimo rezim uéeni] nebo vyjméte (odpojte) pfed sepnutim svorky

RUN/SON ugici jednotku.
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10.1 Volitelné prislusenstvi
(1) Komunika&ni program (AHF-P01)
Je-li servopohon pfipojen k PC, Ize provadét nastavovani parametrd, sledovani provoznich

veli€in a grafické zobrazeni pomoci programového prostfedku pracujiciho v operacnim
prostfedi Windows.

m Operacni prostredi
pojem podminky
PC DOS/V PC
operaéni pamét : minimalné 32MB
volné misto na HDD: minimalné 30MB
rozliSeni obrazovky: doporuc¢ené 800 x 600 nebo vétsi

(0N Windows 95/98/Me, Windows NT, Windows 2000, Windows XP
propojovaci kabel | ADCH-AT2
k PC
m Funkce zobrazeni m Nastavovani parametr(
v realném Case Ize sledovat provozni Z PC Ize provadét ¢teni, nastavovani a
veli¢iny a stav svorek. ukladani parametrd.
(dostupné pro AHF-PO1, AHF-P02) (dostupné pro AHF-P0O1, AHF-P02)
itz displag =[] P Parameter setting ([ ]=]
Fia[F] Helo[H] Fia ) Paanster[P) Help )
R = % 086 O O Feemr s
ES—— i mna Cam ) m | r | r | | |
o e ox | e e
m,mm 5 mmﬂm d cERRE R 1) ] 3
i Facter Epeedcndmn1) | Spesdimin-1) et e e O S ....‘"'J
T e B "
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m Funkce grafického zobrazeni provozu m Testovaci béh a nastaveni
na obrazovce Ize graficky znazornit pribéhy podporovany jsou tyto funkce:.
rychlosti, proudu, atd. tipovani a najezd na vychozi polohu,
(dostupné pro AHF-P0O1, AHF-P02) automatické nastaveni Offline

automatické nastaveni Online
(dostupné pro AHF-P01, AHF-P02)

P 1 e iy = P et run and the sdjustment T
Fin [E) Tince opeeion (1] Help i) Fis[E) Run(T] HelpH)
o= 0 M e \ i Frama - T T ERETT T
Ankog 113 oy B S e o [ETEEN vo R
H S
-y 7 [t Joggrgspesd. A0 (1)
o : - 1l = |
= I Grwan =
=- [ | — Soggin b s s wecning
Prasrd, poyition | 41176884 pin
g Fsed puos © ‘“1_ Forward Slop I Reverse
Anaiog 330 B 3300
Homing
el =l <507 | The denrtion of heming
% Foreenrd ™ Revnrse
= —— .
[ | Fumi'g ke
gl Lowapeed Hehagwed - Haespwed
=- [ | — * fomesom " haming C homing 1 © hamia?
3300 Homingspesdi |10 (mind)  Homing spend 2 I.‘\.' imin=1}
e Acceieraiontime [P0 (sec)  Docowrsongme 0 Gesnd
-
= _T——I— Hering; st I Hup I
= s
— AT
' I |

m Funkce Upravy programu

je mozné provadét programovani,
porovnavani, stahovani (download) a
nahravani (upload) programu a dalSi ukony
(dostupné pro AHF-P02)

F® AD Series Program Editor - [o] x|

File Edit Wiew FRun Help
SR E S E R N EEEE NN -
or Code ws..dn"l Data Window |
Program name [NenFile 2 lines
entry end Line | Label[Mnermonic|Parm1 | Parma Parm3| Parme| Parms | Parms| \Commerﬁ’
001 entry
ol ooz [ N
call wait 03
Aretr if th ﬂ
oos
d it 1 006
i W ooy
a0s
o next W
elect | cas | oo
ana case | o1
elect else 012
while wend 13
S e 14
01s
o1
o e | 07|
[||o18 =
H | _’lJ
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(2) Kabely
m Vysvétleni oznaceni kabelu ¢idla dle typu

ADCE-C H 003 M1 S

:

symbol | nazev kabelu typ cidla
ADCE-C kabel ¢idla symbol specifikace
S seriové Cidlo 17 bit(
HP inkrementalni Cidlo
s Uspornym zapojenim

typy kabelu (tfidéni dle vystupu)

M1, M2
symbol 003 | 006 | 010 | 020 | 030
délka (m) 3 6 10 20 30
symbol specifikace

Zadny | standardni

H s vysokou zivotnosti

m Kabely Cidel s konektorem 6 pind (pro inkrementalni a absolutni ¢idla)

spem- oznaceni modelu délka urceno pro obsah
fikace servomotor
ADCE-C003M1S 3m | ADMA-01SA, 02SA,
-04SA, 08SA strana strana &idla
ADCE-C006M1S 6m | ADMA-01SF, 02SF, T — ,
-04SF, 08SF ]
ADCE-C010M1S 10m ’ EJ—FT L
konektor 10pin
ADCE-C020M1S 20m taleso: 54593-1011
© kryt: 54599-1005
_cg ADCE-C030M1S 30m vyrobce (pro vée): Molex-Japan Co., Ltd.
§ ADCE-C003M2HP 3m ADMG-05HP, 10HP, strana servozesilovace strana Gidla
-15HP, 20HP, — —
ADCE-C006M2HP 6m -35HP, 45HP,
-55HP, 70HP =
ADCE-C010M2HP 10m L konektor 17-pinti
konektor 10pin
ADCE-C020M2HP | 20 téleso: 54593-1011 pFimy konektor: MS3106B20-29S
m kryt: :459‘2'1005; ) kabelovy kryt: MS3057-12A
vyrobce: . (pro vse
ADCE-CO30M2HP 30m I\/)I/olex-JapaF; Co. Ltd. Manufactured by DDK Ltd.
stejné jako vyse
o L
:_ konektor: 10pind konektor 6pind
<'§ ADCE-COR1J 0.1m téleso: 54593-1011 téleso: 54280-0600
© kryt: 54599-1005 kryt: -
© vyrobce: . (pro vse) vyrobce: . (pro vée).
§ .Molex-Japan Co., Ltd Molex-Japan Co., Ltd
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KAPITOLA 11 DODATKY

m Kabely cidla s konektorem 10 pind (inkrementalni i absolutni)

Spem— oznaceni modelu delka urceno pro obsah
fikace L servomotor
ADCE-C003M1S 3m | ADMA-01SA, 02SA,
-04SA, 08SA strana zesilovace strana gidla
ADCE-CO06M1S 6m | ADMA-01SF, 02SF, T ——
ADCE-C010M1S 10m -04SF, 08SF EELF_‘ L
konektor 10pinu
ADCE-C020M1S 20m téleso: 54593-1011
© kryt: 54599-1005
_cg ADCE-C030M1S 30m vyrobce (pro vée): Molex-Japan Co., Ltd.
§ ADCE-C003M2HP 3m ADMG-05HP, 10HP, strana zesilovace strana ¢idla
-15HP, 20HP, T e ,
ADCE-C006M2HP 6m -35HP, 45HP, ] /
-55HP, 70HP N L
ADCE-C010M2HP 10m konektor: 10pin{i 17-pin plug
téleso: 54593-1011 pimy konektor: MS3106B20-29S
ADCE-C020M2HP | 20m kryt: 54599-1005 kabelova pfichytka: MS3057-12A
vyrobce (pro vse): vyrobce (pro v8e): DDK Ltd.
ADCE-C030M2HP 30m Molex-Japan Co., Ltd.

Pro kabel s vysokou zivotnosti napiste v kédu modelu “CH” misto “C”.

priklad)
priklad)

ADCE-C003M1S (standardni) - ADCE-CHO03M1S (s vysokou Zivotnosti)
ADCE-C010M2HP (standardni) - ADCE-CHO10M2HP (s vysokou Zivotnosti)

m Silové kabely (mezi servozesilovatem a servomotorem)

specifi kéd modelu délka uréeno pro servo motor obsah
kace L
ADCP-C003M1 3m ADMA-R5M. 01M. 02M strana zesilovace strana motoru
-04M,
da (U
ADCP-CO0BM1 | 6m | ApvA-RSL, 01L, 021,  |pid ()
- cerna (W)
ADCP-CO10M1 | 10m - (())jk/] OS:M SO e
- , s zelenozluta | konektor 4 piny [
ADCP-C020M1 20m (D) : -
ADMB-01L, 02L, 04L S Sotket 1703624
ADCP-C030M1 | 30m M4 mackaci oka x 4 vyroboelfyoo Electronics AMP
>
E ADCP-C003M2 3m ADMA-10L, 20L stranazesilovace strana motoru
Ne)
ADMB-08L, 10L gerna 1 (U (®)
N | ADCP-cO06M2 | 6m S W) © ]‘z%
3 ADMC-04L, 08L, 10L doma 3 (W) =
% | ADCP-cot0M2 | 10m -15L, 20L zelend nebo L L2
'c% zelenozluta -
ﬁ ADCP-C020M2 | 20m () t6loso: CE OB BA18-10SD-B-85
> kryt: CE3057-10A-1 (D265)
o ADCP-C030M2 30m vyrobce: DDK Ltd.
N
ADCP-C003M3 3m ADMA-30L, 50L strana zesilovace strana motoru
ADMC-30L, 45L serns pozn.3) &
ADCP-C006M3 | 6m oma 1) i[ ® ‘EE
gerna 3 (W) o=
ADCP-C010M3 10m zelena nebo L N
zelenofluta -
ADCP-C020M3 20m ( @ ) ggggoéégygm2—2st-B-Bss
kryt: CE3057-12A-1 (D265)
ADCP-C030M3 30m vyrobce: DDK Ltd.
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KAPITOLA 11 DODATKY

(Pozn.1) ADMA-R5M, 01M, 02M, kabel brzdy
ADCP'EOO3M1 3m -04M, bily (BR1) Gt
ADMA-RSL, 01L, 02L, |, =>-:'%§'@
; Vel BR2) &
ADCP-C003M1 ~04L. 08L cemy (BR2) | L ‘
(Pozn.1) ADMB-01M, 02M, 04M t - t t
- strana napajeni strana motor
ADCP-BOOBMT | 6m | ApmB-01L, 02L, 04L i
konektor 2 pin
ADCP-CO06M! M4 mackaci oka x 2 s 721571
(Pozn.1 ) vyrc;bce: T&Ic}g Electronics AMP
ADCP'EMOW 10m silovy kabel
3 ruda (U)
S (Pozn.1) gerna (W)
o zelena nebo
- ADCP-B020M1 20m flutozelena
3 + @)
S | ADCP-C020M1 o !
o strana zesilovace strana motoru
8 (POZﬂ.1 ) konektor 4 piny
5 ADCP-B030M1 30m M4 mackaci oka x 4 Lfil}is??g)g%yf
+ vyrdbce:Tyco Electronics AMP
ADCP-C030M1 KK
ADCP-B003M2 | 3m | ADMA-10L, 20L silovy kabel s brzdou
ADMC-04L, 08L, 10L strana zesilovace strana motoru
gerna 1 (U) ==
ADCP-B006M2 6m gerna 2 (V) @E
gerna 3 (W) \ E
ADCP-B010M2 10m gerna 4(BR1) o
cema’5 (BR2) | L 5 VE
ADCP-B020M2 | 20m oo Po3) konekor T-pint
(@ ) tele§o: CE05-6A20-15SD-B-BSS
kryt: CE3057-12A-1 (D265)
ADCP-B030M2 30m vyrobce: DDK Ltd.
_ ADMA-30L, 50L silovy kabel s brzdou
ADCP-BOO3M3 3m ADMC-30L. 451 strana zesilovace strana motoru
> - , v .
T - | ADCP-BOOBM3 | 6m v =
£ -§ ADCP-B010M3 10 Sormd 4(GR. EK
o Y - m derna 4(BR1) o
% S gerna 5 (BR2) 2 L S |\J
2 _ zelena nebo .
« ADCP-B020M3 20m zelenozZluta pozn-3) g)lgzgo(;g(_)%?;AMJOSD-B-BSS
ADCP-BO30M3 | 30m @ Koyt CE3057 161 (0269)

Pozn.1: Horni oznaleni je pro kabel brzdy, dolni pro silovy kabel.
Pozn.2: Pro kabel s vysokou zZivotnosti napiste v kédu modelu "BH" nebo “CH” misto “B”’nebo "C",

pro silové kabely je posledni pfipona M1.
U silovych kabell s pfiponou M2 nebo M3 dotazujte vyrobce.

ADCP-B003M1 (standard) — ADCP-BHO03M1 ( kabel s vysokou zZivotnosti pro brzdu)
ADCP-C003M1 (standard) — ADCP-CHO003M1 (vykonovy kabel s vysokou zivotnosti)

vodice dle barev nebo Cisel.
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KAPITOLA 11 DODATKY

m Povelovy kabel

oznaceni délka L obsah
modelu
50-zil 28AWG
konektor 50pin0
konektor: 10150-6000EL
ADCC-03 3m vyrobce: Sumitomo 3M Ltd.
kryt konektoru: 10350-52A0-008
‘ L vyrobce: Sumitomo 3M Ltd.
specifikace specifikace symbol
pin povelového kabelu symbol svorky | pin povelového kabelu svorky
¢. barva vodiCe / pocet teCek (Pozn.2) ¢. barva vodice / pocet tecek (Pozn.2)
(barva te€ek) Pozn.1) (barva te€ek) Pozn.1)
1 | modra O (Cervena) P24 26 | zelena O OO (Cervena) SON
2 |modra W (Cerna) PLC 27 | zelena mE N (Cerna) RS
3 | rizova O (Cervena) X(00)/MOD 28 |hnéda O OO (Gervena) | X(02)/FOT
4 |rozova m (Gerna) X(01)ITL 29 [hnéda mmm (¢ernd) | X(03)/ROT
5 | zelena O (Gervena) | X(04)/SS1/EGR2 [ 30 [ 8eda DO OO (Cervena) CM1
6 | zelena m (¢erna) | X(05)/SS2/ECLR [ 31 [ 8eda mmm (¢erna) | X(06)/PPI/GCH
7 | hnéda O (Gervena) | X(07)/SRZ/EOH [ 32 | modra OO OO (Gervena) | X(09)/ORG
8 | hnéda m (Cerna) X(08)/ORL 33 [ modra mmmm (erna) [X(10)/PEN/FWD
9 |Seda 0O (Cervena) | X(11)/CER/REV | 34 | rizova OO OO (Cervena) CM2
10 [ Seda = (Gerna) CM1 35 [rizova mmmm (Cerna) | Y(00)/SRD
11 [ modra OO (Cervena) Y(01)/ALM 36 [ zelena OO OO (Cervena) | Y(03)/SA/AL1
12 | modra H H (Cerna) Y(02)/INP 37 | zelena mEE R (Cerna) Y (04)/SZD
13 | razova OO (Gervend) Y(05)/BRK 38 |hneda OO OO (Gervend) | Y(07)/OL1/AL3
14 | razova mm (€erna) | Y(OB)YTLM/AL2 |39 | hnéda mmmm (Gernd) CM2
15 | zelena OO (Cervena) PLSP 40 [Seda DO OO0 (Cervena) SIGP
16 | zelena W W (Cerna) PLSN 41 [Sedd EEEN (Cernd) SIGN
17 | hnéda O O (Servend) — gp |Modrd DLLLOODO —
(Cervena)
18 | hnéda m m (Gerna) Al3 43 [modra EmEEEEEE (3erna) Al4
19 |geda OO (8ervena) XA(0)/Al1 44 |MZOV@ DOUOOODO | Xa@yAR
(Cervena)
20 [Seda mm (Cernd) L 45 | riZovi EMEEEEEE (Cernd) L
21 | modra O OO (8ervena) OAP 46 | Zeena HOODDOOH ) OBP
(Cervena)
22 [modra mE N (Cerna) OAN 47 | zelena EE EEEEEE (Cernd) OBN
23 | rizova OO0 (ervena) ozP 4g | Mneda DOODDODODOOO 0z
(Cervena)
24 | rGzova mmm (Cerna) OZN 49 [hnédéd EmEEEEEENE (Cernd) L
o5 | Sedd DODODOOO AO1 50 |%cdd mmmmEmmEE (i) AO2
(Cervena)
Pozn.1: pocet [ nebo M znamena pocet teCek na vodi¢i a OO znamena Cervenou te¢ku a W
znamena Cernou tecku.
Pozn.2: svorky oznacené X(**), Y(**) jsou dostupné pro servozesilova¢ ADAX3, ale nejsou dostupné

pro servozesilovaé ADA3.
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KAPITOLA 11 DODATKY

m Konektor vstupnich a vystupnich signal(

oznaceni modelu obsah
konektor - g e P kryt
(letovaci ) : = (nestinény)
ADCC-CON 10150-3000VE . 10350-52A0-008

vyrobce vyrobce
Sumitomo 3M Ltd. @: Sumitomo 3M Ltd.

m Litiova baterie (pro absolutni ¢idlo)

oznaceni modelu obsah

konektor - 2 piny

ADABS-BT ; ﬁ Litiova baterie ER17/33WK
—_ vyrobce
-) Cerny vodi¢ Hitachi Maxell, Ltd.

m Adapter konektor-svorkovnice a propojovaci kabel

oznaceni modelu obsah

adapter
(svorkovnice -
konektor)

ADCC-TM

’\ lista DIN
(dodavé zékaznik)

propojovaci kabel pﬁj
k adapteru @
ADCC-T01 S
(L1=1m) =
ADCC-T02 =

(L1=2m) ° b

m Kabel pro pfipojeni k PC

oznaceni modelu | délka L obsah
strana servozesilovace strana DOS/V PC
= pfifazeni pind je
ADCH-AT2 2m | ] 3¢ | | H ﬂ D na néasledujicim
— obrazku
konektor 8pinu (telefonni) konektor D-SUB 9P

1-8



KAPITOLA 11 DODATKY

g strana servozesilovace

Pfipojeni PC kabelem ADCH-AT2 (pfifazeni)

strana PC DOS/V

1-DCD

2-RxD

3-TxD

4-DTR

5-GND

6-DSR

7-RTS

— ] —1 8-GND

7-

== 4.
%:§ 5-ER2
\ 4-SD
1 3-RD
2-DR
8pinl konektor 1-RS

(telefonni)

8pinu

8-CTS

9- -

9pinu

(3) Vstupni stfidava tlumivka (pro potlaceni harmonickych, zlepSeni u€iniku a omezeni vlivl sité)
m Oznaceni model

m schema zapojeni

ALI-2.5L

5

stfidava vstupni tlumivka

vstupni napéti L: trida 200 V
H: tfida 400 V

vykon (musi byt v relaci s vykonem
servopohonu (viz nasledujici tabulka)

m rozmeérovy nacrt

[obr. 2]

T oo

= R tlumivka servozesilova¢
= U servomotor §icy )
a s
v !
= 3 w
]
o 1
” ¥
: R AT
napéjvefzi model motor | oznageni | &islo rozmeéry (mm) vaha
napeti servozesilovace modelu obr. J K (kg)
servopohonu kw ’ A C D E H X Y 9
AD*3-01NSE 0.1 ALI-2.5L
3-faze, AD*3-02NSE 0.2 ALI-2.5L
obr. 1 130 | 82 60 40 | 150 | 50 67 6 4 24
tfida200V | AD*3-04NSE 0.4 ALI-2.5L
AD*3-08NSE | 0.75 | ALI-2.5L
0.5 | ALI-2.5H
obr. 1 130 | 82 60 40 | 150 [ 50 67 6 4 24
AD*3-15HPE 1.0 | ALI-2.5H
1.5 | ALI-5.5H
obr. 1 130 | 98 70 55 [ 150 | 50 75 6 5 4.0
3-faze, 2.0 | ALI-5.5H
AD*3-35HPE
tfida 400 V 3.5 ALI-11H
4.5 ALI-11H [ obr. 1 160 | 116 | 75 55 | 170 | 60 98 6 5 6.0
AD*3-70HPE 5.5 ALI-11H
7.0 ALI-22H | obr.2 | 180 | 103 | 75 55 | 190 | 100 | 80 6 5.3 8.5
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KAPITOLA 11 DODATKY

(4) stejnosmérna tlumivka (pro potlaceni vysSich harmonickych a Gpravu Gciniku)
m oznaceni modelu m schema zapojeni

DCL-L-0.2 PD P stejnosmérna
07 tIurJnivka

vykon (musi byt
v relaci s vykonem

servopohonu (viz
nasledujici tabulka)

servo motor

napajeci
napajeci napéti sit
L: tfida 200 v
H: tfida 400 v

L servozesilovac
W rozmerovy nacrt

[obr. 1] [obr. 2]
A o
o ]
S— 1, 4
of[o | : H q
o0 S o ‘_r_j a D > i
*s 71 7 |
e Tol l © 3 1
X1 |\ X1 ]
w 4-C W | 4-C
2-K Bmax , _
| g ‘ |
! x
< 1 :
=] I
o
| _

|

ﬂrobni Stitek

NapaYeCl | model servo | motor | oznageni gislo rozméry (mm) vaha
napeti zesilovace KW modelu obr. (kg)
servopohonu w D H B X Y C K
AD*3-01NSE 0.1 DCL-L-0.2 66 90 98 85 56 72 52x8 | M4 0.8
3-faze, AD*3-02NSE 0.2 DCL-L-0.4 br. 1 66 90 98 95 56 72 52x8 | M4 1.0
obr.
tfida 200 V | AD*3-04NSE 0.4 DCL-L-0.7 66 90 98 105 56 72 52x8 | M4 1.3
AD*3-08NSE | 0.75 DCL-L-1.5 66 90 98 115 56 72 52x8 | M4 1.6
0.5 DCL-H-0.7 66 90 98 95 56 72 52x8 | M4 1.1
AD*3-15HPE 1.0 DCL-H-1.5 66 90 98 115 56 72 52x8 | M4 1.6
1.5 DCL-H-2.2 86 100 116 105 71 80 6x9 M4 2.1
3-faze, 2.0 DCL-H-3.7 | obr. 1 86 100 116 120 71 80 6x9 M4 2.6
9 AD*3-35HPE
tfida 400 V 3.5 DCL-H-5.5 1M 100 138 110 95 80 7 x 11 M4 3.6
4.5 DCL-H-7.5
111 100 138 115 95 80 7x1 M4 3.9
AD*3-70HPE 55 DCL-H-7.5
7.0 DCL-H-11 obr. 2 146 120 | 250 105 124 96 7 x 11 M5 5.2
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(5) vstupni odrusovaci filtr
m oznaceni modelu

NF - [L] 6]
ijenovity proud
odrusovaciho filtru
vstupni napéti: L: tfida 200 V
H: tfida 400 V

m schema zapojeni (pro 3-fazové napajeni)

servo zesilovac

odru$ovaci filtr

servo motor

oznaceni serie (serie NF) J:‘
W rozméry
NF-L6, L10, L20, L30, L40, H7, H20, H30
2-95.0
W, NF-L6,L10 2-D4.5x6 M5
NF-L6,L10

jsou bez dér
J NNl

= il

11 - 11

] ! \ © | NF-L40
— ¢elni pohled
T E g . Stitek . — .
i ) ©
IEGE! [
(NF- * plati pro
15 d \M4(NF-L6 NF-L6,L10
~L30)
m specifikace a aplikace
i dmo kg vykon servopohonu (W)
NF-L6,L10 model J ... | proud 3 faze 1 faze 1/3 faze 3faze
jsou bez dér Qo napeti | = (a) (kg)
Jsou 200V 100V 200V 400V
NF-L6 6 0.5 50~750 | 50~200 | 100~400 -
NF-L10 | AC 10 | o | 10007 | 400 750 -
/ 250 1500
plati pro NF-L6~L30 NF-L20 . 20 0.7 2000 - - -
NF-L30 30 0.7 3000 - - -
NF-L40 40 1.4 5000 - - -
NF-H7 AC 7 0.7 - - - 1500
NF-H20 | 480 20 0.7 - - - 3500
NF-H30 |V 30 0.7 - - - 7000
m rozmery
rozméry(mm) pocet svorka
model . délka
W W1 H H1 H2 D vacicr Sroub Sroubu
otvoru (mm)
NF-L6 [66+3 |52+2 |117+£2 | 1002 84 | 67max 2 M4 10
NF-L10 | 663 | 52+2 | 1172 | 1002 84 | 67max 2 M4 10
NF-L20 | 74+3 | 56+2 | 128+2 | 1182 95 | 733 2 M4 10
NF-L30 | 74 £ 56 £ 144+2 | 130+2 95 | 733 2 M4 11
NF-L40 | 90+2 | 65+1 | 165+2 | 155 +1 95 | 955 4 M5 16
NF-H7
NF-H20 | 74+3 | 52+1 | 144 +2 | 1301 95 | 733 2 M4 11
NF-H30
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(6) vstupni odrusovaci filtr (splfiujici EMC)
m oznaceni modelu m schema zapojeni (pro 3 fazové napajeni)

NF - CEH D odrusovaci filtr servo zesilovaé
i - servo motor
—I:Jmenowty proud napajeci
odruSovaciho filtru sit
vstupni napéti: L: tfida 200 V
H: tfida 400 V
EMC compliance J:—
oznaceni serie (NF serie)
B rozmeéry
NF-CEH7, H10 NF-CEH20, CEH30
743 OO 6 =
2-4 546
56+2 e e © [[
5 strana BRI ) — ®
napajeni =
M5 -~ a5 % % o
strana servo | | [BEE] [ | [ Stitek 3|88 =
zesilovace g | L3L2LY D __ o - =
ol | = stranasevo ;  3ppyy = o
Stitek o § § = zesilovace = o) m‘—J
=23 = Sh s
= % = 1
strana [ Lult_ ° 2-44.5 16
SudAlid ] - .
napajeni /g}@% oL ¢ ( o
11 =
LS M4 9042 955
ML | /s
PRs | L2 (I*é'
|| ~
. —+ HI0TFTE
Ea
[obr. 1] [obr. 2]
m specifikace a aplikace
napajeci vykon " : + . | jmenovity .
napéti servopohonu Oé%%%?ﬂ' obr.C. Jmnzn%\?ite proud \éih’)‘;‘
servopohonu (kW) P (A) 9
1-faze 0.05,0.1,0.2 NF-CEH7 7A 0.7
tfida 100V 0.4 NF- CEH10 10A 0.7
1-faze 0.1,0.2,0.4 NF-CEH7 obr 1 7A 0.7
tfida 200V 0.75 NF- CEH10 ' 10A 0.7
0.05~1.0 NF-CEH7 7A 0.7
3-faze 15,2 NF- CEH10 AC480V 10A 0.7
tfida 200V 3 NF- CEH20 obr.2 20A 1.0
5 NF- CEH30 ' 30A 1.3
3-faze 1.5 NF- CEH7 obr.1 7A 0.7
tFida 400V 3.5 NF- CEH20 obr.2 20A 1.0
7 NF- CEH30 30A 1.3
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(7) OdruSovaci filtr pro napajeni fizeni
m Oznaceni modelu

SUP-E1H-EP
min 200 601 _min200 _ pia 7+1
gerna~ 6£0-3_ zelena
C
g# @ 4 ORAYA EC TS&
4 NOISE FILTER (@ " |- — = P
oo R BE »
ESTY 2 N Ry .‘;, .' X ™ (N |4 N
o ) @ | 2
3 B
S 701 UL-1015 25£0.5 ©
801 (AWG20)

e

m Schema zapojeni
pripojte do napajeciho pfivodu Fidiciho obvodu (tfida 400V AD*3-C000HPE).

odrusovaci filtr servo zesilovad

hlavni napajeci
obvod
AC380 az 480V

servo motor

napajeni fidicich
obvodu
AC200 az 240V

SUP-E1H
-EP

m Specifikace a aplikace

jmenovité | jmenovity unikajict
oznateni modelu | 720 proud (Pn:c;id) vyrobce
0.6mA Okaya Electric
SUP-E1H-EP AC250V 1A (pfi 250V ms Industries
60Hz) Co., Ltd.
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(8) Radiovy odrusovaci filtr (zero-phase reactor)
m Schema zapojeni

servo
motor

Pozn.1:vinuti vSech fazi L1, L2

a L3 provedte
souhlasné

Pozn.2:Lze pouzit na vstupni i
vystupni strané
servozesilovace

ZCL-B40

radiovy
odrusovaci filtr
. R — L1
napajeci I+ servo
sit S It L2 zes. v
T S L3 W
<>
Instalujte
co nejblize —
m Rozméry
ZCL-A
7x14
| i NI
| ey ™
129 o7 montazni
otvor
otvor pro 85 ‘ ‘
vinuti
= Jgg] T 8
V
160 °°T
180
ZCL-B75
otvor pro vinuti
N
oI~
MAX 161
14040.5
R3.5+0.3 7+0.5
o N I [ N
© - I |

11 -14

D,

otvor pro vinuti

I

max

2-05.5(M5)

12.540.3
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(9) Vstupni radiovy odruSovaci filtr (kapacitni filtr)
Filtr pfipojte pfimo na svorky servo zesilovace, aby bylo radiové ruSeni vyzafované kabelem
shiZzeno na minimum.

m Rozméry m Pfipojovaci schema
s servo
43 zesilovac
12 //
i T 3
r 25 napajeci
©-6-6¢ | sit
7] -
w+1.0
00 00E 1 N
2 § T
ﬂ ﬂ ﬂ J:l o ﬂ _l_ kapacitni filtr
o . - pouzitelny pro
Nameplate G nazev Casti W H T servo zesilovaé
T CFI-L .
. (jmenovité 250V) 480 | 350 | 26.0 tfida 200 V
CFI-H L
(jmenovits 500V) 55.0 | 470 | 31.0 tfida 400 V

1 -15
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(10) Brzdny odpor (mala velikost)

m Rozméry
1711
‘ 150
zjz—[}
‘ \ |
| 160 5
+20
500-10
: délka hlav-
. nich vodi¢u
I pEL_—N
by . —
? T 1
- oznadovaci prouzek

m Schema obvodu m Schema pfipojeni

teplotni relé
(kontakt “v klidu
sepnuto”)
oznadeni | jmenovity | hodnota dov?ll;aun;tplra dovoleny souvisly as | Vvaha
modelu vykon odporu (%ED) brzdéni (kg)
JRB120-1 180Q 5% (2%)* 20 sec.
JRB120-2 100Q 2.5% (1.5%)* 12 sec.
120W 0.27
JRB120-3 50Q 1.5% 5 sec.
JRB120-4 35Q 1.0% 3 sec.
Pozn.1: zatiZitelnost vnitiniho tepelného kontaktu je 250 V AC, max.2 A. v klidu je kontakt

Pozn.2:

Pozn.3:

Pozn 4:

sepnut (N.C.).

vnitfni tepelna pojistka (jednorazova) chrani proti pfehfati odporu pfi chybé

V provozu.

Pokud zareaguje teplotni relé zastavte servopohonu nebo prodluzte dobéhovy €as
aby se snizila regenerovana energie.

vySe uvedené hodnoty miry vyuziti %ED plati pro pohon tfidy 200 V. Pro pohon tfidy
400V pouzijte hodnota %ED sniZené o &tvrtinu.

11 -16
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(11) Brzdny odpor (standardni velikost)

m Rozméry
L1 :
H1
70__ 25 I~ H2
~p
s
2] o
L2 1175
L3 ) :
Sham
m Schema obvodu m Schema pfipojeni
servo zesilovac Brzdny odpor
teplotni relé
(kontakt “v Klidu
sepnuto”)
oznadeni rozmer (mm) véha (kg)
modelu L1 L2 L3 H1 H2 W T
SRB 200-1 310 295 160 67 12 64 1.6 0.97
SRB 200-2 310 295 160 67 12 64 1.6 0.97
SRB 300-1 470 455 320 67 12 64 1.6 1.68
SRB 400-1 435 422 300 94 15 76 2.0 2.85
oznaceni jmenovity jmenovity dovolena mira dovoleny souvisly ¢as
modelu vykon odpor vyuziti (%ED) brzdéni
SRB 200-1 200W 18002 10% (4%)* 30 sec.
SRB 200-2 100Q 7.5% (3%)* 30 sec.
SRB 300-1 300w 500 7.5% 30 sec.
SRB 400-1 400W 35Q 7.5% 20 sec.
Pozn.1: zatiZitelnost vnitiniho tepelného kontaktu je 250 V AC, max.2 A. v klidu je kontakt

sepnut (N.C.).

Pozn.2:

V provozu.

Pozn.3:

Pozn 4:

400V pouzijte hodnota %ED snizené o &tvrtinu.

11 -17

vnitfni tepelna pojistka (jednorazova) chrani proti pfehfati odporu pfi chybé

Pokud zareaguje teplotni relé zastavte servopohonu nebo prodluzte dobéhovy ¢as
aby se snizila regenerovana energie.
vySe uvedené hodnoty miry vyuziti %ED plati pro pohon tfidy 200 V. Pro pohon tfidy
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(12) Brzdny odpor (stfedni velikost)

RB1 RB2 RB3
100 150 247
'._.‘70 2-¢5 150 F_.O bl 150
= 4’ [ =
Wi =] [
I 1 Ml
||[|||oo ]H]HOO by
I 8% g {1
!|t!||m¢ ‘\ll‘\l\mq 1\11II
e b I
LT == ==
e 4 -%“—
- Az
svorkovnice svorkovnice - svorkovnice:
[obr. 1] [obr. 2] [obr. 3]
. | dovoleny
. . ... | dovolena o
. .| hodnota |jmenovity | okamzity . souvisly .
oznaceni | , mira N e . vaha
odporu vykon vykon . Gas ochrana proti pfehrati obr.¢.
modelu zatizeni - (kg)
(Q) (W) (W) brzdéni
(%ED)
(sec.)
RB1 50 400 2600 10 10 V odporu zabudovano teplotni obr. 1 25

relé. PFi prekro€eni teploty
,rozpoji“ (kontakt ,v klidu
RB2 35 600 3800 10 10 sepnuto®). Specifikace kontaktu: obr. 2 3.6
240 V AC, 3 A (zatéz R) nebo 0.2
A (zatéz L), nebo 36 V DC, 2 A
(até2 R). obr. 3 6.5

RB3 17 1200 7700 10 10

Pozn.: VySe uvedena mira vyuziti brzdéni %ED je platna pro pohony ve tfidé 200 V. Pro
pohony ve tfidé 400 V snizte uvedené %ED o &tvrtinu.
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KAPITOLA 11 DODATKY

11.2 Funkce elektronické tepelné ochrany

Reakéni doba termoelektrické ochrany dle nasledujiciho obrazku plati pro standardni nastaveni
parametru FA-28 na hodnotu 105.

V pripadé vySsi teploty okoli, vyuziti brzdy apod. snizte nastavenou hodnotu.

1000
‘\
\
\
\
— A
5 N
(0]
§ \ \\ stav rotace
z 10 NN
2 \
3
o \ \
\\
servo zablokovanil \\ ™
NN
N
N
1
0.1
0 50 100 150 200 250 300

moment (%)

(a) plati pro tfidu 200V a vykon 750 W a niz8i (FA-28=105%)
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1000 “

\

|

\

100 \\ \
\
\ \\
\\
@ \\ stav rotace
®© \ N
o N
S \\ \\\
s 10 >~
4
©
o AN
N
servo zablokovano
\\ -
\\\\
1
0.1
0 50 100 150 200 250 300

moment (%)

b) pro tfidu 200V vykon 750 W a vy$i (FA—28=105%
(b)p y ySSi ( )
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KAPITOLA 11 DODATKY

jmenovita rychlost No=2000 (min™)
maximalni rychlost Nmax=3000 (min™")

1000
\ stav rotace (No<rychlost N<Nmax)
100 \
\
\
] \
‘\ \\ stav rotace (rychlost N<=Ng)
o N
g N
8 N ¥ -
S \ Q \\ stav rotace(rychlost N=Nmax)
z \ X
S 10 AN
® Y
o \C N ~.
\ “{ Pl
servo zablokovano N
™
oy
N
\.\\\
™
1
0.1

0 50 100 150 200 250 300 350 400
moment[%]

(C) pro tFidu 400V (FA-28=105%)
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KAPITOLA 11 DODATKY

[Nastaveni parametru elektronické tepelné ochrany FA-28]

Pfi dodavce servo zesilovace je parametr elektronické tepelné urovné FA-28 nastaven na
standardni hodnotu a neni nutné jeho nastaveni ménit. Ale pokud pouzivame motor s brzdou (ktera
je €asto vyuzivana) v prostfedi s vysokou teplotou mlze byt Zadouci Uroven termoelektrické
ochrany snizit. Pomuckou pro uréeni optimalniho nastaveni Vam mohou byt nasledujici obrazek a
tabulka.

Zavislost mozného trvalého momentu na teploté okoli je popsana ve specifikaci servo motoru.
Prosim upravte nastaveni parametru FA-28 dle Vasich podminek.

<Ptiklad>
Pro servo motor s brzdou dle specifikace
vpravo nastavte parametr FA-28 v zavislosti Pfiklad servo motoru s
na teploté okoli dle tabulky nize . brzdou
teplota okoli FA-28 100
35°C 85% 85 |amm oD
) 0 VAR ---cc-ccoocccocooocosoos [
40°C 0% oblast trvalého

momentoveého vyuziti

Moment (%)

| |
0 10 20 30 3
Teplota (°C)

40

(¢,
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11.3 Vnitini blokové schema servopohonu

1) jedno/tfifazovy tfida 200 V vykon 100 az 750 W (AD*3-01NSE az 08NSE)

Jedno/tii faze, B2 B1 RBR.
tfida 200 V ™2
_RBX < RBR ” . lovad (stfidac
&% Ij vykonovy usmérfiovaé (Pozn.2) vykonovy zesilovat (stfidac) (pro 750W)
rvngjsi Y (+) | (usmérfujici obvod) 0
' brzdny -~ - * * . (
i | | odpor
! (volitelné) 1 — — s
' AR
. A < — |
]
' CHARGE
V] | obvod < [ | AN
! 11 regene-rativni L
e Be -] ho brzdépis. (Pro 400W, (7] alY I
] 750W)
) © —l—D * °
L1C L TM2 — g s
==}
# 2502 | obvod DB
L2C 38 —> . .,
o g°l > ochranné obvody budici pole
@) o 2
L q\ ___________________ r =1
1 1
1 1
I 1’0 posloupnost pulst : J | ||
pove : regulace regulace —> regulace !
polohy | oloh rychlosti roudu PWM | ENC
povel analog. 1 ' polony Y p .
rychlosti oo 2 ' '
povel analog. ! !
momentu AP I zpracovani E
omezeni analog. 3, 4 | :
momentu i proudového <1 AD | &) - F
FWD/REV zobrazeni oA : signalu :
1/O ! !
Servo ON ) | '
[F=———== ostatni I/O interface ' zpracovani ! ENC
@ (bit input/output) ' * signalu '
! .- el e——
RS232C ! ! operacni panel ! ! <
<> e . ——>|  sekvengni Fizeni, ! L ao-d !
pC (seriova komunikace : auto nastaveni atd. <> BoBoBoBoBo e
N o
' zpracovani dat atd. ' aterie
. ! [:]DDD ?_bsolutmho
i 1 C] ¢idla polohy
o e e e e e e e e e e e = 1

servo zesilova¢

Pozn.1:Pro vykony 400W a 750W, je v pozici relé 84 viazen tyristor.
Pozn.2: U vykond 100W a 200W, neni zabudovan vnitfni brzdny odpor

servo
motor

S
>
=
-
®)
s
>
O
®)
>
|
A
<
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2) 3-fazove, tfida 400 V vykon 1.5 az 7 kW (AD*3-15HPE az 70HPE)

B
3-faze 400 V .
AV Ij' S vykonovy usmariovad RBR vykonovy zesilovag (stfidac) .
vngjsi T (*+ (usmériovaci obvod) _ _ .
brzdny
odpor
(volltelny)(+)1 © ’ 1 — — "
CHARGE ' =1
- |l obvod p ) | A
| O regene-rativni pro A
ol b [ho brzdepr's | aDw3- | T I I
1 T 15HPE
-) @ o—o _ 1 o &
Secondary( ) —
Voltage 200 servo
t0 240V L1C — — N motor
3 i | %S > 232 | obvod DB
L2C 23 ochranny obvod budici pole
T > y p
— ©
@ L ¢_ __________________ -1
1 1
1 1
Vo osloupnost pulst : J :
u ulsti L
povel P P P : regulace regulace [—>>| regulace LN PWM ' X
polohy | oloh chlosti roudu | ENC
povel analog 1 : p y ry p : %
:J):acvh;?Stl analog 2 AD : i =
momentu analog 3, 4 : zpracovani | O
%n;;enZ:r:][L i proudového| €< A/D |& i < F ;
. signalu
FWD/REV zobrazeni D/A ! ! -
110 servo ON ' : =
i i | |
ostatni I/Q |.nterface ! Zpracovani ! ENG
(bit input/output) G ¢ signdlu |1 O
) ' operaéni panel ! cidla | o
] ! ]
= RS232C ——> sekvenéni Fizeni ' B B B 8 Bﬂ e ! < g
(seriova komunikace ' auto nastaveni atd. é:% o0 8o To et
E=e—— PC ' zpracovani dat atd. ] [:] baterie =
| > | [:][:]D absolutniho _<
I ! ) gidla polohy

servo zesilovaé
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_ o ) ; ] Pozn.1: Pro vykony 400W je v pozici A
3) jednofazovy tfida 100 V vykon 50 az 400 W (ADAX4-R5MS az 04MS) relé 84 viazen tyristor. >
B2 B1 Pozn.2: U vykonu 50W a 100W, neni )
1-faze 100 V zabudovan vnitfni brzdny :|
™2 odpor RBR. o
RB RBR .
---Q M vk y lovag (stfidac r
Ij vykonovy usmérfiovaé (Pozn.2) vykonovy zesilovac (stfidac) >
vnéjsi 5 (+) (usmérfiovaci obvod) -
brzdny -z * * ey
odpor
(volitelné) , ~— ~— — A O
g { — |['C ( @)
CHARGE =)
| obvod rege- q q LAn
nerativniho Ly — ( A t E'
brzdéni — a I =
l (For 400W) =<
o 1 * ®
Servo
L1C L TM2 — — g motor
ZF > 2R 2 | obvod DB
L2C - e -
Tl > obvod ochran budici pole
o) — g
L q\ ___________________ r =
1 1
1 1
1 1
povel 1’0 posloupnost pulsl ' J ' ||
polohy v regulace regulace [—>| regulace > PWM .
povel analog 1 ! polohy rychlosti proudu ! ENC
rychlosti ! !
povel analog 2 A/D ! |
momentu ! |
: zpracovani :
' signalu [€  AD P = H
0 ! o proudu !
zobrazeni D/A : :
] ]
/0 servo ON . ! !
e ostatni VO interface ! zpracovani ! ENC
@ (bit input/output) ' 6 signalu '
] | B ittt Y < T >
| | operaéni panel ! cidla | <
=== P RS232C L > | sekvenéni fizeni ' :_ o '
(seriova komunikace ' auto nastaveni atd. é:% 80808080&
[ — PC ! zpracovani dat atd. ' baterie
——> ! C][:][:][:] absolutniho
! 1 D Cidla
b e e e e - = ——— 1

servo zesilovaé
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4) 3fazoveé, tfida 200 V 50 W aZ 5 kW (ADAX4-R5LS az 50LS) Pozn.1: Pro vykony 750W je v pozici relé 84 viazen tyristor.

Pozn.2: Pro vykony 2 kW a vyssi je svorka B2 svorkovnice TM2 uZivana téz jako svorka RB hlavniho obvodu.
Note 2) B2 B1 Svorky napajeni fizeni L1C, L2C jsou soucasti svorkovnice TM1.

; T™2
3-faze 200 V (pro vykony 1 kW

RB RBR avice
@ i 1 Y vykonovy usmérfiovad % (not provided for vykonovy zesilovag (stfidac)

(usmériovaci obvod 500 200 W)

®- Py

odpor
(volitelny) , g — — .
p J | TV 4
\
CHARGE
obvod rege- p . |N\ ”
nerativniho pro )
 brzdeniT S | 0752z | (T oY I
l 1.5kW
! - . 1 ° °
servo
= motor
5 —>
%S z |28 | obvod DB
52 .
T TEs [ e |
= e —
1 1
Vo osloupnost pulst i J i
po;/er: posToupnos? pusy ! regulace regulace [—>| regulace | S| pwy ! 3
polohy ! polohy rychlosti proudu ! ENC
povel analog 1 ! ’9 !
rychlosti ! !
povel analog 2 A/D ! ! P
momentu E zpracovani E %
. signdluo [€<H AD [ -| |' —
1 1
zobrazeni | p/a ! proudu ! 6'
110 servo ON _ ' : =
ostatni I/Q |.nterface i zpracovani i ENC >
(bit input/output) e — sgnélu |1 o i
i : operaéni panel ! cidla i —‘ —
L RS232C > sekvenéni Fizeni ) ' '
— - ' auto nastaveni atd. ! T O
— PC (seriova komunikace i Zpracovani dat atd. éﬁ%: 80808080 80 = (@)
L ! DDDD absolutniho O
| | 0O gidla polohy p ]
i 1 _l
A
servo zesilovac '<




11.4 Priklad propojeni s programovatelnym automatem
11.4.1 Zapojeni hlavniho obvodu

A
1) jedno / tfifazové, tfida 200V o ] , . _AC servo motor S
vnéjsi brz<_jny ] (Pozn.2|)_|' -, gfztgﬂezg:;rﬁdt?a\@?i}é) (inkrementalni nebo o)
odpor (volitelné) AN absolutni ¢idlo polohy -
‘ 2
U
AC servozesilova¢ U € v 2
AD*3-OONSE Vv @ W -
©
(Pozn.1) ELB é T FG 3
napajeni S O+ ENC o o
jednofazové 220 az 230V~ EP b >
/ tFifazové 200 az 230V~ & EG A =
50/60Hz -0 VB A )
EG ] /\\ <
SDP T
son §—— !
S ¥
N é kryt kabel
- konektoru Cidla (u typu s konek-
N torem svorka
~ Pozn.3) C SHD neni)
(Pozn.3) B2
kabel pro PC (DOS/V)
pfipojeni PC mF- - =---1
ADCH-AT?2 | nast];st\vovam :
1— software
o , = l | AHF-PO1 |
nadfazeny regulator /0 3 _”ﬁb_o_'f’(lz_ |
[ ] Pozn.1) Pro jednofazové pfipojeni jsou vyuzity pouze
programovatelny svorky L1 a L2. (svorka L3 zUstava prazdna)
automat Hitachi Pozn.2) Zalozni baterie se pouziva pouze pro absolutni
modul or cidlo polohy.
(modu pro Pozn.3) Servozesilovage tfidy 200V o vykonech 400W a
polohovani) 750W obsahuiji vnitini brzdny odpor. Pokud je jeho
vykon nedostatecny je mozné pfipojit vnéjsi
brzdny odpor. V tomto pfipadé je nutné vyjmout
detaily pfipojeni na propojku mezi svorkami B1 a B2. Vngjsi brzdny
dalSi strané odpor se pfipoji mezi svorky RB a (+).




2) tfifazové, tfida 400V

AC servomotor
Vnéjsi brzdny inkrementalni nebo
lutni ¢idl loh
odpor (volitelng) absolutni ¢idlo polohy

o
] o e
1 --xg)(+) AC servozesilovac v @
e RB AD*3-LJOHPE 5
(Pozn.2 w
© B1 D6
ELB ) ENC S
ST EP i
napajeni trifazove OO m * EG A
- _O : C L 4 © L2 A+ ' A
380 az 480V, ||\ A
_O: CIJ ) oL3 A- T A
50/60H Lo-- —
- i 9D > T\
. (Pozn.1) L = Z+ i /A\
% transforrmator Z- v
L2C L e
kryt konektoru
PC (DOS/V) S
kabel pro >
B |=——————a 1
nadfazeny regulator pripojeni PC 1 nastavovaci | 9
/0 [] ADCH-AT2 | software ! 3
— | AHF-P01 | -
programovatelny |_nebo P02 i >
automat Hitachi o oyt ove g e . . -
Pozn.1) Napajeci napéti fidicich obvodu musi byt 200V az -
(modul pro 240V 50/60HZ. (transformator je nutné pouzit, o
polohovani) pokud neni napéti 200V az 240V k dispozici) o
Pozn.2) Pokud je brzdéni pohonu nedostatecné je mozné ()
o pFipojit vnéjsi brzdny odpor. V tomto pfipadé je nutné =
detaily pfipojeni na vyjmout propojku mezi svorkami B1 a B2. Vng&jsi ;
dalSi strané brzdny odpor se pfipoji mezi svorky RB a (+). <




11.4.2 P¥ipojeni k &tyfosé polohovaci desce HITACHI EH-POS 4 (1/0) forma vstupu posloupnosti polohovych pulsd

CH1| DC napajeni signalu s otevienymkolektorem
CH1| signal znacky (otevieny kolektor)

EH-POS |(EH-POS4 'AD Servo drive) | AD servo
forma | spinac¢. || vystup vstup rgzmgi;”g]u
AD; Series pulsa =T (gzwa‘; i (VC"gj‘v) pulst
. . « i (FA-11)
EH-150 Series AC servo zesilovac — o : G
(spotfebiCovy typ) o st | g o i pulsy pro
|/O (negativni CoW+ | SIGP chod vpred /
EH-POS4 g p— e d
I/O K ogika) COW- SiGN| vz
ialo o onektor . —
, Cislo pinu konektor itp pist ows ' psp| P
nazev losalosalosalosa| symbol PLSP < ow- JUUUL LTI prsn| povel pro
(Pozn.1) 15 Jsmér [
DIC|BJA A 01 25 . 2 gzt OFF|ON 1 chod vzad a
— )—.—>_ _ cows __ f————sleP
vystup pulst 62]42|22[ 2| CwW+ J\ i logika) COW- A SIGN p““,‘;ffg“’
z linkového 63/43/23/ 3| CW- {A (Pozn.1) 02 50 pfistroj
zesilovace  [04144]24]4 | CCW+ : >~ [~ ] ¢ Pozn.1) Pro spojeni EH-POS 4 a servopohonu
65]45|25| 5| CCW- \ zobraz. serie AD zvolte jeden ze dvou vyse
vstup faze Z &idla  |70[50|30[10| Z+(PS+) / spofedn L pristroj uvedenych zpusopu vstupu
(vstupni signél pri ‘I’Ogik 49 posloupnosti pulstl.
absolutnim polohovani) |69(49(29| 9 | Z-(PS-) y Pozn.2) Pro systém s abso-
servo pfipraveno |71/51|31[11| SRDY Iutnlvrp polohovanim
ukongeni polohovani |72|52|32|12] COIN | — 535 ] porucha pouzijte motor s abso-
néjezd na vichozi polohu LS | 73(53[33[13| PROG (OFF pi poruse: lutnim cidlem polohy. Dle
+preb&h  |74|54|34|14| +O.RUN 1ZI|NP Servo pfipraveno ALM pocat nastaveni’) E%stfzv_em ;()ja(amebtruI i
Febd — : -12 je udaj o absolutni
- pfebéh 45|55(35[15[ -0.RUN 39]:C|V|2 '2!—(Pozn.2) olozej fivedJen A
spinac rezimu regulace|46]56|36 |16 [MODE-SEL|__ l Inéni brzd P < priv ) . s
BR uvoinent brzdy  formé seriového signalu
- napdjeni fizeni_|80[60[40]20|COM(+24V) 1 P24 — .
- v . » .. . navystupy OZP a OZN
| - 2 ToLc B hlaSeni pretizeni  (FC-12': volba vystupu
s [ ! | OL1 e ... faze Z).V pfipadé inkre-
Servo ON ngé?'znapalec' mentainiho ¢idla je na
M2|34  spoletna Log\ 410% vystupu generovan kaz- =
reset > vystapnich - dou otacku jeden puls
poruchy zakladni nastaveni >
External power svorek 4 C-12) U
supply 1 T omezeni — =
DC24v moment EH modul gitade(1)
H0% e EH-CU)CN1 o
pebéh (EH-CU) -
vpied CH nazev p -
prebéh CH1| linkovy vystup faze A (+) N
vzad - o ; -t
CH1| linkovy vystup faze A (-)
“V°'”é‘”'"’5t“p:‘ CH1| linkovy vystup faze B (+) 8
posloupnos - — -
uls CH1| linkovy vystup faze B (-)
i 2 9 [CER“-”QZE* O
0o 1 EI
A
=<

@
Ivymaz chyby polohy 10.30 {CNH
*1




11.4.3 Pfipojeni k jednoosé polohovaci karté Hitachi EH-POS (I/0) forma vstupu posloupnosti polohovych pulsd

0€— LI

. EH-POS |(EH-POS4 'AD Servo drive | AD servo
EH-150 Series forma | spinacé. [VYS“JP ] ( vetup J b N
AD3 Series pulsd 112 (éﬁ(; : ;/Cpgij) E/lilsﬁ >
EH-POS AC servo zesilovag T
3 DC5V v Lix . o/ cow CW+ J'LI'LI'LI'LI'L.— PLSP F E
nazev ¢. pinu | symbol I (spotreblcovy typ) s | o o cW- | PLSN | [ isy pro 3
napajeni pro vystup pulsi + 1 5VDC+ 4|_| /0 (negetivn cows MLMLTLTLTL SieP [ehod vered/ (@]
— p - 110 logika) CcowW- SIGN|  vzad
napajeni pro vystup pulst - 2 P5G konektor cw+ ! osp|  PS r
vystup pulst s otevienym| 3 CW konektor PLSP Ws;"p pusd J_Ll_Ll_Ll_l:_l_LI'LI'LI'L PLSN | povel pro >
kolektorem 4 CCW (Pozn.1) ) 15 01 25 2 S”fr, OFF|ON I chod vzad a -
/\ — (n‘ege.kam CCw+ r SIGP | posloupnost -—
st Isit 2 linkoveéh 2 ?:VV\\/; zobraz. ok COW- SIGN| pulst -
vystup pulst z linkového - Q 02 pristroj
budice 7 | ccw+ —](mkrementa'lnis - IGE (Note1) . Pozn.1) Pro spojeni EH-POS a servopohonu (@)
8 | ccw- yStem) A zobraz. serie AD zvolte jeden ze dvou vyse w)
. " 9 cr |—— - pfistroj uvedenych zplsobu vstupu >
vstup faze C z gidla 10 oo | absolunisystém) iSpf_)I'(eana L 149 posloupnosti pulsu. =
vstupni  datovy signal ze 11 PS- |----oomo- J ogiky (L) Pozn.2) PI:O systém S’all)SO- A
systému s absolutni polohou | 12 PS+ 35 lutnim polohovanim <
ukoné&eni polohovani 13 COIN | 53§ ] pouzijte motor s abso-
orucha i &
najezd na vychozi polohu LS | 14 | PROG FOFF pfi poruge: lutnim C|dllem polohy. Dle
T ofons INP " ;y hastaveni parametru
prebéh 15_[+O.RUN 12 — 11 Pocat- nastaveni) £c.12 je udaj o absolutni
____-pfebéh 16 | -O.RUN S 3QICM2 :Z('POZ”-Z) In&ni brzd poloze pfiveden ve
preplnacvreglmu regulace| 17 |MODE-SEL o' ] uvo neni brzay formé seriového signélu
ruéné CW 18 | MCW | 55 1 |P24 hiageni pretizeni N2 Vystupy OZP a OZN
rugng CCW 19 | M-CcCW aseni pretizent (£c-12 : volba vystupu
napajeci napéti fizeni 20 | 24VDC+ 1 . L faze Z). V pripadé inkre-
neJSI napajeci mentalniho &idla je na
servo ON o/% zdroj 2 . ] 3
24\ . +10% vystupu generovan kaz-
1 3 | bc =170 dou otacku jeden puls
reset o O spo lena vystupnich ; , h
e h (zakladni nastaveni
vn&jsi napajec poruchy svorek 1 FC-12)
zdroj 1 T omezeni O/o :
24Vpe £10% O
e 177 momentuI EH modul Gitace(1)
prebéh (EH-CU)CN1
vpied CH nazev
preber CH1| linkovy vystup faze A (+)
woléni o/d CH1| linkovy vystup faze A (-)
posloupnosti @ o CH1| linkovy vystup faze B (+)
pulsd CH1| linkovy vystup faze B (-)
I vjmaz ch%y polohy CH1| DC napéjeni signalu s otevienym kolektorem
10,30 oCM1 CH1| signal znagky (otevfeny kolektor)

*1




11.4.4. Piipojeni k &tyfosé polohovaci desce HITACHI EH-POS 4 (1/0) forma vstupu posloupnosti polohovych pulsd

lE— 1L

h EH-POS |[EH-POS4 'AD Servo dri AD servo
EH-150 Series forma | spinagg. [vystup ] [ VSLV; ”Ve] rgzlmgi;u&u
AD; Series Pt T o | o i
AC servo zesilovat - o : A
j stup pulsti ° I
/10 Vo ! W(neugpatl:l::‘i ON o cows : siGp Cﬁ:ds‘)’/p‘;;’
EH'POS4 Konektor 5 (Pozn1) konektor logika) CCW- —i'ru-um SIGN vzad
gislo pinu PLSP 1Ko Ely1 5o O1[25 o] | [0 | sp[ s
nazev losalosalosdosal symbol 150 : — W/pp, CcW- J'LI'LI'LI'I:_I'LI'LI'LI'I_ PLSN | povel pro
Pozn.1 zobraz. 2| ™" loFr|oN i chod vzad a
DiciBiA ( )/A\ 16 02 50 pfistroj (negatri Cow+ _ f=—— SIGP |posloupnost
, . |62]42|22| 2| CW+ logka) CCW- SIGN ;
vystup pulstl . ! pulsti
Zlinkového  [0}4312313 | CW- A ! s%oleéné zobraz. o
sesilovace  |04[44[24] 4 | CCW+ / logiky (L) L |agpfistroj|  Pozn.1) Pro spojeni EH-POS a servopohonu
65[45|25| 5| CCW- spoletna ;( serie AD zvolte jeden ze dvou vyse
vstup faze Z idla |70(50(30[10| Z+(PS+) A logiky (L) uve?en){clj zpusobu vstupu posloup-
(vstupni signal pfi I spole¢na nosti puisu.
absolutnim polohovani) |69|49(29| 9 | Z-(PS-) Q CM2]34  vystupd vnéjsi Pozn.2)lPro systém s,absoluvt_-_
servo pripraveno |71/51/31[11| SRDY spolecna napajeci zdroj 2 nim polohovanim pouzijte
ukongeni polohovani |7252]32[12] COIN p— logiky (L) ] RDI35 DC24V +10% motor s absolutnim ¢id-
ndjezd na vjchozi polohu LS | 73|53|33[13| PROG o OZN (Pozn.2) Servo pripraveno lem polohy. Die naStave.m
+ prebéh __|74]54[34[14] +O.RUN *z (SRD) _ Ml pgrarlnctet[u FIC'1219. “d(;‘” o
-prebsh  |45[55/35[15] -0.RUN *z (INP) @ porucha absolutni poloze pfiveden
—— — ve formé seriového sig-
spinac rezimu regulace|46|56| 36|16 |MODE-SEL H ., p ,
napdjeni fizeni|80]60|40[20[COMF24V)| | nendoeci P24 — ukondeni nalu na vystupy OZP a
oy 1 L INPL12 . w15 | polohovani OZN (FC-12 : volba
DC2AY H10% (INP) {//VSEEJPUdﬁé_ZekZ)- il
_______ o— — pfipadé inkremental-
| PLC signalovazem [OV | <erv0 ON O/% 26\\SON 4'E7KQ BRK )_@.5*13 uvolnéni brzdy  niho ¢idla je na vystupu
@ generovan kazdou otac-
reset —1 27 RS 4.7k© ~R. oL13s hlaeni pretizeni ku jeden puls (zakladni
ouchy $—0 © R — nastaveni FC-12). 'S
poruchy >
*1
omezeni O/% 4 LTL 4%_ 3
m°me”t“I o8 o7k EH modul &itage(1) (EH-CU)CN1 o
pfebéh ; .
vpred Pin | CH nazev r
prebéh 29 BOT4'7K 2 |CH1]| linkovy vystup faze A (+) 3
vzad 7,@@ 3 |CH1| linkovy vystup faze A (-) ry
V°;g§guvséggz 2 33 ﬁEl\fD' 5 |CH1| linkovy vystup faze B (+) o
ulsd 6 |CH1| linkovy vystup faze B (-)
P 7kQ o
] o/a 9 IceR: 7 |CH1| DC napajeni signalu s otevienym Kolektorem O
vymaz
/ 2 [pLc '@ 9 |CH1| signal znacky (otevieny kolektor) El
I *1 10,30 o)
CM1 gidlo ~
znacky




11.4.5 Pfipojeni k jednoosé polohovaci karté Hitachi EH-POS (I/0) forma vstupu posloupnosti polohovych pulsd

ceE— Ll

. EH-POS |[EH-POS4 AD Servo drive)| AD servo
EH-150 Series forma | spinagg. [vystup ] [ vstup ] rgzlmgi;u&u
EH-POS AD3 Series pulst 1] (éﬁ(; : ;/Cpfg\;iv) Ezls;;
. v | -
nazev Pinc. | symbol | pcsy AC servo zesilovad — i : T
— - o ow JUUUTL— pisn|
el poistp ol | 10900 i 0 e R i O P Yo’
napajeni yl)ro vystup pulst - g I::E\fls Konektor %/ (Pozn.1) o1 konektor logha) con. —;_I'IJ'LI'LI'LI'L sion | vead
vystup pulsu s otevienym ] - N f PS
kolektorem 4 CCW (Pozn 1 ) 15 \PLSP 1KQ 1.5KQ | WSEUD D'U\su gw J-Ll-u-u-li_ru-u-u-l_ gtgz povel pro
5 W : A | zobraz. 2 S”fr, OFF| ON i chod vzad a
] o 02| 5 Pristroi el CoWs | SIGPposloupnost
vystup pulsu'% linkového 6 CW- X . b ogike) Ccew- 1 SIGN | puisa
: budice 7| COW+ ! s%c_)leéné zobraz. o
8 CCW- vemenan sy | logiky (L) L |49 Pfistroj Pozn.1) Pro spojeni EH-POS a servopohonu
vstup faze C 2 idla 9 C+ >Spo|eé(né; ;( seng AD zhvoltg Jecti)gn z;a dvou vyse
10 C- — logiky (L uvedenych zpusobu vstupu
vstupni  datovy signal ze 11 PS- (aosounsystem)__ - 0 sploleénué . posloup-nosti pulst. ]
systému s absolutni polohou 12 PS+ |----------- . CM2]34  vystupl vnejsi POZI’].2)’PI’0 SyStem,S ,abSO|UE'_.
ukongeni polohovani 13 [ COIN ISp?Leé(rS ] napajeci zd[)oj 2 nim polohé) v?nln) pQ!JdZIJte
ndjezd na vichozi polohu LS | 14 | PROG 5o ogiky RDJ35 DC24V £10% motor s absolutnim Cid-
+ prebeh 15 |+O.RUN OZN (Pozn.2) servo pripraveno  lem polohy. Dle nastaveni
prebe : | parametru FC-12 je udaj o
- prebéh 16 |-O.RUN *z (INP) LMJ11 @ porucha absolutni poloze pfiveden
preplnacvre%lmu regulace| 17 |MODE-SEL T‘. ve formé& seriového Sig-
ruéné CW 18 | M-CW | ukondeni nalu na vystupy OZP a
rugné CCW 19 [ m-ccw 1 0P24 INP 125 *To polohovani OZN (FC-12 : volba
napajeci napéti Fizeni | 20 | 24VDC+ | vn&jsi napdjeci|zdroj 1 vystupu faze Z2).
] p INP ystup )
QUL H0% 47k — Brul13 (INP) V pfipadé inkremental-
Servo ON o/% 26 SON - >—@4 o uvolnéni brzdy  niho adl@ J(T(nvadvystupgk
- generovan kazdou otacku
| PLC signal ground [ OV | o7 |rg 47k @ — oL1l3s hlageni Jeden puls (zakladni P
resert @—0 O—=</< Q@ ’-@'D—: pretizeni nastaveni FC-12). >
omezeni 4.7k 1 U
4 ITL —
momentu 5o T EH modul &itage(1) 3
prebéh 28 k (EH-CU)CN1 (@)
vpred A7k Pin | CH nazev ;
prebéh . - . -
vzad ROT — 2 |CH1]| linkovy vystup faze A (+) -
i v 7k§2@ 3 |CH1]| linkovy vystup faze A (-) -
uvoineni vstupu . . ;o .
posloupnosti @ o/% 33 JDE—’\fD— 5 |CH1| linkovy vystup faze B (+) o
pulst .@ 6 |CH1| linkovy vystup faze B (-) (@)
TKQ
vymaz o/% 9 CEF% 7 |CH1| DC napajeni signalu s otevierymkolektorem g
I 2 |PLC .@ 9 |CH1]| signal znacky (otevfeny kolektor) el
%1 A
nacky




11.4.6 Priklad propojeni sbérnice Modbus

1
RD+

komunikacni kabel

AC servozesilovacé

konektor
Modbus

®---a

RDA

SD+

SD-

00000

TERM

[N
[
1)
[
[
[
I

I
Y
[N
]

S%?—Lis‘
L okt I O I e

EH-150
fidici zafizeni
sbérnice Mosbus
EH-SIO

e

ostatni pfistroje

€e-1l

ru— e

SDP1
SDN1
RDP1
RDN1
TERM1
SG1

/0
konektor

I/0
konektor

01

02

spole¢na |

25

50

49

38
34

Pozn.1 ) je-li na svorce SON/RUN pfifazena

funkce SON, pak je stav SON vysledkem
logické operace AND mezi pfikazem SON po
sbérnici Modbus a svorkou SON/RUN.

Je-li na svorce SON/RUN pfifazena funkce
RUN, pak je stav SON vysledkem logické
operace OR mezi pfikazem SON po sbérnici
Modbus a svorkou SON/RUN.

Blize viz parametr FC-40 - pfifazeni funkce
svorky SON/RUN

Pozn.2) Pokud je pohon ADAX4-oooMB

zafazen na konec sbérnice, prosim aktivujte
ukonc&ovaci odpor spojenim svorek RN(RDN1)
a TM(TERMA1). Pokud neni pohon na konci

sbérnice, ponechejte svorky rozpojeny.

S
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11.5 Priklad propojeni s perifernimi zafizenimi Nasledujici tabulka ukazuje regulaci rychlosti
nebo momentu v zavislosti na stavu pfepinace

11.5.1 Propojeni pro rychlostni a momentovou regulaci re%imu (MOD). ;
AD . Vyznam analogovych vstupl Al1, Al2, Al3 a Al4 <
3 Series se méni se zmé&nou parametru dle tabulky —_
, AC servo drive =
povel rychlosti / e Ka Si ky Al2 o

; ; svor rezim svorky Al2,
Vnéi8i napéjeci ‘omezenl rychlosti Al1 10k >_ konektor MOD requlace svorka Al1 AI3Al4 ;

. = 19 zobraz. OFF rvehlost povel omezeni

zdroj +10V 20lL 01|25 pfistroj (otevien) Y rychlosti  |momentu (Pozn.) -
vnéjsi napajeci Al2 10k S )—E— ON moment omezeni povel momentu o
zdroj 10V omezen 4 —>— 02 E)(I?II?OZJ (uzavien) u rychlosti (pouze AI2) (w)
moments/ o453 50%8  Pozn.) Uplatni se nejnizéi hodnota z hodnot Al2 JiK®)
Poeneee | 18JAI3 >_ A3 aAl4. ;U>
omezeni momentu | - |1_0kQ Logic L |49 nastaveni parametru |
vored : common (L) ;( " &islo , nastav. A
431Al4 _>_ spoleéna vystupd Parametru nazev hodnota '<

omezeni momentu vzad 10k CM2<>34 _J_ vn&jsi napaject FA-00 reZim regulace S-t

| .2 zdroj 2 FC-03 vollba fur}(kce1 nLit

SRD DC24V +10% e funkes
——< =17 volba funkce

FC-04 tLit

servo pfipraveno analog. vstupu 2

rezim omezeni
e omeze A2

s . FA-17
vnéjsi napajeci zdroj 1

35 { ]\_ -
11
A porucha momentu
DC24V 10% 1 P24 o . ' fa1o | vobapoveu | .
36 { ]\_ —
%D—:

3/vE-LL

uvolnéni brzdy FA-20 omezeni A1
rychlosti

FA-21 volba povelu A1
hlageni pretizeni rychlosti

servo ON

momentu
26 ISON— S
5o e J—
oL

reset

1

prepinaé |rezimu reguléce
(rychlost / moment)

EH modul ¢itace(1)
(EH-CU)CN1

OAP) 21 , symbol | Pin | CH nazev
AN 22/ A(t)

2
OBPL 46 , A() | 3 |CH1| linkovy vystup faze A (-)
‘L@(ﬂ/\ B(+) | 5 |CH1| linkovy vystup faze B (+)
6
7
9

omezeni

prebéh vpred CHA1] linkovy vystup faze A (+)

pfebéh vzad

ondini B(-) CH1| linkovy vystup faze B (-)
zrzc;%c;rcmna " J VinM CH1| DC napéjeni signélu s otevenym kolektorem
M(-) CH1| signal znacky (otevieny kolektor)
DC ===-1
¥ 10.304CM1 24V 1L 1 Cidlo
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